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Inversor Inteligente MotionDrive27 Prefacio

Prefacio
Visdo Geral

Obrigado por adquirir o inversor de frequéncia variavel (VFD) da série MotionDrive27 da
MOTRONICS. Se néo for especificado de outra forma, o VFD mencionado neste manual
refere-se ao VFD da série MotionDrive27. O produto € amplamente utilizado em setores
como o de madeira, téxtil, alimentos, bolsas de impresséo, plasticos, logistica e
equipamentos de transporte.

Este manual descreve principalmente os métodos de instalagdo mecanica, instalagdo
elétrica, métodos de operagdo, comissionamento, manutencéo e solugédo de problemas do
VFD. Leia o manual com atencgao antes de instalar e usar o VFD.

Leitores

Funcionarios com conhecimento profissional em eletricidade (como engenheiros elétricos
qualificados ou funcionarios com conhecimento equivalente).

Historico de alteragdes

O manual esta sujeito a alteragdes sem aviso prévio devido a atualizagdes de verséo do
produto ou outros motivos.

N° Descrigao da alteragao Versdo | Dados de langamento

1 Primeiro langamento. V1.0 Maio de 2023 2023
® Adicionada a fiagdo de saida Y1 a

Figura 4-9 Diagrama de fiagado do
circuito de controle.

® Atualizada a faixa de nivel alto de
entrada ativa e a faixa de nivel baixo
de entrada ativa de 10-30V e 0-5V

2 para 16-30V e 0-2V na secéo 4.5.2 V11 Setembro de 2023
Terminais do circuito de controle.

® Atualizado o SIL para SIL2 e excluido
o contetdo de seguranga relacionado
ao PL da secéo E.1 Normas de
seguranga.

® Corregdo de pequenos erros.
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1 Precaugdes de seguranga
1.1 Declaragao de seguranca
Leia este manual com atengéo e siga todas as precaugdes de seguranga antes de mover,
instalar, operar e fazer a manutengao do VFD. Caso contrario, podera ocorrer danos ao

equipamento, lesdes corporais ou morte.

Nao nos responsabilizamos por qualquer dano ao equipamento, leséo fisica ou morte
causados pelo ndo cumprimento das precaugdes de seguranca

1.2 Definigdo do nivel de seguranca

Para garantir a seguranga pessoal e evitar danos materiais, vocé deve prestar atengéo
aos simbolos de Aviso e as dicas do manual.

Simbolos de Aviso Nome Descrigao
Se os requisitos relacionados nao forem
A Perigo seguidos, podera ocorrer ferimentos graves ou

até mesmo a morte.

Podera ocorrer ferimentos graves ou até mesmo
morrer se os requisitos relacionados ndo forem
Chogue seguidos. Como ainda ha alta tens&o no capacitor
A . de barramento ap6s o desligamento, aguarde

eletrico pelo menos 5 minutos (dependendo dos simbolos
de aviso na maquina) apos o desligamento para
evitar choque elétrico.

Podera ocorrer lesdes pessoais ou danos ao
A Aviso equipamento se os requisitos relacionados ndo
forem seguidos.

Podera ocorrer danos ao equipamento ou aos
componentes internos se os requisitos
relacionados ndo forem seguidos.

A
Az
fi Lados Vocé pode se queimar se os requisitos

quentes relacionados ndo forem seguidos.

Descarga
elétrica

Podera ocorrer ferimentos leves ou danos ao
Nota Nota equipamento se os requisitos relacionados nao
forem seguidos.

1.3 Requisitos de funcionarios

Profissionais treinados e qualificados: As pessoas que operam o equipamento devem
ter recebido treinamento profissional em eletricidade e seguranca e obtido os certificados,
além de estarem familiarizadas com todas as etapas e requisitos de instalagéo,
comissionamento, operacdo e manutencdo do equipamento e serem capazes de evitar
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emergéncias de acordo com a experiéncia.
1.4 Diretrizes de seruranga

Principios gerais

A\

Somente profissionais treinados e qualificados tém permissdo para
realizar operagdes relacionadas.

Nao faca a fiagdo, a inspegdo ou a substituigdo de componentes quando
a fonte de alimentagéo estiver ligada. Antes de realizar essas operagoes,
certifique-se de que todas as fontes de alimentagdo de entrada tenham
sido desconectadas e aguarde pelo menos o tempo designado no VFD. O
tempo minimo de espera esta listado a seguir.

Modelo Tempo minimo de espera
1PH 220V 0.4-2.2kW 5 minutos
3PH 220V 0.4-4kW 5 minutos
3PH 380V 0.75-7.5kW 5 minutos

Nao modifique o VFD a menos que autorizado; caso contrario,
podera ocorrer incéndio, choque elétrico ou outros ferimentos.
O VFD néo pode ser usado como um “dispositivo de parada de
emergéncia ".

O VFD néo pode atuar como um freio de emergéncia para o
motor; & necessario instalar um dispositivo de freio mecanico.
Evite que parafusos, cabos e outras pegas condutoras caiam
dentro do VFD.

A base pode ficar quente quando o VFD estiver funcionando. Nao
toque nela. Caso contrario, vocé pode se queimar

A |

A ® As pecgas e os componentes elétricos dentro do VFD sdo sensiveis a
A2 eletrostatica. Tome medidas para evitar descargas eletrostaticas ao
realizar operagdes relacionadas.
Entrega
® Selecione as ferramentas adequadas para a entrega do VFD para evitar danos
ao VFD e tome medidas de protegdo, como o uso de calgados de segurancga e
A uniformes de trabalho, para evitar leses fisicas ou morte.
® Proteja o VFD contra choques fisicos ou vibragdes.
® N3o transporte o VFD apenas pela tampa frontal, pois a tampa pode cair.
Instalagado
® Na&o instale o VFD sobre materiais inflamaveis. Além disso, evite que o

VFD entre em contato ou adira a materiais inflamaveis.
Nao instale o VFD danificado ou incompleto.
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Instalagado

N&o encoste o VFD em objetos imidos ou partes do corpo. Caso
contrario, podera ocorrer choque elétrico.

O local de instalagdo deve estar longe de criangas e outros locais publicos
(consulte 3.2.1 Ambiente e local de instalagéo para obter detalhes).
Conecte as pegas de parada opcionais (como resistores de parada,
unidades de parada ou unidades de retroalimentagéo) de acordo com os
diagramas de fiag&o.

Como a corrente de fuga do VFD causada durante o funcionamento pode
exceder 3,5 mA, aterre adequadamente e certifique-se de que a
resisténcia de aterramento seja inferior a 10Q. A condutividade do
condutor de aterramento PE é a mesma que a do condutor de fase.

R, S e T s&o os terminais de entrada de energia, enquanto U, V e W sdo
os terminais de conexdo do motor de saida. Conecte os cabos de
alimentacéo de entrada e os cabos do motor corretamente; caso contrario,
o VFD podera ser danificado.

Quando o VFD ¢ instalado em um espaco confinado (como um gabinete),
é necessario fornecer dispositivos de prote¢do (como caixa a prova de
fogo, caixa de protegdo elétrica, caixa de protegdo mecéanica, etc.) que
atendam ao grau de protegéo IP, e o grau de protegdo IP deve estar em
conformidade com as normas IEC relevantes e os regulamentos locais.

Comissionamento

O VFD pode dar partida sozinho quando a reinicializagao por
desligamento estiver ativada (P01.21=1). N&o se aproxime do VFD|
e do motor.

N3o ligue ou desligue as fontes de alimentagdo de entrada do VFD com
frequéncia.

Se o VFD tiver sido armazenado sem uso por um longo periodo, execute
a reforma do capacitor (descrita em 9.3 Reforma), a inspegdo e a
operacao piloto do VFD antes da reutilizagao.

Operagao

£\

Feche a tampa frontal do VFD antes de coloca-lo em funcionamento; caso
contrario, podera ocorrer choque elétrico.
Ha alta tens&o no interior do VFD durante o funcionamento. N&o realize
nenhuma operagdo no VFD durante o funcionamento, exceto a
configuragdo do teclado. Os terminais de controle do VFD formam circuitos
de tensdo extrabaixa (ELV). Portanto, vocé precisa evitar que os terminais
de controle se conectem a terminais acessiveis de outros dispositivos.
Durante o acionamento de um motor sincrono, além dos itens
mencionados acima, vocé deve realizar o seguinte trabalho:
v Todas as fontes de alimentagdo de entrada foram desconectadas,
inclusive a alimentacao principal e a alimentagéo de controle.
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Running

v" O motor sincrono foi parado e a tensédo na extremidade de saida do
VFD é menor que 36V.

v' Depois que o motor sincrono parar, aguarde pelo menos o tempo
designado no VFD.

v' Durante a operagao, é necessario garantir que o motor sincrono
ndo volte a funcionar pela acdo de uma carga externa;
recomenda-se instalar um dispositivo de parada externa eficaz ou
cortar a conexdo elétrica direta entre o motor sincrono e o VFD.

Manutengao

Nao faga a manutengédo do VFD ou a substituicdo de componentes
quando a energia estiver ligada. Caso contrario, podera ocorrer
choque elétrico.

Mantenha o VFD e suas pegas e componentes longe de materiais
combustiveis e certifique-se de que ndo haja materiais
combustiveis aderidos a eles.

Durante a manutengéo e a substituicdo de components, tome medidas
contra a estatica adequadas no VFD e em suas pegas internas.

Na&o realize testes de resisténcia de tenséo de isolamento no VFD nem
meca os circuitos de controle do VFD com um megéh metro.

Use o torque adequado para apertar os parafusos.

Descarte

O VFD contém metais pesados. Vocé pode baixar a sucata do VFD como
lixo industrial.
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2 Visao Geral do produto

2.1 Placa de identificagdo e modelo do produto

Cada VFD é afixado com uma placa de identificagdo contendo as informagdes basicas
do produto e, dependendo da certificagao real, marcas de certificagédo, como a marcagdo

CE.

Os modelos de produtos podem ser divididos em dois tipos:
Modelos padrdo (MD27-1R5G-4-B): Sem STO nem filtro EMC incorporado

Modelos da UE (MD27-1R5G-4-B-EU): Com STO incorporado e filtro EMC C2/C3 (C2

aplicavel aos modelos S2, enquanto C3 aplicavel aos modelos -2 e -4)

Posicao da placa| Product

doidentiiccio | nameplate | 4B@@n CEX)

MNOTRONICS
Model —>  Model:MD27-1R5G-4-B
Power ——» Power(Output):1.5kW
Input »  Input:AC 3PH 380V-480V 6.5A 4THz-63Hz
Output ——»  Output:AC 3PH OV-Uinput 3.7A OHz-599Hz

20

s:

W motronics. com.br

Froduc MD27-1R5G-4-B-E
Empty: Neither STO nor
EMC filter embedded
EV: STO and EMC filter
embedded
[Empty: No braking unit embedded
B: Braking unit embedded
Voltage class
$2: AC 1PH 200v-240V
2: AC 3PH 200v-240V
4: AC 3PH 380V-480V

Product series|
MD27: MotionDrive2]
series smart VFD)|

Rated power
1RS: 1.5kW|
G: Constant
torque load

2.2 Especificagbes do produto

Item Especificagoes
Tensio de AC 1PH 200V-240V
AC 3PH 200V-240V
entrada (V)

AC 3PH 380V-480V

Corrente de

Entrada entrada (A) Consulte 2.3 Classificagdes do produto.
Frequénciade | 501\ 60Hz; faixa permitida: 47—63Hz
entrada (Hz)
Saida Tenséo de 0-Tensao de entrada (V)
saida (V)
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Item

Especificagoes

Corrente de

Consulte 2.3 Classificagdes do produto.

saida (A)
Poténcia de Consulte 2.3 Classificagdes do produto.
saida (kW) : coes dop :
Frequéncia de
saida (Hz) 0-599Hz
Modo de Controle vetorial de tensdo espacial e controlevetorial
Controle sem sensor (SVC)
Tipo de motor: Motor assincrono (AM) e motor
Motor .
sincrono (SM)
Taxa de Para AMs: 1: 100 (SVC)
velocidade | Para SMs: 1: 20 (SVC)
Precisdo de
controle de +0.2% (SVC)
velocidade
Desempenho | Flutuagéo de o
do controle velocidade 0.3% (SVC)
Re_T_posta de <10ms (SVC)
orque
Precisdo do
controle de 5% (SVC)
torque
. 0/
Torque inicial Para AMs: 0.25Hz/150% (SVC)

Para SMs: 2.5 Hz/150% (SVC)

Capacidade de

150% da corrente nominal para 60s

sobrecarga 180% da corrente nominal por 10s
Resolugéo da
en’trada Nao mais do que 20mV
analdgica do
terminal

Resolucéo da
entrada digital do|

N&o mais do que 2ms

terminal
Interface
periférica Entrada | ny 155 entradas. Al1: 0~10V/0-20mA; Al2: 0-10V
Analdgica
Saida Analégica| Uma saida. AO1: 0—10V/0-20mA
Quatro entradas regulares. Frequéncia maxima: 1kHz
Entrada digital | Uma entrada de alta velocidade. Frequéncia maxima:
50kHz
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Item Especificagoes
Saida digital [One Y terminal open collector output
Duas saidas de relé programaveis
RO1A: NA; RO1B: NF; RO1C: comum
. . | RO2A: NA; RO2B: NF; RO2C: comum
Saida de Relé

Capacidade de contato: 3A/AC250V, 1A/DC30V
# Nota: Somente a saida do relé 1 esta disponivel para
os modelos da UE.

Requisitos
ambientais

Temperatura do
ambiente de
funcionamento

-10-50°C, sem necessidade de derating

# Nota: Derating é necessario quando a temperatura
ambiente exceder 50°C. Para obter detalhes, consulte
A.1 Derating devido a temperatura.

Grau de

protegdo (IP) 1P20
Gral_l cje Grau 2
Poluicdo

Método de Instalagdo

Montagem em parede e em trilho DIN

Método de resfriamento

Classe de tensdo de 220V: resfriamento natural para
0,75kW e inferior

Classe de tensdo de 380 V: resfriamento natural para 1,5
kW ou menos

Outros: Resfriamento por ar forcado

Padrao de certificagdo

Os requisitos CE s&o atendidos.

2.3 Classificagoes do produto

Modelo

Poténcia de saida

Corrente de Corrente de saida

(kW) entrada (A) (A)

AC 1PH 200V-240V
MD27-0R4G-S2-B-XX 04 6.5 25
MD27-0R7G-S2-B-XX 0.75 11 42
MD27-1R5G-S2-B-XX 15 18 75
MD27-2R2G-S2-B-XX 22 243 10

AC 3PH 200V-240V
MD27-0R4G-2-B-EU 04 3.6 25
MD27-0R7G-2-B-EU 0.75 7 42
MD27-1R5G-2-B-EU 15 11.6 75
MD27-2R2G-2-B-EU 22 16 10
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Modelo Poténcia de saida Corrente de Corrente de saida
(kW) entrada (A) (A)
MD27-004G-2-B-EU 4 22.3 16
AC 3PH 380v-480V
MD27-0R7G-4-B-XX 0.75 45 25
MD27-1R5G-4-B-XX 15 6.5 3.7
MD27-2R2G-4-B-XX 22 838 55
MD27-003G-4-B-XX 3 122 75
MD27-004G-4-B-XX 4 15.6 9.5
MD27-5R5G-4-B-XX 55 22.3 14
MD27-7R5G-4-B-XX 75 28.7 18.5

Nota:

-XX indica vazio ou -EU.
A corrente de entrada do VFD é medida nos casos em que a tensao de entrada € de

220V/380V sem reatores adicionais.

2.4 Dissipagao de calor do produto

A fungédo STO para modelos da UE atende ao Nivel de Integridade de Seguranca 2 (SIL2).

Di::;f;f:':e Dissipacéo de
modo de energiade | pissipacs Taxa de ar
Modelo esperada | 192 082 o de calor | TAA 0B 2| (CFM)
maquina el (BTU/hr) (ft*3/min)
inteira w)
w)
AC 1PH 200V-240V
MD27-0R4G-S2-B-XX 5 30 101 - -
MD27-0R7G-S2-B-XX 5 46 155 - -
MD27-1R5G-S2-B-XX 5 51 172 % 15
MD27-2R2G-S2-B-XX 5 7 264
AC 3PH 200V-240V
MD27-0R4G-2-B-EU 5 26 88 - -
MD27-0R7G-2-B-EU 5 42 142 - -
MD27-1R5G-2-B-EU 5 47 159 % 15
MD27-2R2G-2-B-EU 5 68 232
MD27-004G-2-B-EU 9 125 426 7 42
AC 3PH 380V-480V
MD27-0R7G-4-B-XX 7 37 125 - -
MD27-1R5G-4-B-XX 7 48 162 - -
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Dissipagao Dissipaci
’ issipagdo
e(r’:;:;i?l:e de energia de| by qiac50 Taxa de ar
Modelo eSperada °a[f"2;3:::ida de calor T‘E"’;ﬁ;’/ﬁ)a’ (CFM)
“;:?el;::a inteira (BTU/hr) (ftA3/min)
w) w)

MD27-2R2G-4-B-XX 8 61 209
MD27-003G-4-B-XX 8 78 266 26 15
MD27-004G-4-B-XX 8 103 350
MD27-5R5G-4-B-XX 9 168 573 7 42
MD27-7R5G-4-B-XX 9 243 829

Nota: -XX indica vazio ou -EU.

2.5 Dimensoes e peso do produto

Dimensodes do

Dimensodes P —— Peso Peso
Modelo Moldura | gerais LxAxP liquido | bruuto
(mm) embalagem (ko) (kg)
LxAxP (mm) 9 9
AC 1PH 200V—-240V
MD27-0R4G-S2-B-XX A 60x190x155 | 238x98x205 | 099 | 1.19
MD27-0R7G-52-B-XX I I ‘ :
MD27-1R5C-S2-B-XX B 70x190x155 | 238x98x205 | 125 | 1.36
MD27-2R2G-S2-B-XX AT I : :
AC 3PH 200V—240V
MD27-0R4G-2-B-EU
A 60x190x155 | 238x98x205 | 099 | 1.19
MD27-0R7G-2-B-EU
MD27-1R5G-2-B-EU
B 70x190x155 | 238x98x205 | 125 | 1.36

MD27-2R2G-2-B-EU
MD27-004G-2-B-EU C 90x235x155 298x128x213 1.95 22
AC 3PH 380V-480V
MD27-0R7G-4-B-XX
MD27-1R5G-4-B-XX
MD27-2R2G-4-B-XX
MD27-003G-4-B-XX B 70x190x155 238x98x205 1.25 1.36
MD27-004G-4-B-XX
MD27-5R5G-4-B-XX
MD27-7R5G-4-B-XX

A 60x190x155 238x98x205 0.99 1.19

C 90x235x155 298x128x213 1.95 22
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# Nota:

® -XXindica vazio ou -EU.
® As estruturas externas do produto sdo A, B, e C.

2.6 Estrutura do produto

Aviso

® A interface Micro USB é uma interface de atualizagdo de software, que
requer o uso do gravador e do cabo de conexdo dedicados da nossa
empresa.

A # Nota: Essa interface ndo pode usar um cabo USB universal.
® Depois que o VFD for ligado, a interface Micro USB na placa de

acionamento tera uma corrente forte e, portanto, ndo podera ser
tocada ou usada.

Figura 2-1 Componentes do produto (tomando como exemplo o modelo de VFD de 380

V 7,5 kW)
1
2
9
10
3 11
4
12
5
6 13
7 14
8 15
16
N° Componente N° Componente
1 Terr~n|nal de aterramento da 9 Terminal de entrada
protecéo de seguranca de entrada

202309 (V1.1) 10
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N° Componente N° Componente
2 Parafuso EMC 10 Bot&o do potenciometro
3 Cobertura 1 Placa de identificagao
Codigo de barras do .
4 12 Terminal da placa de controle
modelo
5 Terminal d_e aterramento do 13 Porta de rede RJ45
sinal (PE)

Interface micro USB
6 14 Carcaga
(na placa de controle)

Interface micro USB (na placa

7 Terminal de saida 15 ;
de acionamento)

Terminal de aterramento da
8 protecéo de seguranga de 16 Ventilador de resfriamento
saida

2.7 Configuragao do sistema

Ao usar o VFD para acionar um motor para formar um sistema de controle, varios
dispositivos elétricos precisam ser instalados nos lados de entrada e saida do VFD para
garantir o funcionamento estavel do sistema.

Figura 2-2 Composigéo do sistema

Software do controlador host
MOTRONICS Workshop

=/

Adaplador wge &
(cabo) P
p ’

T—
| Filtro de entrada ]

Al

“2e. | Reator de Aann Teclado de LED
— jv entrada o106
m VFD
@) Disjuntor —
“ =
-t ! {77
Terra
Fonte de Filtro de saida

alimentagao
-
"_.-J‘ Reator de
S A
Resistor [t .
deparada N — N lotor
s
Terra
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Tabela 2-1

- Configuragdo do sistema

Componente

Posigédo

Descrigao

Disjuntor

Entre afonte de
alimentacdo e o
lado de entrada

Dispositivo para prevengao de choque
elétrico e protecéo contra curto-circuito que
pode causar fuga de corrente e incéndio.
Selecione disjuntores de corrente residual
(RCCBs) que sejam aplicaveis a VFDs e

entrada

entrada do VFD

do VFD possam restringir harménicos de alta ordem,
e cuja corrente sensivel nominal para um VFD
seja maior que 30mA.
Acessorios usados para melhorar o fator de
Reator de No lado da poténcia no lado de entrada do VFD e,

assim, restringir as correntes harménicas de
alta ordem.

@ Reator de

Entre o lado de
saidado VFD e

(Opcional) Acessorio usado para aumentar a
distancia de transmisséo valida do VFD, o

) o motor, que restringe efetivamente a alta tensdo
saida X N
adjacente ao | transitéria gerada durante o processo de
VFD ligar e desligar o médulo IGBT do VFD.
Filtro de No lado da (Opcional) Filtro de entrada: Acessorio que
entrada | entrada do VFD | restringe a interferéncia eletromagnética
gerada pelo VFD e transmitida a rede
publica por meio do cabo de alimentagéo.
Tente instalar o filtro de entrada proximo ao lado
do terminal de entrada do VFD.
(Opcional) Filtro de saida: Acessorio usado
para restringir a@nterferéncia gerada na area
de fiagdo no lado da saida do VFD. Todas
as séries de produtos podem atender aos
requisitos de condutividade e transmissao
Filtro de Adjac_ent_e ao0s :ié)é/grs\lt%r;\gg(gg ?:ceionamento elétrico
saida te'rmlna|s de - T
saida do VFD | Filtros externos opcionais podem ser

usados para atender aos requisitos de
condutividade e transmissdo dos sistemas
de acionamento elétrico IEC/EN 61800-3
C2.

#Nota: Observe que vocé deve cumprir as
normas técnicas especificadas no Anexo do
manual para a montagem de motores,
cabos do motor e filtros.

202309 (V1.1)
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Componente

Posigado

Descrigao

Entre os terminais

Acessorios usados para consumir a energia

regenerativa do motor para reduzir o tempo
DEC.

Resistor de do circuito ® Unidade de parada: Ja incorporada
parada | principal do VFD (somente o resistor de parada externo
(+)ePB & necessario)

® Resistor de parada: Opcional e externo
conectado para todos os modelos

O MOTRONICS Workshop é usado para

configurar e monitorar VFDs. Ele é usado

principalmente para:

®  Monitorar varios VFDs.

® Definir e monitorar os parametros de
fungéo; upload e download de
parametros de fungdo em lotes.

® Ver oscédigos defungdo modificados,
comparar os valores padrao,
acompanhar e consultar os cédigos de
fungao.

Instalado no ® Consultar e acompanhar parametros de
E Software do| controlador host status.
controlador para ® Visualizar falhas em tempo real e
host gerenciamento de histéricas.
VFDs ®  Exibir cédigos de fungdo no modo de

configurag&o.

® Controlar a inicializagao, a parada, o
avango, a reversao e outras operagdes
do dispositivo.

® Visualizar curvas oscilograficas, salvar e
reproduzir dados de forma de onda,
operar formas de onda por meio do
cursor e simular dados de forma de
onda.

Acesse www.motronics.com.br para obter
livremente.

Para obter detalhes sobre a selegdo do modelo de opgéo, consulte o Anexo D
Acessorios periféricos

202309 (V1.1)
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2.8 Inicializagao rapida

Tarefa

Referéncia

. Desembale a caixa para inspegéao.

Consulte 3.1 Inspegdo de remogéo da
embalagem.

2. Verifique se a carga conectada ao
VFD e a fonte de alimentagao sao
compativeis.

Consulte 2.1 Placa de identificagéo e
modelo do produto.

3. Verifique o ambiente de instalagéo.

Consulte 3.2 Preparagao.

4. Instale o VFD na parede/no gabinete.

Consulte 3.3 Instalagdo.

5. Execute a fiagdo.

Consulte 4 Instalagao elétrica.

6. Coloque o VFD em funcionamento.

Consulte 6 Comissionamento.

202309 (V1.1)
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3 Instalagao mecanica

3.1 Inspecao de remogao da embalagem

Ap6s receber o produto, execute as etapas a seguir para garantir um uso seguro do produto.
Verificar o pacote

Antes de desembalar, verifique se a embalagem do produto esta intacta - se a embalagem
estéa danificada, Umida, encharcada ou deformada. Depois de desembalar, verifique se a
superficie interna da caixa de embalagem estad anormal, por exemplo, em condi¢des
Uumidas.

Verificar a maquina e as pegas

Depois de desembalar, verifique se o involucro do equipamento esta danificado ou
rachado, se as pegas (incluindo o VFD e o manual) dentro da caixa de embalagem
estdo completas e se a placa de identificagdo e o rotulo no corpo do produto sdo
consistentes com o modelo solicitado.

3.2 Preparagao

Somente profissionais treinados e qualificados tém permissao para realizar as operagoes
mencionadas neste capitulo. Leia atentamente os seguintes preparativos de instalagéo
para garantir uma instalagéo tranquila e evitar lesdes pessoais ou danos ao equipamento.

Aviso

® Realize as operagdes de acordo com as instrugdes apresentadas em 1.4
Diretrizes de seguranca. Certifique-se de que a alimentagdo do VFD
tenha sido desconectada antes da instalagdo. Se o VFD tiver sido ligado,
desconecte-o e aguarde pelo menos o tempo designado no VFD, e

c certifique-se de que o indicador POWER esteja desligado.

® A instalagdo do VFD deve ser projetada e feita de acordo com as leis e
regulamentos locais aplicaveis. A MOTRONICS n&o assume qualquer
responsabilidade por qualquer instalagdo de VFD que viole leis ou
regulamentos locais.

202309 (V1.1) 15
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3.2.1 Ambiente e local de instalagao
B Requisitos ambientais

Ambiente Requisito

-10-+50°C

® A temperatura ndo muda rapidamente.

® Quando o VFD for instalado em um espago fechado, como
um gabinete de controle, use um ventilador de resfriamento ou
ar condicionado para ajustar a temperatura, se necessario.

® Quando a temperatura estiver muito baixa, se vocé quiser

usar o VFD que ficou inativo por muito tempo, instale um

dispositivo de aquecimento externo antes do uso para

eliminar o congelamento dentro do VFD. Caso contrario, o

VFD pode ser danificado.

Temperatura

® A umidade relativa (UR) do ar & inferior a 90% e n&o ha
Umidade v condensag&o.
relativa (UR) = ® ® A umidade relativa maxima n&o pode exceder 60% no
- ambiente onde houver gases corrosivos.

® Inferior a 1000 m

® Quando a altitude exceder 1.000 m, faga o derating em

Altitude 1% para cada aumento de 100 m.

® Quando a altitude for superior a 3000 m, consulte nosso
revendedor ou escritério local para obter detalhes.

Vibragéo § . g Vibragdo maxima ACC: 5,8 mis2 0.69)

3.2141

B Requisito de localizagdo

Localizagdo Requisito

Sem fontes de radiagéo eletromagnética e luz solar direta.
g # Nota: O VFD deve ser instalado em um ambiente

® limpo e bem ventilado com base no grau de protecao

Interior IP da carcaga.

Sem objetos estranhos, como névoa de dleo, p6 metalico,
poeira condutora e agua.
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Localizagao Requisito
Sem substancias radioativas, corrosivas, perigosas,
combustiveis e explosivas.

#Nota: N&o instale o VFD em objetos combustiveis.

- Com baixo teor de sal

3.2.2 Direcédo da instalacado

O VFD pode ser instalado na parede ou em um gabinete e deve ser instalado
verticalmente. Ele ndo pode ser instalado em outras diregdes, como horizontal (deitado),
horizontal (lateral) ou invertido.

Figura 3-1 Diagrama de diregéo da instalagao

i

N
Instalagéao Instalagao Instalagao
vertical horizontal transversal
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3.2.3 Espaco de instalacado
3.2.3.1 VFD tnico

Figura 3-2 Diagrama do espago de instalagdo de um unico VFD

Ar 1 b
quente

Tabela 3-1 Dimensdes do espago de instalagdo de um tnico VFD

Dimensées (mm)
Moldura
a b c
A/B,C 240 2100 2100

3.2.3.2 Varios VFDs
Ao instalar varios VFDs, vocé pode instala-los em paralelo. Quando vocé instalar VFDs
de tamanhos diferentes, alinhe a parte superior de cada VFD antes da instalagéo para
facilitar a manutencgao futura.

202309 (V1.1) 18



Inversor Inteligente MotionDrive27

Instalagdo mecénica

Figura 3-3 Diagrama do espaco de instalagdo de varios VFDs

JLo o

Tabela 3-2 Dimensoes do espaco de instalagdo de varios VFDs

Moldura Dimensoes (mm)
a b c
A/B,C 240 2100 2100

3.3 Instalagao e desinstalagao
Os métodos de instalagédo do VFD variam de acordo com as estruturas externas do VFD.
Escolha o método de instalacédo apropriado na tabela a seguir com base no modelo
especifico e no ambiente aplicavel. (v indica o método de instalagdo que pode ser

selecionado.)

Tabela 3-3 Selegdo do método de instalagéo

Método de instalagao
Moldura =
Montagem na parede Montage mem trilho DIN
A v M
B v v
C v -

#Nota: WAo selecionar o método de montagem em trilho DIN para os modelos nas
estruturas A e B, vocé deve selecionar um suporte de montagem em trilho. Para obter
detalhes sobre os tamanhos do suporte de montagem e os numeros de pedido, consulte
D.3.4.3 Suporte de montagem em trilho DIN

202309 (V1.1)
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3.3.1 Instalacao
3.3.1.1 Montagem na parede

O procedimento de montagem na parede é o seguinte:

Etapa 1 Marque as posicoes dos furos de
montagem e pré-insira os dois
parafusos na parte superior. Para
obter detalhes sobre as posigdesdos
furos de montagem, consulte C.1
Dimensdes gerais do VFD

| —
=

Etapa 2 Fixe a extremidade do VFD com os
furos nos dois parafusos pré-
inseridos.

Etapa 3 Insira previamente os dois
parafusos na parte inferior.

Etapa 4 Aperte os quatro parafusos pré-

inseridos.

202309 (V1.1)
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3.3.1.2 Monatagem em trilho DIN

O procedimento de montagem € o seguinte:

Etapa 1 Insira o suporte do trilho 1 na parte
superior do VFD e aperte os olhais
superiores.

/

Suporte do
trilho 1 f

Etapa 2 Insira o suporte do trilho 2 na parte

inferior do VFD e aperte os olhais

inferiores.

Etapa 3 Fixe os suportes de trilho 1 e 2.
(Certifique- se de que a fivela se
encaixe no lugar e que a trava da
chapa metalica esteja na posigdo de
puxada para baixo

Suporte do tilho 1

Suporte dotiiho2

Etapa 4 Coloque o VFD com os suportes
verticalmente no trilho DIN e empurre a
trava da chapa metdlica para cima
para que ela se encaixe firmemente
no trilho

202309 (V1.1)
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3.3.2 Desmontagem

3.3.2.1 Desmontagem do trilho DIN

O procedimento de desmontagem é o seguinte:

Etapa 2 Pressione a fivela no meio do

Etapa 1 Use uma ferramenta para puxar a

trava da chapa metalica para
baixo até que ela seja fixada e
retire o VFD com o suporte de

trilho do trilho DIN

suporte de trilho DIN para dentro e,
em seguida, puxe os suportes de
trilho 1 e 2.

Suporte do tilho 1

Suporte dotiiho2

202309 (V1.1)
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3.3.2.2 Desmontagem da tampa

Vocé precisa remover a tampa do VFD para a fiagéo do circuito principal e do circuito de
controle. O procedimento de desmontagem é o seguinte:

Etapa 1 Pressione as fivelas elasticas em Etapa 2 Levante a tampa e puxe-a para
ambos os lados da parte inferior fora de forma inclinada.
da tampa e levante-as com forga
até que as fivelas se soltem do
slot
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4 Instalagao elétrica

4.1 Inspecgao do Isolamento

Nao realize nenhum teste de resisténcia de tensao ou de isolamento, como testes de
isolamento de alta tens@o ou o uso de um megbhmetro para medir a resisténcia de
isolamento, no VFD ou em seus componentes. Os testes de isolamento e resisténcia de
tensdo foram realizados entre o circuito principal e a carcaga de cada VFD antes da
entrega. Além disso, os circuitos de limitagdo de tensdo que podem cortar automaticamente a
tensdo de teste sdo configurados dentro dos VFDs. Se vocé precisar realizar testes de
resisténcia de isolamento no VFD, entre em contato conosco.

#Nota: Antes de realizar o teste de resisténcia de isolamento nos cabos de alimentagéo de
entrada e saida, remova os terminais de conexao do cabo do VFD.

B Cabo de alimentagao de entrada

Verifique as condigdes de isolamento do cabo de alimentagdo de entrada de um VFD de
acordo com os regulamentos locais antes de conecta-lo.

®  Cabo do motor

Certifique-se de que o cabo do motor esteja conectado ao motor e, em seguida, remova
o cabo do motor dos terminais de saida U, V e W do VFD. Use um megéhmetro de 500
V CC para medir a resisténcia de isolamento entre cada condutor de fase e o condutor
de aterramento da protegao. Para obter detalhes sobre a resisténcia de isolamento do motor,
consulte a descrigao fornecida pelo fabricante.

#Nota: Se o interior do motor estiver Uimido, a resisténcia de isolamento sera reduzida. Se estiver
umido, vocé precisara secar o motor e, em seguida, medir a resisténcia de isolamento
novamente.

4.2 Verificagdo de sistemas de aterramento compativeis

Os modelos da UE foram equipados com filtros EMC incorporados como pegas
padrdo e, portanto, podem ser instalados em sistemas de aterramento simétricos e
assimétricos. Quando o VFD é usado em um sistema de aterramento assimétrico, o
parafuso EMC deve ser removido para evitar a conexédo entre o capacitor do filtro EMC
interno do VFD e o potencial de aterramento, o que pode causar disparos ou danos ao
VFD. O VFD é compativel com os sistemas de aterramento TN, TT e IT.

Modelo com filtro EMC

Sisiema incorporado
Sistema TN com aterramento
Sistema de neutro No ha necessidade de remover
aterramento simétrico | Sistema TT com aterramento os parafusos EMC
neutro
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si Modelo com filtro EMC
istema
Incorporado
Sistema TN com aterramento
) de fase
Sistema d_e e%te_rramento Sistema TT sem neutro Necessidade de remover os
assimetrico
aterrado parafusos EMC
Sistema de TI
Tabela 4-1 Descrigéo do sistema de aterramento assimétrico
Sist Descrigao Diagrama sistematico Observagoes
O sistema TN também
0 ponto neutro de carrega um cabo de fase
R )} [ R de aterramento, por
energia esta aterrado. A L s
exemplo, o cabo de fase
parte condutora exposta LA T
. " . de aterramento R.
TN do dispositivo esta N .
N O sistema TN suporta a
diretamente conectada PE ) .
. L linhaNealinhaE
eletricamente ao ponto - ~ .
neutro da energia combinadas, mas
' também a linha E sao
separadas.
raaaa R
O ponto neutro da SO s
i 3 T
energia esta aterrado. A Sistema TT com a linha
TT parte condutora exposta N N
do dispositivo elétrico esta J :
diretamente aterrada. - @—l
O ponto neutro da
energia néo esta R
aterrado ou a energia ARt s
T esta aterrada com um T Sistema TT sem a linha
resistor alto. A parte N.
condutora exposta do
dispositivo elétrico esta
diretamente aterrada.

202309 (V1.1)
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Figura 4-1 Parafuso EMC

# Nota:
® Na&o remova o parafuso EMC quando o VFD estiver energizado.
® Adesconexdo do filtro EMC reduzira a compatibilidade eletromagnética do VFD, o

que pode fazer com que ndo se cumpram os requisitos da especificagdo EMC.

® Para os modelos com filtro EMC incorporado, o circuito do capacitor de modo
comum ¢é aterrado ao dissipador de calor por meio do parafuso EMC, formando
um caminho de loop para o filtro EMC. Se a protegdo contra vazamento for
aplicada durante a inicializagdo quando um disjuntor de vazamento tiver sido
configurado, desconecte o parafuso EMC.

4.3 Selegao e roteamento de cabos
4.3.1 Selegdo de cabos
B Cabo de alimentagdo

Os cabos de energia incluem principalmente cabos de energia de entrada e cabos do
motor. Para selecionar os cabos, cumpra as normas locais.

Para atender aos requisitos de EMC estipulados nas normas CE, recomenda-se ouso de
cabos blindados simétricos como cabos de entrada do motor e cabos de alimentagéao,
conforme mostrado na Figura 4-2. Em comparagdo com os cabos de quatro nucleos, os
cabos com blindagem simétrica podem reduzir a radiagéo eletromagnética, bem como
a corrente e a perda dos cabos do motor.
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Figura 4-2 Cabo blindado simétrico e cabo de quatro nucleos

Cabo blindado simétrico Cabo de quatro nicleos

Condutor PE e

camada de protegao _~ Camada de protecio

@ Condutor

Condutor

Condutor
Revestimento . R " "
p Revesimento PE @)' evestimento
Isolador Isolador Isolador

Figura 4-3 Sec3o transversal do cabo

Camada de isolamento Camada de protegao

N

#Nota:

Os cabos de alimentagao de entrada e os cabos do motor devem ser capazes de
suportar as correntes de carga correspondentes.

A Figura 4-3 mostra o requisito minimo para os cabos do motor do VFD. O cabo
deve consistir em uma camada de tiras de cobre em forma de espiral. Quanto mais
densa for a camada de blindagem, mais eficaz sera a restrigdo da interferéncia
eletromagnétic.

O limite de temperatura do condutor do cabo é de 70 °C. Se vocé usar um cabo com
limite de temperatura do condutor de 90°C, o cabo devera estar em conformidade
com as normas e especificagdes nacionais relevantes.

Se a condutividade elétrica da camada de blindagem do cabo do motor ndo atender
aos requisitos, vocé devera usar um condutor PE separado.

A area da secéo transversal dos cabos blindados deve ser a mesma dos condutores
de fase se o cabo e o condutor forem feitos de materiais do mesmo tipo.

Para restringir efetivamente a emissdo e a condugao de interferéncia de
radiofrequéncia (RF), a condutividade do cabo blindado deve ser de pelo menos 1/10
da condutividade do condutor de fase.

Esse requisito pode ser bem atendido por uma camada de blindagem de cobre ou
aluminio.

H  Cabo de controle

Os cabos de controle incluem principalmente cabos de controle de sinal analdgico e
cabos de controle de sinal digital. Os cabos de controle de sinal analégico usam cabos
de par trangcado com blindagem dupla, com um par trangado blindado separado para cada
sinal e fios terra diferentes para sinais analégicos diferentes. Para cabos de controle de sinal
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digital, é preferivel usar cabos com blindagem dupla, mas também podem ser usados pares
trangados com blindagem simples ou sem blindagem. Para obter detalhes, consulte D.1.2
Cabo de controle.

4.3.2 Arranjo de cabos

Figura 4-4 mostra o roteamento dos cabos e a distancia da fiagéo.
Figura 4-4 Distancia de roteamento de cabos

Cabo de alimentagao de entrada

Cabo de controle
>200mm
.
Cabo de alimentagao
Cabo de alimentagao
¥
2300mm

Cabo do motor

I
[kt
v

C el
Cabo de controle

T
2500mm

Cabo do motor
# Nota:

®  Os cabos do motor devem ser dispostos longe de outros cabos. O du/dt da saida do
VFD pode aumentar a interferéncia eletromagnética em outros cabos.

®  Os cabos do motor ndo podem ser roteados com outros cabos em paralelo por longas
distancias.

® Se o cabo de controle e o cabo de alimentagdo precisarem se cruzar, certifique-se de que o
angulo entre eles seja de 90°.

®  Os cabos do motor de varios VFDs podem ser dispostos em paralelo. Recomenda-se que
voceé organize os cabos do motor, os cabos de alimentag&o de entrada e os cabos de
controle separadamente em bandejas diferentes.

® Asbandejas de cabos devem estar conectadas corretamente e bem aterradas.

®  Outros cabos ndo podem atravessar o VFD.

202309 (V1.1) 28



Inversor Inteligente MotionDrive27 Instalagdo elétrica

4.4 Fiagao do circuito principal

4.4.1 Fiacao do circuito principal

Figura 4-5 Diagrama de fiag&do do circuito principal

:
i
5

0
=i,
il
r‘-@pz :r

Cireuito principal do VFD
T

# Nota: O fusivel, o reator de entrada, o filtro de entrada, o reator de saida e o filtro de saida
s80 pegas opcionais. Para obter detalhes, consulte o Anexo D Acessorios periféricos.

4.4.2 Terminais do circuito principal

Diagrama de terminais do circuito principal | Diagrama de terminais do circuito principal
para modelos de VFD de 220V 0,4-2,2kW para modelos de VFD de 220V 4kW

Diagrama de terminais do circuito principal | Diagrama de terminais do circuito principal

para modelos de VFD de 380V 0,75-4kW _|para Modelos de VFD de 380V 5,5a 7,5k

R SILTH

tnJ @ofn ] QUMY VW
Simbolo do terminal Descrigdo da fungao
RI/L, S, TN Terminais de entrada CA 3PH (ou 1PH), conectados a rede.
U, Vv,w Terminais de saida CA 3PH, normalmente conectados ao motor.
PB, (+) Conectado aos terminais do resistor de parada externo.
*), () Terminal positivo/negativo do barramento, usado para compartilhar o
’ barramento CC no paralelismo de VFDs.
Terminal de aterramento para protegdo segura; cada maquina deve ter dois
@ terminais PE e o aterramento adequado é necessario.
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#Nota:

® Recomenda-se que vocé use um cabo de motor simétrico. Faca o aterramento do
condutor de aterramento no cabo do motor na extremidade do VFD e na
extremidade do motor.

® O terminal (-) é opcional para personalizagdo e nao esta disponivel para os modelos padrao e
da UE.

4.4.3 Procedimento de fiagdo

Etapa1 Conecte a linha de aterramento amarela e verde do cabo de alimentagdo de
entrada ao terminal de aterramento @ do VFD, conecte o cabo de entrada 3PH
aos terminais R, S e T e aperte.

Figura 4-6 Diagrama de fiagdo dos cabos de alimentagéo de entrada

SLOM

Etapa2 Conecte a linha de aterramento amarela e verde do cabo do motor ao terminal
PE do VFD, conecte o cabo 3PH do motor aos terminais U, V e W e aperte.

Figura 4-7 Diagrama de fiagdo dos cabos do motor
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Etapa3 Conecte as pecgas opcionais, como o resistor de parada que transporta os
cabos para as posigdes designadas. Consulte 4.4.1 Fiagdo do circuito
principal.

Etapa4 Prenda mecanicamente todos os cabos fora do VFD, se permitido.

Figura 4-8 Diagrama de instalagdo dos parafusos

it

L

NG Y
O parafuso ndo O parafuso
esta preso. esta preso.
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4.5 Fiagao do circuito de controle
4.5.1 Fiagao do circuito de controle

Figura 4-9 Diagrama de fiagao do circuito de controle

Circuito de controle do VFD

+24v
Execugdo B
progressiva _ (7 s1 ﬂ -
Deslocameno || A01 P
progressivo | | S2 ﬂ ¥ onD 0-10V/0-20mA
Resetar Falha !
o s3
| )
R s4 ] T
T 12-24VDC
R HDIA —] +L Fonte de alimentagso
i GND| ] extemausada
—— GND
1_,{5 485+ | ~———
- s | }Cumumcagéo
Energia usada / i RS485
I para configuragao I Tags.
T *10V defrequéncia  ON OFF sl L
] PE
Al
] TV =
$ Al2 Entrada analogica
! multifuncional
+ 3 RO1A
1— RO1B Saida do
relé 1
RO1C
i ]
: Chave de segurang:a Entrada de ! oo
! — seguranca 1 | LS. Saida d Disponive
Il ! aida do | somente
Disponivel | S.L_ W ! RO2B ey mer
somente para | . ! RO2C | modelos
‘modelo UE ; 1
Con(m\ador i
‘desegurznqa ) {
‘lds loop aberto| R, |
!
18l +24 |
|
1

2
Feedback do estado de seguranga \

Nota: | :Camada de protegdo : Par trangado

I
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4.5.2 Terminais do circuito de controle

Figura 4-10 Diagrama de terminais do circuito de controle

Pargaré\;)édoelos Para modelos UE
Terminal Fungao
+10V  |Fonte de alimentagdo de +10 V fornecida localmente
Entrada analdgica. Faixa: 0-10V/0-20mA. Vocé pode definir se a tenséo ou
Al : :
a corrente sera usada para a entrada por meio da chave DIP.
A2 Entrada analdgica. Faixa: 0V-10V
Saida analdgica. Faixa: 0-10V/0-20mA. Vocé pode definir se a tenséo ou a
AO1 > . .
corrente sera usada para a saida por meio da chave DIP.
RO1A . )
ROIB Saida de relé. RO1A: NA; RO1B: NF; RO1C: comum
Capacidade de contato: 3A/AC 250V, 1A/DC 30V
RO1C
RO2A
ROZB Saida de relé. RO2A: NA; RO2B: NF; RO2C: comum
Capacidade de contato: 3A/AC 250V, 1A/DC 30V
RO2C
GND  |Terra de referéncia de energia
Y1 Capacidade do interruptor: 50mA/30V. Faixa de frequéncia de saida: 0-
1kHz
485+ |Porta de comunicagdo de sinal diferencial RS485. A interface de
comunicagdo padrdo RS485 deve usar par trangado blindado. Determine se
485- vocé deve conectar o resistor de correspondéncia de terminal de 120Q do
RS485 comunicagéo por meio da chave DIP.
Fonte de alimentagao do usuario fornecida pelo VFD. Corrente maxima de
+24V )
saida: 100mA
S1-S4 |[Faixa de nivel alto de entrada ativa: 16-30V
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Terminal Funcao

Faixa de nivel baixo de entrada ativa: 0-2V

Frequéncia maxima de entrada: 1kHz

Terminais de entrada digital programaveis, cujas fungdes podem ser
definidas por meio dos parametros relacionados.

Canal para entrada de pulso de alta velocidade e entrada digital
HDIA |Frequéncia maxima de entrada: 50 kHz
Taxa de servigo: 30%-70%

Entradas de desligamento seguro do torque (STO)

Entrada redundante STO, conectada ao contato NC externo. Quando o
contato abre, o STO atua e o VFD interrompe a saida.

Os fios de sinal de entrada de seguranga usam fios blindados cujo

H2 comprimento ndo ultrapassa 25 m. Os terminais H1 e H2 s&do conectados
em curto a +24V por padrao.

Remova o jumper dos terminais antes de usar a fungédo STO.

H1

4.5.3 Fiagdo de sinal de entrada/saida
4.5.3.1 Fiagao de sinal de entrada/saida digital

O VFD suporta apenas o método de fiagdo NPN.
B Fiacéo do sinal de entrada digital

Figura 4-11 Modo NPN

+24V
Fonte de
alimentagao intermna

S1
[ Te—

v

'
|
|
—

)
0
[Te—
Ti
|
0P
! — GND

B Fiagdo do sinal de saida digital

Figura 4-12 Fiag&o do terminal Y1
4oyl
J
[ GND
1424V + 24V
=0

| Fonte de alimentagao interna
|
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4.5.3.2 Fiagao do sinal de entrada analégica

Quando a conexao do sinal de tens&o analdgica é fraca, ela esta sujeita a interferéncia
de ruidos externos. Portanto, geralmente s&o usados cabos de par trancado blindados, e a
distancia da fiagdo deve ser de até 20 m. A linha de chumbo da camada de blindagem deve ser

amais curta possivel e precisa ser fixada ao aterramento do sinal & do VFD com parafusos,
conforme mostrado na Figura 4-13.

Figura 4-13 Fiag&o do terminal de entrada anal6gica

-

Figura 4-14 Fiagdo de camada de blindagem PE
\ I

(oo /()

Rl

#Nota:

® Ao selecionar a entrada de sinal de corrente para Al1, levante a tampa de plastico
de Al1 e gire a chave de Al1 para o lado “I".

® O método de selegdo do tipo de saida de corrente AO1 e do resistor de
correspondéncia RS485 é semelhante ao anterior.
202309 (V1.1)
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® Em alguns casos em que o sinal analdgico sofre graves perturbagdes, é
necessario instalar um capacitor de filtragem ou um anel magnético no lado da
fonte do sinal analégico. Vocé precisa de pelo menos 3 voltas para passar pela
mesma fase.

Al1/AO1

GND

Anel magnético de 6xido de Ferro

4.6 Protecao de distribuicdao de energia

Aviso

® N3o conecte nenhuma fonte de energia aos terminais de saida do
A VFD U, V e W. A tenséo aplicada ao cabo do motor pode
causar danos permanentes ao VFD.

B Protecéo da distribuicdo de energia

Em caso de curto-circuito, o fusivel protege os cabos de alimentagdo de entrada para evitar
danos ao VFD; se ocorrer um curto-circuito interno no VFD, ele pode proteger os equipamentos
vizinhos contra danos. A Figura 4-15 mostra a fiagéo.
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Figura 4-15 Configuragéo do fusivel

Cabode envada  Fusivel

# Nota: Selecione o fusivel de acordo com D.2 Disjuntor e contator eletromagnético
B Protecéo contra curto-circuito do motor e do cabo do motor

Se o cabo do motor for selecionado com base na corrente nominal do VFD, o VFD podera
proteger o cabo do motor e o motor sem outros dispositivos de prote¢éo durante o curto-
circuito.

# Nota: Se o VFD estiver conectado a varios motores, use um interruptor ou disjuntor de

sobrecarga térmica separado para proteger o cabo e o motor, o que pode exigir que o
fusivel corte a corrente de curto-circuito.

B Protegdo contra sobrecarga térmica do motor

Quando a sobrecarga é detectada, a energia deve ser cortada. O VFD é equipado com a
fungdo de protegdo contra sobrecarga térmica do motor, que pode bloquear a saida e
cortar a corrente (se necessario) para proteger o motor.

B Protecdo da conexdo de bypass

Em cenarios que exigem a operagdo normal do sistema em caso de falha do VFD, o
circuito de conversao de energia/frequéncia variavel precisa ser configurado.

Em cenarios em que o VFD é usado apenas para partida suave, a execugao da frequéncia
de poténcia é realizada diretamente apos a partida, o que requer conex&o de bypass.
Se o status do VFD precisar ser alternado com frequéncia, vocé pode usar a chave com
intertravamento mecéanico ou um contator para garantir que os terminais do motor ndo
sejam conectados aos cabos de alimentacdo de entrada e as extremidades de saida
do VFD simultaneamente.
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5 Diretrizes de operagao do teclado

5.1 Visor do painel do teclado

O VFD foi equipado com um teclado de filme de LED como parte da configuragdo padréo.
Vocé pode usar o teclado para controlar a partida e a parada, ler os dados de status e
definir os parametros do VFD.

Visor Digital
Indicador de funcionamento
Indicador de rotagao para
telparatrés

Indicador do controle de
operagao

Tecla multifuncional de
programagéolatalho

Chave de execugio

# Nota:

Figura 5-1 Teclado de LED padrédo

Potenciometro

Indicador de unidade
Chave de aumentar
Tecla de

confirmagaol
deslocamento

Tecla de Parar/Reset

Tecla de redugéo

® Ao montar o teclado (incluindo o teclado de cépia de parametros e o teclado
comum) externamente, use um cabo de rede padrdo RJ45 com cabega de cristal
como cabo de extensado do teclado e monte-o no painel da porta frontal do
gabinete usando parafusos M3 ou o suporte opcional de montagem do teclado.

® Quando o teclado de copia de parametro externo é valido, o teclado de filme de
LED local ndo esta ligado; quando o teclado comum externo é valido, tanto o
teclado comum externo quanto o teclado de filme de LED local estéo ligados.

5.1.1 Indicador de status

Indicador Status Definicao

Il ON O VFD esta funcionando.

. O VFD esta em ajuste automatico de

RENHE [ W Piscando parametros.

[] off O VFD esta parado.

Il ON O VFD funciona de forma reversa.
FWD/RE

[] off O VFD funciona de forma progressiva.

202309 (V1.1)
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Indicador Status Definigao
O VFD usa a comunicagdo como o as the
M oN canal de execucdo de comando.
O VFD usa o terminal como o canal de
SOCAT/REMO W] piscando execucao de comando.
O VFD usa o teclado como o canal de
\:l Off execucao de comando.

RUN/TUN O.ngr}ég)ﬂzmdo O VFD esta em estado de falha.

falha
FWD/RE'
.:| Piscando

OCAL/REMO 20 mesmo O VFD esta no estado de pré-alarme.

tempo

Ligado: Unidade exibida no teclado no momento

iz A v
.MD%D Hz Unidade de frequéncia
HZ A v . .
.“’""’.‘““D RPM Unlda~de de velocidade de
rotacao
Indicador de 3 x v
unidade DP,IWD A Unidade atual
HZ A Vv
\:‘,ﬂ,,,..u_- % Porcentagem
HZ A vV
DMD . \% Unidade de tensdo

#Nota: O indicador da unidade que pisca e liga é geralmente usado para distinguir a
exibicdo de parametros diferentes de parada e execugao.

5.1.2 Area de exibigdo

A area do visor exibe um valor de 5 digitos, incluindo cédigo de alarme de falha, frequéncia
definida, frequéncia de saida e dados de status funcional.
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Exibigdo [Significado| Exibigio [Significado| Exibigio |Significado| Exibigio [Significado|

] 0 ! 1 c 2 3 3

Y 4 5 5 6 6 7 7

8 8 9 9 A A b b

C c d d £ E £ F

H H ! I t L f N

n n 0 0 P P r r

S S t t i u u v
5.1.3 Tecla

Tecla Fungdo

Tecla de atalho
de programagéao
/multifungdes

Pressione para entrar ou sair dos menus de nivel 1 ou
excluir um parametro.

Pressione e mantenha pressionado (pelo menos 1s) para
implementar a fungéo definida pelo local de P07.02, que é
operacgéo lenta por padrdo.

Tecla de
confirmagao/
deslocamento

Pressione para acessar os menus no modo cascata ou
confirmar a configuragdo de um parametro.

Pressione para selecionar os parametros de exibigdo na
interface para o VFD no estado parado ou em
funcionamento.

Pressione e mantenha pressionado (por pelo menos 1s)
para mudanga ciclica durante a configuragdo de
parametros.

Tecla para cima

Pressione para aumentar os dados ou mover para cima.

Tecla para baixo

Pressione para diminuir os dados ou mover para baixo.

&2
£
N
ol
€ |

Tecla de Pressione para executar ou realizar o autoajuste no modo
execugao de operacéo do teclado.
Tecla P07.04 especifica a validade da fungéo da chave
Parar/Reset : P ¢ .
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Tecla Fungao
Pressione para interromper a operagéo ou o ajuste
automatico no estado de operagéo.
Pressione para reiniciar no estado de alarme de falha.
Ao montar o teclado de cépia de pardmetros
externamente, a fonte de entrada de Al3 é o potencidmetro
Potencidmetro |desse teclado externo.

(AI3) Ao usar o teclado de filme de LED local ou montar um
teclado comum externamente, a fonte de entrada de Al3
¢é especificada por P05.53.

5.2 Tecla do teclado

O contetido do visor do teclado varia em diferentes estados. A seguir, vocé vera a
descrigédo do contetdo do visor do teclado em diferentes estados.

Figura 5-2 Exibigdo da interface de status

Pégina inicial do estado parado  P4gina inicial do estado de execugdo Pégina inicial do estado de falha
5.2.1 Exibicao de parametros de estado parado

Quando o VFD estiver no estado parado e o teclado ndo estiver no estado de
visualizagdo ou edigdo do codigo da fungéo, o teclado exibira os parametros do estado
parado. Ao definir P07.07, vocé pode selecionar diferentes parametros de estado de

parada. Pressione para alternar os parametros.

5.2.2 Exebigdo de parametros de estado de execugao

When o VFD esta em estado de funcionamento e o teclado ndo esta no estado de
visualizagdo ou edigdo do codigo da fungédo, o teclado exibe os parametros do estado de
funcionamento. Ao definir P07.05 e P07.06, vocé pode selecionar diferentes parametros
de estado de funcionamento. Ao definir P07.05 e P07.06, vocé pode selecionar

diferentes parametros de estado de funcionamento. Pressione para alternar os

paramentros.
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5.2.3 Exibigado de falhas

Quando o VFD estiver em estado de falha e o teclado ndo estiver no estado de
visualizagdo ou edigdo do cédigo da fungéo, o teclado exibira o cédigo de falha de forma
intermitente. Vocé pode executar a redefinicdo da falha usando a tecla os
terminais de controle ou a comunicagédo comandos. Se a falha persistir, o estado da falha
e a exibicdo do codigo de falha serdo mantidos.

Quando o VFD estiver no estado de exibigdo de falha e o teclado estiver no estado de
visualizagao ou edi¢do do codigo da fungao, o teclado retornara automaticamente & exibigdo do
estado de falha se ndo houver nenhuma operagédo dentro de 20s. Quando ndo houver
falha no VFD, depois de entrar no menu de terceiro nivel para alterar um cédigo da fungdo com

o atributo “®”, o valor do cddigo da fungao sera exibido continuamente. Em outros casos, se néo
houver nenhuma operagdo no teclado dentro de 1 minuto, o teclado retornara
automaticamente a exibicdo de parametros no estado parado ou em execucgéo a partir do
estado de visualizagéo ou edigdo do coédigo da fungao.

5.3 Procedimento de operacgao

5.3.1 Modificagdo de parametros de fungao

O teclado contém trés niveis de menus de acordo com as configuragdes de edigdo da

Menu de operagéo do teclado

operagao.

L eAu
Z oAy
€ foAu

Quando o VFD esta parado, em funcionamento ou em estado de exibigéo de falha:

Pressione para acessar o menu de nivel um (se uma senha de usuario tiver sido
definida, veja a descrigdo de P07.00).

No menu de nivel dois, pressione EnT/sHirT para acessar o menu do proximo nivel.

No menu de nivel trés, pressione para salvar o valor do cédigo da fung&o atual e
entrar no menu de nivel dois do préximo cédigo da fungdo.

#Nota: Em varios niveis de menus, pressione para retornar ao menu de nivel

anterior, pressionel uv] para aumentar ou diminuir o valor do atual e pressione e

mantenha para alternar os bits piscantes para a direita em modo circular.
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A seguir, ha o exemplo de P03.20 para descrever como modificar um parametro de fungéo
na interface de exibicdo de parametros de estado parado:

Figura 5-3 Modificagdo de um parametro

/)

\
&
:

|

»# Nota: Quando P00.18 ¢é definido como 3, nenhum valor de cédigo da fungdo pisca e
nenhum valor de cédigo da fungdo pode ser modificado.

5.3.2 Configuragido de uma senha para o VFD

VFD oferece a fungéo de proteg¢do por senha do usuario. Quando P07.00 for definido
com um valor diferente de zero, o estado de edi¢do do cédigo da fungéo sera encerrado e a
protegé@o por senha entrara em vigor em um minuto. Depois que a senha entrar em vigor,
quando o VFD estiver no estado de parada, funcionamento ou exibigdo de falha, vocé
precisara digitar a senha do usuario depois de pressionar para entrar no estado de
visualizagao e edigdo do codigo da fungdo.

A seguir, vocé vera como definir a senha do usuario 10001 como exemplo para descrever
como definir uma senha para o VFD na interface de exibigdo de parametros de estado
parado:
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Figura 5-4 Configuragdo de uma senha

5.3.3 Viewing function parameters

The VFD provides the status viewing function. The following describes how to view
function parameters in the stopped-state parameter display interface when the password
is 10001:

Figure 5-5 Viewing a function code

o B =
A u.u.u.u.u.| 5} . ) ]
o TulaTalN] e o
A (AR AR B g
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6 Comissionamento

fluxograma simplificado de comissionamento do VFD é o seguinte:

=

Defina @
motor (P02 01P0205)de

902.15-702.19) deacordocoma
Ploca de dentiicacio do motor

ntificacio do motor.

Se0 motor grar em umdiego
incorreta, desligue e Troque os fios dol

motor de qualquer duas fases e
ligue novamente

Definr omodo de autoajuste
(ro0 15)

)

‘Svcu(mﬂmu] ‘ ‘ SVC10000-1) ‘ ‘swwmmm‘

! ' !

Defini parametros e
contrlevetorl nogrupo

Defini parametos e

contrlevetors nogrupo Defink parimetros V/F

Detina os parsmetros de
contole de parta/paraca no
arupo P01
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6.1 Configuragado dos parametros do motor
O VFD suporta o controle de motores assincronos CA trifasicos e motores
sincronos de ima permanente. O VFD usa um conjunto de parametros do motor, ou seja,
os parametros do grupo P02, para o controle do motor.

6.1.1 Selegéo do tipo do motor

Vocé pode selecionar o tipo de motor configurando P0200.

Codigoda oo Padrio aialdel Descrigéo
fungao configuragao
Tipo de 0: Motor assincrono (AM) 1:
P02.00 motor 1 0 01 Motor sincrono (SM)

#Nota: Os tipos de motores que sédo acionados no mesmo tipo devem ser os mesmos.
6.1.2 Configuragdo do parametro do motor nominal

B Definir os parametros nominais dos motores assincronos CA trifasicos de acordo com a placa de
identificagdo do motor.

Os parametros P02.01-P02.05 s&o os parametros do motor assincrono 1.

Codlg? ga Nome Padrao Fallxa de_ Descrigao
fungao configuragao
Poténcia Depende
P02.01 |nominal do p 0.1-3000.0kW |-
do modelo
AM 1
Frequéncia . o
P02.02 | nominaldo | 50,00Hz |0.01Hz—P00.03 [700-03 especifica a frequéncia
maxima de saida.
AM 1
Velocidade Depende
P02.03 | nominal do do mpodelo 1-60000rpm |-
AM 1
Tensdo Depende
P02.04 | nominal do do mpodelo 0-1200V -
AM 1
Corrente Depende
P02.05 | nominal do p 0.08-600.00A |
AM 1 do modelo

B Definir os parametros nominais dos motores sincronos magnéticos permanentes trifasicos
de acordo com a placa de identificagdo do motor.

Os parametros P02.15-P02.19 s&o os parametros do motor sincrono 1.
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Codlg? Nome Padrao Fa_lxa de_ Descrigao
da fungao configuragao
P02.15 Poténcia nominal| Depende do 0.1-
- do SM 1 modelo 3000.0kW
. P00.3 especifica a
Frequéncia 0.01Hz- A L
PO2.16 | 1ominal do SM 1|  50,00Hz Poo3 | frequéncia méxima de
saida.
Numero de pares
PO2.17 4o polos de SM 1 2 1-128 B
Tensao nominal | Depende do
P02.18 do SM 1 modelo 0-1200V | -
P02.19 Corrente nominal| Depende do 0.08-
- do SM 1 modelo 600.00A

6.2 Configuragao de autoajuste do parametro do motor

Para melhorar o efeito de controle do motor, recomenda-se que sejam definidos os
parametros nominais do motor de acordo com a placa de identificagdo do motor apds a primeira
ligagdo e, em seguida, seja realizado o autoajuste dos parametros. Vocé pode selecionar um
modo de autoajuste com base nas condigdes reais.

Os parametros do motor tém um impacto significativo no calculo do modelo de controle,
especialmente no caso do controle vetorial, que exige primeiro o autoajuste dos parametros do
motor.

Depois de configurar os parametros do motor, vocé pode ajustar P0015 para selecionar o método
de autoajuste. O procedimento de configuragéo € o seguinte:

Etapa 1 Definir P00.01 como 0 para selecionar o teclado.
Etapa 2 Defina P00.15 para selecionar um método dentre os trés métodos de autoajuste.

Etapa 3 Pressione para dar o comando de partida. O motor entra em autoajuste

thn(-;ao Nome Padrao e de~ Descrigdo
codigo configuragao
. 0: Sem operagéo
AJU,S.te 1: Autoajuste rotativo 1
automatico 2: Autoajuste estatico 1
P00.15 dos 0 03 . ;
parametros (Abrangente)
d 3: Autoajuste estatico 2
o0 motor . .
(Autoajuste parcial
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# Nota:

® Quando P00.15 estiver definido como 1, desconecte o motor da carga para
colocar o motor em estado estatico e sem carga.
® Quando P00.15 é definido como 2 ou 3, ndo ha necessidade de desconectar o
motor da carga.
Tabela 6-1 Parametros do motor obtidos em diferentes métodos de autoajuste

Definir valor de Parametros de ajuste automatico
P00.15 AM 1 SM 1
1 P02.06-P02.14 P02.20-P02.23
2 P02.06-P02.10
P02.20-P02.22
3 P02.06-P02.08

# Nota: A constante P02.23 do contra-EMF do motor sincrono também pode ser
calculada com base nos parametros da placa de identificagdo do motor, e ha trés
métodos de calculo.

Método 1: se o coeficiente k. do contra-EMF estiver marcado na placa de identificagdo, o
calculo sera o seguinte:

E = (Ke* nn* 21) / 60

Método 2: Se o E' do contra-EMF (unidade: V/1000r/min) estiver marcado na placa de
identificagdo, o calculo sera o seguinte:

E =E'* nn/ 1000

Método 3: Se nenhum dos dois parametros anteriores estiver marcado na placa de
identificagdo, o célculo sera o seguinte:

E=P/(N3*1)

Nas férmulas anteriores, ny indica a velocidade de rotagdo nominal, P indica a poténcia
nominal e | indica a corrente nominal.

6.3 Selecao de commandos em execugdo

Os comandos de funcionamento sdo usados para controlar a partida, a parada, o
funcionamento progressivo, o funcionamento reverso e o deslocamento lento do VFD. Os
canais de comandos de execugéo incluem teclado, terminal e comunicacédo. Defina
P00.01 para selecionar um canal de comandos de execugéao.

C?dig? e Nome Padrio e ace] Descrigéo
ungao configuragao
Canal de 0: Teclado
P00.01 | comandos em 0 0-2 1: Terminal
execugao 2: Comunicagé&o
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Teclado

Quando P00.01 é definido como 0, vocé pode controlar a partida ou parada do VFD por
ou . Depois de pressionar a tecla
funcionar e o indicador ‘ acende. No estado de funcionamento, se vocé pressionar a

tecla o VFD para de funcionar e o indicador se apaga. Para obter detalhes
sobre as operagdes do teclado, consulte 5 Diretrizes de operagéao do teclado.

meio da tecla

o VFD comega a

Terminal
Quando P00.01 é definido como 1, vocé pode controlar a partida ou parada do VFD por
meio dos terminais. O procedimento de configuragéo é o seguinte:

Etapa 1 Defina P05.01-P05.09 para os comandos de execugdo necessarios. Por
exemplo, para definir S2 para execugéo reversa, defina P05.02 como 2.

Codlg? g Nome Padréao e de~ Descrigao
fungao configuragao
1
4 1: Correr para frente (FWD)
Selegao de 7 2: Funciona em sentido inverso
fungdo dos (REV)
P05.01— terminais de 0 3: Controle de funcionamento com
. entrada digital 0 0-95 trés fios (Sin)
P05.09 P :
multifuncional 0 4: Jogar para frente
(S1-S8 e 0 5: Jogar em sentido inverso
HDIA) 6: Costa para parar
Y 7: Redefinir falhas
0

Etapa 2 Defina P05.13 (Modo de controle do terminal).

Codlg? &5 Nome Padrao Fallxa de_ Descrigao
fungao configuragao
0: Modo de controle de dois
fios 1
Modo de . f
P05.13 | controle do 0 03 |7 Modode controle de dois
terminal
2: Modo de controle de trés fios 1
3: Modo de controle de trés fios 2

Modo de controle de dois fios 1: P05.13= 0

A habilitagdo ¢ integrada a diregdo. Esse modo é amplamente utilizado. O comando do
terminal FWD/REYV definido determina o sentido de rotagdo do motor.
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FWD | Rev | Comandoem
execucao
| FWD
KL OFF | OFF Parar
Operagdo
— Rev ON | OFF | Operacio
progressiva
K2
OFF | oN | Operagdo
reversa
GND
ON ON Manter

Modo de controle de dois fios 2: P05.13= 1

A habilitacdo é separada da direcdo. Nesse modo, FWD é o terminal de habilitagdo. A
diregdo depende do estado REV definido.

rwD | Rev |Comandoem
execucao
— FWD
K1 OFF OFF Parar
Operagao
—rev ON | OFf perag
@ progressiva
OFF | ON Parar
GND
ON ON Operagdo
reversa

Modo de controle de trés fios 1: P05.13= 2

Esse modo define Sin como o terminal de habilitagdo, e o comando de funcionamento
é gerado por FWD, enquanto a diregdo € controlada por REV. Durante o funcionamento, o
terminal Sin precisa ser fechado, e o terminal FWD gera um sinal de borda ascendente, entdo
o VFD comega a funcionar na diregao definida pelo estado do terminal REV; o VFD precisa ser
parado desconectando o terminal Sin.

SB1

O controle de diregdo é o seguinte durante a execugdo:
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Sin REV Diregéao anterior Diregéo atual
Operagao progressiva Operagdo reversa
ON OFFON  |2Perageo prog perac :
Operagéo reversa | Operagao progressiva
Operagdo reversa Operagao progressiva
ON ON—OFF perac __|Iperagao prog
Operagao progressiva|  Operagdo reversa
ON
ON—OFF Desacelerar para parar
OFF

Modo de controle de trés fios 2: P05.13==

Esse modo define Sin como o terminal de habilitagéo, e o comando de funcionamento
é gerado por FWD ou REV, mas a dire¢do é controlada por FWD e REV. Durante o
funcionamento, o terminal Sin precisa ser fechado, e o terminal FWD ou REV gera um
sinal de borda ascendente para controlar o funcionamento e a diregdo do VFD; o VFD precisa
ser parado desconectando o terminal Sin.

SB1
— FWD

SB2
—1 Sin

SB3
— REV
GND

O controle de diregdo é o seguinte durante a execugdo:

Sin FWD REV Diregao de corrida
ON Operacao progressiva

ON OFFON peragac progress!
OFF Operacgao progressiva

ON Operagéo reversa

ON OFF—ON —

OFF Operagéo reversa

ON—OFF Desacelerar para parar

# Nota: No modo de funcionamento controlado por dois fios, quando o terminal FWD/REV
for valido, se o VFD parar devido a um comando de parada dado por outra fonte, o VFD
nao funcionara novamente depois que o comando de parada desaparecer, mesmo que
o terminal de controle FWD/REYV ainda seja valido. Para fazer o VFD funcionar, vocé precisa
acionar FWD/REV novamente, por exemplo, parada de ciclo Unico do PLC, parada de
comprimento fixo e parada STOP/RST valida durante o controle do terminal. (Consulte

P07.04.)
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Comunicagao

Quando P00.01 é definido como 2, vocé pode controlar a partida ou parada do VFD
definindo comandos por meio da comunicagdo Modbus. Para obter detalhes, consulte
7 Comunicagéo.

6.4 Configuragio de frequéncia

O VFD suporta varios tipos de modos de referéncia de frequéncia, que podem ser
categorizados em dois tipos: canal de referéncia principal e canal de referéncia auxiliar.
Ha dois canais de referéncia principais, a saber, o canal de referéncia de frequéncia A e
o canal de referéncia de frequéncia B. Esses dois canais suportam operagdes
aritméticas simples entre si e podem ser alternados dinamicamente.

Ha um canal de referéncia auxiliar, ou seja, o terminal UP/DOWN. Vocé pode ajustar
P08.44 para definir as fungdes relacionadas do terminal UP/DOWN.

A referéncia real do VFD é composta pelo canal de referéncia principal e pelo canal de
referéncia auxiliar. O diagrama esquematico é o seguinte:

(Canal de configuragso do comando de frequéncia A)

0
AlL 1
b #17.00
” (Definir
A3 3 P00.03 Frequéncia)
{(Modo de combinag3o de fontes de configuracio)
(
4 ¥ _—
5 CA—F—° (Limitesuperior da
= \’ . frequéncia de operagio))|
o -+—6 B K
7 & —12 N
! [ N—o L, |
8 [ A2 1 3 \ +
[ G & -
ey - (lmitenferird
1

70008 (Objeto de
eferénci do comando
de freauéncia 8)

Fungio do terminal 35 impar
temporariament 3 coniguragio
e sumentofdminisiode
frea

POEATornee oo
= (UPIDOWN

[ o]

Fungio do termina 12

Limpar aconguasiode

sumento/dminigiode
frequencia

08,44 Configurssdo
o controle do
terminal UP/DOWN)

Por exemplo, ao selecionar a fungéo 10 ou 11 para o cédigo da fungéo P05.01 ou P05.02,
S1 ou S2 é o terminal Up ou Down. Quando S1 ou S2 esta fechado, a frequéncia de
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referéncia aumenta ou diminui rapidamente. A taxa de alteragdo de aumento ou
diminuigao é determinada por P08.45 ou P08.46, conforme mostrado na figura a seguir:

Taxa integral de incremento de frequéncia do terminal UP P08.45
Taxa integral de decremento de frequéncia do terminal DOWN P08.46

Selegdo da funcio do

T

Estado do terminal UP

terminal UP = 10

Seleggo da funcio do

B

I

-

T
Estado do terminal DOWN

terminal DOWN=11

T

6.4.1 Combinagao da fonte de configuragao de frequéncia

6.4.1.1 Modo de combinagéo da fonte de configuragio

Ajuste P00.09 para selecionar o modo de combinagéo da fonte de configuragéo.

COd'g(.’ eE Nome Padréao Fa_lxa de_ Descrigao
fungéo configuragao
0:A
Modo de 1:B
combinagao 2: (A+B)
P00.09 da fonte de 0 0-5 3: (A-B)
configuragédo 4: Max(A, B)
5: Min(A, B)

6.4.1.2 Troca de canal de frequéncia

Vocé pode definir qualquer um dos cédigos de fungdo P05.01-P05.09 para qualquer uma
das fungdes 13-15 para alternar os canais de frequéncia. O procedimento de configuragdo

é o seguinte:

Etapa 1 Selecione qualquer um dos terminais de entrada digital multifuncional S1-S8 e
HDIA como um terminal de entrada externa.

Etapa 2 Defina P05.01-P05.09 como qualquer uma das fungdes 13-15.

C?d'g? L Nome Padréao Fallxa de_ Descrigao
ungdo configuragao
funcao dos 1 13: Alternar entre a configuragéo
P05.01- cao. IA e a configuragédo B
terminais de 0-95 N ~
P05.09 14: Alternar entre a configuragéo
entrada de

202309 (V1.1)

53



Inversor Inteligente MotionDrive27

Comssionamento

COd'g? L Nome Padréao Fallxa de_ Descrigao
funcao configuragao
0
0
digital 0 combinagéo e a configuragédo A

multifuncional 0 15: Alternar entre a configuragéo

(S1-S8 e HDIA 0 combinada e a configuragdo B
0

As combinagdes estdo descritas na tabela a seguir:

Funcgéo do terminal

Funcgéo do terminal de

Fungao do terminal de

Canal de de entrada digital entrada digital entrada digital
referéncia multifuncional 13 multifuncional 14 multifuncional 15
atual (mudar da configuragao (mudar da
P00.09 (Mudar do canal A | ;o pinada para o canal |configuragdo combinadal
para canal B) A) para o canal B)
A B - -
B A - -
A+B - A B
A-B - A B
Max(A, B) - A B
Min(A, B) - A B

6.4.2 Método de configuragido de frequéncia

O VFD oferece varios métodos de configuragdo de frequéncia, incluindo a configuragéo
P00.06 (canal de configuragdo do comando de frequéncia A) e a configuragdo P00.07
(canal de configuragdo do comando de frequéncia B).

Codigo da

Faixa de

P00.07

Configuragéo
do canal do

comando de
frequéncia B

= Nome Padrao - . Descrigao
fungao configuragao
Configuragéo 0: Teclado digital
P00.06 do canal do 0 1: Al
comando de .
L 2: Al
frequéncia A
3:Al
4: Pulso de alta velocidade
0-8 HDIA

etapas

5: Programa PLC simples
6: Velocidade em varias

7: Controle PID
8: Comunicagdo Modbus
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6.4.2.1 Configuragao da frequéncia pelo teclado

Quando P00.06/P00.07 (Canal de configuragdo do comando de frequéncia A/B) é

definido como 0 (teclado digital como canal de configuragéo), e P00.10 especifica o valor original

da frequéncia VFD baseada na configuragéo digital.
Codigo da Faixa de

= Nome Padrao " -
fungéo configuragao

Descrigao

P00.03 especifica a frequéncia
maxima de saida.

Quando o canal de
Configuragéo configuragéo dos comandos
P00.10 da frequéncia| 50,00Hz |0,00Hz- P00.03| de frequénciaAe B éo

pelo teclado teclado, P00.10 especifica o
valor original da frequéncia
do VFD com base na
configuragao digital.

6.4.2.2 Configuragido da frequéncia por meio de analégico

Vocé pode definir P00.06 ou P00.07 como 1, 2 ou 3 (frequéncia de configuragéo por meio
analdgico). Para obter detalhes, consulte 6.9.2 Fungdes do terminal de entrada e saida
analogica.

6.4.2.3 Ajuste da frequéncia por meio de pulso de alta velocidade

Vocé pode definir P00.06 ou P00.07 como 4 (frequéncia de ajuste por meio de pulso de alta
velocidade).

6.4.2.4 Ajuste de frequéncia por meio de um PLC simples

O PLC simples é um gerador de velocidade de varias etapas, e o VFD pode alterar a
frequéncia e a diregdo de funcionamento automaticamente com base no tempo de
funcionamento para atender aos requisitos do processo. O VFD pode realizar o controle de
velocidade de 16 etapas e fornecer quatro grupos de tempo de aceleragdo/desaceleragdo
para selegdo. Depois que o PLC ajustado completa um ciclo (ou uma etapa), um sinal ON
pode ser emitido pelo relé multifuncional. Veja a figura a seguir.
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Quando o CLP simples é selecionado para fornecimento de frequéncia, vocé precisa definir
P10.02-P10.33 para determinar a frequéncia de operagédo e o tempo de operagéo de
cada etapa. O diagrama esquematico é o seguinte:

Tempo DEC P10.28

Duas etapas
P10.04 P10.30
P10.02
P10.32
Tempo ACC
(duas etapas)
10.06
P10.03; P10.05 P10.07 P10.31 P10.33

#Nota: O sinal da velocidade em vérias etapas determina o sentido de funcionamento do PLC
simples, e um valor negativo significa funcionamento inverso. O tempo ACC significa o
tempo necessario para que o VFD acelere de 0 Hz até a frequéncia de saida maxima
(P00.03). O tempo DEC significa o tempo necessario para que o VFD reduza a velocidade
da frequéncia de saida maxima (P00.03) para 0 Hz. Selecione o tempo ACC/DEC
correspondente e, em seguida, converta o numero binario de 16 bits em numero
hexadecimal e, por fim, defina os cédigos de fungédo correspondentes.

Codlgo_ da N Padrio Fa_lxa de_ Descricas
Funcgao configuragao
P00.11 Tempo ACC| Depende
1 do modelo
O VFD tem quatro grupos de
P00.12 Tempo DEC| Depende tempo ACC/DEC, que podem
! do modelo 0-3600.0s ser selecionados por P05. O
Tempo ACC| Modelo ’ : tempo ACC/DEC padréo de
P08.00 2 dependia fabrica do VFD é o primeiro
rupo.
Tempo DEC| Depende o
P08.01
2 do modelo
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Codlgg g Nome Padrao Fa.' xa de~ Descricao
fungao configuragao
pos.02 |Tempo ACC| Depende do
modelo
pos.03 |Tempo DEC| Depende do
modelo
pos.04 |TempoACC Modelt_)
dependia
pos.05 |Tempo DEC Modelt_)
dependia
Tempo :
ACC/DEC Selemonfiro tempo de .
d ¢ 0x0000 laceleracdo/desaceleragdo
P10.34 Oa_,sde agf; X correspondente e, em
e OI lseguida, converter o niumero
Simples 0x0000-  |binario de 16 bits em numero
Tempo OxFFFF hexadecimal e, por fim,
ACC/DEC definir os cédigos de fungédo
das etapas 0x0000 correspondentes. Para obter
P10.35 8a15do detalhes, consulte a tabela a
PLC simples| seguir.
A descrigao é a seguinte:
Cadigo da Binari P Tempo Tempo Tempo Tempo
fungsio inario 4SSOl ACCI/DEC1 | ACC/DEC2 | ACC/DEC3 | ACC/DEC 4
BIT1 BITO 0 00 01 10 1
BIT3 BIT2 1 00 01 10 1
BITS BIT4 2 00 01 10 1
BIT7 BIT6 3 00 01 10 1
BIT9 BIT8 4 00 01 10 1
P10.34 BIT11| | |BIT10] 5 00 01 10 1
BIT13| | |BIT12) 6 00 01 10 1
BIT15| | [BIT14 7 00 01 10 1
BIT1 BITO 8 00 01 10 1
BIT3 BIT2
P10.35 9 00 01 10 11
BIT5 BIT4 10 00 01 10 1
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Cédigc: da Bindrio Passo Tempo Tempo Tempo Tempo
fungao ACC/DEC 1 ACC/DEC 2 ACC/DEC 3 ACC/DEC 4
BIT7 BIT6 " 00 01 10 1
BIT9 BIT8 12 00 01 10 1
BIT11 | |BIT10[ | 13 00 01 10 1
BIT13 | |BIT12| | 14 00 01 10 1
BIT15 | |BIT14[ | 15 00 01 10 1

6.4.2.5 Ajuste da frequéncia por meio de comandos de velocidade em varias etapas

Vocé pode definir P00.06 ou P00.07 como 6 (ajuste de frequéncia por meio de comandos
de velocidade em varias etapas). Isso é aplicavel a cenarios em que a frequéncia de
operagao do VFD n&o precisa ser ajustada continuamente e apenas alguns valores de
frequéncia sdo necessarios.

O VFD suporta a configuragdo de 16 velocidades de passo, que sdo definidas por cédigos
combinados de terminais de passo muiltiplo 1-4 definidos por terminais S, correspondendo
ao codigo da fungdo P05.01- P05.09) e correspondem a velocidade de passo multiplo 0
a velocidade de passo multiplo 15.

Quando o terminal 1, o terminal 2, o terminal 3 e o terminal 4 estao desligados, o método
de entrada de frequéncia é especificado por P00.06 ou P00.07. Quando o terminal 1, o
terminal 2, o terminal 3 e o terminal 4 ndo estiverem todos desligados, a configuracao
da frequéncia por meio de comandos de velocidade de varias etapas prevalecera.
Ou seja, a prioridade do ajuste de frequéncia por meio de comandos de varias etapas &
maior do que a do ajuste de frequéncia por meio do teclado, analdgico, pulso de alta
velocidade, PID e comunicagéo.

#Nota: O simbolo de velocidade em vérias etapas determina a diregéo de funcionamento
do PLC simples, e o valor negativo significa funcionamento reverso. Para obter detalhes,
consulte 6.4.2.4 Configuragdo da frequéncia por meio do CLP simples.

Frequéncia de saida
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™ OFF ON OFF ON OFF ON OFF ON
T2 OFF OFF ON ON OFF OFF ON ON
T3 OFF OFF OFF OFF ON ON ON ON
T4 OFF OFF OFF OFF OFF OFF OFF OFF
Passo 0 1 2 3 4 5 6 7
™ OFF ON OFF ON OFF ON OFF ON
T2 OFF OFF ON ON OFF OFF ON ON
T3 OFF OFF OFF OFF ON ON ON ON
T4 ON ON ON ON ON ON ON ON
Passo 8 9 10 1 12 13 14 15
nglgo_ da Nome Padrao FEach = Descrigao
ungao configuragao
1 16: Terminal de velocidade de
4 multiplos passos 1
= 7 17: Terminal de velocidade de
Selegéo de dltiol 2
funcao dos 0 multiplos passos )
Ay 18: Terminal de velocidade de
P05.01- | terminais de L
> 0 0-95 multiplos passos 3
P05.09 | entrada digital . : .
. . 0 19: Terminal de velocidade de
multifuncional milltplos passos 4
(S1-S8 e HDIA) 0 20: Pausar a corrida de
0 velocidade em multiplos
0 passos
. Frequéncia: A configuragao de 100,0%
Multi-step 0.0% a0 8_300 09, |corresponde a frequéncia
P10.02- | speeds 0-15 D-3000% | de saida maxima (P00.03).
P10.32 and running
time 0.0s(min) Tempo: A unidade de tempo é
: 0,0-6553,5 (min) |especificada por P10.37.

6.4.2.6 Ajuste da frequéncia por meio do controle PID

Vocé pode definir P00.06 ou P00.07 como 7 (frequéncia de ajuste por meio do controle PID).

O controle PID, um modo comum de controle de processo, € usado principalmente para
ajustar a frequéncia de saida ou a tenséo de saida do VFD, formando assim um sistema
de feedback negativo para manter as variaveis controladas acima da meta. Ele é aplicavel
ao controle de fluxo, controle de presséo, controle de temperatura e assim por diante. A
seguir, vocé vera o diagrama de blocos esquematico basico para a regulagem da
frequéncia de saida.
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PID reference preset
through keypad

Keypad

HDIA

ol

09
PID reference source)

PIT23

Ll
|

—

PID reference value

@ : 1/
P09.08 (PID control deviation limit) ‘

Terminal function 25
PID control pause

PIDstops
adjustment

P03.09 Set frequency
(Upper limit of PID output)

0

1| Poutput

oo e ... - (Lower ol D output)
el At o
Td P09.06 (differential time)
[ Medbus ]
COd'g(_’ da Nome Padréao Fa_lxa de_ Descrigao
fungao configuragao
Quando P00.06 ou P00.07
(Canal de configuragdo do
comando de frequéncia A/B)
for 7 ou P04.27 (Canal de
configuragéo de tensédo) for
6, o VFD é controlado por
PID de processo.
O codigo da fungao
determina o canal de destino
fornecido durante o
processo PID.
0: Configuragao por P09.01
Selegédo da 1: A1
P09.00 fonte de 0 0-6 2. A2
referéncia PID 3 AI3

4: Pulso de alta

velocidade HDIA

5: Execugdo em multiplos
passos

6: Comunicagéo Modbus A
meta definida do PID de
processo € um valor relativo,
para o qual 100% é igual a
100% dosinal de feedback do
sistema controlado. O
sistema sempre calcula um
valor relacionado (0-100,0%).
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Cadigo da

H Nome
fungao

Padrao

Faixa de
configuragao

Descrigao

Configuragao

P09.01 digital PID

0.0%

-100.0%—
100.0%

O codigo da fungéo é
obrigatério quando
P09.00=0.

O valor base de P09.01 é o
feedback do sistema.

Selegéo da
fonte de
feedback PID

P09.02

0: Al

1: Al2

2:AI3

3: Pulso de alta
velocidade HDIA

4: Comunicagdo Modbus
# Nota: O canal de
referéncia e o feedback
nao podem ser duplicados.
Caso contrario, o controle PID
efetivo ndo pode ser
alcancado.

Selegao das
caracteristicas de
saida PID

P09.03

0: A saida PID é positiva.
Quando o sinal de feedback
for maior do que o valor de
referéncia do PID, a
frequéncia de saida do VFD
diminuira para equilibrar o PID.
Exemplo: Controle PID sobre
a tensdo durante o
desenrolamento.

1: A saida do PID é negativa.
Quando o sinal de feedback
for maior que o valor de
referéncia do PID, a
frequéncia de saida do VFD
aumentara para equilibrar o
PID. Exemplo: Controle PID
sobre a tensé&o durante o
desenrolamento.

Ciclo de
amostragem

M

P09.07

0.100s

0.000-1.000s

Usado para indicar o ciclo de
amostragem do feedback. O
regulador calcula em cada
ciclo de amostragem. Um ciclo
de amostragem mais longo
indica uma resposta mais lenta.

Limite de
desvio do
controle PID

P09.08

0.0%

0.0-100.0%

Usado para ajustar a precisao
e estabilidade do sistema PID.
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c?ud'ge G Nome Padréao Fa.| xa de~ Descrigao
ngao configuragao
O valor de saida do sistema
PID é relativo ao desvio
maximo da referéncia de loop
fechado. Conforme mostrado
nafigura a seguir, o regulador
PID para de regular na faixa
do limite de desvio.
Feodback
Referéncia
Tempog
Tempot
Limite superior P09.10-100.0%|Especifica o limite superior
P09.09 da saida do 100.0% (Frequéncia ou dos valores de saida do
PID tens&o maxima) |regulador PID.
-100,0%- P09.09 - Lo
Limite inferior de (Frequéncia Especifica o limite inferior
P09.10 ) 0.0% o dos valores de saida do
saida do PID maxima ou
= regulador PID.
tens&o)
When o valor de feedback é
Valor de menor ou igual ao valor &
P09.11 |detecgdo off-line] 0.0% 0.0-100.0% |detecgdo de feedback off-line
de feedback e a duragao excede o valor
especificado por P09.12, o
VFD informa “falha de
feedback off-line do PID” e o
teclado exibe “E22".
Tempo de A Frequéncia de saida t
detecgdo off- 122, portanto o VFD continua funcionando
P09.12 line do 1.0s 0.0-3600.0s —\ eepos2
feedback P09.11 AN N B2
i H Tempot
aEZ//Salda de fanag3)
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Codigo da
fungao

Nome

Padrao

Faixa de
configuragao

Descrigao

P09.13

Selegédo do
controle PID

0x0001

0x0000-0x1111

Unidades:

0: Continuar o controle integral
depois que a frequéncia atingir
o limite superior/inferior

1: Interrompe o controle integral
depois que a frequéncia
atinge o limite
superior/inferior

Dezenas:

0: Igual a diregéo da
referéncia principal

1: Contrario a diregéo de
referéncia principal
Centenas:

0: Limite de acordo com a
frequéncia maxima

1: Limite de acordo com a
frequéncia A.

Milhares:

0: Frequéncia A+B.
ACC/DEC do buffer da fonte
de frequéncia A da
referéncia principal
invalido.

1: Frequéncia A+B.
ACC/DEC do buffer da fonte
de frequéncia A da
referéncia principal é valido.
ACC/DEC é determinado por
P08.04 (Tempo ACC 4).

P09.14

Ganho
proporcional de
baixa
frequéncia (Kp)

1.00

0.00-100.00

Ponto de comutacao de baixa
frequéncia: 5,00 Hz;

Ponto de comutagao de alta
frequéncia: 10,00 Hz (P09.04
corresponde ao parametro de
alta frequéncia), e o meio é a
interpolago linear entre dois
pontos.

P09.15

Tempo
ACC/DEC do
PID
comando

0.0s

0.0-1000.0s
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Codigo da Nome Padrio R Descrigdo
fungao configuragao

Tempo do filtro de

P09.16 saida do PID

0.000s | 0.000-10.000s |-

Tempo integral de
P09.18 | baixa frequéncia | 0.90s 0.00-10.00s |
(T)

Tempo diferencial
P09.19 de baixa 0.00s 0.00-10.00s |-
frequéncia (Td)

Ponto de baixa
frequéncia para

P09.20 = 5.00Hz | 0.00Hz-P09.21 [
comutagéo de
parametros PID
Ponto de alta
pog.21 | frequénciapara |44 a1, | pog 20-P00.03 |-

comutacgao de
parametros PID

0.00Hz-P00.03
P17.00 | Definir frequéncia | 0.00Hz | (Max. output

frequency)
p17.23 | Valor d‘;:eDfere"C'a 0.0% | -100.0-100.0% |
p17.24 | Valor dﬁ,lfge"b“k 0.0% | -100.0-100.0% |

Introdugdo aos principios de funcionamento e métodos de controle para
controle PID Regulagao proporcional (Kp)

O controle proporcional pode responder rapidamente as alteragdes de feedback, mas néo
pode eliminar a diferenga estatica por si s6. Um ganho proporcional maior indica uma
velocidade de regulagem mais rapida, mas um ganho muito grande resultara em
oscilagdo. Para resolver esse problema, defina o tempo integral como um valor grande e
o tempo diferencial como 0 para executar o sistema e, em seguida, altere a referéncia
para observar a diferenga (ou seja, a diferenga estatica) entre o sinal de feedback e a
referéncia. Se a diferenga estatica ocorrer na diregdo da alteragéo da referéncia (como o
aumento da referéncia, em que o feedback é sempre menor que a referéncia apds a
estabilizagdo do sistema), continue aumentando o ganho proporcional; caso contrario,
diminua o ganho proporcional. Repita esse processo até que a diferenga estatica se torne
pequena.
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Codigo da
fungao

Nome

Padrao

Faixa de
configuragao

Descrigao

P09.04

Ganho
proporcional
(Kp)

1.80

0.00-100.00

IA fungdo é aplicada ao ganho
proporcional P da entrada
PID. P determina a forga de
todo o regulador PID. Quanto
maior for o valor de P, mais
forte sera a intensidade do
ajuste. O valor 100 indica que,
iquando a diferenga entre o

alor de feedback do PID e o

alor dado é de 100%, a faixa
dentro da qual o regulador PID|
pode regular o comando da
frequéncia de saida é a
frequéncia maxima (ignorando
la fungao integral e fungdo
diferencial).

Tempo integral (Ti)

O ajustador integral pode ser usado para eliminar a diferenga estatica. Uma regulagem
muito grande pode levar a oscilagéo do sistema. Em geral, o parametro de tempo
integral é regulado gradualmente de grande para pequeno até que a velocidade
estabilizada do sistema atenda ao requisito.

Codigo da
fungao

Nome

Padrao

Faixa de
configuragao

Descrigao

P09.05

Tempo
integral (Ti)

0.90s

0.01-10.00s

Usado para determinar a
/elocidade do ajuste integral no
desvio do feedback e da
referéncia do PID do regulador
do PID. Quando o desvio é de
100%, o regulador integral
trabalha continuamente durante
o tempo para atingir a
frequéncia de saida maxima
(P00.03) ou a tensdo maxima
(P04.31).

ITempo integral mais curto
indica ajuste mais forte
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Tempo diferencial (Td)

O controle diferencial é usado para controlar a variagdo do sinal de feedback com base na
tendéncia de alteragdo. Tenha cuidado ao usar o regulador diferencial, pois ele pode
aumentar as interferéncias do sistema, especialmente aquelas com alta frequéncia de
alteragéo.

Quando P00.06 ou P00.07 (Canal de ajuste do comando de frequéncia A/B) for 7 ou
P04.27 (Canal de ajuste de tensé&o) for 6, o VFD é controlado por PID de processo.

Cédig? é) Nome Padrao Fa_ixa de-
fungao configuragao

Descrigao

Usado para determinar a
intensidade do ajuste da taxa
de alteragdo no desvio do
feedback do PID e da
referéncia do regulador do
PID. Se deedback do PID
0.00s 0.00-10.00s | mudar 100% durante o tempo,
o ajuste do regulador diferencial
sera a frequéncia de saida
maxima (P00.03) ou a tensdo
maxima (P04.31). Tempo
diferencial mais longo indica
ajuste mais forte.

Tempo

P09.06 diferencial (Td)

B Como fazer o ajuste fino do PID

Depois de definir os parametros controlados pelo PID, vocé pode ajustar esses parametros
da seguinte forma.

Controlar a sobremodulagéo

Quando ocorrer uma sobremodulagédo, reduza o tempo derivativo (Td) e prolongue o
tempo integral (Ti).
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Resposta Antes do ajuste

'

Apés o ajuste

Tempo t

Estabilizar o valor de feedback o mais rapido possivel

Quando ocorrer uma sobremodulagéo, reduza o tempo integral (Ti) e prolongue o tempo
derivativo (Td) para estabilizar o controle o mais rapido possivel.

Resposta
/\( Apés o ajuste

Antes do ajuste

Tempo t

Controlar a oscilagado de longo prazo

Se o ciclo de oscilagdo periédica for mais longo do que o valor definido do tempo integral
(Ti), isso indica que a ag&o integral é muito forte; prolongue o tempo integral (Ti) para
controlar a oscilagéo.

Resposta Antes do ajuste

5

Apés o ajuste

Tempo t

Controlar a oscilagao de curto prazo

Se o ciclo de oscilagéo for curto, quase igual ao valor definido do tempo diferencial (Td),
isso indica que a ag&o diferencial € muito forte. Reduza o tempo diferencial (Td) para
controlar a oscilagdo. Quando o tempo diferencial (Td) é definido como 0,00 (ou seja, sem
controle diferencial), e ndo ha como controlar a oscilagdo, diminua o ganho proporcional.
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Antes do ajuste

Resposta
/ /

Apés o ajuste

Tempo t

6.4.2.7 Frequéncia definifa por meio de comunicagao

Vocé pode definir P00.06 ou P00.07 como 8 (Definir frequéncia por meio de
comunicagdo). Para obter detalhes, consulte 7 Comunicagéo

6.4.3 Ajuste fino de frequéncia

O VFD suporta o ajuste fino da frequéncia com base na frequéncia definida. Em alguns
cenarios especiais, a frequéncia definida pode ser configurada como 0, e a fungéo de ajuste
fino de frequéncia pode ser usada para a configuragdo da frequéncia durante todo o
processo.

Etapa 1 Selecione qualquer um dos terminais de entrada digital multifuncional S1-S8 e
HDIA como um terminal de entrada externa.

Etapa 2 Defina P05.01-P05.09 como 10 ou 11.

Codlg? é) Nome Padrao e de~ Descrigao
funcao configuragao
1
Selegdo de 4
fungéo dos 7 10: Aumentar a configuragéo de
P05.01- terminais de 0 frequéncia (UP)
P05 09 entrada digital 0 0-95 11: Diminuir a
. multifuncional 0 configuragao da
(S1-S8 e 0 frequéncia (DOWN)
HDIA) 0
0
Unidade: Selegéo de
X ~ configuragéo de frequéncia
g;ogcf:g:: gelzgadc; 0: A configuragéo feita por
PO8.44 ™ terminal 0x000 | 0x000-0x221 | JF/DOWN € valida,
UP/DOWN - A configuraggo feita por
meio de UP/DOWN ¢é
invalida.
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th):lg? é) Nome Padrao e de~ Descrigao
ngdo configuragdo
Unidade: Selegéo de
configuragéo de frequéncia
0: A configuragéo feita por
UP/DOWN ¢ valida.
1: A configuragéo feita por
meio de UP/DOWN ¢é
invalida.
Dezenas: Selegédo do controle
de frequéncia
0: Valido somente quando
P00.06=0 ou P00.07=0
Configuragéo 1: Valido para todos os métodos
P08.44 do controle de de configuragéo de frequéncia
. terminal 0x000 0x000-0x221 |2: Invalido para execugao de
UP/DOWN velocidade em muiltiplos passos
quando a execucao de
velocidade em multiplos
passos tiver prioridade
Centenas: Selegéo de acédo
para parada
0: A configuragéo é valida.
1: Vélido durante a operagao,
apagado apoés a parada
2: Vélido durante a operacéo,
apagado apés que o comando
de parada for recebido
Taxa de
alteracdo do
P08.45 [incremento de| 0.50Hz/s 0.01-50.00 |-
frequéncia do
terminal UP
A frequéncia
Pog.4p | eduzataxal g gos | 001-50.00 |-
do terminal
DOWN

6.5 Selegdao do modo de controle de velocidade

O VFD suporta trés modos de controle de velocidade. Vocé pode definir P00.00 para
selecionar um modo de controle de velocidade com base nas condi¢des reais. Antes de
usar um modo de controle vetorial (0 ou 1), defina os parametros da placa de
identificagdo do motor e execute primeiro o autoajuste dos parametros do motor. Para
obter detalhes, consulte 6.1.2 Configuragdo do pardmetro nominal do motor e 6.2
Configuragéo do autoajuste do parametro do motor.
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Codlgg aa Nome Padréao e de~ Descrigao
fungdo configuragdo
Modo de (1) ggg (1)
P00.00 controle de 2 0-2 : .
- 2: Modo de controle vetorial
velocidade = .
de tenséo espacial

Modo SVC 0: P00.00 = 0

E aplicavel aos cenarios em que sdo necessarias alta precisdo de controle e resposta rapida.
Para obter detalhes, consulte Grupo P03 - Controle vetorial do motor 1.

#Nota: O SM nesse modo é aplicavel a operagao de baixa frequéncia de grande poténcia,
e ndo a operagao de velocidade ultra-alta.

Modo SVC 1: P00.00 = 1

E aplicavel aos cenarios em que a precisao de controle e a velocidade de resposta
mediocres s&o suficientes. Para obter detalhes, consulte Grupo P03 - Controle vetorial do
motor 1.

Modo de controle vetorial de tensao espacial: P00.00 = 2

E aplicavel aos cenarios em que a precisdo de controle mediocre é suficiente e um VFD
precisa acionar varios motores. Para obter detalhes, consulte o controle do Grupo P04-
VIF.

6.6 Método de ajuste de toque

O VFD suporta controle de torque e controle de velocidade. O controle de velocidade visa
estabilizar a velocidade para manter a velocidade definida consistente com a velocidade
de operagao real, enquanto a capacidade maxima de carga € restrita pelo limite de torque. O
controle de torque visa estabilizar o torque para manter o torque definido consistente com o torque
de saida real, enquanto a frequéncia de saida é restrita pelos limites superior e inferior.

6.6.1 Selegdo de método de ajuste de torque

Vocé pode definir P03.11 para selecionar um método de ajuste de torque. O ajuste de
torque adota um valor relativo, 100% corresponde a corrente nominal do motor e a faixa de
ajuste é de -300,0% a 300,0%. Depois que vocé der o comando de partida ao VFD, o VFD
funcionara na diregdo de avango quando o valor de referéncia de torque for positivo e na
diregdo reversa quando o valor de referéncia de torque for negativo.

Codlg? &5 Nome Padréao Fa.' xa de~ Descrigdo
fungao configuragao
0-1: Teclado (P03.12)
Método de 2: Al
P03.11 ajuste do 0 07 .
torque 3: A2
4: AI3
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Codigo da

fungao Nome

Padréao

Faixa de
configuragao

Descricao

5: Frequéncia de pulso HDIA

6: Torque em multiplos
passos

7: Comunicagdo Modbus

# Nota: Para AMs, 100%
corresponde a corrente de
torque nominal do motor
(quando o valorOou 1é
selecionado) e 100%
corresponde ao triplo da
corrente de torque nominal do
motor (quando o valor de 2 a
7 é selecionado). Para SMs,
100% corresponde a corrente
nominal do motor (quando o
valor 0 ou 1 é selecionado) e
100% corresponde ao triplo
da corrente nominal do motor
(quandoovalorde2a7é
selecionado).

Torque
definido pelo
teclado

P03.12

20.0%

-300.0%-
300.0%

A configuragao de torque
adota um valor relativo. Para
AMs, 100% corresponde a
corrente de torque nominal
do motor; para SMs, 100%
corresponde a corrente
nominal do motor.

Tempo do
ffiltro de
referéncia de|
torque

P03.13

0.010s

0.000-10.000s

6.6.2 Alternancia entre controle de velocidade e controle de torque

Ha dois métodos de comutagéo para controle de velocidade e controle de torque.

Método 1: Habilitar a comutagéo de controle

Defina P03.32 como 0 para controle de velocidade ou 1 para controle de torque.

Método 2: alternar entre a selegdo da fungdo do sinal do terminal de entrada digital

multifuncional

O procedimento de troca de sinal do terminal de entrada digital multifuncional é o seguinte:
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Etapa 1 Selecione qualquer um dos terminais de entrada digital multifuncional S1-S8 e
HDIA como um terminal de entrada externa.

Etapa 2 Defina P05.01-P05.09 como 29.
Quando a fungéo 29 for valida, defina P03.32 como 0 para controle de torque ou 1 para
controle de velocidade.

#Nota: Quando o terminal para controle de velocidade de comutag&o e controle de
torque é valido, a selegdo de habilitacdo de controle é o oposto daquela selecionada em

P03.32.
COd'g? G Nome Padrao Fa.' xa de~ Descrigao
fungao configuragao
Habilitagdo 0: Desativar
P03.32 controle de 0 0-1 e
1: Ativar
torque
1
4
Selegao de 7
fungéo dos 0
P05.01- terminais de 0 0-95 29: Alternar entre controle de
P05.09 | entrada digital velocidade e controle de torque
multifuncional 0
(S1-S8 e HDIA) 0
0
0

6.7 Configuragdes de inicio/parada
6.7.1 Configuragdes iniciais

Para um tipo especifico de motor e cenario de aplicagado, vocé pode selecionar um modo
de partida configurando P01.00.

Codlgg d Nome Padrao Fa_lxa de~ Descrigao
fungao configuragao
P01.00 M_O‘,jc_’ de 0 01 0: Inicig direto’
inicio 1: Partida ap6s parada CC

Partida direta: P01.00=0

Se o tempo de parada antes da partida for 0, o VFD funcionara na frequéncia de partida da partida
direta P01.01. Isso geralmente é aplicavel a partida a partir de um estado parado. Veja a
figura a seguir.
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Partida direta

Frequéncia ()

PO1.01

Tempol(t)

had
Partida apos a parada CC: P01.00=1

Se o tempo de parada CC nao for 0, deixe o motor em uma posicéo por meio da parada CC
e, em seguida, execute a partida ACC. Isso ¢ aplicavel aos cenarios com o motor em rotagéo
leve antes da partida. Veja a figura a seguir.

Partida apés a parada CC

Frequéncia(f)

P01.04 Tempol(t)
Codlgg i Nome Padréao Fallxa de_ Descrigao
fungao configuragao
O codigo da fungéo indica a
J— frequéncia inicial durante a
Frequéncia

partida do VFD. Consulte
P01.02 (Tempo de retengdo da
frequéncia de partida) para
obter detalhes.

A definicdo de uma frequéncia
de partida adequada pode
aumentar o torque durante a
partida do VFD.

Durante o tempo de espera da
frequéncia inicial, a frequéncia

P01.01 |de partidada| 0,50 Hz 0,00-50,00Hz
partida direta

Tempo de de saida do VFD é a frequéncia
Po1.02 |'etencdodal 4 0.0-50.0s |inicial. Em seguida, o VFD vai
fre_ql_Je_nma da frequéncia inicial até a
inicial frequéncia definida. Se a

frequéncia definida € menor do
que a frequéncia de partida o
VFD para de funcionar e fica
em estado de espera. A
frequéncia inicial ndo é limitada
na frequéncia limite inferior.
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th)dlgg i Nome Padrao Fallxa de_ Descrigao
ungao configuragao
Frequéncia de saida f
i Tempo t
.| f1 ¢ especificado por pE« 01
t1 | t1 6 especificado por P01.02
O VFD realiza a parada CC
Corrente de com a corrente de parada
P01.03 |parada antes 0.0% 0.0-100.0% | antes da partida e acelera
da partida apods o tempo de parada CC.
Se o tempo de parada CC
definido for 0, a parada CC
n&o sera valida.
Uma corrente de parada mais
Tempo de forte indica maior poténcia de
P01.04 |parada antes 0.00s 0.00-50.00s P
da partida parada. A corrente de parada
p CC antes da partida é uma
porcentagem da corrente de
saida nominal do VFD.
Depois que um comando de
funcionamento do VFD é
Atraso de dado, o VFD fica em estado
P01.23 inicio 0.0s 0.0-600.0s de espera e reinicia com o
atraso de inicio para
implementar a liberagédo da
parada.
Quando o VFD iniciar no
Tempo de . .
retencéo da modo de partida direta
P01.30 | paradapor | 0.00s 0.0500s | (P01:00=0), defina P01.30
. como um valor diferente de
curto-circuito
. zero para entrar na parada por
para iniciar

curto-circuito.

6.7.2 Configuragoes de parada

Vocé pode selecionar um modo de parada configurando P01.08.
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Cédigoda| |\ Padrao |Faixade Descrigdo
fungéo configuragao
0: Desacelerar
01,08 Modo de 0 até parar )
parada 1: Coast até
parar

Desacelerar até parar: P01.08=0

Depois que um comando de parada entra em vigor, o VFD reduz a frequéncia de saida
com base no modo DEC e no tempo DEC definido; depois que a frequéncia cai para a
velocidade de parada (P01.15), o VFD para.

Desacelerar para parar

A rrequenciaty

/Desxe\erarwrawmr

Coast to até parar: P01.08=1

Depois que um comando de parada entra em vigor, o VFD interrompe a saida

imediatamente, e a carga é levada a parar de acordo com a inércia mecanica.
Coast até parar

\ Frequéncia(f)

Coast até parar

Tempo(t)
-
L

<
< P
Funcionamento em
velocidade constante

#Nota: Se a frequéncia definida for alterada de mais alta do que o limite inferior de
frequéncia para mais baixa do que o limite inferior de frequéncia, o VFD tomara a agdo
especificada por P01.19.

C?dlgg = Nome Padréao Fallxa de_ Descrigdo
ungao configuragao
Acéo Unidade: Selecéo de agéo
selecionada 0: Executar no limite inferior da
quando a frequéncia
P01.19 | frequéncia de 0x00 0x00-0x12  [1: Parar

operagao for 2: Dormir
menor que o Dezenas: Modo de parada
limite inferior 0: Coast até parar
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Cadigo de Nome Padrio Faixa de

fungao configuragao Rescrigao

de frequéncia 1: Desacelerar até parar
(valido
quando o
limite inferior
de frequéncia
for maior que
0)

P01.09 = Valor diferente de zero

A parada de curto-circuito para parada e a parada CC podem ser validas somente com essa
configuragdo. Durante a desaceleragao para parada, se a frequéncia de operagao do VFD
for menor do que a frequéncia inicial do freio para parada (P01.09), o VFD aguarda o tempo
de desmagnetizagdo P01.10 e verifica o valor de P01.31. Se o valorfor diferente de zero, o VFD
entra em frenagem de curto-circuito para parada. Em seguida, o VFD verifica o valor de P01.12. Se
o vaorfor diferente de zero, o VFD realiza a parada CC com o tempo especificado por
P01.12. Quando o tempo de parada CC for atingido, o VFD para. Se o valor de P01.31 for
zero, a parada de curto-circuito € invalida. Da mesma forma, se o valor de P01.12 for zero, a
parada CC é invalida.
P01.09 = Valor diferente de zero

A Frequenca(n

/ P0O1.09

| !
< LA Tempo(t)
Funcionamento em PO1.31

velocidade constante .

Desaceléragio P01.10 PO1.12

Fundionamento

P01.09 = Zero

O VFD desacelera para parar de acordo com o processo normal. Quando a
frequéncia da rampa é menor que P01.15, o VFD executa a determinagdo de parada
com um atraso especificado por P01.24 de acordo com o modo especificado por P01.16. Se
P01.16 = 0, o VFD vai até a parada. Se P01.16 = 1, o VFD precisa verificar se a
frequéncia de saida do motor é menor que P01.15. Em caso afirmativo, o VFD reduz até parar.
Se ndo for, 0 VFD reduz com um atraso especificado por P01.17.
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P01.19=0

A Frequénda(f)

Desacelerar até parar

P01.15
Coast ate parar

» »
>
D¢ Tempo(t)

)
Funcionamento e
velocidade gbnstarjte
Desaceleracao P01.24 P01.17
Funcionamento

Os métodos de desaceleragao rapida séo os seguintes:
Método 1 Aumente a poténcia do VFD para melhorar a capacidade maxima de parada
do VFD.

Método 2 Desacelere para a velocidade mais baixa especificada por P01.09 para ativar a
parada por curto-circuito ou a parada CC.

Método 3 Defina P08.50 para ativar a parada por fluxo
magnético. Método 4 Adicione resistores de parada.

Método 5 Defina o método de desaceleracéo da curva S.

Codlgg o Nome Padrao Fallxa de_ Descrigao
fungao configuragao
P00.03 especifica a
frequéncia maxima de saida.
Frequéncia Durante a desaceleragéo, o
P01.09 | inicial da 0,00 Hz [0,00Hz- P00.03| VFD inicia a parada CC
quando a frequéncia de
parada CC < .
operagdo atinge a frequéncia
especificada por
P01.09.
O VFD bloqueia a saida antes
de iniciar a parada CC. O VFD
Tempo de inicia a parada CC apds esse
P01.10 |[desmagnetiza 0.00s 0.00-30.00s |tempo para evitar a
céo sobrecorrente causada pela
parada CC em alta
velocidade.
Porcentagem da corrente de
Corrente da saida nominal do VFD.
PO1.11 parada CC 0.0% 0.0-100.0% Uma corrente mais forte
indica maior efeito de parada
CcC
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th)dlgg o Nome Padrao Fallxa de_ Descrigao
ungao configuragao
Duragéo da parada CC. Se o
Temoo de tempo for 0, a parada CC é
P01.12 p 0.00s 0.0-50.0s invalida e o VFD desacelera
parada CC .
até parar dentro do tempo
especificado.
po1.15 |Velocidade de 0,50 Hz 0.00-
parada 100,00 Hz
0: Detectar pela velocidade
Modo de definida (exclusivo no modo
detecgéo de de controle vetorial de tens&o
PO1.16 | \elocidade 0 0-1 espacial)
de parada 1: Detectar pela velocidade de
feedback
Tempo de
po1.17 | detecgdode | g 50 | 6 00-100.00s
velocidade de|
parada
Atraso de
P01.24 |velocidade de| 0.0s 0.0-600.0s
parada
Corrente de
P01.29 parada de 0.0% 0.0-150.0% |da corrente nominal do VFD
curto-circuito
Tempo de
po1.31 | retengdoda | o6 0.0-50.0s
parada por
curto-circuito

6.7.3 Reinicio do desligamento

Para qualquer canal de comando em execugéo, se P01.21 = 1, o VFD memoriza o
status de execugdo no desligamento. Se o VFD estiver funcionando antes do
desligamento, o VFD funcionara automaticamente com um tempo de espera especificado por
P01.22 na proxima execugao quando as condigdes de partida forem atendidas.

Quando os terminais sdo usados como o canal de execugdo de comando, vocé precisa
definir P01.18 como 1. A figura a seguir mostra o tempo de espera para reiniciar apés o
desligamento.
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I<L>|4L>/ >

! e—Execugdo —
1

A\Frequencia de saida(f)

- - ptigar Tempol(t)
Funcionamento Desligamento

A figura a seguir mostra o diagrama légico para reinicializagdo apds o desligamento:

desiigar)

(Canal de comandos em execugao) Pot18

COd'g? i Nome Padrao Fa_lxa de_ Descrigdo
fungéo configuragao
P01.21 Reiniqiar apos 0 0-1 0 D(_asativar
o desligamento 1: Ativar
Tempo de \Valido quando P01.21 for 1.

O codigo de fungéo indica o
1.0s 0.0-3600.0s [tempo de espera antes do
funcionamento automatico do
IVFD que é ligado novamente.

espera para
reiniciar apds o
desligamento

P01.22

Depois que um comando de
funcionamento do VFD é
dado, o VFD reinicia a saida de
funcionamento com o atraso
definido por P01.23 a partir
do estado de espera, para
implementar a liberacao da
parada.

P01.23 |Atraso de inicio 0.0s 0.0-600.0s
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COd'g(.’ L Nome Padrao Fa.lxa de- Descrigao
fungéo configuragao
0: O comando de execugdo
Protegao de dF) terminal é invalido ao Iig~ar.
comando de (’L Ct) co_maln’do’lqde exef_:ugao
= o terminal é valido ao ligar.
P01.18 bexecg‘;“ 0 0-1 )
aseada em #Nota: Tenha cuidado
terminal ao lantes de usar essa fungdo. Caso
ligar lcontrario, sérios problemas
poderédo ocorrer.

O comando de execugdo baseado em terminal é invalido ao ligar: P01.18 =0

Embora o terminal de comando em execug&o seja considerado valido durante a ativagéo,
o VFD nao funciona e mantém o estado de protegdo até que o terminal seja desativado e, em
seguida, ativado.

O comando de execugdo baseado em terminal é valido ao ligar: P01.18 =1

Se o terminal de execugdo de comando for considerado vélido durante a inicializagdo, o VFD
sera iniciado automaticamente ap6s a inicializagéo.

6.8 Regulamentacdo do desempenho do controle
6.8.1 Otimizacdo do desempenho do controle vetorial espacial
6.8.1.1 Configuracdo da curva VIF

O VFD oferece varios modos de curva V/F para atender a diferentes requisitos. Vocé
pode selecionar as curvas V/F ou definir as curvas V/F conforme necessario.

Para a carga com torque constante, como o cinturdo transportador que funciona em linha reta,
como todo o processo de funcionamento requer torque constante, recomenda-se quevoo®
adote a curva V/F em linha reta.

Para a carga com torque decrescente, como ventilador e bombas de agua, como ha uma
relacdo de poténcia (quadrada ou cubica) entre o torque real e a velocidade,
recomenda-se adotar a curva V/F correspondente a poténcia de 1,3, 1,7 ou 2,0.
Tensé&o de saida

Wf

Tipo Linear

Curva V/F de redugao de torque (poténcia de 1,3)
Curva V/F de redugao de torque (poténcia de 1,7)

| Curva V/F de redugao de torque (poténcia de 2,0)
|

L b
Lgd

Tipo quadrado

Frequéncia de saida
# Nota: Na figura, Vb indica a tens@o nominal do motor e fb indica a frequéncia nominal do
motor,
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Codigo da
fungao

Nome Padrao

Faixa de
configuragao

Descrigdo

Configuragéo
da curva V/IF
do motor 1

P04.00

0-5

0: Curva V/F em linha reta,
aplicavel a cargas de torque
constante

1: Curva V/F multiponto

2: Curva V/F de torque
reduzido (poténcia de 1,3)

3: Curva V/F de torque
reduzido (poténcia de 1,7)

4: Curva V/F de torque
reduzido (poténcia de 2,0)

5: V/F personalizado (separagéo|
V/F); nesse modo, V pode ser
separado de F e F pode ser
ajustado por meio docanal de
configuragéo de frequéncia
definido por P00.06 ou do canal
de configuragéo de tensao
definido por P04.27 para alterar
as caracteristicas da curva.

O VFD também fornece curvas V/F de varios pontos.

Vocé pode alterar as curvas V/F de

saida do VFD definindo a tensdo e a frequéncia dos trés pontos no meio. Uma curva
completa consiste em cinco pontos que comegam em (OHz, 0V) e terminam em (frequéncia
fundamental do motor, tensdo nominal do motor). Durante a configuragao, siga a regra: 0 < f1 < f2
< f3 < Frequéncia fundamental do motor e 0 < V1 < V2 < V3 < Tensdo nominal do motor.
Uma tensao muito alta para uma frequéncia baixa causara superaquecimento ou danos
ao motor e provocara a parada por sobrecorrente ou a protegao contra sobrecorrente do
VFD. Quando P04.00 estiver definido como 1 (curva V/F com varios pontos), vocé podera
definir a curva V/F por meio de P04.03-P04.08.

100% Vo

Tensdo de saida (V)
Va | T

f f, Frequéncia de saida(f)
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Codlgg da Nome Padrao Fa_lxa de_ Descrigao
funcao configuragao
Ponto de
P04.03 |frequéncia V/F| 0,00 Hz 0,00Hz-P04,05 | -
1 domotor 1
Ponto de
P04.04 | tensdo V/F 1 0.0% 0.0%-110.0% | Tensdo nominal do motor 1
do motor 1
Ponto 2 da
P04.05 |frequéncia V/F| 0,00 Hz | P04.03-P04.07 | -
do motor 1
Ponto de
P04.06 | tensdo V/F 2 0.0% 0.0%-110.0% | Tensdo nominal do motor 1
do motor 1
P04.05-P02.02
(Frequéncia
Ponto 3 da n;))rrg E?J(;j 4e0/;I_VI
P04.07 |frequéncia V/F| 0,00 Hz X -
P02.16
do motor 1 P
(Frequéncia
nominal de
SM 1)
Ponto de
P04.08 | tensdo V/F 3 0.0% 0.0%-110.0% | Tensdo nominal do motor 1
do motor 1

6.8.1.2 Aumento de torque

A compensagdo de reforgo da tensdo de saida pode melhorar efetivamente o
desempenho do torque de baixa velocidade no controle V/F. A frequéncia de corte do
reforco manual de torque € uma porcentagem da frequéncia nominal do motor f,. O
reforco de torque pode melhorar as caracteristicas de torque de baixa frequéncia no
controle V/F.

Vocé precisa selecionar o aumento de torque com base na carga. A carga € proporcional
ao aumento, mas o aumento ndo pode ser muito grande. Se o aumento de torque for
muito grande, o motor funcionard em superexcitagdo, o que pode causar aumento da
corrente de saida e superaquecimento do motor, diminuindo assim a eficiéncia. O
aumento de torque padrdo é 0,0%, o que indica um aumento automatico de torque para
que o VFD possa regular o aumento de torque com base na carga real.
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Ajuste P04.01 para determinar o aumento de torque do motor 1. Defina P04.02 para
determinar a frequéncia de corte do aumento de torque do motor 1. Abaixo desse limite
de frequéncia, o aumento de torque é valido; se vocé exceder esse limite, 0 aumento de
torque sera invalidado. Veja a figura a seguir.

Tensao de saida (V)
R

Fouror f, Frequénc\:de saida (f)
COd'g? da Nome Padréao Fa_lxa de_ Descrigao
funcao configuragao
0,0% (torque automatico)
(aumento de torque manual);
Aumento de 0,1%-10,0% (aumento de
P04.01 torque do 0.0% 0.0%-10.0% |torque manual)

motor 1 >
#Nota: Vs indica a tenséo

méxima de saida.

A frequéncia de corte do
aumento de torque manual é
uma porcentagem da

Frequéncia de

corte de porc >
f do mot
P04.02 | aumento de 20.0% 0.0%-50.0% frec(q)uenma nominal do motor
torque do . O aumento de torque pode
motor 1 melhorar a caracteristicas de

torque de baixa frequéncia no
V/F controle.

6.8.1.3 Ganho de compensacéo de slip V/IF

O controle V/F é um modo de um loop, enquanto uma mudanga repentina na carga do
motor causara uma flutuagdo na velocidade de rotagdo do motor. Nos casos em que
requisitos rigorosos de velocidade devem ser atendidos, vocé pode definir o ganho de
compensacao de slip por meio de P04.09 para alterar o método de ajuste da saida
interna do VFD e, assim, compensar a alteragdo de velocidade causada pela flutuagdo
da carga, melhorando a rigidez mecéanica do motor.

A férmula usada para calcular a frequéncia nominal de slip do motor é a seguinte:
Af=fo-n*p/60
Of que fyindica a frequéncia nominal do motor 1, correspondente ao codigo da fungédo

P02.02; n indica a velocidade de rotagdo nominal do motor 1, correspondente ao cédigo
da fungéo P02.03; p indica o nimero de pares de polos do motor. 100.0% corresponde
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a frequéncia de slip nominal aAf do motor 1.

C?d'g? G Nome Padrao Fa.lxa de- Descrigao
ungao configuragao
Ganho de
compensaca o g o, 100% corresponde a
P04.09 o de slip V/IF 100.0% 0.0-200.0% frequéncia nominal de slip.
do motor 1

# Nota: Frequéncia nominal de slip = (velocidade nominal de rotagédo sincrona do motor-
velocidade nominal de rotagdo do motor) x (nimero de pares de polos do motor)/60

6.8.1.4 Controle de Oscilagdo

Em cenarios de acionamento de grande poténcia, o uso do modo de controle do vetor de
tensao espacial causara oscilagdo do motor, que pode ser eliminada com a configuragdo
de P04.10 e P04.11, enquanto o limite de controle de oscilagdo do motor 1 é especificado
por P04.12.

Codigo da
fungdo

Faixa de

Nome Padrao 5 A
configuragao

Descrigdo

Fator de
controle de
oscilagéo
de baixa
frequéncia
do motor 1

P04.10 10 0-100

/A definicdo de um valor maior
Fator de indica um melhor efeito de
controle de controle. Entretanto, se o valor
oscilagéo de for muito grande, a corrente de
P04.11 alta 10 0-100 saida do VFD podera ser
frequéncia do muito grande.
motor 1

Limite de
controle de
oscilagéo do
motor 1

P04.12 30,00 Hz

6.8.1.5 Regulagdo da corrente reativa no controle V/IF do SM

Quando o modo de controle SM V/F estiver ativado, vocé pode definir P04.36 para
especificar o limite de frequéncia para a alternancia entre a corrente de entrada 1 e a
corrente de entrada 2. Quando a frequéncia de saida for menor que P04.36, a corrente
reativa do motor sera especificada por P04.34; quando a frequéncia de saida for maior
que P04.36, a corrente reativa do motor sera especificada por P04.35.
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th)dlg? Gt Nome Padrao Fa] xa de~ Descrigao
ungao configuragao
Corrente de
pull-in 1 no o, -100.0%-
P04.34 controle V/F do| 20.0% 100.0%
SM
Corrente de
pull-in 2 no o -100.0%-
P04.35 | ontrole VIF do|  10-0% 100.0%
SM
Limite de
frequéncia
para
Po436 |OMUAGE0de| 56 0% | 0.0%-200.0% |
pull-in no
controle V/F do|
SM
Quando o modo de
Coeficiente controle V/F do SM esta
proporcional de ativado, o cédigo de
P04.37 loop fechado_de 50 0-3000 fungéo é usa_dc_) para
corrente reativa definir o coeficiente
no controle V/F proporcional do controle
do SM de loop fechado de
corrente reativa.
Tempo integral Quando o modo de )
de loop controle V/F do SM esta
fechado de ativa~do,'o codigo de
P04.38 corrente 30 0-3000 funcéo é usado para
reativa no _deflnlr o coeficiente
controle V/F do integral do controle de
SM loop fechado de corrente

reativa.

6.8.1.6 Otimizagdo do desempeho do entraquecimento do fluxo V/F

Quando o AM precisar funcionar com o fluxo enfraquecido, defina P04.33 no modo de
controle V/F para aumentar a tensdo de saida e maximizar a utilizagdo da tensdo do
barramento, melhorando o tempo de aceleragdo do motor.

C?‘:ilg? e Nome Padrao (ke de~ Descrigao
ngao configuragao
Coeficiente de
enfraquecime
P04.33 | nto na zona 1.00 1.00-1.30 -
de poténcia
constante
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6.8.2 Otimizacdo do desempenho do controle vetorial
6.8.2.1 Limite superior de torque

O controle de velocidade e o controle de torque no modo de controle vetorial séo restritos
pelos limites superiores de torque. Quando vocé define P03.18 (Definigdo da fonte do
limite superior do torque eletromotriz) no teclado, o limite superior do torque é
especificado por P03.20. Quando vocé define P03.19 (Definir fonte do limite superior do
torque de parada) como teclado, o limite superior de torque é especificado por P03.21.

COdlg? Nome Padrao Fallxa de~ Descrigao
da fungao configuragédo

0: Teclado (P03.20)

1. Al

2:AI2

3 AI3

4: Frequéncia de pulso HDIA
5: Comunicagéo Modbus
Nota:

Para AMs, 100% corresponde
a corrente de torque nominal
do motor (quando o valor 0 é
selecionado) e 100%
corresponde ao triplo da
corrente de torque nominal do
motor (quando o valorde 1 a5
é selecionado). Para SMs,
100% corresponde a corrente
nominal do motor (quando o
valor 0 ou 1 é selecionado) e
100% corresponde ao triplo da
corrente nominal do motor
(quandoovalorde2a5é
selecionado).

0: Teclado (P03.21)

Fonte de
ajuste do
P03.18 |limite superior| 0 0-5
do torque
eletromotriz

1. Al
Fonte de 2: Al2
ajuste do 3:AI3
P03.19 |limite superior| 0 0-5 4: Frequéncia de pulso HDIA
do torque de 5: Comunicagéo Modbus
parada Nota:

Para AMs, 100% corresponde
a corrente de torque nominal
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Codigo da Faixa de

e Nome Padréao 5 A Descrigao
fungéo configuragao

do motor (quando o valor 0 é
selecionado) e 100%
corresponde ao triplo da
corrente de torque nominal do
motor (quando o valorde 1 a5
é selecionado). Para SMs,
100% corresponde a corrente
nominal do motor (quando o
valor 0 é selecionado) e 100%
corresponde ao triplo da
corrente nominal do motor
(quandoovalorde 1a5é
selecionado).

Limite
superior de
torque
P03.20 |eletromagnéti) 180.0% 0.0-300.0%
co definido por, Especifica os limites de torque.
meio do Para AMs, 100% corresponde
teclado a corrente de torque nominal

Limite do motor; para SMs, 100%
superior do corresponde a corrente
torque de nominal do motor.
P03.21 parada 180.0% 0.0-300.0%
definido por
meio do

teclado

6.8.2.2 Configuragdes do limite superior de frequéncia no controle de torque

No controle de torque, o VFD produz torque de acordo com o comando de torque
definido. Quando o torque ajustado é maior que o torque de carga, a frequéncia de
saida do VFD aumenta até o limite superior de frequéncia; quando o torque ajustado &
menor que o torque de carga, a frequéncia de saida do VFD diminui até o limite inferior
de frequéncia; quando a frequéncia de saida do VFD é restrita, o torque de saida ndo
sera mais o mesmo que o torque ajustado. Quando vocé define P03.14 para definir a
fonte de configuragdo da frequéncia limite superior de rotacdo direta no controle
de torque, o limite de torque é especificado por P03.16.

Quando vocé define P03.15 para definir a fonte de configuragdo da frequéncia
limite superior da rotagdo reversa no controle de torque, o limite de torque é
especificado por P03.17.
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Cadigo da

Faixa de

limite superior

= Nome Padrao " = Descrigao
fungao configuragédo
0: Teclado (P03.16)
1: Al
Fonte de 2A12
configuragéo 3:AI3
da frequéncia 4: Frequéncia de pulso HDIA
P03.14 limite Superior 0 0-6 5: Configuragdo de multiplos
de rotagéo passos
para frente no L
controle de 6: Comunicagéo Modbus
torque Nota: Para as fontes de
configuragéo 1a 11, 100%
corresponde ao valor de
frequéncia maxima.
0: Teclado (P03.17)
1: Al
2:AI2
3 AI3
Fonte de 4: Frequéncia de pulso HDIA
configuragéo i . ~ L
da frequéncia gégé)ongguragao de multiplos
limite superior
P03.15 17 4o rota?;éo 0 0-6 6: Comunicagao Modbus
reversa no Especifica os limites
controle de superiores de frequéncia.
torque 100% corresponde a
frequéncia maxima.
P03.16 especifica o valor
quando P03.14 = 1, enquanto
P03.17 especifica o valor
quando P03.15 =1.
Limite
superior da i .
frequéncia de Especifica os limites
rotacdo para superiores de frequéncia.
P03.16 frente 0,00Hz- P00.03| 100% corresponde a
definido pelo | 54 goHz (Frequéncia | frequéncia maxima.
teclado em ’ maxima de | P03.16 especifica o valor
torque saida) quando P03.14 = 1, enquanto
controle P03.17 especifica o valor
= — quando P03.15 =1.
PO3.17 requéncia
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Cadigo da N Padrio Faixa de

fungao configuragédo rEEiEe

de rotagéo
reversa
definida pelo
teclado no
controle de
torque

6.8.2.3 Loop de velocidade

As caracteristicas de resposta dinamica do loop de velocidade no controle vetorial podem
ser ajustadas com a definicdo do coeficiente proporcional e do tempo integral do
regulador de velocidade.

A resposta dindmica do regulador de velocidade pode ser acelerada com o aumento
do ganho proporcional ou com a diminuigdo do tempo integral. Entretanto, uma
resposta dindmica muito rapida do regulador de velocidade pode causar oscilagbes.
Método de ajuste recomendado: Se as configuragdes padrdo ndo atenderem aos
requisitos, ajuste ligeiramente as configuragdes. Primeiro, aumente o ganho proporcional
para garantir que o sistema néo oscile e, em seguida, reduza o tempo de integragédo, de
modo que o sistema responda rapidamente com uma pequena sobremodulagao.

As configuragdes incorretas dos parametros Pl causardo uma grande sobremodulagéo
de velocidade.

A alternancia entre a frequéncia de ponto baixo para comutagéo e a frequéncia de ponto
alto para comutacéo indica a alternancia linear entre dois grupos de parametros Pl. Veja
a figura a seguir.

A Parametro Pl

P03.00, P03.01

P03.03, P03.04

P03.02 P03.05 Frequé:cia de saida (f)
Codlgg e Nome Padriao Fallxa de~ Descrigdo
fungdo configuracdo
Sanno (o] ametros Pl d lad
roporcional do s parametros o regulador
po30o | P p|oop de 200 0.0-200.0 de velocidade s&o divididos em
velocidade 1 grupo de baixa velocidade e
Tempo integral do grupo de alta velocidade.
P03.01 loop de 0.200s 0.000-10.000s fQ”a'.‘do a frequéncia de
velocidade 1 uncionamento é menor
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Codlgg Nome Padrao Fallxa de_ Descrigao
da fungao configuragdo
Frequéncia de 0.00Hz— que P03.02, os parametros Pl
P03.02 ponto baixo 5.00Hz #03 05 do regulador de velocidade
para comutacao : sdo P03.00 e P03.01. Quando
a frequéncia de operagao for
Ganho maior que P03.05 (frequéncia
; de ponto alto para
roporcional do
P03.03 |P ploop de 20.0 0.0-200.0 | comutagao), os parametros Pl
velocidade 2 do regulador de velocidade
serdo P03.03 e P03.04
Tempo integral
P03.04 do loop de 0.200s 0.000- -
: 10.000s
velocidade 2
Frequéncia de
P03.02—
P03.05 |ponto alto para 10.00Hz P00.03 -
comutacao
Filtro de saida
P03.06 do loop de 0 0-8 -
velocidade
Ganho
Po3.36 | diferencialdo | 5005 | 0.00-10.00s |-
loop de
velocidade

6.8.2.4 Loop de corrente

Em geral, ndo ha necessidade de ajusta-lo. Se a forma de onda da corrente néo for senoidal, a
largura da banda do loop de corrente podera ser reduzida.

Codlgg Nome Padrao Fallxa de_ Descrigao
da fungao configuragéo
Largura de
P03.10 | banda do ciclo 400 0-2000
de corrente

6.8.2.5 Otimizagdo do desempenho do enfraquecimento do fluxo de controle vetorial

Ao operar em uma velocidade maior que a velocidade nominal, o AM entra no estado de
enfraquecimento do fluxo. Vocé pode definir P03.22 para alterar a curvatura de
enfraquecimento do fluxo. Um coeficiente de controle de enfraquecimento de fluxo
grande indica uma curva acentuada. O coeficiente de enfraquecimento na zona de
poténcia constante é usado no controle de enfraquecimento de fluxo AM, enquanto o
ganho proporcional de enfraguecimento de fluxo e o ganho integral de enfraquecimento
de fluxo sdo especificados por P03.26 e P03.33. A tensdo méaxima de saida do VFD é
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especificada por P03.24.

Se a pré-excitagdo for realizada para o motor quando o VFD der a partida, um campo
magnético sera criado dentro do motor para melhorar o desempenho do torque durante o
processo de partida. O tempo de pré-excitagao é especificado por P03.25.

AT
Coeficiente de

enfraquecimento
o fluxo do motor

Limite minimo de enfraquecimento
do fluxo do motor

th)dlg? 2 Nome Padrao Fa.lxa de_ Descrigao
ungao configuragdo
Ponto de Usado quando o AM esta
enfraqueci no controle de
: enfraquecimento de fluxo:
men_to mais 0 ponto de
P03.23 baixo na 5% 10%-100% enfraquecimento mais
zotnAa d_e baixo na zona de poténcia
c%%set';ﬂ?e con's:tggtzé especificado
por .23.
Especifica a tensédo maxima de
Limite saida do VFD. VFD, que é uma
- o, o, |porcentagem da tenséo
P03.24 maximo de 100.0% 0.0-120.0% nominal do motor. Defina o
tensdo valor de acordo com as
condicdes do local.
A pré-excitagdo é realizada
para o motor quando o VFD é
Tempo de iniciado. Um campo magnético
P03.25 . e~ 0.300s 0.000-10.000s | €& criado dentro do motor para
pré-excitagéo melhorar o desempenho do
torque durante o processo de
partida.
Ganho
P03.26 %’c’p°r°'°’fa' 1000 0-8000
e redugéo
do fluxo
Ganho
po3.33 | Integralde |54 er | 00.300.0%
enfraquecim
ento do fluxo
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6.8.2.6 Otimizagdo do controle de partida SM

No modo de controle de loop aberto, vocé pode selecionar um método de controle de
partida configurando P13.01

Codigodal |\ Padrio FE Gl Descrigao
funcao configuragao
0: Sem
Modo de ??Eaecgsglado
P13.01 | detecgdo do 2 2:
polo inicial Sobreposicao
de pulso

Sem detecgdo: P13.01=0

O comando de partida do VFD fornecido € um comando de partida direta. Nesse
modo, ajuste P13.02 para um valor alto para aumentar o torque de partida, o que causa um
fendmeno de reverséo de partida com uma capacidade de carga média.

Reservado: P13.01=1
Sobreposigao de pulso: P13.01=2

Esse método é semelhante ao de quando P13.01 = 1. A diferenga é que 0 método de autoajuste
do angulo do polo inicial é diferente. Esse método tem maior precisdo de identificagdo com
tempo mais curto, mas ruido mais acentuado, mas vocé pode ajustar o valor da corrente de
pulso configurando P13.06.

C?dlgg G Nome Padrao Fa.' xa de~ Descrigao
ungao configuragao
A corrente de pull-in é a
corrente de orientagédo da
posicao do polo; a corrente de
pull-in 1 é valida dentro do
Corente de 0.0%-100.0% | limite inferior do limiar da
P13.02 pulkin 1 30.0% (da corrente frequéncia de comutagdo da
nominal do motor) corrente de pull-in. Se vocé
precisar aumentar o torque de
partida, aumente o valor desse|
parametro de fungédo
adequadamente.
Especifica a corrente de|
orientagédo da posigao do polo.
-100,0% - Ela ¢ vélida dentro do limite|
P13.03 Correrjte de 0.0% 100,0% (dg superior do Ii~miar da frequéncia
pull-in 2 corrente nominal | de comutagdo da corrente de|
do motor) pull-in. Vocé ndo precisal
alterar o valor na maioria dos|
casos.
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C?dlg? G Nome Padrao Fa.' xa de_ Descrigao
ungao configuragao
Frequéncia
de da frequéncia nominal do
P13.04 comutagdo | 20.0% 0.0-200.0% a
motor
da corrente
de entrada
Configuracio 0,0-300,0% (de Especifica o limite de_ c~orr9r_1t£_e de
da corrente 80.0% |a tensdo nominal SUISO ?uando {:lt.pOSI'(;:OtInI;:Ié:jl
o polo magnético é detectado
P13.06 de pulso do motor) P 9

no modo de pulso.

6.9 Entrada de saida
6.9.1 Entrada e saida digital
6.9.1.1 Entrada digital

O VFD tem quatro terminais de entrada digital programaveis e um terminal de entrada
HDI. As fungdes de todos os terminais de entrada digital podem ser programadas
por meio de cédigos de fungdo. O terminal de entrada HDI pode ser configurado para
atuar como terminal de entrada de pulso de alta velocidade ou terminal de entrada digital
comum; se for configurado para atuar como terminal de entrada de pulso de alta
velocidade, vocé também pode configurar a entrada de pulso de alta velocidade HDIA
para servir como entrada de referéncia de frequéncia.

05.10
(Selegzo da polaridade do

e I de trada) .
terminal de entrada) (Te do filtr A
(ompeodo i) S v
s ST
1
P05.17 e
s = »pos0z—{> [ 2
=) e 0
-
sl
54 s
P05.00 0=
(Tio de ompada HO)
" = .
;
o] R B o A
29
=)

# Note: dois terminais de entrada multifuncionais diferentes ndo podem ser configurados
com amesma fungéo.

P05.01-P05.09 sao usados para definir as fungdes dos terminais de entrada multifuncional
digital. As fungdes do terminal sdo definidas da seguinte forma.

202309 (V1.1) 93



Inversor Inteligente MotionDrive27

Comissionamento

Configur

agdo Fungao Descrigao
O VFD néo funciona mesmo se houver entrada de sinal.
0 Nenhuma fungéo Defina os terminais ndo utilizados como “sem|
funcgdo” para evitar agbes erradas.
1 Operagao
progressiva (FWD) | Os terminais externos sao usados para controlar o
Operagao reversa | funcionamento para frente e para tras do VFD.
2
(REV)
Controle de O terminal é usado para determinar o controle de
3 funcionamento com | funcionamento de trés fios do VFD. Para obter
trés fios (SIN) detalhes, consulte a descrigdo para P05.13.
4 Deslocamento lento| Para obter detalhes sobre a frequéncia de|
para frente deslocamento lento e o tempo ACC/DEC do|
5 Deslocamento lento | deslocamento, consulte a descricdo para P08.06,
para tras P08.07 e P08.08.
O VFD bloqueia a saida e o processo de parada do
motor ndo é controlado pelo VFD. Esse modo €|
6 c . aplicado em cenarios com cargas de grande inércia
oast até parar .
e sem requisitos de tempo de parada.
Sua definicdo é a mesma de P01.08, e é
principalmente usada no controle remoto.
Fungéo de redefinicdo de falha externa, igual 3
7 Redefinicdo de | fynczo de redefinicio da tecla no teclado.
falhas Vocé pode usar essa fungdo para redefinir falhas|
remotamente.
O VFD desacelera até parar, mas todos os
parametros de execucdo estdo no estado de
8 p = memoria, como o parametro PLC, a frequéncia de|
ausar a execugao S A . .
oscilagdo e o parametro PID. Depois que esse sinal
desaparecer, o VFD voltara ao estado de antes da|
parada.
Entrada de falha Quando o sinal de falha externa é transmitido ao VFD,
9 -
externa o VFD libera o alarme de falha e para.
Aumentar a Usado para alterar o comando de aumento/
10 configuragdo de | diminuigdo da frequéncia quando a frequéncia é
frequéncia (UP) [ fornecida por terminais externos.
Diminuir a
1" configuragéo de KL | torminal UP
frequéncia (DOWN) 2
—1 Terminal DOWN
L_|mpar~a K3, Terminal de zero
conflguragao de | UPIDOWN
12 aumento/diminuigdo
de frequéncia GND
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Conf_lgu Fungao Descrigcao
ragao
O terminal usado para limpar a configuragdo de
aumento/diminuicdo de frequéncia pode limpar o
valor de frequéncia do canal auxiliar definido por
, restaurando assim a frequéncia de
referéncia para a frequéncia fornecida pelo canal de|
comando da frequéncia de referéncia principal.
Alternar entre A funcao é usada para alternar entre os canais de|
13 configuragdo Ae a | configuragéo de frequéncia.
configuragdo B A fungéo 13 pode implementar a alternancia entre o
Alternar entre a canal de referéncia de frequéncia A e o canal de
14 configuragéo de referéncia de frequéncia B; a fungdo 14 pode|
combinacgéo e a implementar a alternédncia entre o canal de|
configuragdo A combinagédo definido por P00.09 e o canal de
Alternar entre a referéncia de frequéncia A; a fungdo 15 pode|
15 configuragéo de implementar a alternédncia entre o canal de|
combinacgédo e a combinagédo definido por P00.09 e o canal de
configuragéo B | referéncia de frequéncia B.
16 Velocidade terminal | Vocé pode definir um total de 16 velocidades de
em multiplos passos 1| passo combinando os estados digitais desses quatro
17 Velocidade terminal | terminais.
em multiplos passos 2| .
Velocidade terminal | £ Nota: a velocidade de multiplos passos 1 ¢ o LSB,
18 lem multiplos passos 3| © ?’\{elt.)leqade q?lmp!tu.)los pﬁslso.s.4.é 0 MSB _
Velocidade terminal em multiplos [ em multiplos | em muiltiplos | em muiltiplos
19 lem multiplos passos 4 passosd P P P
BIT3 BIT2 BIT1 BITO
Pausar execugdo de [A funcdo de selegdo de velocidade em multiplos
20 velocidade em passos pode ser selecionada para manter o valor|
multiplos passos |definido no estado atual.
Selecao do tempo (0] sta_tus dos dois terminais pode ser combinado para
21 ACC/DEC 1 selecione quatro grupos de tempo ACC/DEC.
T T2 Tempo ACC/DEC Parametro
OFF | OFF | Tempo ACC/DEC 1| P00.11/P00.12
Selegdo do tempo ON OFF | Tempo ACC/DEC 2| P08.00/P08.01
22 ACC/DEC 2 OFF ON | Tempo ACC/DEC 3| P08.02/P08.03
ON ON | Tempo ACC/DEC 4 | P08.04/P08.05
23 Redefinir parada do |Usado para limpar a memdria do estado anterior do|
PLC simples PLC e reiniciar o processo do PLC simples.
24 |Pausar o PLC simples L}sado para pausar o PLC simples. Quand~o a fungéo
é revogado, o PLC simples retoma a execugo.
Pausar o controle |O PID fica temporariamente ineficaz, e o VFD mantém
25 . N
PID saida de frequéncia de corrente.
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Conf_lgu Fungao Descrigao
ragao
Pausar a frequéncia|O VFD faz uma pausa na saida de corrente. Depois
26 de oscilagéo (parar |que essa fungdo é cancelada, ele continua a operagéo
na frequéncia atual) |de frequéncia oscilante na frequéncia atual.
Redefinir a
27 fre_que~nC|a de A frequéncia definida do VFD é revertida para a
oscilagéo (voltar § 2
N requéncia central.
para frequéncia
central)
28 Redefinir o contador|O contador é apagado.
Alternar entre
controle de O VFD muda do modo de controle de torque para o
29 Ny ) .
velocidade e controle|modo de controle de velocidade, ou vice-versa.
de torque
Usado para garantir que o VFD néo seja afetado
30 Desativar ACC/DEC |por sinais externos (exceto para o comando de
parada) e mantém a frequéncia de saida atual.
31 Acionar o contador |Usado para ativar o contador para contar pulsos.
Quando o terminal é fechado, o valor de frequéncia
Limpar definido por pode ser apagado para|
temporariamente a |restaurar a frequéncia de referéncia para a frequénciaj
33 configuragdo de |fornecida pelo canal de comando de frequéncia;
aumento/diminuigédo |quando o terminal é aberto, ele restaura o valor de|
de frequéncia frequéncia apdés a configuragdo de aumento/,
diminuigdo de frequéncia.
34 Parada CC O VFD inicia parada.C_JC imediatamente apds o
comando tornar-se valido.
Mudar o canal de |Quando a fungdo esta ativada, o canal de comando em|
36 comando em execugdo é alternado para o teclado. Quando a
execugdo para o |fungdo é desativada, o canal de comando em
teclado execugdo é restaurado para a configuragéo anterior.
Mude o canal de |Quando a fungéo esta ativada, o canal de comando em|
37 comando em execugdo é alternado para o terminal. Quando a fungéo|
execugao para o |é desativada, o canal de comando em execugao €|
terminal restaurado para a configuragéo anterior.
Mudar o canal de |Quando a fungédo esta ativada, o canal de comando em|
38 comando em execugdo € alternado para comunicagdo. Quando a
execugdo para |funcdo esta desativada, o canal de comando em|
comunicacao execucdo é restaurado para a configuragdo anterior.
39 Comando de pré- |Quando a fungao esta ativada, a pré-excitagédo do
excitacdo motor € iniciada até que a fungéo se torne invalida.
Quantidade de . - .
40 consume de energia Depois que esse comando se tornar ve’1I|do, a energia
[¢]
limpa a quantidade de consumo do VFD sera zerada.
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Confjgur Fungao Descrigao
acao
Manter a quantidade Quando a fungéo esta ativada, a operagéo atual do
4 de consumo de = . :
) VFD né&o afeta a quantidade de consumo de energia.
energia
Mude a fonte de
_co_nflguraga_lo do O limite superior de torque é definido pelo teclado
42 limite superior do P
quando o comando € valido.
torque de parada
para o teclado
61 Trocar as Usado para alternar a polaridade da saida do PID.
polaridades do PID |E usado junto com P09.03.

Os parametros relacionados estéo listados a seguir.

Cadigo da

Faixa de

funca Nome Padrao 5 = Descrigao
uncao configuragao
. 0: HDIA é uma entrada de pulso
po5.00 | TPO dEDertrada 0 01 de alta velocidade
1: HDIA é uma entrada digital
poso1 | Funedo St 1
selecao
Fungéo S2
P05.02 - 4
selecao
AR
¢ _ Para obter detalhes, consulte a
P05.04 FU"(}30~S4 0 tabela anterior.
selegé@o S1-S4 e HDIA s&o os terminais
Selecéo da 0-95 na placa de controle, enquanto
P05.05 fungdo S5 0 S5-S8 sédo obtidos por meio das
= fungdes de terminal virtual
Selegéo da b
P05.06 funcao S6 0 definidas por P05.12.
Selegéo de
P05.07 fungdo S7 0
P05.08 Fun(;ao~88 0
selecao
P05.09 |Fungédo do HDIA 0
Especifica a polaridade do
Polaridade d terminal de entrada.
olaridade do oo .
P05.10 | terminalde | oxo00 | 2X9%%° Quando um bit & 0, o terminal de
entrada Ox1FF p :
Quando um bit & 1, o terminal de
entrada é negativo.
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Codigo da

Faixa de

desligamento de
S5

= Nome Padrao . ~ Descrigao
funcgéo guragio|
Usado para especificar o tempo
do filtro de amostragem dos
Tempo do filtro 0.000- terminais S1-S8 e HDIA. Em
P05.11 . 0.010 h o
digital 50.000s | casos de interferéncia forte,
aumente o valor para evitar que
vocé se sinta mal.
Bit 0: Terminal virtual S1
Bit 1: Terminal virtual S2
Bit 2: Terminal virtual S3
Configuragéo 0x000— | Bit 3: Terminal virtual S4
P05.12 do terminal 0x000 OX1EF Bit 4: Terminal virtual S5
virtua Bit 5: Terminal virtual S6
Bit 6: Terminal virtual S7
Bit 7: Terminal virtual S8
Bit 8: Terminal virtual HDIA
PO5.13 Modo de cgntrole 0 0-3
do terminal
PO5.14 Atraso na ativagao 0.000
de S1 .
Especifica o modo de controle
Atraso no 0.000 do terminal. 0: Controle de dois
P05.15 desllgaénfnto de : fios 1, a habilitagdo consistente
— com a direcdo. Esse modo é
Pos.16 [Aase Na atvacdel g oo amplamente utilizado. O
€ comando de terminal
Atraso no FWD/REV definido determina o
P05.17 | desligamento de | 0.000 sentido de rotagdo do motor.
S2
Atraso na ativagado o | R
P05.18 9901 0.000 Ao
do S3 K1 OFF | OFF | |,
A 0.000— | e
raso no ON | OFF -
P05.19 | desligamento de | 0000 | S50-000s | | ez |
83 OFF | ON
—— oHo e
P05.20 Atraso na ativagado 0.000 ON | ON
de S4
1: Controle de dois fios 2, a
Atraso no habilitagdo separada da direcéo
P05.21 | desligamento de | 0.000 ¢ parada Gao0.
S4 Nesse modo, FWD é o terminal de
— habilitagéo. A direcao depende do
Pos.22 |Alrasonaativagdol g, estado REV definido.
de S5
Atraso no
P05.23 0.000
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Codigo da Nome Padrio F::lxa de

fungéo guragao Descrlcao

FWD| REV | Comandode

execucdo

KL OFF | OFF | parar
—{Rev ON | OFF | Operscao
@ oot
OFF | ON | e

ON | ON | wamer

2: Controle de trés fios 1. Esse modo
define Sin como o terminal de
habilitagédo, e o comando de
funcionamento é gerado por FWD,
enquanto a diregdo é controlada por
REV. Durante o funcionamento, o
terminal Sin precisa ser fechado, e o
terminal FWD gera um sinal de borda
ascendente, entdo o VFD comega a
funcionar na dire¢do definida pelo
estado do terminal REV; o VFD precisa
ser parado desconectando o terminal

——" — Fwp

IO controle de diregéo é o seguinte durante

la execugao:
Sin REV Dlreq.ao Direcao
anterior atual

ON OFF— | Op.FWD | Op.REV
ON Op.REV Op. FWD

ON ON— Op.REV Op. FWD
OFF | Op.FWD | Op.REV
ON Desacelerar para

ON P

OFF parar

ISin: Controle de trés fios; FWD:
(Operagéo progressiva; REV:
(Operagéo inversa
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Codigo da Nome Padrio Filxa de

fungéo guragao Descrlcao

3: Controle de trés fios 2. Esse
modo define Sin como o terminal
de habilitagéo, e o comando de
funcionamento é gerado por
FWD ou REV, mas a diregao é
controlada por FWD e REV.
Durante o funcionamento, o
terminal Sin precisa ser fechado,
e o terminal FWD ou REV gera
um sinal de borda ascendente
para controlar o funcionamento e
a diregédo do VFD; o VFD precisa
ser parado desconectando o
terminal Sin.

REV
GND

sin FWD | REV Dlregaonde
operagao
Op.
ON "
OFF_ progressiva
ON ON op
OFF progreésiva
ON Op. Inversa
OFF—
ON ON
OFF Op. Inversa
ON— Desacelerar
OFF para parar

ISin: Controle de trés fios; FWD:
(Operagéo progressiva; REV:
(Operagéo Inversa
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Codlg? dd Nome Padrao F::lxa de" Descrigcao
fungao guragao
#Nota: No modo de
funcionamento controlado por dois
fios, quando o terminal FWD/REV
for valido, se o VFD parar devido a
um comando de parada dado por
outra fonte, o VFD nao funcionara
novamente depois que o comando
de parada desaparecer, mesmo
que o terminal de controle
FWD/REYV ainda seja valido. Para
fazer o VFD funcionar, vocé
precisa acionar FWD/REV
novamente, por exemplo, parada
de ciclo tnico do PLC, parada de
comprimento fixo e parada
STOP/RST valida durante o
controle do terminal. (Consulte
P07.04.)
Esses cddigos de fungéo
especificam o tempo de atraso
correspondente as mudangas de
nivel elétrico quando os terminais
de entrada programaveis séo
ligados ou desligado.
# Nota: O enderego da
icomunicagéo é 0x200A.
Ativacado na
P05.24 ativagdo de S6 0.000
Atraso no
P05.25 |desligamento de| 0.000
S6
Ativacao na
P05.26 ativagdo de S7 0.000
Atraso no
P05.27 |desligamento de| 0.000
S7
Ativacado na
P05.28 ativacao de S8 0.000
Atraso no
P05.29 |desligamento de| 0.000
S8
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C?dig? dd Nome Padrao Fiixa de. Descrigao
ungao guragao
Atraso na
P05.30 |, tivagso do HDIA| 0-000
Atraso no
P05.31 | desligamentodo | 0.000
HDIA
Status do
terminal de 0x0000—
P07-39 | entrada na falha| 0000 | oxrrrr [
atual
Estado do
P17.12 terminal de 0x000 0x000- |
s O0x1FF
entrada digital
6.9.1.2 Saida digital

O VFD tem dois grupos de terminais de saida de relé e um terminal de saida Y de
coletor aberto. Todas as fung¢des do terminal de saida digital podem ser especificadas

por cédig

vi P06.06
o =]

{5

O
—

|

o D T
—

os de fungao.

Selecao desaidadighal  Atrasode athagdo digial

Walor packio: o4

Walor padrie 3

Walor padio 5

A tabela a seguir lista as opgdes dos parametros de fungédo P06.01-P06.04. A mesma
funcgao de terminal de saida pode ser selecionada repetidamente.

Conf_lgura Fungao Descrigao
[£1)
Invalido O terminal de saida ndo tem nenhuma fungéo.
= O sinal ON é emitido quando ha saida de
1 Em execugéo A N
frequéncia durante o funcionamento.
= . _|O sinal ON é emitido quando ha frequéncia
2 Operagao progressiva = ]
durante a operagdo progressiva.
- O sinal ON é emitido quando ha saida de
3 Operagao inversa P -
frequéncia durante a operagéo inversa.
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Configura

= Fungao Descrigao
[£1)
O sinal ON é emitido quando ha frequéncia
4 Deslocamento lento
durante o deslocamento lento.
5 VED com defeito O sinal ON é emitido quando ha uma falha no
VFD.
g |Deteccdodenivelde |\ 16 a5 descrigtes de P08.32 e P08.33.
frequéncia FDT1
Deteccao de nivel de o
7 frequéncia FDT2 Consulte as descrigcdes de P08.34 e P08.35.
8 Frequéncia alcangada|Consulte a descrigéo de P08.36.
9 Operando em O sinal ON é emitido quando a saida do VFD
velocidade zero e a frequéncia de referéncia sdo zero.
10 Frequéncia de limite |O sinal ON é emitido quando a frequéncia de
superior atingida operagdo atinge a frequéncia limite superior
" Frequéncia de limite |O sinal ON é emitido quando a frequéncia de
inferior atingida operacdo atinge a frequéncia limite inferior
O sinal ON é emitido quando as poténcias do
. circuito principal e do circuito de controle sdo
12 Pronto para funcionar . o R
estabelecidas, as fungbes de protegdo nédo atuam
e o VFD estéa pronto para funcionar.
. — O sinal ON é emitido quando o VFD esta em
13 Pré-excitagéo N L s
pré-excitacao.
O sinal de ativagao é emitido quando o tempo do
14 Pré-alarme de pré-alarme tiver passado com base no limite do
sobrecarga pré-alarme; para mais detalhes, consulte as
descri¢cdes de P11.08-P11.10.
O sinal ON é emitido apos o tempo decorrido do
15 Pré-alarme de pré-alarme com base no limite do pré-alarme.
subcarga Para detalhes, consulte as descri¢cdes de P11.11-
P11.12.
Estaglo do PLC Quando o estado atual do PLC simples for
16 simples . . .
: concluido, ele emite um sinal.
concluido
17 Ciclo PLC simples  |Quando um Uunico ciclo do PLC simples for
concluido concluido, ele emite um sinal.
sfinicdo do valor de O sinal ON é emitido quando o valor de
18 ¢ - contagem atinge o valor especificado por P08.25
contagem atingido = ! ;
se a fungdo de contagem estiver ativada.
\/alor de contagem O sinal ON é emitido quando o valor de
19 desi gen contagem atinge o valor especificado por P08.26
esignado atingido = ! N
se a fungdo de contagem estiver ativada.
20 IA falha externa & valida O sinal ON é emitido quando a falha é uma falha
externa (E17).
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cao

Fungao

Descrigao

Tempo de duragédo

A mensagem ON é emitida quando o tempo de

22 operacao unica do VFD atinge o tempo
alcangado especificado por P08.27.
Saida de terminal Um sinal é emitido com base no terminal de
virtual de saida virtual da comunicagado Modbus
23 comunicacio (enderego de comunicagdo 0x200B). Quando o
Modbug valor é 1, o sinal ON é emitido; quando o valor é 0,
o sinal OFF é emitido.
2% ba-rrr‘:rr:'?::tg%c Quando a tensdo do barramento esta acima da
estabelecida subtenséo do inversor, a saida é valida.
29 Agéo STO Quando ocorre uma falha de STO, a saida é vélida.
O sinal ON é emitido quando a frequéncia de
37 Qualquer frequéncia |referéncia da rampa € maior que o valor

alcangada

especificado em P06.33 e essa situagdo dura o
tempo especificado em P06.34.

Os parametros relacionados estéo listados a seguir.

COd'g? da Nome Padrao Fallxa de_ Descrigao
funcao configuragio
Selegao saida
P06.01 Y1
Selegao saida Para obter detalhes,
P06.03 RO1 0-63 consulte a tabela anterior.
Selegao saida
P06.04 RO2
Especifica a polaridade do
terminal de saida.
Selecgo da Quando um bit é 0, o terminal
: de saida é positivo.
laridade d
P0B.05 | P e | 0x00 0x00-0x0F | Quando um bit & 1, a saida
saida é negativo.
B3| | |2 | [BiT1| | fBmol
RO2 | RO1 |Reserved| Y1
P06.06 | _A@0de 1600 |0.000-50.000s |-
ativacdo de Y
Usado para especificar o
tempo de atraso
Atraso de correspondente as
P06.07 | desligamento 0.000s | 0.000-50.000s |mudangas de nivel elétrico
deY quando os terminais de saida
programaveis sao ligados
ou desligados.
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C?d'g? Gk Nome Padrao Fa}lxa de_ Descrigao
ungao configuragio
Atraso na
P06.10 ativagdo de
RO1
Atraso no
P06.11 [desligamento de
RO1
Atraso na . . =
P06.12 ativagao de Eglggoie configuragao: 0.000—
RO2 :
Atraso no
P06.13 |desligamento de
RO2
O sinal “Qualquer
Valor de freqL_Jéncia alcangada” fé )
~ emitido quando a frequéncia
detecgdo da de referéncia da rampa é
P06.33 |[frequéncia que| 1.00Hz 0-P00.03 .
esta sendo maior c_k_) que o valor
L especificado por P06.33 e
atingida . =
essa situagao dura o tempo
especificado por P06.34.
Frequéncia que
P06.34 |[atinge o tempo 0.5s 0-3600.0s
de deteccdo i
Status do
terminal de 0x0000—
PO7.40 | saida na fatha| x0000 OXFFFF |-
atual
Exibe o estado atual do
Status do terminal de saida digital do
P17.13 terminal de 0x00 0x00-0xOF |VFD.
saida digital Os bits correspondem a RO2,

RO1 e Y1, respectivamente.

6.9.2 Funcédo do terminal de entrada e saida analégica

6.9.2.1 Entrada analégica

O VFD tem dois terminais de entrada analdgica Al1 e Al2. A faixa de entrada do Al1
é de 0 a 10V/20mA, e o fato de o Al1 usar entrada de tensao ou entrada de corrente
pode ser especificado por P05.52. A faixa de entrada do Al2 é de 0-10V. A fonte de
entrada do AI3 é o potenciébmetro do teclado. Cada entrada pode ser filtrada
separadamente, e a curva de referéncia correspondente pode ser definida ajustando-
se os valores de referéncia que correspondem ao valor maximo e valor minimo.
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Filtro de entrada
analégica

Tensso de entrada Al1 | P17.19 P05.32
P05.33 :l
\—f—‘ P05.34 > P05:36
Al P05.35
Tenso de entrada Al2| P17.20 P05.37
e i Pos3 [Posar |
P05.40
Tenséo de entrada AI3 | P17.21 P05.42
A3 4 Pois { Posae |
P05.45
COd'g? Nome Padrao Fallxa de_ Descrigao
da funcao configuragdo
Configuragédo
P00.06 do canal do 0
comando de 1: A
frquenC|a~A 0-8 21 A2
Configuragédo 3 A3
P00.07 do canal do 1
comando de
frequéncia B
Método de 2: A1
P03.11 ajuste de 0 07 3: Al2
torque 4: AI3
Configuragédo
da fonte de
frequéncia limite 1: A1
P03.14 superior de 0 0-6 2: Al2
rotagdo direta 3: A3
no controle de
torque
Fonte de
configuragédo da
frequéncia limite 1: A1
P03.15 superior de 0 0-6 2: Al2
rotagdo reversa 3: A3
no controle de
torque
Fonte de ajuste
do limite 1: A1
P03.18 superior do 0 0-5 2: Al2
torque 3: A3
eletromotriz
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COdIg(j Nome Padrao Fa-lxa de_ Descrigao
da funcao configuragao
Fonte de ajuste .
do limit : 1: A1
po3.1g |90 mite superior 0 0-5 2: AI2
do torque de 3. A3
parada i
Canal de 1: A1
P04.27 | configuragao de 0 07 2: AI2
tensdo 3: AI3
Pos3z | Lmiteinferiorde | ooy | 0.00-P0s 34V
Configuragéo
correspondente o -300.0—
P05.33 de Al1 0.0% 300.0%
limite inferior
Pos34 | HMite Sapener | 4000v | P05:32-10.00v
: — Usado para definir a relagédo
Conflgurzgac; 2000 entre a tensado de entrada
P05.35 gzrﬁﬁg?mzﬁﬁ 100.0% ;300 0“; analdgica e sua configuragdo
de Al e correspondente. Quando a
- tenséo de entrada analdgica
Tempo do filtro de
P05.36 entfada de A1 0.030s 0.000-10.000s | excede o intervalo entre o
e it limite superior e o limite
Limite inferior de
P05.37 Al2 0.00vV [ 0.00-P05.39V | inferior, o limite superior ou o
Configuragao limite inferior é usado.
P05.38 correspondente 0.0% -300.0— Quando a entrada analégica
’ do limite inferior - 300.0% ¢é entrada de corrente, a
de A2 corrente de OmA-20mA
P05.39 Limite superior de 10.00v | P05.37-10.00v corresponde a tensao de 0V-
) Al2 ) ) ) 10V.
Configuragéo Em diferentes aplicacoes,
pos.40 | correspondente | qq o -300.0- 100,0% da configuragéo
do limite superior 300.0% analdgica corresponde a
de A'? diferentes valores nominais.
P05.41 Temtp° ddodf"‘flge 0.030s | 0.000-10.000s | Consulte as descrigdes de
Lgn l[a.af © d cada secgao de aplicagédo
Pos.42 | HMECINAMOTEE | 000v | 0.00-PO5.44v | para obter detalhes.
Configuragao A figura a seguir ilustra os
casos de varias
correspondente o, -300.0— ! P
PO543 | 4o limite inferior | 0-0% 300.0% configuragdes:
de AI3
Pos.44 | HIMIte v 4| 4000v | P05.42-10.00v
Configuragéo
correspondente -300.0—
P05.45 do limite superior 100.0% 300.0%
de AI3
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Codlgg Nome Padrao Fallxa de_ Descrigao
da funcao configuragao
A Configuracao correspondente
100%
o A
S
A2
0%
Tempo do filtro de entrada:
para ajustar a sensibilidade
Tempo do filtro da entrada analégica. O
P05.46 de entrada AI3 0.030s | 0.000-10.000s aumento adequado do valor
pode melhorar a anti-
interferéncia da entrada
analdgica, mas pode reduzir
a sensibilidade da entrada
analogica.
#Nota: Al1 suporta a entrada
0-10V/0-20mA. Quando o Al1
seleciona a entrada de 0-20
mA, a tensdo correspondente
de20mA éde 10 V. Al2 ¢
compativel com a entrada de
0-10V.
Tipo de sinal de 0: Tensao
P05.52 entrada Al1 0 0-1 1: Corrente
Selegao da fonte| . "
P0553 | do sinal de 0 0-1 0: Potenciometro local
1: Potencidbmetro externo
entrada AI3
Selegao da fonte| 1: A1
P09.00 |de referéncia do 0 0-6 2: Al2
PID 3: AI3
Selegao da fonte| 0: A1
P09.02 | de feedback do 0 0-4 1: Al2
PID 2: AI3

6.9.2.2 Saida analégica

O VFD tem um terminal de saida analégica (que suporta a saida de 0-10V/0-20mA). O
sinal de saida analdgica pode ser filtrado separadamente, e a relagéo proporcional pode
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ser ajustada definindo-se o valor maximo, o valor minimo e a porcentagem de sua saida
correspondente. O sinal de saida analdgico pode emitir a velocidade do motor, a
frequéncia de saida, a corrente de saida, o torque do motor e a poténcia do motor em
uma determinada proporgao.

o]
1|3
2
3O

.
©

ooooooon

ot taarang s Configurago dacurva de saida analdgica Filtro desaida analégica

P06.17

P06.14 '7* P06.18

P06.19
(Valor padrzo: 0) P06.20

P06.21 A0L

Descrigéo da relagédo de saida AO:

(O valor minimo e o valor maximo da saida correspondem a 0, % e 100,00% da saida
analdgica padrdo. A tensdo de saida real corresponde a porcentagem real, que pode
ser definida por meio de coédigos de fungédo). As fungdes de saida sdo as seguintes.

Confjgur Funcgao Descrigao
acao
0 Frequéncia de operagédo |0-Frequéncia maxima de saida
1 Definir frequéncia 0-Frequéncia maxima de saida
2 Frequéncia de referéncia 0-Frequéncia maxima de saida
da rampa
3 Velocidade de rotagéo 0- Vgloc_ldad’e sincrona <?orrespondente a
frequéncia maxima de saida
4 Corrente~ de saida (em 0-Duas vezes a corrente nominal do VFD
relacdo ao VFD)
5 Corrente~ de saida (em 0-Duas vezes a corrente nominal do motor
relacdo a motor)
6 Tensédo de saida 0-1,5 vezes a tensdo nominal do VFD
7 Poténcia de saida 0-Duas vezes a poténcia nominal do motor
- 0 - Duas vezes a corrente nominal do motor.
Definir o valor do torque . o
8 . Um valor negativo corresponde a 0,0% por
(bipolar) =
padrao.
9 Torque de saida (valor |0-Duas vezes o torque nominal do motor ou -
absoluto) (duas vezes o torque nominal do motor)-0
10 Entrada Al1 0-10V/0-20mA
- i 0/
1 Entrada AI2 oV 10V.~Um valor negativo corresponde a 0,0%
por padrdo
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Conf_lgur Funcao Descrigao
acgao
12 Entrada AlI3 0-10V
13 Entrada HDIA c_ie pulso de 0,00-50,00Hz
alta velocidade
Valor 1 definido por
14 Comunicagido Modbus 0-1000
Valor 2 definido por
15 Comunicagdo Modbus 0-1000
0-Trés vezes a corrente nominal do motor. Um
22 Corrente de torque (bipolar) | valor negativo corresponde a 0,0% por
padréo.
0-Trés vezes a corrente nominal do motor. Um
23 Corrente de excitagdo |valor negativo corresponde a 0,0% por
padréo.
. J— . 0-Frequéncia maxima de saida. Um valor
2 Definir frequéncia (bipolar) negativo corresponde a 0,0% por padréo.
25 Frequéncia de referéncia |0-Frequéncia maxima de saida. Um valor
da rampa (bipolar) negativo corresponde a 0,0% por padréo.
0-Velocidade de rotagao sincrona
2% Velocidade de rotagdo |correspondente a frequéncia maxima de
(bipolar) saida. Um valor negative corresponde a 0,0%
por padréo.
20 Velocidade de rotacéo 0’— Duas vezes a velocidade de rotacao
sincrona nominal do motor
31 Torque de saida (bipolar) 0 - Duas vezes o torque nominal do motor.

Um negativo corresponde a 0,0% por padro.

Os parametros relacionados estéo listados a seguir.

Codlg? = Nome Padrao Fa-lxa de_ Descrigao
fungao configuragao
. 0-31. Para obter detalhes,
P06.14 Selegéo de 0 0-63 consulte a tabela anterior.
saida AO1
32-63: Reservado
Limite inferior -300.0%- | Used to define the
P06.17 da saida AO1 0.0% P0G.19 relationship betV\_/egn the
Usado para definir a
relagéo entre o valor de
. saida e a saida analdgica.
co?rzlsdao):g;ﬂ Quando o valor de saida
P06.18 e aoplimite 0.00V 0.00V-10.00V |excede o intervalo
inferi permitido, a saida usa o
interior limite inferior ou o limite
superior.
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Codlg? de Nome Padrao Fa-lxa de_ Descrigao
fungao configuragao
Limite P06.17— Quando a saida analégica
P06.19 superior da 100.0% é de corrente, 1TmA é igual
. 300.0%
saida AO1 a0,5V.
Saida AO1 Em casos diferentes, a saida
corresponden analdgica correspondente de
P08.20 te ao limite 10.00v | 0.00v-10.00v 100% do valor de saida &
superior diferente.
.Tempo do 0.000s—
P06.21 filtro de saida| 0.000s
AO1 10.000s

6.10 Comunicagdao RS485

Os enderegos de comunicagdo na rede de comunicagdo séo exclusivos, o que € a
base da comunicagédo ponto a ponto entre o controlador host e o VFD. Quando o
master escreve o enderego de comunicagao do slave como 0, indicando um enderego
de difusdo em um quadro, todos os slaves no barramento Modbus recebem o quadro,
mas néo respondem a ele. O enderego de comunicagdo local é especificado por
P14.00. O atraso da resposta de comunicagéo é especificado por P14.03, e o tempo
limite de comunicacdo RS485 é especificado por P14.04.

Ha quatro métodos de processamento de erros de transmissdo, que podem ser
selecionados por meio de P14.05. A opgdo 2 (Parar no modo de parada habilitado
sem relatar um alarme) é aplicavel somente ao modo de comunicag&o.

comunicagao

th)dlg? a Nome Padrao el de_ Descrigao
ungao configuragao
Endereco de O enderego de comunicagdo
P14.00 comunicagao 1 1-247 de um slave ndo pode ser
local definido como 0.
Especifica a taxa de
Configuraggo transmissdo de dados entre
da taxa de o controlador host e o VFD.
P14.01 baud da 4 07 0: 1200bps

1: 2400bps
2: 4800bps
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Codigo da

- Nome
fungao

Padrao

Faixa de
configuragio

Descrigao

3: 9600bps

4: 19200bps

5: 38400bps

6: 57600bps

7: 115200bps

#Nota: A taxa de baud definida
no VFD deve ser consistente
com a do controlador host.
Caso contrario, a comunicagao
falhara. Uma taxa de baud
maior indica uma comunicagédo
mais rapida.

Configuragao
de verificagédo
de bit de dados

P14.02

0-5

O formato de dados definido
no VFD deve ser consistente
com o do controlador host.
Caso contrario, a
comunicagao falhara.

0: Sem verificagéo (N, 8, 1)
para RTU

1: Verificagéo par (E, 8, 1) para
RTU

2: Verificagéo impar (O, 8, 1)
para RTU

3: Nenhuma verificagéo (N, 8,
2) para RTU

4: Verificagéo par (E, 8, 2) para
RTU

5: Verificagéo impar (O, 8, 2)
para RTU

Atraso na
resposta da
comunicagao

P14.03

5ms

0-200ms

O cadigo de funcéo indica o
atraso de resposta da
comunicagéo, ou seja, o
intervalo entre o momento em
que o VFD termina de receber
os dados e o momento em
que envia os dados de
resposta ao controlador host.
Se o atraso da resposta for
menor que o tempo de
processamento do retificador,
o retificador enviara os dados
de resposta ao controlador
host apds o processamento
dos dados. Se o atraso for
maior do que o tempo de
processamento do retificador,
o retificador ndo enviara os
dados de resposta ao
controlador host até que o
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Codigo da

= Nome
funcao

Padrao

Faixa de
configuracao

Descrigao

atraso seja atingido, embora os
dados tenham sido
processados.

Quando P14.04 ¢ definido como 0,0,
o tempo limite de comunicagédo é
invalido. Quando P14.04 é
definido com um valor diferente
de zero, o sistema informa a
“falha de comunicagdo Modbus”
(E18) se o intervalo de
comunicagéao exceder o valor. Em
geral, o Cdédigo da fungéo é
definido como 0.0. Quando a
comunicagéo continua é
necessaria, vocé pode definir o
Codigo da fungédo para monitorar o
status da comunicacéo.

Tempo limite da
comunicagao
RS485

P14.04

0.0s

0.0 (invalido){
60.0s

When P14.04 is set to 0.0, the
communication timeout time  is
invalid. When P14.04 is set to a
non-zero value, the system reports
the "Modbus communication fault"
(E18)if the communication interval
exceeds the value. In general, the
function code is set to

0.0. When continuous
communication is required, you can
set the function code to monitor
communication

status.

Processament
o de falhas de
transmisséo

P14.05

0-3

0: Reportar um alarme e parar
1: Continuar funcionando

sem reportar um alarme

2: Parar no modo de parada
habilitado sem reportar um alarme|
(aplicavel somente ao modo de
comunicagao)

3: Parar no modo de parada
habilitado sem informar um
alarme (aplicavel a qualquer
modo)

Selecédo da
agao de
processamento
da comunicagao
Modbus

P14.06

0x000

0x000-0x111

Unidade:

0: Responde a operagdes de
gravagéo

1: Nao responde a operagdes de
gravacao

Dezenas:

0: A protegdo da senha de
comunicagao é invalida.

202309 (V1.1)

113



Inversor Inteligente MotionDrive27 Comissionamento

th)dlg? a Nome Padrao Falxa-\ G2 - Descrigao
ungao configuragdo
1: A protegao da senha de
comunicacao € valida.
Centenas:
Endereco definido pelo
usuario (valido somente
para comunicagdo RS485)
0: Os enderegos definidos
pelo usuario especificados
por P14.07 e P14.08 séo
invalidos.
1: Enderecos definidos pelo
usuario especificados por
P14.07 e P14.08 sao validos
Endereco de
comando em
P14.07 execugdo | 0x2000 %XOOOO‘ .
e xFFFF
definido pelo
usuario
Endereco de
configuragédo
P14.08 de frequéncia | 0x2001 %XOOOO_ -
L xFFFF
definido pelo
usuario

6.11 Parametros de monitoramento

Os parametros de monitoramento se enquadram principalmente nos grupos P07
e P17, que sédo usados para visualizar e analisar o controle do VFD e o status de
uso. O contetido monitorado esta listado a seguir.

Grupo Tipo Contetido monitorado
Informagées do VFD, temperatura do médulo, tempo de
Grupo = NP ~
PO7 IHM operagdo, uso de energia, histérico de falhas e versao

do software.

Informagdes sobre a frequéncia Informagdes
sobre a corrente Informacgdes sobre a tensao

Informagdes sobre torque e poténcia
Grupo Visualizagdo do |Informagdes sobre o terminal de entrada
P17 status basico |Informacdes sobre o terminal de saida

Informagdes sobre o regulador PID

Informagdes sobre a palavra de controle e a palavra
de status
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Grupo P07— Interface homem-maquina (HMI)

COd'g? Nome Padrao Fa-lxa de_ Descrigao
da funcao configuragao
Verséao do
P07.11 software da Depende 1.00-655.35 |-
: placa de da versao : ’
controle
Temperatura o o
P07.12 do Inversor 0.0°C -20.0-120.0°C |-
Verséao do
software da Depende
P07.13 placa de da versio 1.00-655.35 |-
acionamento
Tempo de
po7.14 | ©xecucdo Oh 0-65535h |-
: acumulado
local
Consumo de
0-65535kWh
P07.15 |eletricidade do OkWh (*1000) Exibe o consumo de
VFD de alto bit eletricidade do VFD.
Baixo consumo| Consumo de eletricidade do
P07.16 |de eletricidade| O0kWh 0,0-999,9kWh |VFD =P07.15*1000 + P07.16
do VFD
Poténcia Depende
P07.18 nominal do do naodelo 0,4-3000,0kW |-
VFD
Tens&o nominal|Depende doj
P07.19 do VFD modelo 50-520V -
Corrente Depende do
P07.20 nominal do VFD| modelo 0.01-600.00A |-
s 0: Sem falha
Tipo de falha
p07.27 P atual 0 1-3: Reservado
4: Sobrecorrente durante
Ultimo tipo de 0 ACC (E4)
P07.28 falha 0 5: Sobrecorrente durante
— - DEC (E5)
po7.29 | Pendltimo tipo 0 046 6: Sobrecorrente durante o
de falha funcionamento em
velocidade constante (E6)
4ltimo i 7: Sobretenséo durante o
P07.30 epez: f';‘:;’a'p" 0 ACC (E7)
8: Sobretensao durante DEC
(E8)
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Caodigo e Padrio Faixa de

da fungao configuragdo Bescricao

9: Sobretensao durante o
funcionamento em
\velocidade constante (E9)
10: Falha de subtenséao do
barramento (E10)

Quarto ultimo 0 11: Sobrecarga do motor
tipo de falha (E11)

12: Sobrecarga do VFD (E12)|
13: Perda de fase no lado da
lentrada (E13)

14: Perda de fase no lado da
saida (E14)

15: Reservado

16: Superaquecimento do
maddulo do inversor (E16)

17: Falha externa (E17)

18: Falha de comunicacao
Modbus (E18)

Quinto ultimo 19: Falha na detecgéo de
tipo de falha corrente (E19)

20: Falha no ajuste
lautomatico do motor (E20)
Para obter informagdes
icompletas sobre falhas,
consulte a lista de parametros
da fungéo.

P07.31

P07.32

Frequéncia de
P07.33 operagao na 0.00Hz | 0.00Hz-P00.03 [
falha atual

Frequéncia de
referéncia da

P07.34 0.00Hz | 0.00Hz—P00.03 |-
rampa na falha
atual
Tenséo de
P07.35 |saida na falha ov 0-1200V -
atual

Corrente de
P07.36 |saida nafalha| 0.00A 0.00-630.00A |-
atual

Tensé&o do
P07.37 | barramento na| 0.0V 0.0-2000.0V |-
falha atual
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Caodigo
da funcao

Nome

Padrao

Faixa de
configuragao

Descrigao

P07.38

Temperatura
maxima na
falha atual

0.0°C

-20.0-120.0°C

P07.39

Status do
terminal de
entrada na
falha atual

0x0000

0x0000-0xFFFF

P07.40

Status do
terminal de
saida na falha
atual

0x0000

0x0000-0xFFFF

P07.41

Frequéncia de
operagao na
ultima falha

0.00Hz

0.00Hz-P00.03

P07.42

Frequéncia de
referéncia da
rampa na
ultima falha

0.00Hz

0.00Hz-P00.03

P07.43

Tensao de
saida na
ultima
falha

ov

0-1200V

P07.44

Corrente de
saida na
ultima falha

0.00A

0.00-630.00A

P07.45

Tensé&o do
barramento na
ultima falha

0.0-2000.0v

P07.46

Temperatura
na ultima falha

0.0°C

-20.0-120.0°C

P07.47

Status do

terminal de
entrada na
ultima falha

0x0000-0xFFFF

P07.48

Status do
terminal de
saida na
ultima falha

0x0000-0xFFFF

P07.49

Frequéncia de
execugao na
penultima falha

0.00Hz

0.00Hz-P00.03
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COd'g? Nome Padrao Fa-lxa de_ Descrigao
da funcgao configuragao
Frequéncia de
po7.50 | referénciada | g a0y, | 0,00Hz-P00.03 |-
rampa na
pendultima falha
Tenséo de
P07.51 saida na ov 0-1200V -
pendultima falha
Corrente de
P07.52 saida na 0.00A 0.00-630.00A |-
penultima falha
Tensé&o do
P07.53 | barramento na 0.0V 0.0-2000.0V |-
pendultima falha
Temperatura na o o
P07.54 pendltima falha 0.0°C -20.0-120.0°C |-
Status do
po7s5 | terminal de 0 |0x0000-OXFFFF |-
entrada na
pendultima falha
Status do
po7.56 | terminal de 0 |0x0000-0OXFFFF |-
saida na
pendultima falha
Group P17— Visualizagdo de status
Visualizagado de status basico
COd'g? Nome Padrao Fa-lxa de_ Descrigao
da fungao configuragao
0x000-0x122
Unidade: Modo de controle 0:
IControle vetorial em malha
Modo de laberta
P17.40 controle do 0x000 0x000-0x122 |1: Reservado
motor 2: Controle V/F
Dezenas: Modo de controle
\vetorial de malha aberta
0: SVCO0
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COd'g? Nome Padrao Fa-lxa de_ Descrigao
da fungao| configuragao
1: SVC1
2: Reservado
Centenas: Tipo de motor 0:
motor assincrono (AM)
1: Motor sincrono (SM)
Exibe o estado atual do
terminal de entrada digital do
Status do VED
P17.12 terminal de 0x000 0x000-0x1FF Os b‘its correspondem a HDIA
entrada digital g
9 S8, S7, S6, S5, S4, 3, 52
e S1, respectivamente.
Exibe o estado atual do
terminal de saida digital do
Status do VFD
P17.13 terminal de 0x000 0x00-0x0F Os b‘its correspondem a
ida digital
saida digta RO2, RO1, Reservado e Y1
respectivamente.
Informagoes relacionadas a frequéncia
COd'g? Nome Padrao Fallxa de_ Descrigao
da funcao configuragao
P17.00 Defjnir_ 50,00Hz | 0,00Hz-P00,03 Exibe a frequéncia definida
frequéncia atual do VFD.
P17.01 Frequé’ncia de 0,00 Hz | 0,00Hz-P00,03 Exibe a frequéncia de saida
saida atual do VFD.
Frequéncia de Exibe a frequéncia de
P17.02 | referénciada | 0,00 Hz | 0,00Hz-P00,03 [referéncia de rampa atual do
rampa VFD.
Velocidade de . .
P17.05 | rotaciodo | ORPM | 0-65535RPM |EXibe avelocidade atual do
motor.
motor
N Exibe a frequéncia estimada
Frequéncia do rotor do motor sob a
P17.10 estimada do 0,00 Hz | 0,00Hz-P00,03 .
condicao de vetor de malha
motor
aberta.
Valor de Exibe o ajuste em
P17.14 | ajuste digital | 0,00 Hz | 0,00Hz-P00,03 |0 VFD através do Terminal
UP/DOWN.
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COd'g? Nome Padrao Fallxa de_ Descrigao
da funcao configuragao
p17.16 | Velocidade 0 0-65535 |-
linear
Frequéncia 0.000-50.000 . L
P17.22 | deentrada | 0,000kHz | ' E’SE’: a frequéncia de entrada
HDIA kHz :
Frequéncia
limite superior
p17.43 | derotacdo | g4 00, | 0,00HZ-P00,03 |-
para frente no
controle de
torque
Frequéncia
limite superior
p17.44 | derotacdo | g6 00, | 0,00Hz-P00,03 |-
inversa no
controle de
torque
Frequéncia
P17.49 definida pela| 0,00 Hz 0.00-P00.03 |-
fonte A
Frequéncia
P17.50 definida pela| 0,00 Hz 0.00-P00.03 |-
fonte B
Informagées relacionadas a tensao
COd'g? Nome Padrao Fa-lxa de_ Descrigao
da fungao configuragao
Tenséo de Exibe a tenséo de saida
P17.03 Saida ov 0-1200v atual do VFD.
Tensao do . ~
P17.11 | barramento | 0.0V 0.0-2000.0v |EXibe @ tensdo atual do
cc barramento CC do VFD.
p17.19 | Tensdode | 405y | 000-10.00v |Exibe o sinal de entrada Al1.
entrada Al1
p17.20 | Tensdode | 405y | 000v-10,00v |Exibe o sinal de entrada Al2.
entrada Al2
p17.21 | Tensdode | 405y | 000v-10,00v |Exibe o sinal de entrada Al3.
entrada Al3
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Informagoes atuais relacionadas

Codlgg Nome Padrao Fa-lxa de~ Descrigao
da funcao configuragao
Corrente de Exibe o valor valido de
P17.04 . 0.00A 0.00-500.00A |corrente de saida da
saida
corrente do VFD.
p17.06 | Correntede 0.00A -300.00- Exibe a corrente de torque
torque 300.00A atual do VFD.
p17.07 | Corrente de 0.00A -300.00- Exibe a corrente de
excitacdo 300.00A excitagédo atual do VFD.
Referéncia de -300.00- Exibe o valor de referéncia
P17.33 corrente de 0.00A ) da corrente de excitagdo no
. 300.00A .
excitagéo modo de controle vetorial.
Referéncia de Exibe o valor de referéncia
P17.34 corrente de 0.00A ?ggc())gA da corrente de torque sob o
torque ’ modo de controle vetorial.

Informagées relacionadas a torque e poténcia

Cadigo Nome Padrao Faixa de Descrigao
da configuragao
funcgao

Exibe a poténcia atual do
-300.0-300.0% |motor; 100% é relativo a
P17.08 | Poténciado | 0.0% | (dapoténcia [PPrencia nominal o motor.

. m valor positivo indica o
motor nominal do estado do motor, enquanto
motor) um valor negativo indica o
estado de geracéo.

Exibe o torque de saida
atual do VFD; 100% ¢é
relativo ao torque nominal
do motor. Durante a
operacgao progressiva, um
P17.09 | Torque de 0.0% -250.0-250.0% |valor positivo indica o
saida do estado do motor, enquanto
motor um valor negativo indica o
estado de geragéo. Durante
a operagao inversa, o valor
positivo indica o estado de
geragao enquanto o valor
negativo indica o estado do
motor.
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COd'g? Nome Padrao Fa.lxa de— Descrigao
da fungao configuragio
-300.0%- Em relagé@o a porcentagem
Valor de 300,0% (do |do torque nominal do
referéncia do V0 tor atual. exibind
P17.15 torque 0.0% |valor nominal do|motor atual, exibindo
motor atual) |a referéncia de torque.
Fator de . o
P17.25 | poténcia do 1.00 1.00-1.00 |EXibe o fator de poténcia do
motor motor atual.
Exibe o valor do torque de
saida. Durante a operacgéao
progressiva, um valor
positivo indica o estado do
motor, enquanto um valor
Torque de -3000,0- negativo indica o estado de
P17.36 saida 0,0Nm 3000,0Nm geragao. Durante a
operacgao inversa, o valor
positivo indica o estado de
geragao enquanto o valor
negativo indica o estado do
motor
Limite superior
P17.41 do torque 180.0% 0.0%-300.0% |-
eletromotriz
(da corrente
Limite superior| nominal do
P17.42 | do torque de | 180.0% motor) -
parada
Torque de
P17.45 | compensagao 0.0% -100.0-100.0% |-
de inércia
Torque de
P17.46 | compensagao 0.0% -100.0-100.0% |-
de atrito
Informagées sobre o regulador PID
Codlgg Nome Padrao Fallxa de_ Descrigcao
da funcao configuragio
Valor de Exibe o valor de referéncia
P17.23 | referéncia do 0.0% -100.0-100.0%
PID do PID
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Codlgg Nome Padrao Falxede = Descrigcao
da funcgao configuragao
Valor de .
P17.24 | feedbackdo | 00%  |-100.0-100.0% |EXibe o valor de feedback
do PID.
PID
Saida
P17.51 |proporcionaldo| 0.00% |-100.0-100.0% |-
PID
Saida integral o o
P17.52 do PID 0.00% [-100.0-100.0% |-
Saida
P17.53 | diferencial do 0.00% [-100.0-100.0% |-
PID
Ganho
P17.54 | proporcional 0.00% |0.00-100.00 -
atual do PID
Tempo
P17.55 | integral atual 0.00s |0.00-10.00s -
do PID
Tempo
P17.56 diferencial 0.00s 0.00-10.00s -
atual do PID
p17.3g | SaidadoPID | 4650, | 100.0-1000% |-
do processo

6.12 Configuragao do parametro de protegao

6.12.1 Protecao contra paralisagdo por sobretensao

Quando o motor estiver no estado de geragdo de energia (a velocidade do motor é
maior do que a frequéncia de saida), a tensdo do barramento do VFD aumentara
continuamente. Quando a tensdo do barramento detectada exceder o valor de P11.04
(Tensédo de protegdo de bloqueio de sobretensdo), a fungdo de protegédo de blogueio
de sobretens&o ajustara a frequéncia de saida com base no status ACC/DEC do VFD
(especificamente, se o VFD estiver no estado ACC ou de velocidade constante, o VFD
aumentara a frequéncia de saida; se o VFD estiver no estado DEC, 0 VFD aumentara
o tempo DEC). Dessa forma, a energia regenerativa no barramento pode ser
consumida, evitando a sobretensédo do VFD. Se a fungdo nao atender aos requisitos
da aplicagéo real, vocé podera ajustar os parametros relacionados ao loop de corrente
e ao loop de tenséo.
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Figura 6-1 Agdes tomadas para protecdo contra paralisagdo por sobretenséao

Controle de paralisa¢do por
sobretensdo do ACC

Controle de parada por sobretensdo
de velocidade constante

Controle de paralisagdo por
sobretensdo DEC

Tensdo de protegio
conira paralisacio
por sobretensao

©ojuawedseq op ogsua).

epies ap epuanbay

|

|

Tensdo de protegio
conira paralisacio
por sobretensao

ojuawelseq op ogsua) ng

epies ap epugnbass 5

b

Tensdo de protegio
conira paralisacio
por sobretens3o

oluaWeLIeq Op OBSUBL 5ng

-

epies ap epuanbay

b

Protegao contra Protegao contra Protegao contra
paralisagao por paralisag&o por paralisag&@o por
sobretensao sobretensao sobretensao

c°d'g? Nome Padrao Fa-lxa de_ Descrigao
da funcao configuragao
0: Desativar
1: Ativar
Protecs " #Nota: Se o resistor de
rotegdo contra ;
k - parada ou a unidade de
P11.03 | paralisagdo por 1 0-1 parada dinamica for usado,
sobretenséo desative a fungao de
controle de parada por
sobretenséo, ou seja,
defina P11.03 para 0.
_ o,
= 120 1~50/° Para modelos de 380 V, é
Tenséo de 136% (tenséo de o =
= = | 136% por padréo.
P11.04 protecdo contra barramento padréo),
. paralisagéo por 120-150% P delos de 220 V. &
sobretenséo 120% (tens&o de 1§6§/m%re C;Sdrgo '€
barramento padrzo) o porp :
Coeficiente Especifica o coeficiente
proporcional do proporcional do
P11.21 regulador de 60 0-127 regulador de tensédo do
: tensdo durante a barramento durante a
paralisagdo por paralisacao por
sobretensdo sobretenséo.
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c°d'g? Nome Padrao Fallxa de_ Descrigao
da funcao configuragao
Coeficiente
integral do Especifica o coeficiente
regulador de integral do regulador de
P11.22 |tens&o durante 5 0-1000 tensdo do barramento
a paralisagcao durante a paralisagao
por por sobretenséo.
sobretensao
Coeficiente
proporcional Especifica o coeficiente
do regulador ]
de corrente proporcional do regulador
P11.23 60 0-1000 de corrente ativo durante
durante a N ~
aralisagéo a paralisagéo por
p sobretenséo.
por
sobretensdo
Coeficiente
integral do Especifica o coeficiente
regulador de .
corrente integral do_regulador de
P11.24 250 0-2000 corrente ativo durante a
durante a . =
aralisacao paralisagéo por
P sobretenséo.
por
sobretensdo

6.12.2 Protecao de limite de corrente

Durante o funcionamento acelerado, como a carga é muito grande, a taxa de
aceleracgéo real do motor € menor do que a da frequéncia de saida; se nenhuma medida
for tomada, o VFD pode falhar devido a sobrecorrente durante a aceleragéo.

A funcgédo de protegao de limite de corrente detecta a corrente de saida durante o
funcionamento e a compara com o nivel de limite de corrente especificado por
P11.06. Se ela exceder o nivel de limite de corrente, o VFD funcionara em
frequéncia estavel durante o funcionamento acelerado, ou o VFD funcionara em
frequéncia reduzida durante o funcionamento em velocidade constante; se ela
exceder o nivel de limite de corrente continuamente, a frequéncia de saida do
VFD caira continuamente até atingir a frequéncia limite inferior. Quando for
detectado que a corrente de saida esta novamente abaixo do nivel de limite de
corrente, o VFD continuara funcionando de forma acelerada. Em alguns cenarios
de carga pesada, vocé pode aumentar o valor de P11.06 para melhorar o torque
de saida do VFD.
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Corrente
de saida (1)

Limite de]
corrente

»

Fi éncia d ool
requindade Tempolt)
'y
Definir frequéncia : \/
i Velocidade
constante
Aceleragiio
-
Tempo(t)
Cadigo da & Faixa de .
990 Nome Padrao " = Descrigcao
fungao configuragao

Unidade: Selecéo de agao
de limite atual
0: Invalido
do de limit 1: Sempre valido
p11.05 PCgeimie 0x01 0x00-0x11 | Dezenas: Alarme de
de corrente L
sobrecarga do limite de
corrente do hardware
0: Valido
1: Invalido

50.0-200.09
Limite %

P11.06 | automatico 160.0% (da’correntt_e de|_
de corrente saida nominal

do VFD)

Taxa de
queda de
frequéncia
durante o

limite de

corrente

P11.07 10.00Hz/s | 0.00-50.00Hz/s |-

6.12.3 Diminuigado da frequéncia em caso de queda repentina de energia

Essa fungao permite que o sistema continue funcionando em caso de falta repentina
de energia por um curto periodo. Quando ocorre uma falha de energia, o motor esta
no estado de geragéo de energia, a tensdo do barramento € mantida na tenséo de
determinagéo de agdo para a diminui¢cdo da frequéncia em caso de falha repentina
de energia, evitando que o VFD pare devido a subtensdofrequency decrease at
sudden power failure, preventing the VFD from stop due to undervoltage.
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Se essa fungdo nado atender aos requisitos reais, vocé podera definir os
parametros P11.17 a P11.20. As caracteristicas de resposta dindmica do loop de
velocidade do controle vetorial podem ser ajustadas com a definicdo do
coeficiente proporcional e do coeficiente integral do regulador de velocidade.

Tenséo do
barramento Limite de tens&o de restauracéo para
desligamento repentino

N

Limite de tensao de agao para
desligamento repentino

nid

Diminuigao da frequéncia em
caso de desigamento repentino

Frequéncia de
saida

C?dlgg G Nome Padrao Fa-lxa de~ Descrigao
ungao configuragao
Queda de
P11.01 freqL.Jéncia no 0 01 0: De_sativar
desligamento 1 Ativar
transitorio
Coeficiente
proporcional Especifica o coeficiente
do regulador integral do regulador de
P11.17 de tenséo 20 0-127 tenséo do barramento
durante a durante a paralisagao por
paralisacao subtensao.
por subtensao
Coeficiente
integral do Especifica o coeficiente
regulador de integral do regulador de
P11.18 tensdo 5 0-1000 tenséo do barramento
durante a durante a paralisagao por
paralisacao subtensao.
por subtensao
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Codlgg da Nome Padrao Fa-lxa de~ Descrigao
fungao configuragao
Coeficiente
proporcional Especifica o coeficiente
do regulador proporcional do regulador
P11.19 de corrente 20 0-1000 de corrente ativo durante
durante a a paralisacéao por
paralisacao subtensao.
por subtensao
Coeficiente
integral do Especifica o coeficiente
regulador de integral do regulador de
P11.20 corrente 20 0-2000 corrente ativo durante a
durante a paralisagédo por
paralisacao subtensao.
por subtensao

6.12.4 Controle do ventilador de resfriamento

Ha trés modos de controle do ventilador de resfriamento, que podem ser
especificados por P08.39.

Codlgg da Nome Padrao Falxa- de = Descrigao
fungao configuragao
Modo de 0: Modo normal
funcionamen 1: Funcionamento
P08.39 to do 0 0-2 permanente apos a
ventilador de inicializacao
resfriamento 2: Modo de execugao 2

#Nota: O ventilador funcionara automaticamente em qualquer modo se o VFD
detectar que a temperatura da ponte retificadora ou do médulo do inversor atinge
50°C

Modo normal: P08.39=0

O ventilador de resfriamento funciona quando o VFD funciona. O ventilador de
resfriamento para 30s apos a parada do VFD.

Funcionamento permanente apés a ligagao: P08.39
=1 O ventilador de resfriamento funciona somente
se o VFD estiver ligado.

Modo de operacgéao 2: P08.39 = 2

O ventilador de resfriamento funciona somente quando o VFD funciona e a frequéncia
da rampa é maior que 0. O ventilador de resfriamento para 30s apds a parada do VFD.
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6.12.5 Parada Dinamica

Quando o VFD que aciona uma carga de alta inércia desacelera ou precisa
desacelerar abruptamente, o motor funciona no estado de geragdo de energia e
transmite a energia de transporte de carga para o circuito CC do VFD, fazendo com
que a tensdo do barramento do VFD aumente. Se a tensdo do barramento exceder
um valor especifico, o VFD informara uma falha de sobretensdo. Para evitar que isso
acontega, vocé precisa configurar os componentes de parada.

Vocé pode definir os seguintes parametros para o VFD com uma unidade de
parada dinamica integrada:

Quando P08.37 = 1 e P11.02 = 1, e a tensdo do barramento exceder o limite de
tensdo de parada dinamica, o tubo de parada sera aberto independentemente de o
VFD estar funcionando ou parado. Se a tensao do barramento for menor que o limite
da tensdo de parada dinamica menos 10 V, o tubo de parada sera fechado.

Quando P08.37 = 1 e P11.02 = 0, e a tensdo do barramento exceder o limite da
tensdo de parada dinamica, o tubo de parada sera aberto somente quando o VFD
estiver funcionando. Se a tensédo do barramento for menor que o limite de tensao de
parada dinamica menos 10 V, o tubo de parada sera fechado.

c°d'g? Nome Padrao Fa-lxa de_ Descrigao
da funcao configuragao
Ativacéo da 0: Desati
P08.37 parada 1 0-1 - Desatvar
dinamica 1: Ativar
Especifica a tensdo do
Para 220V: barramento inicial da parada
Tensdo de |380,0V Para dinamica. Ajuste esse valor
limite de 380V: adequadamente para obter
P08.38 parada 700,0V Para 200.0-1000.0V | ;ma parada eficaz para a
dindmica 660V: carga. O valor padrdo varia
1120,0V de acordo com o valor de
classe de tenséao.
Ativacao da
0: Desativar
p11.02 | Paradade 0 0-1 .
consumo de 1: Ativar
energia

6.12.6 Desligamento Seguro do torque

Vocé pode ativar a funcdo de desligamento seguro do torque (STO) para evitar
partidas inesperadas quando a fonte de alimentagéo principal do VFD né&o estiver
desligada. A fungdo STO desliga a saida do VFD desligando os sinais de
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acionamento para evitar partidas inesperadas do motor. Para o VFD com a fungéo
STO, defina P08.64 como 1. Para o VFD sem a fungdo STO, defina P08.64 como 0.
Para obter detalhes, consulte o Anexo E Fungédo STO.

Cadigo Nome Padrio Faixa de

da funcao configuragdo Descricao

0: Bloqueio apos
alarme de STO
Bloqueio apoés alarme
de STO:
indica que a reinicializagéo é
necessaria apos a
Seleggo de restauragado do estado se
P08.52 | blogueio de 0 0-1 ocorrer STO.

STO 1: Sem bloqueio no
alarme STO
Sem bloqueio no alarme
STO: indica que o alarme
STO desaparece
automaticamente
apos a restauragdo do estado
se ocorrer STO.

= 0: Desativar
P08.64 | Fungdo STO 0 0-1 1+ Ativar

6.13 Aplicagao padrao
6.13.1 Contagem

Quando os sinais de pulso da chave fotoelétrica precisam ser coletados, vocé pode usar
os terminais de entrada digital multifuncional para coletar sinais. Ou seja, defina P05.01-
P05.04 ou P05.09 como 31 (para acionar o contador). Para usar a fungéo de contagem
HDI, primeiro defina P05.00 como 1.

Quando P17.18 (Valor acumulado) atingir P08.25 (Definir valor de contagem), a
contagem sera reiniciada. Quando o valor de P17.18 for igual ao de P08.25,
defina a fungdo de saida digital como 18 para emitir o sinal ON. Da mesma forma,
quando o valor de P17.18 for igual ao valor de P08.26, defina a funcdo de saida
digital como 19 para emitir o sinal ON.

Codlgg Nome Padrao Fa-lxa de_ Descrigao
da funcao configuragdo
" 0: HDIA é uma entrada de
Tipo de .
P05.00 entrada HDI 0 0-1 pulso de alta velocidade
1: HDIA é uma entrada digital
Selegdo da 28: Reinicializa o contador,
P05.01 % 1 f
fungéo S1 ou seja, o valor da contagem
= w é apagado
P05.02 Selet{ao da 4 0-95 31: Aciona o contador, ou
fungao S2 ; -
seja, o valor da contagem é
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COd'g? Nome Padrao Fa-lxa de_ Descrigao
da funcao configuragao

Selegao da
P05.03 fungdo S3 7
poso4 | Selegdoda 0 acumulado

fungédo S4

Funcéo do
P05.09 HDIA 0
P06.01 s;'ggéYO']de 0 0: Desativar

18: Valor de contagem

P06.03 Se’lctjat;eg)cgif 1 0-63 definido atingido

saida 19: O valor de

Selecdo de contagem designado foi
P08.04 | saida RO2 5 atingido
pog.25 | Definir valor 0 P08.26-65535 |-

de contagem

Valor de
P08.26 contagem 0 0-P08.25 |-

designada

Valor de
P17.18 contagem 0 0-65535 -

acumulativa

6.13.2 Suspender e despertar

De acordo com os requisitos de economia de energia, a fungdo de suspensdo
pode ser usada em cenarios de abastecimento de agua. Quando o motor precisar
funcionar efetivamente, vocé pode ajustar a frequéncia definida para desperta-lo.
O diagrama de tempo é o seguinte.

202309 (V1.1)

131



Inversor Inteligente MotionDrive27

Comissionamento

Limite inferior de
frequéncia (f0)

Frequéncia(f)

Defina a curva de frequéncia:

Curva de frequéncia de funcionamento;

t1.< P01.20, 0 VFD nao funciona
t1+t2 2P01.20, 0 VFD funciona
0=P01.34, atraso de suspens&o

Executar

Coast at
parar

Suspender

Tempol(t)
Executar

Quando a frequéncia definida for menor do que o limite inferior de frequéncia e a
unidade de P01.19 estiver configurado para suspenséo, o VFD parara de acordo
com as dezenas de P01.19 e suspendera a operagao no limite inferior pelo tempo
especificado em P01.34. Se a frequéncia definida exceder o limite inferior
novamente e durar o tempo especificado por P01.20, o VFD retornara ao estado
de operagao automaticamente e aumentara para a frequéncia definida.

COd'g? Nome Padrao Fa_lxa de_ Descrigao
da funcgao configuragao
O Cadigo da fungao
Acdo determina o estado de
selecionada funcionamento do VFD
quando a quando a frequéncia definida
frequéncia de €& menor do que adolimite
operagao for inferior.
menor que o Unidade: Selegdo de agédo
limite inferior 0: Executar no limite inferior da
P01.19 de frequéncia 0 0x00-0x12 frequéncia
(valido 1: Parar
quando o 2: Suspender
limite inferior .
de frequéncia Dezenas: Modo de
for maior que parada
0) 0: Coast até parar
1: Desacelerar até parar
P01.20 Aéf::eﬁjra 0.0s 0.0-3600.0s |Valido quando P01.19 for 2.
po1.34 | Alrasopara 0.0s 0.0-3600.0s |-
suspender
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6.13.3 Alternancia entre operagdo FWD e operagdo REV

Em cenarios com a necessidade de alternancia frequente entre a operagdo FWD
e a operagao REV, vocé pode definir P01.14 para aumentar o torque e a estabilidade
no processo e diminuir o impacto da corrente. Quando P01.14 = 0, o ponto de
frequéncia de comutagéo é zero (P01.15). Quando P01.14 = 1, o ponto de frequéncia
de comutagdo ¢ a frequéncia inicial (P01.01). Consulte a figura a seguir.

A

A Frequéncia de saida (1)

Avancar
\ | Comutagdo apds a

\\ | frequéncia inicial
tH i - .
. | Comutagdo apos

éncia [/~~~ ' frequéncia zero
Fr‘e:lz‘ear‘vcla ‘/ q ,
,,,,,,,,,,,,,, A Tempolt)
Tempode "\ jryerter
COd'g? Nome Padrao Fa-lxa de_ Descrigao
da fungao| configuragao
0: Comutagéo na
frequéncia zero
Modo de 1: Comutagao na
P01.14 comutagaf) de 1 02 fr.equenma |n|C|e_1I
operagao 2: Troque depois que a
FWD/REV velocidade atingir a
velocidade de parada com um
atraso

Comutagéo na frequéncia zero ou inicial: P01.14=0or 1

Quando P01.14 = 0 ou 1, e a alternancia entre funcionamento em FWD e funcionamento
em REV é valida, o VFD desacelera até o ponto de frequéncia de comutagdo. Se
P01.16 = 1, verifique se a frequéncia de saida do motor € menor que o ponto de
frequéncia de chaveamento. Em caso afirmativo, aguarde o tempo especificado
por P01.13 e, em seguida, controle o motor para funcionar no sentido inverso. Se
ndo, aguarde o tempo especificado por P01.17 e, em seguida, o tempo
especificado por P01.13 e, entdo, controle o motor para funcionar no sentido
inverso.

Comutagdo depois que a velocidade atingir a velocidade de parada com um atraso:
P01.14=2

Quando P01.14 = 2, o processo DEC para a alternancia entre a operagdo FWD e a
operacao REV é semelhante ao processo de desaceleragao para parar. No
processo DEC para a troca, vocé pode definir parametros relacionados para
determinar se a parada por curto-circuito para parada e a parada CC devem ser
ativadas com base nas condigdes de trabalho. A diferenga entre os dois processos
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é a seguinte: Quando a frequéncia de operacéo atinge a velocidade de parada
especificada por P01.15 ou a parada CC termina, o tempo de zona morta
especificado por P01.13 precisa ser aguardado e, em seguida, o motor pode ser
controlado para funcionar no sentido inverso.

C?d'g? e Nome Padrao Fa}lxa de_ Descrigao
ungao configuragio
O Cadigo da fungéo indica a|
Frequéncia frequéncia inicial durante a
P01.01 de partida 0.50Hz 0.00-50.00Hz |[partida do VFD. Para obter
direta detalhes, consulte a descrigcao
de P01.02.
A definigdo de uma
frequéncia de partida
adequada pode aumentar o
torque durante a partida do
VFD. Durante o tempo de
espera da frequéncia de
partida, a frequéncia de saida
do VFD é a frequéncia de
partida. Em seguida, o VFD
vai da frequéncia inicial até a
frequéncia definida. Se a
Tempo de frequéncia definida for menor
retencéo da do que a frequéncia inicial, o
P01.02 frequéncia 0.0s 0.0-50.0s VFD para de funcionar e
inicial permanece no estado de
espera. A frequéncia inicial
ndo é limitada na frequéncia
limite inferior.
y Frequéncia de saida f
i
Tempo
»} f1 é especificado por PO1.01
T | £l especiticado por PN
Tempo de Espe_citica o tempo de
Zona morta transigcdo especificado em
P01.13 de operagdo 0.0s 0.0-3600.0s |P01.14 durante a alternancia
FWD/REV entre a operacdo FWD e a
operagao REV.
po1.45 | velocidade | 450 1 0.00-100.00Hz |-
de parada
Modo de
deteccao de 0: Detectar pela velocidade
P01.16 velocidade 0 0 definida (exclusivo no modo
de parada
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C?d'g? e Nome Padrao Fa_lxa de_ Descrigao
ungao configuragao
de controle vetorial de tenséo
espacial) 1: Detectar pela
velocidade de feedback
Tempo de
po1.47 |detecedodal ¢ 50¢ | 600-100.00s |-
velocidade
de parada

6.13.4 Frequéncia de salto

O VFD pode evitar pontos de ressonancia mecanica definindo frequéncias de
salto. O VFD tem trés parametros de frequéncia de salto P08.09, P08.11 e
P08.13. Se todas as frequéncias de salto forem definidas como 0, essa fungdo nao
sera valida. Quando a frequéncia definida estiver dentro da faixa de frequéncia de salto
(frequéncia de salto + 1/2 * amplitude de salto), se o VFD estiver na fase ACC, o VFD
funcionara no limite inferior (frequéncia de salto - 1/2 * amplitude de salto); se o
VFD estiver na fase DEC, o VFD funcionara no limite superior (frequéncia de salto

+ 1/2 * amplitude de salto).

Veja a figura a segui

L=}
=

Definir
Frequéncia de
salto 3

Frequéncia de
salto 2

Frequéncia de

frequéncia (f)

+++++++ T

71727;mpli!ude de salto 3

1/2* amplitude de salto 3

S N N R 1/2* amplitude de salto 1
¥ ; 1/2* amplitude de salto 1
T Tempo(t)
COd'g? ga Nome Padrao Fa_lxa de_ Descrigao
fungao configuragao
Frequéncia 0.00Hz- P00.03 especifica a frequéncia
P08.09 de salto 1 0.00Hz P00.03 maxima de saida.
. P00.03 especifica a
P08.10 fé;qzhétggiz céi 0.00Hz 0.00Hz— frequéncia maxima de saida.
: a : P00.03  |Consulte P08.09 para
salto 1
configurar.
P08.11 Frequéncia 0.00Hz 0.00HZ— PQO._O?: espemﬂca a frequéncia
de salto 2 maxima de saida.
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COd'g? ga Nome Padrao Fallxa de_ Descrigao
fungao configuragao
. P00.03 especifica a
Ampl[tud_e da 0.00Hz— frequéncia maxima de saida.
P08.12 |frequénciade| 0.00Hz
P00.03 Consulte P08.11 para
salto 2
configurar.
énci 0.00Hz— ifi énci
PO8.A13 Frequéncia 0.00Hz Z PQO._OS especn”|ca a frequéncia
de salto 3 P00.03 maxima de saida.
§ P00.03 especifica a
Amplitude da 0.00Hz— |frequéncia maxima de saida.
P08.14 |frequénciade| 0.00Hz
salto 3 P00.03 Consulte P08.13 para
configurar.

6.13.5 Frequéncia de oscilagao

A frequéncia oscilante é aplicada principalmente nos cenarios em que sdo necessarias
funcdes de movimento transversal e enrolamento, como nos setores téxtil e de fibras
quimicas. A fungdo de frequéncia oscilante indica que a frequéncia de saida do VFD
oscila para cima ou para baixo com a frequéncia definida como o centro, e a
frequéncia de saida com a frequéncia oscilante é afetada pelos limites superior e

inferior da frequéncia.

O rastreamento do eixo do tempo é mostrado na figura a seguir.

Limite superior da

A Frequéncia de saida (f) l

frequéncia de oscilagao

Frequéncia de saltos repentinos

Frequéncia de oscilagdo

Frequéncia central

Limite inferior da

Desacelerar de acordo
com o tempo DEC

N

frequéncia de oscilagao
Acelerar de acordo
com o tempo ACC

—>
>+

Tempo de queda da

Tempo de subida da

frequéncia de oscilagao  frequéncia de oscilagao

>

Frequéncia de oscilagédo = Frequéncia central (frequéncia definida) x P08.15
(Amplitude da frequéncia de oscilagédo)

Frequéncia de salto repentino = Frequéncia de oscilagdo x P08.16 (Amplitude da
frequéncia de salto repentino)
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Codlg? Nome Padrao Fallxa de~ Descrigao
da fungao configuragao
Amplitude da Relativo a frequéncia
P08.15 | frequéncia de 0.0% 0.0-100.0% .
e definida
oscilacao
Amplitude da Em relagéo a frequéncia de
P08.16 | frequénciado | 0.0% 0.0-50.0% refag a
N oscilagédo
salto repentino
Tempo de Tempo necessario para ir do
subida da ponto mais baixo da
P08.17 | frequéncia de 5.0s 0.1-3600.0s |frequéncia de oscilagdo até o
oscilagcao ponto mais alto.
Tempo de Tempo necessario para correr
Pog.1g |, quedada 50s | 0.1-3600.0s |d0PONtomaisaltode
frequéncia de oscilagao para o ponto mais
oscilagcao baixo.
) 0: HDIA é uma entrada de
P05.00 | 1O daglntrada 0 0-1 pulso de alta velocidade
1: HDIA é uma entrada digital
Selegéo de
P05.01 funcao S1 1
= 0: Sem fungao
P05.02 Seleg:ao de 4 . o
fungéo S2 26: Pausa na frequéncia de
Selecdo de oscilagdo (parada na
P05.03 A 7 0-95 frequéncia atual)
funcéo S3
— 27: Redefine a frequéncia de
P05.04 Selecao de 0 oscilagdo (retorna a
fungéo S4 frequéncia central)
Selegado de
P05.09 | ¢ ncd0 HDIA 0
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7 Comunicagao

7.1 Interface de Comunicagao padrao

O VFD oferece comunicagdo RS485 como configuragéo padrdo. A tabela a seguir
define a fungéo do terminal de comunicagéo.

Tabela 7-1 Terminal de comunicagéo padrdao

Terminal 10

Interface | Sinal de rede (Descri¢do do sinal Descrigao
Terminal para comunicagédo
485+ RS485 RS485 externa, compativel com
485- comunicagéao o protocolo de comunicagéo
Modbus

7.2 Enderego de comunicagao

Os dados de comunicagéo incluem dados de parametros de fungdes relacionadas ao
VFD, dados de parametros de status do VFD e dados de parametros de controle do
VFD.

7.2.1 Endereco do parametro de fungédo

O enderego de um Cdédigo da fungdo consiste em dois bytes, com o MSB a
esquerda e o LSB a direita. Tanto o MSB quanto o LSB também variam de 00 a
ffH. O MSB ¢ a forma hexadecimal do nimero do grupo a esquerda da marca de ponto,
e 0 LSB é o numero a direita da marca de ponto. Tome como exemplo o P05.06.
O numero do grupo ¢ 05, ou seja, o MSB do enderego do parametro é a forma
hexadecimal de 05; e o numero a direita da marca de ponto é 06, ou seja, o LSB
é a forma hexadecimal de 05. Portanto, o enderego do Cédigo da fungdo ¢ 0506H
na forma hexadecimal. Para P10.01, o endereco do parametro € OAO1H.

# Nota:

Os parametros no grupo P29 s&o definidos pelo fabricante e ndo podem ser lidos ou
modificados. Alguns parametros ndo podem ser modificados quando o VFD esta
funcionando; outros ndo podem ser modificados independentemente do status do VFD.
Preste atengéo a faixa de ajuste, a unidade e a descrigdo de um parametro quando
vocé for modifica-lo.

A gravagdo frequente na EEPROM reduzira sua vida til. Alguns codigos de fungdo ndo
precisam ser armazenados durante a comunicagao. Os requisitos do aplicativo
podem ser atendidos modificando o valor da RAM no chip, ou seja, modificando o bit
de ordem mais alta do enderego do Cédigo da fungdo correspondente de O para 1.
Por exemplo, se P00.07 ndo deve ser armazenado na EEPROM, vocé s6 precisa
modificar o valor na RAM, ou seja, definir o enderego como 8007H. O enderego pode ser
usado somente para gravar dados na RAM do chip e é invalido quando usado para ler dados.
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7.2.2 Enderego de parametro nao funcional

Além de modificar os parametros do VFD, o master também pode controlar o VFD,
como inicia-lo e para-lo, e monitorar o status de operagcdo do VFD. A seguir,
descrevemos os enderecos de dados dos parametros de status e os enderecos de
dados dos parametros de controle.

1. Parametro de Status

# Nota: Os parametros de status sédo somente de leitura.

Parametro

Enderego

Descrigao

Palavra 1do

0001H: Operagao progressiva

0002H: Operagéo inversa

0003H: Parado

2100H
status do VFD 0004H: Defeito
0005H: No estado POFF
0006H: Em estado de pré-excitagdo
Bit0=0: Nao esta pronto para operar =1: Pronto para
funcionar
Bit2-Bit1: =00: Motor 1 =01: Motor 2
Bit3: =0: AM =1: SM
Bit4: = 0: Sem pré-alarme em caso de sobrecarga
=1: Pré-alarme de sobrecarga
Palavra 2do Bit6-Bit5=00: Controle baseado em teclado
2101H =01: Controle baseado em terminal
status do VFD A, . =
=10: Controle baseado em comunicagéo
Bit7: Reservado
Bit8: =0: Controle de velocidade =1: Controle de
torque
Bit9: Reservado
Bit11-Bit10: =0: Vetor 0=1 : Vetor 1
=2: Vetor de tens&o espacial
COdIgO\(/i:iéEﬂha do 2102H | Consulte a descrigdo dos tipos de falha.
Cadigo de
identificacao VED | 2103H | 0x1200
Frequéncia de| 34001 | o-Fmax (Unidade: 0,01Hz)
operagéo
Definir 3001H | 0-Fmax (Unidade: 0,01Hz)
frequéncia
Qonsdo do | 3002H | 0,0-2000,0V (Unidade: 0.1V)
arramento
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Parametro

Enderego

Descrigao

Tensao de saida

3003H

0-1200V (Unidade: 1V)

Corrente de saida| 3004H | 0,00-300,0A (Unidade: 0,01A)
Velocidade | 500514 | 0.65535 (Unidade: 1 RPM)
rotacional
Poténcia de saida| 3006H |-300,0-300,0% (Unidade: 0,1%)
Torque de saida 3007H | -250,0-250,0% (Unidade: 0,1%)
Configuragéo de o ) A0
circuito fechado 3008H |[-100,0-100,0% (Unidade: 0,1%)
Feedbackde | s50914 | .100,0-100,0% (Unidade: 0,1%)
circuito fechado
Status da entrada 0x000-0x1FF
10 300AH | (correspondente a HDIA, S8, S7, S6, S5, S4, S3,S2 e
S1 em sequéncia)
. 0x00-0x0F
Status de Saida 10 300BH (correspondente ao RO2/RO1/Reservado/Y1 local)
Entrada analgical  300cH | 0,00-10,00V (Unidade: 0,01V)
Entrada 2nalégical 300D | 0,00-10,00V (Unidade: 0,01V)
Entrada analgical  300EH | 0,00-10,00V (Unidade: 0,01V)
Leia a etapa real
da velocidade de| 3010H | 0,00-50,00kHz (Unidade: 0,01Hz)
multiplos passos
Leia a etapa real
da velocidade de| 3012H |0-15
multiplos passos
Valor do
comprimento 3013H | 0-65535
externo
Valor de
contagem 3014H | 0-65535
externa
Ajuste de torque | 3015H |-300,0-300,0% (Unidade: 0,1%)
Cadigo de
identificagéo do 3016H |-
VFD
Codigo de falha | 5000H | -

2. Parametro de controle
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# Nota: Os parametros de controle do VFD podem ser lidos e gravados.

Parametro

Endereco

Descrigcdo

Comando de controle

0001H: Operagéo progressiva

0002H: Operacéo inversa

0003H: Deslocamento lento progressivo

0004: Deslocamento lento inverso

::niii?cc;gi 20000 6005H: Parar
0006H: Coast até parar
0007H: Redefinigéo de falha
0008H: Jogging para parar
2001H Configuracéo de frequéncia baseada em
comunicagdo (0-Fmax; unidade: 0,01 Hz)
2002H Referéncia do PID (0-1000, em que 1000
corresponde a 100,0%)
Feedback PID (0-1000, em que 1000
2003H corresponde a 100,0%)
Ajuste de torque (-3000-3000, em que 1000
2004H | corresponde a 100,0% da poténcia nominal da
corrente do motor)
Ajuste do limite superior da frequéncia de
2005H | operagédo progressiva (0-Fmax; unidade: 0,01
Hz)
Configuragéo do limite superior da frequéncia
2006H de operacéo inversa (0-Fmax; unidade: 0,01
Hz)
Limite superior do torque eletromotriz (0 a
Enderego de 2007H 3000, em que_‘lOOO corresponde a 100,0% de
configuragao baseado a.co.rrente nomlnal do motor)
em comunicagao Limite superior do torque de parada (0-3000,
2008H | em que 1000 corresponde a 100,0% da
corrente nominal do motor)
CW especial
Bit1-Bit0: = 00: Motor 1=01: Motor 2
Bit2: =1 Habilitar comutacdo de controle de
velocidade/torque
=0: Desativar o controle de
velocidade/torque
comutacao
Bit3: =1 Limpar dados de consumo de
2009H eletricidade

=0: Manter os dados de consumo de
eletricidade
Bit4: =1 Habilitar pré-excitacdo =0: Desabilitar
pré-excitagéo
Bit5: =1 Habilitar parada CC
=0: Desativar a parada CC
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Parametro Endereco Descrigao

Comando do terminal de entrada virtual.
Intervalo: 0x000-Ox1FF

(correspondente a
HDIA/S8/S7/S6/S5/S4/S3/S2/S1)

Comando do terminal de saida virtual.
200BH Intervalo: 0x00-0x0F

(correspondente a RO2/RO1/Reservado/Y1)

Configuracgdo de tenséo (usada quando a
separagdo V/F é implementada)

200AH

200CH (0-1000, em que 1000 corresponde a

100,0% da tens@o nominal do motor)

Configuragé@o AO 1 (-1000-+1000, em que 1000
200DH

corresponde a 100,0%)

Configuragédo AO 2 (-1000-+1000, em que 1000
200EH

corresponde a 100,0%)

# Nota: alguns parametros da tabela anterior sdo validos somente depois de
serem ativados. Por exemplo, para a operacéo de execugao ou parada, vocé deve
definir “Canal de comandos de execug¢do” (P00.01) como “Comunicagéo” e definir
“Canal de comunicagdo de comandos de execugdo” (P00.02) como o canal
Modbus.

A tabela a seguir descreve as regras de codificagdo dos cddigos de dispositivo
(correspondentes a o cddigo de identificagdo 1200 H do VFD).

8 MSBs Significado 8 LSBs Significado
oxi2  |TPO g’eergf”'co 0x00 VFD da série MotionDrive27

7.3 Rede Mobdus

Uma rede Modbus é uma rede de controle com um master e varios slaves, ou seja, em
uma rede Modbus, ha apenas um dispositivo que serve como master, e os outros
dispositivos sdo os slaves. O master pode se comunicar com um Unico slave ou com
todos os slaves. Para comandos de acesso separados, um slave precisa retornar
uma resposta. Para informagées de transmisséo, os slaves ndo precisam retornar
respostas. Em geral, o PC, o dispositivo de controle industrial ou o controlador légico
programavel (PLC) funciona como master, enquanto os VFDs funcionam como
slaves.
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7.3.1 Topologia de rede
7.3.1.1 Aplicagdo aum VFD

Figura 7-1 Aplicagdo a um VFD
Par trangado blindado

485+485-
"Adaptador
USB-RS485

GND (485- 485+

VFD

7.3.1.2 Aplicagdo a varios VFDs

Na aplicacdo pratica de varios VFDs, a conexdo em cadeia e a conexao em
estrela sdo comumente usadas.

Figure 7-2 Practical daisy chain connection application

Par trangado blindado

1200
...... Resistor de
Adaptador terminal

USB-Rs485

Comprimento VFD VFD VFD
‘maximo do
cabo: 15m

Enderego Endereco Enderego
1 2 n
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Figurea7-3 Aplicagao de conexdo em estrela
1#

324 %%

15#

# Nota:

® Quando esse modo de conexdo ¢é adotado, os dois dispositivos que estdo mais
distantes um do outro na linha devem ser conectados com um resistor de
terminal (na figura, os dois dispositivos sdo o dispositivo n® 1 e o dispositivo n°
15).

® Use cabos blindados, se possivel, na conexao de varios dispositivos. As taxas de
baud, as configuragdes de verificagdo de bit de dados e outros parametros basicos
de todos os dispositivos na linha RS485 devem ser definidos de forma
consistente, e os enderegos nado podem ser duplicados.

7.3.2 Modo RTU
7.3.2.1 Estrutura do Quadro de Comunicagdo da RTU

Quando um controlador é configurado para usar o modo de comunicagdo RTU em uma
rede Modbus, cada byte (incluindo oito bits) na mensagem inclui dois caracteres
hexadecimais (cada um inclui quatro bits). Em comparag@o com o modo ASCII, o modo
RTU permite a transmissdo de mais dados com a mesma taxa de baud.

No modo RTU, a transmissdo de um novo quadro sempre comega a partir de um tempo
ocioso (0 tempo de transmissdo de 3,5 bytes). Em uma rede em que a taxa de
transmissé&o é calculada com base na taxa de baud, o tempo de transmisséo de 3,5 bytes
pode ser facilmente obtido. Apds o término do tempo ocioso, os dominios de dados séo
transmitidos na seguinte sequéncia: enderego do slave, cédigo de comando, dados e
caractere de verificagdo CRC. Cada byte transmitido em cada dominio inclui 2 caracteres
hexadecimais (0-9, A-F). Os dispositivos de rede sempre monitoram o barramento de
comunicagdo. Depois de receber o primeiro dominio (informagdes de enderego), cada
dispositivo de rede identifica o byte. Depois que o ultimo byte é transmitido, um intervalo
de transmissdo semelhante (o tempo de transmissédo de 3,5 bytes) é usado para indicar
que a transmissdo do quadro terminou. Em seguida, inicia-se a transmiss@o de um novo
quadro.
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Formato do Quadro de dados RTU

|<——— Pacote Modbus —)I

Comece com um tempo ocioso Enderego Dominio da Dominio de Terminar com um tempo ocioso
(pelo menos o tempo de. a0 slare ‘fungso. indos Verificar clo menos o tempo de
transmissdo de 3,5 bytes) transmissdo de 3,5 bytes)

As informagdes de um quadro devem ser transmitidas em um fluxo continuo de dados.
Se houver um intervalo maior que o tempo de transmissdo de 1,5 bytes antes da
conclusdo da transmissdo de todo o quadro, o dispositivo receptor excluira as
informagdes incompletas e confundira o byte subsequente com o dominio de endereco
de um novo quadro. Da mesma forma, se o intervalo de transmisséo entre dois quadros
for menor que o tempo de transmissao de 3,5 bytes, o dispositivo receptor o confundira
com os dados do ultimo quadro. O valor da verificagdo CRC esta incorreto devido a
desordem dos quadros e, portanto, ocorre uma falha de comunicag&o.

Se o slave detectar uma falha de comunicagdo ou uma falha de leitura/gravagéo devido
a outra causa, um quadro de erro sera respondido.

Formato do quadro de dados RTU

l(——— Pacote Modbus —)I

Comece com um tempo ocioso Endereco Codigo de . Terminar com um tempo ocioso
{pelo menos o tempo de de dest resposta de Codigode erro Verificar {pelo menos o tempo de
transmiss3o de 3,5 bytes) e destino A transmissdo de 3,5 bytes)

A tabela a seguir descreve a estrutura padrdo de um quadro RTU.
START (cabegalho do

T1-T2-T3-T4 (tempo de transmisséo de 3,5 bytes)

quadro)
ADDR (enderego do Enderego de comunicagdo: 0-247 (sistema decimal; 0 é o
dominio slave) enderego de transmissao)

CMD (dominio de fungdo)| 03H: Ler parametro slave; 06H: Gravar parametro slave

Dominio de dados o tetd . Il.')gdos de 2*.N b¥‘esb sl
DATA (N-1) ..DATA (0) conteudo principal da comunicagéo, bem como o nucleo
da troca de dados

CRC CHK LSB
CRC CHK MSB
END (cauda do quadro) T1-T2-T3-T4 (tempo de transmisséo de 3,5 bytes)

Valor de detecgdo: CRC (16 bits)

7.3.2.2 Métodos de verificacdo de erro de quadro de comunicagdao RTU

Durante a transmissdo de dados, podem ocorrer erros devido a varios fatores. Sem a
verificagdo de erros, o dispositivo receptor de dados nédo consegue identificar os erros de
dados e pode dar uma resposta incorreta. A resposta incorreta pode causar problemas
graves. Portanto, os dados devem ser verificados.
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A verificagdo de erros de um quadro inclui duas partes, a saber, verificagdo de bits em
bytes individuais (ou seja, verificagdo par/impar usando o bit de verificagdo no quadro de
caracteres) e verificagdo de dados completos (verificagdo CRC).

7.3.2.3 Verificagao de bits em bytes individuais (verificagdo de pares/impares)

Vocé pode selecionar o modo de verificagdo de bit conforme necessario ou pode optar
por ndo realizar a verificagéo, o que afetara a configuragéo do bit de verificagdo de cada
byte.

Definigao de verificagdo par: Antes de os dados serem transmitidos, um bit de verificagdo
par é adicionado para indicar se o nimero de “1” nos dados a serem transmitidos & par
ou impar. Se for par, o bit de verificagdo é definido como “0”; se for impar, o bit de
verificagéo é definido como "1".

Definigdo de verificagdo de impares: Antes de os dados serem transmitidos, um bit de
verificagdo de impares é adicionado para indicar se o niumero de “1” nos dados a serem
transmitidos € par ou impar. Se for impar, o bit de verificagdo é definido como “0”; se for
par, o bit de verificagdo é definido como "1".

Por exemplo, os bits de dados a serem enviados s&o “11001110”, incluindo cinco “1”. Se
a verificagdo par for aplicada, o bit de verificagdo par sera definido como “1”; e se a
verificagdo impar for aplicada, o bit de verificagdo impar sera definido como “0”. Durante
a transmissao dos dados, o bit de verificagdo par/impar é calculado e colocado no bit de
verificagdo do quadro. O dispositivo receptor executa a verificagao de pares/impares apds
receber os dados. Se constatar que a paridade impar/par dos dados é inconsistente com
as informagdes predefinidas, ele determinara a ocorréncia de um erro de comunicagéo.

7.3.2.4 Verificagao de redundancia ciclica (CRC)

Um quadro no formato RTU inclui um dominio de detecgdo de erros com base no calculo
do CRC. O dominio CRC verifica todo o contetdo do quadro. O dominio CRC consiste
em dois bytes, incluindo 16 bits binarios. Ele é calculado pelo transmissor e adicionado
ao quadro. O receptor calcula o CRC do quadro recebido e compara o resultado com o
valor no dominio CRC recebido. Se os dois valores de CRC nao forem iguais, ocorrerdo
erros na transmisséao.

Durante o CRC, 0xFFFF é armazenado primeiro e, em seguida, um processo é chamado
para processar um minimo de 6 bytes contiguos no quadro com base no contetdo do
registro atual. O CRC é valido somente para os dados de 8 bits em cada caractere. Ele é
invalido para os bits de inicio, parada e paridade.

Durante a geragéo dos valores de CRC, a operagéo “exclusive or” (XOR) é executada em
cada caractere de 8 bits e no conteudo do registro. O resultado é colocado nos bits do bit
menos significativo (LSB) para o bit mais significativo (MSB), e 0 é colocado no MSB. Em
seguida, o LSB é detectado. Se LSB for 1, a operagdo XOR sera executada no valor atual
do registro e no valor predefinido. Se o LSB for 0, nenhuma operagédo sera executada.
Esse processo é repetido 8 vezes. Depois que o Ultimo bit (8° bit) é detectado e
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processado, a operagdo XOR é executada no proximo byte de 8 bits e o contetido atual
do registro. Os valores finais no registro sdo os valores de CRC obtidos depois que as
operagdes sao realizadas em todos os bytes do quadro.

O célculo adota a regra de verificagdo CRC padrao internacional. Vocé pode consultar o
algoritmo CRC padréo relacionado para compilar o programa de célculo CRC conforme
necessario.

A seguir, vocé encontrard uma fungéo simples de calculo de CRC para referéncia (usando
a linguagem de programagéo C):

unsigned int crc_cal_value (unsigned char*data_value,unsigned char
data_length)
{
int i;
unsigned int crc_value=0xffff;
while (data_length--)
{
crc_value®=*data_value++;
for (1=0;i<8;i++)
{
if (crc_value&0x0001)

crc_value= (crc_value>>1) ~0xa001;

[l
—
173
™

crc_value=crc_value>>1;

}

return (crc_value) ;
}
Na légica ladder, o CKSM usa o método de pesquisa de tabela para calcular o valor
CRC de acordo com o contetdo do quadro. O programa desse método é simples
e o calculo é rapido, mas o espaco ocupado na ROM é grande. Use esse
programa com cautela em cenarios em que ha requisitos de ocupagéo de espaco
nos programas.

7.3.3 Codigo de comando da RTU
7.3.2.5 Codigo de comando 03H, leitura de N palavras (continuamente até 16 palavras)

O codigo de comando 03H é usado pelo master para ler os dados do VFD. A
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contagem de dados a serem lidos depende da “contagem de dados” no comando.
Vocé pode ler um maximo de 16 dados. Os enderegos dos parametros de leitura
devem ser contiguos. Cada dado ocupa 2 bytes, ou seja, uma palavra. O formato
do comando é apresentado usando o sistema hexadecimal (um numero seguido
de “H” indica um valor hexadecimal). Um valor hexadecimal ocupa um byte.

O comando 03H é usado para ler informagdes, inclusive os parametros e o status de
funcionamento do VFD.

Por exemplo, se o master ler duas partes contiguas de dados (ou seja, ler o contetido
dos enderegos de dados 0004 H e 0005 H) do VFD cujo endereco é 01H, a estrutura
do quadro de comando é descrita a seguir.

O comando master da RTU (do master para o VFD) é o seguinte:

INICIAR T1-T2-T3-T4 (tempo de transmisséo de 3,5 bytes)
ADDR (enderego) 01H
CMD (cédigo de comando) 03H
Endereco inicial MSB 00H
Endereco inicial LSB 04H
Contagem de dados MSB 00H
Contagem de dados LSB 02H
CRC LSB 85H
CRC MSB CAH

FIM T1-T2-T3-T4 (tempo de transmisséo de 3,5 bytes)

"T1-T2-T3-T4 (tempo de transmissdo de 3,5 bytes)’ em “START” e “END” indica que
a comunicacdo RS485 precisa ficar ociosa por pelo menos o tempo de transmisséo
de 3,5 bytes. E necessario um tempo de inatividade para distinguir uma mensagem
da outra e garantir que as duas mensagens ndo sejam consideradas uma so.

" ADDR” é “01H”, indicando que o comando é enviado ao VFD cujo endereco ¢ 01 H.
“ADDR” ocupa um byte

" CMD” é “03H”, indicando que o comando é usado para ler dados do VFD. “CMD”
ocupa um byte.

" Endereco inicial” indica o endereco a partir do qual os dados sédo lidos. O
“endereco inicial” ocupa dois bytes, com o MSB a esquerda e o LSB a direita.
"Contagem de dados” indica a contagem de dados a serem lidos (unidade:
palavra). “Endereco inicial” € “0004H” e “Contagem de dados” é “0002H", o que
indica a leitura de dados dos enderegos 0004H e 0005H.

A verificagdo CRC ocupa dois bytes, com o LSB a esquerda e o MSB a direita.
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A resposta do slave da RTU (do VFD para o master) é a seguinte:

INICIAR T1-T2-T3-T4 (tempo de transmisséo de 3,5 bytes)
ADDR 01H
CMD 03H
Numero de bytes 04H
Endereco 0004H dados MSB 13H
Endereco 0004H dados LSB 88H
Endereco 0005H dados MSB 00H
Endereco 0005H dados LSB 00H
CRC LSB 7EH
CRC MSB 9DH

FIM T1-T2-T3-T4 (tempo de transmissdo de 3,5 bytes)

A definigao das informagdes de resposta é descrita a seguir:

"ADDR” é “01H", indicando que o comando é enviado do VFD cujo enderego é 01H.
“ADDR” ocupa um byte.

“CMD” é “03H", indicando que a mensagem é uma resposta do VFD ao comando
03H do master para leitura de dados. “CMD” ocupa um byte.

“Numero de bytes” indica o nimero de bytes entre o byte (ndo incluido) e o byte
CRC (n&o incluido). O valor “04” indica que ha quatro bytes de dados entre “Numero
de bytes” e “CRC LSB”, ou seja, “MSB dos dados em 0004H”, “LSB dos dados
em 0004H”, “MSB dos dados em 0005H” e “LSB dos dados em 0005H".

Um registro de dados contém dois bytes, com o MSB a esquerda e o LSB a
direita. Pela resposta, os dados em 0004H sao 1388H e os dados em 0005H séo
0000H.

A verificagdo CRC ocupa dois bytes, com o LSB a esquerda e o MSB a direita.

7.3.3.2 Cédigo de comando 06H, escrevendo uma palavra

Esse comando é usado pelo master para gravar dados no VFD. Um comando pode
ser usado para gravar apenas uma parte dos dados. E usado para modificar os
parametros e o modo de operagao do VFD.

Por exemplo, se o master gravar 5000 (1388H) em 0004H do VFD cujo enderego é
02H, o comando master da RTU (do master para o VFD) sera o seguinte:

INICIAR T1-T2-T3-T4 (tempo de transmisséo de 3,5 bytes)
ADDR 02H
CMD 06H
MSB do enderego de gravagéo
00H
de dados
LSB do endereco de gravacgéo de 04H
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dados
MSB do contetido de dados 13H
LSB do contetido de dados 88H
CRCLSB C5H
CRC MSB 6EH
FIM T1-T2-T3-T4 (tempo de transmisséo de 3,5 bytes)

A resposta do slave da RTU (do VFD para o master) é a seguinte:

INICIAR T1-T2-T3-T4 (tempo de transmisséo de 3,5 bytes)
ADDR 02H
CMD 06H
MSB do enderego de gravagao
00H
de dados
LSB do enderego de gravagéo de
04H
dados
MSB do contetido de dados 13H
LSB do contetido de dados 88H
CRC LSB C5H
CRC MSB 6EH
FIM T1-T2-T3-T4 (tempo de transmisséo de 3,5 bytes)

7.3.3.3 Codigo de comando 08H, diagnéstico

Descrigao do cédigo da subfungéo:

Codigo da subfuncéo Descrigéo
0000 Retornar dados com base em solicitagdes de
consulta
Por exemplo, para a consulta sobre as informagdes de detecgéo de circuito sobre o
VFD cujo enderego é 01H, as sequéncias de consulta e resposta sdo as mesmas.
Comando do master da RTU:
INICIAR T1-T2-T3-T4 (tempo de transmissdo de 3,5 bytes)
ADDR 01H
CMD 08H
Cddigo da subfungdo MSB 00H
Cddigo da subfungéo LSB 00H
MSB do contetido de dados 12H
LSB do conteudo de dados ABH
CRC CHK LSB ADH
CRC CHK MSB 14H
FIM T1-T2-T3-T4 (tempo de transmissdo de 3,5 bytes)
Resposta do slave da RTU:
INICIAR T1-T2-T3-T4 (tempo de transmissdo de 3,5 bytes)
ADDR 01H
CMD 08H
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Cddigo da subfungdo MSB 00H
Cddigo da subfungéo LSB 00H
MSB do contetido de dados 12H
LSB do contetdo de dados ABH
CRC CHK LSB ADH
CRC CHK MSB 14H

FIM T1-T2-T3-T4 (tempo de transmisséo de 3,5 bytes)

7.3.3.4 Codigo de comando 10H, gravagdo continua

O codigo de comando 10H é usado pelo master para gravar dados no VFD. A
quantidade de dados a ser gravada é determinada por “Quantidade de dados”, e vocé
pode gravar no maximo 16 dados.

Por exemplo: Gravagéo de 5000 (1388H) e 50 (0032H) em 0004H e 0005H do VFD
(como slave) cujo endereco é 02H

O comando master da RTU (do master para o VFD) é o seguinte:

INICIAR T1-T2-T3-T4 (tempo de transmissdo de 3,5 bytes)
ADDR 02H
CMD 10H
MSB do enderego de gravagdo de
00H
dados
LSB do enderego de gravagao de
04H
dados
Contagem de dados MSB 00H
Contagem de dados LSB 02H
Numero de bytes 04H
MSB do contetido dos dados 13H
0004H
LSB do contetido dos dados
0004H 88H
MSB do contetido dos dados
0005H O0H
LSB do contetido dos dados
0005H 321
CRC LSB C5H
CRC MSB 6EH
FIM T1-T2-T3-T4 (tempo de transmissdo de 3,5 bytes)
A resposta do slave da RTU (do VFD para o master) é a seguinte:
INICIAR T1-T2-T3-T4 (tempo de transmissdo de 3,5 bytes)
ADDR 02H
CMD 10H
MSB do enderego de gravacgédo de
00H
dados
LSB do enderego de gravagao de
04H
dados
Contagem de dados MSB 00H
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Contagem de dados LSB 02H
CRC LSB C5H
CRC MSB 6EH

FIM T1-T2-T3-T4 (tempo de transmissdo de 3,5 bytes)

7.3.4 Escala de fieldbus

Em aplicagbes praticas, os dados de comunicagéo sdo representados na forma
hexadecimal, mas os valores hexadecimais ndo podem representar decimais.
Vocé pode multiplicar um namero néo inteiro por um multiplo para obter um nimero
inteiro, no qual o multiplo é considerado como uma escala de fieldbus.

A escala de fieldbus depende do nimero de casas decimais no valor especificado em
“Faixa de configuracdo” ou “Padrdo”. Se houver n (por exemplo, 1) casas
decimais no valor, a escala de fieldbus m (entdo m=10) é o resultado de 10

elevado a poténcia de n. Por exemplo:

Codlg? da Nome Descrigao do parametro Fa_lxa de_ Padrao
fungao configuragao
Atraso para |0,0-3600,0s (valido somente ~
P01.20 despertar quando P01.15 = 2) 0.00-3600.0 00s

O valor especificado em “Faixa de configuragdo” ou “Padrdo” contém uma casa
decimal e, portanto, a escala do fieldbus é 10. Se o valor recebido pelo master for 50,
o “Atraso de reinicializagdo automatica de falha” do VFD sera 5,0 (5,0=50/10).

Para definir o “Atraso para despertar” como 5,0s por meio da comunicagdo
Modbus, primeiro vocé precisa multiplicar 5,0 por 10 de acordo com a escala para obter
um numero inteiro 50, ou seja, 32H na forma hexadecimal e, em seguida, enviar o
seguinte comando de gravagao:

01 06 0114 0032 49ET7

Enderego Comando de Enderego Dados do CRC
VFD gravacgao do parametro
parametro

Depois de receber o comando, o VFD converte 50 em 5,0 com base na escala do
fieldbus e, em seguida, define “Atraso para despertar” como 5.0s.

Em outro exemplo, depois de enviar o comando de leitura do parametro “Atraso para
despertar”, o master recebe a seguinte resposta do VFD:

01 03 02 0032 3991

Endereco Comando Dados de Dados do CRC
VFD de leitura 2-bytes paramentro
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Os dados do parametro sdo 0032H, ou seja, 50, e, portanto, 5,0 é obtido com base
na escala do fieldbus (50/10=5,0). Nesse caso, o master identifica que “Atraso para
despertar” é 5,0s.

7.3.5 Resposta da mensagem de erro

As respostas de mensagens de erro sdo enviadas do VFD para o master. A tabela a
seguir lista os cédigos e as definicbes das respostas das mensagens de erro.

Codigo Nome Definigao
O codigo de comando recebido pelo controlador host ndo
pode ser executado. As possiveis causas sao as
lseguintes:
. Codigo da fungao é aplicavel somente a
01H Comando invalido novos dispositivos e ndo estd
implementado neste dispositivo.
. O slave esta em estado de falha ao|
processar essa solicitagcdo.
No caso do VFD, o enderego de dados na solicitagdo do
Endereco de dados |controlador host ndo € permitido. Em particular, a
02H oY = : !
invalido icombinag&o do enderego de registro e o nimero de
os bytes a serem enviados séo invalidos.
O dominio de dados recebido contém um valor que
nédo é permitido. O valor indica o erro da estrutura
03H Valor de dados | restante na solicitagéo combinada.
invalido #Nota: Isso n&o significa que o item de dados enviado
para armazenamento no registro inclui um valor
inesperado pelo programa.
A configuragdo do parametro é invalida na operagéo de
04H | Falha na operagéo |gravacdo. Por exemplo, um terminal de entrada de
funcdo ndo pode ser definido repetidamente.
. A senha inserida no endereco de verificagdo de senha
05H Senha incorreta é diferente da especificada por P07.00.
O quadro de dados enviado pelo computador
Quadro de dados |superior tem comprimento incorreto ou, no formato RTU,
06H incorreto o valor do bit de verificagdo CRC é inconsistente com o
valor CRC calculado pelo computador inferior.
A O parametro a ser modificado na operagéo de gravagdo
Parametro somente L ~
07H leitura do computador superior € um parametro somente de
leitura.
0 para(rjnetro nao 1o parametro a ser modificado na operagéo de gravagéo
08H pode ser do computador superior ndo pode ser modificado durante
modificado em =
= a execugao do VFD.
execugao
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Se o computador superior ndo fornecer a senha
Protegéo por correta para desbloquear o sistema e realizar uma
09H senha operacao de leitura ou gravagao, sera relatado o erro
“sistema bloqueado”.

7.3.6 Comissionamento de comunicagao

No exemplo a seguir, um PC é usado como master, um conversor RS232-RS485 ¢é
usado para conversdo de sinal e a porta serial do PC usada pelo conversor ¢ COM1
(uma porta RS232). O software de comissionamento do controlador host é o
assistente de comissionamento de porta serial Commix1.4, que pode ser baixado da
Internet. Faca o download de uma versdo que possa executar automaticamente a
fungéo de verificagdo de CRC. A figura a seguir mostra a interface doCommix.

= Commix L4 =
Pot  [COMT =] auchat: [19200 =] M " DIR [ RIS Close Port
DataBits: |8 =l Paiity Even ] StapBits: [T =] ® Modburtu Pause
Input HEX | Show HEX v Clear

InpUASC  ShowaSC ¥ lanomSpace [V Newline ¥ Show Interval

03 06 20 00 00 01 4 |L(s) Send

= [ byEnter

03 06 20 00 00 01 42 28
(31 ms)
03 06 20 00 00 01 42 28

CRC Settings =]
StatByte: |! 2| CRCType: |CRCI6 (ModbusRTU) =

Teminating Symbot |

oK

Defina a Port como COM1. Defina BaudRate de forma consistente com P14.01.
DataBits, Parity e StopBits devem ser definidos de forma consistente com
P14.02. Se o modo RTU for selecionado, escolha Input HEX e Show HEX. Para
implementar o CRC automatico, vocé precisa escolher ModbusRTU e definir Start
Byte como 1 e CRC Type como CRC16 (MODBU SRTU) na janela CRC Settings.
Depois que o CRC automatico for ativado, ndo insira o CRC nos comandos. Caso
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contrario, poderdo ocorrer erros de comando devido a repetigdo de CRC

O comando de comissionamento para configurar o VFD cujo enderego é 03H para
funcionar para frente é o seguinte:

03 06 2000 0001 4228

Enderego Comando de Enderego do Operacéo
VFD gravagao parametro progressiva

CRC

#Nota:

® Oenderego do VFD (P14.00) deve ser definido como 03.

® "O “Canal de comandos em execugdo” (P00.01) deve ser definido como
“Comunicagéo” e o “Canal de comunicagdo de comandos em execugéo” (P00.02)
como o canal Modbus.

®  Depois que vocé clicar em Send (Enviar), se a configuragéo e as definigdes da linha
estiverem corretas, uma resposta transmitida pelo VFD sera recebida da seguinte
forma:

03 06 2000 0001 4228

Enderego Comando de Endereco do Operacéo
VFD gravagao parametro progressiva

CRC
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8 Tratamento de falhas

8.1 Indicacao e redefinigdo de falhas

Quando os indicadores [RUN/TUNE], FWD/VER Je LOCAL/REMOT] est&o ligados ao
mesmo tempo, o VFD estara em estado anormal, com o teclado exibindo o cédigo
de falha. Para obter detalhes sobre as causas e solugdes de falhas, consulte 8.2
Falhas e solugdes. Se nao for possivel localizar a causa da falha, entre em
contato com nosso escritério local para obter suporte técnico. Ha trés métodos
para redefinir as falhas do VFD

Método 1 Pressione a tecla [STOP/RST]| no teclado para redefinir:
Método 2 Defina P05.01-P05.04 e P05.09 como 7 (Redefinicdo de falha).

Eil

- s2

Redefinicio de S3
Talhas

4

HDIA

GND
hd PE
1

Método 3 Desligue a fonte de alimentagéo do VFlS.
8.2 Falhas e Solugées

Quando ocorrer uma falha, trate-a da seguinte forma:

Etapa 1 Verifique se o visor do teclado esta incorreto. Em caso afirmativo, entre em
contato com o escritério local da MOTRONICS.

Etapa 2 Em caso negativo, verifique os cédigos de fungéo no grupo P07 para
determinar o estado real quando a falha ocorreu.

Etapa 3 Verifique na tabela a seguir a excegéo e a solugéo.
Etapa 4 Corrija a falha ou peca ajuda.

Etapa 5 Depois de confirmar que a falha foi removida, execute a redefinigdo da falha
e comece a funcionar.

8.2.1 Falhas e solugdes comuns

dcaofda:lgh(; Tipo de falha Possivel causa Solugao
E4 Sobrecorrente | ACC/DEC muito rapido. Aumente o tempo de
durante o ACC |A tensio da rede esta ACC/DEC.
E5 Sobrecorrente |muito baixa. Aumente a tensdo de entrada
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durante o DEC | A poténcia do VFD é da rede. Selecione um VFD
muito pequena; com maior poténcia.
Ocorreu um Verifique se ha paralisagéo
transiente de do motor, conexdo curta e
carga ou uma excegdes no dispositivo de
Sobrecorrente |excegao. carga.
durante a Desequilibrio de Verifique se ha tensdo de
operagdo em |corrente de saida saida 3PH anormal do VFD e
E6 velocidade |3PH. desequilibrio de resisténcia
constante Fortes fontes de 3PH do motor. Verifique se ha
interferéncia externa forte interferéncia (se o cabo
(comutagdo do contator |do motor esta longe do
ou aterramento contator e o sistema é aterrado
inadequado). de forma confiavel).
E7 Sobretensao 0O tempo ACC/DEC é muito Aumente o tempo de
durante o ACC i P ACC/DEC. Verifique a
Sobretens3o curto; ocorreu uma tensdo de entrada. Aguarde
E8 excegao na tensao de . y
durante o DEC entrada até que o motor pare de
- . forma constante e, em seguida,
Sobretenss O motor da partida lioue o VFD
ODrelensao |y rante a rotagao: 9 y
durante a = Instale componentes de
operagao em Regeqeragao de parada dindmico ou unidades|
E9 A energia de carga & .
velocidade B f regenerativas.
tante muito grande. Freio Defina os parametros da
cons dinamico desativado. = A
fungdo de parada dinamica.
A tenséo da rede esta
muito baixa. Aumente a tensdo de entradal
Falha de S
= Exibigdo anormal de da rede. Entre em contato com|
subtensdo do = "
E10 tensdo. Fechamento o fabricante. Entre em
barramento .
anormal do contator do contato com o fabricante.
buffer.
A tenséo da rede esta
muito baixa. Aumente a tensdo de entrada
A corrente nominal do da rede. Redefina a corrente
Sobrecarga |motor esta definida nominal do motor no grupo de
E11 do motor incorretamente. parametros do motor.
Parada do motor ou Verifique a carga e ajuste o
mudanca repentina de valor de aumento de torque.
carga muito grande.
ACC muito rapido.
O motor foi reiniciado Aumente o tempo de ACC.
durante a rotagao. Evite reiniciar apos a parada.
Sobrecarga do |A tensao da rede esta Aumente a tensdo de entrada
E12 X .
VFD muito baixa. da rede.
A carga é muito grande. Selecione um VFD com maior
A poténcia do VFD é muito |poténcia.
pequena.
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Codigo | .. . =
da falha Tipo de falha Possivel causa Solugédo
Ocorreu perda de fase ou Verifique se a alimentacgéo de|
P entrada esta normal e se os
flutuagéo violenta nas =
Perda de fase cabos de entrada estao
E13 entradas RST.
de entrada soltos.
Parafusos do lado da ) "
Defina P11.00 para filtrar a
entrada soltos.
falha.
Cabos de saida quebrados|Verifique se ha cabos de
ou em curto conectados saida soltos ou quebrados.
E14 Perda de fase |ao terra. Verifique se ha flutuagao
de saida Perda de fase UVW (ou as|acentuada de carga e
trés fases da carga séo desequilibrio na resisténcia
seriamente assimétricas) [3PH do motor.
Duto de ar bloqueado ou |Ventile o duto de ar ou
ventilador danificado. substitua o ventilador.
Superaquecime |A temperatura ambiente Mantenha uma boa
E16 nto do médulo [esta muito alta. ventilagao para reduzir a
do inversor |Funcionamento com temperatura ambiente.
sobrecarga de longa Selecione um VFD com
duragéo. maior energia.
O sinal de entrada de falha |Verifique se a entrada do
E17 Falha externa . . . .
externa do terminal S atua. |dispositivo esta normal.
Defina uma taxa de baud
Taxa de transmisséo adequada. Verifique a
inadequada. Falha na fiagdo da porta de
Falha de linha de comunicagéo. comunicagao.
comunicagdo |Endereco de Defina o enderecgo de
E18 . = T
RS485 comunicagao incorreto. |comunicagéo corretamente.
A comunicagao sofre Recomenda-se que vocé use
forte interferéncia. cabos blindados para
melhorar a anti-interferéncia.
Falha na Cabo do motor ou Remova os cal_)os do
= . motor para verificar.
E19 detecgdo de |isolamento do motor
Entre em contato com o
corrente anormal. .
fabricante.
A capacidade do motor ndo [Altere o modelo do VFD ou
corresponde a capacidade |adote o modo V/F para
do VFD. Essa falha pode controle;
ocorrer se a diferenga de Verifique a fiagdo do motor, o
Falha no capacidade exceder cinco |tipo de motor e as
E20 autoajuste do |classes de poténcia. configuragdes dos
motor O parametro do motor estd |parametros.
definido incorretamente. Esvazie a carga do motor e
Os parametros obtidos com |realize o autoajuste
o ajuste automatico se novamente.
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Codigo | . . =
da falha Tipo de falha Possivel causa Solugao
. . Verifique se o limite
desviam muito dos ; PR
N = superior da frequéncia é
parametros padréo. . N
L : maior que 2/3 da frequéncia
Tempo limite do ajuste .
i~ nominal.
automatico. o X =
] = Diminua a configuragdo da
Configuragéo de corrente
N corrente de pulso
de pulso muito grande.
adequadamente.
Erro de leitura/gravagao Pressione STOP/RST para
Falha de A .
= do parédmetro de reiniciar.
E21 operacgao .
EEPROM controle. ) SL_Jbs_tnua a placa de controle
EEPROM danificada. principal.
Falhade | Feedback do PID off- }’ezrc'ift')‘;‘ii 3Zf'F§’|SDd° sinal de
E22 feedback de | line. Fonte de feedback o )
PID off-line | do PID desaparece Verifique a fonte de
. feedback do PID.
Ocorreu uma falha no
circuito de parada ou o | Verifique a unidade de
tubo de parada esta parada e substitua por um
Falha na - A
E23 N danificado. Resisténcia novo tubo de frenagem.
unidade de I s A o
do circuito externo Aumente a resisténcia de
parada ) .
O resistor de parada é frenagem.
pegueno.
O tempo de execugdo
Tempo de real do VFD é maior do
E24 execugao que o tempo de Entre em contato com o
alcangado execugao definido fabricante.
internamente.
Falha de O VFD informa o pré- Verifique se o ponto de pré-
alarme de sobrecarga .
E25 sobrecarga alarme de sobrecarga esta
. de acordo com a -
eletrénica ~ definido corretamente.
configuragéo.
Cabo do teclado
conectado Verifique o cabo do teclado
incorretamente ou e reconecte-o para
desconectado. determinar se ha uma falha.
Erro de upload | Cabo do teclado muito Verifique e remova a fonte
E27 A X A
de parametro | longo, causando forte de interferéncia externa.
interferéncia. Substitua o hardware e
Erro no circuito de Procure servigos de
comunicacao do teclado manutencao.
ou da placa principal.
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circuito a terra 1

Falha de curto-

O circuito de detecgdo de
corrente esta com
defeito.

A configuragédo

real da

Cadig .
Tipo de . =
oda Possivel causa Solugao
falha
falha
communication circuit
error.
Verifique e remova a fonte de
Cabo do teclado conectado lnterfe_renma externa.
. Substitua o hardware e
incorretamente ou h
procure servigos de
desconectado. ~ e
. manutencéo. Verifique se a
Erro no Cabo do teclado muito =
versao do software da placa
E28 download do |longo, causando forte o
A . PO de controle da cépia de
parametro |interferéncia. - .
parametros do teclado € a
Ocorreu um erro de =
mesma que a versdo do
armazenamento de dados
software da placa de controle
no teclado. -
da unidade de controle.
VFD.
Falha de curto- A saida do VFD esta em Verifique se o motor esta em
E32 curto-circuito com a terra.| curto-circuito com a terra e se

a fiagdo esta normal.
Verifique se a fiagdo do motor
esta normal.

Substitua a placa de controle

incorreto

com o autoajuste sédo
imprecisos.

O VFD nao esta
conectado ao motor.

E33 |circuito a terra 2| poténcia do motor se |principal.

desvia bastante da |Redefina os parametros do

poténcia do VFD. motor corretamente.
Verifique se ha sobrecarga,
aumente o tempo de
detecgao de desvio de
velocidade ou prolongue o
tempo de ACC/DEC.

Falha de A carga esté muito pesada Verifique as configuragdes

E34 |desvio de dos parametros do motor e
N ou parada.

\velocidade execute novamente o
autoajuste dos parametros do
motor. Verifique se os
parametros de controle do
loop de velocidade estdo
definidos corretamente.

Ocorreu uma excegédo de | Verifique se ha sobrecarga ou
carregamento. Os travamento. Verifique o
parametros SM estédo parametro do motor e as

Falha de ajuste definidos incorretamente. | configuragdes de contra EMF.

E35 Os parametros obtidos Execute novamente o ajuste

automatico dos parametros do
motor.

Aumentar o tempo de
deteccdo de desajuste.
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;:aofda:lgh(; Tipo de falha Possivel causa Solugao
. Ajuste o coeficiente de
Enfraquecimento do fluxo -
aplicacéo enfraquecimento do fluxo e os
i parametros do loop de corrente.
Falha de 3¥qu g;ogrbigrp;e_ Verifique a carga e os
E36 subcarga de acordo com a 9 pontos de pré-alarme de
eletrénica ) = subcarga.
configuragdo.
Desligamento A fungéo de desligamento
E40 Se guro de |seguro do torque é )
tgr ue ativada por forgcas
q externas.
Ocorreu uma Verifique se a fiagdo do
excegao no L ) terminal do STO esta
E41 circuito de | A fiagao do STO esta adequada e firme o
seguranga do |incorreta. suficiente.
canal 1 Ocorreu uma falha no Verifique se o interruptor
interruptor externo do externo do STO pode
Ocorreu uma |STO. funcionar corretamente.
excegdo no |Ocorreu uma falha de Substitua a placa de controle.
E42 circuito de  |hardware no circuito de N . .
seguranga do [seguranga do canal. #Nota: A religagéo &
canal 2 necessaria para remover a
falha.
%i%gs;ouga Ocorreu uma falha de
E43 canal1e g;glfgware no circuito Substitua a placa de controle.
canal 2 :
Desconexso de Entrada Al1 muito baixa.
E92 Al Fiacéo do Al1 Conecte uma fonte de
desconectada. alimentagéo de 5V ou 10mA
Desconexso de Entrada Al2 muito baixa. para verificar se a entrada
E93 A2 Fiagéo do Al2 esta normal.
desconectada. Verifique se a fiagdo esta
Desconexso de Entrada Al3 muito baixa. normal; se estiver, substitua
E94 A3 Fiagéo do AI3 o cabo.
desconectada.
8.2.2 Other status
S)?isligg Tipo de status Possivel causa Solugao
O sistema esta
PoFF Falha de energia do |desligado ou a tensdo | Verifique as condigdes da
sistema do barramento esta rede.
muito baixa.
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8.3 Analise de falhas comuns

8.3.1 O motor nao funciona
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8.3.2 O Motor vibra

V/F esta definido
Corretamente?

0 parametro de vibrago

Os parametros do motore o
tipo de motor estao
definidos corretamente;

Definacorretamente o

Oajuste automatico &
realizado?

Executar o ajuste
automético

£ o controle de
vetores?

Os parametros ASR e ACR Defina o parametro
5 corretamente

estao definidos

Ocorrem flutuacses

incomuns quando ele

fURCORa na frequéncia
Gefinida?

Verffique 3 frequéncia

Voce percebe flutuagdes
incomuns nacarga

Pode haver uma falha no VFD.
Entre em contato conosto
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8.3.3 Sobretensao

Verifique e ajuste a
carga

Falha de sobretens:

Certifique-se de que a
Fonte de aimentac:
atenda aos requiskos

‘Atensio dafonte de
s mer agin e suervenL
faixa padrao?

[Retifique a falha de curto-
circuito e faga a fiag:

A fiagio nolado da saida do
VFD ol feita corretamente:

O tempo de ACC/DEC
pode ser prolongado?

Prolongar o tempode.
ACC/DEC

motor carregado &
acionnde ae o maeversa?

Basen e inar am e
de parada?

Adicione acessérios de
parada

Ajuste os acessorios e a
7o VD, Entre em resisténcia de parada ‘

Pode haver uma falha
contato conasco.
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8.3.4 Subtensdo

Falha de subtens

v oo s wer srines s
faixa padrao?

Certfique-
«

requisitos

e arenrmr ior
estio abertos? Ou ocorre uma,
excecdo?

contator e corrija as excegt

Ha um dispositivo de grande’
woerr s tare srardnrLvete wie
diminuia tensio darede?

Identifique acausa dafall
‘enerpia e cortija as excs

O MDeriter cutmdiriren
Tuncionamento?

Pode haver uma falha no VFD.

Entre em contato conoxco
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8.3.5 Sobrecorrente

orque

Derinao
UBaE T taremmente

Retficara aih de curto
pora trrs

Confgure os cabos do.
motor dequsdamente

0 po de motor ¢ s
paramatros sstdo

Oajsteautomstco de
porametrcs & realizado?

O tempo de ACC/DECE muito

Reduzi 3 carga e
aumentar s capacidade dof

A carga ests muito
pesac?

Remova sz fontes de
oiarardngs

Ha algumaonte de
ntrterénds?

Pode haver uns falha no
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8.3.6 Superaquecimento do motor

|Aquecimento incomum)
do motor

Defina corretamente

Os parémetros domotor R

estdo definidos
corretamente?

Execute o ajuste
automético de
parametros

0 ajuste automético de
parametros é realizado?

O VFDfuncionaem uma
velocidade baixa o tempo
todo?

Use um motor de
frequéncia variavel

Substitua o motor

£ um motor de frequéncia
varidvel?

A carga esté muito
pesada?

As trés fases do motor estdo
lanceadas

Afrequéncia portadora
estd muito baixa?

Defina a frequéncia
portadora

corretamente

Adicionar umfiltro de
saida

0 cabo do motoré
muito longo?

Pode haver uma falha
no VFD. Entre em
contato conosco
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8.3.7 Superaquecimento do VFD

Superaquecimento do
VFD

A carga é muito pesada
oua capacidade do VFD&
muito pequena?

Reduzir a cargae
aumentar a
capacidade doVFD

A temperatura ambiente &
muito alta?

Adicione um
dispositivo de
resfriamento ou faca
o derating do VFD

0 ventilador do VFD

emite um som incomum? ode seruma

P

falha do VFD.

ntre em contato
conosmo

Limpe o dissipador de
calof para mehorar a5
cond stiamento

O disspador de cilor estd
loqueado?

Afrequénciado
transportador esta muito Reduzir afreq
alta?

do transportador

Nao

Pode haver umafalhano
VFD. Enire em cntato
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8.3.8 O motor para durante o ACC

8.4 Contramedidas para interferéncia comum

8.4.1 Problemas de interferéncia do interruptor do medidor e dos sensores

Solugao

Sintoma
O limite superior ou °
inferior esta sendo
exibido incorretamente, do motor.
por exemplo, 999 ou - °
999.
A exibicdo de saltos de
valores (geralmente
ocorrendo em  pressdo
transmissores).
A exibicdo dos valores é
estavel, mas ha um
grande desvio, por|®
exemplo, a temperatura
é dezenas de graus mais feedback do sensor.
alta do que al®
temperatura comum

Verifique e certifique-se de que o cabo de feedback do
sensor esteja a 20 cm ou mais de distancia do cabo

Verifique e garanta que o fio terra do motor esteja
conectado ao terminal PE do VFD (se o fio terra do
motor tiver sido conectado ao bloco de aterramento,
vocé precisara usar um multimetro para medir e
garantir que a resisténcia entre o bloco de aterramento
e o terminal PE seja inferior a 1,5 Q). Ao mesmo
tempo, vocé precisa apertar o parafuso EMC no
lado da entrada do VFD (para os modelos da UE).
Tente adicionar um capacitor de seguranga de 0,1 uF
a extremidade do sinal do terminal de sinal de

Tente adicionar um capacitor de seguranga de 0,1 uF
a alimentagdo do medidor do sensor (preste atengéo
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Sintoma

Solugao

(geralmente ocorrendo em
termopares).

Um sinal coletado por um
lsensor ndo é exibido, mas
funciona como um sinal de
feedback de
funcionamento do sistema
de acionamento. Por
lexemplo, espera-se que o
IVFD desacelere quando o
limite superior de presséao
[do compressor for atingido,
mas, na operacao real, ele
comeca a desacelerar
lantes que o limite superior
de presséo seja atingido.

Todos os tipos de
medidores (como medidor
de frequéncia e medidor de
corrente) conectados ao
terminal AO do VFD (AO1)

lexibem valores muito
imprecisos.
IAs chaves de

proximidade s&o usadas
no sistema. Depois que o

FD é iniciado, o
indicador de um
interruptor de

proximidade pisca e o
nivel de saida muda.

na tensdo da fonte de alimentagdo e a resisténcia
da tensdo do capacitor).

Para interferéncia ao conectar o terminal de saida
analdgica do VFD (AO1) a um medidor: Se AO1
usar sinal de corrente de 0-20 mA, adicione um
capacitor de 0,47 pF entre os terminais AO1 e
GND; se AO1 usar sinal de tensao de 0-10 V,

adicione um capacitor de 0,1 yF entre os terminais

AO1 e GND.

O cabo de sinal precisa usar o cabo blindado, e a
camada de blindagem deve ser aterrada de
forma confiavel ao PE ou GND.

# Nota:

® Quando for necessario um capacitor de desacoplamento, adicione-o ao terminal do

dispositivo conectado ao sensor. Por exemplo, se um termopar for transmitir sinais

de 0 a 20 mA a um medidor de temperatura, o capacitor precisara ser adicionado
ao terminal do medidor de temperatura; se uma régua eletrénica for transmitir sinais
d e 0a30V aum terminal de sinal de PLC, o capacitor precisara ser adicionado

ao terminal do PLC.

®  Seum grande numero de medidores ou sensores for perturbado, é recomendavel
que vocé configure um filtro C2 externo na extremidade de alimentag&o de entrada
do VFD. Para obter detalhes, consulte D.3.2 Filtro
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8.4.2 Interferéncia na comunicagdo RS485

Sintoma

Solugao

(¢] barramento de
comunicagdo RS485 esta
desconectado ou com
mau contato.

As duas extremidades
da linha A ou B séo

conectadas de forma
reversa.
(o] protocolo de

comunicagdo (como a
taxa de transmissao, os
bits de dados e o bit de
verificagdo) do VFD é
inconsistente com o do
controlador host.

Organize os cabos de comunicagéo e os cabos do
motor em bandejas de cabos diferentes.

Em cenarios de aplicagdo com varios VFDs, adote o
modo de conexao crisantemo para conectar os cabos
de comunicagédo entre os VFDs, o que pode melhorar
a capacidade anti-interferéncia.

Em cenarios de aplicagdo com varios VFDs, verifique e
assegure-se de que a capacidade de condugao do
master seja suficiente.

Na conexao de varios VFDs, vocé precisa configurar
um resistor de terminal de 120 Q em cada
extremidade.

Verifique e certifique-se de que o fio terra do motor
esteja conectado ao terminal PE do VFD (se o fio
terra do motor tiver sido conectado ao bloco de
terra do VFD, vocé precisara usar um multimetro
para medir e garantir que a resisténcia entre o bloco
de terra e o terminal PE seja inferior a 1,5 Q). Ao
mesmo tempo, vocé precisa apertar o parafuso EMC
no lado da entrada do VFD (para os modelos da UE).
N&o conecte o VFD e o motor ao mesmo terminal de
aterramento do controlador host (como o PLC, a HMI
e a tela sensivel ao toque). Recomenda-se que vocé
conecte o VFD e o motor ao aterramento de energia
e conecte o controlador host separadamente a um
pino de aterramento.

Tente fazer um curto-circuito no terminal de
aterramento de referéncia de sinal (GND) do VFD
com o do controlador do computador superior para
garantir que o potencial de aterramento do chip de
comunicagao na placa de controle do VFD seja
consistente com o do chip de comunicagéo do
controlador host.

Tente colocar o GND do VFD em curto-circuito com seu
terminal de aterramento (PE).

Tente adicionar um capacitor de seguranga de
0,1uF na extremidade da fonte de alimentagao do
controlador host (PLC, HMI ou tela sensivel ao toque).
Como alternativa, use um anel magnético (Anéis
magnéticos nanocristalinos a base de Fe sédo
recomendados).

Passe o cabo L/N ou o cabo +/- da fonte de alimentagéo
do controlador host pelo anel magnético na mesma
direcdo e enrole-o em torno do anel magnético por
8 voltas.
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8.4.3 Falha na parada e oscilagédo do indicador devido ao acoplamento do cabo do motor

Sintoma

Solugao

Falha ao parar

Em um sistema VFD
em que um terminal S é
usado para controlar a
partida e a parada, o
cabo do motor e o cabo
de controle sao
dispostos na mesma
bandeja de cabos.
Depois que o sistema
for iniciado
corretamente, o]
terminal S ndo podera
ser usado para parar o
inversor.

Indicador cintilante

Depois que o VFD é
iniciado, o indicador do
relé, o indicador da
caixa de distribuicdo de
energia, o indicador do
PLC e a campainha de
indicagao tremem,
piscam ou emitem sons
incomuns
inesperadamente.

Verifique e certifique-se de que o cabo do sinal
de excecdo esteja disposto a 20 cm ou mais de
distancia do cabo do motor.

Adicione um capacitor de seguranca de 0,1 pF
entre o terminal de entrada digital (S) e o
terminal GND.

Conecte o terminal de entrada digital (S) que
controla a partida e a parada a outros terminais de
entrada digital ociosos em paralelo. Por exemplo,
se S1 for usado para controlar a partida e a
parada e S4 estiver ocioso, vocé pode tentar
fazer uma conex&o curta de S1 a S4.

# Nota: Se o controlador (como o PLC) no sistema controlar mais de 5 VFDs ao mesmo
tempo por meio de terminais de entrada digital, esse esquema nao sera aplicavel.

8.4.4 Corrente de fuga e interferéncia no RCD

Principio de funcionamento

VFDs Os VFDs emitem tensdo PWM de alta frequéncia para acionar motores.
Nesse processo, a capacitancia distribuida entre o IGBT interno de um VFD e o
dissipador de calor e entre o estator e o rotor de um motor pode inevitavelmente
fazer com que o VFD gere corrente de fuga de alta frequéncia para o aterramento.
Um dispositivo de protegdo operado por corrente residual (RCD) é usado para
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detectar a corrente de fuga de frequéncia de energia quando ocorre uma falha de
aterramento em um circuito. A aplicagdo de um VFD pode causar a operagao

incorreta de um RCD.

B Regras para a selegdo de RCDs
1. Os sistemas de inversores s&o especiais. Nesses sistemas, € necessario que a
corrente residual nominal dos RCDs comuns em todos os niveis seja maior que 200
mA e que os VFDs sejam aterrados de forma confiavel.
2. Paraos RCDs, o limite de tempo de uma agéo precisa ser maior do que o de uma
acao seguinte, e a diferenga de tempo entre duas agdes precisa ser maior do que

20 ms, por exemplo, 1s,

0,5s ou 0,2s.

3. Para circuitos em sistemas VFD, recomenda-se o uso de RCDs
eletromagnéticos. Os RCDs eletromagnéticos tém forte capacidade anti-interferéncia
e, portanto, podem evitar o impacto da corrente de fuga de alta frequéncia.

RCD eletronico

RCD eletromagnético

temperatura ambiente,

Baixo custo, alta sensibilidade, | sensivel, preciso e estavel, usando|
pequeno volume, suscetivel a | materiais de alta permeabilidade de liga|
flutuagdo de tensdo da rede e a | permanente, processo complexo, alto|

capacidade anti-interferéncia tensdo da fonte de alimentagdo e da

Exigindo um transformador de corrente de|
sequéncia de fase zero altamente

e fraca |custo, ndo suscetivel a flutuagdo de

temperatura ambiente, forte capacidade|
anti-interferéncia

Solugao

Sintoma
°
Operagéo incorreta do
RCD na ativagéo
transitéria do VFD
°

Operagéo incorreta do
RCD apés o
funcionamento do VFD

Solugéo para a operagéo incorreta do RCD
(manuseio do VFD)

Tente remover o parafuso EMC (para os modelos da
UE).

Tente diminuir a frequéncia da portadora para 1,5 kHz
(P00.14=1,5).

Tente modificar o método de modulagao para
“modulagédo 3PH e modulagao 2PH” (P08.40=00).
Solugao para o mau funcionamento do RCD
(manuseio da distribuigdo de energia do sistema)
Verifique e certifique-se de que o cabo de alimentagéo
néo esteja encharcado de agua.

Verifique e certifique-se de que os cabos nao
estejam danificados ou emendados.

Verifique e assegure-se de que nenhum aterramento
secundario seja realizado no fio neutro.

Verifique e certifique-se de que o terminal do cabo de
alimentacéo principal esteja em bom contato com o
interruptor de ar ou contator (todos os parafusos
estdo apertados).
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Symptom Solution

Verifigue os dispositivos alimentados por 1PH e
certifique-se de que nenhum fio terra esteja sendo
usado como fio neutro por esses dispositivos.

Nao use cabos blindados como cabos de alimentacao
do VFD e cabos do motor.

8.4.5 Caixa do dispositivo ativo
B Descricdo do compartimento do dispositivo ativo

Depois que o VFD é ligado, ha uma tensé&o sensivel na carcaga e vocé pode
sentir um choque elétrico ao tocar na carcaga. No entanto, o chassi ndo esta
energizado (ou a tensdo é muito menor do que a tensdo de seguranga humana)
quando o VFD esta ligado, mas ndo esta funcionando.

Sintoma Solugao

® Se houver um aterramento de distribuicdo de
energia ou um pino de aterramento no local, aterre o
compartimento do gabinete do VFD por meio do

Caixa do dispositivo aterramento ou pino de energia.

ativo

Se ndo houver aterramento no local, vocé precisara
conectar a carcaga do motor ao terminal de
aterramento PE do VFD e garantir que o parafuso
EMC do VFD (para modelos EM) tenha sido fixado.
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9 Inspec¢do e manutencao
9.1 Inspecao diaria e manutengéo regular

Os componentes internos do VFD envelhecem devido a influéncia da temperatura
ambiente, umidade, poeira, vibragdo e outros fatores, o que causa uma possivel
falha ou reduz a vida util. Portanto, para prolongar a vida util do VFD e evitar riscos a
seguranga, € necessario fazer inspegdo didria e manutengéo regular.

Categoria de

e Detalhes Método
verificagao

Inspecéo diaria: Recomendada a cada dia.

Se a temperatura ambiente, a umidade,

. = R . . = Inspegéo visual e
a vibragéo, a poeira, o gas e o dleo sdo

muito altos e se ha condensacgéo ou uso de
. . instrumentos de
goticulas de agua dentro e fora da dica
Ambiente maquina medicao.

Se ha materiais estranhos, como
ferramentas, ou substancias perigosas Inspecéo visual
colocadas nas proximidades

Tensao da fonte de |Se a tensdo entre o circuito principal e o |Multimetro ou

alimentacéao circuito de controle esta normal medidor de tensao
Se a tela esta clara Inspecéo visual
Teclado Se alguns caracteres ou campos s&o

e . Inspegéo visual
exibidos de forma incompleta peg

Ventilador Se esta funcionando normalmente Inspecéo visual

Se o motor estiver sobrecarregado ou
Carga superaquecido, ou se estiver soando de Inspecéo visual
forma anormal.

Manutencgao regular: Recomendada trimestralmente, especialmente em
ambientes adversos, como poeira, 6leo ou gases corrosivos. Antes da
manutengdo regular, desligue a energia e aguarde pelo menos 15 minutos.

Se os parafusos ficarem frouxos ou se .
Inspecéo visual

soltarem

Se a maquina esta deformada, rachada ou

danificada, ou se a cor muda devido ao Inspecéo visual
Maquina inteira superaquecimento e ao envelhecimento

Se ha muita sujeira ou poeira aderida Inspecéo visual

Se ha som ou vibragdo anormal, odor,
descoloragéo (transformador, reator e
ventilador)

Inspegao auditiva,
olfativa e visual
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Categoria de

1 = Detalhes Método
verificagao
Se a instalagdo esta segura, se o Inspegéao visual
Motor isolamento do motor esta normal e se o |ou por
ventilador funciona adequadamente instrumentos
Se ha descoloragéo, deformacéo ou dano | Inspegéo visual
Cabo

Se os conectores dos cabos ou os
parafusos estiverem soltos

Inspecéo visual

Terminal de conexao

Se ha superaquecimento ou danos

Inspecéo visual

Capacitor eletrolitico

Se ha vazamento de eletrdlitos,
descoloragéo, rachaduras e expansao da
carcaga

Inspecéo visual

Se a valvula de seguranca foi acionada

Inspecéo visual

Resistor de parada

Se ha deslocamento causado devido ao
superaquecimento

Inspecao olfativa
e visual

Inspegéo visual ou
medigdo com um

externo Se ocorrer envelhecimento, quebra da multimetro apos a
superficie ou danos ao fio do cabo do remogado de uma
resistor extremidade do|

cabo
. Se ha som de vibragéo durante a ~ "
Relé Inspegéo auditiva

execugao

Placa de circuito
impresso de controle e
conector

Se os parafusos e conectores estéo soltos|

Aparafusar

Se houver cheiro incomum ou
descoloracgao

Inspecao olfativa
e visual

Se ha corrosdo ou manchas de ferrugem

Inspecéo visual

Duto de ventilagcao

Se ha corpos estranhos bloqueando ou
presos ao ventilador de resfriamento,
entradas ou saidas de ar

Inspecéo visual

Para obter mais detalhes sobre a manutengao, entre em contato com o escritério
local da MOTRONICS ou visite nosso site www.Motronics.com e escolha Suporte

> Servigos.

9.2 Substituicdo do ventilador de resfriamento

A peca de desgaste do VFD é o ventilador de resfriamento, cuja vida util esta
intimamente relacionada ao ambiente de operacgéo e as condigdes de manutencao.

B Possivel causa de danos
O desgaste do rolamento, o envelhecimento da lamina, a 4gua, o dleo, a poeira e
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outros fatores ambientais podem causar danos a placa de circuito.

B Procedimento de substituicdo do ventilador de resfriamento
Desmontagem de um ventilador

Etapa 1 Pressione as fivelas em Etapa 2 Puxe o ventilador para fora ao
ambos os lados do ventilador com as |mesmo tempo.
maos. g

Montagem de um ventilador

Etapa 1 Alinhe os dois orificios de Etapa 2 Empurre o ventilador até que
fixagdo do ventilador com a coluna de |vocé ouga umclique.
posicionamento.

#Nota: Antes de desmontar ou instalar o VFD, pare o VFD, desligue a energia e
aguarde pelo menos 5 minutos.
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9.3 Reformando

Se o VFD tiver ficado sem uso por um longo periodo, vocé precisara seguir as instrugdes
para reformar o capacitor eletrolitico do barramento CC antes de usa-lo. O tempo
de armazenamento é calculado a partir da data de entrega do VFD. Para obter
informagdes detalhadas sobre a operagédo, entre em contato conosco.

Tempo de

Principio de operagao
armazenamento

Menos de 1 ano N&o é necessaria nenhuma operacgéo de carregamento.

Antes da primeira execugao, aplique a tensdo de uma
1 a2 anos classe inferior a classe de tenséo do VFD ao VFD por 1
hora.

Use uma fonte de alimentagéo controlada por tensdo para

carregar o VFD:

® Carregue o VFD com 25% da tensdo nominal por 30
minutos,

2 a 3 anos ® ¢, em seguida, carregue-o com 50% da tenséo
nominal por 30 minutos,

® a 75% por mais 30 minutos,

e, por fim, carregue-o com 100% da tensdo nominal por
30 minutos.

Use uma fonte de alimentagéo controlada por tensdo para

carregar o VFD:

® Carregue o VFD com 25% da tensdo nominal por 2
horas,

Mais de 3 anos ® ¢, em seguida, carregue-o com 50% da tenséo
nominal por 2 horas,

® a 75% por mais 2 horas,

e, por fim, carregue-o com 100% da tensdo nominal por
2 horas.

O método para usar uma fonte de alimentagé@o controlada por tensédo para carregar
o VFD é descrito a seguir:

A selegdo de uma fonte de alimentagdo controlada por tenséo depende da fonte de
alimentacéo do VFD. Para VFDs com uma tenséo de entrada de 1PH/3PH 230 V CA,
vocé pode usar um regulador de tensdo de 230 V CA/2 A. Tanto os VFDs de 1PH
quanto os de 3PH podem ser carregados com uma fonte de alimentagdo
controlada por tensdo de 1PH (conecte L+ a R e N a S ou T). Todos os
capacitores do barramento CC compartilham um retificador e, portanto, todos eles
sao carregados.

Para VFDs de classe de alta tensao, certifique-se de que o requisito de tenséo (por
exemplo, 380 V) seja atendido durante o carregamento. A troca do capacitor requer
pouca corrente, logo vocé pode usar uma fonte de alimentagdo de pequena
capacidade (2 A é suficiente).
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O método para usar um resistor (lampada incandescente) para carregar a unidade é
descrito a seguir:

Se vocé conectar diretamente o dispositivo de acionamento a uma fonte de
alimentagdo para carregar o capacitor do barramento CC, ele precisara ser
carregado por um minimo de 60 minutos. A operagéo de carregamento deve ser
realizada em uma temperatura interna normal, sem carga, e vocé deve conectar
um resistor em série no circuito 3PH da fonte de alimentagéo.

Para um dispositivo de acionamento de 380 V, use um resistor de 1 kQ/100W. Se a
tensao da fonte de alimentagdo néo for superior a 380 V, vocé também pode usar
uma lampada incandescente de 100W. Se vocé usar uma lampada incandescente,
ela podera se apagar ou a luz podera ficar muito fraca.

Figura 9-1 Exemplo de circuito de carregamento de dispositivo de
acionamento de 380 V

Resistor 1KQ/100 W R u
Fonte de alimentag&o Resistor 1KQ/100 W S VFD v
380V

Resistor 1KQ/100 W T w
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Anexo A Dados técnicos

Se a temperatura ambiente no local de instalagdo do VFD exceder 50°C, se a altitude
do local de instalagdo do VFD exceder 1000 m, se for usada uma cobertura com
aberturas de dissipagdo de calor ou se a frequéncia portadora for maior do que a
recomendada (consulte P00.14), sera necessario o derating do VFD.

Al

Derating devido a temperatura

A faixa de temperatura é de -10°C a +50°C. Quando a temperatura é superior a 50°C,
a corrente de saida nominal de cada modelo sofre o derating da seguinte forma:

Tabela A-1 Derating devido a temperatura

Modelo

Estrutura

Cc

=0

te de derating e temperatura

MD27-0R4G-S2-B-XX

MD27-0R4G-2-B-EU

MD27-0R7G-S2-B-XX

MD27-0R7G-2-B-EU

MD27-0R7G-4-B-XX

MD27-1R5G-4-B-XX

Sunesap ap a3

20 30 40 50 6 70 (C
6 8 104 12 140 158 ('

Temperatura ambiente

Sunesap op auaYaC)

0
2

Temperatura ambiente

20 30 40 50 60 70 ()
68 86 104 122 140 158 (°F)

MD27-1R5G-S2-B-XX

MD27-2R2G-S2-B-XX

MD27-1R5G-2-B-EU

MD27-2R2G-2-B-EU

MD27-2R2G-4-B-XX

MD27-003G-4-B-XX

MD27-004G-4-B-XX

Sunesap op auaYa)

2

0%
-10

[
2

Temperatura ambiente

70 (‘)
158 (°F)

20 30 40 50 60
68 8 104 122 140

MD27-004G-2-B-EU

MD27-5R5G-4-B-XX
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# Nota:
o - XXindica vazio ou -EU.
® N&o é recomendavel usar o VFD em um ambiente com temperatura superior a 60°C.
Se voce fizer isso, sera responsabilizado pelas consequéncias causadas. Se o fizer,
vocé sera responsabilizado pelas consequéncias causadas.

A.2 Derating devido a altitude

Quando a altitude do local onde o VFD esta instalado for inferior a 1.000 m, o VFD
pode funcionar com a poténcia nominal. Quando a altitude for superior a 1000 m, faga
o derating em 1% para cada aumento de 100 m. Quando a altitude for superior a
3000 m, consulte nosso revendedor ou escritério local para obter detalhes.

A.3 Derating devido a frequéncia portadora

A frequéncia portadora do VFD varia de acordo com a classe de poténcia. A poténcia
nominal do VFD é definida com base na configuracdo de fabrica da frequéncia

portadora.
Modelo Derating devido a frequéncia portadora
4 KHz 6 KHz 8 KHz 10 KHz 12 KHz
AC 1PH 200V-240V
MD27-0R4G-S2-B-XX 100% 100% 100% 100% 100%
MD27-0R7G-S2-B-XX 100% 100% 100% 90% 85%
MD27-1R5G-S2-B-XX 100% 100% 100% 100% 90%
MD27-2R2G-S2-B-XX 100% 100% 100% 95% 90%
AC 3PH 200V-240V
MD27-0R4G-2-B-EU 100% 100% 100% 100% 100%
MD27-0R7G-2-B-EU 100% 100% 100% 90% 85%
MD27-1R5G-2-B-EU 100% 100% 100% 100% 90%
MD27-2R2G-2-B-EU 100% 100% 100% 95% 90%
MD27-004G-2-B-EU 100% 90% 85% 80% 75%
AC 3PH 380V-480V
MD27-0R7G-4-B-XX 100% 100% 90% 80% 70%
MD27-1R5G-4-B-XX 100% 80% 70% 60% 50%
MD27-2R2G-4-B-XX 100% 90% 80% 75% 70%
MD27-003G-4-B-XX 100% 90% 80% 70% 60%
MD27-004G-4-B-XX 100% 90% 80% 70% 65%
MD27-5R5G-4-B-XX 100% 90% 85% 80% 70%
MD27-7R5G-4-B-XX 100% 90% 85% 80% 70%

# Nota: -XX indica vazio ou -EU.
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A.4 Especificagbes da grade

~ AC 1PH 200V(-15%) - 240V(+10%)
Tensao da | AC 3PH 200V(-15%) - 240V(+10%)
AC 3PH 380V(-15%) - 480V(+10%)
De acordo com a definigdo da norma IEC 61439-1, a corrente de
Capacidade |curto-circuito maxima permitida na extremidade de entrada é de
de curto- 100 kA. Portanto, o VFD é aplicavel a cenarios em que a corrente]
circuito transmitida no circuito ndo é maior do que 100 kA quando o VFD|
funciona na tens@o nominal maxima.
Frequéncia |50/60Hz+5%, com uma taxa de alteragdo maxima de 20%/s

A.5 Dados de conexdao do motor

Tipo de motor

Motor de indugéo assincrono ou motor sincrono de ima permanente

Tenséao

0-U1 (tensdo nominal do motor), 3PH simétrico, Umax (tensdo
nominal do VFD) no ponto de enfraquecimento do campo

Protegéo de
curto-circuito

A protegéo contra curto-circuito na saida do motor atende aos
requisitos da norma IEC 61800-5-1.

Frequéncia 0-599Hz

Reso[uggo de 0,01 Hz

frequéncia
Corrent Consulte 2.3 Classificagdes do produto.
lelnte c_ie 1,5 vezes a poténcia nominal do motor
poténcia

Ponto de

enfraquecimento | 10-599Hz

do campo

Frequéncia |, g 12 ou 15kHz

portadora

A.5.1 Comprimento do cabo do motor para operagido normal

Os comprimen
tabela a seguir

tos dos cabos do motor para operagdo normal estdo listados na

Moldura Comprimento maximo do cabo do motor
A 50m
B 75m
C 150mm

#Nota: Quando o cabo do motor é muito longo, pode ocorrer ressonancia elétrica
devido a influéncia da capacitancia distribuida. Isso pode causar danos ao

isolamento do

motor ou gerar uma grande corrente de fuga, causando a protecdo

contra sobrecorrente do dispositivo.
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Vocé deve configurar o reator de saida CA nas proximidades do VFD quando o
comprimento do cabo for igual ou maior que os valores da tabela a seguir.

A.5.2 Comprimento do cabo do motor para EMC

Os modelos UE atendem aos requisitos de EMC da IEC/EN61800-3, e os
comprimentos maximos dos cabos blindados do motor usados em uma frequéncia
portadora de comutagéo de 4kHz sdo os seguintes.

Estrutura Comprimento maximo do cabo do motor
Cc2 c3
AC 1PH 200V-240V
A 5m 10m
B 5m 10m
AC 3PH 200V-240V
A - 10m
B - 10m
c - 10m
AC 3PH 380V-480V
A - 10m
B - 10m
c - 10m

# Nota: Para obter detalhes sobre as estruturas, consulte 2.5 Dimensées e peso do produto.
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Appendix B Normas de aplicagao

B.1 Listade normas de aplicagao

A tabela a seguir descreve as normas de aplicagdo com as quais os VFDs estdo em
conformidade.

Seguranga de maquinas - Partes de sistemas de controle

EN/ISO 13849-1 relacionadas a seguranga - Parte 1: Principios gerais de
projeto
EN/ISO 138492 Seguranga de maquinas - Partes de sistemas de controle

relacionadas a seguranga - Parte 2: Verificagdo

Seguranga de maquinas - Equipamentos elétricos de
IEC/EN 60204-1 maquinas

Parte 1: Requisitos gerais

Seguranga de maquinas - Seguranca funcional

IEC/EN 62061 relacionada a seguranga de sistemas de controle elétricos
e eletrbnicos programaveis

Sistemas de acionamento de energia elétrica com
IEC 61800-3 velocidade ajustavel - Parte 3: Requisitos de EMC e
métodos de teste especificos

Sistemas de acionamento de energia elétrica com
IEC/EN 61800-5-1 velocidade ajustavel — Parte 5-1: Requisitos de
seguranga - elétricos, térmicos e de energia

Sistemas de acionamento elétrico de poténcia com
IEC/EN 61800-5-2 velocidade ajustavel - Parte 5-2: Requisitos de seguranga
- Fungéo

B.2 Certificagdo CE/TUV/UL/CCS

A marca CE afixada no VFD indica que o VFD é compativel com a CE, atendendo
aos regulamentos da diretiva europeia de baixa tensdo (2014/35/EU) e da diretiva
EMC (2014/30/EU).

A marca TUV afixada no VFD indica que o VFD estd em conformidade com a
TUV. A certificagdo TUV inclui as certificagdbes TUV-MARK, TUV-CE, TUV-CB, GS e
VDE, que tém alta autoridade e reconhecimento no campo de aparelhos e
componentes eletrénicos.

A marca UL afixada no VFD indica que o VFD foi aprovado na certificagdo UL. A
certificagdo UL é uma certificagdo voluntaria nos Estados Unidos (mas obrigatoria
em alguns estados), e os produtos que passaram pela certificacdo atendem aos
requisitos relevantes da norma UL e podem entrar no mercado americano.

A marca CCS afixada no VFD indica que o VFD esta em conformidade com a CCS. CCS
é a certificagdo de inspegdo de navios da China Classification Society. Os
produtos certificados podem ser usados em navios.

# Nota: A placa de identificagdo de um produto mostra o resultado real da certificagdo.
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B.3

B.4

Declaragao de conformidade EMC

EMC ¢ a abreviagdo de compatibilidade eletromagnética, que se refere a capacidade
de um dispositivo ou sistema de funcionar adequadamente em seu ambiente
eletromagnético e ndo constituir um disturbio eletromagnético insuportavel para
qualquer coisa nesse ambiente. O VFD estd em conformidade com a norma de
produto EMC (EN 61800-3) e se aplica tanto ao primeiro ambiente quanto ao segundo
ambiente.

Norma do produto EMC

Anorma de produto EMC (EN 61800-3) descreve os requisitos de EMC para VFDs.
Categorias de ambiente de aplicagéo:

Primeiro ambiente: Ambiente civil, incluindo cenarios de aplicagcdo em que o VFD
é conectado diretamente, sem transformador intermediario, a uma rede de fornecimento
de energia de baixa tensdo que abastece edificios residenciais.

Segundo ambiente: Todos os locais fora de uma area residencial.

Categoria C1: VFD de tensdo nominal inferior a 1000V, aplicado ao primeiro
ambiente.

Categoria C2: VFD de tensdo nominal inferior a 1000 V, que ndo é um dispositivo
sem plugue, tomada ou moével e deve ser instalado e comissionado por um
profissional quando usado no primeiro ambiente.

# Nota: O produto pode gerar interferéncia de radio em alguns ambientes, e vocé
precisa tomar medidas para reduzir a interferéncia.

Categoria C3: VFD de tensdo nominal inferior a 1000V, aplicado ao segundo
ambiente. Eles ndo podem ser aplicados ao primeiro ambiente.

# Nota: os VFDs da categoria C3 ndo podem ser aplicados a redes publicas civis de
baixa tensdo. Quando aplicado a essas redes, o VFD pode gerar interferéncia
eletromagnética de radiofrequéncia.

Categoria C4: VFD de tensdo nominal superior a 1000 V ou corrente nominal
maior ou igual a 400 A, aplicado a sistemas complexos no segundo ambiente.

# Nota: A norma EMC IEC/EN 61800-3 ndo restringe mais a distribuigdo de energia
do VFD, mas define o uso, a instalagdo e o comissionamento do VFD. Funcionarios
ou organizagdes especializadas devem ter as habilidades necessarias (incluindo o
conhecimento relacionado @ EMC) para instalar e/ou realizar o comissionamento dos
sistemas de acionamento elétrico.
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Anexo C Desenhos dimensionais

C.1 Dimensdes gerais VFD

Figura C-1 Dimensoes e posi¢des dos furos para VFDs nas estruturas A e B
D1

=

T

S
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Tabela C-1 Dimensdes e posi¢des dos furos para VFDs nas estruturas Ae B

Distancia do

Dimensédes de furo de Didgmetro

Modelo Estrutura| contorno (mm) montagem | do furo de

(mm) montagem

Wi [ Ht | D1 | w2 | H2 | (™M

MD27-0R4G-S2-B-XX 60 190 155 36 180 a5
MD27-0R7G-S2-B-XX 60 190 155 36 180 a5
MD27-0R4G-2-B-EU 60 190 155 36 180 a5
MD27-0R7G-2-B-EU A 60 190 155 36 180 a5
MD27-0R7G-4-B-XX 60 190 155 36 180 a5
MD27-1R5G-4-B-XX 60 190 155 36 180 a5
MD27-1R5G-S2-B-XX 70 190 155 36 180 a5
MD27-2R2G-S2-B-XX 70 190 155 36 180 a5
MD27-1R5G-2-B-EU 70 190 155 36 180 a5
MD27-2R2G-2-B-EU B 70 190 155 36 180 a5
MD27-2R2G-4-B-XX 70 190 155 36 180 a5
MD27-003G-4-B-XX 70 190 155 36 180 a5
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Distancia do
Dimensdes de furo de Diametro
Modelo Estrutura| contorno (mm) montagem | do furo de
(mm) montagem
(mm)
w1 H1 D1 w2 H2
MD27-004G-4-B-XX 70 190 | 155 36 180 a5

# Nota: -XX indica vazio ou -EU.
Figura C-2 Dimensdes e posi¢des dos furos para VFDs na estrutura C

H1 H2
_“_fL/ ® o{ n J =
Tabela C-2 Dimensdes e posi¢des dos furos para VFDs na estrutura C
Distancia do
Dimensdes de furo de Diametro
Modelo Estrutura contorno (mm) montagem do furo de
(mm) montagem
(mm)
w1 H1 D1 w2 H2

MD27-004G-2-B-EU 90 235 | 155 70 220 a6

MD27-5R5G-4-B-XX Cc 90 235 | 155 70 220 a6

MD27-7R5G-4-B-XX 90 235 | 155 70 220 a6

# Nota: -XX indica vazio ou -EU.
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D.1 Cabo

Anexo D Acessorios periféricos

Os cabos incluem principalmente cabos de energia e cabos de controle. Para a
selegao dos tipos de cabos, consulte a tabela a seguir.

Cabo Cabo de Cabo de par Celim B ey
Ti 5 trangado com
ipo de cabo blindado quatro trangado com "
PP z n blindagem
simétrico | nucleos |blindagem dupla L
unica
Cabo de
Cabo de| alimentacéo v - - -
alimenta| de entrada
¢é@o Cabo do v ) j )
motor
Cabo de
controle de
sinal B ) v .
Cabo de analégico
controle
Cabo de
controle de - - v N
sinal digital
D.1.1 Cabo de alimentagédo
Tabela D-1 Selegao do modelo do motor
R, S, TIU,V,W,PB, (+), (-) PE
Modelo de Modelo de | Torque
Modelo de VFD Jiamanno terminal de Jamanhio terminal de [de fixagdo
recomendado = recomendado = (Nm)
2 conexao 2 conexao
do cabo (mm) do cabo (mm)
recomendado recomendado
IAC 1PH 200V-240V
MD27-0R4G-S2-B-XX 15 GTVE15008 15 TVR/VF1.25-5 1.0
MD27-0R7G-S2-B-XX 15 GTVE15008 15 TVR/VF1.25-5 1.0
MD27-1R5G-S2-B-XX 25 GTVE25012 25 TVRIVF2-5 1.0
MD27-2R2G-S2-B-XX 4 GTVE40012 4 TVR/VF3.5-5 1.0
IAC 3PH 200V-240V
MD27-0R4G-2-B-EU 15 GTVE15008 15 TVR/VF1.25-5 1.0
MD27-0R7G-2-B-EU 15 GTVE15008 15 TVR/VF1.25-5 1.0
MD27-1R5G-2-B-EU 25 GTVE25012 25 TVRIVF2-5 1.0
MD27-2R2G-2-B-EU 25 GTVE25012 25 TVRIVF2-5 1.0
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R,S,TIU,V,W,PB, (+), (-) PE
oddodoveD | Tamanho | SOREE | Tamamte | URECE oo hacke
recomendado conexio recomendado conexio (Nm)
do cabo (mm)? recomendado do cabo (mm)* recomendado
MD27-004G-2-B-EU 25 GTVE25012 25 TVRIVF2-6 10
IAC 3PH 380V—-480V
MD27-0R7G-4-B-XX 15 GTVE15008 15 TVRIVF1.25-5 10
MD27-1R5G-4-B-XX 15 GTVE15008 15 TVRIVF1.25-5 1.0
MD27-2R2G-4-B-XX 15 GTVE15008 15 TVRIVF1.25-5 10
MD27-003G-4-B-XX 25 GTVE25012 25 TVRVF2-5 10
MD27-004G-4-B-XX 25 GTVE25012 25 TVRIVF2-5 10
MD27-5R5G-4-B-XX 25 GTVE25012 25 TVRIVF2-6 12
MD27-7R5G-4-B-XX 4 GTVE40012 4 TVRIVF3.5-6 12

# Nota:

® -XXindica vazio ou -EU.
® Os cabos recomendados para o circuito principal podem ser usados em cenarios
em que a temperatura ambiente & inferior a 40 °C, a distancia da fiagdo € inferiora 100 m
e a corrente € a corrente nominal.

B Selegdo de terminais de crimpagem

Por motivos como maior comprimento do cabo ou assentamento, &€ necessario
aumentar a area da segéo transversal do cabo e substituir os blocos de terminais
correspondentes (terminais de fios).

Marca de referéncia do terminal tubular pré-isolado GTVE: Suzhou Yuanli
Marca de referéncia do terminal pré-isolado circular TVR/VF: Suzhou Yuanli

Os modelos de terminais de marcas diferentes tém nomes diferentes, e os
modelos realmente usados prevalecerao.

4 Terminais tubulares pré-isolados GTVE

FigureaD-1 Aparéncia e tamanho do terminal tubular pré-isolado GTVE

"9,
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1

Tabela D-2 Tamanho do terminal tubular pré-isolado GTVE

Area da Dimensoes (mm)
segao
transversal Corrente | 4jicate de
Modelo Cor maxima 5
do L B @c 2D (A) crimpagem
condutor
(mm )2
02506 10 6
0.25 0.7 19 Azul claro 3
02508 12 8
03406 10 6
0.34 08 19 Rosa 5
03408 12 8
05006 12 6
05008 0.50 14 8 1.0 26 Laranja 8
05010 16 10
07506 12 6
07508 14 8
0.75 12 28 Branco 10
07510 16 10
07512 18 12
10006 12 6
YAC-5
10008 14 8
1.00 14 30 Amarelo 12
10010 16 10
10012 18 12
15006 12 6
15008 14 8
15010 1.50 16 10 17 35 Vermelho 19
15012 18 12
15018 24 18
25008 14 8
25010 16 10
250 22 42 Azul 27
25012 18 12
25018 24 18
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Area da Dimensoes (mm)
segao
Modelo [transversa Cor ?:;;?:I:e Alicate de
I do L B @cC @D (A) crimpagem
condutor
(mm )
40010 17 10
40012 4.00 20 12 2.8 4.8 Cinza 37
40018 26 18
60012 20 12
6.00 35 6.3 Verde 48
60018 26 18
100012 22 12
10.0 4.5 7.6 Marfim 62
100018 28 18
160012 24 12
16.0 5.8 8.8 Verde 88
160018 28 18
250016 28 16
250018 25.0 30 18 7.3 11.2 Marrom 115
250022 35 22
350012 26 12
350016 30 16 YAC-6
8.3 12.7 Bege 160
350018 35.0 32 18
350025 39 25
500020 36 20
50.0 10.3 15.0 Oliva 215
500025 40 25
700021 70.0 37 21 13.5 16.0 Amarelo 235
950025 95.0 44 25 14.7 18.0 Vermelho 255
1200027 120.0 48 27 16.7 20.0 Azul 300
1500032 150.0 58 32 19.5 23.0 Amarelo 350

4 Terminais circulares pré-isolados TVR/VF

Figura D-2 Aparéncia e tamanho do terminal pré-isolado circular TVR/VF

4
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Tabela D-3 Tamanho do terminal pré-isolado circular TVR/VF

Faixa de
diametro do fio Corerent Alicate de
Modelo poe @D | H | F | B |@d2| L | Cor [ .o |A&kaede
MCM mm? (A)
0.75-3 43 | 55| 32 | 165
0.75-4 [p2-16 [0.25-10 35 95 | 66 [ 8.0 | 43 [ 200 |Vermelh 49
0.75-5 66 | 80 | 53 | 200
1.25-3S 43 | 55 | 32 | 180
1.25-3 43 | 55 | 37 | 180
1.25-3M1 66 | 66 | 3.2 | 209
1.25-3M 66 | 66 | 3.7 | 209
1254 [p2-16 (02516500 [107 | 7.3 | 80 [ 43 [ 223 |Ve™e g9
1.25-4M 66 | 66 | 43 | 209
1.25-5 73 | 80 | 53 | 223
1.25-6 114 116 | 6.4 | 282
1.25-8 114|116 | 84 | 282
2-3 775 | 85 | 32 | 23.0 YYT-1YYT
23M 63 | 66 | 3.7 | 206 72026NJ
24 775 | 85 | 43 | 230
2-4M 63 | 66 | 43 | 206
16-14 [1.04-2634.5 [10.7 Azul | 27
25 725| 95 | 53 | 230
26 110 | 120 64 | 274
2-8 110 | 120 | 84 | 274
2-10 13.9 | 136 | 105 | 31.7
354 82 | 95 | 43 | 269
355 [12-10 [p63-46 63 (137 | 82 | 95 | 53 | 269 [AMA®| g7
356 85 | 120 | 64 | 283
55-3 825| 95 | 3.7 | 267
554 [12-10 [263-66463 (137 825 | 95 | 43 | 267 |AM®!| 48
555 825| 95 | 53 | 267
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Faixa de Corrent
Modelo diametro do fio op | H F B |ga L G e Alicate de
AWG/ maxima| crimpagem
MCM mm? (A)
5.5-6 130 | 120 | 64 | 327
5.5-8 137 | 15.0 | 84 | 349
5.5-10 13.7 | 15.0 [ 10.5 | 34.9

D.1.1 Cabo de controle

Os cabos de controle incluem principalmente cabos de controle de sinal analdgico e
cabos de controle de sinal digital. Os cabos de controle de sinal analégico usam
cabos trangados com blindagem dupla (Figura a), com um par trangado blindado
separado para cada sinal e fios terra diferentes para sinais analdgicos diferentes.
Para sinais digitais, & preferivel um cabo com blindagem dupla, mas também podem
ser usados pares trangados com blindagem simples ou sem blindagem (Figura b).

Figura D-3 Roteamento do cabo de controle

- = - I
r< = |
S <
g
Z H \
Vérios cabos de par trancado com blindagem dupla Vérios cabos de par trangado com blindagem mdiltipla
# Nota:

° Os cabos de sinal analdgico e os cabos de comunicagdo devem ser cabos blindados
independentes.

® O mesmo cabo ndo pode transmitir sinais de 24 VCC e sinais de 115/230 VCA

simultane.

Para sinais de frequéncia, somente cabos blindados podem ser usados.

® Um cabo de relé precisa ter a camada de blindagem trangada de metal.

®  Para terminais de fiagdo do cabo de controle, consulte a descrigdo do terminal de fiagéo
GTVE na secgao de selegdo do modelo de terminal de fio.

D.2 Disjuntor e contator eletromagnético

O disjuntor é usado principalmente para evitar acidentes com choques elétricos e
curtos-circuitos a terra que podem causar incéndio por corrente de fuga. O contator
eletromagnético é usado principalmente para controlar a ativagcao e desativacao da
energia do circuito principal, o que pode cortar efetivamente a energia de entrada do
VFD em caso de falha do sistema para garantir a seguranca.
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Tabela D-4 Selegdo do modelo de fusivel/disjuntor/contator

Modelo de VFD Fusivel (A) | Disjuntor (A) °°"§2't1‘:a':g:“('£)a' g0
AC 1PH 200V—240V
MD27-0R4G-52-B-XX 10 10 9
MD27-0R7G-52-B-XX 16 16 12
MD27-1R5G-52-B-XX 20 20 18
MD27-2R2G-52-B-XX 3% 2 2
AC 3PH 200V—240V
MD27-0R4G-2-B-EU 6 6 9
MD27-0R7G-2-B-EU 10 10 9
MD27-1R5G-2-B-EU 10 10 9
MD27-2R2G-2-B-EU 16 16 18
MD27-004G-2-B-EU 25 % %
AC 3PH 380V—480V
MD27-0R7G-4-BXX 6 6 9
MD27-1R5G-4-BXX 10 10 9
MD27-2R2G-4-BXX 10 10 9
MD27-003G4-B-XX 16 16 12
MD27-004G4-B-XX 16 16 12
MD27-5R5G-4-B-XX 2 % %
MD27-7R5G-4-BXX 3% 2 2
# Nota:

® -XXindica vazio ou -EU.

® As especificagdes dos acessorios descritas na tabela anterior sdo valores ideais. Vocé
pode selecionar acessoérios com base nas condigdes do local, mas tente ndo usar
aqueles com valores mais baixos.

D.3 Pecgas opcionais

Reatores, filtros, componentes de freio e suportes de montagem sdo acessérios
externos e precisam ser especificados no momento da compra.

D.3.1 Reator
Um reator é usado para melhorar o fator de poténcia no lado de entrada do VFD e, assim,

restringir as correntes harménicas de alta ordem.

Devido a capacitancia parasita entre o cabo longo e a terra, a corrente de fuga é
grande e a protegéo contra sobrecorrente do VFD pode ser acionada com

frequéncia. Para evitar que isso aconteca e evitar danos ao isolador do motor, vocé
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deve fazer uma compensagdo adicionando um reator de saida. Para saber o
comprimento do cabo entre o VFD e o motor, consulte A.5.1 Comprimento do cabo
do motor para operagéo normal. Se o comprimento exceder o limite, consulte a tabela
a seguir para selecdo; se o comprimento exceder o dobro do limite, consulte-nos

diretamente.

Tabela D-5 Selegdo do modelo do reator

Modelo

Reator de entrada

Reator de saida

MD27-0R4G-S2-B-XX

MD27-0R7G-S2-B-XX

MD27-1R5G-S2-B-XX

MD27-2R2G-S2-B-XX

ACL2-1R5-4

OCL2-1R5-4

MD27-0R4G-2-B-EU

MD27-0R7G-2-B-EU ACL2-1R5-4 OCL2-1R5-4
MD27-1R5G-2-B-EU ACL2-004-4 OCL2-004-4
MD27-2R2G-2-B-EU ACL2-004-4 OCL2-004-4
MD27-004G-2-B-EU ACL2-5R5-4 OCL2-5R5-4
MD27-0R7G-4-B-XX ACL2-1R5-4 OCL2-1R5-4
MD27-1R5G-4-B-XX ACL2-1R5-4 OCL2-1R5-4
MD27-2R2G-4-B-XX ACL2-2R2-4 OCL2-2R2-4
MD27-003G-4-B-XX ACL2-004-4 OCL2-004-4
MD27-004G-4-B-XX ACL2-004-4 OCL2-004-4
MD27-5R5G-4-B-XX ACL2-5R5-4 OCL2-5R5-4
MD20-7R5G-4-B-XX ACL2-7R5-4 OCL2-7R5-4

#Nota:

® -XXindica vazio ou -EU.
®  Aqueda de tensdo de entrada nominal do reator de entrada é projetada para 2%.
®  Aqueda de tensdo de saida nominal do reator de saida é projetada para 1%.

D.3.2 Filtro

Um filtro é usado para evitar a interferéncia do ambiente e a interferéncia do VFD durante
o funcionamento. Filtros opcionais podem ser usados para atender aos requisitos de
condutividade e transmissao dos sistemas de acionamento elétrico CE/EN 61800-3

C2.

Tabela D-6 Selegdo do modelo de filtro

Modelo

Filtro de entrada

Filtro de saida

MD27-0R4G-S2-B-XX

MD27-0R7G-S2-B-XX

FLT-PS2010H-B

FLT-L04006L-B

MD27-1R5G-S2-B-XX

MD27-2R2G-S2-B-XX

FLT-PS2025L-B

FLT-LO4016L-B
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Modelo Filtro de entrada Filtro de saida
MD27-0R4G-2-B-EU
FLT-P04006L-B FLT-L04006L-B
MD27-0R7G-2-B-EU
MD27-1R5G-2-8-EU FLT-P04016L-B FLT-L04016L-B
MD27-2R2G-2-B-EU ) . ) )
MD27-004G-2-B-EU FLT-P04032L-B FLT-L04032L-B
MD27-0R7G-4-B-XX
MD27-1R5G-4-B-XX FLT-P04006L-B FLT-L04006L-B
MD27-2R2G-4-B-XX
MD27-003G-4-B-XX FLT-P04016L-B FLT-L04016L-B
MD27-004G-4-B-XX
FLT-P04016L-B FLT-L04016L-B
MD27-5R5G-4-B-XX
MD20-7R5G-4-B-XX FLT-P04032L-B FLT-L04032L-B

# Nota: -XX indica vazio ou -EU.
D.3.3 Componente de parada

O componente de parada inclui resistores de parada e unidades de parada, que
podem ser usados para dissipar a energia regenerativa gerada pelo motor, melhorando
consideravelmente os recursos de parada e desaceleragdo. Quando o VFD que aciona
uma carga de alta inércia desacelera ou precisa desacelerar abruptamente, o motor
funciona no estado de geragédo de energia e transmite a energia de transporte de carga
para o circuito CC do VFD, fazendo com que a tensdo do barramento do VFD aumente.
Se a tensdo do barramento exceder um valor especifico, o VFD informara uma falha
de sobretens&o. Para evitar que isso acontega, vocé precisa configurar os componentes

de parada.
Tabela D-7 Selegédo do modelo do componente de parada
. .. . | Poténcia de | Poténcia de P?teflcm“de o rtl
Resisténcia | . . " _ jissipacio do| dissipagdo | Resisténcia
Unidade aplicdvold do resistor de| resistor de EDEEET ||ch |’2:-1.rada
Modelo 100% do de parada minima
de parada parada (kW) | parada (kW) o
torque de (kW) (80% de| permitida
(10% de uso | (50% de uso
FELEER () de parada) | de parada) EOCD @
P: P parada)
MD27-0R4G-S2-B-XX 361 0.06 0.30 0.48 180
MD27-0R7G-S2-B-XX 192 0.11 0.56 0.90 100
MD27-1R5G-S2-B-XX EuiL!-in 96 0.23 1.10 1.80 60
rakin
MD27-2R2G-S2-B-XX|  ynit 9 65 0.33 1.70 2.64 39
MD27-0R4G-2-B-EU 361 0.06 0.3 0.48 180
MD27-0R7G-2-B-EU 192 0.11 0.56 0.9 100
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Poténcia de | Poténcia de | Poténcia de
Unidade | aplicavel a| do rersi;tor do rersi;tor do relsis,tor de parada
Modelo de 100% do | de parada de parada de parada minima

parada | torque de | (kW) (10% de| (kW) (50% de|(kW) (80% de| permitida

parada (Q) uso de uso de uso de (Q)
parada) parada) parada)
MD27-1R5G-2-B-EU 96 0.23 1.1 1.8 60
MD27-2R2G-2-B-XX 65 0.33 1.7 2.64 39
MD27-004G-2-B-XX 42 0.52 26 4.1 36
MD27-0R7G-4-B-XX 653 0.11 0.56 0.90 300
MD27-1R5G-4-B-XX 326 0.23 1.13 1.80 170
MD27-2R2G-4-B-XX 222 0.33 1.65 2.64 130
MD27-003G-4-B-XX 122 0.6 3 4.8 100
MD27-004G-4-B-XX 122 0.6 3 4.8 80
MD27-5R5G-4-B-XX 89.1 0.75 413 6.6 60
MD20-7R5G-4-B-XX 65 1.13 5.63 9 51
# Nota:

o -XXindica vazio ou -EU.

®  Selecione os resistores de parada de acordo com os dados de resisténcia e poténcia
fornecidos pela MOTRONICS.

® O resistor de parada pode aumentar o torque de parada do VFD. A tabela anterior
descreve a resisténcia e a poténcia para 100% de torque de parada, 10% de uso de
parada, 50% de uso de parada e 80% de uso de parada. Vocé pode selecionar o
sistema de parada com base nas condigdes reais de operagao.
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D.3.4 Suporte de montagem

D.3.4.1 Estrutura do teclado

Figura D-4 Vista externa do teclado

Figura D-5 Aberturas do teclado sem suporte

O
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Numero de 11022-00121 (sem cépia do .
Bedido teclado) 11022-00129 (com copia do teclado)
Aparéncia

D.3.4.2 Suporte de montage do teclado

Todos os modelos suportam teclados externos que séo opcionais.

Vocé pode montar o teclado externo em um suporte. Ha dois tipos de suportes que
sdo compativeis com todos os teclados. Os suportes de montagem do teclado sdo
opcionais. A Figura D-6 e a Figura D-7 mostram as dimensées do contorno.

Figura D-6 Dimensdes gerais do suporte de montagem do teclado 1 (unidade: mm)

66.1 T
57.1

)

825
il 1| [

o [ 625

533 - T
Nome Numero de pedido
Suporte de montagem do teclado 1 61001-00090
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Figura D-7 Dimensdes gerais do suporte de montagem do teclado 2 (unidade: mm mm)

88.0 —

55.5

[} ]
&D 115.0
o o[]

\ 82.0
54.3
_

Numero de pedido
11022-00136

—
~

I

1240|745

II

I~

Nome
Suporte de montagem do teclado 2

D.3.4.3 Suporte de montagem em trilho DIN
Ao selecionar o método de montagem em trilho DIN para os modelos nos quadros A e B,
vocé deve selecionar um suporte de montagem em trilho.

Figura D-8 Dimensdes do suporte de montagem em trilho DIN (unidade: mm)
164.0

60.0

2016

Numero de pedido

Nome
11091-00014

Suporte de montagem em trilho DIN
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Anexo E Fungao STO

Antes de iniciar a fungdo STO, leia detalhadamente o contetdo a seguir e siga todas
as precaucdes de seguranga contidas neste manual.

E.1 Normas de seguranca

O produto foi integrado a fungdo STO e estd em conformidade com as seguintes
normas de seguranca.

Compatibilidade eletromagnética (EMC) - Parte 7: normas
gerais - Requisitos de imunidade para equipamentos usados

IEC 61000-6-7 . A - ~ .
em instalagbes industriais para executar fungdes relacionadas
a seguranca (segurancga funcional)
Requisitos de EMC para equipamentos elétricos de medigao,
controle e laboratério - Parte 31: Requisitos de imunidade para
IEC 61326:3-1 sistemas reIaC|one~idos a seguranga e‘eqmpamentos destinados
a executar fungdes relacionadas a seguranca (seguranga
funcional) — Aplicagdes industriais gerais
Aplicativos
Seguranga funcional de sistemas
IEC 61508-1 elétricos/eletronicos/programaveis relacionados a seguranga
eletrénica - Parte 1: Requisitos gerais
Seguranga funcional de sistemas
elétricos/eletronicos/programaveis relacionados a seguranga
IEC 615082 eletrénica - Parte 2: Requisitos para sistemas

elétricos/eletronicos/programaveis relacionados a sistemas de
seguranca eletrénica

IEC/EN 61800-5-2

Sistemas elétricos de transmissdo com regulagem de
velocidade - Parte 5-2: Requisitos de seguranga - Fungdes

IEC/EN 62061

Seguranga de maquinas - Seguranca funcional relacionada a
segurancga de sistemas de controle elétricos, eletronicos e
eletrénicos programaveis

EN/ISO 138491

Seguranga de maquinas - Partes de sistemas de controle
relacionadas a seguranga - Parte 1: Principios gerais de projeto

EN/ISO 138492

Seguranga de maquinas - Partes de sistemas de controle
relacionadas a seguranga - Parte 2: Verificagdo

Os dados relacionados ao padrdo de seguranga sé@o os seguintes.

Cadigo Definigao Norma Caracteristicas
i i i IEC 61508
sIL Nivel de integridade de SIL 2
lseguranga IEC 62061

202309 (V1.1)

201



Inversor Inteligente MotionDrive27 Fungdo STO

Cadigo Definigao Norma Caracteristicas
PFH Probabilidade de falha por hora IEC 61508 8,53x101°
HFT Tolerancia a falhas de hardware IEC 61508 1
SFF Fragao de falha segura IEC 61508 99,39%

DC Cobertura do diagndstico ISO 138491 Maior que 90%
Cat. Categoria I1SO 13849-1 3

E.2 Descrigao da fungao de seguranga

Descrigao do principio da fungido STO

A fungdo STO (Safe Torque Off, desligamento seguro do torque) desliga a saida
do inversor desligando o sinal do inversor, cortando o fornecimento de energia
elétrica ao motor e, assim, interrompendo a saida de torque (consulte a Figura E-
2). Quando o STO ¢ ativado, essa fungdo evita que o motor dé partida
acidentalmente se o motor estiver em estado estatico. Se o motor estiver girando,
ele continuara a girar por inércia até parar. Se o motor tiver um freio, o freio sera

fechado imediatamente.

# Nota:

No modo de trabalho normal, ndo é recomendavel que vocé use a fungdo STO
para interromper o funcionamento do VFD. A fungédo STO ndo pode impedir
efetivamente a sabotagem ou o uso indevido. Se a fungdo STO for usada para parar
um VFD em funcionamento, o VFD desconectara a fonte de alimentagdo do motor e o
motor parara. Se as consequéncias causadas por essa agdo forem inaceitaveis, os
modos de parada relacionados deverao ser usados para parar o VFD e o
equipamento mecanico.

Ao usar um motor de indugao de ima permanente, de relutancia ou de polo ndo
saliente, mesmo que a fungdo STO esteja ativada, ainda ha um possivel modo de
falha (embora a possibilidade seja muito baixa) que impede a condugéo dos dois
dispositivos de alimentagdo doVFD. O sistema de acionamento pode produzir um
torque uniforme, que pode girar o eixo do motor de ima permanente em um angulo
elétrico maximo de 180°, ou o eixo do motor de indugéo de polo néo saliente ou do
motor de relutdncia em um angulo elétrico de 90°. Esse possivel modo de falha deve
ser permitido durante o projeto do sistema da maquina. Angulo maximo de rotagéo do
eixo do motor = angulo elétrico de 360°/nimero de pares de polos do motor.

A fungdo STO néo pode substituir a fungéo de parada de emergéncia. Quando
nenhuma outra medida é tomada, a fonte de alimentagéo do VFD nao pode ser
cortada em uma emergéncia.

A fungdo STO tem prioridade sobre todas as outras fungdes do VFD.

Embora a fungdo STO possa reduzir as condigdes de risco conhecidas, ela ndo
elimina todos os riscos potenciais.

O projeto de sistemas relacionados a seguranga requer conhecimento profissional de
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seguranga. Para garantir a seguranga de um sistema de controle completo, projete o
sistema de acordo com os principios de seguranga exigidos. Um Unico subsistema com a

funcdo STO, embora intencionalmente projetado para aplicagdes relacionadas a
segurancga, néo pode garantir a seguranga de todo o sistema.

Descrigédo da fungédo de parada de emergéncia

Quando a fungdo de parada de emergéncia é usada em equipamentos, ela permite
principalmente que os operadores tomem medidas em tempo habil para evitar
acidentes em condigdes inesperadas. Seu projeto pode ndo ser necessariamente
complexo ou inteligente, mas pode usar dispositivos eletromecanicos simples para
iniciar uma parada rapida controlada cortando a fonte de alimentagao ou por outros

meios (como parada dindmica ou regenerativa).

E.3 Avaliagao de riscos

1.

2.

Antes de usar a fungdo STO, é necessario realizar uma avaliagéo de risco no sistema
de acionamento para garantir a conformidade com os padrdes de seguranga exigidos.
Também pode haver outros riscos quando o dispositivo estiver operando com fungdes
de seguranga. Portanto, a seguranga deve ser sempre considerada ao realizar
avaliagdes de risco.

Se uma forga externa (como a gravidade do eixo vertical) for aplicada enquanto a
fungdo de seguranga estiver em operagdo, o motor girard. Um freio mecanico
separado deve ser fornecido para proteger o motor.

Se o acionamento falhar, o motor podera operar dentro da faixa de 180 graus,
garantindo a seguran¢a mesmo em situagdes perigosas.

O numero de rotagéo e a distancia de movimentagdo de cada tipo de motor sdo os
seguintes:

®  Motor giratdrio: pode girar até 1/6 (do angulo de rotag&o do eixo do motor).

®  Motor de acionamento: pode girar até 1/20 (do angulo de rotagéo do eixo do motor).
®  Servo motor linear: pode se mover até 30 mm.

E.4 Fungdo do STO

Na fabrica, os terminais da fungdo STO +24V, H1 e H2 foram colocados em curto-
circuito. Os requisitos de fiagdo sdo os seguintes:

1.
2.

Ao usar a fungdo STO do VFD, remova os jumpers entre +24V e H1 e entre +24V e H2.

Quando o VFD estiver em operagédo normal, feche os interruptores ou relés.
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Figura E-1 Curto-circuito de +24 V em H1 e H2
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Figura E-2 Fiag&o do circuito da fungdo STO
K (como interruptor e relé)
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# Nota:

® O simbolo “K” na figura anterior pode representar componentes como chave de
operagao manual, chave de parada de emergéncia, relé de seguranga e contato de
seguranga do PLC.

®  Aabertura ou o fechamento do contato da chave de seguranca deve ocorrer dentro de 200
ms.

® O comprimento maximo do cabo de par trangado com blindagem dupla entre o VFD e a

chave de seguranga é de 25 m.

A camada de blindagem do cabo deve ser conectada ao terminal PE do VFD.

Quando a fungdo STO ¢ ativada, a chave ou o relé é aberto. Se o VFD interromper a

saida, o teclado exibira “E40".
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E.5 Descri¢ao do terminal da fungdao STO

Os terminais de fungdo STO estdo listados na tabela a seguir.

Terminal Fungao

Faixa de tensdo: 24V+15%

+24V  |Para desativar a fungdo STO, faga um curto-circuito de +24 V em H1 e em
H2.

H1 Tens&o no modo de agdo STO: OV < H1 e H2 <5V

Tens&o no mododecorte STO: 13V <H1 e H2 < 30V

H2 Corrente de entrada: 5mA

Entrada de sinal do canal da fungdo STO

E.6 Tabela de l6gica da fungdo STO

As légicas de fungdo de H1 e H2 e o visor do teclado estéo listados na tabela a seguir.

H1 H2 Status do VFD Tela do teclado Descrigdo da falha

H1 fechado | H2 fechado Funcionamento Nenhum_a _excegéo R
normal exibida

H1 aberto | H2 aberto | Saida de torque E40 osT
desligada

H1 aberto | H2 fechado Saida d_e torque E41 H1 esta anormal.
desligada

H1 fechado| H2 aberto | S@da de torque E42 H2 esta anormal.
desligada

# Nota: E43 indica que H1 e H2 estio anormais.
E.7 Descricao do atraso do canal STO

A tabela a seguir descreve o atraso de acionamento e indicagéo dos canais STO.
Tabela E-1 lista o acionamento do canal STO e o atraso de indicagéo

Modo STO |Atraso no acic to do STO' e atraso na indicagdo?
Atraso de acionamento < 10 ms
Falha de STO: E41 Atraso de indicagédo < 280 ms
Atraso de acionamento < 10 ms
Atraso de indicacdo < 280 ms
Atraso de acionamento < 10 ms
Atraso de indicacdo < 280 ms
Atraso de acionamento < 10 ms
Atraso de indicagédo < 100 ms
1: Atraso de acionamento do STO: intervalo de tempo entre o acionamento da funcéo
STO e o desligamento da saida do inversor

Falha no STO: E42

Falha de STO: E43

Falha no STO: E40

2: Atraso da instrugdo STO: intervalo de tempo entre o acionamento da fungdo STO
e a indicacéo do estado da saida STO
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E.8 Teste

de aceitagdo

Aviso

A

pela eletricidade.

deve ser registrado e assinado pelos engenheiros de teste.

® O pessoal técnico, os operadores e o pessoal de manutengéo e
reparo devem receber treinamento para entender os requisitos e os
principios do projeto e da depuragéo do sistema de seguranca.

® N&o faga manutengéo no VFD ou no motor antes que a energia seja cortada;
caso contrario, pode haver risco de choque elétrico ou outros perigos gerados

® O teste de aceitagdo da fungdo de seguranga deve ser realizado por
funcionarios com conhecimento profissional da fungéo de seguranga e

O teste de aceitagdo deve ser realizado para o dispositivo nos seguintes estagios:
1. Primeira partida das fungdes de seguranca
2. Apos qualquer alteragdo relacionada a fungdo de seguranga (incluindo PCB, fiago,

componente ou configuragéo)

3. Ap6s qualquer trabalho de manutencao relacionado a fungéo de seguranga

O relatério de teste de aceitagdo assinado deve ser mantido nos registros da
magquina. O relatorio deve incluir os documentos de atividades de inicializagdo e
resultados de testes, referéncias de relatérios de falhas e solugbes de falhas.
Qualquer novo teste de aceitagéo realizado devido a alteragdes ou manutengéo deve
ser registrado.

B Lista de verificagdo do teste de aceitagao

Etapa

Teste

Resultado

1

Certifique-se de que o VFD possa funcionar ou parar
aleatoriamente durante o comissionamento.

Pare o VFD (se estiver funcionando), desconecte a fonte de
alimentacéo de entrada e isole o inversor do cabo de
alimentacéao por meio do interruptor de isolamento.

Verifiqgue a conexao do circuito da fungdo STO de acordo com o
diagrama de circuito.

Feche a chave de isolamento para se conectar a energia.

Teste a fungdo STO da seguinte forma quando o motor parar:
Se o VFD estiver funcionando, envie um comando de parada
para ele e aguarde até que o eixo do motor pare de girar.
Desconecte o circuito STO. Em seguida, o VFD deve entrar no
modo de desligamento seguro do torque e parar de emitir
tensao, e o teclado exibira “E40”.

Um comando de inicializagdo do VFD ¢ enviado, mas o motor
nao da partida.

202309 (V1.1)

206



Inversor Inteligente MotionDrive27

Fungdo STO

Etapa

Teste

Resultado

Feche o circuito STO.

Remova a falha, inicie o VFD e verifique se o motor funciona
corretamente.

Teste a fungdo STO da seguinte forma quando o motor estiver
funcionando: Ligue o VFD e verifique se o motor esta
funcionando.

Desconecte o circuito STO. Em seguida, o VFD deve entrar no
modo de desligamento seguro do torque e parar de emitir
tensao, e o teclado exibira “E40”. O motor deve parar.
Remova a falha, ligue o VFD e certifique-se de que o motor
mantenha o estado estatico.

Feche o circuito STO.

Remova a falha, inicie o VFD e verifique se o motor funciona
corretamente.

Teste e detecte a falha do VFD. Nesse momento, o motor
pode estar em funcionamento ou parado.

Ligue o VFD e verifique se o motor esta funcionando
corretamente. Desconecte H1 e mantenha H2 fechado. Se o
motor estiver funcionando, ele devera parar e o teclado exibira
“E41”.

Um comando de inicializagdo do VFD é enviado, mas o motor
ndo da partida. Feche o circuito STO.

Nesse momento, a falha ndo pode ser removida. Desligue e
reinicie o VFD e verifique se o motor pode funcionar
corretamente.

Desconecte H2 e mantenha H1 fechado. Se o motor estiver
funcionando, ele devera parar e o teclado exibira “E42”.

Um comando de inicializagdo do VFD é enviado, mas o motor
ndo da partida. Feche o circuito STO.

Nesse momento, a falha ndo pode ser removida. Desligue e
reinicie o VFD e verifique se o motor funciona corretamente.

6

Registre e assine o relatério do teste de aceitagéo, que indica
que a fungdo STO é segura e pode ser colocada em operagéo.

# Note:
Se as etapas da lista de verificagédo do teste de aceitagéo puderem ser executadas
normalmente sem outras excegoes, isso indica que o circuito funcional do STO esta
normal. Se as situacoes forem diferentes dos resultados esperados das etapas
anteriores ou se for exibido “E43”, isso indica que o circuito funcional do STO esta
anormal. Para obter detalhes sobre o tratamento de falhas, consulte 8.2 Falhas e

solugdes.

A falha “E40” também pode ser redefinida manual ou automaticamente pela configuragdo

P08.52.
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Fungdo STO

desligada

VED com defeito Codlgq t!e falha Tempo de Meto_dt? c!e
exibido resposta redefinicao
Funcionamento Nenhuma excecao / /
normal é exibida
Saida de torque .
desligada E40 <20ms Pressione [STOP/RST|.
Saida d_e torque E41 <20ms Religar a maquina por
desligada completo
Saida de torque E42 <20ms Religar a maquina por

completo
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Anexo F Lista de parametros de fungao

Os parametros de fungdo do VFD sao divididos em grupos por fungdo. Entre os grupos
de parametros de fungdo, o grupo P28 é o grupo de calibragdo de entrada e saida
analdgica, enquanto o grupo P29 contém os parametros de fungéo de fabrica, que sédo
inacessiveis ao usuario. Cada grupo inclui varios cédigos de fungdo (cada Codigo da
fungdo identifica um parametro de fungédo). Um estilo de menu de trés niveis é
aplicado aos cddigos de fungdo. Por exemplo, “P08.08” indica o oitavo Cddigo da
fungd@o no grupo P08. O VFD fornece a fungédo de protegdo por senha. Para obter
detalhes sobre as configuragdes, consulte P07.00. Os parametros adotam o sistema
decimal (0-9) e o sistema hexadecimal (0-F). Se o sistema hexadecimal for adotado,
todos os bits serdo mutuamente independentes nos dados durante a edigdo do
parametro. Os simbolos na tabela sdo descritos a seguir:

0” indica que o valor do parametro pode ser modificado quando o VFD esta no
estado parado ou em funcionamento.

“©” indica que o valor do parametro ndo pode ser modificado quando o VFD estad em
estado de funcionamento.

e" indica que o valor do parametro é detectado e registrado, e ndo pode ser
modificado. (Quando a opgéo “Restore factory settings” (Restaurar configuragdes de
fabrica) for executada, os valores reais dos parametros detectados ou os valores
registrados ndo serdo restaurados.)

Grupo P00—Fungoes basicas

Codigo da
fungdo

Nome Descrigdo Padrdo |Modificar|

Especifica um modo de
controle de velocidade.

Faixa de configuragéo: 0-2
0:SVC O

1:SVC 1

Modode |2: Modo de controle vetorial de
P00.00 controle de |tensao espacial 2 @
velocidade |
# Nota: Antes de usar um modo de

controle vetorial (0 ou 1), habilite o
VFD para realizar primeiro o
autoajuste dos parametros do
motor.
Especifica um canal de
Canal de comandos em execugao.
comandos Faixa de configuragao: 0-2

em 0: Teclado
execugao 1: Terminal
2: Comunicagdo

P00.01
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Lista de parametros da fungdo

frequéncia B

4: Pulso de alta velocidade HDIA 5:
Programa PLC simples

th)dlgg & Nome Descrigdo Padrdo |Modificar|
ungao
P00.02 Reservado |- - -
Especifica a frequéncia maxima de
saida do VFD, que é a base da
Frequéncia |configuragédo de frequéncia e da
P00.03 maxima de |velocidade de aceleragdo (ACC) e 50,00Hz @
saida desaceleragédo (DEC).
Faixa de configuragao: P00.04-
599,00Hz
Especifica o limite superior da
frequéncia de saida do VFD, que
deve ser menor ou igual a
frequéncia de saida maxima. Se a
Limite superior |frequéncia definida for maior que o
P00.04 | da frequéncia |limite superior da frequéncia de 50,00Hz @
de operagdo |operagéo, o limite superior da
frequéncia de operagéo sera usado
para a operagao.
Faixa de configuragao: P00.05-
P00.03 (frequéncia maxima de saida)
Especifica o limite inferior da
frequéncia de saida do VFD. Se a
frequéncia definida for menor do
que o limite inferior da frequéncia
de operagéo, o limite inferior da
Limite inferior frequéncia de operagéo sera usado
P00.05 | da frequéncia |Para a operagao. 0,00 Hz O
de operagdo |[Faixa de configuragdo: 0,00Hz-
P00,04 (Limite superior da
frequéncia de operagédo)
# Nota: Frequéncia de saida maxima
2 Limite superior da frequéncia =
Limite inferior da frequéncia
Configuragdo do| Especifica a origem do comando de
P00.06 canal do frequéncia. 0 o
:Omapdc_’ df\ Faixa de configuragéo: 0-8
TequUencia R |o: Teclado digital
confi 20 d 1: Al
P00.07 | omando de |3: AI3 1 °
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Codigo da
fungao

Nome

Descrigao

Padréao

Modificar|

6: Velocidade em multiplos passos
etapas

7: Controle PID
8: Comunicagdo Modbus

P00.08

Objeto de
referéncia do
comando de
frequéncia B

Especifica o objeto de referéncia do
comando de frequéncia B.

Faixa de configuragéo: 0-1
0: Frequéncia maxima de saida
1: Comando de frequéncia A

P00.09

Modo de
combinacao da
fonte de
configuragéo

Especifica o modo de combinagéo
da fonte de configuragdo de
frequéncia A/B.

Faixa de configuragéo: 0-5
0:A

1:B

2: (A+B)

3: (A-B)

4: Max. (A, B)

5: Min. (A, B)

P00.10

Configuragao da|
frequéncia pelo
teclado

Especifica o valor inicial de ajuste de
frequéncia do VFD quando os
comandos de frequéncia A e B séo
definidos pelo teclado.

Faixa de configuragdo: 0,00Hz-
P00,03 (frequéncia maxima de saida)

50,00Hz

P00.11

Tempo ACC 1

Especifica o tempo ACC da
frequéncia da rampa.

Faixa de configuragao: 0.0-3600.0s

Depend
edo
modelo

P00.12

Tempo DEC 1

Especifica o tempo DEC da
frequéncia da rampa.

Faixa de configuragéo: 0.0-3600.0s

Depend
edo
modelo

P00.13

Diregdo de
operacgao

Especifica a diregdo de operagéo.
Faixa de configuragéo: 0-2

0: Funciona na diregéo padrao

1: Funciona na diregdo inversa

2: Desativar a operacéo reversa

202309 (V1.1)

211



Inversor Inteligente MotionDrive27

Lista de parametros da fungdo

Codigo da
fungao

Nome

Descrigao

Padrao

Modificar|

P00.14

Configuragdo da|
frequéncia
portadora

Especifica a frequéncia portadora.
Uma frequéncia portadora alta tera
uma forma de onda de corrente
ideal, com poucos harménicos de
corrente e pequenos ruidos do
motor, mas isso aumentara a perda
do interruptor, aumentara a
temperatura do VFD e afetara a
capacidade de saida. Ao mesmo
tempo, a fuga de corrente do VFD e
a interferéncia magnética elétrica
aumentarado. Por outro lado, uma
frequéncia portadora extremamente
baixa pode causar operagao instavel
em baixa frequéncia, diminuir o
torque ou até mesmo levar a
oscilagao.

A frequéncia portadora foi definida
corretamente na fabrica antes de o
VFD ser entregue. Em geral, vocé
ndo precisa modifica-la.

O mapeamento entre os modelos de
VFD e os valores padrao da
frequéncia portadora é o seguinte:
Para 380V 0,75kW e superior: 4kHz
Para outros modelos: 8kHz

Faixa de configuragdo: 1,0-15,0kHz
# Nota: Quando a frequéncia usada
excede a frequéncia portadora
padréo, o VFD precisa de derating a
10% para cada aumento de 1kHz.

Depende
do modelo

P00.15

Ajuste
automatico dos
parametros do

motor

Especifica a fungéo de autoajuste do
motor.

Faixa de configuragao: 0-3

0: Sem operagéo

1: Autoajuste rotativo 1

2: Autoajuste estatico 1 (abrangente)

3: Autoajuste estatico 2 (Autoajuste
parcial

P00.16

Selegéo da
fungado de
AVR

Especifica a fungéo de regulagem
automatica de tensdo (AVR) do VFD,
que pode eliminar o impacto da
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th)dlgg ga Nome Descrigao Padrdo |Modificar|
ungao
flutuagdo da tensédo do barramento
na tensao de saida do VFD.
Faixa de configuragéo: 0-1
0: Desativar
1: Valido durante todo o procedimento
P00.17 Reservado |- - -
Especifica a restauragéo do
parametro da fungéo.
Faixa de configuragao: 0-3
0: Sem operagéo
1: Restaurar os valores padrao
(excluindo os parametros do motor)
2: Limpar registros de falhas
3: Bloquear todos os cédigos de
Restauragéo |fungdo
P00.18 | do parametro | # Nota: A restauragdo dos valores 0 O
de fungéo padrao excluira a senha do usuario.
Depois que a operagéao selecionada
for executada, o Cédigo da funcédo
sera automaticamente restaurado
para 0. Quando estiver definido
como 3 (Bloquear todos os codigos
de fungao), o valor de qualquer
Cadigo da fungdo ndo podera ser
modificado.
Grupo P01—Controle de partida e parada
COd'g? G Nome Descrigao Padrdo |Modificar|
fungdo
Especifica o modo de inicio.
Modo de Faixa de configuragéo: 0-1
P01.00 inicio 0: Inicio direto 0 ©
1: Partida apds parada CC
Frequéncia |Especifica a frequéncia inicial
P01.01 de partida durante a partida do VFD. 0,50 Hz ©
direta Faixa de configuragdo: 0,00-50,00Hz
;Letg]n%%g%a Especifica o tempo de retengéo
P01.02 frequéncia da frequéncia inicial. 0.0s ©
L Faixa de configuragdo: 0.0-50.0s
inicial
Corrente de |Especifica a corrente de parada CC
P01.03 | parada antes |antes da inicializagao. 0.0% O

da partida

Faixa de configurag&o: 0.0-100.0%
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Codigo da
fungéo

Nome

Descrigao

Padréao

Modificar

P01.04

Tempo de
parada antes
da partida

Especifica o tempo de parada CC
antes da inicializagao.
Faixa de configuragdo: 0.00-50.00s

0.00s

©)

P01.05

Modo
ACC/DEC

Especifica o modo de alteragéo da
frequéncia durante a partida e a
operagdo. Faixa de configuragéo: 0-

0: Tipo linear. A frequéncia de saida
aumenta ou diminui linearmente.

1: Curva S. A frequéncia de saida
aumenta ou diminui de acordo com
acurva S.

¢ Nota: A curva S é geralmente
aplicada a elevadores,
transportadores e outros cenarios
de aplicagdo em que é necessaria
uma partida ou parada mais
suave. Quando o modo de curva S
é selecionado, P01.06, P01.07,
P01.27 e P01.28 precisam ser
definidao de acordo.

P01.06

Tempo do
segmento
inicial da
curva S do
ACC

Especifica o tempo do segmento
inicial da cuvaS do ACC. Funciona
com P01.07 para determinar a
curvatura da curva S.

Faixa de configuragdo: 0.0-50.0s

0.1s

P01.07

Tempo do
segmento
final da curva
S do ACC

Especifica o tempo do segmento
final da cuvaS do ACC. Funciona
com P01.06 para determinar a
curvatura da curva S.

Faixa de configuragdo: 0.0-50.0s

0.1s

P01.08

Modo de
parada

Especifica o modo de parada.
Faixa de configuragéo: 0-1

0: Desacelerar até parar. Depois
que um comando de parada entra
em vigor, o VFD reduz a frequéncia
de saida com base no modo DEC e
no tempo DEC definido; depois que
a frequéncia cai para a velocidade
de parada (P01.15), o VFD para.

1: Coast até parar. Depois que um
comando de parada entra em vigor,
o VFD cessa a saida
imediatamente e a carga comegar a
de acordo com a inércia mecénica.
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C?d'g? G Nome Descrigao Padrdo |Modificar|
ungao
o Especifica a frequéncia inicial da
P01.09 Fir:i?:iiﬁrc]izla parada CC para parada. 000Hz | ©
’ Faixa de configuragéo: 0,00Hz-P00,03|
parada CC Pl e )
(frequéncia maxima de saida)
P01.10 de-gﬁqrgp:e(tjiztaa Szgrizgﬁzt?z;egrgg?oieseja, o tempo 0.00s o
’ ;o ¢ de espera antes da parada CC. .
Faixa de configuragao: 0.00-30.00s
Especifica a corrente de parada CC, ou
Corrente de |seja, a energia de parada CC. Faixa| o
P01.11 parada CC |de configuragédo: 0,0-100,0% (da| 0.0% o
corrente nominal de saida do VFD)
Especifica a duragéo da
parada CC.
Tempo de Faixa de configuragao: 0.00-50.00s
P01.12 arac;)a cc ¢ Nota: Se o valor for 0, a parada 0.00s [e)
p CC é invalida e o VFD desacelera
para parar dentro do tempo
especificado.
Tempo de Espemf|c~a o tempo de transicao S!a
sona morta de comutagédo no modo de comut_a_(;ao
P01.13 = de operagdo FWD/REV especificado 0.0s [e]
operagao
FWD/REV | POr P01.14.
Faixa de configuragdo: 0.0-3600.0s
Especifica o modo de
comutagéo de operagao
Modo de FWD/REV.
comutacio de Faixa de configuragao: 0-2
P01.14 o ere? 50 0: Comutagado em frequéncia zero 1 O
perag: 1: Troca na frequéncia inicial
FWD/REV X . ¥ A
2: Troca ap6s a velocidade atingir
a velocidade de parada com um
atraso
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C?d'g? G Nome Descrigdo Padrdo |Modificar|
ungao
. Especifica a velocidade de parada
P01.15 Ve'°°'da§e de | frequéncia). 050Hz | ©O
parada Faixa de configuragdo: 0,00-100,00Hz
Especifica o modo de detecgdo da
velocidade de parada. O VFD para
quando o valor no modo
Modo de selecionado é menor que P01.15.
P01.16 detecgdo de |Faixa de configuragéo: 0-1 1 ©
’ velocidade de |0: Detectar pela velocidade definida
parada (exclusivo no modo de controle
vetorial de tens&o espacial)
1: Detectar pela velocidade de
feedback
d;:g;gg 32 Especifica o tempo de detecgéo da
P01.17 . velocidade de parada. 0.00s O
velocidade de Fai ! =
aixa de configuragdo: 0.00-100.00s
parada
Especifica se o comando de
execucao do terminal é valido na
Base de Y
terminal d |n|<_:|a||za(;ao._ .
executando Faixa de configuragao: 0-1
P01.18 protecéo de 0: O comando de execugéo do 0 [¢]
terminal é invalido quando vocé é
come_mdo ao ligado.
ligar 1: O comando de execugéo do
terminal é valido na inicializago.
Especifica o status de
Acao funcionamento do VFD quando a
selecionada |[frequéncia definida esta abaixo do
quando a limite inferior.
frequéncia de |Intervalo de configuragédo: 0x00-
operagao for |0x12
menor que o |Unidade: Selegao de agéo
P01.19 limite inferior |0: Executar no limite inferior da 0x00 O
de frequéncia |frequéncia
(valido quando |1: Parar
o limite inferior |2: Suspender
de frequéncia |Dezenas: Modo de parada
for maior que 0)|0: Coast até parar
1: Desacelerar até parar
Especifica o tempo de atraso para
Atraso para despertar.
P01.20 d Faixa de configuragdo: 0,0-3600,0s 0.0s o]
lespertar - .
(Valido somente quando a unidade no
lugar de P01.19 é 2).
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C?d'g? G Nome Descrigao Padrdo |Modificar|
ungao
Especifica se o VFD funciona
automaticamente apos ser ligado
novamente.
- Faixa de configuragéo: 0-1
PO1.21 Ramglscf " | 0: Desativar 0 o
: deslipamento 1: Ativar. Se a condigdo de
9 reinicializagéo for atendida, o VFD
funcionara automaticamente apds
aguardar o tempo definido por
P01.22.
Especifica o tempo de espera antes
e-:l;gg]rzopg‘raa do funcionamento automatico do
P01.22 | reiniciar apos Xg\zgiifesta sendo ligado 10s [e)
desli smento Faixa de configuragao: 0,0-3600,0s
9 (valido somente quando P01.21 = 1)
P01.23 Ati'sl.scci’ode Faixa de configurago: 0.0-600.0s 0.0s o
Atraso na
P01.24 | velocidade de | Faixa de configuragao: 0.0-600.0s 0.0s [e)
parada
Faixa de configuragao: 0-2
Selecéo de | 0: Saida sem tenséo
P01.25 | saidade0Hz | 1: Saida com tensédo 0 [¢]
em malha 2: Saida com a corrente de parada
aberta CcC
Tempo DEC
po1.26 | Pa@ g’:’ada Faixa de configuragéo: 0.0-60.0s 2.0s o
emergéncia
Tempo do
inicio do . N .
P01.27 segmento de Faixa de configuragao: 0.0-50.0s 0.1s O
Curva DEC S
Tempo do
término do . N .
P01.28 segmento de Faixa de configuragao: 0.0-50.0s 0.1s ©
Curva DEC S
Corrente de . .
Faixa de ajuste: 0,0-150,0% (da o
P01.29 parad_a dt_a corrente de saida nominal do VFD) 0.0% ©
curto-circuito

202309 (V1.1)

217



Inversor Inteligente MotionDrive27

Lista de parametros da fungdo

Codigo da

funcdo Nome Descrigao Padrdo |Modificar|
Tempo de Quando o VFD iniciar no modo de
retenpéo da partida direta (P01.00 = 0), ajuste
M P01.30 para um valor diferente de
P01.30 parada por 0.00s [e}
curto-circuito |28 _;t)ara entrar na parada por curto-
) circuito.
para partida Faixa de configuragdo: 0.00-50.00s
Durante a parada, se a frequéncia
de operagéo do VFD for menor do
que a frequéncia de partida do freio
Tempo de  |Par@ parada (P01.09), ajuste P01.31
pe para um valor diferente de zero para
retencdo da P
P01.31 arada por entrar na parada de curto-circuito e, 0.00s [e)
cFl)tho—circ‘Lito em seguida, realize a parada CC no
tempo especificado por P01.12.
(Consulte as descrigdes de P01.09-
P01.12.)
Faixa de configuragdo: 0.00-50.00s
Tempo de pré-
P01.32 z"ecs'}zg‘::‘l?ngi{: Faixa de configuragéo: 0.000-10.000s | 0.300s o
lento
Frequéncia
inicial de . . ~ .
P01.33 parada em Faixa c‘ie c_onﬂg.uragao. 0,0QHZ—PO0,0S 0,00 Hz o
deslocamento (frequéncia maxima de saida)
lento
P01.34 | Atraso no sono |Faixa de configuragao: 0-3600.0s 0.0s [¢]
Grupo P02—Parametros do motor 1
C?:r:?}g:a Nome Descrigao Padrdo | Modificar
. Faixa de configurag&o: 0-1
P02.00 Tipo d? motor 0: Motor assincrono (AM) 0 O
1: Motor sincrono (SM)
Poténcia Depende
P02.01 nominal do |Faixa de configuragdo: 0,1-3000,0kW P @
AM 1 do modelo
Frequéncia . N .
P02.02 | nominaldo |F2xa de configuraggo: 0,01Hz-P00,03 5 0 | )
AM 1 (frequéncia maxima de saida)
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Codigo da

func Nome Descrigao Padrdo |Modificar
ungao
Velocidade Depende
P02.03 nominal de Faixa de configuragao: 1-60000rpm do ©
AM 1 modelo
Tenséao Depende
P02.04 nominal do | Faixa de configuragdo: 0-1200V do (@)
AM 1 modelo
Corrente Modelo
P02.05 nominal Faixa de configuragao: 0.08-600.00A . ©
dependia
de AM 1
Resisténcia Depende
P02.06 | do estator de | Faixa de configuragdo: 0.001-65.535Q) do (o]
AM 1 modelo
Resisténcia Depende
P02.07 | do rotor de AM | Faixa de configuragdo: 0.001-65.535Q) do o
1 modelo
Indutancia de Depende
P02.08 Faixa de configuragéo: 0,1-6553,5mH do (e]
fuga de AM 1
modelo
Po2.0g | Indutdncia | i e configurago: 0,1-6553.5mH De%ec?de o
% | matua de AM 1 guragao: &, i
modelo
Sem carga Depende
P02.10 corrente de Faixa de configuragao: 0.01-655.35A do o
AM 1 modelo
Coeficiente
de saturagéo
P02.11 magnética 1 | Faixa de configuragéo: 0,0-100,0% 80,0% o)
do nucleo de
ferro do AM1
Coeficiente
de saturagéo
P02.12 magnética 2 | Faixa de configuragéo: 0,0-100,0% 68,0% o)
do nucleo de
ferro do AM1
Coeficiente
de saturagéo
P02.13 magnética 3 | Faixa de configuragéo: 0,0-100,0% 57,0% (0]
do nucleo de
ferro do AM1
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C?d'g? G Nome Descrigao Padrdo |Modificar
ungao
Coeficiente
de saturagéo
P02.14 magnética 4 |Faixa de configurag&o: 0,0-100,0% 40,0% [e]
do nucleo de
ferro do AM 1
Poténcia Depende
P02.15 | nominal de SM |Faixa de configuragéo: 0,1-3000,0kW do
1 modelo
P02.16 E?rg;:;?zl: Faixa (Aie c_onfig'uragéo: 0,0'.I Hz-P00,03| 50,00Hz
SM 1 (frequéncia maxima de saida)
Numero de
P02.17 zilrgz gs Faixa de configuraggo: 1-128 2 (@)
SM1
Tenséo Depende
P02.18 nominal Faixa de configuragao: 0-1200V do
de SM 1 modelo
Corrente Depende
P02.19 nominal Faixa de configuragao: 0.08-600.00A do
de SM 1 modelo
Resisténcia Depende
P02.20 | do estator de |Faixa de configuragéo: 0.001-65.535Q do [¢)
SM1 modelo
P02.21 :ar;)c(’gt:irr]:tlg g: Faixa de configuragao: 0,01- De%inde o
655,35mH
SM1 modelo
O eixo em Depende
quadratura é a |Faixa de configuragdo: 0,01-
P0222 | 0 ancia de |685.36mH do o
SM 1 modelo
Constante de
P02.23 | contra-EMF de |Faixa de configuragdo: 0-10000 300 o
SM 1
P02.24 Pc;:z:g;;c;ngzal Intervalo de configuragéo: 0x0000- 0x0000 °
SM 1 OxFFFF
Identificacéo
P02.25 corrente do  |Faixa de configurag&o: 0-50% 10% [
SM 1
Selegdo de |Faixa de configuragdo: 0-2
protecdo 0: Sem protegéo
P02.26 contra 1: Motor comum (com compensagéo 2 O
sobrecarga do |de baixa velocidade) Como o efeito
motor 1 de resfriamento de um motor comum
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é degradado em baixa velocidade
de funcionamento, o valor da
protegéo térmica eletrénica
correspondente precisa ser
ajustado adequadamente. A baixa
compensacao indica a reducgao do
limite de protecéo contra
sobrecarga do motor cuja
frequéncia de funcionamento &
inferior a 30 Hz.

2: Motor de frequéncia variavel
(sem compensacédo de baixa
velocidade) A fungao de dissipagéo
de calor para um motor de
frequéncia variavel ndo é afetada
pela velocidade de rotagéo e,
portanto, ndo é necessario ajustar o
valor de protecdo na operagdo em
baixa velocidade.

P02.27

Coeficiente de
protecdo
contra
sobrecarga do
motor 1

Especifica o coeficiente de protegao
contra sobrecarga do motor. Um
coeficiente pequeno de protecdo
contra sobrecarga do motor indica
uma grande multiplicagéo de
sobrecarga (M). Quando M=116%,
a protecao é realizada apos a
sobrecarga do motor durar 1 hora;
quando M=150%, a protegdo é
executada apos a sobrecarga do
motor durar 12 minutos; quando
M=200%, a protecéo é executada
apos a sobrecarga do motor durar
60 segundos; e quando M2400%, a
protecdo é executada
imediatamente.

Faixa de ajuste: 20,0%-150,0%

100.0%

P02.28

Coeficiente de
calibracdo do
display de
poténcia do
motor 1

Usado para ajustar o valor de
exibigdo de poténcia do motor 1. No
entanto, isso n&o afeta o
desempenho de controle do VFD.

Faixa de ajuste: 0.00-3.00
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COd'g? da Nome Descrigao Padrdo | Modificar
fungao
Faixa de configuragéo: 0-1
0: Exibigédo por tipo de motor. Nesse
Exibicdo de |[modo, somente os parametros
P02.29 | parametros do |relacionados ao tipo de motor atual 0 [e}
motor 1 sao exibidos.
1: Exibir tudo. Nesse modo, todos
os parametros do motor sédo exibidos.
Inércia do . N ~
: - 0.000
P02.30 | sistema do gg'ggoie configuraggo: 0,000 5 o
motor 1 H00kgm kgm
P02.31-
Reservado |- - -
P02.32
Grupo P03—Controle vetorial do motor 1
COd'g? da Nome Descrigao Padrdo | Modificar
fungéo
ro S::?;r?al do Faixa de configuragao: 0.0-200.0
P03.00 |P ploo d ¢ Nota: Aplicavel somente ao modo 20.0 [e}
P de de controle vetorial.
velocidade 1
Tempo integral | Faixa de configuragéo: 0.000-10.000s
P03.01 doloopde |# Nota: Aplicavel somente ao modo 0.200s (e}
velocidade 1 |de controle vetorial.
Frequéncia de |Faixa de configuragéo: 0,00Hz-P03,05
P03.02 ponto baixo |# Nota: Aplicavel somente ao modo 5,00 Hz [e}
para comutacao| de controle vetorial.
ro S:;;‘:al do Faixa de configuragao: 0.0-200.0
P03.03 |P ploo de ¢ Nota: Aplicavel somente ao modo 20.0 (e}
it de controle vetorial.
velocidade 2
Tempo integral | Faixa de configuragéo: 0.000-10.000s
P03.04 doloopde |# Nota: Aplicavel somente ao modo 0.200s [e}
velocidade 2 |de controle vetorial.
- Faixa de configuragao: P03.02-P00.03
Frequéncia de (Frequéncia maxima de saida)
P03.05 |ponto alto para |, i 10,00 Hz o
= # Nota: Aplicavel somente ao modo
comutagéo N
de controle vetorial.
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C?d'g? da Nome Descrigao Padrdo |Modificar
ungao
Filtro de saida
P03.06 do loop de  |0-8 (correspondente a 0-28 /10ms) 0 @)
velocidade
O coeficiente de compensacgéo de
slip é usado para ajustar a frequéncia
Coeficiente de |de slip do controle vetorial e
compensacgéo |melhorar a precisao do controle de
P03.07 de slip velocidade do sistema. O ajuste 100% o)
eletromotriz do |adequado do parametro pode
controle vetorial |controlar o erro de estado estavel
da velocidade.
Faixa de configurag&o: 50-200%
O coeficiente de compensacgéo de
Coeficiente de |slip € usado para ajustar a frequéncia
compensagao |de slip do controle vetorial e
de slip do melhorar a precisdo do controle de
P03.08 gerador de |velocidade do sistema. O ajuste 100% o
energia do |adequado do parametro pode
controle controlar o erro de estado estavel
vetorial da velocidade.
Faixa de configurag&o: 50-200%
P03.09 Reservado |- - -
Faixa de configuragéo: 0-2000
# Nota:
® P03.10 € um parametro de
regulacdo Pl de loop de
Largura da corrente. Ele afeta a velocidade
P03.10 | banda do loop de resposta dindmica e a 400 [e}
de corrente precisdo do controle do
sistema. Em geral, vocé nao
precisa modifica-lo.
® Aplicavel ao SVC 0 (P00.00 = 0)
e SVC 1 (P00.00 = 1).
Faixa de configuragao: 0-7
0-1: Teclado (P03.12)
Método de | 2: Al
P03.11 ajuste de 3: Al2 0 @)
torque 4: AI3
5: Frequéncia de pulso HDIA
6: Torque em multiplos passos
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7: Comunicagdo Modbus

¢ Nota: Para AMs, 100%
corresponde a corrente de torque
nominal do motor (quando o valor
0 ou 1 é selecionado) e 100%
corresponde ao triplo da corrente
de torque nominal do motor
(quando o valorde2a7é
selecionado).

Para SMs, 100% corresponde a
corrente nominal do motor
(quando o valorOou 1 é
selecionado) e 100% corresponde
ao triplo da corrente nominal do
motor (quando o valorde 2a7
estiver selecionado).

Torque
definido pelo
teclado

P03.12

Faixa de ajuste: -300,0%-300,0%
(da corrente nominal do motor)
¢ Nota:

Para AMs, 100% corresponde a
corrente de torque nominal do
motor.

Para SMs, 100% corresponde a
corrente nominal do motor.

20,0%

Tempo do
filtro de
referéncia de
torque

P03.13

Faixa de configuragao: 0.000-
10.000s

0.010s

Fonte de
configuragéo
do limite
superior da
frequéncia de
rotacao direta
no controle
de torque

P03.14

Faixa de configuragao: 0-6

0: Teclado (P03.16)

1: Al

2: Al2

3: Al3

4: Frequéncia de pulso HDIA
5: Configuragdo de multiplos
passos

6: Comunicagdo Modbus

¢ Nota: 100% corresponde a
frequéncia maxima.

202309 (V1.1)

224



Inversor Inteligente MotionDrive27

Lista de parametros da fungdo

C?d'g? G Nome Descrigao Padrdo |Modificar
ungao
Faixa de configuragao: 0-6
Fonte de 0: Teclado (P03.17)
configuragdo do|1: Al1
limite superior |2: Al2
da frequéncia |3: AI3
P03.15 de rotacdo |4: Frequéncia de pulso HDIA 0 o
reversa no |5: Configuragdo de multiplos passos
controle de  [6: Comunicagdo Modbus
torque ¢ Nota: 100% corresponde a
frequéncia maxima.
Limite superior Especifica o limite de frequéncia
da frequéncia _
de rotagéo para quando P03.14 = 0_‘
P03.16 | frente definido |F 2x@ de configuraggo: 0,00Hz-P00,03 54 gy, |
(frequéncia maxima de saida)
pelo teclado no|', . o, N
a Nota: 100% corresponde a
controle de A o
frequéncia maxima.
torque
Limite superior Especifica o limite de frequéncia
da frequéncia _
de rotagéo quando P03.15 = 0_‘
P03.17 |reversa definido|",2.@ de configuragdo: 0,00Hz-P00.03 55 gy, | o
(frequéncia maxima de saida)
pelo teclado em|* . o, N
a Nota: 100% corresponde a
controle de A o
frequéncia maxima.
torque
Faixa de configuragao: 0-5
0: Teclado (P03.20)
1: Al
2: Ai2
3: Al3
4: Frequéncia de pulso HDIA
5: Comunicagdo Modbus
£ Nota:
Fonte de Para AMs, 100% corresponde a
ajuste do limite [corrente de torque nominal do motor
P03.18 superior do |(quando o valor 0 é selecionado) e 0 @)
torque 100% corresponde ao triplo da
eletromotriz |corrente de torque nominal do motor|
(quando o valorde 1a5é
selecionado). Para SMs, 100%
corresponde a corrente nominal do
motor (quando o valorOou 1 é
selecionado) e 100% corresponde
ao triplo da corrente nominal do
motor (quando o valorde 2a 5
estiver selecionado).
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COd'g? da Nome Descrigao Padrdo |Modificar
fungao
Faixa de configuragao: 0-5
0: Teclado (P03.21)
1: Al
2: Al2
3: Al3
4: Frequéncia de pulso HDIA
5: Comunicagdo Modbus
Fontede |¢ Nota:
ajuste do limite [Para AMs, 100% corresponde a
P03.19 superior do | corrente de torque nominal do 0 (@)
torque de  |motor (quando o valor 0 é
parada selecionado) e 100% corresponde
ao triplo da corrente de torque
nominal do motor (quando o valor
de 1 a 5 é selecionado). Para SMs,
100% corresponde a corrente
nominal do motor (quando o valor 0
ou 1 é selecionado) e 100%
corresponde ao triplo da corrente
nominal do motor (quando o valor
de 2 a 5 estiver selecionado).
Especifica o limite de torque
Limite quando P03.18 = 0.
superior do  |Faixa de configuragdo: 0,0-300,0%
P03.20 torque . (para AMs, 100% corres_ponde a 180,0% o
eletromotriz | corrente de torque nominal do
definido motor; Para SMs, 100%
pelo teclado | corresponde & corrente nominal do
motor).
Especifica o limite de torque
Limite quando P03.19 = 0.
superior do |Faixa de configuragao: 0,0-300,0%
0,
P03.21 torque de (para AMs, 100% corresponde ao 180,0% o
parada motor
definido corrente de torque nominal; para
pelo teclado | gMs, 100% corresponde a corrente
nominal do motor).
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C?d'g? G Nome Descrigao Padrdo |Modificar
ungao
Coeflmen?e de Usado quando o AM esta no
enfraqueciment controle de enfraquecimento de
P03.22 | onazonade [g°°” q 100,0% o
c%%t:tr;ﬂ?e Faixa de configuragéo: 0,0-200,0%
Ponto de
enfraquecimen
P03.23 tz;"séigaJEO Faixa de configurag&o: 5%-100% 5% o
poténcia
constante
Especifica a tensdo maxima de
saida do VFD. VFD, que é uma
P03.24 Limite méi(imo porcentage_m da tens@o nominal do 100,0% o
de tenséo motor. Defina o valor de acordo com
as condigdes do local.
Faixa de configuragéo: 0,0-120,0%
Especifica o tempo de pré-
excitagdo. A pré-excitagédo é
realizada para o motor quando o VFD
P03.25 Tempc_) de~pré— éi_niciado. O campo magnético é 0.300s o
excitagéo criado dentro do motor para
melhorar o desempenho do torque
durante o processo de partida.
Faixa de configuragéo: 0.000-10.000s
Ganho
P03.26 |Proporcionalde . . ye configuragio: 0-8000 1000 o
enfraqueciment
o do fluxo
Selecgdo de
exibigdo de |Faixa de configuragdo: 0-1
P03.27 | velocidade no |0: Exibir o valor real 0 o
controle 1: Exibir o valor definido
vetorial
Ponto de
frequéncia
P03.28 |correspondente|Faixa de configuragédo: 0.0-100.0% 0.0% [¢)
de atrito
estatico
Ponto de
frequéncia
P03.29 |correspondente|Faixa de configuragéo: 0.50-P03.31 1,00 Hz [e}
de atrito
estatico
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ungao
Coeficiente de
P03.30 dcjzﬁfonzae@;fa Faixa de configuragéo: 0,0-100,0% 0,0% o
velocidade
Frequéncia
P03.31 C%Eeti‘?gﬂed %Tate Faixa de configuraggo: P03.29-P00.03 540, |
friccao de alta (Frequéncia maxima de saida)
G
velocidade
Ativagdo do |[Faixa de configuragéo: 0-1
P03.32 controle de |0: Desativar 0 [e)
torque 1: Ativar
Ganho integral
P03.33 de . Faixa de configuragéo: 0.0-300.0% 30.0% [e)
enfraqueciment
o do fluxo
P03.34 Reservado |- - -
Intervalo de  configuragdo:
0x0000-0x1111
Unidade: Selegao do comando
de torque
0: Referéncia de torque
1: Referéncia de corrente
de torque
Selegdo de |Dezenas: Reservado
otimizagdo do [0: Reservado
P03.35 modo de 1: Reservado 0x0000 ©
controle Centenas: indica se vocé deve
ativar a separagéo integral do loop
de velocidade
0: Desativar
1: Ativar
Milhares: Reservado
0: Reservado
1: Reservado
Ganho
P03.36 d'f‘Tre”C'a' 40 | Faixa de configuragéo: 0.00-10.00s 0.00s o
oop de
velocidade
FI;((J)%:ZI_ Reservado |- - -
SM corrente
P03.45 enfrrr;z)fjlr;c?rrc\j:nto Faixa de configuraggo: 0,0-200,0% | 1000% | O
do fluxo
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fungao
P03.46 Reservado |- - -
Compensagao
do atraso da . . ~ .
P03.47 tens3o do Faixa de configuragéo: 0-60000 0 [e)
barramento
P03.48-
Reservado |- - -
P03.61
Grupo P04—V/F controle
C?d'g? da Nome Descrigao Padrdo |Modificar
ungao
Especifica a curva V/F do motor 1
para atender as necessidades de
diferentes cargas.
Faixa de ajuste: 0-5
0: Curva V/F em linha reta, aplicavel
a cargas de torque constante
1: Curva V/F multiponto
2: Curva V/F de torque reduzido
(poténcia de 1,3)
3: Curva V/F de torque reduzido
(poténcia de 1,7)
4: Curva V/F de torque reduzido
Configuragéo |(poténcia de 2,0)
P04.00 | dacurva VIF |ag curvas 2 a 4 sdo aplicaveis as 0 O
do motor 1

cargas de torque, como
ventiladores e bombas d'agua.
Vocé pode ajustar de acordo com
as caracteristicas das cargas para
obter o melhor desempenho.

5: V/F personalizado (separagdo
V/F); nesse modo, V pode ser
separado de F, e F pode ser
ajustado por meio do canal de
configuragéo de frequéncia
especificado por P00.06 ou do canal
de configuragéo de tensao
especificado por P04.27 para alterar
as caracteristicas da curva.
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Faixa de configuragéo: 0,0%-10,0%
Aumento de |[(da tensdo nominal do motor 1)
P04.01 torque do ¢ Nota: Quando o valor é definido 0,0% (o]
motor 1 como 0,0%, o VFD usa o aumento
automatico de torque.
Corte de
P04.02 aumento de |[Faixa de E:on_figura(;_éo: 0,0%-50,0% 20,0% o
torque do motor|(da frequéncia nominal do motor 1)
1
Quando P04.00 = 1 (curva V/F com
varios pontos), vocé pode definir a
curva V/F por meio de P04.03-
P04.08.
Faixa de configuragéo: 0,00Hz-
Ponto de P04,05
P04.03 | frequéncia VIE| ,  Nota: V1 < V2 <V3, f1<f2<f3 uma| ®%0MZ | ©
tensdo muito alta para uma frequéncia
baixa causara superaguecimento ou
danos ao motor e causara paralisacdo
por sobrecorrente ou protegéo contra
sobrecorrente do VFD.
= |Faixa de configuragéo: 0,0%-110,0%
Ponto de tenség (da tensd@o nominal do motor 1)
P04.04 |V/F 1 do motor |, s 0,0% [e]
1 ¢ Nota: consulte a descrigdo para
P04.03.
Ponto de Faixa de configuragéo: P04.03-P04.07
P04.05 |frequéncia V/IF |# Nota: consulte a descrigédo para 0,00 Hz (o]
2 do motor 1 | P04.03.
H T AN 0, 0
Pont g ensa (272 0 Corauratacs 07 10 0%
P04.06 |V/F 2 do motor |*,; o 0.0% [e)
1 ¢ Nota: consulte a descrigdo para
P04.03.
Faixa de configuragao: P04.05-P02.02
(Frequéncia nominal de AM 1) ou
Pontode 504 05. P02.16 (Frequéncia nominal de
P04.07 | frequéncia V/F SM ‘1) . 0,00 Hz [e)
3 do motor 1 N ;o
¢ Nota: consulte a descrigdo para
P04.03.
= |Faixa de configuragéo: 0,0%-110,0%
Ponto de tenség (da tensd@o nominal do motor 1)
P04.08 |V/F 3 do motor |, L 0,0% [e]
1 ¢ Nota: consulte a descrigdo para
P04.03.
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a funcgéo
Usado para compensar a mudanga
de velocidade de rotagdo do motor
Ganho de |causada pela mudanga de carga no
compensacao [modo de vetor de tensao espacial o
P04.09 de slip V/F do |e, assim, melhorar a rigidez das 100,0% ©
motor 1 caracteristicas mecanicas do
motor.
Faixa de configuragéo: 0,0-200,0%
Fator de No modo de controle vetorial de
controle de |[tensdo espacial, o motor,
P04.10 oscilagéo de esp}aciglmente o motor de_- greinde 10 o
baixa poténcia, pode sofrer oscilagéo de
frequéncia do |corrente em determinadas
motor 1 frequéncias, o que pode causar
funcionamento instavel do motor ou
Fator de até mesmo sobrecorrente do VFD.
controle de |Vocé pode ajustar os dois
P04.11 oscilagdo de |parametros de funcédo 10 [e}
alta frequéncia |adequadamente para eliminar esse
do motor 1 |fenémeno.
Faixa de configuragéo: 0-100
Limite de Faixa de configuragdo: 0,00Hz-
Po4.12 | controle de ipq4 03 frequéncia maxima de 30,00Hz | ©
oscilagédo do P
saida)
motor 1
T‘-‘Ooltl1236_ Reservado |- - -
Faixa de configuragao: 0-7
0: Teclado (determinado por
P04.28) 1: Al1
2: Al2
Canal de ij /I:\ilglA
P04.27 c%nflguraf;ao 5: Velocidade de operacdo em 0 ©
e tenséo - ! =
multiplos passos (a configuragdo é
determinada pelos parametros
relacionados no grupo P10).
6: PID
7: Comunicagédo Modbus
O Cadigo da fungdo é a
Tenséo configuragéo digital de tenséo
P04.28 defini_da por quan_do o “teclado” é 100,0% o
meio de selecionado como o canal de
teclado configuragao de tens&o.
Faixa de configuragdo: 0,0%-100,0%
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O tempo de aumento da tensédo é o
Tempo de |tempo necessario para que o VFD
P04.29 aumento da |acelere da tensdo de saida minima 5.0s o
tensédo para a frequéncia de saida maxima.
Faixa de configuragéo: 0.0-3600.0s
O tempo de redugéo da tensdo é
o tempo necessario para o VFD
Tempo de desacelerar da frequéncia de
P04.30 reducéo da ) Y = 5.0s [e}
tensdo sa!da maxima para a tenséo de
saida minima.
Faixa de configuragéo: 0.0-3600.0s
Especifica o limite superior da
ITensdo maximaltenséo de saida. o
P04.31 de saida Faixa de configuragdo: P04.32- 100,0% @
100,0% (da tens&o nominal do motor)
Especifica o limite inferior da tenséo
Tensdo de |de saida. o
P04.32 saida minima |Faixa de configuragéo: 0,0%-P04,31 0.0% @
(da tensdo nominal do motor)
Coeficiente de
enfraqueciment
P04.33 | onazonade |1.00-1.30 1.00 o
poténcia
constante
Quando o modo de controle V/F do
SM esta ativado, o Cédigo da
fungao é usado para definir a
Corrente de |corrente reativa do motor quando a
pull-in 1 no |[frequéncia de saida € menor do que o
P04.34 controle V/F do|a frequéncia especificada por 20,0% °
SM P04.36.
Faixa de configuragao: -100,0%-
100,0% (da corrente nominal do
motor)
Quando o modo de controle V/F do
SM esta ativado, o Cédigo da
funcgao é usado para definir a
Corrente de )
ull-in 2 no corre[]te_reatlva ’do r’noto_r quando a
P04.35 P frequéncia de saida é maior do que a 10,0% [e)
controle V/F do e .
SM frequenma es_pemﬂceda por P04.36.
Faixa de configuragao: -100,0%-
100,0% (da corrente nominal do
motor)
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ungao
Limite de Quando o modo de controle V/F do
frequéncia |SM esta ativado, o Cédigo da
para funcéo é usado para definir o limite
comutacgéo de |de frequéncia para a alternancia
P04.36 corrente de |entre a corrente de entrada 1 e a 20,0% o
pull-in no corrente de entrada 2.
controle V/F | Faixa de configuragéo: 0,0%-200,0%
do SM (da frequéncia nominal do motor).
Coeficiente
proporcional [Quando o modo de controle V/F do
de loop SM esta ativado, o Cédigo da
P04.37 fechado de fun(;_ac_) é usado para definir o 50 o
corrente coeficiente proporcional do controle
reativano |de loop fechado de corrente reativa.
controle V/F do |Faixa de configuragao: 0-3000
SM
. Tempo Quando o modo de controle V/F do
integral de - Py
SM esta ativado, o Cdédigo da
toop fechado fungao é usado para definir o
P04.38 | de corrente ¢ao ¢ usado p 30 o
X coeficiente integral do controle de
reativa no N
loop fechado de corrente reativa.
controle V/F Faixa de configuragéo: 0-3000
do SM guragdo:
P04.39-
Reservado |- - -
P04.51
Grupo P05—Fungdes do terminal de entrada
th)dlgg o Nome Descrigao Padrdao |Modificar|
ungao
Faixa de configuragéo: 0-1
Tipo de entrada|0: HDIA é uma entrada de pulso de
P05.00 HDI alta velocidade 0 ©
1: HDIA é uma entrada digital
P05.01 Selegao da |Faixa de corjflgura(;ao: 0-95 1 o
fungéo S1 | 0: Sem fungao
P05.02 Selegéo da |1: Avangar 4
fungdo S2 | 2: Operar em sentido inverso
Selecdo d 3: Controle de funcionamento com trés
P05.03 16640 92 | fios 7
funcéo S3
4: Deslocamento lento para frente
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Cadigo da
fungao

Nome

Descrigao

Padrao

Modificar

P05.04

Selegéo da
funcéo S4

P05.05

Selegéo da
funcéo S5

P05.06

Selegéo da
funcéo S6

P05.07

Selegéo da
funcéo S7

P05.08

Selegéo da
funcéo S8

P05.09

Funcéo do
HDIA

: Operar em sentido inverso

: Coast até parar

: Redefinir falhas

: Pausa na execugéao

9: Entrada de falha externa

10: Aumentar a configuragéo de
frequéncia (UP)

11: Diminuir a configuragéo de
frequéncia (DOWN)

12: Limpar a configuragéo de
aumento/diminuigdo de frequéncia
13: Alternar entre a configuragéo A
e a configuragdo B

14: Alternar entre a configuracédo
de combinagao e a configuragdo A
15: Alternar entre a configuracédo
de combinagao e a configuragédo B
16: Terminal de velocidade de
multiplos passos 1

17: Terminal 2de velocidade de
multiplos passos

18: Terminal de velocidade de
multiplos passos 3

19: Terminal de velocidade de
multiplos passos 4

20: Pausa na velocidade de
multiplos passos

21: Selegéo de tempo ACC/DEC 1
22: Selegéo de tempo ACC/DEC 2
23: Reinicializagédo de parada do
PLC simples

24: Pausa no PLC simples

25: Pausa no controle PID

26: Pausa a frequéncia de oscilagdo
27: Reiniciar a frequéncia de
oscilagcao

28: Reiniciar o contador

29: Alternar entre controle de
velocidade e controle de torque

30: Desabilita ACC/DEC

31: Acionar o contador 32:
Reservado

33: Limpar temporariamente a
configuragdo de aumento/diminuigdo
de frequéncia

34: Parada CC

5
6
7
8

0

©)

0

00|00
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Cadigo da
fungao

Nome

Descrigdo

Padrao

Modificar

35: Reservado

36: Muda o canal de comando em
execugao para o teclado

37: Mudar o canal de comando em
execucgao para o terminal

38: Muda o canal de comando em
execucgao para comunicagao

39: Comando de pré-excitagdo

40: Limpar o consumo de
eletricidade

41: Manter o consumo de
eletricidade

42: Mudar a fonte de configuragéo
do limite superior do torque de
parada para o teclado

43-55: Reservado

56: Parada de emergéncia

57-60: Reservado

61: Troca as polaridades do PID
62-95: Reservado

¢ Nota: os terminais S5-S8 sédo
terminais virtuais, cuja habilitagéo é
especificada por P05.12. Depois
que um terminal virtual é habilitado,
o status do terminal pode ser
alterado somente no modo de
comunicagéo. Os

O enderego de comunicagéo é
0x200A.

P05.10

Selegéo da
polaridade do
terminal de
entrada

Especifica a polaridade do terminal
de entrada. Quando um bit é 0, o
terminal de entrada é positivo.
Quando um bit é 1, o terminal de
entrada é negativo.

Faixa de configuragao: 0x000-0x1FF

0x000

P05.11

Tempo do filtro
digital

Especifica o tempo do filtro de
amostragem dos terminais S1-S8 e
HDIA. Em casos de forte
interferéncia, aumente o valor para
evitar mau funcionamento.

Faixa de configuragéo: 0.000-1.000s

0.010s

P05.12

Configuragéo
do terminal
virtual

Intervalo de configuragéo: 0x00-0x3F
(0: desativar, 1: ativar)

Bit 0: Terminal virtual S1

Bit 1: Terminal virtual S2

0x00
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COd'g? ¢a Nome Descrigao Padrdo |Modificar
fungao
Bit 2: Terminal virtual S3
Bit 3: Terminal virtual S4
Bit 4: Terminal virtual S5
Bit 5: Terminal virtual S6
Bit 6: Terminal virtual S7
Bit 7: Terminal virtual S8
Bit 8: Terminal virtual HDIA
¢ Nota: Depois que um terminal
virtual é ativado, o status do
terminal pode ser alterado somente
no modo de comunicagéo. O
endereco de comunicagéo é
0x200A.
Especifica 0 modo de controle do
terminal. Faixa de configuragéo: 0-3
Modo de 0: Modo de controle de dois fios 1
P05.13 controle do 1: Modo de controle de dois fios 2 0 ©
terminal
2: Modo de controle de trés fios 1
3: Modo de controle de trés fios 2
Atraso na
P05.14 ativagao de S1 0.000s [¢)
Atraso no
P05.15 | desligamento 0.000s [e)
de S1 Usado para especificar o tempo de
b atraso correspondente a mudanca
P05.16 i ra~sodna82 de nivel elétrico quando um terminal 0.000s [e}
ativagao de de entrada programavel é ligado ou
Atrasono |desligado. Faixa de configuragéo:
P05.17 | desligamento |0,000-50,000s 0.000s o
de 82 ¢ Nota: os terminais S5-S8 sdo
Atraso na terminais virtuais, cuja habilitagéo é
P05.18 ativacdo do S3| especificada por P05.12. Depois 0.000s o
Atraso no que um terminal virtual é ativado, o
P05.19 | desligamento status do terminal pode ser a_ltereido 0.000s o
de S3 somente no modo de comunicagao.
O enderego de comunicagéo é
Atraso na 0x200A.
P05.20 ativagdo de S4 0.000s [e]
Atraso no
P05.21 | desligamento 0.000s [e)
de S4
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COd'g? o Nome Descrigao Padrdo |Modificar
fungao
pos.22 |  Atrasona 0.000s o
' ativagédo de S5 :
Atraso no
P05.23 | desligamento 0.000s [e)
de S5
Ativagdo na
P05.24 ativagdo de S6 0.000s ©
Atraso no
P05.25 |desligamento de| 0.000s [e)
S6
pos.26 | Atvagdona 0.000s o
' ativagao de S7 :
Atraso no
P05.27 |desligamento de| 0.000s o
S7
Po5.28 | Afivagao na 0.000s o
: ativagao de S8 ’
Atraso no
P05.29 |desligamento de| 0.000s [e)
S8
Atraso na
P05.30 ativagao do 0.000s o
HDIA
Atraso no
P05.31 |desligamento do| 0.000s [e)
HDIA
P05.32 L'm('jtz "2{19”0' Faixa de configuragéo: 0,00V-P05,34 |  0.00V o
Configuragéo
correspondente| Faixa de configuragéo: -300,0%- o
P05.33 de Al |300,0% 0.0% o
limite inferior
Limite superior | Faixa de configuragéo: P05.32-
P05.34 de Al1 10.00V 10.00V [¢)
Configuragéo
correspondent | Faixa de configuragao: -300,0%- o
P05.35 | "¢ do limite  |300,0% 100.0% o
inferior de Al1
Tempo do filtro | _. N = .
P05.36 | de entrada de Faixa de configuragéo: 0,000s- 0.030s o
10,000s
Al
P05.37 L'm('jtz 'Klfg”or Faixa de configuragdo: 0,00V-P05,39 |  0.00V o
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Cadigo da
fungao

Nome

Descrigdo

Padrao

Modificar

P05.38

Configuragé@o
correspondent
e do limite
inferior de Al2

Faixa de configuragdo: -300,0%-

300,0%

0.0%

P05.39

Limite superior
de AI2

Faixa de configuragao:

P05.37-10.00V

10.00V

P05.40

Configuragéo
correspondent
e do limite
superior de Al2

Faixa de configuragao:

300,0%

-300,0%-

100.0%

P05.41

Tempo do filtro
de entrada de
Al2

Faixa de configuragao:

0,000s-10,000s|

0.030s

P05.42

Limite inferior
de AI3

Faixa de configuragao:

0,00V-P05,44

0.00v

P05.43

Configuragéo
correspondent
e do limite
inferior de AI3

Faixa de configuragao:

300,0%

-300,0%-

0.0%

P05.44

Limite superior
do AI3

Faixa de configuragao:

P05.42-10.00V

10.00V

P05.45

Configuragéo
correspondent
e do limite
superior de Al3

Faixa de configuragao:

300,0%

-300,0%-

100.0%

P05.46

Tempo do filtro
de entrada AI3

Faixa de configuragao:

0,000s-10,000s|

0.030s

P05.47

Limite inferior de
frequéncia HDIA

Faixa de configuragao:

P05,49

0,000kHz-

0.000kHz

P05.48

Configuragéo
correspondente
do limite inferior|

da frequéncia

HDIA

Faixa de configuragao:

300,0%

-300,0%-

0.0%

P05.49

Limite inferior de
frequéncia HDIA

Faixa de configuragao:

50,000kHz

P05.47-

50.000
kHz

P05.50

Configuragéo
correspondent
e do limite
superior da
frequéncia
HDIA

Faixa de configuragao:

300,0%

-300,0%-

100.0%

P05.51

Tempo do filtro
de entrada de
frequéncia HDIA

Faixa de configuragao:

0,000s-10,000s|

0.030s
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Cadigo da

func Nome Descrigao Padrdo | Modificar
ungao
Faixa de configuragéo: 0-1
0: Tenséo
1: Atual
Tipo de sinal de| # Nota: Quando a chave do Al1
P05.52 entrada Al1 estiver em “V”, defina o valor como 0 ©
0;
caso contrario, defina o valor como
1.
Faixa de configuragéo: 0-1
0: Potenciémetro local
Selegdo da |[1: Potenciémetro externo do
P05.53 fonte do sinal |teclado 0 O
deentrada | , Nota: para obter detalhes,
Al3 consulte a descrigdo do
potenciémetro analégico em
secao de operacao do teclado.
Grupo P06—Fungodes do terminal de saida
Codlgg o Nome Descrigao Padrdo |Modificar|
fungdo
P06.00 Reservado |- - -
Selegdo de |Faixa de configuragéo: 0-63
P06.01 saida Y1 0: Desativar 0 °
P06.02 Reservado [1: Em execugéo - N
Selegao de |2: Correndo para frente
P06.03 saida RO1 |[3: Execugdo em sentido inverso 1 o
4: Corrida
5: VFD em falha
6: Detecgédo do nivel de frequéncia
FDT1
7: Detecgédo do nivel de frequéncia
FDT2
8: Frequéncia atingida
9: Operagéo em velocidade zero
Selegdo de |[10: Limite superior de frequéncia
P06.04 | saidaRO2 |atingido 5 °©
11: Limite inferior de frequéncia
atingido
12: Pronto para operar
13: Pré-excitagéo
14: Pré-alarme de sobrecarga
15: Pré-alarme de subcarga
16: Estagio do PLC simples concluido
17: Ciclo do PLC simples concluido
202309 (V1.1) 239



Inversor Inteligente MotionDrive27

Lista de parametros da fungdo

Cadigo da
fungao

Nome

Descrigao

Padrao

Modificar|

18: Valor de contagem definido
alcancado

19: Valor de contagem designado
alcancado

20: Falha externa é valida 21:
Reservado

22: Tempo de execugao alcangado
23: Saida do terminal virtual de
comunicagdo MODBUS

24: Reservado

25: Reservado

26: Tensao do barramento CC
estabelecida

27-28: Reservado

29: Agao STO

30-36: Reservado

37: Qualquer frequéncia alcangada
38-63: Reservado

P06.05

Selegdo da
polaridade do
terminal de
saida

Especifica a polaridade do terminal
de saida. Faixa de configuragao:
0x00-0x0F

BITO: Y1

Bit1: Reservado

Bit 2: RO1

Bit 3: RO2

0x00

P06.06

Atraso na
ativagdo do Y1

Especifica o tempo de atraso
correspondente a mudanca de nivel
elétrico quando um terminal de
saida programavel é ligado ou
desligado.

Faixa de configuragéo: 0.000-50.000s

0.000s

P06.07

Atraso no
desligamento
do Y1

Especifica o tempo de atraso
correspondente a mudanca de nivel
elétrico quando um terminal de
saida programavel é ligado ou
desligado.

Faixa de configuracéo: 0.000-50.000s

0.000s

P06.08-
P06.09

Reservado

P06.10

Atraso de
ativagédo do
RO1

Especifica o tempo de atraso
correspondente a mudanca de nivel
elétrico quando um terminal de
saida programavel é ligado ou
desligado.

Faixa de configuragéo: 0.000-
50.000s

0.000s

202309 (V1.1)

240



Inversor Inteligente MotionDrive27

Lista de parametros da fungdo

Cadigo da
fungao

Nome

Descrigao

Padrao

Modificar

P06.11

Atraso de
desligamento
do RO1

Especifica o tempo de atraso
correspondente a mudancga de
nivel elétrico quando um terminal
de saida programavel é ligado ou
desligado.

Faixa de configuragéo: 0.000-50.000s

0.000s

P06.12

Atraso de
ativagédo do
RO2

Especifica o tempo de atraso
correspondente a mudancga de
nivel elétrico quando um terminal
de saida programavel é ligado ou
desligado.

Faixa de configuragéo: 0.000-50.000s

0.000s

P06.13

Atraso de
desligamento
do RO2

Especifica o tempo de atraso
correspondente a mudancga de
nivel elétrico quando um terminal
de saida programavel é ligado ou
desligado.

Faixa de configuragéo: 0.000-50.000s

0.000s

P06.14

Selegdo de
saida AO1

P06.15

Reservado

P06.16

Reservado

Faixa de configuragéo: 0-63

0: Frequéncia de operagdo (100%
corresponde a frequéncia maxima de
saida)

1: Definir a frequéncia (100%
corresponde a frequéncia maxima
de saida)

2: Frequéncia de referéncia da
rampa (100% corresponde a
frequéncia de saida maxima)

3: Velocidade de rotagéo (100%
corresponde a velocidade
correspondente a frequéncia
maxima de saida)

4: Corrente de saida (100%
corresponde ao dobro da corrente
nominal do VFD)

5: Corrente de saida (100%
corresponde ao dobro da corrente
nominal do motor)

6: Tensé&o de saida (100%
corresponde a 1,5 vezes a tensao
nominal do VFD)
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Cadigo da
fungao

Nome

Descrigao

Padrao

Modificar

7: Poténcia de saida (100%
corresponde ao dobro da poténcia
nominal do motor)

8: Torque definido (100%
corresponde ao dobro do torque
nominal do motor)

9: Torque de saida (valor absoluto,
100% corresponde ao dobro do
torque nominal do motor)

10: Entrada Al1 (0-10V/0-20mA)
11: Entrada Al2 (0-10V)

12: Entrada Al3 (0-10V)

13: Entrada HDIA (0,00-50,00kHz)
14: Valor 1 definido por meio da
comunicagdo Modbus (0-1000)

15: Valor 2 definido por meio da
comunicagdo Modbus (0-1000)
16-21: Reservado

22: Corrente de torque (100%
corresponde ao triplo da corrente
nominal do motor)

23: Corrente de excitagdo (100%
corresponde ao triplo da corrente
nominal do motor)

24: Definir frequéncia (bipolar)

25: Frequéncia de referéncia da
rampa (bipolar)

26: Velocidade de rotagéo (bipolar)
27-29: Reservado

30: Velocidade rotacional (100%
corresponde ao dobro da velocidade
sincrona nominal do motor)

31: Torque de saida (100%)
corresponde ao dobro do torque
nominal do motor)

32-63: Reservado
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th)dlgg ¢a Nome Descrigao Padrdo |Modificar|
ungao
Limite inferior da| Faixa de configurag&o: -300,0%- o
POBAT | aidaAO1  |P06.19 0.0% °
Saida AO1
P06.18 | Correspondent| i . de configuracio: 0,00v-10,00v |  0.00V o
e ao limite
inferior
Limite superior | __. . = . o o
P06.19 da saida AO1 Faixa de configuragéo: P06.17-300,0%| 100.0% o
Saida AO1
Pog.20 |cOrTespondente|r . . de configuragdo: 0,00V-10,00v | 10.00V o
ao limite
superior
Tempo do filtro . N ~ .
P06.21 de saida AO1 Faixa de configuragao: 0,000s-10,000s| 0.000s o
P06.22-
Reservado |- - -
P06.32
O sinal “Qualquer frequéncia
alcangada” é emitido quando a
Valor~de frequéncia de referéncia da rampa
detef:gea_o da € maior do que o valor especificado
P06.33 |frequéncia que| g pog.33 e essa situacdo dura o 1.00Hz o
e?ﬁ:?g:" tempo especificado em P06.34.
9 Faixa de configuragao: 0,00Hz-P00,03
(frequéncia maxima de saida)
Frequéncia
Po6.34 | 2lngindoo I .. de configuracao: 0-3600.0s 058 o
tempo de
deteccao
Grupo P07—Interface homem-maquina
th)dlgg ¢a Nome Descrigao Padrdo |Modificar
ungao
A protegao por senha do usuario
ndo é ativada por padrao (ou seja, o
P07.00 Senhado  |valor padro & 0). Se for definido 0 o
usuario com qualquer valor diferente de
zero, a fungéo de protegéo por
senha sera ativada.
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Cadigo da
fungao

Nome

Descrigdo

Padrao

Modificar

Depois que vocé sair da interface
de edigédo do Codigo da fungéo, a
senha entrara em vigor em 1
minuto. Quando vocé pressiona a
tecla [PRG/JOG], “0.0.0.0.0" é
exibido. Vocé precisadigitar a senha
de usuario correta para entrar na
interface de edigdo do Cddigo da
fungao.

Quando vocé define o valor
como 00000, a senha de usuario
que vocé definiu é apagada e a
fungao de protegéo por senha de
usuario é desativada.

Faixa de configuragdo: 0-65535

P07.01

Coépia de
parametros

Faixa de configuragao: 04

0: Sem operagéo

1: Fazer upload de parametros para
o teclado

2: Fazer download de todos os
parametros (inclusive os
parametros do motor)

3: Fazer o download de paradmetros
néo relacionados ao motor

4: Fazer o download de parametros
relacionados ao motor

¢ Nota: A funcéo de copia de
parametros esta disponivel
somente para o teclado de copia
de parametros externo, excluindo o
teclado de filme de LED local e

teclado comum externo.
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th):':%g:a Nome Descrigdo Padrdo |Modificar
Faixa de configuragéo: 0x00-0x26
Unidade: Selegao de fungdes de
PRO/JOG| (pressionado longamente)
0: Sem fungéo
1: Deslocamento lento
Selecio de 2: Reservado
P07.02 fungdo de |3: Alternar entre rotag&o para frente e 0x01 @
tecla para tras
4: Limpar a configuragéo
UP/DOWN
5: Coast até parar
6: Troca de canais de comando em
sequéncia
Dezenas: Reservado
Sequéncia " L ~
de Especifica a sequéncia de comutagédo
comutagao dos canais de comando em
de canais de |€X€cucéo ao pressionar a tecla
comando em |duando P07.02 = 6. Faixa de
P07.03 | execugdo por configuragéo: 0—.3 o 0 o
meio de 0: Teclado—Terminal—Comunicagio
PRO/JOG| |1: Teclado——Terminal
(pression_ado 2: Teclado——Comunicagéo
por muito | 3. Terminal——Comunicagdo
tempo)
Especifica o intervalo de validade da
fungdo deparada. Para a redefinigéo
de falhas, a chave é valida em
qualquer condigcao.
. Faixa de configuragao: 0-3
Vfilrlli?cj)edga 0: Valido somente para controle
rorod parada de ?o\t/e'(l:'lzdo trole d ° °
: Vélido para controle do
Slleiisll teclado e do terminal
2: Valido tanto para o teclado quanto
para o controle de comunicagéo
3: Valido para todos os modos de
controle
P07.05 Se'ggzc’ " |Faixa de configuracio: 0x0000-OXFFFF | 0x03FF | o
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Cadigo da
fungao

Nome

Descrigdo

Padrao

Modificar

parametros

exibidos no
estado de

operagao

Bit 0: Frequéncia de operagéo (Hz
ligado)

Bit 1: Frequéncia definida (Hz
piscando)

Bit 2: Tens&do do barramento (V
ligado)

Bit 3: Tens&o de saida (V ligado)
Bit 4: Corrente de saida (A ligado)
Bit 5: Velocidade de operagéo (rpm
ligado)

Bit 6: Poténcia de saida (% ligado)
Bit 7: Torque de saida (% ligado)
Bit 8: Valor de referéncia do PID (%
piscando)

BIT9: Valor de feedback do PID (%
ligado)

Bit 10: Status do terminal de entrada
Bit 11: Status do terminal de saida
Bit 12: Torque definido (% ligado)
Bit 13: Valor da contagem de pulsos
Bit 4: Percentual de sobrecarga do
motor (% ligado)

Bit 15: PLC e numero da etapa atual
da velocidade de varias etapas

P07.06

Selegéo 2 dos
parametros
exibidos no

estado de
operagao

Faixa de configuragao: 0x0000-0Xffff
Bit 0: Al1 (V ligado)

Bit 1: Al2 (V ligado)

Bit 2: AI3 (V ligado)

Bit 3: Frequéncia HDIA de pulso de alta
velocidade

Bit 4: Reservado

Bit 5: Percentual de sobrecarga do
VFD (% ligado)

Bit 6: Referéncia de frequéncia de
rampa (Hz ligado)

Bit 7: Velocidade linear

Bit 8: Reservado

Bit 9: Limite superior de frequéncia
Bit 10-Bit 15: Reservado

0x0000

P07.07

Selegado de

parametros

exibidos em
estado parado

Intervalo de configuragéo: 0x0000-
OxFFFF

Bit 0: Definir a frequéncia (Hz ligado,
piscando lentamente)

Bit 1: Tens&o do barramento (V ligado)
Bit 2: Status do terminal de entrada
Bit 3: Status do terminal de saida

0x00FF
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Bit 4: Valor de referéncia do PID (%
piscando)
Bit 5: Valor de feedback do PID (%
ligado)
Bit 6: Torque definido (% ligado)
Bit 7: Valor de Al1 (V ligado)
Bit 8: Valor de Al2 (V ligado)
Bit 9: Valor de Al3 (V ligado)
Bit 10: Frequéncia HDIA de pulso de
alta velocidade
Bit 11: Reservado Bit 12: Valor da
contagem
Bit 13: PLC e numero da etapa atual
da velocidade de multiplos passos
Bit 14: Limite superior de frequéncia
Bit 15: Reservado
Coeficiente de |Faixa de configuragéo: 0,01-10,00
P07.08 exibicdo de |Frequéncia de exibi¢cdo = Frequéncia 1.00 [¢]
frequéncia |de execugéo * P07.08
Coeficiente de Faixa de ajuste: 0,1-999,9%
L Velocidade de rotagdo mecanica = 120 x
exibigo da (frequéncia de operagéo exibida) x 100.0%
P07.09 velomdage de P07.09/(Numero de pares de polos o
rotacao
do motor)
Cg;ﬁ?iz%tzge Faixa de configuragao: 0.1-999,9%
P07.10 velogidade Velocidade linear = (velocidade de 1.0% (@)
linear rotagdo mecanica) x P07.10
Verséao do
po7.11 | Softwareda | i . 4e configuracso: 1.00-655.35 Depende | o
placa de da versdo
controle
Temperatura . . . o o
P07.12 do inversor Faixa de ajuste: -20,0-120,0°C. 0,0°C [ ]
Verséao do
po7.13 | Softwareda | i . e configuragso: 1.00-655.35 Depende | o
placa de da versdo
acionamento
Tempo de
p07.14 | SX€CULEO | paiva de configuragdo: 0-65535h oh °
acumulado
local
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Exibe o consumo de eletricidade do
Consumo de \C/er?s.umo de eletricidade do VFD =
P07.15 ng'gfz‘fg ‘f)‘i’t P07.15 x 1000 + P07.16 OkWh *
Faixa de configuragéo: 0-65535kWh
(*1000)
Exibe o consumo de eletricidade do
Baixo consumo|VFD.
P07.16 | de eletricidade | Consumo de eletricidade do VFD = 0,0 kWh °
do VFD P07.15 x 1000 + P07.16
Faixa de configuragao: 0,0-999,9kWh
P07.17 | Modelo de VFD |Faixa de configurag&o: 0-1 0 °
Poténcia . N .
P07.18 nominal do VFD Faixa de configuragdo: 0,4-3000,0kW 0,4 kW [ )
Tensdo nominal| - _. X = .
P07.19 do VFD Faixa de configuragéo: 50-520V 380V °
Corrente . N ~ .
P07.20 nominal do VFD Faixa de configuragao: 0.01-600.00A 0.01A °
Cadigo de ) .
P07.21 barras de Intervalo de configuragéo: 0x0000- OXFFFF °
D OxFFFF
fabrica 1
Cadigo de ] .
P07.22 barras de Intervalo de configuragéo: 0x0000- OXFFFF °
A OxFFFF
fabrica 2
Cadigo de ) .
P07.23 barras de Intervalo de configuragéo: 0x0000- OXFFFF °
A OxFFFF
fabrica 3
Cadigo de . .
P07.24 barras de Intervalo de configuragéo: 0x0000- OXFFFF °
A OxFFFF
fabrica 4
Cadigo de ) .
P07.25 barras de Intervalo de configuragéo: 0x0000- OXFFFF °
A OxFFFF
fabrica 5
Cadigo de . .
P07.26 barras de Intervalo de configuragéo: 0x0000- OXFFFF °
A OxFFFF
fabrica 6
PO7.27 Tipo de falha |Faixa de configuragéo: 0-94 0 °
atual 0: Sem falha
Ultimo tipo de | 1-3: Reservado
po7.28 falha 4: Sobrecorrente durante o ACC (E4) 0 o
5: Sobrecorrente durante DEC (E5)
Pendiltimo tipo |6: Sobrecorrente durante o
P07.29 de falha funcionamento em velocidade 0 i
constante (E6)
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P07.30

Antepenultimo
tipo de falha

P07.31

Quarto ultimo
tipo de falha

P07.32

Quinto dltimo
tipo de falha

7: Sobretensdo durante o ACC (E7)

8: Sobretensdo durante o DEC (E8)

9: Sobretensdo durante o
funcionamento em velocidade
constante (E9)

10: Falha de subtens&o do barramento
(E10)

11: Sobrecarga do motor (E11)

12: Sobrecarga do VFD (E12)

13: Perda de fase no lado da entrada
(E13)

14: Perda de fase no lado da saida
(E14)

15: Reservado

16: Superaquecimento do médulo do
inversor (E16)

17: Falha externa (E17)

18: Falha na comunicagcdo Modbus
(E18)

19: Falha na deteccéo de corrente
(E19)

20: Falha no autoajuste do motor
(E20)

21: Erro de operagdo da EEPROM
(E21)

22: Falha off-line na realimentagao
do PID (E22) 23: Falha na unidade
de freio (E23)

24: Tempo de operacao atingido
(E24)

25: Sobrecarga eletrénica (E25)

26: Reservado

27: Erro de upload do parametro
(E27)

28: Erro de download do paradmetro
(E28)

29-31: Reservado

32: Falha de curto-circuito a terra 1 (E32)
33: Falha de curto-circuito a terra 2 (E33)
34: Falha de desvio de velocidade
(E34)

35: Falha de ajuste incorreto (E35)
36: Falha de subcarga (E36)

37-39: Reservado

40: Torque seguro desligado (E40)
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41: Excegéo ao circuito de seguranga
do canal 1 (E41)
42: Excegao ao circuito de seguranga
do canal 2 (E42)
43: Excegdo para ambos os canais 1
e 2 (E43)
44: Falha de desconexdo do Al1 (E44)
45: Falha de desconexdo do Al2 (E45)
46: Falha de desconexdo do Al3 (E46)
44-91: Reservado
92: Falha de desconexao do Al1 (E92)
93: Falha de desconex&o do Al2 (E93)
94: Falha de desconexdo do Al3 (E94)
Frequéncia de
P07.33 operagdo na |Faixa de configuragéo: 0,00Hz-P00,03 0,00 Hz ]
falha atual
Frequéncia de
referéncia da °
P07.34 | rampa na falha | Faixa de configuragéo: 0,00Hz-P00,03 0,00 Hz
atual
Tenséao de
P07.35 | saida na falha |Faixa de configuragdo: 0-1200V ov °
atual
Corrente de
P07.36 |saida na falha|Faixa de configuragdo: 0.00-630.00A 0.00A °
atual
Tenséo do
P07.37 | barramento na |Faixa de configurag&o: 0.0-2000.0V 0.0v °
falha atual
Temperatura
PO7.38 | feMTE e |Faixa de ajuste: -20,0-120,0°C. 0.0°C °
alha atual
Status do
terminal de |Intervalo de configuragéo: 0x0000-
P07.39 entrada na |OxFFFF 0x0000 i
falha atual
Status do
P07.40 s;?c';?::lf:lia Ionten/alo de configuragdo: 0x0000- 0x0000 °
XFFFF
atual
Frequéncia de
P07.41 operagdo na |Faixa de configuragdo: 0,00Hz-P00,03 0,00 Hz ]
ultima falha
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P07.42

Frequéncia de
referéncia da
rampa na
ultima falha

Faixa de configuragao: 0,00Hz-P00,03

0,00 Hz

P07.43

Tenséo de
lsaida na ultima|
falha

Faixa de configuragéo: 0-1200V

ov

P07.44

Corrente de
lsaida na ultima|
falha

Faixa de configuragao: 0.00-630.00A

0.00A

P07.45

Tenséo do
barramento na
ultima falha

Faixa de configuragao: 0.0-2000.0V

P07.46

Temperatura
na ultima falha

Faixa de ajuste: -20,0-120,0°C.

0.0°C

P07.47

Status do
terminal de
entrada na
ultima falha

Intervalo de configuragéo: 0x0000-
OxFFFF

0x0000

P07.48

Status do
terminal de
lsaida na ultima|
falha

Intervalo de configuragéo: 0x0000-
OxFFFF

0x0000

P07.49

Frequéncia de
execucgao na
pendultima falha

Faixa de configuragao: 0,00Hz-P00,03

0.00Hz

P07.50

Frequéncia de
referéncia da
rampa na
penultima falha

Faixa de configuragao: 0,00Hz-P00,03

0.00Hz

P07.51

Tenséao de
saida na
penultima falha

Faixa de configuragéo: 0-1200V

ov

P07.52

Corrente de
saida na
penultima falha

Faixa de configuragao: 0.00-630.00A

0.00A

P07.53

Tenséo do
barramento na
penultima falha

Faixa de configuragao: 0.0-2000.0V

P07.54

Temperatura na
penultima falha

Faixa de ajuste: -20,0-120,0°C.

0.0°C
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Status do
terminal de |Intervalo de configuragdo: 0x0000-
P07.55 entradana |OxFFFF 0x0000 i
penultima falha
Status do
terminal de |Intervalo de configuragdo: 0x0000-
PO7:56 | “saidana |OxFFFF 0x0000 *
penultima falha
Grupo P08—Fungoes aprimoradas
Codlgg o Nome Descrigao Padrdo |Modificar|
fungao
P08.00 | Tempo ACC 2 |Faixa de configuragao: 0.0-3600.0s  |P8Pendedol
modelo
P08.01 | Tempo DEC 2 |Faixa de configuragao: 0.0-3600.0s  |PePendedol
modelo
P08.02 | Tempo ACC 3 |Faixa de configuragao: 0.0-3600.0s  |PePendedol
modelo
P08.03 | Tempo DEC 3 |Faixa de configuragdo: 0.0-3600.0s  |-°Pendedo
modelo
P08.04 | Tempo ACC 4 |Faixa de configuragao: 0.0-3600.0s  |PePendedol
modelo
P08.05 | Tempo DEC 4 |Faixa de configuragdo: 0.0-3600.0s  |-oPendedo
modelo
Frequéncia de |Especifica a frequéncia de referéncia
operagdo em |durante o deslocamento lento.
P08.06 deslocamento |Faixa de configuragdo: 0,00Hz- 5,00 Hz o
lento P00,03 (frequéncia maxima de saida)
Especifica o tempo necessario
para que o VFD acelere de 0 Hz
P08.07 Tempo de .ACC até a frequéncia de saida maxima Depende do [e}
para corrida (P00.03) modelo
Faixa de configuragéo: 0.0-3600.0s
Especifica o tempo necessario
Tempo DEC para que o VFD desacelere da
para P ) L Depende do|
P08.08 frequéncia de saida maxima o
deslocamento modelo
lento (P00.03) para 0 Hz.
Faixa de configuragéo: 0.0-3600.0s
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P08.09

Frequéncia de
salto 1

O VFD pode evitar pontos de
ressonancia mecanica definindo
frequéncias de salto. Quando a
frequéncia definida esta dentro do
intervalo da frequéncia de salto, o
VFD funciona no limite da
frequéncia de salto. O VFD suporta
a configuragéo de trés frequéncias
de salto. Se os pontos de
frequéncia de salto forem definidos
como 0, essa fungdo ndo sera
valida.

Faixa de configuragao: 0,00Hz-
P00,03 (frequéncia maxima de saida)

0,00 Hz

P08.10

Amplitude da
frequéncia de
salto 1

O VFD pode evitar pontos de
ressonancia mecanica definindo
frequéncias de salto. Quando a
frequéncia definida esta dentro do
intervalo da frequéncia de salto, o
VFD funciona no limite da
frequéncia de salto. O VFD suporta
a configuragéo de trés frequéncias
de salto. Se os pontos de
frequéncia de salto forem definidos
como 0, essa fungdo ndo sera
valida.

Faixa de configuragao: 0,00Hz-
P00,03 (frequéncia maxima de saida)

0,00 Hz

P08.11

Frequéncia de
salto 2

O VFD pode evitar pontos de
ressonancia mecanica definindo
frequéncias de salto. Quando a
frequéncia definida esta dentro do
intervalo da frequéncia de salto, o
VFD funciona no limite da
frequéncia de salto. O VFD suporta
a configuragéo de trés frequéncias
de salto. Se os pontos de
frequéncia de salto forem definidos
como 0, essa fungdo ndo sera
valida.

Faixa de configuragao: 0,00Hz-
P00,03 (frequéncia maxima de saida)

0,00 Hz

P08.12

Amplitude da
frequéncia de
salto 2

O VFD pode evitar pontos de
ressonancia mecanica definindo
frequéncias de salto. Quando a
frequéncia definida esta dentro do

0,00 Hz
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Padrao

Modificar|

intervalo da frequéncia de salto, o
VFD funciona no limite da frequéncia
de salto. O VFD suporta a
configuragdo de trés frequéncias de
salto. Se os pontos de frequéncia de
salto forem definidos como 0, essa
fungdo néo sera valida.

Faixa de configuragao: 0,00Hz-
P00,03 (frequéncia maxima de saida)

P08.13

Frequéncia de
salto 3

O VFD pode evitar pontos de
ressonancia mecanica definindo
frequéncias de salto. Quando a
frequéncia definida esta dentro do
intervalo da frequéncia de salto, o
VFD funciona no limite da
frequéncia de salto. O VFD suporta
a configuragéo de trés frequéncias
de salto. Se os pontos de
frequéncia de salto forem definidos
como 0, essa fungdo ndo sera
valida.

Faixa de configuragao: 0,00Hz-
P00,03 (frequéncia maxima de saida)

0.00Hz

P08.14

Amplitude da
frequéncia de
salto 3

O VFD pode evitar pontos de
ressonancia mecanica definindo
frequéncias de salto. Quando a
frequéncia definida esta dentro do
intervalo da frequéncia de salto, o
VFD funciona no limite da
frequéncia de salto. O VFD suporta
a configuragéo de trés frequéncias
de salto. Se os pontos de
frequéncia de salto forem definidos
como 0, essa fungdo ndo sera
valida.

Faixa de configuragao: 0,00Hz-
P00,03 (frequéncia maxima de saida)

0.00Hz

P08.15

Amplitude da
frequéncia de
oscilagéo e

Faixa de configuragéo: 0,0-100,0%
(da frequéncia definida)

0.0%
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Amplitude da |Faixa de configuragédo: 0,0-50,0%
P08.16 | frequéncia do [(da amplitude da frequéncia de 0,0% [e)
salto repentino | oscilagdo)
Tempo de
P08.17 | SuP9292 | Eaixa e configuragdo: 0.1-3600.0s 5.0s o
requéncia de
oscilacao
Tempo de
Pog.18 |, duedada | .. de configuragao: 0.1-3600.0s 5.0s o
frequéncia de
oscilacédo
Faixa de configuragéo: 0,00-P00,03
Frequéncia de | (frequéncia de saida maxima)
P08.19 comutacgéo do |0,00Hz: Se»m c_omutag:ao B 0,00 Hz o
tempo Se a frequéncia de operagéo for
ACC/DEC |maior que P08.19, mude para tempo
ACC/DEC 2.
Limite de
frequéncia do
P08.20 inicio do Faixa de configuragéo: 0,00-50,00Hz 2,00 Hz o)
controle de
queda
Faixa de configuragao: 0-2
Frequéncia de |0: Frequéncia maxima de saida 1:
referéncia do |Definir frequéncia
P08.21 tempo 2: 100Hz 0 @
ACC/DEC ¢ Nota: Véalido somente para
ACC/DEC direto.
Método de |Faixa de configuragéo: 0-1
P08.22 célculo do |0: Com base na corrente de torque 0 o
torque de saida|1: Com base na poténcia de saida
Nun;:?trgsde Faixa de configuragéo: 0-1
P08.23 ponic 0: Dois 0 o
decimais de
P 1: Um
frequéncia
Numero de |Faixa de configuragao: 0-3
casas decimais|0: Sem ponto decimal
P08.24 pontos de 1:Um 0 [e}
velocidade |2: Dois
linear 3: Trés
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Valor de
P08.25 contagem |Faixa de configuragdo: P08.26-65535 0 o
definido
Valor de
P08.26 contagem [Faixa de configuragdo: 0-P08.25 0 o
designado
Tempo de
P08.27 execugdo |Faixa de configuragéo: 0-65535min Omin (o]
definido
Especifica o numero de tempos de
reinicializagdo automatica de falhas
quando o VFD usa a reinicializagéo
automatica de falhas. Quando o
Contagem de numero de tempos de reinicializagdo
reinicie?liza 20 continua excede o valor, o VFD
P08.28 1128630 | torma uma falha e para. 0 [¢]
automatica de . ¥
falhas Apos a partida do VFD, se nenhuma
falha ocorrer dentro de 600s apos a
partida do VFD, o nimero de
tempos de reinicializagdo
automatica de falhas sera apagado.
Faixa de configuragéo: 0-10
Especifica o intervalo de tempo
desde a ocorréncia de uma falha
Intervalo de até o momento em que a
P08.29 |reinicializacao o 'a 1.0s [e}
o redefinigdo automatica de falhas
automatica de .
falhas en_tra em vigor.
Faixa de configuragéo: 0.1-3600.0s
Taxa de Especifica a taxa de variagdo da
= frequéncia de saida do VFD com
redugéo de b £ d
frequéncia no ase na carga. £ usado
P08.30 principalmente para equilibrar a 0,00 Hz [e}
controle de A Y
poténcia quando varios motores
queda de .
velocidade |2¢ionam a mesma carga.
Faixa de configuragao: 0,00-50,00Hz
P08.31 Reservado |- - -
Usado para visualizar o valor de
deteccao do nivel elétrico do FDT1.
Valor de PO .
deteccao de Quando a frequéncia de saida
P08.32 . o excede a frequéncia 50,00Hz [¢]
nivel elétrico . oy
FDT1 correspondente do nivel elétrico
FDT, o terminal de saida digital
multifuncional emite continuamente
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o sinal de "Deteccéo de nivel de
frequéncia FDT". O sinal é invalido
somente quando a frequéncia de
saida diminui para um valor menor
do que a frequéncia
correspondente ao (valor de
deteccao de nivel elétrico FDT -
FDT de atraso).

Faixa de configuragéo: 0,00Hz-
P00,03 (frequéncia maxima de
saida)

P08.33

Valor de
detecgdo de
atraso FDT1

Usado para visualizar o valor de
deteccdo de atraso FDT1. Quando
a frequéncia de saida excede a
frequéncia correspondente do nivel
elétrico FDT, o terminal de saida
digital multifuncional emite
continuamente o sinal de
“Detecgao de nivel de frequéncia
FDT". O sinal é invalido somente
quando a frequéncia de saida
diminui para um valor inferior a
frequéncia correspondente ao
(nivel elétrico do FDT - valor de
detecgdo de atraso do FDT). Faixa
de configuragéo: 0,0-100,0%
(relativo para o nivel elétrico FDT1)

5,0%

P08.34

Valor de
detecgdo de
nivel elétrico

FDT2

Usado para visualizar o valor de
deteccao do nivel elétrico FDT2.
Quando a frequéncia de saida
excede afrequéncia
correspondente do nivel elétrico
FDT, o terminal de saida digital
multifuncional emite continuamente
o sinal de “Deteccgao de nivel de
frequéncia FDT”. O sinal ¢ invalido
somente quando a frequéncia de
saida diminui para um valor inferior
a frequéncia correspondente ao
(nivel elétrico FDT - valor de
deteccdo de atraso FDT).

Faixa de configuragao: 0,00Hz-
P00,03 (frequéncia maxima de saida)

50,00Hz
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fungao
Usado para visualizar o valor de
deteccdo de atraso FDT2. Quando
a frequéncia de saida excede a
frequéncia correspondente do nivel
elétrico FDT, o terminal de saida
digital multifuncional emite
continuamente o sinal de “Detecgédo
Valor de de nivel de frequéncia FDT”. O sinal
P08.35 | detecgiode [SCM'VE q : 5,0% o
é invalido somente quando a
atraso FDT2 P . A
frequéncia de saida diminui para
um valor inferior a frequéncia
correspondente ao (nivel elétrico do
FDT - valor de deteccado de atraso
do FDT). Faixa de configuragéo:
0,0-100,0% (relativo ao nivel
elétrico do FDT2)
Quando a frequéncia de saida
Valor de estiver dentro da faixa de detecgéo,
detecgdo da |o terminal de saida digital
P08.36 frequéncia multifuncional emitira o sinal de 0,00 Hz o
que esta “Frequéncia atingida”.
sendo atingida | Faixa de configuragao: 0,00Hz-
P00,03 (frequéncia maxima de saida)
Habilitando a |Faixa de configuragéo: 0-1
P08.37 parada 0: Desativar 1 [¢]
dindmica | 1: Ativar
Para
Especifica a tensédo do barramento 220V:
~ inicial da parada dinamica. Ajuste 380,0V
Tens&ode |ggqe valor adequadamente para Para
P08.38 limite de | 5pter uma parada eficaz para a 380V: o
parada carga. O valor padréo varia de 700,0V
dindmica | 5cordo com a classe de tensao. Para
Faixa de configuragdo: 200,0-2000,0V| 660V:
1120,0V
Faixa de configuragéo: 0-2
o '\gfscigzo 0: Modo normal
P08.39 vgntilagtfor de | Eunc_io_n;rr_]ents) permanente 0 o
resfriamento | @P0s a inicializagéo
2: Modo de execugéo 2
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Descrigao

Padrao

Modificar|

P08.40

Selegéo de
PWM

Intervalo de configuragdo: 0x0000-
0x221

Unidade: Selegéo do modo PWM 0:
Modo PWM 1, modulagéo 3PH

1: Modo PWM 2, modulacéo 3PH e
modulagéo 2PH

Dezenas: Limite de frequéncia
portadora de baixa velocidade PWM
0: Modo de limite de frequéncia
portadora de baixa velocidade 1

1: Modo de limite de frequéncia
portadora de baixa velocidade 2

2: Sem limite para a frequéncia
portadora de baixa velocidade
Centenas: Método de compensagéo
de zona morta

0: Método de compensagéo 1

1: Método de compensacao 2

0x100

P08.41

Selecgdo de
sobremodulag
ao

Intervalo de configuragdo: 0x0000-
0x1111

Unidade: Ativagéo de
sobremodulagao

0: Desativar

1: Ativar

Dezenas: Reservado
Centenas: Limite de frequéncia
portadora

0: Sim

1: Nao

Milhares: Reservado

0x1001

P08.42-
P08.43

Reservado

P08.44

Configuragao do|
controle do
terminal
UP/DOWN

Intervalo de configuragéo: 0x000-
0x221

Unidade: Selegdo da configuragéo de
frequéncia

0: A configuragéo feita por meio de
UP/DOWN é valida.

1: A configuragao feita por meio de
UP/DOWN ¢ invalida.

Dezenas: Selecéo do controle de
frequéncia

0: Valido somente quando P00.06=0

ou P00.07=0

0x000
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fungao
1: Valido para todos os métodos de
configuragdo de frequéncia
2: Invalido para execugédo de
velocidade em multiplos passos
quando a execugéao de velocidade
em multiplos passos tiver prioridade
Centenas: Selegdo de agdo para
parada
0: A configuragéo é valida.
1: Valido durante a operagao, apagado
apos a parada
2: Valido durante a execugéo,
apagado ap6s o recebimento de um
comando de parada
Taxa integral
Pog.45 |deincremento | e i - e configuragéo: 0,01-50,00Hz/s| 0,50 Hzis | o
de frequéncia
do terminal UP
Taxa integral
de incremento
P08.46 | de frequéncia |Faixa de configuragéo: 0,01-50,00Hz/s| 0,50 Hz/s [e}
do terminal
DOWN
Intervalo de configuragéo: 0x000-
0x111
B Unidade: Reservado
Selef;ao de Selegao de agdo no desligamento
acdo no durante o ajuste de frequéncia por
P08.47 de;LljlgaanTeegto meio da comunicag&o Modbus 0x000 o
configuragéo 0: S_alva a configuragdo no
de frequéncia desligamento.
1: Apaga a configuragéo no
desligamento.
Centenas: Reservado
Especifica o consumo de
eletricidade inicial.
Consumo inicial Consumo de eletricidade inicial =
P08.48 | de eletricidade P08.48 x 1000 + P08.49 0kWh [e)
de alto valor | X
Faixa de configuragéo: 0-59999kWh
)
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th)dlgg ¢a Nome Descrigao Padrdo |Modificar|
ungao
Especifica o consumo inicial de
Consumo inicial | €letricidade.
P08.49 | de eletricidade |Consumo inicial de eletricidade = 0,0 kWh o)
de baixo valor [P08.48 x 1000 + P08.49
Faixa de configuragao: 0,0-999,9kWh
Usado para ativar a parada do fluxo
magnético. A parada do fluxo
magnético pode ser usada para a
parada do motor, bem como para a
alteragéo da velocidade de rotagédo
do motor. A corrente do estator,
diferente da do rotor, aumenta
Frenagem de i
P08.50 fluxo mggnético durant’e_a parada por fluxo ) 0 (o)
magnético. Portanto, o resfriamento
é melhor.
0: Desativar
100-150: Um coeficiente maior indica
uma parada mais forte.
Faixa de configuragao: 0, 100-150
Fator de Usado para ajustar o valor de
poténcia de |exibigao atual no lado da entrada
P08.51 entrada do |CA. 0.56 °
VFD Faixa de configuragdo: 0.00-1.00
Faixa de configuragéo: 0-1
0: Bloqueio no alarme de STO (E40)
1: Sem bloqueio no alarme de STO
(E40)
s . ¢ Nota: “Bloqueio no alarme de
elega_o de 1510 (E40)” indica que o alarme de
P08.52 blocgjeg de | 5TO deve ser reiniciado depois que 0 o
T o VFD se recuperar da falha de
STO (E40). “Sem bloqueio no
alarme STO (E40)” indica que o
alarme STO desaparece
automaticamente depois que o VFD
se recupera da falha de STO (E40).
Valorde |paixa de configuragéo: 0,00Hz-
;;olanznaggo;a P00,03 (frequéncia maxima de
P08.53 | oJuencia do |saida) 0,00 Hz o
limite superior | s
no controle de | £ Nota: Valido somente para controle
torque de torque.
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th)dlgg o Nome Descrigao Padrdo |Modificar|
ungao
Selegdo da F.alxa de_co_nflgura(;ao: 0—4~
P P 0: Sem limite de aceleragdo ou
requéncia -
limite superior desaceleragdo
P08.54 1: Tempo ACC/DEC 1 0 [¢)
Accoﬁ{rDoic 110 |2: Tempo ACCIDEC 2
toraue 3: Tempo ACC/DEC 3
a 4: Tempo ACC/DEC 4
Faixa de configuragéo: 0-1
0: Desativar
1: Ativar
¢ Nota: A redugédo automatica da
frequéncia portadora indica que o
L s VFD reduz automaticamente a
Ativacao da PR
= frequéncia portadora ao detectar
redugdo ue a temperatura do dissipador de
P08.55 | automatica da | 9 P P 0 o
P calor excede a temperatura
frequéncia .
nominal. Quando a temperatura
portadora S o
diminui para um valor especificado,
a frequéncia portadora volta a
configuragédo.
Essa fungéo pode reduzir as
chances de notificagao de alarme
de superaquecimento do VFD.
Frequéncia
P08.56 | transportadora |Faixa de configuragéo: 0,0-15,0kHz 4,0 kHz (o]
minima
Ponto de
temperatura da
P08.57 redugdo i a de ajuste: 40,0-85,0°C 70,0°C o
automatica da
frequéncia
portadora
Intervalo de
reducdo da . . ~ .
P08.58 frequéncia da Faixa de configuragéo: 0-30s 10s o
portadora
Limite de
deteccdode |Faixa de configuragéo: 0-100% (em o
P08.59 desconexdo de |relagédo a 10V) 0% ©
Al
Limite de
deteccdode |Faixa de configurag&do: 0-100% (em o
P08.60 desconexdo de |relagdo a 10V) 0% ©
Al2
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ungao
Limite de
deteccdode |Faixa de configuragéo: 0-100% (em o
P08.61 desconexdo de |relagédo a 10V) 0% ©
AI3
Tempo do filtro
P08.62 |de corrente de |Faixa de configuragéo: 0.000-10.000s | 0.000s [¢]
saida
Tempos de
P08.63 |filtro de torque |Faixa de configuragéo: 0-8 8 [¢)
de saida
I Faixa de configuragao: 0-1
P08.64 Hab'“stagao de |0 Dasativar 0 o
TO o
1: Ativar
Digenctgageda Faixa de configuragéo: 0-1
P08.65 A ~ 0: Normal 0 °
alimentagao 1 Anormal
STO i
I;%BS%%— Reservado |- - -
Grupo P09— Controle PID
C‘f’d'g? g Nome Descrigao Padrdo |Modificar
ungao
Especifica o canal de destino
fornecido durante o processo de
PID.
Faixa de configuragao: 0-6
0: Teclado digital
(P09.01)
1: Al
2: AI2
Selegédo da |3: AI3
fonte de 4: Pulso de alta
P09.00 referéncia do |velocidade HDIA 0 ©
PID 5: Execucdo em
multiplos passos
6: Comunicagéo Modbus
¢ Nota: A meta definida do PID de
processo € um valor relativo, para o
qual 100% é igual a 100% do sinal de
feedback do sistema controlado. O
sistema sempre calcula um valor
relativo (0-100,0%).
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°°d'9‘3 ¢a Nome Descrigao Padrdo |Modificar
fungao
Referéncia
PID Faixa de configurag&o: -100,0%-
P09.01 predefinida o, : ’ 0,0% [e}
] 100,0%
por meio do
teclado
Especifica o canal de feedback do
PID. Faixa de configuragdo: 0-4
0: Al1
1: A2
Selago da i: ll;\’BI de alt locidad
fonte de : Pulso de alta velocidade
P09.02 feedback do |HDIA 0 ©
PID 4: Comunicagao Modbus
Nota: O canal de referéncia e o canal
de feedback ndo podem ser
duplicados. Caso contrario, ndo
sera possivel obter um controle PID
eficaz.
Faixa de configuragéo: 0-1
0: A saida do PID é positiva.
Quando o sinal de feedback for
maior do que o valor de referéncia
do PID, a frequéncia de saida do
Selegao das VFD diminuira para equilibrar o PID.
caracteristica Exerpplo: Controle PID sobre a
P09.03 | J'4e saida do |tenséo durante o desenrolamento. 0 o
PID 1: A saida do PID é negativa.
Quando o sinal de feedback for
maior que o valor de referéncia do
PID, a frequéncia de saida do VFD
aumentara para equilibrar o PID.
Exemplo: Controle PID sobre a
tensdo durante o desenrolamento
Ganho Especifica o ganho proporcional P da
P09.04 | proporcional |entrada PID. 1.80 o
(Kp) Faixa de configuragdo: 0.00-100.00
Determina a velocidade do ajuste
integral no desvio do feedback do
P09.05 . Tempo ) PID e da referéncia do regulador 0.90s o
integral (Ti) |40 PID.
Faixa de configuragédo: 0.00-10.00s
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C?d'ge ¢a Nome Descrigao Padrdo |Modificar
ungao
Determina a intensidade do ajuste
Tempo da taxa de alteragdo no desvio do
P09.06 diferencial |feedback do PID e da referéncia do 0.00s o
(Td) regulador do PID.
Faixa de configuragao: 0.00-10.00s
Especifica o ciclo de amostragem
da realimentagéo. O regulador
Ciclo de calcula em cada ciclo de
P09.07 | amostragem |amostragem. Um ciclo de 0.001s )
M amostragem mais longo indica uma
resposta mais lenta.
Faixa de configuragéo: 0.001-1.000s
Especifica o desvio maximo
permitido pela saida do sistema PID
Limite de em relagdo a referéncia de loop
P09.08 desvio do |fechado, que pode ajustar a 0,0% fo)
controle PID |precisdo e a estabilidade do sistema
PID.
Faixa de configuragéo: 0,0-100,0%
Especifica o limite superior dos
valores de saida do regulador PID.
Limite 100,0% corresponde a frequéncia
P09.09 superior da |de saida maxima (P00.03) ou a 100,0% [e)
saida do PID [tensdo maxima (P04.31).
Faixa de configuragao: P09.10-
100,0%
Especifica o limite inferior dos
valores de saida do regulador PID.
Limite inferior |100,0% corresponde a frequéncia
P09.10 de saidado |de saida maxima (P00.03) ou a 0,0% [e)
PID tensdo maxima (P04.31).
Faixa de configurag&o: -100,0%-
P09,09
Valorde |pgpecifica o valor de detecgéo off-
P09.11 de‘ﬁﬁgadoe"ff' line do feedback do PID. 0.0% o
feedback Faixa de configuragao: 0,0-100,0%
Tempo de
P09.12 de‘ﬁﬁgadoe"ﬁ' Faixa de configuragdo: 0.0-3600.0s 1.0s o
feedback
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Descrigao

Padrao

Modificar

P09.13

Selegéo do
controle PID

Intervalo de configuragéo: 0x0000-
0x1111

Unidade:

0: Continuar o controle integral
depois que a frequéncia atingir o
limite superior/inferior

1: Interrompe o controle integral
depois que a frequéncia atinge o
limite superior/inferior

Dezenas:

0: Igual a diregéo da

referéncia principal

1: Contrario a diregédo de
referéncia principal

Centenas:

0: Limite de acordo com a
frequéncia maxima

1: Limite de acordo com a
frequéncia A Milhares:

0: Frequéncia A+B. ACC/DEC do
buffer da fonte de frequéncia A da
referéncia principal é invalido.

1: Frequéncia A+B. O ACC/DEC do
buffer da fonte de frequéncia A da
referéncia principal é valido. O
ACC/DEC é determinado por P08.04
(tempo ACC 4).

0x0001

P09.14

Ganho
proporcional
de baixa
frequéncia
(Kp)

Faixa de configuragao: 0.00-100.00

Ponto de comutagéo de baixa
frequéncia: 5,00 Hz

Ponto de comutacéo de alta
frequéncia: 10,00 Hz (P09.04
corresponde ao parametro de alta
frequéncia), e o meio é a
interpolacgéo linear entre esses dois
pontos.

1.00

P09.15

Tempo
ACC/DEC do
comando PID

Faixa de configuragao: 0.0-1000.0s

0.0s
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Codlgg o Nome Descrigao Padrdo | Modificar
fungao
Tempo do filtro | _. N = .
P09.16 de saida do PID Faixa de configuragao: 0.000-10.000s | 0.000s [e)
P09.17 Reservado |- - -
Tempo integral
P09.18 de baixa Faixa de configuragéo: 0.00-10.00s 0.90s [¢]
frequéncia (Ti)
Tempo
P09.19 d'ferlf;‘i)c(':' d€ | Faixa de configurago: 0.00-10.00s 0.00s o
frequéncia (Td)
Ponto de baixa
Pog.2o [frequéncia paral - . . e configuragso: 0.00-P09.21 5,00 Hz o
comutacao de
parametros PID
Ponto de alta
Pog.21 [frequéncia paral .. . e configuragao: P09.20-P00.03| 10,00 Hz | o
comutacao de
parametros PID
P09.22-
Reservado |- - -
P09.26

Grupo P10— PLC Simple

s e controle de velocidade em multiplos passos

Cadigo da
fungao

Nome

Descrigao

Padréao

Modificar

P10.00

Modo PLC
simples

Faixa de configuragao: 0-2

0: Parar depois de funcionar uma
vez. O VFD para automaticamente
depois de funcionar por um ciclo e s6
pode ser iniciado depois de receber o
comando de funcionamento.

1: Manter a operagao no valor final
apoés um ciclo de operagdo. O VFD
mantém a frequéncia de operagdo e
a direcdo da ultima segdo apés um
unico ciclo.

2: Funcionamento ciclico. O VFD
entra no proximo ciclo depois de
completar um ciclo até receber o
comando de parada.
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Faixa de configuragéo: 0-1
Selegéo 0: Nao memorizar na falta de energia
P10.01 simples da [1: Memorizar na falta de energia. O 0 o
’ memoria do |PLC memoriza seu estagio e
PLC frequéncia de funcionamento antes
de ser desligado.
. Faixa de configuragao: -300,0-300,0%
P10.02 :n?lr?qﬂl(:;?:s A configuragédo de 100,0% 0.0% o
’ 25505 0 corresponde a frequéncia maxima de !
P saida (P00.03).
Tempo de Faixa de configuragao: 0,0-6553,5s
= (min) .
P10.03 dguertaaga:O A unidade de tempo é especificada 0,0s(min) ©
P por P10.37.
. Faixa de configuragao: -300,0-300,0%
P10.04 Ve'ﬂc,’ﬂgalii de A configuragédo de 100,0% 0.0% o
’ assgs 1 corresponde a frequéncia maxima de v
p saida (P00.03).
Tempo de Faixa de configuragao: 0,0-6553,5s
= (min) .
P10.05 dur:g:g 1d° A unidade de tempo é especificada 0,0s(min) ©
P por P10.37.
. Faixa de configuragao: -300,0-300,0%
P10.06 :n?lr?qﬂl(:;?:s A configuragdo de 100,0% 0.0% o
’ 25508 2 corresponde a frequéncia maxima de !
P saida (P00.03).
Tempo de Faixa de configuragao: 0,0-6553,5s
= (min) .
P10.07 dur:g:g;o A unidade de tempo é especificada 0.0s(min) ©
P por P10.37.
. Faixa de configuragao: -300,0-300,0%
P10.08 Q’ﬁ'ﬁﬁﬁiﬁﬁ A configuragao de 100,0% 0,0% o
’ 25508 3 corresponde a frequéncia de saida !
P maxima (P00.03).
Tempo de Faixa de configuragao: 0,0-6553,5s
= (min) .
P10.09 dur:g:g go A unidade de tempo é especificada 0.0s(min) o
P por P10.37.
. Faixa de configuragao: -300,0-300,0%
P10.10 :n? l%%ﬁ;?:s A configuragdo de 100,0% 0,0% o
’ 25508 4 corresponde a frequéncia maxima de !
P saida (P00.03).
Tempo de Faixa de configuragao: 0,0-6553,5s
= (min) .
P10.11 dur:;,:sagfo A unidade de tempo é especificada 0,0s(min) ©
P por P10.37.
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. Faixa de configuragao: -300,0-300,0%
Vequd_ade A configuragédo de 100,0% o,
P10.12 em multiplos P - 0,0% [e]
25508 5 corresponde a frequéncia maxima de
p saida (P00.03).
Tempo de Faixa de configuragao: 0,0-6553,5s
= (min) .
P10.13 dur:é::g 5d° A unidade de tempo é especificada 0.0s(min) ©
P por P10.37.
. Faixa de configuragao: -300,0-300,0%
Vequd_ade A configuragédo de 100,0% o,
P10.14 em multiplos N P . 0,0% o
25505 6 corresponde a frequéncia maxima de
p saida (P00.03).
Tempo de Faixa de configuragao: 0,0-6553,5s
= (min) .
P10.15 dur:g:ggo A unidade de tempo é especificada 0.0s(min) ©
P por P10.37.
. Faixa de configuragao: -300,0-300,0%
Vequd_ade A configuragédo de 100,0% o,
P10.16 em multiplos N P - 0,0% [e]
25508 7 corresponde a frequéncia maxima de
p saida (P00.03).
Tempo de Faixa de configuragao: 0,0-6553,5s
= (min) .
P10.17 dur:é::g ;‘10 A unidade de tempo é especificada 0.0s(min) ©
P por P10.37.
. Faixa de configuragao: -300,0-300,0%
Vequd_ade A configuragédo de 100,0% o,
P10.18 em multiplos P - 0,0% o
2550 8 corresponde a frequéncia maxima de
p saida (P00.03).
Tempo de Faixa de configuragao: 0,0-6553,5s
= (min) .
P10.19 dur:g:géjo A unidade de tempo é especificada 0.0s(min) ©
P por P10.37.
. Faixa de configuragao: -300,0-300,0%
Vequd_ade A configuragao de 100,0% o,
P10.20 em multiplos PR - 0,0% o
25505 9 corresponde a frequéncia maxima de
p saida (P00.03).
Tempo de |Faixa de configuragdo: 0,0-6553,5s
P10.21 execugdo do |(min) A unidade de tempo é 0,0s(min) (@)
passo 9 especificada por P10.37.
. Faixa de configuragao: -300,0-300,0%
Vequd_ade A configuragao de 100,0% o,
P10.22 em multiplos N P - 0,0% [e]
assos 10 corresponde a frequéncia maxima de
P saida (P00.03).
Tempo de Faixa de configuragao: 0,0-6553,5s
= (min) .
P10.23 du;i§i°1go A unidade de tempo é especificada 0.0s(min) ©
p por P10.37.
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. Faixa de configurag&o: -300,0-300,0%
Velocidade N = o
P10.24 | emmaliplos |* °°”f'9”r§93‘°fde 100,0% do| 0.0% o
assos 11 |corresponde a frequéncia maxima de
p saida (P00.03).
Tempo de Faixa de configuragao: 0,0-6553,5s
= (min) .
P10.25 dodu;asizoﬂ A unidade de tempo é especificada 0.0s(min) o
P por P10.37.
: Faixa de configuragao: -300,0-300,0%
Velocidade N = o
P10.26 | emmultiplos |™ configuragao de 100,0% P10.26 | ©
25508 12 corresponde a frequéncia maxima de
P saida (P00.03).
Tempo de Faixa de configuragao: 0,0-6553,5s
= (min)
P10.27 du;ig;ioéo A unidade de tempo é especificada P10.27 o
p por P10.37.
. Faixa de configuragao: -300,0-300,0%
Velocidade N = o
P10.28 | emmultiplos |/ configuracao de 100,0% P10.28 | ©
25508 13 corresponde a frequéncia maxima de
p saida (P00.03).
Tempo de Faixa de configuragao: 0,0-6553,5s
= (min)
P10.29 du;ig;io1t::130 A unidade de tempo é especificada P10.29 o
p por P10.37.
. Faixa de configurag&o: -300,0-300,0%
Velocidade N = o
P10.30 | emmultiplos |™ configuragao de 100,0% P10.30 | ©
ass0s 14 corresponde a frequéncia maxima de
P saida (P00.03).
Tempo de Faixa de configuragao: 0,0-6553,5s
= (min)
P10.31 du;ic,;io1io A unidade de tempo é especificada P10.31 ©
p por P10.37.
. Faixa de configurag&o: -300,0-300,0%
Velocidade N = o
P10.32 | emmltiplos |™ configuragao de 100,0% P1032 | ©
25508 15 corresponde a frequéncia maxima de
P saida (P00.03).
Tempo de Faixa de configuragao: 0,0-6553,5s
= (min)
P10.33 du;ig;ioéo A unidade de tempo é especificada P10.33 o
p por P10.37.
Tempo
ACC/DEC dos |Faixa de configuragdo: 0x0000-
P10.34 passos 0-7 do |OxFFFF P10.34 o
PLC simples
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Padrao
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P10.35

Tempo
ACC/DEC dos
passos 8-15 do

PLC simples

Faixa de configuragao: 0x0000-
OxFFFF

P10.35

P10.36

Modo de
reinicializaga
odo PLC

Faixa de configuragéo: 0-1

0: Reiniciar a partir da primeira
etapa, ou seja, se o VFD parar
durante o funcionamento (causado
por comando de parada, falha ou
desligamento), ele funcionara a
partir da primeira etapa apds o
reinicio.

1: Continuar funcionando a partir da
frequéncia de passo quando
ocorreu a interrupgéao, ou seja, se o
VFD parar durante a execugao
(causada por comando de parada ou
falha), ele registrara o tempo de
funcionamento da etapa atual e
entrara nessa etapa
automaticamente apds a
reinicializagéo e, em seguida,
continuara funcionando na
frequéncia definida por essa etapa
no tempo restante.

P10.36

P10.37

Unidade de
tempo em
multiplos
passos

Faixa de configuragéo: 0-1

0: segundo; o tempo de execugéo de
cada passo é contado em segundos
1: minuto; o tempo de execugao de
cada passo é contado em minutos

Grupo P11 - Fungdes de protecdao

Cadigo da
fungao

Nome

Descrigao

Padrao

Modificar

P11.00

Protecao
contra perda
de fase

Intervalo de configurag&o: 0x000-
0x011

Unidade:

0: Desativar a protegéo contra perda
de fase de entrada do software.

1: Habilita a protegéo contra perda
de fase de entrada do software.
Dezenas:

0: Desabilita a protegéo contra perda
de fase de saida.

1: Habilita a protegéo contra perda
de fase de saida.

Centenas: Reservado

Para
modelo

s 1PH:

0x010
Para
modelo

s 3PH:

0x011
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ungao
fr;ﬁ%ﬁiigio Faixa de_configuragéo: 0-1
P11.01 desli 0: Desativar 0 o
esligamento 1: Ativar
transitério .
Possibilitando a
parada por |Faixa de configurag&o: 0-1
P11.02 absorgédo de |[0: Desativar 0 ©
energia para |1: Ativar
parar
Protel_gao S:ontra Faixa de configuragéo: 0-1
P11,03 |Paraisacao por\q. pesativar 1 o
sobretensdo e
P 1: Ativar
paralisagédo
Tensdo de |120-150% (tensdo de barramento 136%
P11.04 protecdo contra|padréo) (380V) o
. paralisag&o por|120-150% (tensdo de barramento 120%
sobretensdo | padrdo) (220V) °
Durante o funcionamento acelerado,
como a carga € muito grande, a taxa|
de aceleragéo real do motor é
menor do que a da frequéncia de
saida. Para evitar o desarme do
VFD devido a sobrecorrente durante
a aceleragéo, tome as medidas de
Modo de limite Iim_ite de corre_nte. .
P11.05 d Faixa de configuragédo: 0x00-0x11 0x01 ©
e corrente . . = = -
Unidade: Selegao de acgado de limite
atual
0: Invalido
1: Sempre valido
Dezenas: Alarme de sobrecarga do
limite de corrente do hardware
0: Valido
1: Invélido
Limite . .
o Faixa de ajuste: 50,0-200,0% (da
P11.06 | automatico de corrente dje saida nominal do(VFD) 160.0% O
corrente
Taxa de queda
p11.07 |defrequéncia |- . 4o configuragao: 0,00-50,00Hzss|  19-00 ®)
’ durante o limite o ’ Hz/s
de corrente
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Descrigao

Padrao

Modificar

P11.08

Selegao de pré-
alarme de
VFD/motor

OoL/uL

Intervalo de configuragéo:
0x0000-0x1132

Unidade:

0: Pré-alarme OL/UL do motor,
relativo a corrente nominal do
motor.

1: Pré-alarme OL/UL do VFD,
relativo a corrente de saida nominal
do VFD.

2: Torque de saida do motor OL/UL
pré-alarme, em relagéo ao torque
nominal do motor.

Dezenas:

0: O VFD continua funcionando para
um alarme OL/UL

1: O VFD continua a funcionar para
um alarme UL, mas para de
funcionar para uma falha OL

2: O VFD continua a funcionar para
um alarme OL, mas para de funcionar
para uma falha UL

3. O VFD para de funcionar
devido a um alarme OL/UL
Centenas:

0: Detectar o tempo todo.

1: Detectar durante o funcionamento
em velocidade constante

Milhares: Selegao da referéncia

de corrente de sobrecarga do

VFD

0: Relacionado ao coeficiente de
calibragao atual

1: N&o relacionado ao coeficiente de
calibracdo atual

0x0000

P11.09

Limite de
deteccao de
pré-alarme de
subcarga

Se a corrente de saida do VFD ou do
motor for maior do que o nivel de
deteccao de pré-alarme de
sobrecarga (P11.09) e a duragdo
exceder o tempo de detecgdo de pré-
alarme de sobrecarga (P11.10), o
sinal de pré-alarme de sobrecarga
sera emitido.

Faixa de configuragdo: P11.11-200%
(valor relativo determinado pela
unidade de P11.08)

150%
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th)dlgg ¢a Nome Descrigao Padrdo |Modificar
ungao
Tempo de
p11.10 | detecedodo i de configuragdo: 0.1-3600.0s 1.0s o
pré-alarme de
sobrecarga
O sinal de pré-alarme de subcarga
sera emitido se a corrente de saida
do VFD ou do motor for inferior ao
o nivel de detecgdo de pré-alarme de
Limite de  (subcarga (P11.11) e a duragéo
P11.11 d(.etecgao de |exceder o tempo de detecgao de 50% fo)
pré-alarme de |pré-alarme de subcarga (P11.12).
subcarga Faixa de configuragéo: 0 -P11.09
(valor relativo determinado pelo local
de P11.08)
Faixa de configuragao: 0.1-3600.0s
O sinal de pré-alarme de subcarga
sera emitido se a corrente de saida
Tempo de |do VFD ou do motor for inferior ao
detecgdo do |nivel de detecgéo de pré-alarme de
P11.12 pré-alarme de |subcarga (P11.11) e a duragéo 1.0s o
subcarga exceder o tempo de deteccdo de
pré-alarme de subcarga (P11.12).
Faixa de configuragao: 0.1-3600.0s
Especifica a agédo dos terminais de
saida de falha na subtensédo e no
reset de falha.
Intervalo de configuragdo: 0x00-0x11
Agéo do Unidade:
tir;?g;aldie 0: Atuar em uma falha de subtenséo
P11.13 falha na 1: N&o atuar em uma falha de 0x00 o)
ocorréncia de |subtenséo
falha Dezenas:
0: Atuar durante o periodo de
reinicializagéo automatica
1: N&o agir durante o periodo de
reinicializagéo automatica
Valorde | Eqpecifica o valor de detecgéo
P11.44 | 9e166GA0 08 4o Gesvio de velocidade. 100% | ©
velocidade |Faixade configuragao: 0,0-50,0%
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Especifica o tempo de detecgdo do
desvio de velocidade. Se o tempo
de detecgéo do desvio de
Tempo de |velocidade for menor do que o
deteccao de |valor definido, o VFD continuara
P11.15 desvgio de |funcionando. 2.0s (o)
velocidade |Faixa de configuragdo: 0.0-10.0s
# Nota: Protegdo contra desvio de
velocidade é invalido quando
P11.15 é definido como 0,0.
Reducéao . X ~
automatica de |Faixa de configuragéo: 0-1
P11.16 frequéncia 0: Desativar 0 [e}
durante queda |1: v4lido
de tensé@o
Coefit_:iente Especifica o coeficiente
proporcional do| 555 rcional do regulador de
p11.17 | reguladorde |ionqa5 do barramento durante a 20 o
tens&o durante | o ajisacéo por subtensao.
a paralisacao . X .
por subtens&o Faixa de configuragdo: 0-127
Coeficiente
integral do  |Especifica o coeficiente integral do
P11.18 regulador de (regulador de tens&o do barramento 5
: tensao durante |durante o bloqueio de subtensao. o
a paralisagao (Faixa de configuragdo: 0-1000
por subtensao
Coeficiente
proporcional do | Especifica o coeficiente
regulador de |proporcional do regulador de
P11.19 corrente corrente ativo durante a 20 o
durante a paralisagédo por subtensao.
paralisag&o por|Faixa de configuragdo: 0-1000
subtenséo
Coeficiente
integral do | pqpecifica o coeficiente integral do
regulador de regulador de corrente ativo durante
P11.20 corrente a paralisagdo por subtensao. 20 o
durante a R N ~
paralisagao por Faixa de configuragéo: 0-2000
subtenséo
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ungao
Coeficiente
proporcional do|Especifica o coeficiente
regulador de |proporcional do regulador de
P11.21 |tens&o durante |tensdo do barramento durante a 60 [e)
a paralisagdo |paralisacdo por sobretensdo. Faixa
por de configuragéo: 0-127
sobretensao
Coeficiente
integral do  |Especifica o coeficiente integral
regulador de |do regulador de tensao do
P11.22 |tensdo durante |barramento durante o bloqueio de 5 lo)
a paralisagdo sobretensao.
por Faixa de configuragdo: 0-1000
sobretensao
Coeficiente
proporcional do | Especifica o coeficiente
regulador de |proporcional do regulador de
P11.23 corrente corrente ativo durante a paralisagdo 60 o
durante a por sobretenséo.
paralisag@o por |Faixa de configurag&o: 0-1000
sobretensao
Coeficiente
integral do Especifica o coeficiente integral do
regulador de regulador de corrente ativo durante
P11.24 dcorre?te a paralisagéo por sobretensao. 250 o
paralljizrcz;goapor Faixa de configuragéo: 0-2000
sobretensao
Faixa de configuragéo: 0-1
0: Desativado. O valor do tempo de
sobrecarga é zerado depois que o
VFD é parado. Nesse caso, a
determinagéo da sobrecarga do
Habilitaggo VFD leva mai_s tempo e, portantq, a
integral da protecéo efetiva do VFD é reduzida.
P11.25 sobrecarga do |1 1: Ativar. O valor de tempo de 0 O
VED sobrecarga nao é redefinido, e o
valor de tempo de sobrecarga é
acumulativo. Nesse caso, a
determinagéo da sobrecarga do
VFD leva menos tempo e, portanto,
a protecao do VFD pode ser
realizada mais rapidamente.
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func Nome Descrigao Padrdo |Modificar
ungao
';1111'l2267_ Reservado |- - -
Faixa de configuragdo: 0.0-60.0s
Tempo de ¢ Nota: A detecgdo de SPO é
atraso da iniciada somente ap6s o VFD
P11.28 detecgdo de | funcionar durante o tempo de 5.0s [e}
ativagdo do | atraso P11.28 para evitar alarmes
SPO falsos causados por frequéncia
instavel.
Fator de
P11.29 |desequilibrio do| Faixa de configuragéo: 0-10 6 [e}
SPO
';1111'%02_ Reservado | - - -
Grupo de controle P13-SM
C?d'ge o Nome Descrigdo Padrdo |Modificar
ungao
Especifica a taxa de redugéo da
corrente reativa de entrada.
Quando a corrente ativa do motor
sincrono aumenta até certo
Taxa de reducgdo|ponto, a corrente reativa de
P13.00 dacorrente  |entrada pode ser reduzida para 80.0% o
injetada no SM [melhorar o fator de poténcia do
motor.
Faixa de configuragéo: 0,0%-
100,0% (da corrente nominal do
motor)
oo ge (6255 C& confuracaci 02
P13.01 deteccdo do i 2
polo (i;nicial I: Resewadp = ©
2: Sobreposigédo de pulsos
Especifica a corrente de orientagéo
da posicao do polo. Ela é valida
dentro do limite inferior do limiar da
frequéncia de comutagao da
corrente de entrada. Se vocé
P13.02 Corrente de |precisar aumentar o torque de 30.0% o

entrada 1

partida, aumente o valor desse
parametro de funcéo
adequadamente.

Faixa de configuragao: -100,0%-
100,0% (da corrente nominal do

motor)
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th)dlgg o Nome Descrigdo Padrdo |Modificar
ungao
Especifica a corrente de orientagéo
da posicao do polo. Ela é valida
dentro do limite superior do limiar
da frequéncia de comutagédo da
P13.03 Corrente de corrt_ante de entrada. Vocé n_e'io_ 0.0% o
entrada 2 precisa alterar o valor na maioria
dos casos.
Faixa de configuragao: -100,0%-
100,0% (da corrente nominal do
motor)
Eg?g:gggs 32 Faixa de configuragéo: 0,0-200,0%
P13.04 # Nota: O valor é relativo ao valor 20.0% (e]
corrente de P .
N da frequéncia nominal do motor.
pull-in
Largura de
banda de
P13.05 | feedbackde paiya e configuragao: 10.0-200.0 625 O
observador
SvC
Especifica o limite de corrente de
pulso quando a posigao inicial do
Tensdode |polo magnético é detectada no
P13.06 supgrposi(;éo modo de pulso. O vanE é uma 80.0% ©
e alta porcentagem em relagéo a corrente
frequéncia nominal do motor.
Faixa de configuragéo: 0,0-300%
(da tensdo nominal do motor)
P13.07 Controle | iva de configuragao: 0.0-400.0 0.0 o
parametro 0
Controle Intervalo de configuragdo: 0x0000-
P13.08 parametro 1 |OxFFFF 0x0000 °©
P13.09 Reservado |- - -
Angulo de
P13.10 |compensagéo |Faixa de configuragéo: 0.0-359.9 0.0 (e]
inicial do SM
Usado para ajustar a capacidade de
resposta da fungdo de antiajuste. Se
Tempo de a inércia da carga for granqe,
P13.11 deteccio de aumente o valor'desse parametro 0.5s o
ajuste incorreto adequ_adamente, no entanto, a
capacidade de resposta pode ficar
mais lenta.
Faixa de configuragdo: 0.0-10.0s
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C?d'g? g2 Nome Descrigao Padrdo (Modificar
ungao
Usado para ajustar a capacidade de
resposta da fungdo de antiajuste. Se
a inércia da carga for grande,
Tempo de |5mente o valor desse parametro
P13.11 | detecgdo de |,4equadamente; no entanto, a 0.5s o
ajuste incorreto capacidade de resposta pode ficar
mais lenta.
Faixa de configuragdo: 0.0-10.0s
P13.12- Reservado |- - -
P13.13
Permilagem de
corrente de
P13.14 | comutagéo de [0-1000 0 o)
compensacao
de zona morta
P13.15- R d
P13.19 eservado
Grupo P14—Comunicagao serial
Codlgt_) da Nome Descrigdo Padrido |Modificar
fungéo
Faixa de configuragao: 1-247
Quando o mestre escreve o endereco
de comunicagéo do slave em 0,
indicando um endereco de difusédo em
um quadro, todos os slaves no
Endereco de |barramento Modbus recebem o
P14.00 comunicacdo |quadro, mas ndo respondem a ele. 1 o
local Os enderegos de comunicagao na
rede de comunicagado sdo exclusivos,
0 que é a base da comunicagdo ponto
a ponto.
¢ Nota: O endereco do slave ndo
pode ser definido como 0.
Especifica a velocidade de
transmissdo de dados entre o
Configuragdo |controlador host e o VFD.
da taxa de |Faixa de configuragdo: 0-7
P14.01 baud de  |0: 1200bps 4 o
comunicagdo |1: 2400bps
2: 4800bps
3: 9600bps
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Modificar

4:19200bps

5: 38400bps

6: 57600bps

7: 115200bps

¢ Nota: A taxa de baud definida no
VFD deve ser consistente com a do
controlador host. Caso contrario, a
comunicagéo falhara. Uma taxa de
baud maior indica uma comunicacéao
mais rapida.

P14.02

Configuragao
de verificagdo
de bit de dados

Faixa de configuragao: 0-5

0: Sem verificagéo (N, 8, 1) para a
RTU

1: Verificagdo par (E, 8, 1) para a
RTU

2: Verificagdo impar (O, 8, 1) para
RTU

3: Nenhuma verificagdo (N, 8, 2) para
a RTU

4: Verificagao par (E, 8, 2) p
5: Verificagdo impar (O, 8, 2
RTUZ

Nota: o formato de dados definido
no VFD deve ser consistente com o
do controlador host. Caso contrario,
a comunicagéo falha.

ara RTU
) para

P14.03

Atraso de
resposta na
comunicacao

Faixa de configuragéo: 0-200ms

5ms

P14.04

Periodo de
tempo limite
da
comunicagao
RS485

Faixa de configuragédo: 0,0-60,0s
# Nota: Quando definido como 0,0, o
tempo limite é invalido.

0.0s

P14.05

Processamen
to de falhas
de
transmisséo

Faixa de configuragao: 0-3

0: Comunicar um alarme e parar
1: Continuar funcionando sem
comunicar um alarme

2: Parar no modo de parada
habilitado sem relatar um alarme
(aplicavel somente ao modo de
comunicagao)

3: Parar no modo de parada
habilitado sem informar um alarme
(aplicavel a qualquer modo)
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fungao
Intervalo de configuragéo: 0x000-
0x111
Unidade:
0: Responde a operagdes de gravacgédo
1: N&o responde a operagdes de
gravagao
Selecio de Dezenas:
agc')(e;zs de 0: A protecdo da senha de
comunicagédo € invalida.
processamen
P14.06 to de 1: A protecdo da senha de 0x000 o
comunicagdo |comunicagéo é valida.
Modbus  |Centenas: (valido somente para
comunicagdo RS485)
0: Os enderecos definidos pelo
usuario especificados por P14.07 e
P14.08 s&o invalidos.
1: Enderecos definidos pelo usuario
especificados por P14.07 e P14.08
s&o validos.
Endereco de
comando em . N ~ .
P14.07 eXecucdo Faixa de configuragao: 0x0000- 0x2000 o
- OxFFFF
definido pelo
usuario
Endereco de
configuragao ) ~ .
P14.08 | de frequéncia Intervalo de configuragéo: 0x0000- 0x2001 o
. OxFFFF
definido pelo
usuario
Endereco da
variavel de |Intervalo de configuragdo: 0x0000-
P14.09 monitoramento | OxFFFF 0x0000 ©
1
Endereco da
variavel de |Intervalo de configuragdo: 0x0000-
P14.10 monitoramento| OxFFFF 0x0000 ©
2
Endereco da
variavel de |Intervalo de configuragdo: 0x0000-
P14.11 monitoramento| OxFFFF 0x0000 ©
3
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ungao
Endereco da
variavel de |Intervalo de configuragéo: 0x0000-
P14.12 monitoramento|OxFFFF 0x0000 ©
4
Group P17—Status viewing
C?d'g? da Nome Descrigao Padrdo |Modificar
ungao
- Exibe a frequéncia definida atual
Definir
P17.00 f A do VFD. 0.00Hz °
requéncia . . =
Faixa de configuragao: 0,00Hz-P00,03
F ancia d Exibe a frequéncia de saida atual do
P17.01 | TeA=EE O \VFD. 0.00Hz .
Faixa de configuragéo: 0,00Hz-P00,03
Frequéncia de [Exibe a frequéncia de referéncia de
P17.02 | referéncia da |rampa atual do VFD. 0.00Hz °
rampa Faixa de configuragao: 0,00Hz-P00,03
T 50 d Exibe a tensdo de saida atual do
P17.03 oo |VFD. ov .
Faixa de configuragao: 0-1200V
Exibe o valor valido da corrente
P17.04 COZ‘:E}Z de |4e saida atual do VFD. 0.00A °
Faixa de configuragao: 0.00-500.00A
Velocidade de |Exibe a velocidade de rotagéo atual
P17.05 rotagdo do  |do motor. Orpm °
motor Faixa de configuragdo: 0-65535rpm
c te d Exibe a corrente de torque atual do
P17.06 °t'gfgui ® |VFD. 0.00A °
Faixa de ajuste: -300,00-300,00A
Exibe a corrente de excitagdo atual
Corrente de [do VFD.
P17.07 o 0.00A )
excitag@o | Faixa de configuragéo: -300,00-
300,00A
Exibe a poténcia atual do motor.
o 100% corresponde a poténcia
P17.08 | "2 40 Inominal do motor. 0.0% .
Faixa de ajuste: -300,0-300,0% (da
poténcia nominal do motor)
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ungao
Exibe o torque de saida atual do
Torque de |VFD. 100% corresponde ao torque
P17.09 saida do motor |[nominal do motor. 0.0% i
Faixa de configuragao: -250,0-250,0%
. Usado para indicar a frequéncia
Frequéncia | gstimada do rotor do motor sob a
P17.10 ESt'nngar do |condigao de vetor de malha aberta. | 0-00Hz L4
Faixa de configuragao: 0.00-P00.03
Tensdo d Exibe a tensdo atual do barramento
PI711 | aramento G| CC @0 VFD: 0.0V °
Faixa de configuragao: 0.0-2000.0V
Exibe o estado atual do terminal de
entrada digital do VFD.
Estado do |Faixa de configuragdo: 0x000-0x1FF
P17.12 terminal de |Qg bits de alto a baixo 0x000 °
entrada digital | correspondem a HDIA, S8, S7, S6,
S5, 84, S3,S2 e S1,
respectivamente.
Exibe o estado atual do terminal de
Estado d saida digital do VFD.
stado do . N . g
P17.13 terminal de Faixa de configuragao: 0x00-0x0F 0x00 °
saida digital Os bits de alto a baixo correspondem
a RO2, RO1, Reservado, e Y1,
respectivamente.
. Exibe o ajuste no VFD por meio do
P17.14 Va'ogi"?t;J“Ste terminal UP/DOWN. 0.00Hz °
9 Faixa de configuragéo: 0,00Hz-P00,03
Indica a porcentagem do torque
Valor de nominal do motor atual, exibindo a
P17.15 | referéncia do |referéncia de torque. 0.0% °
torque Faixa de ajuste: -300,0%-300,0% (da
corrente nominal do motor)
p17.16 | velocidade 14 qneas 0 °
linear
P17.17 Reservado |- - -
p17.4g | Yalorda 4 ae5s5 0 .
contagem
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P1719 Tens3o de Ex!be o sinal t_ie entr~ada Al1. 0.00V .
entrada Al1 | Faixa de configuragdo: 0.00-10.00V
P17.20 Tens3o de Ex?be o sinal t_ie entr~ada Al2. 0.00V .
entrada Al2 | Faixa de configuragéo: 0,00V-10,00V
P17.21 Tens3o de Ex?be o sinal t_ie entr~ada Al3. 0.00V .
entrada AI3 | Faixa de configuragéo: 0,00V-10,00V
err2n | Fraincate S T SR oo |
: trada HDIA s
enirada 50,000kHz kHz
Valor de Exibe o valor de referéncia do PID.
P17.23 referéncia do R X ~ o 0,0% ()
PID Faixa de configuragao: -100,0-100,0%
Valor de Exibe o valor de feedback do PID.
P17.24 0,0% °
feedback do PID| Faixa de configurag&o: -100,0-100,0% °
Fator de Exibe o fator de poténcia do motor
P17.25 poténcia do |atual. 0.00 °
motor Faixa de configuragao: -1,00-1,00
D %0 d Exibe a duragcéo dessa execugao do
P17.26 uragao da | vrp. omin °
execucao . . . .
Faixa de configuragéo: 0-65535min
Exibe a etapa atual da funcédo do
p17.07 |Etapaatualdoip) c gimples. 0 °
PLC simples R X ~
Faixa de configuragéo: 0-15
Exibe o valor de saida do
controlador ASR como uma
; porcentagem relativa ao torque
Saidado |pminal do motor no modo de .
P17.28 controlador | .ontrole vetorial. 0,0% )
ASR do motor K X =
Faixa de configurag&o: -300,0%-
300,0% (da corrente nominal do
motor)
Angulo do polo |Exibe o &ngulo de identificagéo
P17.29 do SMde |inicial do SM. 0.0 °
circuito aberto |Faixa de configuragdo: 0.0-360.0
o | Exibe a compensagéo de fase do SM.
P17.30 Compensagao ! P_ 9~ 0.0 °
de fase do SM | Faixa de configuragéo: -180,0-180,0
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P17.31 Reservado |- - -
Ligagao do fluxo o o o
P17.32 do motor 0,0%-200,0% 0.0% [
Exibe o valor de referéncia da
Referéncia da |corrente de excitagdo no modo de
P17.33 | corrente de |controle vetorial. 0.00A °
excitag@o | Faixa de configuragéo: -300,00-
300,00A
Exibe o valor de referéncia da
Referéncia de |corrente de torque no modo de
P17.34 corrente de |controle vetorial. 0.00A °
torque Faixa de configurag&o: -300,00-
300,00A
P17.35 Reservado |- - -
Exibe o valor do torque de saida.
Durante a execugdo progressiva, o
valor positivo é o estado de
motorizagdo, enquanto o valor
negativo é o estado de geragéao.
P17.36 [Torque de saida|Durante a execugéo inversa, o valor | oNm °
positivo é o estado de geragéo,
enquanto o valor negativo é o
estado de motorizagéo.
Faixa de ajuste: -3000,0Nm-
3000,0 Nm
Valor de
p17.37 | contagemde |p . e configuragdo: 0-65535 0 .
sobrecarga do
motor
0 f : PV L7
P17.38 Saida do PID do| Falxaode configuragao: -100,0% 0.0% °
processo 100,0%
Cadigo de
fungéo no erro . N ~ .
P17.39 lde download del Faixa de configuragao: 0.00-99.00 0.00 °
parametro
Intervalo de configuragéo: 0x000-
Modode |0x122
P17.40 controle do  |Unidade: Modo de controle 0: 0x000 °
motor Controle vetorial em malha aberta
1: Reservado
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2: Controle VF
Dezenas: Modo de controle vetorial
de malha aberta
0: SVCO
1: SVC1
2: Reservado
Centenas: Tipo de motor
0: motor assincrono (AM)
1: Motor sincrono (SM)
Limite superior|__. ) A0 0 0. o
P17.41 do torque Faixa de conf|gure_19ao. 0,0%-300,0% 0.0% °
- |(da corrente nominal do motor)
eletromotriz
Limite superior| . . 500 (0 o
P17.42 do torque de Faixa de conf|gure_19ao. 0,0%-300,0% 0.0% °
(da corrente nominal do motor)
parada
Frequéncia
limite superior
P17.43 |derotagdoparal o e configurago: 0.00-P00.03 | 0.00Hz | e
frente no
controle de
torque
Frequéncia
limite superior
P17.44 | derofagdo ..o de configuragdo: 0.00-P00.03 | 0.00Hz | e
reversa no
controle de
torque
Torque de . . s o
P17.45 | compensacdo Falxaode configuragdo: -100,0% 0.0% °
A 100,0%
de inércia
Torque de . . s o
P17.46 | compensacdo Falxaode configuragdo: -100,0% 0.0% °
! 100,0%
de atrito
P17.47 | Paresdepolos |k o e configurago: 0-65535 0 .
do motor
Valor de
P17.48 | SOMAYEM 0@ I poia de configuragdo: 0-65535 0 .
sobrecarga do
VFD
Frequéncia
P17.49 definida pela |Faixa de configuragdo: 0.00-P00.03 0.00Hz °
fonte A
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Frequéncia
P17.50 definida pela |Faixa de configuragéo: 0.00-P00.03 0.00Hz °
fonte B
Saida . ’ 5. o
P17.51 | proporcional do Falxaode configuragéo: -100,0%- 0.0% °
100,0%
PID
Saida integral | Faixa de configuragéo: -100,0%- o
P17.52 do PID 100,0% 0.0% )
Saida . N = . o
P17.53 | diferencial do || 2ixa de configuraggo: -100,0%- 0.0% .
100,0%
PID
Ganho
P17.54 proporcional |Faixa de configuragdo: 0.00-100.00 0.00 °
atual do PID
p17.55 | Canhointegral i o e configurago: 0.00-10.00 0.00 °
. atual do PID | Faixa de configuragao: 0.00-10.00s .00s
Tempo
P17.56 |diferencial atual Faixa de configuragéo: 0.00-10.00s 0.00s )
do PID
P17.57-
Reservado |- - -
P17.58
Variavel de
P17.59 |monitoramento|Faixa de configuragdo: 0-65535 0 °
1
Variavel de
P17.60 |monitoramento|Faixa de configuragdo: 0-65535 0 °
2
Variavel de
P17.61 |monitoramento|Faixa de configuragéo: 0-65535 0 °
3
Variavel de
P17.62 |monitoramento|Faixa de configuragéo: 0-65535 0 °
4
P17.63 Reservado |- - -
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