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Capitulo 1 Informacdes e Precaugdes de Seguranca

Este guia é enviado junto com o produto. Ele contém informacdes basicas para
a inicializagdes rapida do inversor.

Segurancga Elétrica

Extremo cuidado deve ser tomado a todo momento ao trabalhar com o inversor
CA ou dentro da area do inversor CA. As tensdes usadas no inversor CA podem
provocar choques elétricos graves ou queimaduras e sdo potencialmente letais.
Somente pessoal autorizado e qualificado deve ter permissao para trabalhar em
inversores CA.

Design da Maquina/Sistema e Seguranc¢a do Pessoal

O design da maquina/sistema, a instalagdo, o comissionamento, as partes e a
manutengdo devem ser realizados por pessoal com treinamento e experiéncia
necessarios. Eles devem ler estas informacdes de segurangca e o conteudo
deste manual. Se instalado incorretamente, o inversor CA pode representar um
risco a seguranca.

O inversor CA usa altas tensdes e correntes (incluindo CC), e carrega um alto
nivel de energia elétrica armazenada nos capacitores do barramento CC mesmo
apos o desligamento. Essas altas tensdes sao potencialmente letais.

O inversor CA NAO deve ser usado para aplicacdes/fungdes relacionadas a
seguranga. Os circuitos de controle eletrbnico "STOP & START" dentro do
inversor CA ndao devem ser usados para a do pessoal. Esses circuitos de
controle ndo isolam as tensdes da rede elétrica da saida do inversor CA. A fonte
de alimentagdo principal deve ser desconectada por um dispositivo de
isolamento elétrico de seguranca antes de acessar as partes internas do
inversor CA.

As avaliagdes de risco de seguranga da maquina ou sistema que usa o inversor
CA devem ser realizadas pelo usuario e/ou pelo integrador/projetista de seus
sistemas. Especificamente, a avaliagdo/design de seguranga deve considerar
as consequéncias da falha ou desarme do inversor durante a operagao normal e
se isso leva a uma posigdo de parada segura sem danificar a maquina e os
equipamentos adjacentes ou trazer risco aos operadores/usuarios da maquina.
responsabilidade é do wusuario ou de seu integrador de sistema de
maquina/processo.

O integrador/projetista do sistema deve garantir que o sistema seja seguro e
projetado de acordo com os padrdes de seguranga relevantes. Oferecemos
recomendagdes relacionadas ao inversor CA para garantir uma operagao
segura a longo prazo.
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Instalagao Elétrica - Seguranga

O risco de choque elétrico esta sempre presente em um inversor CA, incluindo o
cabo de saida que leva aos terminais do motor. Em locais onde os resistores de
frenagem dindmica forem instalados externamente ao inversor CA, deve-se
tomar cuidado com o contato ativo com os resistores de frenagem, terminais que
estdo em alta tensdo CC e sao potencialmente letais. Os cabos entre o inversor
CA e os resistores de frenagem dinamica devem ter isolamento duplo, pois as
tensdes CC sao normalmente de 600 a 700 VCC.

O interruptor de isolamento da fonte de alimentagao principal deve ser instalado
no inversor CA. A fonte de alimentagao principal deve ser desconectada por
meio do interruptor de isolamento antes que qualquer tampa do inversor CA
possa ser removida ou antes que qualquer trabalho de manutengdo seja
realizado, pois a carga armazenada nos capacitores do barramento CC do
inversor CA PWM ¢é potencialmente letal apdés a alimentagdo CA ter sido
desconectada. A alimentacdo CA deve ser isolada pelo menos 10 minutos antes
que qualquer trabalho possa ser realizado, pois a carga armazenada sera
descarregada através do resistor de purga interno, instalado nos capacitores do
barramento CC.

Sempre que possivel, recomenda-se verificar a tensdo do barramento CC com
um medidor de VCC antes de acessar a ponte do inversor CA. Em locais onde a
entrada do inversor CA estiver conectada a fonte de alimentagdo com um plugue
e soquete, ao desconectar o plugue e o soquete, esteja ciente de que os pinos
do plugue podem ser expostos e conectados internamente aos capacitores do
barramento CC (através da ponte retificadora interna em inversao). Aguarde 10
minutos para permitir que a carga armazenada nos capacitores do barramento
CC seja dissipada pelos resistores de purga antes de iniciar qualquer trabalho
no inversor CA.

Risco de Choque Elétrico

Certifique-se de que o condutor de aterramento de protegcdo esteja em
conformidade com os padrées técnicos e regulamentos de seguranga locais. A
corrente de fuga excede 3,5 mA em todos os modelos e, portanto, a IEC 61800-
5- 1 declara que a fonte de alimentacdo deve ser desconectada
automaticamente em caso de descontinuidade do condutor de aterramento de
protecdo ou um condutor de aterramento de protecdo com secgao transversal de
pelo menos 10 mm2 (Cu) ou 16 mm2 (Al) deve ser usado. Ou deve-se utilizar
dois fios PE e cada fio deve atender aos requisitos IEC de forma independente.
O descumprimento desta instrugdo pode resultar em morte ou ferimentos
graves.
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Ao usar um disjuntor de fuga a terra, use um dispositivo de protegao operado por
corrente residual (RCD)do tipo B(disjuntor que pode detectar CA e CC). A
corrente de fuga pode fazer com que os componentes desprotegidos funcionem
incorretamente. Se isso for um problema, reduza a frequéncia da corrente de
transporte,substitua os componentes em questao por pegas protegidas contra
correntes harmdnicas ou aumente a amperagem de sensibilidade do disjuntor
de fuga para pelo menos 100 mA por inversor.

Fatores na determinagao corrente de fuga;
Tamanho do inversor CA;

Frequéncia da corrente de transporte do inversor CA;
Tipo e comprimento do cabo do motor

Filtro EMI/RFI.
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2.1 Placade identificacao

Modelo: MCO1-0R7G-52
Potencia: 0,75kW/1cv
Entrada: AC1PH 220V{-15%)-240(+10%)8.2A
50/60Hz / )V V'S

, N
Saida: AC3PH 0V-230V 0-600Hz 4A / ARVARVARNAN

( moTROﬂlCS
|||||||||||||l|l||||||I||||||l|l|

HDDG3DFDF 122466

NS0 200

2.2 Método de identificagao

0R7G-82

2 3 4
Cédigo N. indice
Poténcia adaptada do motor 1 0,4KW~15KW
Modelo 2 Carga pesada
Classificagdo de tensdo| 3 S : Monofasico T : Trifasico
Nivel de tenséo 4 2: 220V 4 : 380V
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2.3 Especificagoes gerais

Modelo do Corrente de Corrente de Unidade de
inversor CA entrada nominal (A)| saida nominal (A) frenagem
Tensao de entrada: Faixa monofasica de 220 V: -15%~20%
OR4G-S2 58 25
OR7G-S2 8,2 4
1R5G-S2 14,0 7 Integrado o
2R2G-S2 23,0 9,6 3
4R0G-S2 39,0 16,5 s
5R5G-S2 48,0 20 ~
Tensao de entrada: Faixa trifasica de 380 V: -15%~20%

OR7G-4 3,4 2,1

1R5G4 5,0 3,8

2R2G-4 5,8 5,1

4R0G4 10,5 9,0

5R5G-4 14,6 13,0

7R5G-4 20 17 Integrado

011G4 26 25

015G-4 35 32

018G-4 58 37

022G-4 67 45

030G4 65 60

037G-4 80 75

045G-4 95 90 Opcional

055G-4 118 110 integrado

075G-4 157 150

090G-4 180 176

110G+4 215 210

132G+4 232 253

160G-4 285 310

185G-4 326 350 Obcs

200G-4 354 380 vt

220G-4 403 430

250G-4 441 470

280G-4 489 520

315G4 571 590

355G4 624 650

400G-4 700 725
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2.4 Dimensoes

D
w o
(@888 \\é_
-[@ABBH:
(9]
§ ©0© e
g = ) ©@ T
N
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(NN NN NN | pE:]
‘C\ (@eeee®)
}‘\‘\ U V W P+ PB
WA1
0,4KW~15KW
Tamanho da Tamanho Abertura
Modelo instalagdo (mm) externo (mm) para
w1 H1 W H D instalacao
0R4G-S2
OR7G-S2
73 130 85 142 116 ©5
1R5G-S2
2R2G-S2
4R0G-S2
5R5G-S2 96 230 106,5 | 240,5 150 ©5
7R5G-S2
OR75G-4
1R5G-4 73 130 85 142 116 ©5
2R2G-4
4R0G-4
120 168 95,6 180 85 ©5
5R5G-4
7R5G-4
011G4 96 230 106,5 | 240,5 150 ©5
015G4
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18, 5KW~400KW
Tamanho da Tamanho externo Abertura
Modelo instalagdo (mm) (mm) para
W1 H1 H2 H W D instalacao
018G-4
120 317 — 335 200 |178,2 ©8
022G4
030G4
150 | 387,5 — 405 255 195 ©8
037G-4
045G-4
180 437 - 455 300 225 ©10
055G4
075G4
090G+4 260 750 — 785 395 285 ©12
110G4
132G-4
300 865 — 900 440 350 ©12
160G-4
185G-4
200G4 360 950 — 990 500 360 ©16
220G-4
250G4
400 1000 — 1040 650 400 ©16
285G-4
315G-4
355G-4 600 1252 - 1300 815 422 ©16
400G-4
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Capitulo

Fiacao
K 20t B = Tor= Vo I 1] o o= TR PSR 14
3.2 Exemplo de diagrama de fiagdo do produto. ...........cceevviiiiiiiiiiiiiinieieei, 20
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3.1 Fiacao tipica
3.1.1 Circuito principal de 0,4 ~ 15KW e descri¢ao do terminal do circuito
de controle

<> Fiagao da fonte de alimentacéo trifasica 380 VCA;
<>220V Entrada R, S, 380V Entrada R, S, T.

Resistor de frenagem externo
(preparado pelo usuario)

L1 | g ] R U,
; |
Fonte de Filtro RFI Reator S ‘
Alimentagéo L2 L o 14 Extemo de linha ) V, I M
(opcional) (opgao) - ‘S
L3 W,
9 SF :
)
= L]
g é
o Fonte de Alimentagao
o 124
T Selegso de
RJ45
Im:ui Tedado Remoto
RUN para -
f ' P4-00=1 Dit “*" Iﬁ P0-03=4
afrente =/o | P4-25=6
Jog para
'afreme—./ P4-01=4 DIz &
L e}
Redefinigdo 3
defalha P4-02=9 o3 | (¥ =K 0~10VDC
| = —reRe [N |
Multi-Ref.1 - P4-03=12 D4 Ji}g( 0~20mA
° — e L
i- = 5 'y el
Multi-Ref.2 -/O P4-04=13 D5 ? K
GND Saidade pulso; 0 a 20 kHz
Saida de coletor aberto:
A—@ 10vVDC
I 0~10VDC l' Modo de entrada de tensdo ou corrente
<7 W Al1 selecionavelvia chave DIP (modo de
0~20mA entrada de tens&o padréo)
}10 a24Vee /0 a20mA
GND
RE485+ A+ 3
I""""’ "' .' Saida do relé:
RS485 B 250 Vca 10 mA a 3A
30Vec 10 mA a 1A
GND

D1 02 DI3 D& DIS GND +t0¥ A1 GND
CNE ADI A0V GNI

E- A TA Ta Tc Fu o

0,4KW~15KW Diagrama de fiagao do circuito principal

Terminal Nome do terminal Terminal Nome do terminal
D1~D5 Entrada Digital X5 Ai 1 Entrada Analdgica X1
AB RS485 X1 TA,TB,TC Saida do Relé X1
D5/FM,CME | HDI (Entrada/Saida de Pulso de Alta Velocidade) X1

-14-
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< Terminais do circuito principal
Terminal Nome do terminal Descrigcao
RST Tlefrr]inais de entrada da fonte de alimentagéo Qopgcte afonte de alimentagcéo CA
= trifasica trifasica
P+,PB | Terminais de conex&o do resistor de frenagem Conecte a um resistor de frenagem
U, V, W | Terminais de saida Conecte a um motor trifasico

D

Terminal de aterramento

Deve ser aterrado

<> Terminais do circuito de controle

. |Simbolo do Nome do . . ~
Categoria terminal terminal Descrigao da fungao
Fornecga fonte de alimentagéo de +10V para o
Fonte de exterior, com corrente de saida maxima de
+10V-GND alimentagao 100mA (com protegéo contra curtojcwcwto):
geralmente usada como fonte de alimentacéo
externa de +10V . .
de trabalho do potenciémetro externo; faixa
de resisténcia do potenciémetro: 1kQ~5kQ
Fonte
de
Alimentagao
Forneca fonte de alimentagdo de + 24 V para o
exterior, geralmente usada como fonte de
.Fonte dﬂe alimentagdo de trabalho dos terminais de
+24V-GND alimentag&o entrada e saida digital e fonte de alimentagéo
externa de +24V do sensor externo; Poténcia de saida méaxima:
200mA
1. Faixa de entrada: CC
Entrada Terminal de entrada 0V-10V/0mA-20mA, determinado por P4-39
Analogica Al1-GND analogica 1 2. Impedéncia de entrada: 22kQ para
entrada de tensao; 500Q para entrada de
corrente
Faixa de tensdo de entrada: 0V~10V Faixa
Sa’|dla AOV-GND Entrada analégica de corrente de saida:
Analégica | AOI-GND 0mA~20mA, 4~20mA (P5-23 opcional)

O
)
°
=
=
o
©

-15-
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Capitulo 3 Fiagao

. im . . ~
Categoria SRR Nome do terminal Descrigao da fungcao
terminal
DI1-GND Entrada digital 1
DI2-GND Entrada digital 2 1. Impedéncia de entrada: 1kQ
2. Faixa de tensao para entrada de nivel:
Entrada DI3-GND Entrada digital 3 5V~30V Além das caracteristicas de DI1 a
Digital . Dl4, DI5 também pode ser usado como um
DI4-GND Entrada digital 4 canal de entrada de pulso de alta
Terminal de entrada de velocidade. Frequéncia mais alta: 20kHz
DI5-GND .
pulso de alta velocidade
Limitado pelo cédigo de fungdo P5-00
"Seleg¢do do modo de saida do terminal
Entrada Saida de pulso de alta FM", quando usado como saida de pulso
- FM-GND : ; Anci < ;
Digital velocidade de alta velocidade, a frequéncia maxima é
de 20 kHz; quando usado como saida de
coletor aberto, é igual a especificagédo DO1
Capacidade de acionamento de
contato:
Sa|da'de TA-TB-TC Saida de contato de relé CA250V,3A
relé CC30V,1A
TA, TB: normalmente fechado TA,
TC: normalmente aberto
Sinal de A+ B Comunicacdo RS-485 A+ é entrada positiva diferencial,
comunicagao TE B- é entrada negativa diferencial
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3.1.2 Circuito principal de 18,5KW~400KW e descricao do terminal do circuito de controle

Resistor
de Frenagem

Alimentagdo CA
O L1

uQ©
7 LY
Seguro vV O m
Entrada de rede trifasica ClrELi pineie] w @'
PE ©

R o
(Y
< =
T g
o
Seguro &
24V
Pega em curto
OoP
COM
Avanco/parada
-~ D1
| 5o/ g Saida Analdgica
nversao/parada
— D2
Terminal multi-fungéo 3
~ D3 0-10V /0-20mA
Terminal multi-funcéo 4
. L
D4 Circuito de controle
Terminal multi-fungdo 5
- D5 Selegédo de jumper
Terminal multifuncional 6/DI
erminal muftilunciona Al1 AO1485 Saida de coletor aberto
D6 V V OFF Saida de pulso de alta velocidade
Y, aeese——
10V = Porta de comunicagdo MODBUS
Entrada de -10V -10V C C ON Ecu—a
.: 1 ': s
Al2 485+ .—_:‘ T .
GND
10V

Entrada de 0-10V/0-20mA

Saida de relé

250VCA/3A
ou 30VCC/3A

Al S
GND +24V OP COM X1 X2 X3 X4 X5 X6/DI RA RB RC

18,5KW~ 400KW Diagrama de fiagao do circuito principal

-17-



Capitulo 3 Fiacao

< Terminais do circuito principal

Marcas dos terminais Designacao e fungao dos terminais
RIL S/L2 TIL3 Terminais de entrl'ada CA monofasicaltrifasica (conecte R/L1, T/L3 ao usar
entrada monofasica)
@ B1 Terminais de conexao do resistor de frenagem
U/T1 VIT2 WIT3 Terminais de saida CA trifasicos
@ Terminal de aterramento PE

(@)
Q . . . .
! < Terminais do circuito de controle
(=
o Simbolo d Nome do
() . imbolo do e ~
Categoria |~ o) terminal Descrigao da fungao
Tens3o de 10,1V £3%
+10V referéncia de Corrente maxima de saida de 25mA
entrada A resisténcia do potencidmetro externo deve ser maior
analdgica que 400Q
GND Aterram gnto Isolado interiormente do COM
analdgico
0~20mA: impedancia de entrada -500Q, corrente
Entrada maxima de entrada - 25mA
analdgica
Al Entrada 0~10V: impedancia de entrada -22kQ, tens&o maxima
analégica 1 de entrada -12,5V
Chave Al1 na placa de controle para saltar de 0~20mA e
0~10V, padréo de fabrica: 0~10V
Entrada -10V~10V: impedéancia de entrada - 25kQ
Al2
analdgica 2 Faixa: -12,5V~+ 12,5V
0~20mA: impedancia - 200Q~500Q
Saida analo’gica 1 0~10V: impedéncia =10k
. AO1
Saida
Analdgica Chave AO1 na placa de controle para saltar entre
0~20mA e 0~10V, padrao de fabrica: 0~10V
GND Aterrarngnto Isolado interiormente do COM
analdgico
Entrada 24\V/+10%, Isolado do GND internamente
. +24V +24\V
Digital Carga maxima - 200mA

-18-
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.| Simbolo Nome do L ~
Categoria|y_ torminal terminal Descricao da fungao
Usado para alternar entre os niveis alto e baixo, curto-
Terminal comum circuito com +24V na entrega, ou seja, valor baixo da
PLC de entrada entrada digital valido
digital
Entrada de energia externa
COM Terra +24V Isolado interiormente do GND
Entrada Entrada: 24VCC, 5mA
Digital Terminais de
X1~X5 entrada digital Faixa de frequéncia: 0—-200Hz
1~5
Faixa de tensdo: 10V~30V
Entrada Entrada digital: igual a X1~X5
X6/DI digital/entrada Entrada de pulso: 0,1Hz~50kHz; Faixa de tensdo:
de pulso 10-30V
y Saida de coletor Faixa de tenséo: 0~24V
Saida aberto Faixa de corrente: 0~50mA
digital Saida de coletor | Sajda de coletor aberto: igual a Y
Y/DO aberto/saida
de pulso Saida de pulso; 0—50kHz
Saida de RA/RB Saidadoreléda | RA-RB: NC; RA-RC: NO
& placade
rele /RC controle Capacidade de contato: 250VCA/3A, 30VCC/3A
485+ Sinal diferencial Taxa:
do 485 + 4800/9600/19200/38400/57600/115200bps
Inter;ace 485- Sinal diferencial Distancia maxima - 500m (cabo de rede padréo
© do 485 - usado)
Terminal
485 Aterramento da
GND blindagem de Isolado interiormente do COM
comunicagao 485
. Interface SPI do A distancia méxima de comunicacao é de 3m quando
Painel de ) conectado ao painel de controle
painel de
controle
controle

Usar cabo de rede padrao

-19-
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3.2 Exemplo de diagrama de fiagao do produto

3.2.1 Esteira transportadora

I uste de velocidade

Potencidmetros externos

“Modo de Configuragdo, P0-03=2
Para usar os potencidmetros externos

24V 10V Al1 GND DI1 DI2 DI3 DI4 DI5

%\ %) %)%\ %)\ %) %)% %)
s\l %

TA TB TC AOV AOlI GND FM A+ B

Etapa de configuragao de paradmetro

|

Partida

Interruptor externo

Botdo de partida externo, P0-02=1,P4-00=1
Botdo de parada externo, P4-01=1,P4-11=1

[} [
24V 10V Al1 GND DI1 DI2 DI3 DI4 DI5

%\ %)%\ %1%\ %)\ %) %|%)
AN\ NN\ ) )N %)

TA TB TC AOV AOlI GND FM A+ B-
[ ]

Valor de

Etapa |Codigo de fungao configurago Descrigao
1 P0.02 1 Partida e parada do terminal de controle
2 P0.03 2 Selegao analdgica da configuragéo
' de frequéncia
3 P0.17 Configurar conforme | 1omn, de aceleracdo
necessario
4 P0.18 Configurar conforme | Tempo de desaceleragao
necessario
5 P4.00 1 Rotagé&o para a frente




Capitulo 3 Fiagao

3.2.2 Ventilador e bomba de agua

= e By

4V 10V

11 GND DI1 DI2 DI3

S £ T

MD@

< -

OV A0l GND F A+
LA

=

I ste de velocidade

Al1

+10V

G

GND

e —

Potencidmetros externos
“Modo de Configuragao, P0-03=2
Para usar os potencidometros externos”

L] [ ] [ ]
24V 10V Al1 GND DI1 DI2 DI3 DIl4 DI5

%1%\ %\ %)\ %\ %)% %)%
ANNNDUNDN DY)

TA TB TC AOV AOI GND FM A+

Etapa de configuragao de paradmetro

I artida e parada

Parada Partida

GND

Interruptor externo
Botdo de partida externo, P0-02=1,P4-00=1
Botdo de parada externo, P4-01=1,P4-11=1

L] L]
24V 10V A1 GND DI1 DI2 DI3 DI4 DI5

%\ %\ %\ %\ %\ %)% %1%
B aaaa

TA TB TC AOV AOI GND FM A+
L]

- = Valor de P
Etapa | Codigo de fungao| . nfiguracao Descricédo
1 P0.02 1 Partida e parada do terminal de controle
2 P0.03 2 Selegéo gnalégica da configuragéo de
frequéncia
3 P0.17 Configurar conforme | tomn0 de aceleracgo
necessario
4 P0.18 Configurar cqnforme Tempo de desaceleragao
necessario
5 P4.00 1 Rotagéo para frente
6 P6.10 1 Parada livre
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3.2.3 Velocidade multietapas

DI5 _~ GND

D _ GND

DB _~ GND

[ ]
24V 10V A1 GND DI

[ ] [ ] [ ] [ ]
DI2 DI3 DI4 DI5

alulnlalulalulaly
wllululalultlot
B-

TA TB TC AOV AOI GND FM A+

Etapa de configuragao de parametro

Etapa | Cédigo de fungao | Valor de configuragao Descricao
1 P0.02 1 Partida e parada do terminal de controle
2 P0.03 6 Comando multi-velocidade
3 P4.00 1 Rotagéo para a frente
4 P4.01 12 Multi-velocidade 1
5 P4.02 13 Multi-velocidade 2
6 P4.03 14 Multi-velocidade 3
7 P4.04 15 Multi-velocidade 4
8 PC.01 Conﬂ%uergégsoénr{grme Porcentagem de frequéncia multi-velocidades 1
9 PC.02 Confl%uergégsoarxgrme Porcentagem de frequéncia multi-velocidades 2
10 PC.04 Conflgnuergéézsoanrll‘grme Porcentagem de frequéncia multi-velocidades 3
11 PC.08 Conf'%gggsgg?g) rme Porcentagem de frequéncia multi-velocidades 4
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3.2.4 Abastecimento de agua de pressao constante do PID

+10V

GND

Al

24V 10V A1 GND DM

%\%\%\%\%\%\%| %%,

DI2 DI3 DI4 DI5

BvvbvEvD

TA TB TC AOV AOlI GND FM A+

Etapa de configuragéo de parametro

Etapa| Cédigo de fungio co:‘lf?;?;r:;éo Descrigao

1 P0.02 1 Partida e parada do terminal de controle

2 P0.03 8 —

3 PA.01 Configurar conforme | \/alor obtido do PID
necessario

4 PA.02 0 O valor de feedback do PID ¢ definido pelo Al1 analégicd

5 PA.08 0 A operacao reversa ¢é proibida

6 P8.49 Configurar conforme | Frequéncia de ativagdo
necessario

7 P8.50 Configurar conforme | Tempo de atraso para a ativacdo
necessario

8 P8.51 Configurar conforme | Frequéncia do modo de descanso
necessario

9 P8.52 Configurar conforme | Tempo de atraso do modo de descanso
necessario
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3.2.5 UP e DOWN

Aumentar a
velocidade

a velocidade

— O vy

4V 10V Al1 GND

il

24V 10V A1 GND DI1 DI2 DI3 DI4 DI5

%\%|%|%|%|%|%|%]|%)
vovvovoLD

TA TB TC AOV AOlI GND FM A+

Etapa de configuragao de parametro

Cdédigo de

Padrao de

Valor de

Siake funcao fabrica configuragao Bescrigao
1 P0.02 1 1 Partida e parada do terminal de controle
2 P0.03 0 0 Configuragéo de Hz obtida
3 P0.17 Altir;::ggﬁgme Conﬁr?éjcrssrs";?;”me Tempo de aceleragéo
4 P0.18 Altifcrecssr;'f:i)(r)me C°”ff’:ggsrs"§?;°rme Tempo de desaceleragéo
5 P4.00 1 1 Rotacao para a frente
6 P4.01 6 6 Terminal para cima
7 P4.02 7 7 Terminal para baixo
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3.2.6 Regulacao de velocidade do potenciometro sincrono

Inversor N.° 1

"Modo de configuracdo, P0.03=2,P5-07=7

Inversor N.° 2
“Modo de configuracéao, P0.03=2
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Configuracao
4.1 LAgica de CONMIOIE. ......coueeeeeii ettt e e e eeeaas 28
4.2 ConfiguraCao PASSO @ PASSO.....uiiiiererrunieeriitnaeeerettaaaeeaeettaaeeeernaeeeereenaaaaaeees 30
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4.1 Légica de controle
< Diagrama de tempo completo

Frequéncia
A
\ [x,x HZ]
/ [x,x Seg]
X%
Comando xx% ] [xx%]
de saida F[ x,x Hz]: padrao 0,0 Hz
PN r injega limite de frequéncia
de frequéncia renagem por injegdo de CC 2
[x,x Seg]
- —
X,X xx% ] Xx% ]
0 P Time
ON
ON

IGBT's Ativo
OF Fomeee

0
)
=
-
=
)
'S

: - [ 3%]: [x,x Seg]:
Tempo ativo da frenagem por injeao de CC 1 (se P6-00=0) Nivel da frenagem por irjegdo de CC 2 Tempo ativo da frenagem por injegdo de CC 2

{Tempo ativo de pré-excitagio (se P6-00=2) \ l

Injecéo de CC/ | \ ‘
Pré-excitagdo [ x%]: [x,x Seg] (padr&o: 0,0 Se g) \ N——
Frenagem porinjegdo de CC 1 nivel (se P6-00=0) om0 de araso da renagem por neg3o do GG 2 \
20

Nivel de pré-excitago (se P6-00=2) \

Corrente
do motor
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< Descrigao do diagrama de tempo

O IGBT torna-se inativo

e N.° do
Evento Descrigao param, | Status
t1 O inversor CA aguarda o sinal RUN — Habitar
O inversor CA recebe o comando Forward RUN —
O IGBT torna-se ativo —
A frenagem por injegao de CC 1/pré-excitagao é habilitada se
© P6-06 > 0 P6-05 RUN
(se P6-00 =0, & "Frenagem por injecao de CC 1"; se P6-00 =2, &
"Pré-excitacao") P6-06
Frenagem por injecdo de CC 1/Pré-excitagéo desabilitada —
t3 P6-03 RUN
A frequéncia de inicializagéo torna-se ativa se P6-04 > 0
P6-04
A frequéncia de inicializagdo torna-se inativa —
O motor acelera até a frequéncia esperada P0O-17
t4 RUN
P6-08
Curva S ativa
P6-09
t5 O motor funciona na frequéncia esperada P0-08 RUN
O comando Forward RUN é cancelado —
O motor desacelera até a frequéncia zero P0-18
t6 RUN
P6-08
Curva S ativa
P6-09
O comando de saida de frequéncia atinge o limite de
frequéncia 2 da frenagem por injegdo de CC P6-11 RUN
(P6-12
O IGBT ficara inativo se o tempo de retardo da frenagem por =0)
t7 injecdo de CC 2 nao for zero P6-12 Habitar
(se P6-
Apods o tempo de atraso definido em P6-12, o IGBT torna-se 12> 0)
novamente ativo -
P6-13
t8 A frenagem por injegdo de CC 2 é habilitada se P6-14 >0 RUN
P6-14
A frenagem por injecdo de CC 2 é desabilitada —
t9 Habitar

-29-
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Capitulo 4 Configuracao

4.2 Configuracao passo a passo

<> Fluxograma de configuragao

Verifique a placa de identificagcao e a fiacao

\d
Aplique a alimentagao principal ao inversor CA
- ' Y
Familiarize-se com o teclado
4
Defina os parametros do motor
) : i
Defina o modo de controle do motor
L - ‘
Execute o ajuste do motor se estiver em modo de controle SVC
A
Defina a referéncia de frequéncia
- ' ~
Defina o modo de operacao
- ' ~
Defina o modo de partida e o modo de parada
'S ' ]
Defina o tempo de aceleragao e desaceleragao
]
Defina DI e DO, conforme necessario
- ' -~
Defina a frequéncia de inicializagdo, conforme necessario
‘ ¥
Defina a curva S, conforme necessario
¥
Defina a frenagem/pré-excitacio por injecdo de CC, conforme necessario
\d
RUN!
¥
Verifique a rotagio do motor e a diregio de deslocamento da maquina
L. :
Verifique a corrente do motor
A

Defina o Pl do loop de velocidade se estiver em modo de controle SVC

—pp Consulte os Capitulos 1 e 2

SESICNCICKCICICICRCACRC)

| —

-

Consulte o Manual do Usuario

Consulte o Manual do Usuario
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Etapa 1: Familiarize-se com o teclado (abaixo de 18,5 KW ou menos)

Indicadores

Tecla Shift

@ @ Tecla “RUN":
R
@ @ Tecla Stop/Reset

Tecla de confirmacéao

Tecla de programacéo

Tecla multifuncional

°
°e

Tecla de diminuicao

Indicadores
Nome Descrigao da fungao
Indica o estado do inversor CA
RUN | OFF indica o estado de parada, ON (verde) indica o estado de operagé&o
e ON (vermelho) indica o estado de falha
Indicador . - ~ . ~
Indicador de operagao do teclado, operagao do terminal e operagao

de status
LOC remota (controle de comunicagao)

Indica a rotag&o para frente ou para tras
FWD OFF indica rotacgao para frente e ON indica rotagao para tras

Indicador de Unidade de . Unidade de
unidades Hz frequéncia A Unidade atual v tenséo

) O visor de LED de 5 digitos exibe a referéncia de frequéncia, a frequéncia de saida, os
Visor LED | 4ados de monitoramento e os cédigos de falha

Teclas do teclado

Tecla Nome da tecla Funcao
@ Programacgéo Entrar ou sair do menu Nivel |
i Entre nas interfaces do menu nivel por nivel e
Confirmar confirme a configuragdo do parametro

 ojnyiden
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Tecla Nome da tecla Fungao
o Incremento Aumentar dados ou nimeros dos parametros
@ Reducao Reduzir dados ou numeros dos parametros
) Selecione os parametros exibidos sucessivamente no estado
Shift parado ou em operacéo e selecione o digito a ser modificado
para modificar os parametros
@ RUN Inicie o inversor CA no modo de operagao do teclado
Pare o inversor CA quando estiver em operagao e execute a
Parada reinicializagdo quando estiver em estado de falha. As fungbes
desta tecla s&o restritas por P7-02
0
[
=
E . Execute a comutagéo de fungdes (como a comutacao
: @ Multifungéo rapida da origem ou diregdo do comando) de acordo com a
configuragao de P7-01
£ Nome do . . = . =
L) Ado o Faixa de configuracao Unid | Padrao | comissio
param. param.
0: Tecla MF.K desativada
1: Transferéncia de controle remoto
(terminal ou comunicacéo) para controle
; pelo teclado
Selecéo 2: Alternar entre as rotagdes para frente e
de funcao as rotagdes invertidas
P7-01 de tecla 3: Jog para a frente N.A. 0
MF.K 4: Jog reverso
5: Exibigdo de parametro individualizado
0: Tecla STOP/RESET habilitada apenas no
Teclade controle pelo teclado
P7-02 funcao 1: Tecla STOP/RESET habilitada em N.A. 1
STOP/RESET| qualquer modo de operagéo
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Operacgao do teclado
t [po
U0
AC
O =
— O O
PP T PO 27
o O k= © =
[ R e O Pu— T e— |
@ U0 @ PO 27 @ 2| saive o valor
s l |
: @ PO 02 @
A2
ok
PP
Z @
+ PO <
Organizagao dos numeros de parametros
Grupo de param. Descricao Observacao

operacional

PO para PP Grupo de parametros padrao Parametros de fungao padrédo
AOQ para CA Grupo de parametros avangados Correcao de AI’/AO
uo Grupo de parametros em status Exibicdo de parametros basicos

Etapa 2: Definir os parametros do motor

.0 Nome do . . ~ . = o
N.® do n Faixa de configuragao Unid Padrao Sl
param. param.

. 0: Motor assincrono comum 1:
p1.go | Selegdodo Motor assincrono de frequéncia NA. 0
tipo de motor variavel

p1-01 | Poténcianominal | o 4 5300 KW Dependente

do motor do modelo

3 i D dent
p1-02 | lensdonominal |, 404 v epenaente
do motor do modelo
p1-03 | Correntenominal | ( o4 5 55 35 A Dependente
do motor do modelo

-33-
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J Nome do . . ~ . ~ —_—
s ndo o Faixa de configuragao Unid Padrao Comissao
param. param.

Frequéncia De
: pendente
P1-04 nominal do 0,01 até a frequéncia maxima Hz 4o modelo
motor
Velocidade
P1-05 nominaldo | 1a 65535 RPM D::?:;;Le
motor
Etapa 3: Definir o modo de controle do motor

1o Nome do . . - . - -
N Ado A Faixa de configuracao Unid Padrao Comissao
param. param.

Modo de 0: Contr(g\e}(\ge)ztorial sem
sensor
P0-01 controle1do - Controle de tensao/ N.A. 2
motor frequéncia (T/F)

Etapa 4: Realizar o ajuste do motor se estiver em modo de controle SVC

N.° do Nome do . . ~ . ~ -
= A Faix nfigur ni Padr Comissao
param. bakam, aixa de configuragao Unid adrao
~ 0: Sem autoajuste
Sel d
P1-37 © egéo © 1: Autoajuste estatico 1 N.A. 0
autoajuste ) . A
2: Autoajuste dinamico completo
Etapa 5: Definir a referéncia de frequéncia
N.° do Nome do . . - . . Comiss
A n Faix nfigur ni Padr omissao
param. Batam! aixa de configuragao Unid adrao
0: Configuragao digital P0-08 (ndo
Selecdo X da retentivo ao desligar)
fonte de 1: Configuragéo digital P0-08
P0-03 . (retentivo ao desligar) N.A. 0
frequéncia 2: A1
principal 3: Ai2

4: Reservado
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N.° do A q . ~ . = o
A Nome do param. Faixa de configuragao Unid | Padréo Comisséao
Selecdo X d 5: Referéncia de pulso (Di5) 6:
elegao A da Multirreferéncia
fonte de 7: PLC Simples
P0-03 - app P NA. 0
frequéncia Pl
principal 9: Referéncia de comunicagéo
Selecao Y da
PO-04 fonte de O mesmo que P0-03 (Selegdo X da NA
B frequéncia fonte de frequéncia principal) o 0
auxiliar
Selegéo de Relag&o de célculo principal e auxiliar
superposicéo da T incoal -l
PO—O7 2: O maximo entre o principal e o auxiliar OO
fol’lte de 3: O minimo entre o principal e o auxiliar
freqUénCia Selegdo de canal de configuragao de referéncia de frequéncia
0: Canal de configuracao de referéncia de frequéncia
principal
1: Operagéo principal + auxliar
2: Transferéncia entre principal e auxiliar
3: Transferéncia entre principal e o célculo
principal + auxiliar (—
4: Transferéncia entre auxiliar e o calculo
principal + auxiliar
P0-08 Frequéncia 0,00 até a frequéncia maxima Hz 50,00
pré-definida

¥ ojnjided
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p0-08 |Entrada digital (retentiva)

Px-xx Entrada analogica

Px-xx Referéncia de pulso

Px-xx

Multirreferéncia

Px-xx | PLC Simples

Px-xx Referéncia PID

Px-xx Comunicagdes seriais

Referéncia de

Referéncia de
frequéncia auxiliar

. "
» ( Auxiliar

frequéncia auxiliar .
» (Principal

Limitaro
- " P0-07 -
| Principal + Auxiliar ISoma entre o principal e o auxiliar auxiliar para

Principal - Auxiliar

Diferenca entre o principal e o auxiliar

Dezenas célculo

¥ ojnjided

[ frequéncia final

¥ Célculo

! Principal PO-05 | |
Max. (Principal, Auxiliar) @ maior entre o principal e o auxiliar % e Auxiliar P0-06
Min. (Principal, Auxiliar) @ maior entre o principal e o auxiliar

Unidades

Resultado
do calculo

Referéncia de ]

A
H Auxiliar )<
L}
’

‘

[P4-00 a P4-09 = 18 |

Etapa 6: Selecionar modo de operagao

o
;‘;'ré:? Nome do param. Faixa de configuracao Unid | Padrdao Comissao
Se!egéo da 0: Controle pelo teclado
P0-02 origem do 1: Controle pelo terminal N.A. 0
comando 2: Controle baseado em comunicacao
Modo de 0: Modo de controle de 2 condutores 1
_ 1: Modo de controle de 2 condutores 2
Pa-11 comgndo 2: Modo de controle de 3 condutores 1 NA. 2
terminal 3: Modo de controle de 3 condutores 2
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P0-02

Selegdo da origem

do comando

B

H_-..H
000
oSO

Painel operacional
(teclado e visor)

Comunicacao serial

I g IN [

Terminal de
controle de E/S

DI

P4-11 Modo de comando terminal

e FWD Operagéo habilitada
DI Modo de controle |Modo de controle ~ - DI
REV de 2 condutores 1 | de 2 condutores 2 Diregéo
~ —1  [@] DI P —"—  Jo] DI
[ [@]COM [ [®]COM
FWD Operacao habilitada
- DI ~ DI
/r Stop Modo de controle [Modo de controle S‘tOp
- DI de 3 condutores 1 | de 3 condutores 2 JL‘ - DI
‘ REV | Diregéo
~— TJo] D ~ 1 o] bl
[@]com [@]com
Etapa 7: Definir modo de partida e modo de parada
N.° do A . . ~ . = A
e Nome do param. Faixa de configuragao Unid | Padrao Comissao
0: Partida direta
P6-00 Modo de partida 1:Reservado N.A. 0
2: Partida com pré-excitagéo
0: Desacelerar até a parada.
P6-10 | Modode parada | 1. parada por inércia NA | 0

v oimjided
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Etapa 8: Definir parametros de aceleragao e desaceleragao

o
;ré:‘o Nome do param. Faixa de configuracao Unid | Padrdo |Comisséo
0,00 a 650,00 (se P0-19 = 2)
PO-17 Tempo de 0,0 2 6500,0 (se P0-19 = 1) s 2
aceleragéo 1 0 a 65000 (se P0-19 = 0)
0,00 a 650,00 (se P0-19 = 2)
PO-18 Tempo de 0,0 a 6500,0 (se P0-19 = 1) s 9
desaceleragéo 1 0 a 65000 (se P0-19 = 0)
Utnidadedde 0: 1s
P0-19 empo e 1:0,1s NA.
aceleracao/
~ 2:0,01s
desaceleragao
Modo qe 0: Modo linear
P6-07 aceleracao/ 1-Curva S modo A N.A.
desaceleragao 2: Curva S modo B
Etapa 9: Definir DI e DO conforme necessario
Configuracgao de DI
o
;:\la.rério Nome do param. Faixa de configuragao Unid @ Padrdo |Comisséo
0: Sem fungao
1: RUN para a frente (FWD) 2: RUN
inverso (REV)
s X0 3: Controle de 3 condutores 4: JOG
P4-00 ELEQ:A DE para a frente (FJOG) 5: JOG inverso N.A. !
FUNCAO DI FWD
(RJIOG)
6: Terminal UP
7: Terminal DOWN
8: Parada por inércia
9: Redefini¢do de falha
(RESET)
10: Pausa do RUN
11: Entrada normalmente aberta (NO)
P4-01 SELEQ~AO DE de falha externa NA. 4
FUNCAO DI2 12: Terminal multirreferéncia 1 FJOG
13: Terminal multirreferéncia 2
14: Terminal multirreferéncia 3
15: Terminal multirreferéncia 4
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N.° do

param.

Nome do
param.

Faixa de configuragao

Unid

Padrao

Comissao

P4-02

SELECAO
DE
FUNCAO
DI3

P4-03

SELECAO
DE
FUNCAO
DI4

P4-04

SELECAO
DE
FUNCAO
DI5

16: Terminal 1 para selegdo do tempo de
aceleracao/desaceleragao

17: Terminal 2 para selegdo do tempo de
aceleracao/desaceleracéo

18: Transferéncia de fonte de frequéncia

19: Apagar configuragdo UP e DOWN (terminal,
teclado)

20: Terminal de transferéncia da origem do
comando 1

21: Aceleracao/Desaceleracao proibida

22: Pausa do PID

23: Redefini¢cdo do status PLC

24: Pausa da oscilagdo

25:
26:
27:
28:
29:
30:
31: Reservado

32: Frenagem por injecéo de CC imediata

33: Entrada normalmente fechada (NC) de falha
externa

34: Modificacéo de frequéncia proibida

Entrada do contador

Redefinigdo do contador

Entrada de contagem de comprimento
Redefinicdo de comprimento
Controle de torque proibido

35: Inversao da diregdo da agao do PID

36: Terminal STOP externo 1

37: Terminal de transferéncia da origem do
comando 2

38: PID integral desabilitado

39: Transferéncia entre a fonte de frequéncia
principal X e a frequéncia predefinida

40: Transferéncia entre a fonte de frequéncia
auxiliar Y e a frequéncia predefinida

41: Terminal de selecdo do motor 1

41: Terminal de selegdo do motor 1

42: Reservado

43: Transferéncia dos parametros de PID
44: Falha definida pelo usuario 1

45: Falha definida pelo usuario 2

Entrada de pulso (habilitada apenas para Di5)

N.A.

N.A.

12

N.A.

13

-30-
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° Nome do . . = . ~
N do A Faixa de configuracao Unid | Padrao |Comissio
[P param.
46: Transferéncia de controle de velocidade/
controle de torque
47: Parada de emergéncia
48: Terminal STOP externo 2
49: Frenagem por injegao de CC para
desaceleracao
50: Apagar o tempo de operagao atual
51: Transferéncia de dois/trés fios 52:
Inversao de frequéncia proibida
53-59: Reservado
P4-10 | Tempodefiltro | 9,000 a 1,000 s 0,010
P4-35 | Atraso de Di1 | 0,0 a 3600,0 s 0.0
P4-36 | Atraso de Di2 | 0,0 a 3600,0 s 0.0
é’ P4-37 | Atraso de Di3 | 0,0 a 3600,0 s 0.0
=
s
)
'S
Selecdo do
P4-38 modo ativo N.A. 00000
DI 1
Observacgoes:

> O parafuso é conectado por padrao;

» O parafuso ndo pode ser reconectado depois de cortado. Isso resultarda em um
aumento na corrente de fuga para o aterramento durante a operagdo do inversor.
Leve isso em consideragao antes de cortar o jumper.

Configuragoes de DO

o
bl e Faixa de configuragoes Unid | Padréo Comisséo
param. param.
Modo de saida 0: Saida de pulso (FMP)
P5-00 do terminal FM 1: Saida de sinal de comutagéo (FMR) NA. 0
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N.° do
param.

Nome do
param.

Faixa de configuragao

Unid

Padrao

Comissao

P5-01

Selecao
da
funcao
FMR
(terminal
de saida
de
coletor
aberto)

P5-02

Selecdo
da
fungéo
derelé
(T/A-
T/B-T/C)

0: Sem saida

1: Inversor CA em operagao

2: Saida da falha

3: Detecgéao de nivel de frequéncia, saida FDT1
4: Frequéncia alcangada

5: Operagao em velocidade zero (sem saida ao
parar)

6: Pré-aviso de sobrecarga do motor

7: Pré-aviso de sobrecarga do inversor CA

8: Valor de contagem definido atingido

9: Valor de contagem designado atingido 10:
Comprimento atingido

11: Ciclo PLC concluido

12: Tempo de operagéo acumulativo alcangado
13: Frequéncia limitada

14: Torque limitado

15: Pronto para a operagao

16: Reservado

17: Limite superior de frequéncia atingido

18: Limite inferior de frequéncia atingido

(sem saida ao parar)

19: Saida em status de subtenséo

20: Configuracado de comunicacao

21: Reservado

22: Reservado

23: Operagao em velocidade zero 2

(com saida ao parar)

24: Tempo de alimentacao acumulativa alcangado
25: Detecgéo de nivel de frequéncia, saida FDT2
26: Frequéncia 1 alcangada

27: Frequéncia 2 alcangada

28: Corrente 1 alcangada

29: Corrente 2 alcangada

30: Duragao do tempo atingida

31: Limite de entrada Al1 excedido

32: Carga perdida

33: Rotacao inversa

34: Status de corrente zero

N.A.

0Sem
Saida

N.A.

Saida
de falha
2
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N.° do Nome do

3 i i 3 i 30 Comissio
param. param. Faixa de configuragao Unid  Padrao

35: A temperatura do IGBT foi atingida
36: Limite de corrente de saida excedido
37: Limite inferior de frequéncia atingido
(com saida ao parar)

38: Saida de alarme

39: Reservado

40: Tempo de operagao da corrente
alcangado

41: Saida de falha (sem saida em status
de subtenséo)

Tempo de atraso
P5-17 da saida FMR 0,0 a 3600,0 s 0,0

ps.1g | lempodeatraso | 4435000 s 00
da saida dorelé 1

p5-19 | lempodeatraso | 436000 s 00
da saida dorelé 2

¥ ojnjided

ps.20 | 1empodeatraso |4 43600 s 0,0
da saida Do1

Tempo de atraso
P5-21 da saida Do2 0,0 a 3600,0 s 0,0
Selecao do
P5-22 modo ativo DO N.A. 00000
Observagao:

> Logica positiva significa que o terminal de saida DO esta normalmente no estado padrao.
> Logica negativa significa a situagao oposta.
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Etapa 10: Definir a frequéncia de inicializagao, conforme necessario

o o &
grég]o Nome do param. Faixa de configuracao Unid | Padrao |Comissao
P6-03 Frequénciade |4 o9 410,00 Hz 0,00
partida
Tempo ativo da
P6-04 frequéncia de 0,00 a 100,00 S 00
partida
Etapa 11: Definir a curva S, conforme necessario
N.° do A . . ~ . = | Comissa
param Nome do param. Faixa de configuragao Unid | Padrao |Comissao
Modo de 0: Modo linear
P6-07 aceleragao/desa 1:Curva Smodo A 2: N.A. 0 1
celeracdo Curva S modo B
Proporcao de
P6-08 tempodo 0,0 a [100,0 menos P6-09] % 30,0
segmento inicial
dacurva S
Proporgao de
: tempo do . o
P6-09 segmento final 0,0 a[100,0 menos P6-08] %o 30,0
da curva S

Etapa 12: Definir a frenagem/pré-excitagao por inje¢ao de CC, conforme necessario

o
;‘;' ré?no Nome do param. Faixa de configuracao Unid | Padrao |Comissao
0: Partida direta
P6-00 Modo de partida 1: Reservado S N.A. 0
2: Partida com pré-excitagéo
5 Nivel da frenagem o
P6-05 por injecdo de CC 1 0a 100 %o 0
Tempo ativo da
P6-06 frenagem por 0,0a100,0 S 0.0
injecdo de CC 1
Limiar de
P6-11 frequéncia de 0,00 a 10,00 Hz 0,00
frenagem por
injegdode CC 2

¥ oinjided
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o
;\la.rérc:‘o Nome do param. Faixa de configuragao Unid | Padrao |Comissao
Tempo de atraso da

P6-12 frenagemporinjecdode | 0.0a 100,0 S 0.0
CC2

Pe-13 | Veloeleede P 0at00 % 50

Tempo ativo da

P6-14 frenagem porinjecdode | 0.0a 100,0 S 0,0

CC2
Observacao:

» Somente quando P6-00 = 0, os parametros P6-05 e P6-06 estéo relacionados a frenagem
por injecao de CC 1.

o
;‘;' ré?no Nome do param. Faixa de configuragao Unid | Padrao |Comissao
0: Partida direta
1: Reservado
P6-00 Modo de partida 2: Partida pré- N.A. 0 2
excitada (motor
assincrono)
P6-05 Nivel de pre- 0a100 % 50
excitagao
P6-06 Nivel de pre- 0.0 a 100,0 s 0,0
excitagao
Observacgao:

» Somente quando P6-00 = 2, os parametros P6-05 e P6-06 estdo relacionados a
pré- excitagao.

Etapa 13: Definir Pl da malha de velocidade se estiver em modo de controle SVC

o

gr;no Nome do param. Faixa de configuragao Unid | Padrido Comissio

p2-00 | Ganho proporcional da 12100 NA. 30
malha de velocidade 1

P2-01 Tempo integral da 0.01a 1000 s 0.50
malha de velocidade 1 ’ ) )

P2-02 Frequéncia de 0,00 a P2-05 NA. 5,00

transferéncia 1

Ganho proporcional da

P2-03 malha de velocidade 2 12100 N.A. 20

P2-04 Tempo integral da 0.01a 10.00 s 100
malha de velocidade 2 ! ’ )
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5.1 Falhas e solugoées

Visor |Nome dafalha Causas possiveis Solugodes
1. O circuito de saida esta em curto 1: Elimine o curto-circuito
2. O tempo de aceleragdo é muito curto 2: Aumente o tempo de
aceleragao
3. Reforgo de torque manual ou curva .
¢ au vatoucu 3: Ajuste o reforgo de torque
de T/F s&o inadequados manual ou a curva de T/F
4. Aalimentacgéo é insuficiente 4: Verifique se a fonte de
Sobrecorrente . B ]
ERR02 durlante~a 5. Aoperacdo de partida é realizada alimentac&o esta normal
aceleragao 5 5: Reinicie o rastreamento de
com o motor em rotagao
velocidade ou ligue o motor
6. Uma carga repentina é adicionada depois que ele parar
durante a aceleragéo 6: Remova a carga adicional
7. O modelo do inversor CA ¢ de classe | 7: Selecione uma unidade com
de poténcia muito baixa classe de poténcia superior
1: Elimine o curto-circuito.
1. O circuito de saida esta em curto 2: Aumente o tempo de
2. O tempo de desaceleracao é muito desaceleracao
curto ) o ) 3: Verifique a fonte de
Sobrecorrente | S- Aalimentaggo € insuficiente alimentag&o e certifique-se de
ERRO3 durante a 4. Uma carga repentina € adicionada | que esteja normal
desaceleragdo | durante a desaceleragéo 4: Remova a carga adicional
5. O resistor de frenagem néo esta 5: Instale o resistor de frenagem
instalado
1. O circuito de saida esta em curto 1: Elimine o curto-circuito
Sob t 2. Aalimentag&o é insuficiente 2|:lAJustte a fonte def .
obrecorrente T alimentagédo para a faixa
ERRO4 om velocidade 3 Umta carga rep?ntlna € adicionada normal
constante drane a operacao 3: Remova a carga adicional
4. O modelo doinversor CA é de 4j Selei 9 dad
classe de poténcia muito baixa - oelecione L{malum a ‘?C°m
classe de poténcia superior
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Visor | Nome dafalha Causas possiveis Solugodes
1. Atens3do do barramento CC 1: Substitua por um resistor de
esta muito alta frenagem adequado
2. Uma forga externa aciona 2: Cancele a forga externa ou

Sobrecorrente motor durante a aceleracéo instale um resistor de frenagem

tA te ot a
ERRO05 durante a 3. O tempo de aceleragao é 3: Aumente o tempo de aceleragao

aceleragao ) 4: Instale um resistor de frenagem
muito curto
4. Oresistor de frenagem néao
esta instalado
1. Atensdo do barramento CC 1: Substitua por um resistor de
esta muito alta frenagem adequado
2. Uma forga externa aciona 2: Cancele a forga externa ou
Sobrecorrente | motor durante a desaceleragéo. instale um resistor de frenagem
ERRO06 durante a 30 de d | . 3: Aumente o tempo de
desaceleragao D tempo de desaceleragao € desaceleracao
muito curto

. . 4: Instale o resistor de frenagem
4. Oresistor de frenagem nao

esta instalado

Sobretenséo 1. Atensé&o do barramento CC 1: Substitua por um resistor de
ERRO7 em esta muito alta frenagem adequado
velocidade 2. Uma forga externa aciona 2: Cancele a forca externa

motor durante a desaceleracéo.
constante ¢

Limites de tensao

Sobretensao do Subtensdo do | Nivel de operagio da

Classe de tensao barramento CC | barramento CC | unidade de frenagem

220 V monofasico 400V 200V 381V
220V trifasico 400V 200V 381V
380 V trifasico 810V 350V 700V
ERR0S i Faltha de q Atensao de entrada excede Ajuste a tens@o de entrada
alimentagdo de . " . "
controle o intervalo permitido dentro do intervalo permitido
1. Falha instantéanea de energia
2. Atensao de entrada excede 1: Redefinir a falha
o intervalo permitido 2: Ajuste a tenséo de entrada
ERRO09 Subtensao 3. Atens3o do barramento CC dentro do intervalo permitido 3 a
esta muito baixa 6: Leve o equipamento para

manutengao
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- Nome da e ~
Visor falha Causas possiveis Solugodes
4. A ponte retificadora e o resistor
de buffer estdo com defeito
5. A placa de acionamento esta com
ERR09 | Subtensido d efei?o
6. A placa de controle esta com
defeito
1. Acarga e: muito pesada ou 1: Reduza a carga, verifique o motor,
ERR10 | Sobrecarga | ° rotor esta bloqueado ou verifique se algo esta bloqueando
; T o rotor
da unidade | 2. A classe de poténcia da > Selec _ |
unidade é muito baixa : Selecione um inversor com classe
de poténcia superior
1. P9-01 é muito pequeno A 1: Defina a P9-01 corretamente
2. carga € muito pesada ou rotor 2: Reduza a carga, verifique o motor,
ERR11 | Sobrecarga esta bloqueado ou verifique se algo esta bloqueando o
domotor | 3. Aclasse de poténcia da rotor
unidade é muito baixa 3: Selecione uma unidade de classe
de poténcia maior
1. Afonte de alimentacao trifasica
esta com defeito
Pferdadde 2. Aplaca de acionamento esta 1: Verifique a fonte de
ase de . alimentagéo
com defeito )
ERR12 ent(;zda 3. Aplaca de protegao contra 2ad: Lev? 0 equipamento para
enorqia | 12i0S esta com defeito manutencao
9 4. A placa de controle esta com
defeito
1. O cabo entre o inversor e o motor
esta com defeito
2. A saida trifasica do inversor é 1: Verifique o cabo
Perdade | desbalanceada quando motor esta 2: Verifique os enrolamentos do
fase de funcionando motor 3 a 4: Leve o equipamento
ERR13 dad tenca
saldade 3. Aplacade acionamento esta para manutencao
energia com defeito
4. O IGBT esta com defeito
1. Atemperatura ambiente esta
muito alta 1: Reduza a temperatura
2. Ofiltro de ar esta bloqueado ambiente
ERR14 SUPGF- 3. O ventilador de resfriamento esta 2: Limpe o filtro de ar
aquecimento | ganjficado 3 a5: Leve o equipamento
do IGBT . . -
4. O sensortérmico do IGBT esta para manutengao
danificado
5. O IGBT esta danificado
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Visor | Nome da falha Causas possiveis Solugodes
1. O sinal de falha externo é
Falha do enviadp por DI
ERR15 equipamento 2. O sinal de falha Restaure a falha
externo externo é enviado por VDI
1. O computador host esta
:22?;;?@”(10 comportamento 1: Verifique o cabeamento do
2. Ocabo de comunicagao clompllJtlador host
esta com defeito 2: Verifique o cabeamento de
) ! ~ comunicacao
ERR16 Falha de 3.0 t'?o de cartao de 3: Defina o P0-28 corretamente
comunicagéo thZ?sggr?;i;nldo em P0-28 4: Defina os parametros
corretamente
4. Os parametros de
comunicagao no grupo PD
estdo configurados
incorretamente
ERR18 Falha de deteccdo | Aplaca de acionamento esta Substitua a placa de
de corrente com defeito acionamento
1. Os parédmetros do motor 1. Verifique os parametros do
Falha de ajuste estéo incorretos motor P1-00 a P1-05
ERR19 do motor 2. Tempo excedido de 2. Verifique a fiagdo entre o
ajuste do motor inversor e o motor
Falha de leiturae O chi : ;
- p EEPROM esta Substitua a placa de
ERR21 gré"é’g%%’l\(je danificado controle principal
Curto-circuito a O motor esta em curto- Substitua os cabos ou o
ERR23 terra circuito com o terra motor
Tempo de o - Apague o registro executando a
operacio tempo de operagao inicializagéo do parametro (defina
ERR26 peraca acumulado atinge a PP-01 como 2)
acumulativo configuragio de P8-17
alcangado
1. O sinal da falha definida
pelo usuario 1 é enviado por
Falha definida DI
ERR27 pelo usuario 1 2. O sinal da falha definida Restaure a falha
pelo usuério 1 é enviado por
VDI
1. O sinal da falha definida
pelo usuario 2 é enviado por
ini DI
ERR28 Falha definida Restaure a falha

pelo usuario 2

2. O sinal da falha definida

pelo usuario 2 é enviado por
VDI
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CA e o motor esta incorreta

Visor | Nome da falha Causas possiveis Solugoes
Tempo de Aenergiaacumulada atingea | Apague o registro executando a
ERR29 ahmentagao configuragéo de P8-16 inicializag&o do parametro
acumulativa (defina PP-01 como 2)
alcancado
Falha de B , Verifique a conex&o entre o motor
ERR30 operagdoem | Operagéo em vazio e a carga
vazio
Feedback do Verifique o sinal de feedback do PID ou
ERR31 PID perdido O feedback do PID & inferior defina o PA-26 para um valor adequado
durante a ao PA-26
operagao
Telmpo 1. Afiacao esta solta no
g);(éiglbdi(r)ngﬁfcg interior do inversor CA 1. Conecte a fiagdo
ERR33 de 2. Aplaca de acionamento corretamente
comunicagéo esta com defeito 2 e 3. Leve o equipamento para
dentro daplaca . manutengao
de 3. Aplaca de controle esta
acionamento com defeito
) . 1: Reduza a carga, verifique o motor,
Limite de 1. Acarga,e muito pesada ou ou verifique se algo esta bloqueando
ERR40 corrente o rotor esta bloqueado
rapida 2. Aclasse de poténcia da o rotor
P unidade é muito baixa 2: Selecione uma unidade com classe
de poténcia superior
Falha de
comutagao O motor é comutado através O motor deve ser comutado
ERR41 do motor de um terminal durante a somente apo6s o inversor CA
durante a - . parar
operag&o operacao do inversor CA
1. Verifique se a maquina esta
apresentando funcionamento anormal,
1. Rotor blogueado no motor se 0 autoajuste do lmotor nao foi ,
Erro de 2 P9-69 e P9-70 estio exelcutado e se o ajuste de P2-10 é
ERR42 excesso de configurados incorretamente muito plequeno
velocidade 3. A fiacao entre o inversor 2. Defina P9-69 e P9-70 corretamente

3. Verifique se as fiagbes entre o
inversor de CA e o motor estdo
danificadas. Se estiverem, reconecte
os fios com seguranga
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Visor | Nome da falha Causas possiveis Solugodes
Tempo excedido 1. Afiag&o esta solta no interior do 1. Conecte a fiagdo

para o inversor CA corretamente

ERR96 recebimento de 2. A placa de acionamento esta com 2e3.Leveo

comunicagao

defeito

equipamento para

dentro da placa 3. A placa de controle esta com manutengao
de controle defeito
5.2 Sintomas comuns e diagnéstico
Nome da falha Causas possiveis Solugoes
1. Nao ha alimentacéo ou a alimentagao
esta muito baixa
2. A fonte de alimentagédo de comutagao
o da placa de a(l:|f)namento e’sta c?m defeito 1: Verifique a fonte de alimentagéo
Ngqha 3. Aponte retificadora esta danificada 2 a 5: Leve 0 equipamento para
exibigéo no 4. O resistor de buffer da unidade esta tencs
visor 20 danificado manutengao
ligar anitica ) 6: Reconecte os cabos planos de 4 e
5 A placla de controle ou o teclado esta 28 nucleos ou envie para
com defeito manutengso
6. O cabo entre a placa de controle e a
placa de acionamento ou teclado esta
danificado
1: Reconecte os cabos planos de 4 e
1. O cabo entre a placa de acionamento e 28 nucleos ou envie para
a placa de controle esta com mau contato manutengao
Eg e 2. Aplaca de controle esta danificada 2: Leve o equipamento para
eXIHSJa? ao 3. O enrolamento do motor ou o cabo do manutencgao
motor esta em curto-circuito com o terra 3: Verifique o motor ou substitua-o e
4. Aalimentagao é insuficiente verifique o cabo do motor
4. Verifique a fonte de alimentagéo de
acordo com o capitulo 1.3
. ) . 1. Mega o isolamento do motor e os
Err23n é 1. O motor ou os cabos de saida estdo em .
ibido a0 cabos de saida
exi curto com o terra .
ligar . ) ~ 2. Leve o equipamento para
2. Oinversor CA esta danificado ~
manutencao
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Nome da falha

Causas possiveis

Solugao

A exibicéo é
normal ao ligar,
mas a mensagem
"HC" ¢é exibida

aposa
inicializagcéo e o
motor para
imediatamente

1. O ventilador de
resfriamento esta danificado
ou o rotor esta bloqueado
2. Umdeterminado terminal
esta em curto-circuito

1: Substitua o ventilador de
resfriamento ou verifique se a
maquina esta travando o rotor 2:
Elimine o curto-circuito

Err14 é relatado
com frequéncia

1. Afrequéncia de transporte
esta muito alta

2. O ventilador de
resfriamento esta danificado
ou o filtro de ar esta bloqueado
3. Os componentes internos
(acoplador térmico ou outros)
do inversor estéo danificados

1: Reduza P0-15

2: Substitua o ventilador e limpe o filtro
dear

3: Leve o equipamento para
manutencao

O motor ndo gira
apos o inversor
CA emitiruma
referéncia
diferente de zero

1. O motor ou o cabo do
motor esta danificado

2. Os parametros do motor
estdo configurados
incorretamente

3. O cabo entre a placa de
acionamento e a placa de
controle esta com mau
contato

4. A placa de acionamento
esta com defeito

5. O rotor esta bloqueado

1: Verifique o motor ou verifique o cabo
entre o inversor e o motor 2: Verifique e
redefina os parametros do motor

3: Reconecte os cabos planos de 4 e 28
nulcleos ou envie para manutengao

4: Leve o equipamento para manutencao
5: Verifiqgue se a maquina esta travando o
rotor

Os terminais DI
estao
desabilitados

1. Os parametros DI estdo
configurados incorretamente
2. O sinal de entrada esta
incorreto

3. O jumper entre OP e+24V
esta com mau contato

4. A placa de controle esta
com defeito

1: Verifique e redefina os parametros
DI no grupo P4

2: Verifique os sinais de entrada ou
verifique o cabo de entrada 3: Verifique
o jumper entre OP e +24 VV

4: Leve o equipamento para
manutenc¢ao
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Nome da falha

Causas possiveis

Solucgao

O inversor
relata
sobrecorrente e
sobretensdo
com frequéncia

1. Os parametros do motor
estao configurados
incorretamente

2. Otempo de aceleragao/
desaceleragao € muito curto
3. Acarga oscila

1: Redefina os parametros do motor

2: Defina o tempo de
aceleracao/desaceleragéo
adequadamente 3: Verifique a maquina ou
leve o equipamento para manutengao

Err17 é relatado

1. Verifique se a fiacdo do contator esta
solta
2. Verifique se o contator esta com

ao ligar ou O contator de partida suave nao :
durante a esta fechado defeito . ~
operagio 3. Verifique se a fonte de ahmenﬁagao de
24 \/ do contator esta com defeito
4. Leve o equipamento para manutengao
Exibi¢éo ao O dispositivo relacionado na . .
ligar placa de controle esta danificado Leve o equipamento para manutengao
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Observagao:

"J¢" :significa que o valordefinido deste parametro pode ser alterado quando o inversor estiver em
status de desligamento e operagao;

- "%":significaque o valordefinido deste parametro ndo pode seralterado quando o inversor
estiverem operacao;

- "@":indicaque o valor deste parametro é o valor real do registro de deteccdo e ndo pode ser alterado;

6.1 Tabela de Parametros

No. Nome do Faixa de configuragao Unidade | Padrdo | Comissio
Param.  Param.

Grupo P0: Parametros Padrao

0: Controle vetorial sem sensor (SVQC) 1:

Modo de )
controle do Controle vetorial com sensor de
PO-01 motor velocidade (nenhuma fungdo abaixo de N,/ p 2 *
18,5 kW)
2: Controle de tensao/frequéncia (V/F)
Selecio  da 0: Canal de comando do painel (LED deslig)
origem = do 1: Canal de comando do terminal (LED
comando 0 %
PO-02 aceso) N/D
2: Canal de comando de comunicacao (LED
piscando)
Selecao de 0: Configuracao digital (frequéncia
)
- fonte de predefinida P0-08, UP/DOWN pode ser
= frequéncia - §
5} principal modificada, mas ndo pode  ser
o X memorizado em caso de falha de energia)
(Abaixo de Configuracao digital (frequéncia
PO-03  15kw predefinida PO- 08, UP/DOWN pode ser N/D 3 *
(Incluindo ) ) modificado, desligue a memoria)
2:All

3: Potencidmetro local
4: Potenciometro de teclado externo

5: Ajustede pulso (DI5)

6: Instrugdo multissegmento
7: PLC simples

8: PID

9: Comunicacdo dada
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No.
Param.

Para . Nome

Faixa de configuracao

Unidade

Padrao

Comissao

PO-03

Selegao da fonte de
frequéncia principal
X (acima de 18,5
kW)

0: Configuracao digital (frequéncia
predefinida P0-08,

UP/DOWN pode ser modificado,
mas nao

pode ser memorizado em caso de
falha de energia)

1: Configuragéao digital (frequéncia
predefinida P0-08,

UP/DOWN pode ser modificado,
desligue a memoria)

2: Al

3: Al2

4: Potenciémetro local

5: Configuragao de pulso (X6)
6: Instrugdo multissegmento
7: PLC simples

8: PID
9: Comunicacgao dada

N /D

PO-04

Selegao da fonte
de frequéncia
secundaria Y

O mesmo que P0-03 (selegéo da fonte
de frequéncia principal X)

N /D

PO-05

Selecdo de intervalo
Y de

fonte de frequéncia

durante o
empilhamento

0: Relativo a frequéncia
maxima

1: Relativo a frequéncia
principal X

N /D

PO-06

FaixaY de
fonte de frequéncia

durante o
empilhamento

0%~150%

%

100

P0O-07

Fonte de
frequéncia modo
de superposigao

selecédo

Um bit: selecdo da fonte de
frequéncia 0: Fonte de frequéncia
primaria X 1: Operagdes primarias e
secundarias (o modo de operagado é
determinado por dez digitos)

2: Alternando entre a fonte de
frequéncia primaria X e a fonte de
frequéncia secundaria Y

3: Alternando entre a fonte de

frequéncia primaria X e os resultados

da operagdo primaria e secundaria

4: Alternando entre a fonte de

frequéncia secundaria Y e os

resultados da operacédo principal

e auxiliar

N/D

00
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Capitulo 6 Tabela de Parametros

No. Nome do Parametro Faixa de configuragao Unidade | Padrao Comissio
Param.
Dez digitos: relacdo de operagéo primaria e
secundaria da fonte de frequéncia
anci N/D "
PO-07  Fonte de frequéncia 0: Primario+Secundario / 00 »
modo de superposicao 1: Priméario secundério
selecdo 2: Méximo deambos 3: Minimo de ambos 4:
Primério x secundario
P0O-08 Frequéncia predefinida 0,00 até a frequéncia maxima (P0-10) N/D 50,00 7
o ) 0: Mesma direcdo 0 -
P0-09  |Direcdo de corrida 1: Inverter direcio N/D
010 [Frequéncia mé 5000 Hz~ 32000 Hz (PO-2 = 2) 500 Hz ~ H 50,00 *
equéncia max. z ,
reau . 32000 Hz (PO-22 = 1)
0: Configuracdo PO-12
Fonte de frequéncia 0 *
LAl N/D
limite superior (abaixo de N
2: Potencid metro local
15KW (Incluindo ) ) 3: Potencidmetro de teclado externo 4:
PO-11 Configuragdo de pulso HDI
5: Comunicagdo dada
0: Configuragdo PO-12
Fonte de frequéncia LAl 0 *
limite superior (acima 2:AI2 N/D
(185 kW) 3: Local - Potencidometro
4: Configuragdo de pulso HDI 5:
Comunicacdo fornecida
imi i Uénci Limite inferior de frequéncia (P0-14) para
po.1y  lHimite superior frequiéncia > Inferior q ( ) P Hy 50,00 %
frequéncia maxima (P0-10)
Frequéncia superior limite
PO-13 0,00 até a frequéncia maxima (P0-10) Hz 0,00 i
de deslocamento
PO-14 Frequéncia mais baixa 0,00 para limite superior de frequéncia (PO- 12) by 0,00 e
limite
PO-15  |Frequéncia portadora 05 kHz~ 160 kHz N/D Modelo *
dependente
Frequéncia portadora 0:Néo
PO-16  |ajuste comtemperatu 1:Sim N/D 1 ki




Capitulo 6 Tabela de Parametros

No. Nome do Parametro Faixa de configuracao Unidade | Padrao Comissdo
Param.
po-17 |Tempo de aceleragdo 1 0,05~65000s N/D Modelo o
dependente
PO-18 'Il'empo de desaceleracdo 0,05~65000s N/D Modelo %
dependente
P0-19  {Aceleracao/ _ 0ds 1 *
Tempo de desaceleracdo
unidade 1:0,1s 2:0,01s S
Deslocamento de
frequéncia de frequéncia
PO-21  auxiliar fonteparaXeY 0,00atéa frequéncia maxima (P0-10) 0,00 s
operacao sobreposicao Hy
po-22  FrequénciaResolucao 3.9 1 1z, PO-10 & 50~3200 Hz 2 *
2:0,01 Hz, P0-10 é 50~500 Hz N/D
po-23 fFrequeéncia definida . sem memoria 1 %
digitalmente desligar
memoria 1: Memboria N/D
P0-24 Reserva - .
Aceleracao/Tempo  de . rrequancia max. (PO-10)
desaceleracdo
PO-25  frequéncia base 1: Referéncia de frequéncia Hz 0 *
Frequéncia base para
PARA CIMA/PARA BAIXO
PO-26  modificacdo durante 0: Frequéncia de execucao N/D 0 *
correndo 1: Referéncia de frequéncia
Um bit: comando do painel de
operagdo, selecdo de fonte de
. ‘ ancia de liaacs
Comando de ligagdo Or.esquer;.ua Ne ligacao
fonte para frequéncia ->€mligacao . .
fonte 1: Frequéncia de configuracdo
(Menos de 15 kw digital 2: All .
(Incluindo ) ) 3: Potenciémetro local
PO-27 4: Teclado externo potenciometro N/D 0000

5: Ajuste de pulso (DI5)

6: Velocidade multiestagio
7: CLP simples

8: PID

9: Comunicagdo dada

0
2
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=
o
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Capitulo 6 Tabela de Parametros

No. Nome do Parametro Faixa de configuracao Unidade | Padrdo  Comisséo
Param.
Comando de ligacdo Dez digitos: sele¢do de fonte de
fonte para frequéncia  frequéncia de ligacdo de comando
P0-27 fonte de terminal N/D | 0000 ¥
(Menos de 15 kW Cem bits: selecdo de fonte de
(Incluindo ) ) frequéncia de ligagdo de comando
de comunicacdo
Mil bits: selecdo automatica da
fonte de frequéncia de ligagdo da
operagao
Um bit: comando do painel de
operacao, selecdo de fonte de
frequéncia de ligacao
0: Sem ligagdo
1: Frequéncia de configuracdo
digital 2: All
3: A2
Comando de ligacdo  4: Potencidémetro local
P0-27 fonte parafrequéncia  |5: Configuracdo de pulso (X6) N/D | 0000 e
fonte(Acima 6: Velocidade multiestagio
(18,5 kW) 7: CLP simples
8: PID
9: Comunicacdo dada
Dez digitos: selegdo de fonte de
frequéncia de ligacdo de comando
de terminal
Cem bits: selecdo de fonte de
frequéncia de ligagdo de comando
de comunicacdo
Mil bits: selecdo automatica da
fonte de frequéncia de ligacdo da
operagao
Grupo P1: Parametros do Motor 1
P1-00 0: Motor assincrono comum 1:
Selegdo do tipo de Frequéncia variadvel motor assincrono | N/ D 0 *
motor
P1-01 |Poténcia nominaldo [0, 1~1000 kW kw Modelo *
motor dependente
P1-02 [Tensdo nominal do 1~380V \Y, Modelo *
motor dependente
P1-03 [Corrente nominaldo (0,01~ 100,00A UM Modelo *
motor dependente




Capitulo 6 Tabela de Parametros

No. Nome do Parametro Faixa de configuragao Unidade | Padrédo Comisséo
Param.
P1-04 [Frequéncia nominal do motor 0,01~Frequéncia maxima Hz Modelo
dependente | %
P1-05 Melocidade nominal do motor 1~65535rpm rom | Modelo
dependente | %
Resisténcia do estator do 0,001 Q ~65,535Q (Inversor
P1-06 motor (nenhuma  funcéo poténcia < 55kW) Q Parametros
abaixo) 0,00010~6,5535Q de *
(18,5 kW) (Poténcia do inversor| autoaprendi-
>55kW) zagem
Resisténcia do rotor do motor 0,001 QQ ~65,535Q (Inversor
P1-07 |(Nenhuma funcdo abaixo (18,5 poténcia < 55kW) Q Parametros
kW) 0,00010~6,5535Q de *
(Poténcia do inverson autoaprendi-
>55kW) zagem
Indutédncia de vazamento do 0,01 mH ~ 655,35 mH
P1-08 |motor (Poténcia do inversor < Q Parametros
(Nenhuma funcao abaixo (18,5  55kW) 0,001mH~65,535mH de *
kW) (Poténcia do inversor autoaprendi-
>55kW) zagem
0,01 mH ~ 655,35 mH
P1-09 |Indutancia mutua do motor (Poténcia do inversor < Q Parametros
(nenhuma fungao abaixo) 55kW) 0,001lmH~65,535mH de *
(18,5 kW) (Poténcia do inversorn autoaprendi-
>55kW) zagem
0,01A~P1-03 (Inversor
P1-10 poténcia < 55kW) Q Parametros
Corrente sem carga do motor 0, 1A~P1-03 (Inversor de PAS
poténcia >55kW) autoaprendi-
zagem
P1-27 NUmero de linhas do  1~65535
codificador N/D | 2500 *
(nenhuma  funcdo abaixo)
(18,5 kW)
P1-28 [Tipo de codificador 0: ABZ incremental
(Nenhuma funcao abaixo (18,5  codificador N/D |0 *
kW) 2: Resolvedor
Codificador incremental ABZ
P1-30 Sequéncia de fase AB 0: Positivo N/D O *
(Nenhuma fungao abaixo 1: Reverso

(18,5 kW)

0
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Capitulo 6 Tabela de Parametros

No. Nome do Parametro Faixa de configuracao Unidade Padrdo Comissio
Param.
NuUmero de pares de pdlos do
P1-34 [resolver (nenhuma funcdo desse  1~65535 N/D 1 *
tipo abaixo de 18,5 kW)
Feedback de velocidade PG
P1-36 tempo de deteccdo de 0.0s: nenhuma acdo 0, 1ls~ e 0,0s | %
desconexdo (nenhuma funcéag 10,0s
desse tipo
abaixo de 18,5 kW)
0: Sem ajuste automatico
P1-37 |Selecao de autoajuste 1: Autoajuste estético N/D| O *
2:  Autoajuste  dinamico
completo
Grupo P2: Controle de vetores
P2-00 |Loop de velocidade proporcional 1~ 100 N/D| 30 ¥*
ganho 1
P2-01 [Tempo integral do loop de  0,01s~10,00s e 0,50 | %
velocidade 1
P2-02 |Frequéncia de comutacdo 1 0,00~ P2-05 Hz 500 | %
P2-03 |Loop de velocidade proporcional 1~ 100 Hz 20 ¥
ganho 2
P2-04 [Tempo integral do loop de  0,01s~10,00s e 1,00 | %
velocidade 2
P2-05 Frequéncia de comutacdo 2 P2-02~Frequéncia max. Hz 10.00 | ¥
P2-06 |Ganho de deslizamento dg 50%~200% % 150 | %
controle vetorial
P2-07 |Constante de tempo da  0,000s~ 1,000s e 0,000s| ¥
velocidade filtro de loop
P2-08 |Controle de vetores sobre- 0~200 N/D 64 ¥
ganho de excitacao
0: Cédigo de funcdo P2-10
configuracao 1 : All
2:AI2
P2-09 |Fonte de limite superior de  3: Potencidmetro de teclado |[N/D| 0 ¥
torque em modo de controle de  4:
velocidade Configuracdo de pulso PULSE
5:
Comunicacdo fornecida 6 :
MIN (AILAI2)
7 . MAX (AILAI2)
A gama completa de op¢des
1-7 corresponde a P2-10




Capitulo 6 Tabela de Parametros

No. Nome do Parametro Faixa de configuracao Unidade | Padrdao (Comissao
Param.
Ajuste digital de torque limite
_ superior de velocidade modo . o S
P2-10 de controle 0,0%~200,0% % 150,0
Ajuste de excitacdo ganho &
P2-13  |roporcional 0~60000 N/D | 2000
Ajuste de excitacdo ganho N
P2-14 integral 0~60000 N/D 1300 i
Ajuste de torque  ganho .
P2-15  broporcional 0~60000 N/D | 2000 ‘“
Ajuste de torque ganho
P2-16  integral 0~60000 N/D | 1300
Vergg%:giade do loop de Um bit: separacéo integral N/D
P2-17 0: Invélido 80 W
1: Vélido
Limite de poténcia 00 | g
~ regenerativa .0: ndo limitado %
P2-22 9 ) 01 a 2000 % 0,0
(Nenhuma funcdo desse
tipo abaixode 18,5kW )
Grupo P3: Controle V/F
P3-00 0:V/F reto
Configuragdo da curva V/F 1.V/F multiponto N/D 0 *
2: Quadrado V/F
3: 1,2 Poténcia V/F 4:
1,4 Poténcia V/F 6:
1,6 Poténcia V/F 8:
1,8 Poténcia V/F
Elevaco de torque 0,0%: (aumento automatico
P3-01 de torque) % Modelo ¥
o)
0,1~30,0% dependente
Frequéncia de corte de *
P3-02 |, imento de torque 0,00~Frequéncia maxima de saida Hz 50,00
P3-03 V/F multiponto frequéncia 1 0,00Hz~P3-05 by 0,00 *
P3-04 Tensdo V/F multiponto 1 0,0%~ 100,0% % 0,0 *
P3-05 V/F multiponto frequéncia 2 P3-03~P3-07 Hz 0,00 *
P3-06 Tensdo V/F multiponto 2 0,0%~100,0% % 0,0 *

)
o
T
=,
=
o
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Capitulo 6 Tabela de Parametros

nivel de supressdo

No. Nome do Parametro Faixa de configuracao Unidade Padrao |Comissao
Param.
V/F multiponto frequéncia 3 P3-05~frequéncia nominal *
P3-07 do motor (P1-04) Hz 0,00
Tensdo V/F multiponto 3
P3-08 /F mulipo 0,0%~100,0% % 0,0 *
P3-09 Deslizamento V/F O%NZOO,O% % 0'0 bAe
ganho de compensacdo
P3-10  |Ganho de sobreexcitacdo V/F 0~200 % 64 *
Oscilagdo V/F .
P3-11 ) 0~100 % Modelo | 4
ganho de supressado dependente
18,5 kW sem os seguintes parametros P3.13-P3.26
0: Configuragdo digital (P3-14)
LAl
P3-13 |[Fonte de tensdo para V/ F | 2:A12 N/D 0
separacao 4: Configuracéo de pulso PULSE
(X6) 5: Instrucd o multissegmento
6: PLC simples
7: PID
8: Comunicacdo dada
Nota: 100,0% corresponde a
tensdo nominal do motor
Configuracdo  digital de . . I
P3-14 voltagem para separacio V/F 0V~tensdo nominal do motor v ov
P3-15 . ~ 0,0s~1000,0s e 0,0s
Aceleracio deten~sao Nota: Indica o tempo de 0 V *
hora da separacéo V/F para a tensdo nominal do motor
P3-16 . . 0,0s~1000,0s e 0,0s
Desaceleracéo de tenséo Nota: Indica o tempo de 0 V *
hora da separacéo V/F para a tensdo nominal do motor
- 0: Frequéncia/voltagem reduzida para .
P3-17 Selpa[agado VéF e parada | g independentemente N/D 0 9%
selecad de modo 1. Apds a reducao da tensdo
para0, a frequéncia é reduzida
novamente
Sobrecorrente
P3-18 50~200% % 150% *
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No. Nome do Parametro Faixa de configuragédo Unidade| Padrdo  Comissdo
Param.
Selecdo da eficacia da 0: Invalid
P3-19 |supressdo de sobrecorrente - Invalido N/D 1 *
1: Vélido
Ganho de supressdao de
p3-20 sobrecorrente 0~100 N/D 20 *
Compensacao de corrente
de acdo de parada de o o *
P3-21 sobrecorrente coeficiente 50~200% % 50%
Acdo de parada por
P3-22 sobretensdao tensao 650,0V~8000V N/D 770 *
g Habilitar parada por | 0: Invalido *
= sobretensao - M7 1
1: Vélido
Ganho de frequéncia de
P3-24 sugresséo de parada por | 0~100 N/D 30 B
sobretensao
Parada por sobretensdo 4
P3-25 Ganho de tensso de | 9~100 N/D =
supressao
Limite maximo de
P3-26 frequéncia de subida por | 0~50Hz Hz S5Hz *

parada de sobretensao

Grupo P4: Terminais de entrada

5 : 0: Nenhuma fungao
P4-00 Selecao de funcao DI1 1: Operacéo para frente (FWD) 2: | N/D 1 *

Operacao reversa (REV) 3:
Operacao deftrés fios controlar
= = 4:Jog para frente (FJOG) 5:Jog

pg-01 |Selecdo defuncao DI2 reverso (RIOG) 6: Terminal UP | N/D| 2 *

0
2
T
=,
=
o
o

7. Terminal PARA BAIXO 8:
Estacionamento gratuito

P4-0D Selecdo de funcao Di3 9: Reinicializacdo de falhas~ N/D 4 *
(RESET) 10: Pausa na execucao

11: Falha externa normalmente

5 z entrada aberta
pa-g3 | Selecdo defuncdo DI4 12: Comando multi segmento N/D 9 *
terminal 1
13: Colmando multi  segmento
x = terminal 2
p4-04 Selecdo defuncao DI5 14; Comando multi segmento | N/DP 12 *
terminal 3
Selegdo de funcédo DI6
p4-05 (Nenhuma funcao abaixo N/D 0 *

(18,5 kW)
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Capitulo 6 Tabela de Parametros

No.
Param.

Nome do
Parametro

Faixa de configuragdo

Unidade Padrao Comissao

15: Terminal de comando multissegmento 4

16: Terminal de selecdo de tempo de aceleracdo e
desaceleracdo 1

17: Terminal 2 de selecio de tempo de aceleracdo/
desaceleracdo

18: Comutacao de fonte de frequéncia

19: Redefinicdo de configuracdo UP/DOWN
(terminal/teclado)

20: Comando de execucao comutacao terminal 1

21: Aceleracao e desaceleragdo proibidas 22: Pausa PID
23: Reinicializacdao do status do PLC 24: Pausa

de oscilacio de frequéncia 25: Entrada do
contador

26: Reinicializacdo do contador
27: Entrada de contagem de comprimento

28: Redefinicdo de comprimento

29: Inibicdo do controle de torque

30: Entrada de frequéncia de pulso HDI (Di5)

31: Reservado

32: Frenagem DC imediata

33: Entrada normalmente fechada de falha externa

34: Habilitacdo de modificacdo de frequéncia

35: Direcao de acdo do PID reverso

36: Terminal de estacionamento externo 1

37: Comando de execucao alternando terminal 2

38: Integracdo PID suspensa

39: Alternando entre a fonte de frequéncia X e a
frequéncia predefinida

40: Alternando entre a fonte de frequéncia Y e a
frequéncia predefinida

43: Troca de parametros PID 44: Falha definida pelo
usudrio 1 45: Falha definida pelo usudrio 2

46: Controle de velocidade/comutacao de controle
de torque

47: Parada de emergéncia

48: Terminal de estacionamento externo 2

49: Desaceleracdo da frenagem CC

50: Limpe o tempo de execucao desta vez
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No. Nome do Parametro Faixa de configuracao Unidade Padrdo  (Comissao
Param.
P4-10 Tempo de filtragem DI 0,000s~ 1,000s e 0,010 e
0: Modo de controle de
Modo de comando do |dois fios 1
P4-11 terminal 1: Modo_ de controle de N / |0 *
dois fios 2
2: Modo de controle de trés D
fios 1
3: Modo de controle de trés
fios 2
P4_12 Taxa terminal UP/DOWN 0,001 Hz/s ~ 65, 535 Hz/s Hz/ 1.000 +*
s
Curva Al 1 entrada 0,00 V~P4-15V
P4-13 minima v 0,00 *
Configuracao - 100,0%~ 100,0%
P4-14 corregponglente da ’ ’ % 0,0 *
g?]trada minima da curva
Curva Al 1 entrada P4-13~ 10,00V
P4-15 maxima \" 10.00 *
Configuracao - 100,0%~ 100,0%
P4-16 corregponglente, de Curva ’ ’ % 100,0 *
Al 1 entrada maxima
P4_17 Tempo de filtro All 0,00s~ 10,00s e 0,10 *
Curva Al 2 entrada 0,00 V~P4-20
Pa-18 | HNS v 0,00 | %
Configuracao - 100,0%~ 100,0%
P4-19 corregponglente da ’ ’ % 0,0 *
entrada minima da curva
Al2
Curva Al 2 entrada P4-18~ 10,00V
P4-20 | A v 10.00 | %
Configuracao - 100,0%~ 100,09
P4-21 corregponglente de ’ ’ % 100,0 *
Entrada maxima da curva
Al 2
P4_22 Tempo de filtro Al2 0,00s~ 10,00s e 0,10 +*
Curva Al 3 entrada |- 10h00~P4-25
10,00
P4-24 | Configuracio - 100,0%~ 100,0% % - *
correspondente da 100,0
entrada minima da curva
Al 3
P4-25 | Curva Al 3 entrada | 4723~ 10,00V v 10.00 | %
maxima
P4-26 Configuracido - 100,0%~ 100,0% % 100,0 e
correspondente de
Entrada maxima de curva
Al 3
P4-27 Tempo de filtro Al3 0,00s~ 10,00s e 0,10 *
P4-28 Entrada minima de pulso | 0,00 KHz ~ P4-30 KHz 0,00 *

HDI

0
2
°
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=
o
o
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P4-29 Entrada minima de pulso |- 100,0%~ 100,0% % 0,0 *
HDI configuracao
correspondente

P4-30 Entrada maxima de pulso | P4-28~ 50,00KHz KHz 50,00 *

HDI
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Capitulo 6 Tabela de Parametros

No. Nome do Parametro Faixa de configuracao Unidade Padréo  Comisséo
Param.
P4- Pulso maximo do IDH |~ 100,0%~100,0% % 100,0 *
31 configuracao de
entrada
P4- Tempo de filtragem de | 0,005~ 10,00s e 0,10 *
32 pulso HDI
Um bit: selecio de curva
AlT 1: Curva 1 (2 pontos,
P4-13
~ P4-16)
2: Curva 2 (2 pontos, P4- 321 *
P4- | Selecio de curva de IA | |8~ P4-21) N/D
33 3: Curva 3 (2 pontos, P4-
23 ~ P4-26)
Dez digitos: selecdo da
curva Al2, como acima
Cem lugares: selecdo de
curva Al3, como acima
Um bit: Al1T é menor que a
selecdo de configuracdo
de entrada minima
0: Configuracao de
entrada minima
correspondente
P4- Configuracio para IA | 1:0,0% ) N/D 000 *
d Dez digitos: Al2 é menor
34 menor que entrada | G0 5 opcio de
minima configuracdo de entrada
minima, conforme acima
Cem digitos: AlI3 é menor
que a configuracdo
minima de entrada,
conforme acima
P4- Tempo de atraso DIl 0,0s~3600,0s e 0,0s *
35
P4- Tempo de atraso DI2 0,0s~3600,0s e 0,0s *
36
P4 - Tempo de atraso DI3 0,0s~3600,0s e 0,0s *
37
0: Ativo em alto nivel 1:
Ativo em baixo nivel
Um bit: Dil
P4- Selecio do modo ativo | Dez digitos: Di2 N/D 000 *
38 DI 1 Centenas: Di3
Mil bits: Di4
NuUmero: Di5
P4- Tens&do/corrente de ? Entraga ge tensao N/D 0 *
39 entrada All selecdo - Entrada de corrente
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No. Nome do Parametro Faixa de configuragao Unidade |Padriao Comissao
Param.
P4-39 Entrada digital 0: _Ativo em alto nivel 1: Ativo em N/D |0 *
baixo nivel
modo terminal | ym bit: X6
valido 2 (Acima de
18, 5 kW)
Grupo P5: Terminais de saida
P5-00 Saida do terminal | O:Saida de pulso (FMP) N/D |0 *
1: Saida de valor de comutacdo (FMR)
FM modo
0: Nenhuma saida
1. Conversor de frequéncia em
operacao 2: Saida de falha
(desligamento por falha)
. 3: Deteccdo de nivel de frequéncia
Saida FMR Saida FDT1 4: Chegada de frequéncia *
P5-01 selecdo de funcio 5: Em operacdo de velocidade zero |N/D |0
(sem saida durante o desligamento)
6: Pré-alarme de sobrecarga do motor
7. Pré-alarme de sobrecarga do
conversor de frequéncia
8: O valor definido chegou 9: O valor
especificado chegou 11: Ciclo do PLC
concluido
12: Tempo de execucdo cumulativo
chegou 13: No limite de frequéncia
14: No limite de torque
15: Pronto para operacdo
P5-02 Placa de controle | 16t AlT>AlZ _ o N/D |2 Y
, 17: Frequéncia limite superior atingida
relé 18: Frequéncia limite inferior atingida
selecdo de funcio (relacionado a operacao)
19: Saida de status de subtensao o
(TA-TE-TC) 20: Configuracdes de comunicacao =
23: Velocidade zero em execucdo 2 5
(saida durante o desligamento) o
24: Tempo de poténcia acumulada
25: Deteccao de nivel de frequéncia
Saida FDT?2
P5_04 Reserva 26: F[equéncia 1 atingg a saida 27: N /D 1 e
Frequéncia 2 atinge a saida 28:
Corrente 1 atinge a saida 29:
Corrente 2 atinge a saida 30: Saida de
chegada temporizada
31: Sobrecarga de entrada All
32: Perda de carga
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No. Nome do Parametro Faixa de configuracao Unidade Padrdo ClEEe
Param.
33: Corrida reversa
34: Estado atual zero 35:
Temperatura do moédulo alcanca
36: A corrente de saida excede
o limite
37: A frequéncia limite inferior
é atingida (saida quando
desligar)
38: Saida de alarme (continuar
operacao)
40: O tempo de execucdo
chegou
41: Saida de falha (falha de
desligamento livre e sem saida
de subtensao
0: Frequéncia de operacao
1: Definir frequéncia
2: Corrente de saida
3: Torque de saida
P5- Fun(;fio de saida FMP 4- Poténcia de saida N /D 0 *
06 selecdo 5: Tensdo de saida
6: Entrada de pulso HDI
(100,% corresponde a 100,0
kHZz)
7: All
0
=1 8:Al2
E_' 11: Registro de valor
o 12: Configuracoes de
comunicacao
13: Velocidade do motor
- a i *
P> Fung~ao de saida AOI 14: Corrente de saida (100,0% N/D 0
07 selecdo corresponde a 1000,0A)
15: Tensdao de saida (100,0%
corresponde a 1000,0V)
16: Reservado
P5- Frequéncia de saida FMP | 0,01 a 50,00 KHz 50,00 *
09 max.
P5- Deslocamento zero AO - 100,0%~100,0% % 0,0 *
10 coeficiente (acima de 18,5
kW)
P5- Ganho de AO (acima de -10,00 ~ +10,00 N /D 1,00 *
11 18,5 kw)
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Unidadd Padrap Comissao

lF"lo.A Nome do Parametro Faixa de configuragcao
aram.
b5 1) Deslocamento zero AO - 1000%~1000% % 0,00 "
coeficiente (abaixo de 15 kW) !
ps-13  (Ganho de AO (abaixo de 15 kW) - 1000~ +1000 N/D 1,00 %
p5-17  [Tempo de atraso de saida FMR 0,0s~3600,0s o 0,0 %
p5-18  [Tempo de atraso da saida do relé 1 0,0s~3600,0s e 0,0 ¥
p5-19  [Tempo de atraso da saida do relé 2 0,0s~3600,0s e 0,0 ¥
Modo ativo DO
P5-22  selecdo (acimade 185kW) 00000~11111 N/D | 00000 %*
B ) 0:0~20 mA B
P5-23 Seleca o de saida de corrente AO1 1: 4~20mA mA 0 %
Grupo P6: Controle de Partida/Parada
Modo de inicio 0: Inicializagéo direta
P6-00 1: Reinicio do rastreamento de N/D 0 ¥
velocidade 2. Inicializagdo
pré-excitada (motor
assincrono)
0: Da frequéncia de parada
Modo de captura de um motor 1: Da velocidade zero 2: Da N/D *
P6-01  giratorio frequéncia maxima 0
P6-02 elocidade de rastreamento de velocidade 1~100 N/D 20 *
P6-03  [Frequéncia de inicializacdo 0~P0-08 Hz 0,00 ¥
P6-04 [Frequéncia de inicializagdo tempo ativo | 0,0s~100,0s e 0,0 *
Iniciando a frenagem CC
0%~100%
P6-05  lcorrente/corrente de pré-excitagio ’ ’ % 0 o
Tempo de frenagem CC inicial/pré
P6-06  tempo de excitacdo 0,0s~100,0s e 0,0 *
B B 0: Modo linear
Aceleracdo/Desaceleragdo modo 1: Modo de curva S A . N
P6-07 2: Modo de curva S B N/D
Proporcdo temporal da curva S
P6-08 segmentoinicial 0,0%~(100,0%-P6-09) % 30,0 *
Propor¢do temporal da curva S
P6-09 segmento final 0,0%~(100,0%-P6-08) % 30,0 ¥
0: Desacelerar para parar 1:
P6-10 Modo de parada Deslocar para parar N/D 0 *
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No. Nome do Parametro Faixa de configuragao Unidade | Padrao |Comissdo
Param.
P6-11 Frequéncia inicial de 0,00Hz~frequénciamaxima Hz 0,00 Je
desligamento de frenagem CC
P6-12 Desligamento da frenagem CC 0,0s ~ 100,0s e 00 %
tempo de espera
P6-13 Desligamento da frenagem 0%~ 100% % 0% ¥
CCatual
P6-14 Desligamento da frenagem CC 0,0s ~ 100,0s e 0,0 ¥
tempo
P6-15 Taxa de utilizacdo dofreio 0%~ 100% % 100% %
. Modelo
P6-18 Pegando um giro corrente dg  30%~200% % *
rknv\c;;cor limite (acima de 185 dependente
- Modelo
P6-21 Desmagneﬂzaiao tempo 0,00s~5,00s e ¥
(acimade 18,5 kW) d
ependente

Grupo P7: Controle de teclado e display LED

% | p7-01 Funcdo dateclaMF.Kselecdo | 0:MFK¢éinvalido N/D |2 o
=
=
(o]
sl 0: A funcdo de desligamento da tecla N/D |1 e
STOP/RES é vélida somente no modo de
TeclaSTOP/RESET funcio ~ Peracao dotedado
1: A funcdo de desligamento da tecla
P7-02 STOP/ RES é valida em qualquer modo de
operacao
P7-03 Display LED em execucdo 0000~FFFF N/D | OOIF S
parametros 1

Bit00: frequéncia operacional 1 (Hz) Bit01
frequéncia definida (H2)
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No.
Param.

Nome do
Parametro

Faixa de configuragao

Unidade

Padrao

Comissdo

Bit02: tensdo do barramento

(V) Bit03: tensao de saida (V)

Bit04: corrente de saida (A)

Bit05: poténcia de saida (kW)

Bit06: torque de saida (%)

Bit07: status da entrada DI

Bit08: status da saida DO

Bit09: tensdo All (V) Bitl0: tensdo Al2 (V)

Bitll: Tensdo do potencidmetro do painelAl3 (V) Bitl2:
Valor da contagem

Bit14: Exibicdo da velocidade de carga

Bit1l5: Configuracao do PID

P7-04

Tela de LED
correndo

parametros 2

0000 ~ FFFF
Bit00: Feedback PID Bit01: Estagio PLC
Bit02: Frequéncia de pulso de entrada HDI (kHz) Bit03:

Frequéncia operacional 2 (Hz) Bit04: Tempo de
execucgao restante

Bit05: Tensdo All antes da correcdo (V) Bit06: Tensdo Al2
antes da correcdo (V) Bit07: Tensdo antes da correcao do
potenciometro do painel (V)

Bit08: Velocidade linear

Bit09: Tempo de energia atual ligado (hora) Bit10:

Tempo de execucdo atual (min) Bitll: Frequéncia de
pulso de entrada HDI (Hz) Bit12: valor de configuracédo de
comunicagdo Bit13: velocidade de feedback do
codificador (Hz) Bitl4: exibicdo da frequéncia principal X
(Hz) Bit15: exibicdo da frequéncia secundaria Y (Hz)

N/D

0000

P7-05

Tela de LED
parar
parametros

0000~ FFFF
Bit00: frequéncia definida (Hz) Bit0l: tensdo do
barramento

(V) Bit02: status da entrada DI Bit03: status da saida
DO

Bit04: tensdao All (V) Bit05: tensdo Al2 (V)

Bit06: tensdo do potencidmetro do painel (V)

Bit07: valor da contagem

Bit08: Valor do comprimento

N/D

0033

0
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No. Nome do Parametro Faixa de configuragéo Unidade | Padrdo  Comisséo
Param.
Bit09: Estagio PLC
P7-05 Bit10: velocidade de carregamento
Bitl1l: configuragdo PID
Bit12: frequéncia de pulso de entrad
HDI (kHz)
P7-06 Coeficiente de exibicdo da velocidade de 0,0001~6,5000 N/D 1.0000 B
carga
Temperatura do dissipador de calor do o o o
P07 IAC conduzirIGBT 0°C~100°C c - °
P7-09 Tempo de execucdo acumulativo 0h~65535h o N/D *
0: 0 Casas decimais
P7-12 Numero de casas decimais para exibicdo de 1: 1 Casa decimal N/D 1 ¥
velocidade de carga o
2:2 Casas decimais
3: 3 Casas decimais
P7-13 Tempo de energia acumulativa ligad 0h~65535h o N/D °
Poder acumulativo consumo
P7-14 0 KWh~65535 KWh kWh N/D °
Grupo P8: Fungdes Auxiliares
P8-00 Frequéncia de corridaJOG 0,00~Frequéncia méaxima Hz 6.00 =
P8-01 Tempo de aceleragéo JOG 0,0s~6500,0s e 20,00 *
P8-02 Tempo de desaceleracio JOG 0,0s~6500,0s e 20,00 *
) Modelo o
P8-03 Tempo de aceleragéo 2 0,0s~6500,0s € dependente 3
Modelo
P8-04 Tempo de desaceleracdo 2 0,0s~6500,0s e dependente B
Modelo o
- 5 ~ w
P8-05 Tempo de aceleragdo 3 0.05~6500,0s € dependente
Modelo 4
P8-06 Tempo de desaceleracdo 3 0,0s~6500,0s e dependente -
Modelo ,
| = ~ w
P8-07 Tempo de aceleracio 4 0,0s~6500,0s € dependente
Modelo
P8-08 Tempo de desaceleracéo 4 0,0s~6500,0s € dependente -
P8-09 Salto de frequéncia 1 0,00~Frequéncia méaxima Hz 0,00 %
P8-10 Salto de frequéncia 2 0,00~Frequéncia maxima Hz 0,00 *
- . 0: Executar no limite inferior
pg.14 Modo de execugdo quando definido de frequéncia N/D 0 ”

frequéncia menor que limite inferior

de frequéncia

1: Pare

2: Corra em velocidade zero
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go.A Nome do Parametro Faixa de configuragao Unidade Padrao  (Comissdo
aram.
P8-15 Controle de queda 000 Hz~ 1000 Hz Hz 0,00 ¥
P8-16 Tempo de ativagdo acumulativo 0h~65000h o 0 e
limite
Pg-17 Tempo de execucdo acumulativo limite 0h~65000h o 0 s
0: Ndo
p8-18 Protecdo de inicializacdo . N/D 0 ”
1: Sim
P8-19 Valor de deteccdo de frequéncia (FDT1) 0,00 Hz ~ Frequéncia méxima Hy 50,0 4
P8-20 Deteccdo de frequéncia  histerese 0,0%~100,0% (FDT1 nivel) % 50 "
(histerese FDT1)
P82l Faixa de deteccdo de frequéncia O'OO,%:N . 100% (max. % 0,0 2
alcancado frequiéncia)
Ponto de comutacdo de frequéncia o
P3-25 0,00 Hz ~ Frequéncia maxima Hz 0.00 S
entre o tempo de aceleracdo 1 e '
tempo de aceleracdo 2
Ponto de comutacdo de frequéncia 0.00 Hz ~ F o
g ,00 Hz ~ Frequéncia méxima S
P8-26 entre o tempo de desaceleracdo 1 e Hz 0,00
tempo de desaceleragdo 2
0: Desativado
p8-27 Prioridade do JOG do terminal . N/D 0 *
1: Habilitado
P3-28 Valor de deteccdo de frequéncia (FDT2) 0,00 Hz ~ Frequéncia méxima N/D 50,00 %
P8-29 Deteccdo de frequéncia  histerese 0,0%~100,0% (FDT2 nivel) % 50 5
(histerese FDT2)
P8-30 Valor de deteccao 1 de qualquer 0,00 Hz ~ Frequéncia méxima Hz 50,00 i
frequéncia de alcance
P8-31 Amplitude de deteccdo 1 de qualquer O'O%fj _ 100,0% (Max. % 0,0 4o
frequéncia de alcance freqUéncia)
P8-32 Valor de deteccdo 2 de qualquer 0,00 Hz ~ Frequéncia méxima Hz 50,00 I
frequéncia de alcance
P8-33 Amplitude de deteccdo 2 de qualquer 0,0%?j . 100,0% (Max. % 0,0 %
frequéncia de alcance freqéncia)
P8-34 Nivel de deteccdo de corrente zero 0,0%~300,0% % 50 %*
P8-35 Atraso de deteccdo de corrente zero 0,01s~600,00s e 010 *
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No. Nome do Parametro Faixa de configuracao Unidade | Padrao (Comissdo
Param.
P8-36 Sobrecorrente de saida limite 0,0% (sem deteccio) % | 200,0 %
PB37 Haneronane de saida atraso | 505..600,00s e | 00 | %
Valor de deteccio 1 de |0.0%~300,0%  (Corrente .8
P8-38 qualquer atual alcancado nominal do motor) % | 100,0
Amplitude de deteccdo 1 de | 0,0%~300,0% (Corrente
P8-39 quaplquer gcorrente nominal do motor) % 0,0 A
alcancada
Valor de deteccdo 2 de |0.0%~300,0%  (Corrente %
P8-40 qualquer atual alcangado nominal do motor) % | 100,0
Amplitude de deteccdo 2 de | 0,0%~300,0% (Corrente
P8-41 quaplquer gcorrente nominal do motor) % 0,0 *
alcancada
0: Invalido
P8-42 Selecio da funcdo de | 1.\y4ig N/D O *
temporizacdo - valido
Selecdo do tempo de 0: Configuracdo P8-44 N/D 0 5
execucdo do tempo 1 All
P8-43  (Menos de 15 kW) 2: Potenciometro local
3: Teclado externo
potencidmetro
Tempo de execucéo do tempo 2: :znﬂguragao P8-44 N/D 0 %
30 (aci 185k :
selecdo (acimade 18,5 kW) %Al
3:AI3
P8-44 Duragéo do tempo 0,0min~6500,0min min 0,0 PAe
&)
2 P8-45 |imite inferior de tensdo de | 00 V~P3-46 % 3.10 %
g entrada All
[*]
2 P8-46 |imite superior de tensdo de | P8-45~10,00V \% 6,80 *
entrada All
P8-47 |Limite de temperatura IGBT 0°C~100°C °C 75 e
. 0: Ventilador
pg.4g (Controle do ventilador funcionando durante N/D 0 %
(placa principal Base de a execucao '
FAS) 1 : Ventilador funcionando
continuamente
Frequéncia dormente (P8
P8-49  Frequéncia de despertar -5131 ~Frequéncia méxi(ma Hz | 0,00 d
(PO-10)
P8-50 |Atraso de despertar 0,0s~6500,0s e 0,0 ¥
0,00~F &Nci d
P8-51 [Frequéncia de hibernacdo despert;ﬁ;ge_nfé? € Hz | 0,00 w
P8-52  Atraso de hibernacdo 0,0s~6500,0s e 0,0 %

- 76-




Capitulo 6 Tabela de Parametros

No. Nome do Parametro Faixa de configuracao Unidade Padrdo |Comisséo
Param.
p8-53 Tempo de execucdo atual 0.0min~6500.0min 00 e
alcancado omi Ami minimo '
Grupo P9: Falha e Protecéo
0: Desativado
P9-00  Pprotecio contra sobrecarga do - N/D 1 =
TEEr 1: Habilitado
P9-01 Protecdo contra sobrecarga do 0,20~10,00 N/D 1,00 e
motor ganho
Sobrecarga do motor pré- o e
P02 | oeficiente de alerta 0% L00P % Y
P3-03  Ganho de parada por sobretensgo 0~100 N/D 0 e
P9-04 Para~da por ~sobre’censao 120%~150% % 130 P
tensao de protecéo
P9-05  Ganho de parada de sobrecorrente 0~100 N/D 20 ®
P9-06 Parada de sobre~corrente 120%~ 150% % 150 o
corrente de protecdo
Curto-circuito ao terra ao ligar : i
P9-07 9 0: Desativado N/D 1 %
1: Habilitado
P9-09 Tempos de reinicializacdo automética el N/D e ”
Acdo DO durante falha 0: N&o agir &
Po-10 reinicializacdo automatica . N/D 0
1: Agir
‘ 5
PO-11  Atraso de reinicializacao.15~100,0s e Ly B =,
automaética de falha s
. o
pg.1p Perdade fase de entrada 0: Desativado N/D 0 2
selecdo de protecéo 1: Habilitado
P13 erdraoctI: ;aose de saida selecéo 0: Desativado N/D 1 %
protes 1: Habilitado
P9-14  Primeiro tipo de falha P Semiflie N/D -
1:Reservado ()
2: Sobrecorrente de aceleragdo 3:
P9-15  Segundo tipo de falha Sobrecorrente de desaceleracdo 4: N/D -- .
Sobrecorrente de velocidade constante
- _ 5: Sobretensao de aceleracao
P9-16  [Terceiro tipo de falha (tiltimo) 6: Sobretensdo de desaceleracéo N/D - °
7: Sobretensdo develocidade constante
8: Sobrecarga do resistor de buffer
9: Subtensdo
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go.n Nome do Parametro Faixa de configuragao Unidade | Padrao Comisséo
aram.
10: Sobrecarga do conversor de
frequéncia
11: Sobrecarga do motor
12: Perda de fase de entrada 13: Perda
de fase de saida 14:
Superaquecimento do mddulo 15
Falha externa
16: Comunicacdo anormal 17: Contator
anormal
18: Deteccdo de corrente anormal 19:
Ajuste anormal do motor 20:
Reservado
21: Lleitura e escrita de parametros
anormais
22: Hardware do inversor anormal 23:
Curto-circuito do motor com o
aterramento 24: Reservado
25: Reservado
26: O tempo de execucdo chega 27:
Falha 1 definida pelo usudrio 28:
Falha 2 definida pelo usuario 29: O
tempo de inicializacdo chega 30:
Descarte de carga
31: Perda de feedback PID durante a
operagao
40: Tempo limite de limitacdo de
corrente  rapida 41: Motor de
comutacao durante a operacédo
42: Desvio excessivo de velocidade 43:
Excesso de velocidade do motor
45: Reservado
51: Reservado
Frequéncia em 3° falta
P9-17 4 N/D N/D| N/D | @
P9-18 |Corrente na 32 falha N/D N/D/ N/D ®
pg.19 [Tensdo do barramento no N /D N /D N /D Y
3° falta
p9-20 Status do terminal de |\ N/D| N/D )
entrada na 3?falta
pgp] Status do terminal de saida N/D N/D| N/D ®
na 32 falta
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No. Nome do Parametro Faixa de configuragao Unidade | Padrao [Comisséo
Param.
P9-22  Status doinversor de CA na 32 falha N/D N/D N/D ®
P9-23  [Tempode inicializago apds 32 falha N/D N/D N/D L
P9-24  Tempo de execucio na 32 falta N/D N/D N/D o
P9-27  [Frequéncia na 22 falha N/D N/D N/D L
P9-28  Corrente na 22 falha N/D N/D N/D ®
P9-29  Tens3o do barramento na 22 falha N/D N/D N/D ®
p9-30 Status do terminal de entrada no 2° N/D N/D N/D Y
falta
. ] R
P9.31 Status do terminal de saida em 22 falha N/D N/D N/D Y
Status do inversor no segundo falta °
P9-32 N/D N/D N/D
pg-33 [fempo de energia ligado para o N/D N/D N/D ()
segundo falta
P934  empo de execucdo no segundo falha N/D N/D N/D )
P9-37  [Frequénciada primeira falha N/D N/D N/D o
P9-38  Corrente na primeira falha N/D N/D N/D L
P9-39  Tensdo do barramento na primeira | N/D N/D N/D o
falha
pg4g [Estado do terminal de entrada no N/D N/D N/D )
primeiro falta
Estado do terminal de saida no °®
P91 primeira falha N/D N/D N/D
P9-42  Status do inversor na primeira falha N/D N/D N/D o
P9-43  [Tempo de ativacio da primeira falha N/D N/D N/D ®
P9-44  Frequéncia na 12 falha N/D N/D N/D 1
Bit: sobrecarga do motor (11) 0:
Estacionamento livre
p9-47 Acdo de protegdo contra falhas 1. Desligue de acordo com o N/D | 00000 o

selecdo 1

modo de desligamento
2: Continue correndo

Dez digitos: perda de fase de
entrada (12)
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No.n
Param.

Nome do
Parametro

Faixa de configuragao

Unidade

Padrao

Comissédo

Cem bits: perda de fase de saida
(13) Mil bits: falha externa (15) Dez
mil digitos: comunicacdo anormal (16)

P9-48

Falta
protecao
Acdo
selecdo
2(Acima
(185 kw)

Lugar de um: Codificador/cartdo PG anormal O:
Estacionamento gratuito

Casa das dezenas: leitura e escrita anormais de
codigo de funcéo

0: Estacionamento gratuito

1: pare de acordo com o modo de parada Centenas

de lugares: Selegao de acao de falha de sobrecarga do
inversor

0: Parada livre

1: Operacao de reducdo de capacidade

Milhares: Motor superaquecido Dez
mil: o tempo de execucdo chega

N/D

b

P9-49

0
o
°
=,
=
3]
o

Falta
protecdo
Acao
selecao
3(Acima
(185 kw)

Lugar de Ones: Falha definida pelo usuéario 1 0:
Estacionamento gratuito

1: pare de acordo com o modo de parada 2: continue
correndo

Lugar das dezenas: Falha definida pelo usuario 2 0:
Estacionamento gratuito

1: pare de acordo com o modo de parada 2: continue
correndo

Centenas de lugares: o tempo de inicializagdo
chega 0: Estacionamento gratuito

1: pare de acordo com o modo de parada 2: continue
correndo

Milhares: soltar carga 0: Estacionamento gratuito
1: Desacelere para parar

2: Pule diretamente para 7% da frequéncia

nominal do motor e continue a funcionar,
quando a carga nao for reduzida

Recuperacdo automatica para definir a operacéo
de frequéncia
Dez mil: Feedback PID perdido durante a execucao

0: Estacionamento gratuito

1: pare de acordo com o modo de parada 2: continue

correndo

N/D
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No. Nome do Parametro Faixa de configuracao Unidade | Padrdo Comisséo
Param.

Lugar de Ones: O desvio de
velocidade é muito grande

= ~ %*
P9-50 Acao de prO’EegaO contra 0: Estacionamento gratuito N/D -
falhas selecdo  4(Acimal 1: pare de acordo com o modo de
2: continue correndo
Posicdo das dezenas: excesso de
velocidade do motor. Posicao
das centenas: posi¢do inicial
errada.
0: Executar na frequéncia
operacional atual
P9-54 1: Executar na frequéncia definida N/D 0 B
Selecdo de frequéncia para | 2: Operacdo na frequéncia limite
continuar a execucédo falta | superior
3: Operagao na frequéncia
inferior
4: Operagao na frequéncia de espera
anormal
Frequéncia de backup apds 60,0% ~ 100,0% (100,0%
- 3 énci Ve
P9-55 anormalidade (;ﬁér;ieriapc;%?fo)a frequencia Hz 100.0%
o 0: Sem sensor de temperatura N/D
P9-56 Segunda inicializagdo tempg 0 ¥
(acima de 18,5 kW) 1: Pt100
2: Pt1000
Segundo tempo de no 0 °C ° P
P9-57 exgcugéo (acima 88,5 kW) 0°C~200°C 110°¢ g
Pg-58 Frequéncia no inicio 0°C ~200°C C 90°C S =

falha (acima de 18,5 kW)

Selecdo de acdo em poténcia 0: Invélido

P9-59 ]icr;T;elnténea 1: Desacelerar N/D 0 *

2: Desacelere para parar

Pausa no julgamento da
P9-60 tensdo em poténcia P9-62~100,0% % 100 %
instantanea falha

Julgamento de recuperacdo
P9-61 de tensdo tempo 0,0s~100,0s € 050 | *
instantaneo

falha de energia

Julgando avoltagemem | oy 00 10009 (tensio de

o R 0 e
poténcia instantanea falha barramento padréo) % 80

P9-62
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Capitulo 6 Tabela de Parametros

No. Nome do Pardmetro Faixa de configuracao Unidade | Padrdo Comissao
Param.
0: Desativado
P9-63 Protecio contra perda de carga ) ,V N/D 0 ¥
1: Habilitado
P9-64 Nivel de deteccio de perda de 0.0%~100,0% % 100 B
carga
P9-65 Tempo de deteccdo de perda [0.05~60,0s e 10 B
de carga
- Deteccdo de excesso de 010%j50_:0% (maximo o 0 s
Po-67 velocidade frequéncia) % 20,00%
valor (acima de 18,5 kW)
Deteccio de excesso de (00s sem deteccio %
P9-68 1.0s
velocidade tempo (acima de (0,1~60,0s €
18,5 kW)
Desvio de velocidade excessivo .
P9-69 valor de deteccdo O'O%.TSO,'O% (maximo % 20,00% *
(Acima de 18,5 kW) freqiéncia)
Desvio de velocidade excessivo
P9-70 0,0s: sem deteccdo e 50 P
tempo de deteccao 0,1~60,0s Vs
(Acima de 18,5 kW)
P9-71 Parada instant.énea sem parar 0~100 N /D 40 S
ganho Kp (acima de 18,5 kW)
Parada instantanea e nao
P9-72 . . 0~100 N/D &
coeficiente integral de parada 30
Ki (acima de 18,5 kW)
Parada instanténea sem parar
P9-73 desaceleracado de agdo 0~300,0s € 20,0s *
tempo (acima de 18,5 kW)
Grupo PA: Controle de Processo e Funcao PID
0: configuracdo PA-01
1: Al
PA-00 PID dado fonte 2: Potenciémetro local N/D 0 %
(Menos de 15 kW) 3: Teclado externo
potencidmetropotencidmetro
4: Configuracao de pulso
de entrada HDI (Dib)
5: Comunicacao dada
6:Multisegmento de
configuracdo de instrucdes
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No. Nome do Parametro Faixa de configuragao Unidade Padraop Comisséo
Param.
0: configuracdo PA-01
PID dado fonte (Acima de 18,5 kW) LAl %
PA-00 2 A2 N/D 0
3: Potencidmetro local
4: Configuracdo de pulso de
entrada HDI (Di5)
5: Comunicagédo dada
6: Multi segmento
configuracdo de
instrucoes
PAOL  Iconfiguraco do valor PID 0,0%~100,0% % 500 *
0: All
1: Potencidmetrolocal Al2 2:
Potenciometro de teclado 0 "
PA-02 Fonte de feedback PID externoAl3 N/D
3:Al1-AI2
4: Configuragdo de pulso de
entrada HDI (Di5)
5: Comunicagédo dada
6: Al1+AlI2
7:MAXIMO ( |AI1}, |AI2])
8: MIN ( |AI1], |AI2])
. 0: Acdo para frente ,
~ ~ O w
PA-03 Direcdo de agdo PID 1: Aco reversa N/D
PA-04 Faixa de feedback de configuragado 0~65535 N/D 1000 =
PID
PA-05  Ganho proporcional KP1 0,0~100,0 N/D| 200 ¥
PA-06  Tempo integral Til 0,01s~10,00s e 2,00 ¥
PA-07 Tempo diferencialTd1 0,000s~ 10,000s e 0,000 ¥
Frequéncia de corte do PID rotacdo
PA-08 revgrsa ¢ 0,000Hz~Frequéncia méaxima Hz 2,00 *
PA-09  [Limite de desvio PID 0,0%~100,0% % 0,0 ¥
PA-10 Limite diferencial PID 0,00%~100,00% % 0,10 ¥
PA1l " Tempo de alteracdo da configuracao | :005~650,00s e 0,00 B
do PID
PA-12 Tempo de filtro de feedback PID 0,00s~60,00s e 0,00 *
PA-I3 Tempo do filtro de saida PID 0,00s~60,00s e 0,00 d
PA-15  Ganho proporcional Kp2 0,0~100,0 N/D 20.0 ¥

)
o
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=
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No. Nome do Parametro Faixa de configuracao Unidade | Padrdo Comisséo
Param.
PA-16 Tempo integral Ti2 0,01s~10,00s e 2,00 ¥
PA-17  [Tempo diferencialTd2 0,000s~ 10,000s e 0,000 *
0: Nao troque
pA-1g  |Trocade parametros PID doenca 1: Comutac3o através do N/D 0 Y
terminal DI
2: Comutacdo automatica de
acordo com o desvio
Troca de parametros PID desvio 1
PA-19 P 0,0% ~ PA-20 % 20.0 *
Troca de parametros PID desvio 2
PA-20 P PA-19~100,0% % | 800 %
PA-21  Valorinicial do PID 0,0%~100,0% % 0,0 ¥
pAy  Valorinicial do PID mantido 0,005~650,00s e 0,00 e
tempo
Desvio maximo entre
PA-23 duas saidas PID em avanco 0,00% a 100,00% % 1,00 *
direcdo
Desvio méximo entre
PA-24  |duassaidas PID em reverso 0,00% a 100,00% % 1,00 *
direcao
Um bit: separacéo integral O:
Invalido
PA25  Propriedade integral PID 1: valido N/D 00 ¥
Dez digitos: pare de integrar
quando a saida atingir o
valor limite
0: Continuar a pontuar
1: Parar a integracdo
. 0.0: Néo julgar a perda de feedback
PA-26 Valor de detecgdo do PID perda 0.1%~100.0% % 00 L
de feedback ' '
PA-27 Tempo de deteccao do PID perda de 0,05~20,0s e 1,00 s
feedback
0: Nenhuma operacéo PID na o
PA-28  |Operacso PID na parada N N/D 1 "
parada 1: Operacdo PID na parada
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° i i o
N. Ado Nome do param. Faixa de config. Unidade Padrao Comisseo
param.

Grupo PB: Frequéncia de oscilagdao, comprimento fixo e contagem
0: Relativoa
Modo de configuracdo de oscilagdo
PB-00 gurag ¢ Anci N/D 0
(Nenhum acima de 18,5 kW) frequéncia central PAq
1: Emrelagdo a frequéncia
méxima
Frequéncia de oscilagdo amplitude (nenhum _ o o
PB-OL  lacimade 185kw) 0.0%~100,0% % 0.0 *
PB-02 Passo oscilante (nenhum acima (185kW) 0.0%~50.0% % 0.0 %
PB-03 Ciclo de oscilagdo (nenhum acima) 0,15~3000,0s . 10,0 %
(185 kw)
PB-04 Coeficiente de tempo de subida da onda | (9. 100 0% % 50,0 ve
triangular (nenhum acima de 18,5 kW)
PB-05 Comprimento definido 0~65535m eu | 1000 w
PB-06 Comprimento real 0 ~65535m eu 0 e
PB-07 Numero de pulsos por metro 0,1~6553,5 N/D | 1000 Die
PE-08 Definir valor de contagem 1~65535 N/D | 1000 ¢
PB-09 Valor de contagem designado 1~65535 N/D | 1000 e
Grupo PC: Multi-Referéncia e Fungao PLC Simples
PC-00 Instrugdo multissegmento O - 100,0%~100,0% % 0,0 The
PC-01 Instrugdo multissegmento 1 - 100,0%~100,0% % 0,0 %
PC-02 Instrugdo multissegmento 2 - 100,0%~100,0% % 0,0 e
PC-03 Instrucdo multissegmento 3 - 100,0%~100,0% % 0,0 ¢
PC-04 Instrucdo multissegmento 4 - 100,0%~100,0% % 0,0 ¢
PC-05 Instrucdo multissegmento 5 - 100,0%~100,0% % 0,0 The
PC-06 Instrugdo multissegmento 6 - 100,0%~100,0% % 0,0 e
PC-07 Instrugdo multissegmento 7 - 100,0%~100,0% % 0,0 ¢
0: Desligamento apods
PC-16 Modo de execucao PLC simples operacao unica N/D 0
1: Mantenha o valor final *
ap6s uma Unica operagao
2: Sempre faca um loop
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Capitulo 6 Tabela de Parametros

No. Nome do Parametro Faixa de configuragao Unidade Padrdo Comissao
Param.
Um bit: selegdo de
memoéria de desligamento
L 0: Sem memoria apds
PC-17 PLC retentivo simples ) N/D 00
selecio falha de energia
1: Desligar a memoria e
Dez digitos: desligar
selecdo de memodria
0: Desligamento sem
memoria
1: Desligar memoria
PC-18 Tempo de execugdo de CLP simples 00s (h) ~ 6553,5s (h) 0,0s(h) 0,0 e
referéncia 0
PC-19 Tempo de aceleragdo/desaceleracdo 0a3 N/D 0 e
de referéncia PLC simples0
PC-20 Tempo de execucdo de CLP simples 00s (h) ~ 65535s (h) 0,0s(h) 0,0 e
referéncia 1
pCo1 Tempo de aceleragdo/desaceleracdo 0a3 N/D 0 #
de referéncia PLC simples 1
PC-22 Tempo de execugdo de CLP simples 00s (h) ~ 6553,5s (h) 0,0s(h) 0,0 %
referéncia 2
PC23 Tempo de aceleracdo/desaceleragdo 0a3 N/D 0 %
de referéncia PLC simples 2
PC-24 Tempo de execugdo de CLP simples 00s (h) ~ 65535s (h) 0,0s(h) 0,0 %
referéncia 3
PC-25 Tempo de aceleragdo/desaceleracdo 0a3 N/D 0 %
de referéncia PLC simples 3
5 i 0,0s (h) ~ 6553,5s (h
PC-26 Tempo de execugaq de CLP simples () (h) 0,0s(h) 0,0 e
referéncia 4
PC27 Tempo de aceleracdo/desaceleragdo 0a3 N/D 0 %
de referéncia PLC simples 4
5 i 0,0s (h) ~ 65535s (h
PC-28 Tempo de execugao. de CLP simples W (h) 0,0s(h) 0,0 %
referéncia 5
PC-29 Tempo de aceleragdo/desaceleracdo 0a3 N/D 0 e
de referéncia PLC simples 5
PC-30 Tempo de execucdo de CLP simples 00s (h) ~ 655355 (h) 0,0s(h) 0,0 %
referéncia 6
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No. Nome do Parametro Faixa de configuragao Unidade Padrao Comisséo
Param.
pc31  |lempode aceleragdo/desaceleragéo 0a3 N/D 0 e
de referéncia PLC simples 6
PC-30 Tempo de execucéo de CLP simples 0,0s (h) ~ 65535s (h) 0,0s(h) 0,0 e
referéncia 7
pc33  |lempode aceleragdo/desaceleragdo 0a3 N/D 0 e
dereferéncia PLC simples 7
Unidade de tempo de CLP 0: s (segundo);
PC-50 “ 0 ¥
simples correndo 1 h (hora) N/D
0: Dado pelo cédigo de
funcao PC-00
1:AI1
PC-51  [Instrucdo multissegmento 0 modo 2: Potenciometro local Al2 N/D 0 S
dado 3: Potencidometro de teclado
externo Al3
4: Pulso de entrada HDI
5. PID
6: Dada a frequéncia
predefinida (P0-08),
UP/DOWN pode
ser modificado
Grupo PD: Comunicaga o
0: 300 BPS
1: 600 BPS
2: 1200 BPS
PD-00  [Taxade transmissdo 3:2400 BPS N/D 5 ¥
4:4800 BPS
5:9600 BPS
6: 19200 BPS
7: 38400 BPS
8: 57600 BPS
9: 115200 BPS
0: Sem verificagdo (8-N-2)
PD-01  Simbolo de formato de dados 1: Verificagao par (8-E-1) N/D 0 E
2: Paridade impar (8-O-1)
3:8-N-1
PD-02  |[Endereco local 1~247 N/D 1 ¥
PD-03  Atraso de resposta 0~20ms EM 2 ¥
. . 0,0 (invalido);
PD-04 T 3 ' ! e 0,0 B
empo limite de comunicacdo 0,15~60,0s
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Capitulo 6 Tabela de Parametros

No. Nome do Parametro Faixa de configuragao Unidade | Padrao Comissdo
Param.
Um bit: MODBUS
Transmisso  de  dados 0: Protocolo MODBUS ndo
PD-05 lec3o de f " N/D 1 ¥
selecdo de formato padrio
1: MODBUS padrdo
protocolo
o Resoluc.;ao :’atual lido por 0:001A " . .
comunicagd o 1.01A
PD-07 Reserva — N/D 0 *
Grupo PP: Para. No. Gestao
PP-00 Senha do usuério 0~65535 N/D 00000 *
| 0: Nenhuma operacédo
Inicializacdo de parametros
PP-01 ' N 000 *
01: Restaurar as configuracdes de N/D
fabrica, exceto os parametros do
motor
02: Limpar registros
Um bit: selecdo de exibicdo do grupo
u
Parametro de fungdo  selecdo
PP-02 de exibicdo de grupo 0: N&o exibir 1: Mostrar N/D 11 *
Dez digitos: Selegdo de exibicdo do Grupo
A
0: Nao exibir 1: Mostrar
ficacs 5 0: Modificavel
pp.gs  Modificacdo de parémetros ) - N/D 0 e
propriedade 1:N&o modificavel
Grupo A5: Otimizagado de Controle
AS-00 Mudanca de DPWM limite 000 Hz~ 1500 Ha Hz 1200 Hz *
superior de frequéncia ' '
0: Modulacdo assincrona 1
A5-01 x N/D 0 w
Modo de modulagdo PWM Modulacdo sincrona /
Zona morta modo de 0: Nenhuma compensacéo
~ ~ N/D 1 I
A5-02 compensacao selecdo B
1: Modo de compensagdo 1 2: Modo
de compensacgdo 2
) ] 0: PWM aleatério invélido 1~10:
A5-03 Profundidade PWM aleatéria N/D 0 S
Profundidade aleatéria da frequéncia
portadora PWM
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No. Nome do Parametro Faixa de configuracao Unidade | Padrdo Comissao

Param.
0: Desativado

A5-04 | imite de corrente rapida . N/D 1 w
1: Habilitado

A5-05 Deteccdo de corrente 0~100 N/D 5 *

compensaca o

A5-06 Ajuste do ponto de subtensdo 60,0~140,0% Vv 100,0% Y
0: N&o otimizado

A5-07 Modo de otimizagdo SVC selecdo 1:Modode otimizacio 1 N/D 1 *
2:Modo de otimizacdo 2

A5-08 Ajuste de tempo de banda morta 100~200% % 150% ¥

A5-09 |ajuste do ponto de sobretensio 200,0-25000 V v Modelo *

dependente
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Capitulo 6 Tabela de Parametros

6.1 Parametros de monitoramento

No. Nome do Parametro Faixa de Unidade | Padrédo Comisséo
Param. configuragao
Grupo UO: Monitoramento

uo-00 Frequéncia de corrida N/D Hz 001 Hz L4
uo-01 Definir frequéncia N/D Hz 001 Hz L4
uo-02 Tenséo do barramento N/D v o1v L
uo0-03 Tensio de saida N/D \ Y ®
uo-04 Corrente de saida N/D UM 0,01A o
U0-05 Poténcia de saida N/D kw 01 kw L
Uo0-06 Torque de saida N/D % 01% [
uo-07 Estado DI N/D N/D 1 g
U0-08 Estado DO N/D N/D 1 .
U0-09 Tensdo Ail N/D % 001V ®
Uo-10 Tensdo Ai2 N/D Vv 00LV ®
uo-11 Tensdo Ai3 N/D \% 001V L
uo-12 Valor de contagem N/D N/D 1 L
Uo-13 Valor do comprimento N/D N/D 1 L

%

E Uuo-14 Velocidade de carregamento N/D N/D L d

5

) uo-15 Configura¢do PID N/D N/D 1 °
Sub-16 Feedback PID N/D N/D 1 [ J
Sub-17 Estagio PLC N/D N/D 1 4
Sub-18 Frequéncia de pulso de entrada N/D kHz 001 kHz ®
uo-19 Velocidade de feedback N/D Hz 01 Hz ®
u0-20 Tempo restante de execugéo N/D Min. 0,1 minuto L
Sub-21 Tenséo Ail antes da correcao N/D \Y 0001 V [ ]
u0-22 Tensdo Ai2 antes da corregdo N/D \4 0001 V L
Uo0-23 Tensdo Ai3 antes da correcdo N/D \ 0001 V ®
uo-24 Velocidade linear N/D m/min 1m/minuto ®




Capitulo 6 Tabela de Parametros

rF"ka)f'ém. Nome do Parametro zgir:(f?gﬁ'agéo Unidade | Padrado Comissao
U0-25 Tempo de ativacdo acumulativo N/D Minim 1 minuto] @
o)
U0-26 Tempo de execugdo acumulativo N/D Minim| 0,1 o
o minuto
uo-27 Frequéncia de entrada de pulso N/D Hz 1Hz
U0-28 Valor de configuragéo de N/D % 0,01%
comunicacao
U0-30 Frequéncia principal X N/D Hz 001 Hz L
U0-31 Frequéncia auxiliar Y N/D Hz 001 Hz [ ]
U0-32 Visualizando qualquer valor de N/D N/D 1 °
endereco de registro
Uo-35 Torque alvo N/D % 0,1% o
uo-37 Angulo do fator de poténcia N/D ° 01’ o
Uo-39 Tensédo alvo para separacédo V/F N/D \ Y ([
Uo-40 Tensao de saida para separacao V/F N/D \Y; v ([
uo0-41 Exibicdo visual do estado DI N/D N/D 1 o
uo-42 Exibicdo visual do estado DO N/D N/D 1 o
U0-43 Exibicéo visual do status da funcédo N/D N/D 1 P g
DI 1 (funcdo 01-40) =
U0-44 Exibicao visual do status da funcdo N/D N/D 1 ® :
DI 2 (fungdo 41-80)
U0-45 Informacdes sobre falhas N/D N/D 1 L
U0-59 Frequéncia definida (%) N/D % 0,01% L
U0-60 Frequéncia de operacdo (%) N/D % 0,01% ®
Uo0-61 Status do inversor N/D N/D 1 o
U0-62 Cédigo de falha atual N/D N/D 1 ®
U0-65 Limite de torque superior N/D % 0,1% o

—_9]-
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Capitulo 6 Tabela de Parametros

N.° do

Faixa de

param. Nome do param. i) Unid Padrao |Comissao
Uo-25 Tempo acumulativo de ativagéo N.A. Min N.A.
U0-26 Tempo de operagéo acumulativo N.A. Min N.A.
uo-27 Frequéncia de entrada de pulso N.A. Hz N.A.
Uo0-28 Valor da configuragao de comunicagao N.A. % N.A.
U0-29 Reservado N.A. N.A. N.A.
U0-30 Frequéncia principal X N.A. Hz N.A.
U0-31 Frequéncia auxiliarY N.A. Hz N.A.
U0-32 Visualizagao edgeoqd“:'ﬂe%?;t‘;g'” de NA. NA. NA.
u0-34 Temperatura do motor N.A. °C N.A.
U0-35 Torque alvo N.A. % N.A.
uo0-37 Angulodofator de poténcia N.A. N.A.
U0-39 Tensao alvo para separacao de T/F N.A. \Y4 N.A.
uo-40 Tensao de saida para separagao de T/F N.A. VvV N.A.
u0-41 Exibicdo visual do estado DI N.A. N.A. N.A.
uo-42 Exibig&o visual do estado DO N.A. N.A. N.A.
uo0-43 Exibig&o visual do estado da fungdo DI 1 N.A. N.A. N.A.
u0-44 Exibig&o visual do estado da fungéo DI 2 N.A. N.A. N.A.
uU0-61 Estado do inversor CA N.A. N.A. N.A.
Grupo U3: Controle de comunicacédo pelo cartdo de extensao
USé?nga Reservado NA. NA. NA.
U3-16 Configuragao de frequéncia N.A. Hz N.A.
us-17 Comando de controle N.A. N.A. N.A.
U3-18 Controle DO N.A. N.A. N.A.
uU3-19 Controle Ao1 N.A. N.A. N.A.
uU3-20 Controle Ao2 N.A. N.A. N.A.
U3-21 Controle FMP N.A. N.A. N.A.
uU3-22 Reservado N.A. N.A. N.A.
us-23 Controle da velocidade do motor N.A. RP M N.A.
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Capitulo 7 485 Protocolo de Comunicacao

Os dados de comunicagao do produto podem ser divididos em dados de codigo
de fungdo e dados do cédigo sem fungdo. Esse ultimo inclui comandos de
operacgao, status de operacao, parametros de operagéo, informagdes de alarme
etc.

7.1 Dados de codigo de fungao
Os dados de codigos de fungao sado importantes parametros de configuragdo do
conversor de frequéncia, como segue:

Grupo P
Dados de (r;f;;) PO. P1. P2. P3. P4. P5. P6. P7. P8. P9. PA. PB
cédigo de :
o | GrupoA
funcao (r}g%% AO. Al. A2. A5. AB. A7. A8. A9. AA. AB. AC

O endereco de comunicacado dos dados de codigo de fungado é definido da seguinte
forma:

Ao ler os dados de codigo de fungao para o comunicador

Para dados de cédigo de fungao nos grupos PO a PF e AO a AF, os 16 digitos mais
altos do enderego de comunicagao sdo os numeros do grupo de fungdes e os 16
digitos mais baixos do enderego sdo os numeros do grupo de fungéo. Por exemplo:

[ ]Parametro de fungédo P0-16, cujo enderego de comunicacao € FO10H, em que

FOH é o parametro de fungdo do grupo PO e 10H é o formato de dados
hexadecimais do cddigo 16 do grupo de fungdes.

® Parametro da funcdo Ac-08, cujo endereco de comunicacdo € ACOS8.
ACH indica o parametro de fungdo do grupo AC e 08H indica o formato
de dados hexadecimais do cddigo 8 do grupo de fungodes.

Ao escrever dados do cédigo de fungao para comunicagao

Para dados do cddigo de fungao nos grupos PO a PF, seu enderego de comunicagao
€ 16 bits maior. O valor pode ser 00 a OF ou PO a PF. Os 16 digitos inferiores séo os
numeros do codigo de fungdo do grupo de fungdes. Por exemplo:
[ |Gravagao de parametros de fungao P0-16;
Se nenhum EEPROM estiver gravado nele, seu endereco € 0010H,;
Caso seja necessario gravar uma EEPROM, seu endereco é FO10H;
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Para os dados do codigo de fungdo nos grupos AO a AF, seu enderego
de comunicagao é 16 digitos maior e pode ser distinguido como se
precisasse ser gravado na EEPROM,;

40 a 4F ou A0 a AF, os 16 digitos inferiores sdo os numeros do cédigo
de fungao do grupo de fungdes. Veja o exemplo a seguir:

(2] Gravagao do parametro de fungdo AC-08:
Se nenhum EEPROM for gravado, o endereco € 4C08H;
Se uma EEPROM precisar ser gravada, seu enderego € ACO8H

7.2 Dados de codigos nao funcionais

Dados de status | pgrametros de monitoramento do grupo U, descricao de falha do
(somente para

leitura) conversor de frequéncia, estado de operacéo do conversor de frequéncia
Dados de Paramet
Adi arametros
cédigos de Controle | Comando de controle, valor definido de comunicago, controle do
funcr:‘i?:r,lais (somente terminal de saida digital, controle de saida analégica AO1, controle de
para saida analdgica AO2, controle de saida de pulso de alta velocidade
gravagio) (FMP), inicializagdo de parametro

Os dados de status sao divididos em parametros de monitoramento do grupo U,
descri¢cao de falha do conversor de frequéncia e estado de operagédo do conversor
de frequéncia.

Parametros de monitoramento de parametros do grupo U

Para uma descri¢cdo dos dados de monitoramento do grupo U, consulte os Capitulos
5 e 6. Os enderecos sao definidos da seguinte forma: U0 a UF, os 16 digitos
superiores ao U0 sdo 70 a 7F, e os 16 digitos inferiores sao os numeros de série dos
parametros de monitoramento do grupo. Por exemplo, U0-11 é 700BH.

Descricao da falha do conversor de frequéncia

Quando a comunicagao |é a descrigao da falha do conversor de frequéncia, o
endereco de comunicagao é fixado em 8000H. Ao ler os dados de endereco, o
computador principal pode obter o cddigo de falha atual do conversor de frequéncia.
A descri¢ao do codigo de falha é definida no Capitulo 5 Cédigo de funcao P9-14.
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Status de operagao do conversor de frequéncia

Quando a comunicagéao |é o estado de operagao do conversor, o enderego de
comunicagao é fixado em 3000H. Ao ler os dados de enderego, o computador
principal pode obter as informagdes do estado de operagéo atual do conversor,
que é definido da seguinte forma:

Endereco de comunicacgao do status de

~ n . Leia a definigdo da palavra de status
operagao do conversor de frequéncia

1 : Rotagéo paraafrente

3000 2 : Rotacao inversa
H 3 : Desligamento

7.3 Parametros de controle
Os parametros de controle sido divididos em comando de controle,

controle terminal de saida digital, controle de saida analdgica AO1, controle
de saida analdgica AO2, controle de saida de pulso de alta velocidade (FMP).

7.3.1 Comandos de controle

Quando PO0-02 (origem do comando) é definido como 2: controle de
comunicagao, o computador principal pode controlar a partida e parada do
inversor e outros comandos relacionados por meio deste endereco de
comunicag¢do. Os comandos de controle sdo definidos da seguinte forma:

Endereco de comunicagao do

Funca man
comando de controle ungao de comando

1 : Rotacdo para a frente 2 :
Rotagao inversa 3 : Operacgao

lenta para a frente 4 . Avango
2000 lento para tras

H 5 : Desligamento livre
6 : Desligamento lento
7 : Redefinicado de falha

7.3.2 Ponto de ajuste de comunicagao
Valor definido de comunicacdo: a fonte de frequéncia, a fonte de limite superior
de torque, a fonte de tensao de separagao VF, a fonte indicada do PID, a fonte
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de feedback do PID etc., sao selecionados como os dados fornecidos de tempo de
comunicagao pelo usuario principal. Este produto: o enderego de comunicagéo € 1000H.
Quando o computador principal define este valor de endere¢o de comunicagao, seu intervalo
de dados é -10.000~10.000, correspondendo ao valor relativo indicado -100,00%~100,00%.

7.3.3 Controle do terminal de saida digital

Quando a fungao do terminal de saida digital € configurada para 20: controle de
comunicagao, o computador principal pode controlar o terminal de saida digital do
conversor por meio deste endere¢o de comunicacéo, conforme definido abaixo:

Endere¢o de comunicagao de

controle do terminal de saida digital Conteudo do comando

BITO : Controle de saida DO1 BIT1

: Controle de saida DO2 BIT2 :
Controle de saida RELAY1 BIT3 :
Controle de saida RELAY2 BIT4 :
Controle de saida FMR BIT5 : VDO1

2001 BIT6 : VDO2
H BIT7 : VDO3
BITS : VDO4

BIT9 : VDO5

7.3.4 Saida analégica AO1 e AO2, controle FMP de saida de pulso de alta velocidade
Quando a saida analégica AO1 e AO2 e a fungédo de saida FMP de saida de pulso de alta
velocidade sao definidas como 12: configuragdo de comunicagdo, o computador principal
pode controlar a saida analdgica e a saida de pulso de alta velocidade do inversor por
meio deste endereco de comunicagao, conforme definido abaixo:

Endereco de comunicagao de

. Contetido do comando
controle de saida

AO1 2002
H
s e o o
AO2 2003 0~7FFF significa 0% ~100%
H
FMP 2004
H
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7.3.5 Inicializacao de parametros
Esta funcdo é necessaria quando o computador principal € usado para
inicializar os parametros do conversor.

Se P-00 (senha do usuario) ndo for 0, a verificagcdo da senha precisa ser
realizada primeiro por meio de comunicagdo. Depois que a verificacido é
aprovada, o computador principal inicializa os parametros em 30 segundos.

Comunicacado: O endereco de comunicacdo para verificacdo da senha do
usuario € 1FOOH. Se a senha de usuario correta for escrita diretamente neste
endereco, a verificacdo de senha pode ser concluida

O endereco para inicializagdo dos parametros de comunicacao € 1F01H, e seu
conteudo de dados ¢é definido da seguinte forma:

Endere¢o de comunicagao de

inicializagdao de parametro Fungéo de comando

1 : Restaurando os parametros de fabrica
2 : Gravando informagdes claramente
1FO1H 4 : Restaurando o parametro de backup do
usuario

501: Backup do parametro atual do usuario

7.4 Conteudo do protocolo

Os produtos desta série de inversores oferecem interface de comunicagao RS485 e
sdo compativeis com o protocolo de comunicagdo escravo Modbus-RTU. Os
usuarios podem realizar o controle centralizado por meio do computador ou PLC, por
meio do protocolo de comunicagao, definir comandos de operacédo do conversor de
frequéncia, modificar ou ler os pardmetros do codigo de fungédo, ler o estado de
operacgao do conversor de frequéncia e informacgdes de falha etc.

7.4.1 Inicializagao de parametros

O protocolo de comunicagao serial define o conteudo e o formato das informagdes
transmitidas na comunicacgao serial. Isso inclui: o formato de polling (ou transmissao)
do host; o método de codificagdo do host, incluindo: cédigo de fungdo com agao
necessaria, dados de transmisséao e verificacao de erro etc. A resposta da maquina
escrava também adota a mesma estrutura, incluindo confirmacgao de acao, dados de
retorno e verificagao de erro. Se a maquina escrava cometer um erro ao receber a
mensagem ou nao executar a agao exigida pelo host, ela preparara uma mensagem
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de falha e a enviara de volta ao host.

7.4.1.1 Modo de aplicagao

O conversor de frequéncia esta conectado a rede de controle PC/PLC "mestre
Unico, multiescravo" com barramento RS485 como escravo de comunicagao.

7.4.1.2 Estrutura do barramento

(Interface de hardware

O cartado de expansao RS485 MD38TX1 é inserido no conversor de frequéncia;

@® Estrutura topoldgica do sistema multiescravo de host unico. Cada dispositivo
de comunicagdo da rede possui um enderego escravo exclusivo e um
dispositivo que atua como gateway;

O host de comunicagdo (geralmente computador principal, PLC, HMI etc.),
inicia ativamente a comunicagdo, |Ié ou grava os parametros da maquina
escrava;

Outros dispositivos da comunicagdo da maquina escrava, em resposta ao
host na consulta local ou operacbes de comunicagao. Apenas um dispositivo
pode enviar por vez;

Dados enquanto outros dispositivos estao no estado de recebimento;

O enderego IP escravo varia de 1 a 247. 0 € o enderego de transmissao. Os
enderecos dos escravos da rede devem ser Unicos.

© Modo de transmissdo de comunicagéo serial assincrona, modo de transmissao
half duplex. Na comunicagao serial assincrona, os dados estdo na forma de
mensagens, envie um quadro de dados por vez. De acordo com o protocolo
modbus-RTU, quando o tempo ocioso sem dados da linha de dados de
comunicagao for maior que 3,5 Bytes, isso indicara o inicio de um novo quadro
de comunicagao.

Este protocolo de comunicagao integrado ao inversor da série é o protocolo de
comunicacao escravo Modbus-RTU, capaz de responder a "consulta/comando”
do host ou de acordo com ela, para realizar a agao correspondente e a resposta de

dados de comunicagao.
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O mainframe pode se referir a computadores pessoais (PCS), equipamentos de
controle industrial ou controladores logicos programaveis (CLP) etc.

O host pode se comunicar com um escravo individualmente ou transmitir informagdes
para todos os escravos. Para acesso exclusivo do host, a "consulta/comando” ser
acessada a partir da maquina para retornar um quadro de resposta; Para mensagens de
difusdo enviadas pelo host, a maquina nao precisa responder ao host.

7.5 Estrutura dos dados de comunicagao

O formato de dados de comunicagao do protocolo Modbus do conversor de frequéncia
desta série é o seguinte: o conversor de frequéncia € compativel apenas com a leitura ou
gravagao de parametros do tipo Word. O comando de operagado de leitura de
comunicagao correspondente é 0x03. O comando de operacédo de gravagédo € 0x06, ndo
sendo compativel com operagdes de leitura/gravagao de byte ou bit:

Teoricamente, o computador principal pode ler multiplos cddigos de fungao consecutivos
ao mesmo tempo (ou seja, “n” pode ser até 12), mas ndo pode cruzar o ultimo codigo de
fungéo neste grupo de codigos, caso contrario, um erro sera enviado.

Se a maquina escrava detectar um erro de quadro de comunicagao ou falhar na leitura ou
gravagao por outros motivos, ela respondera ao quadro de erro.

7.5.1 Descrigao do quadro de dados:

O protocolo de comunicacao serial define o conteudo e o formato das informagdes
transmitidas na comunicagao serial. Isso inclui: o formato de polling (ou transmissao) do
host; o0 método de codificacdo do host, incluindo cédigo de funcdo com agdo necessaria,
dados de transmissao e verificagdo de erro etc. A resposta da maquina escrava também
adota a mesma estrutura, incluindo confirmacao de agao, dados de retorno e verificagéo de
erro. Se a maquina escrava cometer um erro ao receber a mensagem ou nao executar a
acao exigida pelo host, ela preparara uma mensagem de falha e a enviara de volta ao host.

INiCIO Tempo de transferéncia ocioso de mais de 3,5 caracteres

Faixa de enderegos de comunicagéo: 1 ~ 247
0 = enderecgo de transmissao

ADR

03 : ler parametro
06 : gravar parametro

CMD
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O enderego dos parametros internos do conversor, expresso

Numero de cédigo de . R ,
em hexadecimal; Os parametros podem ser classificados em

funcéo H
codigos funcionais e ndo funcionais (como parametros de
status de operagdo e comandos de operagdo). Para mais
Numero de cddigo de detalhes, consulte Definicao de enderego. Ao transmitir, o byte
fungao L alto é o primeiro e o byte baixo é o ultimo.
Numero de codigo de Numero de cddigos de fung&o lidos neste quadro. Se for 1, um
fungéo H codigo de fungao € lido. Ao transmitir, o byte alto € o primeiro e

o byte baixo é o ultimo.

Namero de codigo de Este protocolo pode reescrever apenas um cédigo de fungéo

funcéo L por vez.

Dados H Dados de resposta, ou dados a serem gravados, sdo

Dados L transmitidos com o byte alto primeiro e o byte baixo por ultimo.
FIM 3,5 caracteres

7.5.2 Modo de verificagao CRC:

O CRC (Verificagao Ciclica de Redundancia) usa o formato de quadro RTU e as
mensagens incluem dominio de detec¢ao de erros de métodos baseados em CRC.
O dominio CRC detecta o conteudo de toda a mensagem. O campo CRC é de dois
bytes, contendo 16 bits de dois. Um valor base calculado pelo dispositivo de
transporte e adicionado a mensagem. O dispositivo RECEPTOR recalcula o CRC da
mensagem recebida e o compara com os VALORES recebidos no campo CRC, se
esses dois valores de CRC nao forem iguais, um erro de transmissao sera indicado.

O CRC é armazenado em OxFFFF e, em seguida, um procedimento é acionado para
anexar bytes de 8 bits sucessivos a mensagem ao registrador atual. Os valores séo
processados. Apenas 8 bits de dados por caractere sdo validos para CRC, bits de
inicio e parada e paridade.

O bit de paridade ¢ invalido. No CRC, cada caractere de 8 bits é individualmente
diferente ou (XOR) do conteudo do registrador,

O resultado é xOR de volta para o bit menos significativo. Se LSB for 0, nenhuma
operagao sera executada. Todo o processo € repetido oito vezes, em grande parte

Depois que o ultimo bit (8° bit) estiver completo, o préximo byte de 8 bits é diferente
do valor atual do registrador. Verificagao final.

E o valor CRC depois que todos os bytes na mensagem foram executados.
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Quando o CRC ¢ adicionado a uma mensagem, os bytes baixos sao adicionados
primeiro, seguidos dos bytes altos.

Definicdo de endereco para parametros de comunicacgao:
Leitura e gravagdo de parametros de codigo de fungao (alguns cdédigos de

funcdo ndo podem ser alterados, como aqueles apenas para uso do fabricante
ou para monitoramento).

7.5.3 Parametros do Cédigo de Fungao Regras de Identificagao do Enderego

Regra de enderecamento com numero de grupo de cédigo de fungao e identificagdo
como parametros:

Bytes de alta ordem: PO~PF(grupo P), AO~AF(grupo A), 70~7F(grupo U). O valor
varia de 00 a PF. Por exemplo, se o codigo de fungdo de intervalo P3-12 for
necessario, o enderego de acesso do cddigo de fungao é expresso como 0 xf30c.

Observagao:

» Grupo PF: Os parametros ndo podem ser lidos nem alterados;
» Grupo U: Podem apenas ser lido, os parametros ndo podem ser alterados.

Alguns parametros ndo podem ser alterados quando o conversor esta em estado operacional;
Alguns parametros ndo podem ser alterados, independentemente do estado do conversor;

Altere os parametros do cadigo de fungdo, mas também preste atengdo ao
intervalo de parametros, unidades e instrugdes relacionadas.

N.° do grupo de Endereco de A comunicagido modifica o enderego
codigos de funcao comunicagio do codigo de fungdo na RAM

GrupoPO ~ PE OxFO00~ 0x0000~0x0EFF
OxFEFF

GrupoAO ~AC OxA000~ 0x4000~0x4CFF
OxACFF

Grupo UO 0x7000~

O0x70FF

Observe que, como a EEPROM é armazenada com frequéncia, isso reduzira
sua vida util, assim como de alguns de seus recursos.

Cddigos em modo de comunicagdo ndo precisam ser armazenados, basta
alterar o valor na RAM.

» Se for o parametro do grupo P, a funcéo pode ser realizada alterando a
posicéo alta F do enderego do codigo de fungdo para 0.
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> Se for o parametro do grupo A, para realizar esta fungao, basta alterar a
posicao alta A do enderego do cédigo de fungéo para 4.

Pode ser feito. O endereco do codigo de fungao correspondente é o seguinte:

Bytealto:00~0F (grupoP),40~4F(grupoA) , Ovalorvariade00aFFComo:
O cédigo de fungao P3-12 ndo é armazenado na EEPROM e o endereco é 030C.

O cddigo de fungéo A0-05 nao € armazenado na EEPROM e o enderego é 4005.

Este endereco indica que a RAM s6 pode ser gravada, mas nao pode ser lida.
Quando lida, o endereco é invalido.

Também é possivel usar o cédigo de comando 07H para todos os parametros.

Os dados séao fornecidos pelo computador principal por meio do enderego de
comunicagcdo 0x1000. Os dados sao formados com 2 pontos decimais e
o intervalo de dados € P0-10 ~ + P0-10.

@ Pardmetros de desligamento/operacao:

Endereco de Descricao do Endereco de D ic30 d Amet
parametro parametro parametro escrigao do parametro

1000 * Valor definido de 1010 ) _
H comunicagao (decimal) H Configuragao do PID

1001 -10000~10000 1011 Feedback do PID
H H

1002 Frequéncia de rotagdo 1012 Procedimento de PLC
H H

1003 Tenséao do 1013 PULSO Frequéncia de pulso de
H barramento H entrada, unidade: 0,01 kHz

1004 Tensio de saida 1014 Velocidade de feedback, unidade: 0,1Hz
H H

1005 Corrente de saida 1015 Tempo de operacéao restante
H H

1006 Poténcia de saida 1016 Tensao de pré-calibragdo de Al1
H H

1007 Torque de saida 1017 Tensao de pré-calibragado de Al2
H H

1008 Velocidade de rotagio 1018 Tenséao de pré-calibragao de Al3
H H

1009 Simbolo de entrada DI 1019 Velocidade linear
H H
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100A Tenséo de Al1 101A Tempo de ativagéo atual
H H

100B Tens3o de Al2 101B Tempo de operagéo atual
H H
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Enderego de D ic30 d amet Enderego de D ic50 d amet
parametro escrigao do parametro parmetro escrigdo do parametro
PULSE Frequéncia de pulso de
100C Tenséo de Al3 101C : . P
H H entrada , unidade: 1 Hz
100D Entrada de valor de calculo 101D Valor da configuragao de comunicagéo
H H
Entrada de valor de :
100E comprimento 101E Velocidade de feedback real
H H
100F Velocidade da carga 101F Exibicdo da frequéncia principal X
H H
- - 1020 Exibicdo da frequéncia auxiliar Y
H
Observagao:

» O valor definido de comunicagao € a porcentagem do valor relativo,
em que 10.000 corresponde a 100,00%, -10.000 corresponde a

-100,00%.

» Para dados dimensionais de frequéncia, a porcentagem é relativa a
frequéncia maxima (P0-10); Para a dimensao do torque.

» A porcentagem é P2-10 e A2-48 (o limite superior de torque é
definido numericamente, correspondendo ao primeiro e segundo

motores, respectivamente).

@ Controle da entrada de comando no conversor de frequéncia: (somente gravagao)

Endereco do
caractere de comando

Fungao de comando

2000H

0001 : Rotagéao para a frente

0002 : Rotagao inversa

0003 : Operagao lenta para a frente
0004 : Operacgao lenta para tras
0005 : Desligamento livre

0006 : Desligamento lento

0007 : Redefinicao de falha

© Leitura do estado do conversor de frequéncia: (somente leitura)

Endereco do caractere de status

Funcao do caractere de status
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3000H

0001 : Rotagao para a frente
0002 : Rotagao para tras
0003 : Desligamento
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0 Verificagdo de senha de bloqueio de parametro: (se 8888H for enviado, a verificagao
de senha ¢ aprovada)

Enderego da senha Insira o conteudo da senha

1FOOH

9 Controle do terminal de saida digital: (somente gravacéao)

Endere¢o do comando Conteudo do comando

BITO : Controle de saida DO1
BIT1 : Controle de saida DO2
BIT2 : Controle de saida RELAY1
BIT3 : Controle de saida RELAY?2
BIT4 : Controle de saida FMR
BIT5 : VDO1

BIT6 : VDO2

BIT7 : VDO3

BIT8 : VDO4

BIT9 : VDO5

2001H

® Controle de saida analégica AO1: (somente gravacéo)

Enderego do comando Conteudo do comando
2002H 0~7FFF significa 0% ~100%
0
)
E\
@ Controle de saida analégica AO2: (somente gravacao) 'g_'
~
Endere¢o do comando Conteudo do comando
2003H 0~7FFF significa 0% ~100%

® controle de saida de pulso: (somente gravacgao)

Enderegco do comando Conteudo do comando

2004H 0~7FFF significa 0% ~100%

-102-



Capitulo 7 485 Protocolo de Comunicagao

©) Descrigéo da falha do conversor de frequéncia:

Endereco do

Informacoes de falha do

Informacoes de falha do

conversor de . n

frequéncia conversor de frequéncia conversor de frequéncia
0000: Sem falha 0015: Excegao de leitura/gravacao de
0001: Reter parametro
0002: Sobrecorrente acelerada 0016: Falha de hardware do inversor
0003: Sobrecorrente em retardo 0017: Falha de curto-circuito do motor a
0004: Sobrecorrente de velocidade | terra
constante 0018: Reter
0005: Sobretensao acelerada 0019: Reter
0006: Sobretensao em retardo 001A: Chegada do tempo de operagéo
0007: 2Sobretensdo de velocidade | 001B: Falha 1 definida pelo usuario
constante 001C: Falha 2 definida pelo usuario
0008: O resistor do buffer esta 001D: Tempo de chegada de inicializagao
sobrecarregado 001E: Sem carga

8000H 0009: Falha de subtenso 001F: Feedback do PID perdido durante a

000A: Sobrecarga do inversor
000B : Sobrecarga do motor
000C: Falta de fase de entrada
000D: Falta de fase de saida
000E: Superaquecimento do médulo
000F: Falha externa

0010: Comunicagao anormal

0011: Contator anormal

0012: Falha de detecgdo de
corrente

0013: Falha de ajuste do motor
0014: Falha do cartdo PG/encoder

operagao

0028: Tempo limite de trafego rapido
esgotado

0029: Falha ao ligar o motor durante a
operagao

002A: Desvio excessivo de velocidade
002B: Sobrevelocidade do motor

002D: Sobreaquecimento do motor
005A: Configuragao incorreta do numero
do cabo do encoder

005B: Encoder desconectado

005C: Posigao inicial incorreta

005E: Velocidade de feedback incorreta
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Taxa Baud Padrao de fabrica 6005

Unidade: Taxa Baud (de transmissao) MODBUS

F4.00 0:300 BPS 5 : 9600 BPS
Falxa de 1:600 BPS 6 : 19200 BPS
configuragdo | 2 1200 BPS 738400 BPS
3: 2400 BPS 8 : 57600 BPS

4 : 4800 BPS 9: 115200 BPS

754 Descricdo do parametro de comunicagao do Grupo FD
Este parametro é usado para definir a taxa de transmissdo de dados entre o computador host
e o conversor de frequéncia. Observe que a taxa Baud, definida pelo computador principal, € 0
conversor de frequéncia devem ser consistentes, caso contrario, a comunicagdo nao sera
estabelecida. Quanto maior a taxa Baud, maior a velocidade de comunicagéo.

Formato dos dados Padrao de fabrica 0

0 :Semverificacao : formatodedados<8,N,2>

Fd-01 Faixa de 1 : Verificagéo uniforme : formato de dados <8,E,1>

configuragao 2 : Verificagao irregular : formato de dados <8,0,1>

3 : Sem verificagao : formato de dados <8-N-1>

O formato dos dados, definido pelo computador principal, € o conversor de
frequéncia devem ser consistentes, caso contrario, a comunicagdo nao sera
estabelecida.

Enderecgo local Padrao de fabrica 1

Fd-02
Faixa de configuracéo | 1~247,0 endereco de transmissdo

Quando o endereco local é definido como 0, ele sera o enderego de transmisséo
para realizar a fungao de transmissdo do computador principal. O enderego nativo
tem exclusividade (exceto endereco de transmisséo), sendo a base da comunicagéo
ponto a ponto entre o computador host e o conversor de frequéncia.

Atraso de resposta Padrao de fabrica 2ms

Fd-03
Faixa de configuragéo | 0~20ms

L ojnjiden
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Atraso de resposta: refere-se ao intervalo entre o fim da aceitagcéo de dados do inversor e
o envio de dados para a maquina a montante. Se o atraso de resposta for menor que o
tempo de processamento do sistema, o atraso de resposta sera baseado no tempo de
processamento do sistema. Se o atraso de resposta for maior que o tempo de
processamento do sistema, o sistema sera responsavel pelo processamento.

Apds os dados, para atrasar a espera, até o tempo de atraso de resposta, para
enviar dados para a maquina.

Tempo de comunicagao excedido Padrao de fabrica 0,0s

Fd-04

Faixa de configuragao 0,0 s (nulo); 0,1~60,0s

Quando o cédigo de fungéao é definido como 0,0 s, o parametro de tempo limite
de comunicacao € invalido.

Quando o cdédigo de fungao é definido para um valor valido, se o intervalo entre
uma comunicagao e a proxima comunicagao exceder o periodo de tempo limite
de comunicagdo, um erro de falha de comunicagdo do sistema (Err16) sera
relatado. Normalmente, isso é definido como invalido. Se estiver em um sistema
de comunicacgéo continua, defina os parametros para monitorar a comunicagao.

Comunicagao

= Padrao de fabrica 0
selegdo de protocolo

Fd-05
0 : Protocolo Modbus néo padrao 1 :

Faixa de configuragao
Protocolo Modbus padréo

Pd-05=1: Selecione o protocolo Modbus padréo.

Pd-05=0: Quando o comando ¢ lido, o numero de bytes retornados da maquina
escrava sera de um byte a mais que o protocolo Modbus padrao. Para mais
detalhes, consulte a se¢do 5 Estrutura de dados de comunicacao deste Acordo.

ST ¢ Padrao de fabrica 0
selecao de protocolo
Fd-08 , o 0: 001A;
Faixa de configuragao
1: 01A
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A unidade de saida usada para determinar o valor da corrente quando a
comunicacéo lé a corrente de saida.

7.6 Referéncia para uso real
Use a comunicagao 485 para controlar a frequéncia, iniciar e parar.

© Defina P002 para 2 e selecione o canal de comando de comunicagéo
Enviar cédigo de controle: 01 06 FO 02 00 02 9A CB

@ Defina P0O03 como 9 e defina a fonte de frequéncia principal para comunicagéo
Enviar codigo de controle: 01 06 FO 03 00 09 8A CC

© Iniciar
Enviar cédigo de controle: 01 06 20 00 00 01 43 CA

@ Defina a frequéncia de operacdo para 32 HZ, com duas casas decimais, o
valor de configuragao deve ser colocado no alto

Enviar codigo de controle: 01 06 10 00 20 00 94 CA

© Parada
Enviar cddigo de controle: 01 06 20 00 00 06 02 08



Defina P002 para 2 e selecione o canal de comando de comunicagao
Enviar codigo de controle: 01 06 FO 02 00 02 9A CB

GARANTIA

@ A empresa assegura que o usuario podera usufruir dos seguintes servigos de garantia
a partir da data de compra dos produtos de nossa empresa (doravante denominada
fabricante).

® Uma vez que o produto foi adquirido pelo usuario, do fabricante, os seguintes trés
servigos de garantia serdo fornecidos:

I Devolugéo, substituicao e reparo no prazo de 30 dias apds a entrega;
H Substituicao e reparo no prazo de 90 dias apos a entrega;

1 Reparo no prazo de 18 meses apds a entrega;

X Exceto na exportagdo para o exterior.

9 Este produto possui servigo pago vitalicio a partir da data de compra pelo usuario, do
fabricante.

e Aviso: A falha do produto, quando causada pelos seguintes motivos, ndo sera coberta
pelo servigo de garantia gratuito do fabricante:

I Falha causada pelo uso e operagdo do usuario de acordo com os requisitos do
<<Manual de Instrugbes>>;

H Falha causada pelo usuario ao reparar ou modificar o produto sem comunicar o
fabricante;

H Falha causada pelo desgaste de tempo anormal do produto devido a um ambiente
inadequado fornecido pelo usuario;

H Falhas causadas por desastres naturais como terremotos, incéndios, inundagdes ou
tensdes anormais;

I Danos ao produto durante o transporte (a forma de transporte € especificada pelo
cliente, e a empresa auxilia nos tramites de consignagao da carga).

© Nas seguintes condigdes, os fabricantes tém o direito de ndo fornecer servigos de
garantia.

X Quando o logotipo do produto, marca comercial, placa de identificagéo etc. do fabricante
estiverem danificados ou irreconheciveis;

X Quando o usuario ndo pagar o preco de compra de acordo com o contrato assinado;

I Quando o usudrio ocultar, intencionalmente, a unidade de servigo pés-venda do
fabricante quando o produto é instalado, conectado, operado, mantido ou usado de outra
forma inadequada.

@ Para o servico de devolugao, substituicdo e reparo, devera devolver a empresa, sendo
que apenas podera ser devolvido ou reparado apds a comprovagao da responsabilidade
incorrida.
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CARTAO DE GARANTIA

Informacdes do usuario

Nome de usuario

Endereco do
usuario

C(’)digo postal Pessoa para contato
Tel Fax
Tipo de maquna Cédigo da maquina
Fornecedor
Contato
Tel Data de entrega

CERTIFICADO DE QUALIDADE

Outras Informacoes

D.1 Perguntas/Duvidas sobre Produto/Manutengao.

Encaminhe quaisquer perguntas sobre o produto para os escritorios locais da
Motronics, citando a designagéo do tipo e o numero de série da unidade em
questdo. Uma lista de escritérios de vendas da Motronics e assisténcia ao
cliente podem ser encontradas em www.motronics.com.br.



http://www.motronics.com.br./

Teste de CQ:

Este produto foi testado pelo nosso departamento de qualidade e seu
desempenho atendeu aos padrbes relevantes, passou por inspegao e foi
aprovado para deixar a fabrica.
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