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Prefacio

Obrigado por escolher nosso inversor de frequéncia variavel (VFD) série Motiondrive350A.

Salvo indicagdo em contrario neste manual, “VFD” sempre indicara o VFD série Motiondrive350A
multifuncional de alto desempenho, com capacidade de acionar motores sincronos (MSs) e motores
assincronos (MAs), além de controlar torque, velocidade e posicionamento. O VFD esta equipado
com tecnologia avangada de controle vetorial e o mais recente processador digital dedicado ao
controle do motor, aumentando assim a confiabilidade do produto e a adaptabilidade ao ambiente. O
VFD adota um design personalizado e industrializado para oferecer excelente desempenho de
controle por meio de fungdes otimizadas e aplicagdes flexiveis.

Afim de atender as exigéncias de nossos clientes, o VFD oferece uma série de cartdes de expanséao,
incluindo cartdo de expansao programavel, cartdo PG, cartdo de comunicagéo e cartdo de expansao
de E/S para atender as mais diversas necessidades. Cada VFD pode ser instalado com, no méaximo,
trés cartdes de expanséao.

A placa de expanséao programavel adota o um ambiente de desenvolvimento principal, que permite
aos clientes realizar o desenvolvimento secundario facilmente, atendendo a diversas necessidades

personalizadas e reduzindo o custo do cliente.

O cartdo PG é compativel com uma variedade de encoder, como encoders incrementais e tipo
resolver. Além disso, € compativel com saida de divisdo de frequéncia e referéncia de pulso. O cartéo
PG adota uma tecnologia de filtro digital para melhorar o desempenho da compatibilidade
eletromagnética (EMC) e permitir uma transmissao estavel do sinal do encoder em longas distancias.
E equipado com a fungdo de detecgdo off-line do encoder para conter o impacto das falhas do
sistema.

O VFD é compativel com diversos tipos de modos de comunicagdo populares, permitindo as solugdes
mais complexas. Pode ser conectado a internet com cartdo de comunicagéo opcional sem fio, por
meio do qual é possivel monitorar o status do VFD em qualquer lugar, a qualquer hora, com o
aplicativo mével.

O VFD utiliza design de alta densidade de poténcia. Algumas faixas de poténcia possuem unidade de
frenagem e reator CC integrados para economizar espago de instalagdo. Seu design de EMC atende
aos requisitos de baixo ruido e baixa interferéncia eletromagnética para lidar com as condi¢gdes mais
desafiadoras em termos de especificagdes de rede, temperatura, umidade e poeira, melhorando
grandemente a confiabilidade do produto.

Este manual de operagdo apresenta diagramas de instalagdo, configuragdo de parametros,
diagnéstico de falhas, solugdo de problemas e precaugdes relacionadas a manutengao diaria. Antes
de instalar o VFD, leia este manual com atengéo para garantir a instalagcdo e a operagao adequadas
e obter o maximo desempenho das suas fungées.

Se o produto for usado para fins militares ou fabricagdo de armas, ele sera listado no controle de
exportagdo formulado pela Lei de Comércio Exterior da Republica Popular da China. Uma revisao
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rigorosa e as formalidades exigidas para a exportagdo serdo necessarias.

Nos reservamos o direito de atualizar as informagdes deste manual sem aviso prévio e ndo nos
responsabilizamos por quaisquer interpretagbes que divirjam de seu conteudo original.
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1 Precaugodes de Seguranga

1.1 Conteudo do capitulo
Leia este manual e siga todas as precaugbes de seguranga nele contidas antes de mover, instalar,

operar ou realizar trabalhos de manutengao no produto. Negligenciar essas precaug¢des de seguranga
pode resultar em lesdes fisicas graves ou até mesmo fatais, ou em danos ao equipamento.

Nao nos responsabilizaremos por quaisquer ferimentos fisicos, morte ou dano ao equipamento
causados como resultado da negligéncia das precaugdes de seguranga deste.

1.2 DefinigGes de seguranga

Perigo: O descumprimento dos requisitos relacionados pode resultar em lesdes fisicas graves ou até
mesmo fatais.

Aviso: O descumprimento dos requisitos relacionados pode resultar em lesdes fisicas ou danos ao

equipamento.
Nota: Agdes para garantir o funcionamento adequado.

Profissionais treinados e qualificados: Qualquer pessoa que opere o VFD deve ter recebido
treinamento elétrico e de seguranga profissional, além de quaisquer certificagdes relevantes, e devem
estar familiarizadas com todas as etapas e requisitos da instalagdo, comissionamento, operagéo e

manutengéo do VFD, sendo capazes de prevenir e remediar qualquer situagdo de emergéncia.
1.3 Simbolos de aviso
Os avisos alertam sobre condigdes que podem resultar em ferimentos graves ou morte e/ou danos

ao equipamento e oferecem orientagdes de como evitar perigos. Os simbolos a seguir sdo usados

neste manual.

Simbolos Nome Instrucao Abreviacao

O descumprimento dos requisitos
. relacionados pode resultar em
A Perigo lesBes fisi & A
Perigo esdes fisicas graves ou até mesmo

fatais

O descumprimento dos requisitos

. relacionados pode resultar em
Aviso .
. lesbes fisicas ou danos ao
Aviso
equipamento.

O PCBA pode ser danificado se os
‘ Descarga o . .
requisitos relacionados nao forem A

A2 b oibido eletrostatica Az

seguidos
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adequado.

Simbolos Nome Instrucao Abreviagao
Superficie A base do equipamento pode
& Quente quente esquentar. Nao toque nela. &
O capacitor do barramento retém
alta tensdo mesmo apos o
desligamento. Portanto, aguarde, no
Choque minimo, cinco minutos (ou 15 min/25
A elétrico min, dependendo dos simbolos de A
adverténcia da maquina) apds o
desligamento para evitar choque
elétrico.
Leia o Leia o manual de operacéo antes de
manual operar o equipamento
Agdes para garantir o funcionamento
Nota
Nota Nota

1.4 Orientag6es de seguranca

qualificados.

<~ As operacdes relacionadas devem ser realizadas apenas por eletricistas

<~ N&o execute qualquer operacédo de cabeamento, inspeg¢ao ou substituicdo de
componentes quando o equipamento estiver energizado. Certifique-se de que
todas as fontes de alimentagdo estejam desconectadas antes de quaisquer
trabalhos de fiagdo e inspegéo, e aguarde, no minimo, o tempo designado no
VFD ou até que a tensdo do barramento CC seja inferior a 36V. O tempo

choques elétricos ou outros ferimentos podem ocorrer.

A minimo de espera esta listado na tabela abaixo.
Tempo minimo de
Modelo VFD

espera

1R5G/2R2P-110G/132P 5 min

132G/160P-315G/355P 15 min

355G/400P e superior 25 min
é < N&o restaure o VFD sem autorizagéo prévia; caso contrario, incéndios,

2
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c < A base do radiador pode esquentar durante o funcionamento. N&do a toque para

evitar queimaduras.

< As pecas e componentes eletronicos internos do VFD s&o sensiveis a

A

e\ eletrostatica. Tome a medidas adequadas para evitar descargas eletrostaticas

durante a operagéo.

-

.4.1 Entrega e instalagao

< Instale o VFD em material ignifugo e mantenha-o afastado de materiais

combustiveis.

< Conecte os componentes opcionais de frenagem (resistor de frenagem, unidade
de frenagem ou unidade de retroalimentagédo) de acordo com o diagrama de

A fiag&o.

< Nao opere um VFD danificado ou com auséncia de componentes.

<~ N&o toque no VFD com itens ou partes do corpo molhados; caso contrario, pode

ocorrer choque elétrico.

Nota:

¢

P R

Selecione as ferramentas apropriadas para realizar a instalagdo e garantir o funcionamento
seguro e adequado do VFD, evitando assim o risco de lesdes graves ou fatais. Para garantir a
seguranga fisica, a equipe de instalagdo deve tomar medidas de protecdo mecéanica, como a

adogdo de calgados de seguranga e uniformes de trabalho.
Proteja o VFD contra choque fisico ou vibragédo durante a entrega e instalagéo.
Nao carregue o VFD segurando apenas pela tampa frontal, pois a tampa pode se soltar.

O local de instalagdo deve estar afastado de criangas e outros locais publicos.

Em casos em que a altitude do local de instalagdo excede 1000 metros, deve-se reduzir a
capacidade de carga em 1% para cada incremento de 100 metros; se a altitude exceder 3000
metros, consulte o seu representante MOTRONICS/MOTRONICS local.

Use o VFD em um ambiente adequado. (Para mais detalhes, consulte “Ambiente de instalagdo”.)
Evite que parafusos, cabos e outros itens condutores caiam no VFD.

A corrente de fuga do VFD pode exceder 3,5mA, durante o funcionamento. Sendo assim,
certifique-se de fazer o aterramento adequado e de que a resisténcia de aterramento seja inferior
a 10Q. A condutividade do condutor de aterramento de protegdo é a mesma do condutor de fase

(com a mesma area de segéo).

R, S e T sdo os terminais de entrada de energia, e U, V e W s&o os terminais de saida do motor.

-3-
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Conecte os cabos de alimentagdo de entrada e os cabos do motor corretamente; caso contrario,
podem ocorrer danos ao VFD.

1.4.2 Comissionamento e execugao

< Desconecte todas as fontes de energia aplicadas ao VFD antes de instalar a
fiacdo do terminal e aguarde, no minimo, o tempo indicado no VFD apods

desconectar as origens de energia.

< A tensdo dentro do VFD é muito alta durante a sua operagdo. Nao realize
quaisquer operagbes no VFD durante seu funcionamento, exceto pela
configuragé@o do teclado. Os terminais de controle do produto formam circuitos
de tensédo extra baixa. Portanto, deve-se evitar que os terminais de controle se
conectem a terminais acessiveis de outros dispositivos.

< O VFD pode dar partida sozinho quando P01.21=1. N&do se aproxime do VFD e
do motor.

< O VFD n&o pode ser usado como um “dispositivo de parada de emergéncia”.

< O VFD né&o atua como freio de emergéncia para o motor, sendo obrigatéria a
instalacdo de um dispositivo de frenagem mecanica.

A <~ Durante o acionamento de um MS de ima permanente, além dos itens acima
citados, os seguintes trabalhos devem ser realizados antes da instalagdo e

manutengao:

a) Desconecte todas as fontes de alimentagdo de entrada, incluindo
alimentacgao principal e alimentagéo de controle.

b) Certifique-se de que o MS de im& permanente foi desligado e a tensdo na
extremidade de saida do VFD seja inferior a 36V.

c) Assim que o MS de ima permanente parar, aguarde, no minimo, o tempo
indicado no VFD e certifique-se de que a tensdo entre + e - seja inferior a
36V.

d) Durante a operagao, certifique-se de que o MS de ima permanente ndo possa
funcionar novamente pela agéo de carga externa; recomenda-se instalar um
dispositivo de frenagem externo ou desconectar a conexdo elétrica direta
entre o MS de ima permanente e o VFD.

Nota:

< Nao ligue ou desligue a fonte de alimentagdo de entrada do VFD com frequéncia.

4-



VFD Motiondrive350A multifuncional de alto desempenho

< Se o VFD estiver armazenado por um longo periodo sem uso, defina a capacitancia (consulte

“Manutencéo” e realize a inspecéo e o teste piloto no VFD antes de usar.

< Feche a tampa frontal antes de ligar; caso contrario, ha risco de choque elétrico.

1.4.3 Manutengao e reposigdao de componentes

A\

< A manutencdo, inspecdo e reposicdo de componentes do VFD deve ser
realizada somente por profissionais treinados e qualificados.

< Desconecte todas as fontes de energia aplicadas ao VFD antes de instalar a
fiacdo do terminal e aguarde, no minimo, o tempo indicado no VFD apés

desconectar as origens de energia.

< Tome medidas para evitar que parafusos, cabos e outros materiais condutores
caiam no VFD durante a manutencao e reposi¢cdo de componentes.

Nota:

< Use o torque adequado para apertar os parafusos.

< Mantenha

o VFD e suas pegas e componentes longe de materiais combustiveis durante a

manutengao e reposi¢cdo de componentes.

< Nao realize testes de resisténcia de tensédo de isolamento no VFD, nem mecga os circuitos de

controle do VFD com megametro.

<~ Tome as medidas antiestaticas adequadas no VFD e em suas pegas internas durante servigos

de manutencéo e reposi¢cdo de componentes.

1.4.4 Descarte

A\

< Os metais pesados dentro do VFD devem ser tratados como efluentes

industriais.

X

< Ao final de sua vida util, o produto deve ser inserido no sistema de reciclagem.
Descarte-o separadamente, em um ponto de coleta apropriado, e ndo o coloque
no fluxo de residuos normais.
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2 Partida rapida
2.1 Conteudo do capitulo

Este capitulo descreve as regras basicas de instalacdo e comissionamento para a realizagdo da
instalagéo e comissionamento rapidos.

2.2 Inspecgao de recebimento

Ao receber o produto, verifique o seguinte:

® Se a caixa de embalagem esta danificada ou umedecida.

® Se a descrigdo do modelo na superficie externa da caixa de embalagem é consistente com
0 modelo adquirido.

® Se a superficie interna da caixa de embalagem apresenta condigdes inadequadas, por
exemplo, condigdes de umidade, ou se o invélucro do VFD esta danificado ou rachado.

® Se a placa de identificagdo do VFD é consistente com a descrigdo do modelo na superficie
externa da caixa de embalagem.

® Se os acessorios (incluindo o manual e o teclado) dentro da caixa de embalagem estéo
completos.

Se algum problema for identificado, entre em contato com o revendedor local ou com o escritério da
MOTRONICS/MOTRONICS.

2.3 Verificagdo antes da aplicagao

Antes de aplicar o VFD, verifique o seguinte:

® \Verifique o tipo de carga para garantir que ndo ha sobrecarga do VFD durante a operagéo e
verifique se a classe de poténcia do VFD precisa ser aumentada.

® \Verifique se a corrente de funcionamento real do motor é inferior a corrente nominal do VFD.

® \Verifique se a precisdo de controle exigida pela carga ¢ a mesma do VFD.

® \Verifique se a tensdo da rede é consistente com a tensdo nominal do VFD.

® \Verifique se um cartdo de expansao & necessario para as fungdes selecionadas.

2.4 Ambiente
Antes da instalagéo e uso, verifique o seguinte:

Nota: Para um VFD integrado em gabinete, a temperatura ambiente é aquela medida no interior do
gabinete.

-6-
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® \Verifique se a temperatura ambiente do VFD excede 40 °C. Em caso positivo, a capacidade
deve ser reduzida em 1% para cada incremento de 1 °C. N&o é recomendado usar o VFD
se a temperatura ambiente exceder 50 °C.

® \Verifique se a temperatura ambiente do VFD em uso real € inferior a -10 °C. Se sim, use
instalagbes de aquecimento.

® Se a altitude exceder 1000 m, reduza a capacidade em 1% para cada incremento de 100
metros. Se a altitude exceder 3000 m, consulte o revendedor ou o escritorio local da
MOTRONICS/MOTRONICS para mais informagdes.

® \Verifique se a umidade do local de uso real excede 90% e se ocorre condensagéo. Se sim,
tome medidas de protegao adicionais.

® \Verifique se o local de uso real pode estar exposto a luz solar direta ou se ha chance de
entrada de objetos estranhos. Se sim, tome medidas de protegéo adicionais.

® \Verifique se ha poeira, gas explosivo ou gas inflamavel no local de uso real. Se sim, tome
medidas de protecéo adicionais.

2.5 Confirmagao de instalagao

Apos a instalagédo do VFD, verifique o seguinte:

® \Verifique se as classificagdes de carga do cabo de alimentagédo de entrada e do cabo do
motor atendem ao requisito de carga real.

® \Verifique se os acessorios corretos foram selecionados para o VFD, se os acessorios estdo
instalados corretamente e se os cabos de instalagdo atendem aos requisitos para todos os
componentes (incluindo reator, filtro de entrada, reator de saida, filtro de saida, reator CC,
unidade de frenagem e resistor de frenagem).

® \Verifique se o VFD esta instalado em materiais ndo inflamaveis e se os acessérios que
irradiam calor (como o reator) estdo afastados de materiais inflamaveis.

® \Verifique se todos os cabos de controle e cabos de alimentagdo sdo roteados
separadamente e se o roteamento esta em conformidade com os requisitos de EMC.

® \Verifique se todos os sistemas de aterramento estdo conectados de acordo com os
requisitos do VFD.

® \Verifique se todas as folgas de instalagdo do VFD atendem aos requisitos do manual de
operagao.




VFD Motiondrive350A multifuncional de alto desempenho

Verifigue se a instalagdo estd de acordo com as instrugdes do manual de operagéo.
Recomenda-se que o VFD seja instalado em posigéo vertical.

Verifique se os terminais de conexao externa do VFD estdo adequadamente apertados, com
o valor de torque correto.

Verifique se ha parafusos, cabos ou outros itens condutores deixados no VFD. Se sim,

remova-os.

2.6 Comissionamento basico

Antes de usar o VFD, conclua o comissionamento basico da seguinte forma:

De acordo com os parametros reais do motor, selecione o tipo de motor, defina os
parametros do motor e selecione o modo de controle do VFD.

Autoajuste. Se possivel, desacople o VFD da carga do motor para iniciar o autoajuste

dinadmico. Se o VFD nao puder ser desacoplado da carga, execute o autoajuste estatico.

Ajuste o tempo de aceleragao/desaceleragao de acordo com as condigdes reais de operagdo
da carga.

Execute o comissionamento do dispositivo em modo jog e verifique se o sentido de rotagéo
do motor esta correto. Caso contrario, mude o sentido de rotagdo trocando quaisquer fios
bifasicos do motor.

Defina todos os parametros de controle e, em seguida, opere.

2.7 Dados relacionados ao padrao de seguranga

IEC/EN 61508 (Sistema de classe A) ISO 13849**
SIL| PFH [HFT| SFF Adu Add PTI* PL CCF CC |Categoria
2 [8,73x1070| 1 |71,23%| 1,79x10° 0 1ano d 57 60% 3
* PTI: Intervalo de teste de prova

** Depende da classificagdo definida na norma EN ISO 13849-1.
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3 Viséao geral do produto
3.1 Conteudo do capitulo

Este capitulo apresenta, principalmente, os principios operacionais, as caracteristicas do produto,
layouts, placas de identificagédo e designagao de modelo.

3.2 Principios Basicos

O VFD é um dispositivo usado para o controle de motores de indugdo CA assincronos e motores
sincronos de im& permanente. A figura abaixo mostra o circuito principal do VFD. O retificador
converte a tensdo CA 3PH em tensdo CC, e o banco de capacitores do circuito intermediario estabiliza
a tensdo CC. O VFD converte a tensdo CC na tensdo CA usada pelo motor CA. Quando a tens&o do
circuito exceder o valor limite maximo, o resistor de frenagem externo é conectado ao circuito CC
intermediario para consumir a energia de realimentagao.

PB
) |
R | u
S Vv
T . w
A 2 a — 4{5} A{S}
PE PE
1 L

Figura 3—1 Esquema do circuito principal para modelos 015G/018P e inferiores

PB
| \
R U
s v
T i
£ % a i 45}43}
PE Y Y'Y PE
E— <

Figura 3—-2 Diagrama do circuito principal para 018G/022P-037G/045P
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Figura 3—3 Diagrama do circuito principal para 045G/055P-110G/132P
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Figura 3—4 Diagrama do circuito principal para modelos 132G/160P e superiores
Nota:
® Modelos 132G/160P e superiores podem ser conectados a reatores CC externos. Antes da
conexdo, retire a barra de cobre entre P1 e (+). Modelos 075G/090P e superiores podem ser

conectados a unidades de frenagem externas. Reatores CC e unidades de frenagem s&o pegas
opcionais.

® Os modelos 018G/022P-110G/132P s&o equipados com reatores CC integrados.

® Modelos 037G/045P e inferiores possuem unidades de frenagem integradas. Unidades de
frenagem s&o pegas opcionais para os modelos 045G/055P—055G/075P e podem ser integradas
ou conectadas externamente aos modelos.

3.3 Especificag6es do produto

Descricao de funcao Especificagao

Entrada de Tensé&o de entrada (V) CA 3PH 380V (-15%)—440V (+10%)
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Descrigao de fungao Especificagao
energia Corrente de entrada (A) Consulte "Classificagdes do produto”.
Frequéncia de entrada (Hz) | 50 Hz ou 60 Hz, faixa permitida: 47-63Hz
Tensao de saida (V) 0-Tenséo de entrada
Saida de Corrente de saida (A) Consulte "Classificagdes do produto”.
energia Poténcia de saida (kW) Consulte "Classificagdes do produto”.
Frequéncia de saida (Hz) 0—-400Hz
Controle vetorial de tensdo espacial, controle
Modo de controle vetorial sem sensor (SVC) e controle vetorial
com feedback do sensor (FVC)
. Motor assincrono (MA) e motor sincrono (MS)
Tipo de motor L
de ima permanente
Relagédo da regulagdo de Para AM1: 1:200 (SVC); para SM1, 1:20
velocidade (SVC); 1:1000 (FVC)
Precisao do controle de
) +0,2% (SVC); £ 0,02% (FVC)
velocidade
Desempenho
técnico de Flutuagéo de velocidade +0,3% (SVC)
controle
Reposta de torque < 20ms (SVC); < 10ms (FVC)
Precisao do controle de
10% (SVC); 5% (FVC)
torque
Para MAs: 0,25Hz/150% (SVC)
Torque de partida Para MSs: 2,5Hz/150% (SVC)
0Hz/200% (FVC)
. 150% por 1 minuto (para o tipo G); 120% por 1
Capacidade de sobrecarga . .
minuto (para o tipo P)
Desempenho ) . N As configuragdes podem ser implementadas
Método de configuragéo de o . L.
do controle por meio digital, analégico, frequéncia de
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Descrigao de fungao Especificagao
de giro frequéncia pulso, operagdo em velocidade multietapas,
PLC simples, comunicagao PID etc.
As configuragdes podem ser combinadas e os
canais de configuragdo podem ser comutados.
Regulagao automatica de A tenséo de saida pode ser mantida
tenséo constante, embora a tensao da rede mude.
Inclui mais de 30 funcdes de protegdo, como
N protegao contra sobrecorrente, sobretenséo,
Protegdo contra falhas .
subtensdo, sobretemperatura, perda de fase e
sobrecarga
Usado para implementar partida suave, sem
Reinicializacao do impacto para motores em giro
rastreamento de velocidade Nota: Essa fungdo esta disponivel apenas
para modelos 004G/5R5P e superiores.
Resolugéo de entrada .
. . Maximo de 20mV
analégica do terminal
Resolugéo de entrada .
. . Maximo de 2ms
digital do terminal
Entrada analégica 2 entradas; Al1: 0-10V/0-20mA; Al2: -10-10V
Saida Analdgica 1 entrada; AO1: 0—-10V ou 0-20mA
Interface Para entradas regulares; frequéncia max.:
periférica 1kHz; impedancia interna: 3,3kQ
Entrada Digital: Duas entradas de alta velocidade; frequéncia
maxima: 50kHz; suporte a entrada do encoder
de quadratura; com fungdo de medigdo de
velocidade
Uma saida de pulso de alta velocidade;
Saida digital frequéncia maxima: 50kHz
Uma saida do coletor aberto para o terminal
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Descrigao de fungao

Especificagao

emY

Saida de relé

Duas saidas de relé programaveis
RO1A: NO; RO1B: NC; RO1C: comum
RO2A: NO; RO2B: NC; RO2C: comum

Capacidade de contato: 3A/CA250V,
1A/CC30V

Interfaces estendidas

Trés interfaces estendidas: SLOT1, SLOT2 e
SLOT3 (placa de controle acima de 7,5kW)

Suporte a cartdes PG, cartdes de expansao
programaveis, cartdes de comunicagéo,
cartées de E/S etc.

Outros

Método de montagem

Montagem em parede, montagem em solo e
montagem em flange

Temperatura do ambiente
de operacao

-10 — +50 °C; a redugéo da capacidade de
carga sera necessaria caso a temperatura
ambiente exceda 40 °C

Classificagdo da protegédo
de entrada

IP20

Grau de poluigdo

Grau 2

Método de refrigeragcdo

Refrigeragéo por ar forgado

Unidade de frenagem

Os modelos de 037G/045P e inferiores contém
unidades de frenagem integradas. As
unidades de frenagem s&o pegas opcionais
para os modelos 045G/055P—-055/075P VFD,
e as unidades de frenagem podem ser
embutidas ou conectadas externamente.

Filtro EMC

A transmisséo do VFD atende aos requisitos
da IEC/EN 61800-3 C3.
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Descricao de funcao Especificagao

Quando filtros opcionais sdo conectados
externamente, a transmisséo do VFD pode
atender aos requisitos de IEC/EN 61800-3 C2.

Nota: Os requisitos de EMC, e os requisitos
técnicos relevantes, devem ser cumpridos
para os motores e cabos do motor no

apéndice do manual.

3.4 Placa de identificagdo do produto

MOTRONICS CE Q —

Model: MD350A-004G/5R5P-4 1P20
Power{Output): 4kW/5 SxW
Input: AC 3PH 380V(-15%)-440V(+10%) 13.5A/19 SA47THz-63Hz

Output: AC 3PH OV-Uinput 9.5A/14A 0Hz-400Hz BaGE
’@%
0}

S/N: Made in China

Figura 3-5 Placa de identificagdo do produto

Legenda:
Model: Modelo:
Power (Output): Capacidade (saida):
Input: Entrada:
Output: Saida:
SIN: SIN:
Made in China Fabricado na China:

Nota:

® Exemplo de placa de identificagdo de um produto VFD padrdo. A marcagdo CE/TUV/IP20, no
canto superior direito, sera exibida de acordo com as condigdes reais de certificagdo.

® Faca a leitura do cédigo QR na parte inferior direita para baixar o aplicativo do produto e o manual
de operacao.
3.5 Caodigo de designagao de modelo

O codigo de designagdo do modelo contém informagdes do produto. O cédigo de designagéo do

modelo pode ser encontrado na placa de identificagdo do VFD.
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MD350A-004G/5R5P-4

(1) @ &)

Figura 3—-6 Descricdo do modelo

Campo N.° Descrigdo Conteudo
Abreviagao Abreviagéo da . . . .
. » MD350A: VFD Motiondrive350A multifuncional de
da série do ® série do
alto desempenho
produto produto
5R5: 5,5kW
L Faixa de
Poténcia ] . .
. ® poténcia + Tipo | G: Carga de torque constante
nominal
de carga
P: Carga de torque variavel
Classe de ) Classe de
~ ® . 4: CA 3PH 380V(-15%)—440V(+10%)
tenséo tensdo
Nota:

Unidades de frenagem foram construidas nos modelos 037G/045P e inferiores como item de

configuragéo padrao.

Unidades de frenagem n&o s&o padrdo para os modelos 045G/055P-055G/075P. (Se desejar
usar unidades de frenagem para esses modelos, adicione o sufixo "-B" ao final dos cédigos do
modelo em seus pedidos de compra, por exemplo, MD350A-045G/055P-4-B.)

3.6 Classificagoes do produto

Torque constante Torque variavel
. Corrente .. Corrente
Modelo VFD Poténcia d Corrente | Poténcia d Corrente
e e
de saida de saida | de saida de saida
(W) entrada A) (KW) entrada A)
(A) (A)
MD350A-
1,5 5,0 3,7 2,2 5,8 5
1R5G/2R2P-4
MD350A- 2,2 5,8 5 3 11 7
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Torque constante

Torque variavel

. Corrente . Corrente
Modelo VFD Poténcia d Corrente | Poténcia d Corrente
e e
de saida de saida | de saida de saida
(W) entrada A) (KW) entrada A)
(A) (A)
2R2G/003P-4
MD350A-
4 13,5 9,5 55 19,5 12,5
004G/5R5P-4
MD350A-
55 19,5 14 7,5 23 17
5R5G/7R5P-4
MD350A-
7,5 25 18,5 11 30 23
7R5G/011P-4
MD350A-
11 32 25 15 40 32
011G/015P-4
MD350A-
15 40 32 18,5 45 38
015G/018P-4
MD350A-
18,5 45 38 22 51 45
018G/022P-4
MD350A-
22 51 45 30 64 60
022G/030P-4
MD350A-
30 64 60 37 80 75
030G/037P-4
MD350A-
37 80 75 45 98 92
037G/045P-4
MD350A-
45 98 92 55 128 115
045G/055P-4
MD350A-
55 128 115 75 139 150
055G/075P-4
MD350A- 75 139 150 90 168 170
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Torque constante

Torque variavel

. Corrente . Corrente
Modelo VFD Poténcia d Corrente | Poténcia d Corrente
e e
de saida de saida | de saida de saida
(W) entrada A) (KW) entrada A)
(A) (A)
075G/090P-4
MD350A-
90 168 180 110 201 215
090G/110P-4
MD350A-
110 201 215 132 265 260
110G/132P-4
MD350A-
132 265 260 160 310 305
132G/160P-4
MD350A-
160 310 305 185 345 340
160G/185P-4
MD350A-
185 345 340 200 385 380
185G/200P-4
MD350A-
200 385 380 220 430 425
200G/220P-4
MD350A-
220 430 425 250 460 480
220G/250P-4
MD350A-
250 460 480 280 500 530
250G/280P-4
MD350A-
280 500 530 315 580 600
280G/315P-4
MD350A-
315 580 600 355 625 650
315G/355P-4
MD350A-
355 625 650 400 715 720
355G/400P-4
MD350A- 400 715 720 450 840 820
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Torque constante Torque variavel
. Corrente . Corrente
Modelo VFD Poténcia de Corrente | Poténcia de Corrente
de saida de saida | de saida de saida
(W) entrada A) (W) entrada A)
(A) (A)
400G/450P-4
MD350A-
450 840 820 500 890 860
450G/500P-4
MD350A-500G-4 500 890 860

Nota:

® A corrente de entrada do VFD é medida nos casos em que a tensao de entrada € de 380V sem
um reator adicional.

® Acorrente de saida nominal é a corrente de saida correspondente a tenséo de saida de 380V.

® Dentro da faixa de tensdo de entrada permitida, a corrente e a poténcia de saida ndo podem
exceder a corrente e a poténcia de saida nominais.

3.7 Diagrama estrutural

A estrutura do VFD é mostrada na figura a seguir (usando o modelo 030G/037P VFD como exemplo):

i

LRI
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)/ sh0nueay

|

Figura 3—7 Diagrama estrutural
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N° Item Descrigao

1 Tampa superior Usado para proteger os componentes internos

Para mais detalhes, consulte “Operacéo do VFD pelo

2 Teclado
teclado”.
3 Tampa inferior Usado para proteger os componentes internos
B . Opcional. Para mais detalhes, consulte “Apéndice A
4 Cartao de expansao

Cartoes de expansao”.

Usado para proteger a placa de controle e instalar placas
5 Defletor da placa de controle _
de expanséo.

6 Ventoinha de resfriamento | Para mais detalhes, consulte “Manutengéo”.
7 Interface do teclado Usado para conectar o teclado.

8 Placa de identificagédo Consulte "Placa de identificagdo do produto”.
9 Terminais de controle Consulte "Orientagdes de instalagéo”.

Opcional. Usar a tampa do orificio de ventilagdo pode

10 Tampa do orificio de aumentar a classificacdo de protegdo, mas também
ventilagao aumentar a temperatura interna, o que requer reducao
de capacidade.
11 Terminais do circuito Para mais detalhes, consulte “Orientacdes de
principal instalagéo”.
12 Indicador de energia Indicador da fonte de alimentagdo.

Etiqueta da série de o . .
13 Consulte "Cdédigo de designagédo de modelo".
produtos MD350A
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4 Orientagdes de instalagao
4.1 Conteudo do capitulo

Este capitulo apresenta as instalagdes mecanicas e elétricas do VFD.

< As operag¢des mencionadas neste capitulo devem ser realizadas apenas por
profissionais treinados e qualificados. Realize as operacdes de acordo com as
instrugdes apresentadas nas precaugdes de Seguranca. Ignorar essas
instrugdes pode levar a danos ao equipamento ou a lesdes fisicas, incluindo
fatais.

<~ Antes de iniciar a instalagéo, certifique-se de que a alimentagao do VFD
esteja desconectada. Se o VFD tiver sido ligado, desconecte-o e aguarde, no
A minimo, o tempo designado no VFD e certifique-se de que o indicador
“POWER” esteja desligado. Recomenda-se o uso de um multimetro para
verificar e garantir que a tensdo do barramento CC do VFD esteja abaixo de
36V.

< Aiinstalagdo deve ser designada e realizada de acordo com a legislagéo local
aplicavel. AMOTRONICS/MOTRONICS nao assume qualquer
responsabilidade por procedimentos de instalacdo que violem leis e
regulamentos locais. Problemas resultantes da negligéncia as recomendacdes
da MOTRONICS/MOTRONICS néo serdo cobertos pela garantia.

4.2 Instalagdo mecanica
4.2.1 Ambiente de instalagao

O ambiente de instalagéo é essencial para garantir o funcionamento otimizado e duradouro do VFD.
O ambiente de instalagdo do VFD deve atender aos seguintes requisitos.

Ambiente Condicao
Local de .
. ~ Ambiente Interno
instalagéo
< -10-+50 °C;
< Quando a temperatura ambiente exceder 40 °C, reduza a capacidade
Temperatura do VFD em 1% para cada incremento de 1 °C;
ambiente

< O uso do VFD nao é recomendado em locais com temperatura
ambiente acima de 50 °C.

<~ Para melhorar a confiabilidade do VFD, ndo o use em locais onde a
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armazenamento:

Ambiente Condicao
temperatura ambiente muda rapidamente;
< Quando o VFD é usado em um espaco fechado, como, por exemplo,
um gabinete de controle, um ventilador de resfriamento ou ar
condicionado deve ser usado para evitar que a temperatura interna
exceda a temperatura exigida;
< Quando a temperatura estiver muito baixa, ao reiniciar um VFD que
permaneceu inativo por muito tempo, é necessario instalar um
dispositivo de aquecimento externo antes do uso para eliminar a
ocorréncia de congelamento no interior do inversor, caso contrario, o
VFD pode sofrer danos.
< Aumidade relativa (UR) do ar é inferior a 90%;
. <~ Aocorréncia de condensacgéo nao é permitida;
Umidade
< A UR max. ndo pode ultrapassar 60% em ambientes onde existam
gases corrosivos.
Temperatura de
-30—+60 °C

Ambiente de

operagao

O local de instalagdo deve atender aos seguintes requisitos.

¢

¢

Afastado de fontes de radiagdo eletromagnética;

Afastado de locais onde ha formagdo de névoa de odleo, gases

corrosivos e gases combustiveis;

Certifique-se de que objetos estranhos, como pé de metal, poeira, éleo
e agua ndo caiam no VFD (n&o instale o VFD préximo ou em objetos

combustiveis, como madeira);

Afastado de substancias radioativas e objetos combustiveis;
Afastado de gases e liquidos nocivos;

Baixo teor de sal;

Sem luz solar direta.
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Ambiente Condicao
<> Abaixo de 1000m;
< Se a altitude exceder 1000m, reduza a capacidade em 1% para cada
. incremento de 100 metros;
Altitude
< Se a altitude exceder 2000m, configure um transformador de
isolamento na extremidade de entrada do VFD. Recomenda-se manter
a altitude abaixo de 5000 metros.
Vibragao Aceleragéo de vibragdo maxima: 5,8m/s? (0,6g)
Direcéo de Instale o VFD verticalmente para garantir um bom efeito de dissipagédo do
instalagéo calor.
Nota:

® O VFD deve ser instalado em um ambiente limpo e bem ventilado, com base no nivel de protegao

IP.

® O ar de resfriamento deve estar suficientemente limpo e livre de gases corrosivos e poeira

condutiva.

4.2.2 Diregao de instalagao

O VFD pode ser instalado na parede ou em um gabinete.

O VFD deve ser instalado verticalmente. Verifique a posi¢cdo de instalagdo de acordo com os

seguintes requisitos. Consulte 0 Apéndice C - Desenhos dimensionais.

OK

il

Instalagéo vertical B. Instalagdo horizontal

II==17

C. Instalagéo transversal

Figura 4—1 Direcéo de instalagédo do VFD

4.2.3 Modo de instalagao

Existem trés modos de instalagdo, com base em diferentes dimensdes do VFD.

® Montagem na parede: adequado para modelos 315G/355P e inferiores
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® Montagem em flange: adequado para modelos 200G/220P e inferiores

® Montagem no chéo: adequado para modelos 220G/250P-500G

:
;

Montagem na parede Montagem em flange

Figura 4-2 Modo de instalagéo
(1) Marque a posicéo do furo de instalagéo. Para a posigéo do furo de instalagéo, consulte o apéndice;
(2) Monte os parafusos na posigdo designada;
(3) Encoste o VFD contra a parede;
(4) Aperte os parafusos de fixagdo na parede.
Nota:
® A placa de montagem em flange é obrigatéria para os modelos 1R5G/2R2P-075G/090P, que

adotam o modo de montagem em flange. Os modelos 090G/110P—200G/220P n&o requerem o
uso de placa de montagem em flange.

® A base de instalagédo é opcional para os modelos 220G/250P-315G/355P. A base pode conter
um reator CA de entrada (ou reator CC) e um reator CA de saida.
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4.2.4 Instalagao de unidade Unica

N
A ﬁAr quente
- ) !
< %
{
% E@
]
R © ——f i1
- BT B Ur frio C
[

Figura 4-3 Instalagao de unidade Unica
Nota: A dimensdo minima de A, B e C é de 100mm.
4.2.5 Instalagao de multiplas unidades
A
A

&r [ o7 s I

_ :
' ' §:®

ﬂr quente C

il
- ﬁg = QZE I { [{
. B-— T _-B LArfrioC
|

Figura 4—4 Instalagdo paralela
Nota:

® Aoinstalar VFDs de tamanhos diferentes, alinhe a parte superior de cada VFD antes da instalagédo
para facilitar futuros trabalhos de manutencgéo.

® Adimensdo minimade A, B, D e C é de 100mm.
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4.2.6 Instalacao vertical

Protetor

Protetor

Figura 4-5 Instalagéo vertical

Nota: Durante a instalagéo vertical, protetores de vento devem ser usados, caso contrario, o VFD
sofrera interferéncia mutua e o efeito de dissipagéo de calor sera prejudicado.
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4.2.7 Instalagao inclinada

Figura 4—6 Instalacéo inclinada

Nota: Para a instalagdo inclinada, deve-se garantir que o duto de entrada e o duto de saida de ar
estejam estdo separados uns dos outros para evitar interferéncia mutua.

-26-



VFD Motiondrive350A multifuncional de alto desempenho

4.3 Fiagao padrao do circuito principal
4.3.1 Diagrama de fiagao do circuito principal

Resistor de frenagem
-}

r
o
! |
(+ P .
L\J J.B,.“
O—O0—O

3PH 380V(-15%)-440V(+10%)
50/80Hz

— r
— '-D-?Rzaelor por Modelos 037G/045P e
— 0 el 9 S inferiores
—_— entrada+_0 T

Fusivel = = =

Unidade de frenag_gm_

- I -
F T e _
Resistor de frenagem
PRI o lole2
G @ r_ [
o—b

3PH 280V(-15%)—-440V(+10%)
50/80Hz
Reafar.
— 5 de R Modelos 045G/055 -
entrada
) 110G/132P
Filtro de
—w-entradabg T
Fusivel
Unidade de frenagem
-1

r— !
Reator CC DC+
W= | _? Resistor de frenagem

| DC-
P1’ @Y © '_?_ Lmms
3PH 280V(-15%)-440V(+10%)
50/80Hz

Reatar.
- de H R Modelos 132G/160P e

entrada

s .
- Fitodd T° superiores
—-"‘—D+ entrada}d T
Fusivel

Figura 4—7 Diagrama de fiag&o do circuito principal

Nota:

® O fusivel, o reator CC, a unidade de frenagem, o resistor de frenagem, o reator de entrada, o filtro

de entrada, o reator de saida e o filtro de saida sdo pegas opcionais. Consulte 0 Apéndice D -

Acessorios periféricos opcionais.

® P1 e (+) foram conectados em curto por padrdo para modelos 132G/160P e superiores. Se for

necessario conectar ao reator CC externo, retire a etiqueta de contato curto de P1 e (+).

® Ao conectar o resistor de frenagem, retire o sinal de aviso amarelo marcado com PB, (+) e (-) no

bloco de terminais antes de conectar o fio do resistor de frenagem, caso contrario, pode ocorrer

mau contato.
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® Unidades de frenagem sdo pegas opcionais para os modelos 045G/055P—-055G/075P e podem

ser integradas ou conectadas externamente aos modelos.

4.3.2 Diagrama de terminais do circuito principal

HPBFIR S T UV W

Figura 4—8 Diagrama de terminais do circuito principal para modelos 022G/030P e inferiores

=

((=) (+) PB R

EEEEE e

n Lf A ]

Figura 4—-9 Diagrama do terminal do circuito principal para os modelos 030G/037P-037G/045P

[ P S ) N S| S —)

]

(l/\] (/ \) /"\) /\;) /‘ \ (/\ (/ N ‘ ) 7 “\

slElElElclElElE

RIS |T]. VER'AR
POWER ( ) <+> PB MOTOR

Figura 4—10 Diagrama do terminal do circuito principal para 045G/055P—110G/0132P (unidade de
frenagem integrada opcional significa partida PB)

X-T1

®
° (-] (-] (-]
[0 ULy Tw]o]

@

S
Figura 4—11 Diagrama do terminal do circuito principal para os modelos 132G/160P—200G/220P
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NUUUDDDDUUUDUUODDUUUUUOODUUUUUUUUOBDUUB \

Figura 4—13 Diagrama do terminal do circuito principal para os modelos 355G/400P-500G
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Terminal
Sinal | 437G/045p e 132G1160P ¢ | Descricdo de fungdo
. X 045G/055P-110G/132P .
inferior superior
. _ o L Terminal de entrada CA 3PH
R,S, T Entrada de alimentagéo do circuito principal X
conectado a rede
Terminal de saida CA 3PH,
U, Vv,w Saida do VFD iconectado ao motor na
maioria dos casos.
. ) o i Terminal do
P1 N&o disponivel N&o disponivel
reator CC 1
P1 e (+) conectam-se aos
. . Terminal do |terminais externos do reator
Terminal da unidade de cC 2
Terminal do frenagem 1 reator cc.
*) resistor de Terminal d istor d Terminal da |(+) e (-) conectam-se aos
erminal do resistor de
frenagem 1 unidade de [terminais da unidade de
frenagem 1
frenagem 1 [frenagem externa.
(-) / Terminal da unidade de frenagem 2 [PB e (+) conectam-se aos
terminais do resistor de
Terminal do
) Terminal do resistor de Nao frenagem externo.
PB resistor de . i
frenagem 2 disponivel
frenagem 2
Terminal de aterramento
para protecao; cada
. maquina deve ter dois
PE Resistor de aterramento menor que 10Q L
terminais PE e o
aterramento adequado é
lessencial.
Nota:

® O uso de cabos de motor assimétricos ndo é recomendado. Se houver um condutor de

aterramento simétrico no cabo do motor, além da camada blindada condutora, aterre o condutor

de aterramento na extremidade do VFD e na extremidade do motor.

O resistor de frenagem, a unidade de frenagem e o reator CC séo pegas opcionais.

O cabo do motor, o cabo de alimentagdo de entrada e os cabos de controle devem ser roteados

separadamente.
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“Né&o disponivel” significa que este terminal ndo é destinado a conexao externa.
Os VFDs da série MD nao podem compartilhar o barramento CC com os VFDs da série CH.

Ao compartilhar o barramento CC, os VFDs devem ter a mesma poténcia e devem ser ligados ou
desligados simultaneamente.

No modo operacional com compartilhamento do barramento CC, o equilibrio de corrente no lado
de entrada do VFD deve ser considerado durante a fiagdo. Recomenda-se a configuragdo de
reatores de equalizacéo.

O PB esta disponivel para os modelos 045G/055P—-110G/132P somente quando as unidades de
frenagem integradas s&o selecionadas para os modelos 045G/055P—-055G/75P.

4.3.3 Procedimento de fiagdo dos terminais do circuito principal

1.

Conecte o fio de aterramento do cabo de alimentagdo ao terminal de aterramento (PE) do VFD
e conecte o cabo de entrada 3PH aos terminais R, S e T. Em seguida, aperte-os.

Conecte o fio de aterramento do cabo do motor ao terminal de aterramento do VFD e conecte o
cabo do motor 3PH aos terminais U, V e W. Em seguida, aperte-os.

Conecte as pegas opcionais, como o resistor de frenagem que roteia os cabos até as posicdes
designadas.

Se possivel, prenda todos os cabos mecanicamente fora do VFD.

== g

]

O parafuso ndo O parafuso esta
esta apertado. apertado.

Figura 4—14 Diagrama de instalagédo do parafuso
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4.4 Fiacao padrao do circuito de controle

4.4.1 Diagrama basico de fiagdo do circuito de controle

VFD
Giroparaafrente [ | st [0 s —
. G ] Aol 4 7 Saida Analogic:
dog de avengd 1 ! 2 )_@ V. | GND ¢ 0-10V/0-20mA
|
ica |
Redeﬁnlgaode_la\hé‘ | s3 >—m4@ “
(] .
[ o "
— sS4 ﬂ}; ‘CME }Saldawi
0 .
Tt
[
~ 11 | vo®B 3
[ HDO
o com
I PW COM | Saida de pulso de alta velocidade
(]
— e AL\
<
PE 485+
sw3 - M ~
o~ Poténcia usada para a] § ey :l :, Is 00’3‘18'222930
[ T : 10V acao de ON OFF L
e —— L an | PE o
]
|
[k—Q—o Al Enraca anldgica mulifuncons!
i) i
———————+—= GND
- RO1A
\—oj PE L —
(Externa) RO1B Saida do relé 1
ROIC
Chave de seguranca
RO2A
S2 Entiadade | o—" 9
s1_ eguranca RO28 Saida do relé 2
i 1™ RO2C
Circuito -
pcs “‘H
Controlador de e
Sequena 1
T I_I_Q
Feedback do estad 24V
de

t

Figura 4—15 Diagrama de fiagdo do circuito de controle

Nome do e
. Descricao
terminal

+10V Fonte de alimentagdo de +10,5V fornecida localmente

® Faixa de entrada: A tensdo/corrente de Al1 pode selecionar entre 0—10V / 0—

Al 20mA; Al2: -10V — +10V;
® Impedéancia de entrada: 20kQ durante a entrada de tensdo; 250Q durante a
entrada de corrente;
Al2 ® Determina-se se havera corrente ou tensdo na entrada por meio do interruptor

P05.50;

® Taxa de resolugdo: Quando 10V corresponde a 50Hz, a razdo de resolucéo &
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Nome do s
i Descricao
terminal
de 5mV;
® Desvio: +0,5% a 25°C, quando a entrada for superior a 5V/10mA.
GND Aterramento de referéncia de +10,5V
® Faixa de saida: 0-10V ou 0—20mA
AO1 ® Determina-se se havera corrente ou tensdo na saida por meio do interruptor
Sw2
® Desvio: +0,5% a 25°C, quando a entrada for superior a 5V/10mA.
RO1A
® Saida dorelé RO1; RO1A é NO, RO1B € NC, RO1C é o terminal comum
RO1B
® Capacidade de contato: 3A/CA250V, 1A/CC30V
RO1C
RO2A
® Saida do relé RO2; RO2A é NO, RO2B ¢ NC, RO2C é o terminal comum
RO2B
® Capacidade de contato: 3A/CA250V, 1A/CC30V
RO2C
® Capacidade de comutacédo: 50mA/30V
HDO ® Faixa de frequéncia de saida: 0-50kHz
® Ciclo de trabalho: 50%
CME Terminal comum de saida com coletor aberto; conectado em curto a COM como
configuragdo padrdo
Capacidade de comutagdo: 50mA/30V
Y1
Faixa de frequéncia de saida: 0-1kHz
485+ A porta de comunicagdo RS485, a porta de sinal diferencial RS485 e a porta de
comunicagdo padrdo RS485 devem usar cabeamento de par trangado blindado; o
485- resistor terminal de 120ohm da comunicagdo RS485 é conectado por meio do
interruptor SW3.
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Nome do s
i Descricao
terminal
PE Terminal de aterramento
Terminal de entrada de energia externa para circuitos de entrada digital
PW
Faixa de tensao: 12-30V
24V Alimentagao do usuario fornecida pelo VFD, corrente méaxima de saida de 200mA.

COM Aterramento de referéncia de +24V

31 Entrada digital 1 |® Impedancia interna: 3,3kQ

. ® Compatibilidade com entrada de tensdo de 12 a 30 V
S2 Entrada digital 2

® Terminal de entrada bidirecional, compativel com os modos
S3 Entrada digital 3 de conexao NPN/PNP

® Frequéncia maxima de entrada: 1kHz

S4 Entrada digital 4 | @ Todos s&o terminais de entrada digital programaveis, cujas
fungdes sdo definidas por meio de cdédigos de fungédo

HDIA ® Canais para entrada de pulso de alta frequéncia e entradas de fungdo S1-S4

® Frequéncia maxima de entrada: 50kHz;

® Ciclo de trabalho: 30%—70%;

HDIB
® Compativel com entrada de encoder de quadratura de 24V; equipado com

fungdo de medigao de velocidade

+24V—H1 | Entrada STO 1 ® Entrada redundante de Safe Torque Off (STO), conectada ao
contato NC externo. Quando o contato abre, o STO atua e o
VFED interrompe a saida;

® A fiagdo do sinal de entrada de seguranca utiliza fios
blindados, com comprimento dentro da faixa de 25m;

+24V—H2 | Entrada STO 2
® Os terminais H1 e H2 sdo conectados em curto a +24V por

configuragdo padrdo. Remova os conectores em curto dos
terminais antes de usar a fungao do STO.

4.4.2 Diagrama de conexao do sinal de entrada/saida

Selecione o0 modo NPN/PNP e alimentagédo interna/externa por meio do conector curto tipo U. O modo
interno PNP é adotado por configuragdo padrao.
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JumperemU  yumperemU  JumperemU  JumperemU PortaUSB Entrada do
entre H1 e +24V entre H2 e +24V entre COM e PW  entre COM e teclado
+CME

Figura 4—-16 Posigéo do conector curto tipo U

Nota: A porta USB pode ser usada para atualizar o software e a entrada do teclado é usada para
conectar um teclado externo. O teclado externo ndo pode ser usado quando o teclado do VFD estiver

em uso.

Se o sinal de entrada vier de transistores NPN, defina o conector curto em U entre +24V e PW com

base na poténcia usada, de acordo com a figura a seguir.

PSR TR TR
M= A N T

1 COM |

com il com =
24V
PW + L, + 24V PW +24V
g + 24V —> ot 24V
Capacidade interna (modo Capacidade externa (modo
NPN) NPN)

Figura 4—17 Modo NPN

Se o sinal de entrada vier do transistor PNP, defina o conector curto tipo U com base na poténcia

usada, de acordo com a figura a seguir.
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e |
A ol

|
el

" com COM 1 COM
PW + 24V PW + 24V
% T or2v
Capacidade interna (modo Capacidade externa (modo
PNP) PNP)

Figura 4—18 Modo PNP
4.5 Protecéo da fiagao

4.5.1 Protecao do VFD e do cabo de alimentagao em situagoes de curto-circuito

O VFD e o cabo de alimentagdo de entrada podem ser protegidos durante curto-circuito para evitar
sobrecarga térmica.

Implemente medidas de prote¢do de acordo com os seguintes requisitos.

VFD
= [l
R ="
Cabo de entrade ‘ ]
Sl [ s~

Fusivel

Figura 4—19 Configuragéo do fusivel

Nota: Selecione o fusivel de acordo com o manual de operagdo. Durante o curto-circuito, o fusivel
protegera os cabos de alimentagdo de entrada para evitar danos ao VFD; quando um curto-circuito
interno ocorre no VFD, ele protege os equipamentos préoximos contra danos.

4.5.2 Protegao do motor e do cabo do motor em situagdes de curto-circuito

Se o cabo do motor for selecionado de acordo com a corrente nominal, o VFD pode realizar protegdo

contra curto-circuito para o motor e cabo do motor, sem a necessidade de outros dispositivos de
protegao.

< Se o VFD estiver conectado a multiplos motores, use uma chave de sobrecarga
A térmica separada ou um disjuntor para proteger o cabo e o motor. O dispositivo
pode usar o fusivel para cortar a corrente de curto-circuito.
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4.5.3 Protecdo do motor contra sobrecarga térmica

De acordo com os requisitos, o motor deve ser protegido contra sobrecarga térmica. Uma vez
detectada a sobrecarga, corte a corrente. O VFD estd equipado com a fungdo de protegdo de
sobrecarga térmica do motor, que bloqueara a saida e cortara a corrente (se necessario) para proteger
0 motor.

4.5.4 Conexao da derivagdo

Em ocasides criticas, o circuito de conversdo de frequéncia de poténcia variavel é necessario para
garantir a operagdo adequada do sistema em caso de falha do VFD. Em casos especiais como, por
exemplo, quando apenas a partida suave é necessaria, ela serd convertida para operagéo de
frequéncia de energia diretamente ap6s a inicializagdo suave, também sendo necessario o link de
derivagao correspondente.

é < Nao conecte a fonte de alimentacéo aos terminais de saida U, V e W do VFD. A
tensédo aplicada ao cabo do motor pode causar danos permanentes ao VFD.

Se a comutagédo frequente for necessaria, é possivel usar o interruptor/contator com intertravamento
mecanico para garantir que os terminais do motor ndo sejam conectados aos cabos de alimentacédo
de entrada e que a saida do VFD termine simultaneamente.
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5 Diretrizes operacionais basicas

5.1 Conteudo do capitulo

Este capitulo descreve como operar o VFD por meio do teclado.
5.2 Apresentacao do teclado

O VFD é equipado com um teclado LCD, como parte da configuragdo padrao. O teclado pode ser
usado para controlar a partida e a parada do inversor, fazer a leitura dos dados de status e definir os
parametros do VFD.

Figura 5—1 Diagrama do teclado

Nota:

® O teclado LCD é equipado com um relégio em tempo real, que funciona a bateria, mesmo se a
linha de alimentag&o geral estiver desconectada. A bateria do relégio (tipo: CR2032) é vendida
separadamente.

® O teclado LCD tem a fungdo de copiar parametros.

® Para instalar o teclado fora do VFD, use parafusos M3 ou um suporte de instalagéo para fixagdo
e use um cabo de extensdo com cabeca de cristal RJ45 padréo.

Item Descricao
Indicador 1 RUN Indicador de operagao do VFD.
de status . .
LED desligado: O VFD esta parado.
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Item Descrigao
LED piscante: O VFD esta autoajustando os
parametros.
LED ligado: O VFD esta em estado
operacional.
Indicador de falha.
LED ligado: em estado de falha
TRIP|
LED desligado: estado normal
LED piscante: estado pré-alarme
Indicador de tecla de atalho, que exibe
diferentes estados em diferentes fungées.
QUICK/JOG]

Para mais detalhes, consulte a definigdo da
tecla |QUICK/JOG|.

&
A fungéo da tecla varia com o menu;

— Tecla de fungéo
A fungéo da tecla é exibida no rodapé.

S
Reconfiguravel. E definida como fungao JOG
por padréo. A fungdo de tecla de atalho pode

Area das ser configurada pelas unidades de P07.12,
teclas conforme mostrado a seguir.
: 0: Sem fungéo
ek Tecla de atalho

1: Modo jog (indicador de ligagao 3; l6gica:
NO);
2: Reservado
3: Comutagao de avango ou retrocesso
(FWD/REV; indicador de ligagdo 3; logica:
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Item Descricéo

NC)

4: Limpar as configuragdes [UP/DOWN

(indicador de ligagao 3, légica: NC)

5: Parada por inércia (indicador de ligagéo 3;
l6gica: NC) ;

6: Comutagao do modo de referéncia do
comando de operagédo em ordem (indicador

de ligagdo 3; légica: NC)
7: Reservado

Nota: Apds restaurar os valores padrao, a

fungdo padrao da tecla de atalho 7 é 1.

A fungao da tecla de confirmagao varia de

acordo com os menus, incluindo a

Tecla de . )
8 e . . confirmagao da configuragdo do parametro,
< confirmagao
confirmagédo da selegdo do parametro e
entrada no menu seguinte.
Quando o VFD é controlado pelo teclado,
RUN
9 <D Tecla “Run” | esta tecla é usada para ligar o VFD ou
realizar o autoajuste.
Em estado operacional, pressionar essa
o) Stoo/ tecla interrompe a operagéo ou autoajuste;
RST
10 @ P essa tecla é limitada por P07.04. Em estado
Reset de alarme, todos os modos de controle
podem ser redefinidos por meio desta tecla.
Para cima: Sua fungado varia de acordo com
~ Tecla direcional | g jnterface (Exemplo: deslocamento para
11 < > | Para cima: A | cima do item exibido/selecionado e alteracéo
-t de digitos)
Para baixo: A4

Para baixo: Sua fungao varia de acordo com
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Item

Descrigao

Esquerda: (

Direita: )

a interface (Exemplo: deslocamento para
baixo do item exibido/selecionado e

alteragéo de digitos)

Esquerda: Sua fungao varia de acordo com
a interface (Exemplo: alternar a interface de
monitoramento, deslocar o cursor para a

esquerda e retornar ao menu anterior)

Direita: Sua fungao varia de acordo com a
interface (Exemplo: alternar a interface de
monitoramento, deslocar o cursor para a

direita e entrar no menu seguinte)

Area de

exibicao

LCD

Tela do visor

LCD de 240*160 pontos, capaz de exibir trés
parametros de monitoramento ou seis itens

de submenu simultaneamente.

Outros

Interface
RJ45

Interface RJ45

A interface RJ45 é usada para conexdo ao
VFD.

Tampa da
bateria

Tampa da
bateria do

relégio

Ao substituir ou montar a bateria do reldgio,
remova esta tampa e feche-a tampa apos a

montagem.

Terminal
uUsB

Mini terminal
USB

O mini terminal USB é usado para conectar
a unidade flash USB por meio de um

adaptador.

O LCD possui diferentes areas de exibigdo, que

mostram diferentes contelidos em diferentes

interfaces. A figura a seguir mostra a interface principal no estado de parada.
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| e |
16:02:35 Fwd Local Ready GD350A
Set Freq
P17.00 Hz 50.00
DC Bus Volt

P P17.11 V 540.0 E

HDIB/A/S4/3/2/1
P17.12 0 00 00 0

Parameter About Menu

) L} [

F

Figura 5-2 Interface principal do LCD

Area Nome Contetido exibido
Cabecalho | Area de exibigdo em | Exibicdo em tempo real; a bateria do relégio ndo esta
A tempo real incluida. Deve-se reconfigurar a hora ao ligar o VFD.
Exibicdo do modo de exibi¢ao do VFD:
1. Exibicdo da diregao de rotagcdo do motor: "Fwd" —
Giro para a frente durante a operagéo; Rev — Giro em diregédo
invertida durante a operagdo; "Disrev" — Giro invertido
proibido.
Cabegcalho Area de eX|b|<;e.10 do 2. Exibicdo do canal de comando de operagéo do
B estado operacional VED: "Local" — Teclado; "Trml" — Terminal, "Remote" -
do VFD Comunicagéo
3. Exibicdo do estado atual do VFD: "Ready" — O
VFD esta em status de parada (sem falhas); "Run" — O VFD
estad em status operacional; "Jog" — O VFD esta operando em
modo jog; "Pre-alarm" — O VFD esta em status de pré-alarme
durante a operagao; "Fault" — Ocorreu uma falha no VFD.
Cabecalho | Area de exibigdo do | Exibigdo do modelo do VFD: "MD350A" — O VFD atual é o
(¢} modelo do VFD modelo MD350A
Nomes de
parametros e Exibe um maximo de trés parametros e cédigos de fungéo na
Exibicdo D| cdédigos de fungdo |pagina inicial. Os parametros exibidos na pagina inicial
na pagina inicial do | podem ser gerenciados.
VFD
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Area Nome Contetido exibido

Valores dos . . L. L
- N Exibe os parametros na pagina inicial do VFD, conforme
Exibicao E parédmetros na .
o atualizados em tempo real.
pagina inicial do VFD

Menus Indica os menus correspondentes das teclas de fungdo (4),

Rodapé F correspondentes das | (5) e (6). Os menus correspondentes das teclas variam de
odapé

P teclas de fungdo (4), | acordo com as interfaces, e o contetido exibido nesta area

(5) e (6) também varia.

5.3 Exibicao do teclado

O teclado do VFD pode exibir parametros em status de parada, em status operacional, status de
edigdo e status de alarme de falha.

5.3.1 Exibigdo de parametros em status de parada

Quando o VFD esta parado, o teclado exibe os parametros correspondentes, e essa é a interface
principal durante a inicializacdo. Em status de parada, os parametros de varios status podem ser

exibidos. Pressione A ou v para navegar entre os parametros exibidos para baixo e para cima.

16:02:35 Fwd Local Ready GD350A 16:02:35 Fwd Local Ready  GD350A
e 50.00 e 540.0
>
2::7liu1s Vc;l( 540 0 . :1D7I.?£AIS4/3/2/1 000000
<
S?;.?;A/SM?;/ZH 000000 A 2107?:§O1/HDO/Y1 0000
Parameter About Menu Parameter About Menu

Figura 5-3 Exibigdo de pardmetro em status de parada 1

Pressione ( ou ) para alternar entre os diferentes estilos de exibigdo, incluindo o estilo de

exibigao de listas e o modelo da barra de progresso.

16:02:35 Fwd Local Ready GD350A 16:02:35 Fwd Local Ready GD350A

Set Freq Set Freq

P17.00 Hz 50.00 > 5000

»

DC Bus Volt » Hz

e 0« I
- v

HDIB/A/S4/3/2/1

P17.12 000000 < 0.00 630.00

Parameter About Menu Back Home

Figura 5—4 Exibigdo de pardmetro em status de parada 2

A lista de exibicdo dos paradmetros em status de parada é configurada pelo usuario e cada cédigo de
fungao variavel pode ser adicionado a lista, conforme necessario. Um cédigo de fungéo adicionado a
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lista de pardmetros também pode ser excluido ou alterado.

5.3.2 Exibigdo de parametros em status operacional

Apbs receber um comando de operacao valido, o VFD entrard em modo operacional e o teclado

exibira os parametros correspondentes com o indicador ligado. Em status operacional, diversos

tipos de parametros podem ser exibidos. Pressione A ou v para navegar para cima ou para baixo.

Pressione ( ou > para alternar entre os diferentes estilos de exibicao, incluindo o estilo de

exibicao de listas e o modelo da barra de progresso.

16:02:35  Fwd Local Run  GD350A 16:02:35 Fwd Local Run  GD350A
it 50.00 s 50.00

>
B 1 50.00 | B 540.0
o 540.0 | A [ 378
Parameter About Menu Parameter About Menu

Figura 5-5 Parametros de status operacional

16:02:35 Fwd

Local

Run GD350A

DC Bus Volt
P17.11 VvV

540.00

>

16:02:35 Fwd

Local

Run GD350A

DC Bus Volt

v

Outp Volt
P17.03

540.0

A 4

Outp Cur
P17.04

378

Parameter

About

Menu

A

<

0.0

540.00

.

2000.0

Back

Home

Figura 5—6 Estado de exibicdo dos parametros operacionais

Em status operacional, diversos tipos de parametros podem ser exibidos. A lista de parametros de
exibicdo é configurada pelo usuario e cada cédigo de fungdo pode ser adicionado a lista de
parametros de exibigdo, conforme necessario. Um cédigo de fungédo adicionado a lista de parametros
também pode ser excluido ou alterado.

5.3.3 Exibicao de informagées de falha

O VFD entra em estado de exibicdo de alarme de falha assim que o sinal de falha é detectado, e o
teclado exibe o codigo e as informagdes da falha com o indicador TRIP ligado. A operacédo de

restauragdo da falha pode ser realizada por meio da tecla [STOP/RST|, pelo terminal de controle ou
por comando de comunicagao.

O cddigo de falha sera exibido até que a falha seja removida.
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Diversas operagdes podem ser realizadas VFD por meio do teclado, incluindo entrar/sair de menus,

selegdo de parametros, modificagdo de lista e adigdo de parametros.

16:02:35 Fwd Local ~ Fault GD350A
Present fault type:
Fault code : 1 9
19 : t detection fault (ItE)
Back Home OK

5.4.1 Entrar/sair de menus

Por configuragéo padrao, o teclado exibe trés menus principais na interface inicial: Parameter, About

Figura 5-7 Exibigao de falha
5.4 Operagao do VFD pelo teclado

e Menu. A figura a seguir mostra como entrar no menu Parameter e opera-lo.

Local  Ready

GD350A

PO

16:0235 Fwd  Local Ready  GD350A 16:02:35  Fwd
Set Freq
P17.00 Hz 50 00 > Function group:
DC Bus Volt
PI7A1 v 540.0 B
HDIBIA/S4/3/2/1
P17.12 000000 > .(

Parameter About Menu Back

Home.

Sele

16:02:35  Fwd
Function code:

P00.00: Speed Ctr

Local

Ready  GD350A

P00.0

Back

Home.

Sele

Figura 5-8 Diagrama do menu de entrada/saida 1

A figura a seguir mostra como entrar no menu Menu e opera-lo.
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160235 Fwd  Local Ready  GDISOA 160235 Fwd  Local Ready  GD3S0A 160235 Fwd  Local Ready  GD3S0A
Set Freq ~ ~
P70 te 50.00 O S e
DC bus voltage State monitoring ﬁ Factory parameters
P71 v 540.0 e oA oD
HDIB/AIS4/312/1 Copy parameter/Restore default ¢ Optonal card parameters
P12 000000 | = o€ |symemsenngs - S T
Parameter About Menu Back Home Sele Back Edit Sele
At | v
‘ 16:02:35 Fwd Local Ready GD350A 16:02:35 Fwd Local Ready GD350A
Parameler groups R P00.00: Speed Curl Run Cmd >
3 | PODOT:Run Cmd Channe
State monitoring P00.02: Comm Cmd Channel
Motor parameter autotune P00.03: Max Output Freq
Copy parameter/Restore default € b00.04: RunFreq Up Limit
System settings P P00.05: RunFreq Low Limit
Back Home Sele Back Edit Sele
At |w
16:02:35 Fwd Local  Ready GD350A 16:02:35  Fwd Local Ready GD350A
Parameter groups NJ State mo
User defined parameters | e | FaUlt types:
——— Fault recording parameters
Motor parameter autotune. €———————— | Clear fault records
Copy parameter/Restore default 2 SR R
System settings Customize Home parameters
Back Home Sele Back Home Sele
At ¥
16:02:35 Fwd Local Ready GD350A 16:02:35  Fwd Local  Ready GD350A
Parameter groups &
User defined parameters.
Stete monitoring  — S:::;e”ymmm nameplate parameters are set
Motor parameter autotune
Copy parameter/Restore default D —
System settings L
Back Home Sele Back Home oK
At v
16:02:35  Fwd Local Ready GD350A 16:02:35 Fwd Local  Ready GD350A
Parameter groups S MemAreat: BACKUPO1
User defined parameters MemArea2: BACKUP02
State monitoring > | vemareas: BacKUPO3
Motor parameter autotune Restore default (excl motor para)
T ———— > Da— TP, (test mode)
System settings ” Restore default (incl motor para)
‘ Back Home Sele Back Edit Sele
At |w
16:0235  Fwd  Local Ready GD350A 160235 Fwd  Local Ready GD3SOA
Parameter groups S
User defined parameters Time/date
State monitoring | cacight brighiness
Motor parameter autotune Backlight time.
Copy parameter/Restore default D — Enable power-on setup wizard
P Power-on setup wizard
Back Home Sele Back Home Sele

Figura 5-9 Diagrama do menu de entrada/saida 2

A configuragdo do menu do teclado é mostrada a seguir.

Nivel 1

Nivel 2

Nivel 3

Nivel 4

Grupos de
parametros

Parametros
basicos

P0O0: Fungéo basica

P00.xx

PO01: Controle de

P01.xx
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Nivel 1 Nivel 2 Nivel 3 Nivel 4
partida/parada
P03: Controle Vetorial
P03.xx
Motor 1
P04: Controle de V/F P04.xx
PO7: HMI P07.xx
P08: Fungéo Aprimorada | P08.xx
P09: Controle PID P09.xx
P10: PLC & Controle Vel.
. P10.xx
Multi-etapas
P11: Param. Protecéo P11.xx
P13: Param. Ctrl MS P13.xx
P14: Fungao Com. Serial | P14.xx
P21: Ctrl de Posigao P21.xx
P22: Posicionamento
P22.xx
Fuso
P23: Ctrl Vetor Motor 2 P23.xx
P02:Param. do Motor 1 P02.xx
Parametros do | p12: Param. do Motor 2 | P12.xx
encoder e do
motor P20: Encoder do Motor 1 | P20.xx
P24: Encoder do Motor 2 | P24.xx
Parametros de .
Ny P99: Fung. de fabrica P99.xx
fabrica
P05: Terminais de entrada | P05.xx
Parametros de
fungdo dos P06: Terminais de saida P06.xx
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Nivel 1 Nivel 2 Nivel 3 Nivel 4
terminais P98: Calibragao AIAO P98.xx
P15: Cartdo de Expanséo
P15.xx
Com. 1
P16: Cartdo de Expanséo
P16.xx
Com. 2
Parametros do P25: Fung. Saida Cartao 25 3
= . Exp. E/S
cartdo opcional
P26: Fung. Entrada
P26.xx
Cartao Exp. E/S
P27: Fung. PLC P27 .xx
P28: Ctrl Mestre/Escravo | P28.xx
P90: Modo de velocidade
P90.xx
do controle de tensao
Parametros
. P91: Torque do controle
customizados P91.xx
de tenséo
de fabrica
P92: Otimizagdo do
P92.xx
controle de tenséo
Parametros PXX.XX
definidos pelo / /
usuario
PO7: HMI PO7.xx
Parametros de
Monitoramento de .
monitoramento
status
de status P17: Fung. de
. . P17.xx
visualizagéo de status
P18: Cl-IpCtriStateView P18.xx
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Nivel 1 Nivel 2 Nivel 3 Nivel 4

P19: Visualizagao de

Status do Cartdo de P19.xx

Expansao

P93: Fung. de

visualizagéo de status do | P93.xx

controle de tensé@o
P07.27: Tipo da ultima
falha
P07.28: TypeofistLastFault
P07.29:

Tipo de falha |/ Typeof2ndLastFault

P07.30: Typeof3rdLastFault

P07.31: TypeofdthLastFault

P07.32: Typeof5thLastFault

Parametros de
registro de
falhas

P07.33: RunFreq
atLatelyFault

P07.xx: xx status de falha
XX

Limpar registros

Tem certeza que deseja
limpar os registros de

de falhas
falhas?
Pxx.xx: Parametro
modificado 1
Parametros Pxx.xx: Parametro
modificados modificado 2

Pxx.xx: Parametro
modificado xx
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motor

identificagao foram
definidos corretamente.

Nivel 1 Nivel 2 Nivel 3 Nivel 4
Parametros em status de /
Customizar parada
parametros
iniciais Parametros em status /
operacional
Autoajuste completo dos
parametros rotativos
Autoajuste completo dos
parametros estaticos
. Certifique-se de que os Autoajuste parcial dos
Autoajuste dos . . »
. parametros da placa de parametros estaticos
parametros do /

Autoajuste completo dos
parametros rotativos 2
(para MA)

Autoajuste parcial dos
parametros estaticos 2
(para MA)

Copiar
parametro/restaurar
configuracéo

padrao

MemArea1: BACKUPO1

Upload de parametro de
fungao local para o teclado

Download de todos os
parametros de fungdo a
partir do teclado

Download de fungdes ndo
relacionadas ao motor a

partir do teclado

Download de parametros
de funcédo do motor a partir
do teclado

MemArea2: BACKUP012

Upload de parametro de
fungao local para o teclado

Download de todos os
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Nivel 1

Nivel 2

Nivel 3

Nivel 4

parametros de fungdo a
partir do teclado

Download de fungdes ndo
relacionadas ao motor a

partir do teclado

Download de parametros
de funcédo do motor a partir
do teclado

MemArea3: BACKUP03

Upload de parametro de
fungao local para o teclado

Download de todos os
parametros de fungdo a
partir do teclado

Download de fungdes ndo
relacionadas ao motor a

partir do teclado

Download de parametros
de funcéo do motor a partir
do teclado

Restaurar configuragdes
padréo (exc. parametro

do motor)

Tem certeza que deseja
restaurar as configuragdes
padréo (exc. parametro do
motor)?

Restaurar configuragdes
padrédo (modo de teste)

Tem certeza que deseja
restaurar as configuragdes
padrdo (modo de teste)?

Restaurar configuracdes
padréo (incl. parametro do

motor)

Tem certeza que deseja
restaurar as configuragdes
padréo (incl. parametro do
motor)?
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Nivel 1 Nivel 2 Nivel 3 Nivel 4

Idioma

Data/hora

Brilho da luz de fundo

Tempo da luz de fundo

Habilitar assistente de
instalagéo

Configuragbes do / / Assistente de instalacdo

sistema

Programacéo do teclado

Configuragdes de hora da
falha

Programagéo da placa de
controle

Sensibilidade da tecla de

navegagao para cima/baixo

5.4.2 Edigao da lista de parametros

Os parametros da lista de parametros de status de parada podem ser adicionados conforme
necessario (por meio do menu de parametros definidos pelo usuario), e a lista também pode ser

editada, com instrugdes como "mover para cima", "mover para baixo”, “excluir da lista” e “restaurar as
configuragdes padrao”. A fungdo de edigdo € mostrada a seguir.

Local Ready GD350A 16:02:35  Fwd Local Ready GD350A 16:02:35  Fwd Local Ready GD350A

~ D> -
Running-state parameters P17.11: DC Bus Volt Move up
P17.12 : HDIBIA/S4/3/2/1 P | tove down
P17.13 : RO2IROT/HDOIY1 Delete from the list
— —

P17.26 : Current Oper Time ReEmE T

2 ( P17.15 : Motor Trq Ref < (

Back Home Sele Back Edit oK Back Home Sele

Figura 5-10 Diagrama de edigao 1
Pressione a tecla — para entrar na interface de edicdo, selecione a operagdo requerida, e
-t

) ~ . B L )
pressione a tecla , > ou para confirmar a operagao de edigdo e voltar ao menu anterior

e
(lista de parametros). A lista exibida ao retornar é a lista editada. Se a tecla ou ( for
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pressionada na interface de edigdo, sem selecionar a operagéo de edicéo, o sistema o levara de volta
ao menu anterior, e a lista de parametros permanecera inalterada.

Nota: Para os objetos de parametro no cabecalho da lista, a operacéo de navegagao para cima sera
invalida e o mesmo principio pode ser aplicado aos objetos no rodapé da lista; apds a exclusdo de

um determinado pardmetro, os objetos de pardmetro sob ele serdo movidos para cima
automaticamente.

Os itens da lista de parametros de status de operagdo podem ser adicionados conforme necessario
(por meio do menu de parametros definidos pelo usuario), e a lista também pode ser editada, com
instrugdes como "mover para cima", "mover para baixo”, “excluir da lista” e “restaurar as configuragdes
padrao”. A fungdo de edigdo é mostrada na interface abaixo.

[160235 Fwd  Local Ready GD350A 16:0235 Fwd  Local Ready GD350A 16:02:35
Stopped-state parameters ~ ) =

Running-state parameters P17.00 : Set Freq

—p [Moveup
P17.11 : DC Bus Volt

Move down
s | Dclte from the list
P17.04 : Outp Cur

P17.05 : Motor Speed 2 .( Restore default parameters

Fwd Local Ready GD350A

P17.03 : Outp Volt

Back Home Sele Back Edit oK Back Home Sele

Figura 5—11 Diagrama de edigao 2

Os parametros definidos pelo usuario podem ser adicionados, excluidos ou ajustados conforme
necessario, com opgdes como “Mover para o topo”, “Mover para cima”, “Mover para baixo”, “Excluir
da lista” e “Restaurar configuragbes padrdo”; a fungdo de adigdo pode ser definida em um

determinado cédigo de fungdo, em um grupo de fungdes. A funcéo de edigdo € mostrada na figura
abaixo.

‘ 16:0235  Fwd Local Ready GD350A 16:02:35  Fwd Local  Ready GD350A 16:0235  Fwd Local Ready GD350A
Grouping parameters ~ ) prig
User defined par P00.01: Run Cmd Channel P [Move up
State parameter P00.02: Comm Cmd Channel
Move down
Motor parameter autotuning P00.03: Max Output Freq P
— Delete from the list
Parameter copy/Restore default P00.04: RunFreq Up Limit <
System setting P ( P00.05: RunFreq Low Limit ’ ( Restore default parameters
Back Home Sele Back Edit Sele Back Home Sele

Figura 5-12 Diagrama de edigéo 3
5.4.3 Adigdo de parametros a lista exibida em status de parada/operagao

Em Menu > Monitoramento de status, escolha um submenu, insira um grupo de funcéo especifico

e, em seguida, um codigo de fungdo especifico para adicionar o parametro a lista de parametros
exibidos no status de parada ou no status de operagéao.
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16:0235  Fwd Local Ready GD350A 16:0235  Fwd Local  Ready GD350A 16:0235  Fwd Local  Ready GD350A
= - ~ D>
P17.00 : Set Freq Running-state parameters
| —— R —— Sure to add to Stopped-state
P17.11 : DC Bus Vot parameters?
P17.03 : Outp Volt ¢
P17.04 : Outp Cur
P17.05 : Motor Speed Z (
Back Add oK Back Home Sele Back Home oK
16:02:35  Fwd Local Ready GD350A [16:0235  Fwd Local Ready GD350A 16:02:35  Fwd Local  Ready GD350A
- Stopped-state parameters ~ }
P17.00 : Set Freq
s D —— Sure to add to Running-state
P17.11 : DC Bus Volt parameters?
P17.03 : Outp Volt <
<
P17.04 : Outp Cur
P17.05 : Motor Speed s (
Back Add oK Back Home Sele Back Home oK

Figura 5—13 Diagrama dos parametros de adigao 1

Apos selecionar um cédigo de fungéo especifico, pressione atecla ~~ para entrar na interface de

. . . ~ ] o .
adigdo de parametros, e pressione , ) ou 7 para confirmar a adigdo. Se este parametro
nao estiver incluido na lista de parametros exibidos em status de parada ou de operagao, o pardmetro

adicionado ficara no final da lista; se o parametro ja estiver na lista, a operagdo de adigdo sera

—— s . ) = : TR
invalida. Se a tecla ou ( for pressionada sem selecionar a operagao de na interface “Adi¢édo”,

o sistema retornara para o menu de lista de pardmetros de monitoramento.

Parte dos parametros de monitoramento do grupo P07 HMI podem ser adicionados a lista “parametro
exibidos em status de parada” ou a lista “pardmetros exibidos em status de operacédo”; todos os
parametros do grupo P17, P18 e P19 podem ser adicionados a uma dessas duas listas.

Até 16 parametros de monitoramento podem ser adicionados a lista de pardmetros exibidos em status
de parada; e até 32 par&metros de monitoramento podem ser adicionados a lista de parametros
exibidos no status de operagao.

5.4.4 Adicionando parametros a lista de parametros definidos pelo usuario

Em Menu > Grupos de parametros, escolha um submenu, insira um grupo de fungéo especifico e,

em seguida, um cddigo de funcédo especifico para adicionar o parametro a lista de parametros
definidos pelo usuario.

16:02:35 Forward Local Ready GD350A 16:02:35  Forward Local Ready GD350A

tartRun Mode > -

—— Sure to add to user defined

parameters?

: DirectStart Freq

: StartFreq HoldTime
: Prestart BrakeCur

: Prestart BrakeTime

: Acc/Dec Mode C2 .(

Back Add Sele Back Home OK

Figura 5—14 Diagrama dos parametros de adigao 2
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Pressione a tecla ~— para entrar na interface de adicio, e pressione ) ou 7 para

confirmar a adicdo. Se este parametro ndo estiver incluido na lista original de parametros definidos

pelo usuario, o parametro recém-adicionado sera incluido no final da lista; se este parametro ja estiver
na lista de parametros definidos pelo usuario, a operagéo de adi¢do sera invalida. Se a tecla

ou ( for pressionada sem selecionar a operagdo de adigdo, o sistema retornara para o menu de

configuragdo de parametros.

Todos os grupos de cddigos de fungdo sob o submenu podem ser adicionados a lista de parametros
definidos pelo usuario. Até 64 codigos de fungdo podem ser adicionados a lista de parametros
definidos pelo usuario.

5.4.5 Edigao de parametros definidos pelo usuario

Apods acessar um cddigo de fungdo especifico no menu de parédmetros definidos pelo usuario,

) R ) . .
pressione a tecla , ) ou ' para entrar na interface de edigdo de parametros. Ao entrar na

interface de edigdo, o valor atual € destacado. Pressione as teclas A e v para editar o valor do
parametro e o item de parametro correspondente sera automaticamente destacado. Apds concluir a

. ) \ ', Enter . . .
edicdo, pressione ou " para salvar os parametros selecionados e voltar ao menu anterior;

. ’ - .
ou pressione a tecla para manter o valor original e voltar ao menu anterior.

16:02:35  Fwd Local ~ Ready GD350A Present: 0 Default: 2 Auth:/ Present: 1 Default: 2 Auth:v
P00.00: Speed Ctrl Run Cmd > ~ ) v
P00.01: Run Cmd Channel > 156 > RSV EWH
P00.02: Comm Cmd Channel 2: SVPWM 3:vC
P00.03: Max Output Freq 3:VC
P00.04: RunFreq Up Limit < Note: If 0/1/3 is selected, it is required to set motor € Note: If 0/1/3 is selected, itis required to set motor
nameplate parameters first and perform motor nameplate parameters first and perform motor
P00.05: RunFreq Low Limit = ( parameter autotuning. A parameter autotuning.
Back Edit Sele Back Home oK Back Home OK

Figura 5—15 Edicéo de parametros definidos pelo usuario
Na interface, o campo "Auth" no canto superior direito indica se este parametro é editavel.
"\" indica que o valor de configuracéo deste parametro pode ser modificado no estado atual.
"x" indica que o valor de configuragéo deste parametro ndo pode ser modificado no estado atual.
“Atual” indica o valor atual.
“Padrao” indica o valor padrao deste parametro.

5.4.6 Edicao de parametros em grupos de parametros

Em Menu > Grupos de parametros, insira um grupo especifico e um cédigo de fungéo; em seguida,

~
pressione a tecla , ) ou '*7 para editar a interface de configuragdo de parametro. Apos
entrar na interface de edigdo, defina o parametro de bit baixo para bit alto, e o bit sendo configurado

sera realgado. Pressione a tecla A ou v para aumentar ou reduzir o valor do parametro (essa

operagdo é valida até que o valor do parametro exceda o valor maximo ou minimo); pressione (

Enter
-«

. e . . X ~ . S
ou ) para trocar o bit em edi¢do. Apds concluir a configuragdo, pressione a tecla ou
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~ . . s ..
para salvar os parametros e retornar ao menu anterior; pressione para manter o valor original
e voltar ao menu anterior.

16:02:35  Fwd Local Ready GD350A Present : 50.00 Auth: v Present : 50.00 Auth: v
P00.00: Speed Ctrl Run Cmd D ) Max. Output Freq Hz A Max. output frequency Hz
P00.01: Run Gmd Channel 050.06 050.0#
—_— —_—
P00.02: Comm Cmd Channel Max 163000 Max 630.00
P00.03: Max. Output Freq > Min 50.00 Min 5000
P00.04: RunFreq Up Limit ¢ Default  :50.00 SEAT Emen
P00.05: RunFreq Low Limit Z v
Back Edit Sele Back Home OK Back Home oK

Figura 5-16 Edigdo de parametros em grupos de parametros

Na interface de edigdo de parametros, o campo "Auth" no canto superior direito indica se este
parametro é editavel.

"\" indica que o valor de configuracéo deste parametro pode ser modificado no estado atual.
"x" indica que o valor de configuragéo deste parametro ndo pode ser modificado no estado atual.
“Atual” indica o valor atual.

“Padrao” indica o valor padrao deste parametro.
5.4.7 Monitoramento de status
Em Menu > Monitoramento de status > Parametros de monitoramento de status, insira um grupo

= - - . S i .
de fungéo especifico e um codigo, e pressione a tecla , > ou *7 para entrar na interface de

monitoramento de status. Apos entrar na interface de monitoramento de status, o valor de parametro

real sera exibido em tempo real. Este é o valor realmente detectado e ndo podera ser modificado.

. . . L S .
Na interface de monitoramento de status, pressione ou para voltar ao menu anterior.

16:02:35 Fwd Local Ready GD350A 16:02:35 Fwd Local ~Ready GD350A
P17.00 : Set Freq > -~ ), Set Freq Hz
P17.11 : DC Bus Volt 50.00
P17.12 : HDIB/A/S4/3/2/1 ) Max  :630.00
P17.13 : RO2/RO1/HDO/Y1 Min :0.0
P17.26 : Current Oper Time 4_ Default :0.0
P17.15 : Motor Trq Ref - ~
Back Add OK Back Home OK

Figura 517 Interface de monitoramento de status

5.4.8 Autoajuste dos parametros do motor

) . ) . ~
Selecione Menu > Autoajuste dos parametros do motor e pressione a tecla s ) ou *

para entrar na interface de autoajuste dos paradmetros do motor. No entanto, antes de entrar na
interface de autoajuste dos parametros do motor, deve-se configurar corretamente os parametros da
placa de identificacdo. Apds entrar na interface, selecione o tipo de autoajuste para realizar o

autoajuste dos parametros do motor. Na interface de autoajuste dos parametros do motor, pressione
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e ( .
ou para voltar ao menu anterior.

16:02:35  Fwd Local Ready GD350A

Parameter groups
User defined parameters

State monitoring

Copy parameter/Restore default

System settings

Back Home Sele

ey | Ensure motor nameplate parameters are set

16:02:35  Fwd Local ~Ready GD350A

correctly.

Back Home oK

16:02:35 Fwd Local Ready GD350A

Complete para static autotune

Partial para static autotune

< Complete para rotary autotune 2 (for AM)
& ( Partial para static autotune 2 (for AM)

Back Home oK

Figura 5—18 Selegao de um tipo de autoajuste de parametro

Apos selecionar o tipo de autoajuste, entre na interface de autoajuste dos parametros do motor e

pressione a tecla RUN| para iniciar a configuragédo. Apds a conclusé@o do autoajuste, uma mensagem

de confirmagdo sera exibida, e o sistema retornara a interface principal. Durante o autoajuste,
pressione |STOP/RST| para encerrar; em caso de falha durante o autoajuste, o teclado exibira uma

interface de falha.

16:02:35  Fwd

Local  Run

GD350A 16:02:35 Fwd

Local  Run GD350A

Autotune steps : 0

Autotuning parameters.

I

Autotune steps : 3

Parameters autotuned

Back

Home OK Back

Home OK

Figura 5-19 Autoajuste de parametros
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5.4.9 Backup dos parametros

. . A . = = . S
Selecione Menu > Copiar parametro/restaurar configuragao padrao e pressione a tecla >

ou * para entrar na interface de backup e restauragéo de parametros de fungio para fazer o

download/upload dos parametros do VFD ou restaura-los para os valores padrdo. O teclado possui
trés areas diferentes de armazenamento para backup dos parametros e cada uma delas pode salvar

os parametros de um VFD, ou seja, o teclado é capaz de salvar os parametros de trés VFDs no total.

35 Fwd Local 16:02:35  Fwd Local ~ Ready GD350A

16:02:35  Fwd Local Ready GD350A

rea 1: BACKUPO1 S ~ D>

Ready GD350A
Parameter groups ~ )

User defined parameters
State monitoring

| MemArea2: BACKUP02

7 |MemAreas: BACKUPO3

p- | Dovnioad all unc para from keypad

Download NonMotor func para from keypad

Motor parameter autotune P Restore default (excl motor para) ¢ Download motor func para from keypad
- Restore default (test mode)
System settings. ” ( Restore default (incl motor para) o (
Back Home Sele Back Home Sele Back Home OK

Figura 5—20 Backup de parametros

5.4.10 Configuragao do sistema

. . ~ . . S i

Selecione Menu > Configuragdes do sistema e pressione a tecla , ) ou *7 para entrar na
interface de configuragdo do sistema para definir o idioma do teclado, data/hora, brilho da luz de
fundo, tempo da luz de fundo e restaurar parametros.

Nota: A bateria do relégio ndo esta incluida, e a data/hora do teclado devera ser reconfigurada apés
o desligamento geral. Se for necessario controlar a hora apos o desligamento, adquira baterias para

o relégio separadamente.

16:02:35  Fwd Local Ready GD350A Local Ready GD350A
Parameter groups - } »
User defined parameters Time/date
State monitoring Backlight brightness
Motor parameter autotune Backlight time
Copy parameter/Restore default 4_ Enable power-on setup wizard
System settings s ‘( Power-on setup wizard
Back Home Sele Back Home Sele

Figura 5-21 Diagrama de configuragdo do sistema
5.4.11 Assistente de instalagiao
O teclado é compativel com a fungdo do assistente de configuragdo de inicializagéo, principalmente
para a primeira inicializag&o, orientando o usuario a entrar no menu de configuracéo e gradualmente
implementando fungdes basicas, como configuragdo de parametros basicos, julgamento de diregdo,
configuragdo de modo e ajuste automatico.
Na primeira inicializagéo, o teclado entra automaticamente na interface do assistente de configuragéo.

Consulte o seguinte.
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[Present: 0 Default: 0 Auth: V

0 : fiij b3z

: Pycckuii siabik (Reserve)

: Portugués (Reserve)

Espariol (Reserve)

EEEES

: Italiano (Reserve)
Back Home Sele

Present: 0 Default: 0 Auth: v

1: Only once

Always: Enable for each power-on
Only once: Disable for next power-on

Back Home Sele

16:02.35 Fwd Local Ready GD350

Sure to start the setup wizard?

No Home Yes

16:02:35 Fwd Local Ready GD350

Back Home Sele
Present: 00 Default: 00 Auth: v
0 : Set via keypad digits >
1: Setvia Al1
2 : Setvia Al2
3 : Setvia Al3
4 : Set via high speed pulse HDIA
5 : Set via simple PLC program
Back Home oK
l Set parameters as
prompted

16:02:35 Fwd Local Ready GD350

Setup completed

Back Home OK

Figura 5-22 Assistente de configuracéo de inicializagao

Para alterar as configuragdes de assisténcia, selecione Menu > Configuragées do sistema e, em

seguida, selecione Ativar assistente de configuragao ao ligar ou Assistente de configuragido ao
ligar e faga as alteragdes necessarias.
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5.5 Operagoes basicas

5.5.1 Contetido da segédo

Esta segdo apresenta os modulos de fungéo dentro do VFD.

A\

VFD.

< Certifique-se de que todos os terminais estejam fixados e apertados firmemente.

< Certifique-se de que o motor corresponda a classificagéo de alimentagao do

5.5.2 Procedimento de comissionamento comum

O procedimento de operagdo comum é mostrado a seguir (tomando o motor 1 como exemplo).

Inicio
Ligar ap6s confirmar que a
gravagao ests correta

Restauragao dos valores.
padrao

Motor sincrono
assincrono

Dt 0s paramelros do malor do
P02.15 - P02.19 conforme indicada na
placa de identicasdo

Dot 0s paramelros do malor do
P02.01 - P02.05 conforme indicad na
placa de identfcasdo

Pressionar QUICK/JOG para
iniciar a operagao piloto
Se 0 motor giar na direcao incoreta,
dosigue-0, roque os fos de quaisauer
duas fases,  igue novamente.

Definir modo de
autoajuste

Autoajuste completo
jos

el

[ I I

Iniciar autoajuste apés
pressionar a tecia RUN e parar
ap6s a conclusdo do ajuste.

Defini o canal de comando de
operagao (P00.01, P00.02)

Definir a frequéncia de.
operagio

Definir o codigo de controle de
velocidade (P00.00)

2

v

= - Definir o modo de controle FvC
[ sworwmn [ sermomn ][ Smomsnens || |
Definir os etros d VIF no

| [ Definir

Defini 0s parametros d
controle nos grupos P03 e P20

Defir
controle vetorial no Grupo P03 velorial no Grupo P03 |

Grupo P04
I

Definir 0s parametros de controle|
de partidaiparada no Grupo P01

Opera apés receber o comando
de operago

Para apds receber o comando de)
parada
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Nota: Em caso de falha, descarte a causa de acordo com o “rastreamento de falhas”.

O canal de comando de operagdo pode ser definido por comandos de terminal além de P00.01 e

P00.02.

Canal de comando

de operagao

Funcgao do terminal
multi-funcao (36)

Chaves do comando

Fungao do terminal
multi-funcao (37)

Chaves do comando

Fungao do terminal
multi-fungao (38)

Chaves do comando

P00.01 para o teclado para o terminal para comunicagao
Teclado / Terminal Comunicagéo
Terminal Teclado / Comunicagéo

Comunicagao Teclado Terminal /

Nota: “/” significa que este terminal multifuncional é invalido no canal de referéncia atual.

Lista de parametros relacionados:

Caodigo de L
_ Nome Descrigao Default
funcao
0: Modo SVC (controle vetorial sem sensor) 0
1: Modo SVC (controle vetorial sem sensor) 1
2: Modo de controle do vetor espacial
Modo de controle
P00.00 ) 2
de velocidade | 3: FyC
Nota: Para selecionar 0, 1, ou 3 como modo
de controle, primeiramente habilite o ajuste
automatico dos parametros do motor do VFD.
0: Teclado
Canal dos
P00.01 comandos 1: Terminal 0
operacionais
2: Comunicagdo
Modo de 0: Modbus/Modbus TCP
comunicagao dos .
P00.02 1: PROFIBUS/CANopen/DeviceNet 0
comandos de
operagéo 2: Ethernet
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Caodigo de
funcao

Nome

Descrigao

Default

3: EtherCAT/PROFINET/EtherNet IP
4: Cartao programavel
5: Cartdo de comunicagdo sem fio

6: Reservado

Autoajuste dos
parametros do
motor

0: Inoperante

1: Autoajuste completo dos parametros
rotativos

2: Autoajuste completo dos parametros
estaticos

3: Autoajuste parcial dos pardmetros estaticos

4: Autoajuste completo dos parametros
rotativos 2 (MA)

5: Autoajuste parcial dos parametros estaticos
2 (MA)

Restauragéo do
parametro de
fungéo

0: Inoperante

1: Restauragéo dos valores padrao (exc.
parametros do motor)

2: Limpar registros de falhas
3: Bloquear os parametros do teclado
4: Reservado

5: Restauragao dos valores padréo (para o
modo de teste de fabrica)

6: Restauragao dos valores padréo (incl.
parametros do motor)

Nota: Apds a concluséo da operagao
selecionada, esse parametro é
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Caodigo de L
_ Nome Descricao Default
funcao
automaticamente restaurado para 0. A
restauragéo dos valores padrao pode excluir a
senha do usuario. Tome cuidado ao usar essa
funcdo. A opcéo 5 pode ser usada apenas
para testes de fabrica.
0: Motor assincrono (MA)
P02.00 Tipo de motor 1 0
1: Motor sincrono (MS)
Capacidade Dependente
P02.01 0,1-3000,0kW
nominal do MA 1 do modelo
Frequéncia L. . i
P02.02 . 0,01Hz-P00.03 (frequéncia maxima de saida) 50,00Hz
nominal do MA 1
Velocidade Dependente
P02.03 . 1-60000rpm
nominal do MA 1 do modelo
Tens&o nominal Dependente
P02.04 0-1200V
do MA1 do modelo
Corrente nominal Dependente
P02.05 0,8-6000,0A
do MA1 do modelo
Capacidade Dependente
P02.15 0,1-3000,0kW
nominal do MS 1 do modelo
Frequéncia L . i
P02.16 . 0,01Hz-P00.03 (frequéncia maxima de saida) 50,00Hz
nominal do MS 1
Numero de pares
P02.17 1-50 2
de polos do MS 1
Tens&o nominal Dependente
P02.18 0-1200V
do MS 1 do modelo
Corrente nominal Dependente
P02.19 0,8-6000,0A
do MS 1 do modelo

-63-




VFD Motiondrive350A multifuncional de alto desempenho

selegdo de fungdo

4: Limpar as configuragdes [UP/DOWN|.
5: Parada por inércia

6: Alternar os canais de comando em

sequéncia
7: Reservado

Dezenas: Reservado

Caodigo de s
. Nome Descricao Default
funcao
36: Alterna o canal de comando de operagéo
Selecéo de
para o teclado
funcéo dos
P05.01- . . =
terminais de 37: Alterna o canal de comando de operagéo
P05.06 entrada digitais | para o terminal
multi-funcéo (S1—
S4, HDIA, HDIB) 38: Alterna o canal de comando de operagéo
para a comunicagao
P07.01 Reservado
Faixa: 0x00-0x27
Unidades: Fungao |QUICK/JOG|
0: Sem fungéo
1: Modo Jog
2: Reservado
Tecla 3: Alternar entre as rotagdes para frente e
pozoz | QUICKNOG 1, 0rigas 0x01

5.5.3 Controle vetorial

MAs apresentam alta ordem, ndo linearidade, forte acoplamento e multivaridveis, aumentando a
dificuldade de controla-los durante a aplicagéo real. A tecnologia de controle vetorial resolve esta
situagdo da seguinte forma: mede e controla o vetor de corrente do estator do MA e, em seguida,
decompde o vetor de corrente do estator em corrente de excitagdo (componente de corrente que gera
campo magnético interno) e corrente de torque (componente de corrente que gera torque) baseado
no principio de orientagdo de campo e, assim, controla os valores de amplitude e as posigdes de fase
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dos dois componentes (ou seja, controla o vetor de corrente do estator do MA) de forma a realizar o

controle desacoplado da corrente de excitagdo e da corrente de torque, alcangando assim uma

regulagéo de velocidade de alto desempenho para o MA.

O VFD usa o algoritmo de controle vetorial sem sensor, que pode ser usado para acionar MAs e MSs
de im& permanente simultaneamente. O algoritmo central do controle vetorial € baseado em modelos
precisos de parametros do motor e, portanto, a precisdo dos parametros do motor afeta o

desempenho do controle vetorial. Recomenda-se inserir pardmetros precisos do motor e ajusta-los

automaticamente antes de executar o controle vetorial.

O algoritmo de controle vetorial € um tépico complexo, portanto, tenha cuidado antes de modificar os

parametros da fungao.

——m

——

3:FVC

Nota: Para selecionar 0, 1, ou 3 como modo de
controle, primeiramente habilite o ajuste automatico

Ponte
retificadora
Corrente de
%Ca'cu‘a”m }—»—.(exc\tEanACR}—V Conversaol | puso [ ponte
para PWM [ IGBT
repouso
Corrente de
Calcular i }-»@4% torque ACR Uu|Uy | |Uy
A2 A J
Jobsewacaudo <U_u
'/, Uy | Detecca
I—>|—I w, [Identi ‘U,\, pragrand
80 dg-g—
velocid: <
de |
‘ lobservagao dal >
o et
< > J
Conversao " B - -
| o L] O |
ir -
Cédigo de Nome Descricado Default
funcao
0: Modo SVC (controle vetorial sem sensor) 0
1: Modo SVC (controle vetorial sem sensor) 1
Modo de
P00.00 controle de | 2: Modo de controle do vetor espacial 2
velocidade
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Caodigo de Nome Descrigao Default
funcao
dos parametros do motor do VFD.
0: Inoperante
1: Autoajuste completo dos parametros rotativos
Autoajuste | 2. Autoajuste completo dos parametros estaticos
P00.15 dos 0
* parametros | 3: Autoajuste parcial dos parametros estaticos
do motor . .
4: Autoajuste completo dos parametros rotativos 2
(MA)
5: Autoajuste parcial dos parametros estaticos 2 (MA)
Tipo de motor 0: Motor assincrono (MA)
P02.00 0
1 1: Motor sincrono (MS)
Ganho
proporcional
P03.00 0-200,0 20.0
da malha de
velocidade 1
Tempo
integral da
P03.01 0,000-10,000s 0.200s
malha de
velocidade 1
Frequéncia de
ponto baixo
P03.02 0,00Hz-P03.05 5,00Hz
para
comutagéo
Ganho
proporcional
P03.03 0-200,0 20.0
da malha de
velocidade 2
P03.04 Tempo 0,000-10,000s 0.200s
integral da

-66-




VFD Motiondrive350A multifuncional de alto desempenho

Caodigo de
funcao

Nome

Descrigao

Default

malha de
velocidade 2

Frequéncia de
ponto alto
para
comutagéo

P03.02—P00.03 (frequéncia maxima de saida)

10,00Hz

P03.06

Filtro de saida
da malha de
velocidade

0-8 (0-2%/10ms)

Coeficiente de
compensagao
de
escorregamen
to eletromotriz
do controle
vetorial

50%—-200%

100%

P03.08

Coeficiente de
compensagao
de
escorregamen
to de
frenagem do
controle
vetorial

50%—-200%

100%

P03.09

Coeficiente

proporcional

da malha de
corrente P

0-65535

1000

Coeficiente
integral da
malha de
corrente |

0-65535

1000
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Caodigo de Nome Descrigao Default
funcao
0: Teclado (P03.12)
1: Teclado (P03.12)
2: A1
3:AlI2
4: A3
5: Frequéncia de pulso HDIA
Método de 6: Torque multi-etapas
P03.11 configuragéio 7: Comunicagdo Modbus/Modbus TCP 1
de torque
8: Comunicagdo PROFIBUS/CANopen/DeviceNet
9: Comunicagado Ethernet
10: Frequéncia de pulso HDIB
11: Comunicagéo EtherCAT/PROFINET/EtherNet IP
12: Cartdo programavel
Nota: Para essas configuragdes, 100% corresponde
a corrente nominal do motor.
Configuragdo
P03.12 |de torque pelo| -300,0%—-300,0% (da corrente nominal do motor) 50,0%
teclado
Tempo do
filtro de
P03.13 L 0,000-10,000s 0.010s
referéncia de
torque
Origem de | 0: Teclado (P03.16)
configuragdo
P03.14 9 9. 1- AM 0
da frequéncia
limite superior | 2: Al2
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limite superior
de rotagao

Caodigo de Nome Descrigao Default
funcao
derotagdo | 3: Al3
para frente no 4: Frequéncia de pulso HDIA
controle de
torque 5: Configuragdo multi-etapas
6: Comunicagdo Modbus/Modbus TCP
7: Comunicagdo PROFIBUS/CANopen/DeviceNet
8: Comunicagao Ethernet
9: Frequéncia de pulso HDIB
10: Comunicagdo EtherCAT/PROFINET/EtherNet IP
11: Cartdo programavel
12: Reservado
Nota: Para essas configuragdes, 100% corresponde a
frequéncia maxima.
Origem de
configuragdo
da frequéncia
limi .| 0: Teclado (definido por P03.17)
imite superior
P03.15 ~ 0
derotagdo | 4_41. 1gual a P03.14
reversa no
controle de
torque
Frequéncia de
limite superior
de rotagao
para frente
P03.16 . 50,00Hz
definida pelo ) i )
Faixa de configuragdo: 0,00 Hz—P00.03 (frequéncia
teclado no
maxima de saida)
controle de
torque
Frequéncia de
P03.17 50,00Hz
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Caodigo de Nome Descrigao Default
funcao
reversa
definida pelo
teclado no
controle de
torque
0: Teclado (P03.20)
1: A1
2: AI2
3:AI3
. 4: Frequéncia de pulso HDIA
Origem de
configuragao | 5: Comunicag&o Modbus/Modbus TCP
P03.18 do limite 6: Comunicagdo PROFIBUS/CANopen/DeviceNet 0
superior de
torque 7: Comunicagao Ethernet
eletromotriz | 8: Frequéncia de pulso HDIB
9: Comunicagdo EtherCAT/PROFINET/EtherNet IP
10: Cartdo programavel
11: Reservado
Nota: Para essas configuragdes, 100% corresponde a
corrente nominal do motor.
Origem de
configuragdo
. 0: Teclado (definido por P03.21)
do limite
P03.19 . 0
superior de 1-10: Igual a P03.18
torque de
frenagem
Limite
superior de .
P03.20 0.0-300,0% (corrente nominal do motor) 180,0%
torque
eletromotriz
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Caodigo de
funcao

Nome

Descrigao

Default

definido pelo
teclado

Limite
superior do
torque de
frenagem
definido pelo
do teclado

180,0%

P03.22

Coeficiente de
enfraquecime
nto na zona
de poténcia
constante

0,1-2,0

0,3

Ponto de
enfraquecime
nto mais
baixo na zona
de poténcia
constante

10%—-100%

20%

P03.24

Limite de
tenséo

maxima

0,0-120,0%

100,0%

Tempo pré-
excitacdo

0,000-10,000s

0,300s

P03.32

Habilitagdo do
controle de

torque

0: Desabilitar

1: Habilitar

P03.33

Ganho
integral de
enfraquecime
nto de fluxo

0-8000

1200
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Caodigo de Nome Descrigao Default
funcao
0x0000-0x1111
Unidades: Selegdo de comando de torque
0: Referéncia de torque
1: Referéncia de corrente de torque
Dezenas: Reservado
0: Reservado
Configuragéo | 1: Reservado
P03.35 para 0x0000
— | otimizaggo do | Centenas: indica se a separagéo integral da malha de X
controle velocidade deve ser habilitada
0: Desabilitar
1: Habilitar
Milhares: Reservado
0: Reservado
1: Reservado
Faixa: 0x0000—-0x1111
Ganho
diferencial da
P03.36 0,00-10,00s 0,00s
malha de
velocidade
Malha de
corrente de No modo de controle vetorial de malha fechada
alta (P00.00=3), quando a frequéncia € inferior ao limite
P03.37 frequéncia de alta frequéncia da malha de corrente (P03.39), os 1000
parametros de Pl da malha de corrente sdo P03.09 e
Coeficiente | P03.10; e quando a frequéncia é superior ao limite de
proporcional | alta frequéncia (P03.39), os parametros de Pl da
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Caodigo de
funcao

Nome

Descricao

Default

P03.38

Malha de
corrente de
alta

frequéncia

Coeficiente

integral

P03.39

Limite de
comutacéo de
alta
frequéncia da
malha de
corrente

malha de corrente sdo P03.37 e P03.38.
Faixa de configuragédo de P03.37: 0-65535
Faixa de configuragédo de P03.38: 0-65535

Faixa de configuragdo de P03.39: 0,0-100,0% (da
frequéncia maxima)

1000

100,0%

P17.32

Ligacao de
fluxo

0,0-200,0%

0,0%

5.5.4 Modo de controle do vetor espacial

O VFD também fornece a fungdo de controle de tensdo espacial. O modo de controle de tensdo
espacial pode ser usado quando uma baixa precisdo de controle é suficiente e nos casos em que o

VFD precisa acionar multiplos motores.

O VFD oferece diversos modos de curva de V/F para atender a diferentes requisitos. E possivel

selecionar curvas de V/F ou definir as curvas de V/F conforme necessario.

Sugestoes:

® Para cargas com momento constante, como esteiras transportadoras que operam em linha reta,
recomenda-se adotar a curva de V/F em linha reta, j& que todo o processo de execugdo requer

momento constante.

® Para cargas com momento decrescente, como ventiladores e bombas d’agua, recomenda-se
adotar a curva de V/F correspondente a poténcia de 1,3, 1,7 ou 2,0, ja que existe uma relagéo de

poténcia (quadrado ou cubo) entre o torque real e a velocidade.
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A Tensao de saida

A

! Curva de V/F com redugéo de torque (poténcia de 1,3)

Tipo reto Curva de V/F com redugéo de torque (poténcia de 1,7)
Curva de V/F com redugéo de torque (poténcia de 2,0)

|
|
|
|
|
Tipo quadrado |
|
|
|

»

f Frequéncia deVsal'da
b

O VFD também oferece curvas de V/F multiponto. E possivel alterar a saida das curvas de V/F pelo
VFD, definindo a tensdo e a frequéncia dos trés pontos intermediarios. Uma curva inteira consiste em
cinco pontos, comegando em (0Hz, 0V) e terminando em (frequéncia fundamental do motor, tensédo
nominal do motor). Durante a configuragdo, siga a seguinte regra: 0 < f1 < f2 < f3 < Frequéncia
fundamental do motor e, 0 < V1 £V2 < V3 < Tensao nominal do motor

A Tenséo de saida

100%V,| =~~~ ~—~~~~"~~~~~~—

V3 fmm e
V2 [mm——————

Vi |=——=

»
>

f 2 3 f, Frequéncia de saida

Hz

O VFD oferece codigos de fungdo dedicados para o modo de controle de tensdo espacial. O
desempenho do controle de tensdo espacial pode ser melhorado por configuragéo.

O VFD oferece codigos de fungdo dedicados para o modo de controle de tensdo espacial. O
desempenho do controle de tensdo espacial pode ser melhorado por configuragéo.

(1) Reforgo de torque

A fungdo de reforgo de torque pode compensar efetivamente o desempenho de torque baixo no
controle de tenséo espacial. O reforgo de torque automatico é definido como padrao, permitindo que
o VFD ajuste o valor com base nas condigbes reais de carga.

Nota:
® O reforgo de torque tem efeito apenas sobre a frequéncia de corte do reforgo de torque.

® Em caso de reforgo de torque excessivo, o motor pode encontrar vibragdo de baixa frequéncia
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ou sobrecorrente. Se isso ocorrer, reduza o valor do reforgo de torque.

Tenséo de saida (V)

refor

[
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
1

N
L

fcorte A Frequéncia de saida

(2) Operagdao em modo de economia de energia

Durante a operagdo real, o VFD pode procurar o ponto de eficiéncia maxima para continuar
funcionando no estado mais eficiente enquanto economiza energia.

Nota:

® Esta fungdo é geralmente usada em casos de carga leve ou nenhuma carga.

® Esta fungdo néo é aplicavel a casos em que ocorrem mudangas repentinas de carga.
(3) Ganho de compensagéo de escorregamento de V/F

O controle vetorial de tensdo espacial pertence a um modo de malha aberta. Mudancgas repentinas
na carga do motor causam flutuagdo de velocidade. Nos casos em que determinados requisitos de
velocidade devem ser atendidos, é possivel definir o ganho de compensagéo de escorregamento para
compensar a mudanga de velocidade causada pela flutuagdo de carga por meio do ajuste de saida
interna do VFD.

A faixa de ajuste do ganho de compensagéo de escorregamento é de 0 a 200%, em que 100%
corresponde a frequéncia de escorregamento nominal.

Nota: Frequéncia de escorregamento nominal = (Velocidade de rotagéo sincrona nominal do motor —
Velocidade de rotagdo nominal do motor) x (Numero de pares de polos do motor)/60

(4) Controle de oscilagao

A oscilagcdo do motor geralmente ocorre no controle vetorial de tensédo espacial em aplicagbes de
acionamento de grande poténcia. Para resolver este problema, o VFD oferece dois codigos de fungao
de fator de oscilagéo. E possivel definir os codigos de fungdo com base na frequéncia de oscilagao.

Nota: Um valor maior indica melhor efeito de controle. No entanto, se o valor for muito grande, a
corrente de saida do VFD pode ser muito grande.

(5) Controle IF de MA
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Geralmente, o modo de controle IF é valido para MAs, podendo ser usado para MSs somente quando
a frequéncia for extremamente baixa. Sendo assim, o modo de controle IF descrito neste manual esta
envolvido apenas com MAs. O controle IF se da por meio do controle de malha fechada na corrente
de saida total do VFD. A tenséo de saida se adapta a referéncia de corrente e o controle de malha
aberta é realizado separadamente sobre a frequéncia da tensdo e da corrente.

Fungéo da curva de V/F personalizada (separacéo de V/F):
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Ao selecionar a fungdo de curva de V/F personalizada, € possivel especificar os canais de

configuragdo e o tempo de aceleragao/desaceleragéo de tenséo e frequéncia, respectivamente, que

formam uma curva de V/F em tempo real de maneira combinada.
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Nota: Este tipo de separagdo da curva de V/F pode ser aplicado em varias origens de energia de
frequéncia variavel. No entanto, tenha cuidado ao definir os parametros, pois configuragdes

inadequadas podem causar danos ao equipamento.

Caodigo de L
_ Nome Descricao Default
funcao
0: Modo SVC (controle vetorial sem sensor) 0
1: Modo SVC (controle vetorial sem sensor) 1
2: Modo de controle do vetor espacial
Modo de controle
P00.00 ) 2
de velocidade 3: FVC
Nota: Para selecionar 0, 1, ou 3 como modo
de controle, primeiramente habilite o ajuste
automatico dos parametros do motor do VFD.
Frequéncia
P00.03 . i P00.04-400,00Hz 50,00Hz
maxima de saida
Limite superior da
P00.04 frequéncia de P00.05-P00.03 50,00Hz
rotacéo
Limite inferior da
P00.05 frequéncia de 0,00Hz-P00.04 0,00Hz
rotacéo
Tempo de Dependente
P00.11 0,0-3600,0s
aceleragéo 1 do modelo
Tempo de Dependente
P00.12 0,0-3600,0s
desaceleragéo 1 do modelo
0: Motor assincrono (MA)
P02.00 Tipo de motor 1 0
1: Motor sincrono (MS)
Frequéncia L . i
P02.02 . 0,01Hz-P00.03 (frequéncia maxima de saida) 50,00Hz
nominal do MA 1
P02.04 Tens&o nominal do 0-1200v Dependente
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Caodigo de L
_ Nome Descrigcao Default
funcao
MA 1 do modelo
0: Curva de V/F reta
1: Curva de V/F multiponto
2: Curva de V/F com redugéo de torque
(poténcia de 1,3)
Configuragdo da
P04.00 curva de V/F do | 3: Curva de V/F com redugéo de torque 0
motor 1 (poténcia de 1,7)
4: Curva de V/F com redugéo de torque
(poténcia de 2,0)
5: Curva de V/F personalizada (separagéo de
VIF)
Reforco de torque i
P04.01 0,0%: (automatico); 0,0%—10,0% 0,0%
do motor 1
Corte do reforgo L .
0,0%-50,0% (da frequéncia nominal do motor
P04.02 de torque do motor 1) 20,0%
1
Ponto de
P04.03 frequéncia de V/F | 0,00Hz-P04.05 0,00Hz
1 do motor 1
Ponto de tenséo
P04.04 de V/F 1 do motor | 0,0%—110,0% 0,0%
1
Ponto de
P04.05 frequéncia de V/F | P04.03— P04.07 0,00Hz
2 do motor 1
Ponto de tenséo
P04.06 de V/F 2 do motor | 0,0%—110,0% 0,0%
1
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Caodigo de L
_ Nome Descrigcao Default
funcao
Ponto de
P04.07 frequéncia de V/F | P04.05— P02.02 ou P04.05—- P02.16 0,00Hz
3 do motor 1
Ponto de tenséo
P04.08 de V/F 3 do motor | 0,0%—110,0% 0,0%
1
Ganho de
compensacao de
P04.09 0,0-200,0% 100,0%
escorregamento
de V/F do motor 1
Fator de controle
de oscilagédo de
P04.10 . L 0-100 10
baixa frequéncia
do motor 1
Fator de controle
de oscilagédo de
P04.11 . 0-100 10
alta frequéncia do
motor 1
Limiar de controle
P04.12 de oscilagdo do | 0,00Hz—P00.03 (frequéncia maxima de saida) 30,00Hz
motor 1
0: Curva de V/F reta
1: Curva de V/F multiponto
) ~ 2: Curva de V/F com redugéo de torque
Configuragdo da L.
(poténcia de 1,3)
P04.13 curva de V/F do 0
motor 2 3: Curva de V/F com redugao de torque
(poténcia de 1,7)
4: Curva de V/F com redugéo de torque
(poténcia de 2,0)
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Caodigo de
funcao

Nome

Descrigao

Default

5: Curva de V/F personalizada (separagéo de

VIF)

Reforco de torque
do motor 2

0,0%: (automatico); 0,1%—10,0%

0,0%

Corte do reforgo
de torque do motor
2

0,0%-50,0% (da frequéncia nominal do motor

1)

20,0%

Ponto de
frequéncia de V/F
1 do motor 2

0.00Hz-P04.18

0,00Hz

Ponto de tenséo
de V/F 1 do motor
2

0,0%-110,0%

0,0%

Ponto de
frequéncia de V/F
2 do motor 2

P04.16—- P04.20

0,00Hz

Ponto de tenséo
de V/F 2 do motor
2

0,0%-110,0%

0,0%

P04.20

Ponto de
frequéncia de V/F
3 do motor 2

P04.18— P02.02 ou P04.18—- P02.16

0,00Hz

Ponto de tenséo
de V/F 3 do motor
2

0,0%-110,0%

0,0%

P04.22

Ganho de
compensacao de
escorregamento

de V/F do motor 2

0,0-200,0%

100,0%
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Caodigo de L
_ Nome Descrigcao Default
funcao
Fator de controle
de oscilagédo de
P04.23 . . 0-100 10
baixa frequéncia
do motor 2
Fator de controle
de oscilagédo de
P04.24 . 0-100 10
alta frequéncia do
motor 2
Limiar de controle
P04.25 de oscilagdo do | 0,00Hz—P00.03 (frequéncia maxima de saida) 30,00Hz
motor 2
Operagéo em 0: Desabilitar
P04.26  [modo de economia 1: Operagdo automatica em modo de 0
de energia . .
economia de energia
0: Teclado; a tensao de saida é determinada
por P04.28
1: A1
2: AI2
3:AI3
Canal de 4: HDIA
P04.27 configuragdo de 0
tens3o 5: Multi-etapas
6: PID
7: Comunicagdo Modbus/Modbus TCP
8: Comunicagdo
PROFIBUS/CANopen/DeviceNet
9: Comunicagao Ethernet
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de atuagéo 2 no

estad habilitado, o cédigo de fungdo é usado

Caodigo de L
_ Nome Descrigcao Default
funcao
10: HDIB
11: Comunicagéo
EtherCAT/PROFINET/EtherNet IP
12: Cartdo programavel
13: Reservado
Configuragédo de
P04.28 tenséo pelo 0,0%-100,0% (da tensdo nominal do motor) 100,0%
teclado
Tempo de aumento
P04.29 ~ 0,0-3600,0s 5,0s
de tenséo
Tempo de redugao
P04.30 B 0,0-3600,0s 5,0s
de tenséo
Tenséo de saida .
P04.31 L. P04.32-100.0% (da tens&o nominal do motor) 100,0%
maxima
Tenséo de saida .
P04.32 . 0,0%—-P04.31 (da tensdo nominal do motor) 0,0%
minima
Coeficiente de
enfraquecimento
P04.33 1,00-1,30 1,00
na zona de
poténcia constante
Quando o modo de controle de V/F do MS
esta habilitado, o cédigo de fungdo é usado
Corrente minima | para definir a corrente reativa do motor
de atuagéo 1 no &nci i
P04.34 G quando a frequéncia de saida for menor que 20,0%
controle de V/F do | 3 frequéncia especificada por P04.36.
MS
Faixa de configuragdo: -100,0%—100,0% (da
corrente nominal do motor)
P04.35 Corrente minima | Quando o modo de controle de V/F do MS 10,0%
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Caodigo de -
fungao Nome Descricao Default
controle de V/F do | para definir a corrente reativa do motor
MS quando a frequéncia de saida for maior que a
frequéncia especificada por P04.36.
Faixa de configuragéo: -100,0%—100,0% (da
corrente nominal do motor)
Limiar de Quando o modo de controle de V/F do MS
frequéncia para esta habilitado, o cédigo de fungdo é usado
comutagao da para definir o limite de frequéncia para a
P04.36 corrente minima comutacdo entre a corrente minima de 50,00Hz
de atuacdo no atuacao 1 e a corrente minima de atuagéo 2.
controle de V/F do Faixa de configuragdo: 0.00Hz—P00.03
MS N - .
(frequéncia maxima de saida)
Coeficiente Quando o modo de controle de V/F do MS
proporcional de esta habilitado, o cédigo de fungéo é usado
malha fechada de | P2r@ definir o coeficiente proporcional de
P04.37 corrente reativa no controle de malha fechada de corrente 50
controle de V/F do reativa.
MS . i .
Faixa de configuragdo: 0—3000
Tempo integral de Quando o modo de controle de V/F do MS
malha fechada de esta habilitado, o cédigo de fungéo é usado
P04.38 | corrente reativa no| Par@ definir o coeficiente integral de controle 30
controle de V/F do de malha fechada de corrente reativa.
MS . i .
Faixa de configuragédo: 0—3000
Quando o modo de controle de V/F do MS
Limite de saida de | esté habilitado, o codigo de fungéo é usado
malha fechada de | para definir o limite de saida de controle de
P04.39 | corrente reativa no | malha fechada de corrente em reativa. Um 8000
controle de V/F do | valor maior indica uma tens&o de
MS compensagao de malha fechada reativa mais
alta e uma poténcia de saida mais alta do
motor. Em geral, ndo é necessario modificar
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Caodigo de L
_ Nome Descrigcao Default
funcao
o cédigo de fungéo.
Faixa de configuragédo: 0—16000
Habilitagdo do | o: Desabilitar
P04.40 |modo IF para o MA 0
1 1: Habilitar
Quando o controle de IF é adotado para o
MA 1, o cédigo de fungdo é usado para
Configuragéo atual | gefinir a corrente de saida. O valor é uma
P04.41 no modo IF para o | porcentagem em relagéo a corrente nominal 120,0%
MA 1 do motor.
Faixa de configuragdo: 0,0-200,0%
Quando o controle IF é adotado para o MA 1,
Coeficiente o codigo de fungéo € usado para definir o
roporcional no ici i
PO4.42 prop coeficiente proporcional do controle de 350
modo IF para o MA| malha fechada da corrente de saida.
1
Faixa de configuragdo: 0—-5000
Quando o controle IF é adotado para o MA 1,
Coeficiente integral o cédigo de funcéo é usado para definir o
P04 43 no modo IF para o coeficiente integral do controle de malha 150
fechada da corrente de saida.
MA1
Faixa de configuragédo: 0—-5000
Ponto de
frequéncia inicial
P04.44 para desligamento | 0,00-P04.50 10,00Hz
do modo IF para o
MA1
Habilitagdo do | 0: Desabilitar
P04.45 |modo IF para o MA 0
2 1: Habilitar
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Caodigo de L
Nome Descrigao Default
funcao
Quando o controle de IF é adotado para o
. B MA 2, o cédigo de fungdo é usado para
Configuragéo atual . . i
P04.46 no modo IF para o definir a corrente de saida. O valor é umé 120.0%
MA 2 porcentagem em relagdo a corrente nominal
do motor. Faixa de configuragdo: 0,0—
200,0%
Coeficiente
proporcional no | Quando o controle IF ¢ adotado para o MA 2,
modo IF para o MA| © codigo de fungéo ¢ usado para definir o
P04.47 2 coeficiente proporcional do controle de 350
malha fechada da corrente de saida. Faixa
Coeficiente de configuragdo: 0-5000
proporcional
Quando o controle IF é adotado para o MA 2,
Coeficiente integral| o cédigo de fungéo é usado para definir o
P04.48 no modo IF para o | coeficiente integral do controle de malha 150
MA 2 fechada da corrente de saida. Faixa de
configuragdo: 0-5000
Ponto de
frequéncia inicial
P04.49 para desligamento | 0,00-P04.51 10,00Hz
do modo IF para o
MA 2
Ponto de
frequéncia final
P04.50 para desligamento | P04.44-P00.03 25,00Hz
do modo IF para o
MA1
Ponto de
frequéncia final
P04.51 para desligamento | P04.49 — P00.03 25,00Hz
do modo IF para o
MA 2
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5.5.5 Controle de torque

O VFD possui controle de torque e controle de velocidade. O controle de velocidade visa estabilizar
a velocidade para manter a velocidade de configuragdo consistente com a velocidade real da
operagdo, enquanto a capacidade maxima de carga € restringida pelo limite de torque. O controle de
velocidade visa estabilizar o torque para manter o torque de configuragédo consistente com o torque
real da operagéo, enquanto a frequéncia de saida é restringida pelos limites superior e inferior.
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Cadigo
de

funcao

Nome

Descrigao

Default

P00.00

Modo de controle
de velocidade

0:

1:

2:

3:

Modo SVC (controle vetorial sem sensor) 0
Modo SVC (controle vetorial sem sensor) 1
Modo de controle do vetor espacial

FvC

Nota: Para selecionar 0, 1, ou 3 como modo de

controle, primeiramente habilite o ajuste automatico

dos paradmetros do motor do VFD.

P03.32

Habilitagcdo do
controle de

torque

N

Desabilitar

: Habilitar

Método de
configuragdo de
torque

=4

N

Teclado (P03.12)

: Teclado (P03.12)

: Al

tAI2

tAI3

: Frequéncia de pulso HDIA

: Torque multi-etapas

: Comunicagado Modbus/Modbus TCP

: Comunicagdo PROFIBUS/CANopen/DeviceNet

: Comunicagao Ethernet

10: Frequéncia de pulso HDIB

11: Comunicagéo EtherCAT/PROFINET/EtherNet

P
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Cadigo
de Nome Descrigao Default
funcao
12: Cartdo programavel
Nota: Para essas configuracdes, 100%
corresponde a corrente nominal do motor.
Configuragdo de
P03.12 torque pelo -300,0%—-300,0% (da corrente nominal do motor) 50,0%
teclado
Tempo do filtro
P03.13 de referéncia de | 0,000-10,000s 0,010s
torque
0: Teclado (P03.16)
1: A1
2: Al2
3:AI3
4: Frequéncia de pulso HDIA
Origem de 5: Configuragéo multi-etapas
configuragdo da
. 6: Comunicagdo Modbus/Modbus TCP
frequéncia limite
P03.14 superior de 7: Comunicagdo PROFIBUS/CANopen/DeviceNet 0
rotacéo para
gaop 8: Comunicagao Ethernet
frente no controle
de torque 9: Frequéncia de pulso HDIB
10: Comunicagdo EtherCAT/PROFINET/EtherNet
P
11: Cartdo programavel
12: Reservado
Nota: Para essas configuragdes, 100%
corresponde a frequéncia maxima.
Origem de
P03.15 rigem ¢ 0: Teclado (P03.17) 0
configuragdo da
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Cadigo
de Nome Descrigao Default
funcao
frequéncia limite | 1: Al1
superior de 2 A2
rotagao reversa
no controle de | 3: AI3
torque 4: Frequéncia de pulso HDIA
5: Configuragdo multi-etapas
6: Comunicagdo Modbus/Modbus TCP
7: Comunicagdo PROFIBUS/CANopen/DeviceNet
8: Comunicagao Ethernet
9: Frequéncia de pulso HDIB
10: Comunicagdo EtherCAT/PROFINET/EtherNet
P
11: Cartdo programavel
12: Reservado
Nota: Para essas configuragdes, 100%
corresponde a frequéncia maxima.
Frequéncia de
limite superior de
rotagéo para
P03.16 frente definida 0,00Hz-P00.03 (frequéncia maxima de saida) 50,00Hz
pelo teclado no
controle de
torque
Frequéncia de
limite superior de
rotagao reversa
P03.17 definida pelo 0,00Hz-P00.03 (frequéncia maxima de saida) 50,00Hz
teclado no
controle de
torque
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Cadigo
de
funcao

Nome

Descrigao

Default

Origem de
configuragdo do
limite superior de

torque
eletromotriz

8:

9:

: Teclado (P03.20)

TAl

T AI2

TAI3

: Frequéncia de pulso HDIA

: Comunicagado Modbus/Modbus TCP

: Comunicagdo PROFIBUS/CANopen/DeviceNet

: Comunicagao Ethernet

Frequéncia de pulso HDIB

Comunicagao EtherCAT/PROFINET/EtherNet IP

10: Cartdo programavel

11: Reservado

Nota: Para essas configuragées, 100%

corresponde a corrente nominal do motor.

Origem de
configuragdo do
limite superior de

torque de

frenagem

8:

9:

: Teclado (P03.21)

TAl

T AI2

TAI3

: Frequéncia de pulso HDIA

: Comunicagado Modbus/Modbus TCP

: Comunicagdo PROFIBUS/CANopen/DeviceNet

: Comunicagao Ethernet

Frequéncia de pulso HDIB

Comunicagao EtherCAT/PROFINET/EtherNet IP

10: Cartdo programavel

-02-




VFD Motiondrive350A multifuncional de alto desempenho

Cadigo
de Nome Descrigao Default
funcao
11: Reservado
Nota: Para essas configuragées, 100%
corresponde a corrente nominal do motor.
Limite superior
do torque
P03.20 eletromotriz 0.0-300,0% (corrente nominal do motor) 180,0%
definido pelo
teclado
Limite superior
do torque de
P03.21 frenagem 0.0-300,0% (corrente nominal do motor) 180,0%
definido pelo do
teclado
P17.09 Torque de saida | -250,0-250,0% 0,0%
Valor de
P17.15 referéncia de -300,0-300,0% (da corrente nominal do motor) 0,0%
torque

5.5.6 Parametros do motor

A\

< Verifique as condigdes de seguranga ao redor do motor e das maquinas de carga
antes do realizar o autoajuste, uma vez que ha um risco de ferimentos devido a
partida repentina do motor durante o ajuste automatico.

< Embora o motor ndo funcione durante o autoajuste estatico, o motor ainda esta
sendo alimentado. Nao toque no motor durante o autoajuste; caso contrario, vocé
pode sofrer choque elétrico. Nao toque no motor antes que o autoajuste seja
concluido.

<> Se o motor estiver conectado a uma carga, ndo execute o autoajuste rotativo.
Caso contrario, o VFD pode apresentar mau funcionamento ou danos. Se o
autoajuste rotativo for realizado em um motor conectado a uma carga, podem
ocorrer configuragdes inadequadas dos parametros do motor e excegdes de agdo
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do motor. Desconecte a carga para realizar o ajuste automatico, se necessario.

O VFD pode acionar motores assincronos e motores sincronos e € compativel com dois conjuntos de

parametros do motor, que podem ser alternados por terminais de entrada digital multifuncional ou

modos de comunicagao.

Inicio

Selecionar o canal de
comando de operacaq

4 4

Terminal Comunicagéo Teclado
(P00.01=1) (P00.01=2) (P00.01=0)
Unidades de
P08.31=0

Canal de

comutagdo para

motor 1 e motor 2 )
(P08.31) Unidades de Unidades de Unidades de

v P08.31=2 P08.31=3 P08.31=4 v

Fung&o do terminal Comunicagdo Comunicagao Comunicagéo

Comunicagdo

35, comutagéo de Unidades d Modbus/Modbus| | PROFIBUS/CANop Ethernet EtherCAT/PROFIN
motor 1 para motor 2 nidades de TCP en/DeviceNet ET/EtherNet IP
P08.31=1
A
Valor de configuragdo de
comunicagdo 2009H
Invalido Valido
BITO - 1=00 BITO - 1=01

A4 Y

O desempenho de controle do VFD é baseado em modelos de motor precisos. Portanto, sera

necessario realizar o autoajuste dos parametros do motor antes de opera-lo pela primeira vez

(tomando o motor 1 como exemplo).
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P001.01=0 (controlado
pelo teclado)

Tipo de motor
(P02.00)

Motor
sincrono

Motor
assincrono

Placa de identificagdo do motor| Placa de identificagdo do motol
de entrada (P02.01 - P02.05)

de entrada (P02.12 - P02.19)

Definir modo de
autoajuste

’

Autoajuste parcial dos
parametros rotativos

|

Autoajuste completo
dos parametros
rotativos

Autoajuste completo
dos parametros
estatico:

Pressione a tecla “RUN” para
iniciar o autoajuste

Autojuste

Autoajuste finalizado

Nota:

® Os parametros do motor devem ser ajustados corretamente, de acordo com a placa de

identificagdo do motor.

® Se o autoajuste rotativo for selecionado durante o autoajuste do motor, desconecte-o da carga
para coloca-lo em estado estatico e sem carga. Caso contrario, os resultados do ajuste
automatico dos parametros do motor podem ser incorretos. Além disso, autoajuste de P02.06—

P02.10 para MAs e autoajuste de P02.20—P02.23 para MSs.

® Se o autoajuste estatico for selecionado para o motor, ndo ha necessidade de desconectar o
motor da carga, mas o desempenho do controle pode ser afetado, pois apenas uma parte dos

parametros do motor foi autoajustado. Além disso, autoajuste de P02.06—P02.10 para MAs e
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autoajuste de P02.20—P02.22 para MSs. P02.23 pode ser obtido por meio de célculo.

® O autoajuste do motor pode ser realizado apenas no motor atual. Se precisar realizar o autoajuste
em outro motor, alterne o motor selecionando o canal de comutagdo do motor 1 e motor 2,

definindo a casa de unidades de P08.31.

Lista de parametros relacionados:

Caodigo de e
. Nome Descrigdo Default
funcao
0: Teclado
Canal dos
P00.01 comandos 1: Terminal 0
operacionais
2: Comunicagdo
0: Inoperante
1: Autoajuste completo dos paradmetros
rotativos
2: Autoajuste completo dos parametros
Autoajuste dos estaticos
P00.15 parémetros do 3: Autoajuste parcial dos parametros 0
motor .
estaticos
4: Autoajuste completo dos paradmetros
rotativos 2 (MA)
5: Autoajuste parcial dos parametros
estaticos 2 (MA)
0: Motor assincrono (MA)
P02.00 Tipo de motor 1 0
1: Motor sincrono (MS)
Capacidade Dependente
P02.01 ) 0,1-3000,0kW
nominal do MA 1 do modelo
Frequéncia nominal | 0,01Hz—P00.03 (frequéncia maxima de
P02.02 . 50,00Hz
do MA 1 saida)
Velocidade nominal Dependente
P02.03 1-60000rpm
do MA1 do modelo

-06-




VFD Motiondrive350A multifuncional de alto desempenho

Caodigo de e
. Nome Descrigdo Default
funcao
Tens&o nominal do Dependente
P02.04 0-1200V
MA 1 do modelo
Corrente nominal do Dependente
P02.05 0,8-6000,0A
MA 1 do modelo
Resisténcia do Dependente
P02.06 0,001-65,535Q
estator do MA 1 do modelo
Resisténcia do rotor Dependente
P02.07 0,001-65,535Q
do MA1 do modelo
Indutancia de fuga Dependente
P02.08 0,1-6553,5mH
do MA1 do modelo
P02.09 Indutancia mutua do 0.1-6553.5mH Dependente
et MA 1 17Po9Sm do modelo
Corrente sem carga Dependente
P02.10 0,1-6553,5A
do MA1 do modelo
Capacidade Dependente
P02.15 } 0,1-3000,0kW
nominal do MS 1 do modelo
Frequéncia nominal | 0,01Hz—P00.03 (frequéncia maxima de
P02.16 , 50,00Hz
do MS 1 saida)
Ndmero de pares
P02.17 1-50 2
de polos do MS 1
Tens&o nominal do Dependente
P02.18 0-1200V
MS 1 do modelo
Corrente nominal do Dependente
P02.19 0,8-6000,0A
MS 1 do modelo
Resisténcia do Dependente
P02.20 0,001-65,535Q
estator do MS 1 do modelo
Indutancia do eixo Dependente
P02.21 , 0,01-655,35mH
direto do MS 1 do modelo
Indutancia do ei _
P02.22 ndutancia do eixo | 0,01-655,35mH Dependente
em quadratura do
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Caodigo de e
. Nome Descrigdo Default
funcao
MS 1 do modelo
P02.23 | Constante anti-FEM
0-10000 300
do MS 1
Selegéo de fungéo
dos terminais de
P05.01- s =
P05.06 entrada digitais 35: Comutagdo do motor 1 para o motor 2
- multi-fungéo (S1-
S4, HDIA, HDIB)
0x00-0x14
Unidades: Canal de comutagao
0: Comutagao pelo
terminal
1: Comutagéo por comunicagéo
Modbus/Modbus TCP
2: Comutagao por
Comutagéo entre o | PROFIBUS/CANopen/DeviceNet
P08.31 0x00
motor 1 e o motor 2
3: Comutagao por comunicagao Ethernet
4: Comutagdo por comunicagéo
EtherCAT/PROFINET/EtherNet IP
Dezenas: Comutagdo do motor durante a
operagéo
0: Desabilitar comutagéo durante a
operagéo
1: Habilitar comutacéo durante a operagao
0: Motor assincrono (MA)
P12.00 Tipo de motor 2 0
1: Motor sincrono (MS)
P12.01 Capacidade 0.1-3000 OKW Dependente
- nominal do MA 2 T ’ do modelo
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Caodigo de e
. Nome Descrigdo Default
funcao
Frequéncia nominal | 0,01Hz—P00.03 (frequéncia maxima de
P12.02 . 50,00Hz
do MA 2 saida)
Velocidade nominal Dependente
P12.03 1-60000rpm
do MA2 do modelo
Tens&o nominal do Dependente
P12.04 0-1200V
MA 2 do modelo
Corrente nominal do Dependente
P12.05 0,8-6000,0A
MA 2 do modelo
Resisténcia do Dependente
P12.06 0,001-65,535Q
estator do MA 2 do modelo
P12.07 Resisténcia do rotor 0.001-65 5350 Dependente
' do MA 2 TR do modelo
Indutéancia de fuga Dependente
P12.08 0,1-6553,5mH
do MA2 do modelo
Indutancia mutua do Dependente
P12.09 0,1-6553,5mH
MA 2 do modelo
Corrente sem carga Dependente
P12.10 0,1-6553,5A
do MA2 do modelo
Capacidade Dependente
P12.15 . 0,1-3000,0kW
nominal do MS 2 do modelo
Frequéncia nominal | 0,01Hz—P00.03 (frequéncia maxima de
P12.16 , 50,00Hz
do MS 2 saida)
Numero de pares
P12.17 1-50 2
de polos do MS 2
Tens&o nominal do Dependente
P12.18 0-1200V
MS 2 do modelo
Corrente nominal do Dependente
P12.19 0,8-6000,0A
MS 2 do modelo
P12.20 Resisténcia do 0,001-65,5350 Dependente
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do MS 2

Caodigo de
. - Nome Descricéo Default
funcao
estator do MS 2 do modelo
Indutancia do eixo Dependente
P12.21 ) 0,01-655,35mH
direto do MS 2 do modelo
Indutancia do eixo
Dependente
P12.22 em quadratura do | 0,01-655,35mH
do modelo
MS 2
Constante anti-FEM
P12.23 0-10000 300V

5.5.7 Controle de partida/parada

O controle de partida/parada do VFD envolve trés estados: partida apés um comando de operagéo
ser enviado ao ligar; partida ap6s a reinicializacdo se tornar efetiva; partida apés a redefinicdo

automatica da falha. Os trés estados de controle de partida/parada séo descritos a seguir.

Existem trés modos de partida para o VFD: partida na frequéncia de partida, partida apos frenagem
CC e partida apos rastreamento de velocidade. Selecione o modo de partida adequado com base nas

condigdes reais.

Para cargas de grande inércia, especialmente nos casos em que pode ocorrer reversao, opte por dar
a partida apds a frenagem CC ou apo6s o rastreamento de velocidade.

Nota: Recomenda-se acionar MSs no modo de partida direta.

(1) Diagrama légico para partida apés um comando de operagéo pos inicializagao
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|:] oo
Operar
\ Starjdby
~ \
. J - \ antes do ceffe de
=
o
i 1 ¥ 2 o
o
< @ 100 de espera pard Tempo de retardo da

a5 \mmnma/wwﬁ N
~

-
energia et
P00.01, canal de

(2) Diagrama légico para partida apds a reinicializagéo
0 Teclado ~ 5
P Suusdeaineto e ’[:l o
comana s operacao

PO1.21 (reiiciar apos
queda de energia)

| operar
PO1.18 (Selecao de

protegao de operagao do
terminal)

3) Diagrama légico para partida apds redefinicdo automatica da falha

Em rotagao

Falha do VFD

Tempo de redefini¢do
automatica apds falha
do VFD < P08.28

Intervalo de
redefinicdo automatica
apos falha do VFD >
P08.29

A
Redefini¢do de falha P,
do VFD, iniciar Exibir cgdlg?age falha
operagdo P
Lista de parametros relacionados:
Caodigo de .
~ Nome Descricao Default
funcao
0: Teclado

Canal dos comandos
P00.01 L 1: Terminal 0
operacionais

2: Comunicagdo

Dependente
P00.11 Tempo de aceleragéo 1 0,0-3600,0s
do modelo
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Caodigo de L
_ Nome Descrigcao Default
funcao
Tempo de desaceleragéo Dependente
P00.12 0,0-3600,0s
1 do modelo
0: Partida direta
. 1: Partida apos frenagem CC
P01.00 Modo de partida 0
2: Partida apds rastreamento de
velocidade
Frequéncia da partida
P01.01 . 0,00-50,00Hz 0,50Hz
direta
Tempo de espera da
P01.02 . . 0,0-50,0s 0.0s
frequéncia de partida
Corrente de frenagem pré-
P01.03 . 0,0-100,0% 0,0%
partida
Tempo de frenagem CC
P01.04 ) . 0,00-50,00s 0,00s
pré-partida
0: Linear
1: Curva S
Modo de aceleragéo e
P01.05 ~ 0
desaceleragéo Nota: Se o modo 1 for selecionado,
configure P01.06, P01.07, P01.27, e
P01.28 em conformidade.
0: Desacelerar até a parada.
P01.08 Modo de parada 0
1: Parada por inércia
Frequéncia de partida da | 0,00Hz—P00.03 (frequéncia maxima
P01.09 i . 0,00Hz
frenagem CC até a parada| de saida)
Tempo de espera antes da
P01.10 i 0,00-50,00s 0.00s
frenagem CC até a parada
— ) o
PO1.11 Corrente de frenagem CC 0,0-100,0% 0.0%

-103-




VFD Motiondrive350A multifuncional de alto desempenho

Caodigo de L
_ Nome Descrigcao Default
funcao
até a parada
Tempo de frenagem CC
P01.12 ] 0,00-50,00s 0,00s
até a parada
Tempo de zona morta da
P01.13 rotagéo para 0,0-3600,0s 0,0s
frente/reversa
0: Comutagao em frequéncia zero
Modo de comutagdo em | 1: Comutagdo na frequéncia de
P01.14 rotagéo para partida 1
frente/reversa
2: Mudar apés a velocidade atingir a
velocidade de parada com atraso
P01.15 Velocidade de parada 0,00-100,00Hz 0,50Hz
0: Detectar pela velocidade definida
(exclusivo do modo de controle de
Modo de detecgéo da
P01.16 , ¢ VIF) 1
velocidade de parada
1: Detectar pela velocidade de
feedback
0: O comando de operagéo do
Protecao de comando de | terminal ¢ invalido ao ligar
P01.18 operagao baseada em 0
terminal pos inicializagao | 1: O comando de operagao do
terminal é valido ao ligar
~ . Faixa de configuragdo: 0x00—-0x12
Acao selecionada a
frequéncia da operagao € | Unidades: Selegao de agio
inferior ao limite inferior
P01.19 (valido quando o limite 0: Operacéo no limite inferior de 0x00
inferior de frequéncia é | frequéncia
superior a 0
P ) 1: Parar
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Caodigo de L
_ Nome Descrigcao Default
funcao
2: Modo de descanso
Dezenas: Modo de parada
0: Parada por inércia
1: Desacelerar até a parada.
Atraso para reativar apos | 0,0-3600,0s (valido quando
P01.20 0,0s
o descanso P01.19=2)
Reiniciar ap6s queda de 0: Desabilitar
P01.21 . 0
energia 1: Habilitar
Tempo de espera para | 0,0-3600,0s (valido quando
P01.22 L ) 1.0s
reinicializagdo ao ligar | P01.21=1)
P01.23 Atraso da partida 0,0-60,0s 0,0s
Atraso na velocidade de
P01.24 0,0-100,0s 0,0s
parada
0: Saida sem tenséo
Selegéo de saida de OHz | 1: Saida com tenséo
P01.25 0
em malha aberta
2: Saida com a corrente de frenagem
CC até a parada
Tempo de desaceleragéo
P01.26 até a parada de 0,0-60,0s 2,0s
emergéncia
Tempo de inicio do
P01.27 segmento da curva S de | 0,0-50,0s 0,1s
desaceleracéo
Final do segmento da
P01.28 0,0-50,0s 0,1s
curva S de desaceleragao
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Caodigo de L
_ Nome Descrigcao Default
funcao
Corrente de frenagem de | 0,0-150,0% (da corrente nominal do
P01.29 L 0,0%
curto-circuito VFD)
Tempo de espera da
P01.30 frenagem de curto-circuito | 0,00-50,00s 0,00s
para partida
Tempo de espera da
P01.31 frenagem de curto-circuito | 0,00-50,00s 0,00s
até a parada
Tempo pré-excitagdo do
P01.32 ) 0-10,000s 0,300s
modo jog
Frequéncia inicial de
P01.33 |frenagem do modo jog até | 0—P00.03 0,00Hz
a parada
Atraso para entrar no
P01.34 0,0-3600,0s 0,0s
modo de descanso
1: Rotagdo para a frente
2: Rotagéo reversa
4: Modo jog para a frente
5: Modo jog reverso
6: Parada por inércia
P05.01~- Selegao de fungéo de
L 7: Redefinir falhas
P05.06 entrada digital
8: Pausa da rotagao
21: Selegéo de tempo de
aceleracédo/desaceleragao 1
22: Selegéo de tempo de
aceleracédo/desaceleragao 2
30: Desabilitar
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Caodigo de L
_ Nome Descrigcao Default
funcao
aceleracédo/desaceleragédo
Dependente
P08.00 Tempo de aceleragdo 2 | 0,0-3600,0s
do modelo
Tempo de desaceleragéo Dependente
P08.01 0,0-3600,0s
2 do modelo
Dependente
P08.02 Tempo de aceleragdo 3 | 0,0-3600,0s
do modelo
Tempo de desaceleragéo Dependente
P08.03 0,0-3600,0s
3 do modelo
. Dependente
P08.04 Tempo de aceleragdo 4 | 0,0-3600,0s
do modelo
Tempo de desaceleragéo Dependente
P08.05 0,0-3600,0s
4 do modelo
Frequéncia de rotagdo em| 0,00Hz—P00.03 (frequéncia maxima
P08.06 . . 5,00Hz
modo jog de saida)
Tempo de aceleragéo para Dependente
P08.07 ) 0,0-3600,0s
o0 modo jog do modelo
Tempo de desaceleragéo Dependente
P08.08 . 0,0-3600,0s
para o modo jog do modelo
0.00-P00.03(frequéncia maxima de 0
saida)
Frequéncia de comutagéo | 0,00Hz: Sem comutagao
P08.19 do tempo de
= = | Se a frequéncia de operacéo for
aceleragdo/desaceleragao
maior que P08.19, alterne para o
tempo de aceleracdo/desaceleragédo
2.
P08.21 Frequéncia de referéncia | 0: Frequéncia maxima de saida 0
do tempo de
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Caodigo de -
. Nome Descricao Default
funcao

aceleragdo/desaceleragdo | 1: Frequéncia de configuragédo
2: 100Hz

Nota: Valido apenas para
aceleracédo/desaceleragdo em linha
reta

Contagem de restauragéo
P08.28 ) 0-10 0
de falha automatica

Intervalo de restauragéo
P08.29 0,1-3600,0s 1,0s
de falha automatico

5.5.8 Configuracao de frequéncia

O VFD é compativel com multiplos métodos de configuragdo de frequéncia, que podem ser divididos

em dois tipos: canal de referéncia principal e canal de referéncia auxiliar.

Existem dois canais de referéncia principais, ou seja, o canal de referéncia de frequéncia A e o canal
de referéncia de frequéncia B. Esses dois canais realizam operagdes aritméticas simples entre si e
podem ser comutados dinamicamente pela configuragdo dos terminais multifuncionais.

Existe um modo de entrada para o canal de referéncia auxiliar, ou seja, entrada de comutagéo do
terminal [UP/DOWN| . Ao definir os codigos de fungdo, é possivel habilitar o modo de referéncia
correspondente e o impacto causado na referéncia de frequéncia do VFD por este modo de referéncia.

A referéncia real do VFD é composta pelo canal de referéncia principal e pelo canal de referéncia

auxiliar.

P17.02,
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O VFD realiza a comutagéo entre diferentes canais de referéncia e as regras para a comutagéo de

tradas a seguir.

canais séo mos
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Funcéo 14 do Funcgéo 15 do
Funcgao 13 do terminal terminal
s terminal multifuncional multifuncional
referéncia atual n .
il Configuragao de Configuragao de
P00.09 Canal A alternado combinacgao combinagao
para o canal B alternada para o alternada para o
canal A canal B
A B / /
B A / /
A+B / A B
A-B / A B
Max. (A,B) / A B
Min. (A,B) / A B

Nota: “/” indica que este terminal multifuncional é invalido no canal de referéncia atual.

Ao configurar a frequéncia auxiliar do VFD por meio do terminal multifuncional UP (10) e DOWN (11),
é possivel aumentar/reduzir a frequéncia rapidamente configurando P08.45 (UP para aumentar a
frequéncia do terminal) e P08.46 (DOWN para reduzir a frequéncia do terminal).

Velocidade integral de aumento de frequéncia do terminal (UP) P08.45

A

Velocidade integral de redugéo de frequéncia do terminal (DOWN) P08.46

| >
+ >

T

|
| |
| I N
| e

Status do terminal (UP)

I
I
|
|
|
i

Selegao da fungéo Sx . »
do terminal (UP) = ) = | | T
10 '—ll
= = | Status do terminal (DOWN)
Selegao da fungdo Sy - oy
do terminal (DOWN) 4 e T

=11

Lista de parametros relacionados:
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Caodigo de L
_ Nome Descricao Default
funcao
Frequéncia maxima de P00.04-400,00Hz
P00.03 50,00Hz

saida

Limite superior da
P00.04 ) P00.05-P00.03 50,00Hz
frequéncia de rotagéo

Limite inferior da frequéncia
P00.05 0,00Hz-P00.04 0,00Hz
de rotagao

Configuragdo do canal do | 0: Teclado
P00.06 ) 0
comando de frequéncia A
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Caodigo de
funcao

Nome

Descrigao

Default

Configuragdo do canal do
comando de frequéncia B

1: Al1

2:Al2

3:AI3

4: HDIA de pulso de alta velocidade
5: Programa PLC simples

6: Operagdo em velocidade multi-
etapas.

7: Controle PID
8: Comunicagdo Modbus/Modbus TCP

9: Comunicagéo
PROFIBUS/CANopen/DeviceNet

10: Comunicagdo Ethernet
11: HDIB de pulso de alta velocidade
12: Trem de pulso AB

13: Comunicagao
EtherCAT/PROFINET/EtherNet IP

14: Cartdo programavel

15: Reservado

15

P00.08

Objeto de referéncia do
comando de frequéncia B

0: Frequéncia maxima de saida

1: Comando de frequéncia

P00.09

Modo de combinagao da
origem de configuragédo

0:A
1:B

2: (A+B)
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Caodigo de L
_ Nome Descricao Default

funcao
3: (A-B)
4: Max. (A, B)
5: Min. (A, B)
10: Aumentar a configuragéo de
frequéncia (UP)
11: Reduzir a configuragéo de frequéncia
(DOWN)

Selegio de fungio dos 12: Limpe a configuragéo de
P05.01— terminais de entrada aumento/diminuigdo de frequéncia
P05.06 digitais multi-funcdo (S1- | 43. Ajternar entre a configuragdo Ae a
S4, HDIA, HDIB) ) =

configuragdo B
14: Alternar entre a configuragdo de
combinagéo e a configuragdo A
15: Alternar entre a configuragdo de
combinacgéo e a configuragédo B

P08.42 Reservado

P08.43 Reservado
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Caodigo de L
_ Nome Descricao Default

funcao
0x000-0x221
Unidades: Selegéo de configuragéo de
frequéncia
0: A configuragéo feita por meio de
UP/DOWN| é valida.
1: A configuragao feita por meio de
UP/DOWN| ¢ invalida.
Unidades: Selegao de controle de
frequéncia
0: Valido apenas quando P00.06=0 ou
P00.07=0

Configuragéo de controle
P08.44 . NJal . 0x000
do terminal [UP/DOWN 1: Vélido para todos os métodos de
ajuste de frequéncia
2: Invalido para operagéo em velocidade
multi-etapas quando essa velocidade
tem prioridade
Centenas: Selegéo de agdo até a parada
0: A configuragéo é valida.
1: Valido durante a operagao, apagado
apos a parada
2: Valido durante a execugéao, apagado
apos a chegada de um comando de
parada
0,01-50,00Hz
Taxa de alteragao com Nota: O valor também é usado para 0,50

P08.45 aumento de frequéncia do . N

aumentar ou reduzir a frequéncia ao Hz/s
terminal (UP) pressionar a tecla UP/DOWN no teclado

LCD.
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Caodigo de o
_ Nome Descricao Default
funcao
Taxa de alteragao com 0.50
P08.46 diminuicéo de frequéncia | 0,01-50,00Hz H! y
zls
do terminal (DOWN)
Frequéncia de 0,00Hz-P00.03 (frequéncia maxima de
P17.00 ) ~ i 0,00Hz
configuracéo saida)
Frequéncia de referéncia | 0,00Hz—P00.03 (frequéncia maxima de
P17.02 0,00Hz
de rampa saida)
P17.14 Valor de ajuste digital 0,00Hz-P00.03 0,00Hz

5.5.9 Entrada analégica

O VFD oferece dois terminais de entrada analdgica, o Al1 com capacidade de 0—10V/0-20mA, (a
entrada de corrente ou tensdo pode ser configurada por P05.50), e Al2 com capacidade de -10-10V,
e dois terminais de entrada de pulso de alta velocidade. Cada entrada pode ser filtrada
separadamente, e a curva de referéncia correspondente pode ser configurada ajustando a referéncia

que corresponde aos valores maximo e minimo.
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Configuracdo da curva de
entrada analogica

Filtro de entrada

analbgica
Tensdo de P05.24
entrada de Al1 P05.25 > P0528
P05.26
P05.27
P17.19
Y
el Tensdo de P05.29
entrada de AI2 :g: g“’
P1720 px > P0OS37
A P05.34
A2 P05.35
Frequéncia de entrada Pos.2
0 P1721
0 v A
A A howm ggig
i 1 POSAT > P0543
2 PO5.42
P05.00 4 A
P05.38
(tipo de entrada (selecio da funcio de enrada de pulso
de alta velocidade HDIA) >
- N
‘o '0 pr=po AN/AIZHDI [ -
A hos 1 A P05.45 > POS49
1 P05.46
2 P0OS.47
Pos.48
P05.00
P05.44
o lo oo s e o
Unidades: 0: Configurago por
POSO0 | o e veocade P0S38 | 1" Recervado
1: HDIA é uma entrada digital 2: Entrada via encoder
[ Dezenas R [ 0: Configuragio por
POSO0 | Doy stavabcaiae | Posa4 |Uowha
1: HDIB & uma entrada digital 2 Enirada via encoder
Lista de parametros relacionados:
Caodigo de i =
. Nome Descricao Padrao
funcao
0x00-0x11
Unidades: Tipo de entrada da HDIA
0: AHDIA é uma entrada de pulso de
alta velocidade
P05.00 Tipo de entrada da HDI 1: HDIA é uma entrada digital 0x00
Dezenas: Tipo de entrada da HDIB
0: AHDIB é uma entrada de pulso de
alta velocidade
1: HDIB é uma entrada digital
P05.24 Limite inferior de Al1 0,00V-P05,26 0,00V

-116-




VFD Motiondrive350A multifuncional de alto desempenho

Caodigo de L _
_ Nome Descricdao Padrao
funcao
Configuragédo 0,0%
P05.25 correspondente do limite | -300,0%-300,0%
inferior da Al1
P05.26 Limite superior da Al1 P05.24-10.00V 10,00V
Configuragédo 100,0%
P05.27 correspondente do limite | -300,0%-300,0%
superior da Al1
Tempo de filtragem de 0.100s
P05.28 0,000s-10,000s
entrada de Al1
P05.29 Limite inferior de Al2 -10,00V-P05,31 -10,00V
Configuragédo
P05.30 correspondente do limite | -300,0%-300,0% -100,0%
inferior da Al2
P05.31 | Valor intermediario de Al2 1| P05.29-P05.33 0,00V
Configuragédo
P05.32 correspondente do valor | -300,0%-300,0% 0,0%
intermediario de Al2 1
P05.33 | Valor intermediario de Al2 2| P05.31-P05.35 0,00V
Configuragédo
P05.34 correspondente do valor | -300,0%-300,0% 0,0%
intermediario de Al2 2
P05.35 Limite superior da Al2 P05.33-10.00V 10,00V
Configuragédo
P05.36 correspondente do limite | -300,0%-300,0% 100,0%
superior da Al2
Tempo de filtragem de
P05.37 0,000s-10,000s 0.100s
entrada de Al2
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Caodigo de L _
_ Nome Descricdao Padrao
funcao
0: Configuragdo de entrada por meio 0
da frequéncia
Selegéo da fungao de
1: Reservado
P05.38 entrada de pulso de alta
velocidade HDIA 2: Configuragao de entrada por meio do
encoder, usado em conjunto com o
HDIB
Frequéncia limite inferior da 0,000kHz
P05.39 0,000 kHz — P05.41
HDIA
Configuragédo 0,0%
correspondente da
P05.40 L . -300,0%—-300,0%
frequéncia de limite inferior
da HDIA
Frequéncia limite superior 50,000kHz
P05.41 P05.39 —50,000kHz
da HDIA
Configuragédo 100,0%
correspondente da
P05.42 L . -300,0%—-300,0%
frequéncia de limite
superior da HDIA
Tempo de filtro de entrada 0,030s
P05.43 L 0,000s-10,000s
de frequéncia da HDIA
0: Configuragdo de entrada por meio 0
da frequéncia
Selegéo da fungao de
1: Reservado
P05.44 entrada de pulso de alta
velocidade HDIB 2: Configuragao de entrada por meio do
encoder, usado em conjunto com o
HDIA
Frequéncia limite inferior da 0,000kHz
P05.45 HDIB 0.000 kHz — P05.47
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Caodigo de _ =
. Nome Descrigao Padrao
funcao
Configuragédo 0,0%
correspondente da
P05.46 L . -300,0%—-300,0%
frequéncia de limite inferior
da HDIB
Frequéncia limite superior 50,000kHz
P05.47 P05.45 -50,000kHz
da HDIB
Configuragédo 100,0%
correspondente da
P05.48 L . -300,0%-300,0%
frequéncia de limite
superior da HDIB
Tempo de filtro de entrada 0,030s
P05.49 . 0,000s-10,000s
de frequéncia da HDIB
0-1
Tipo de sinal de entrada do 5
P05.50 0: Tenséo 0
Al1
1: Corrente

5.5.10 Saida Analdgica

O VFD oferece um terminal de saida analdgica (com capacidade de 0—10V/0—20mA) e um terminal
de saida de pulso de alta velocidade. Sinais de saida analdgica podem ser filtrados separadamente,
e a relagdo proporcional pode ser ajustada pela configuragdo dos valores minimo e maximo e a
porcentagem da saida correspondente. Sinais de saida analégica podem gerar a velocidade do motor,
a frequéncia de saida, a corrente de saida, o torque do motor e a capacidade do motor a uma

determinada proporgéo.
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Configuracio da curva de

Selecio de saida saida analbgica

Filtro de saida analégica

1 P06.17
P06.14 - :2:: P06.21 AO1
* (O valor padrdo é 0) P0S.20
3
A A
(tipo de saida HDO)
P06.27 L »
0 P06.28 »
p Pos16 o Pos3t Hoo
1 ° (O valor padriio é 0)
20
0: Saida de pulso de alta
P06.00 velocidade de coletor aberto
1: Saida de coletor aberto
A saida do terminal é descrita da seguinte forma:
Configuracgao Funcéo Descricéo
0 Frequéncia de rotagéo 0 - Frequéncia maxima de saida
1 Frequéncia de configuragéo 0 - Frequéncia maxima de saida
2 Frequéncia de referéncia de rampa 0 - Frequéncia maxima de saida
0 — Velocidade sincrona
3 Velocidade de rotagéo correspondente a frequéncia maxima
de saida
. . 0 — Duas vezes a corrente nominal
4 Corrente de saida (relativa ao VFD)
do VFD
) . 0- Duas vezes a corrente nominal
5 Corrente de saida (relativa ao motor)
do motor
6 Tenséo de saida 0 - 1,5 vez a tensdo nominal do VFD
7 Poténcia de saida 0 — Duas vezes a poténcia nominal
0 — Duas vezes a corrente nominal
- . do VFD. Por configuragéo padréo,
8 Valor de torque definido (bipolar) .
um valor negativo corresponde a
0,0%.
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Configuragao Funcgéo Descrigao
i 0 — +/-(Duas vezes o torque nominal
9 Torque de saida (valor absoluto)
do motor)
10 Entrada Al1 0-10V ou 0—20mA
0V-10V. Por configuragéo padrao,
11 Entrada Al2 um valor negativo corresponde a
0,0%.
12 Entrada AI3 0-10V ou 0—20mA
Entrada HDIA de pulso de alta
13 ) 0,00-50,00kHz
velocidade
Valor 1 configurado por comunicagédo
14 0-1000
Modbus/Modbus TCP
Valor 2 configurado por comunicagédo
15 0-1000
Modbus/Modbus TCP
Valor 1 definido por comunicagéo
16 . 0-1000
PROFIBUS/CANopen/DeviceNet
Valor 2 definido por comunicagéo
17 . 0-1000
PROFIBUS/CANopen/DeviceNet
Valor 1 configurado por comunicagédo
18 0-1000
Ethernet
Valor 2 configurado por comunicagédo
19 0-1000
Ethernet
Entrada HDIA de pulso de alta
20 ) 0,00-50,00kHz
velocidade
- L 0-1000. Por configuragéo padréo,
Valor 1 definido por comunicagéo .
21 um valor negativo corresponde a
EtherCAT/PROFINET/EtherNet IP
0,0%.
22 Corrente de torque (bipolar) 0-—Trés vezes a corrente nominal do
motor. Por configuragdo padrdo, um
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Configuragao Funcgéo Descrigao
valor negativo corresponde a 0,0%.
0-Trés vezes a corrente nominal do
23 Corrente de excitagdo motor. Por configuragdo padrdo, um
valor negativo corresponde a 0,0%.
0 - Frequéncia maxima de saida. Por
24 Frequéncia de configuragao (bipolar) configuragéo padrao, um valor
negativo corresponde a 0,0%.
L L 0 - Frequéncia maxima de saida. Por
Frequéncia de referéncia de rampa ) B ~
25 (bipolar) configuragéo padrao, um valor
ipolar
P negativo corresponde a 0,0%.
0 — Velocidade sincrona
correspondente a frequéncia maxima
26 Velocidade de rotagao (bipolar) de saida
Por configuragéo padrdo, um valor
negativo corresponde a 0,0%.
Valor 2 definido por comunicagéo
27 0-1000
EtherCAT/PROFINET/EtherNet IP
28 AO1 do cartdo programavel 0-1000
29 AO2 do cartdo programavel 0-1000
. 0— Duas vezes a velocidade
30 Velocidade de rotagéo ) .
sincrona nominal do motor
0 — Duas vezes o torque nominal do
31 Torque de saida (bipolar) motor. Por configuragdo padrdo, um
valor negativo corresponde a 0,0%.
32 Saida de detecgdo de temperatura Valor de AO da detecgdo de
Al/AO temperatura de AI/AO
33-63 Reservado

Lista de parametros relacionados:
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Caodigo de
funcao

Nome

Descrigao

Padrao

P06.00

Tipo de saida HDO

0: Saida de pulso de alta velocidade de
coletor aberto.

1: Saida de coletor aberto

Saida AO1

Reservado

Saida de pulso HDO de alta
velocidade

0: Frequéncia de rotacéo
1: Frequéncia de configuragéo
2: Frequéncia de referéncia de rampa

3: Velocidade de rotagéo (100%
corresponde a velocidade
correspondente a frequéncia maxima
de saida)

4: Corrente de saida (100%
corresponde a duas vezes a corrente
nominal do VFD)

5: Corrente de saida (100%
corresponde a duas vezes a corrente
nominal do motor)

6: Tensdo de saida (100% corresponde
a 1,5 vez a tensdo nominal do VFD)

7: Poténcia de saida (100%
corresponde a duas vezes a poténcia
nominal do motor)

8: Torque definido (100% corresponde
a duas vezes o torque nominal do
motor)

9: Torque de saida (valor absoluto,
100% corresponde a duas vezes o
torque nominal do motor)

10: Entrada Al1
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Caodigo de
funcao

Nome

Descrigao

Padrao

11: Entrada Al2
12: Entrada Al3
13: Entrada do HDIA

14: Valor 1 configurado por
comunicagdo Modbus/Modbus TCP

15: Valor 2 configurado por
comunicagdo Modbus/Modbus TCP

16: Valor 1 definido por comunicagao
PROFIBUS/CANopen/DeviceNet

17: Valor 2 definido por comunicagao
PROFIBUS/CANopen/DeviceNet

18: Valor 1 configurado por
comunicacgéo Ethernet

19: Valor 2 configurado por
comunicacgéo Ethernet

20: Entrada do HDIB

21: Valor 1 definido por comunicacéo
EtherCAT/PROFINET/EtherNet IP

22: Corrente de torque (bipolar, 0 — O
triplo da corrente nominal do motor)

23: Corrente de excitagdo (bipolar, 0 —
O triplo da corrente nominal do motor)

24: Frequéncia de configuragao
(bipolar)

25: Frequéncia de referéncia de rampa
(bipolar)
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Caodigo de
funcao

Nome

Descrigao

Padrao

26: Velocidade de rotagdo (bipolar)

27: Valor 2 definido por comunicacéo
EtherCAT/PROFINET/EtherNet IP

28: AO1 do cartdo programavel
29: AO2 do cartdo programavel

30: Velocidade de rotagéo (100%
corresponde a duas vezes a velocidade
sincrona nominal do motor)

31: Torque de saida (valor real, 100%
corresponde a duas vezes o torque
nominal do motor)

32: Saida de detecgdo de temperatura
Al/AO

33-63: Reservado
Nota:

Quando a saida vem do cartdo
programavel (28-29), P27.00 deve ser
definido em 1, se o cartao for um
Codesys programavel.

Quando AO1 for do tipo de saida de
corrente, 100% correspondera a 20mA;
quando AO1 for do tipo de saida de
tensdo, 100% correspondera a 10V;
100% de HDO corresponde a saida de
P06.30.

Limite inferior de saida AO1

-300,0%—-P06.19

0,0%

P06.18

Saida AO1 correspondente
ao limite inferior

0,00 V-10,00 V

0,00V
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Caodigo de L ~
_ Nome Descricao Padrao
funcao
Limite superior da saida
P06.19 P06.17-300,0% 100,0%
AO1
Saida AO1 correspondente
P06.20 . . 0,00 V-10,00 V 10,00V
ao limite superior
Tempo de filtragem da saida
P06.21 0,000s-10,000s 0,000s
AO1
P06.22 Reservado 0-65535 0
Configuragédo de corrente de
P06.23 0.000-20.000mA 4,000mA
saida constante PTC
Limiar do alarme de
P06.24 0-60000Q 750Q
resisténcia PTC
Limiar de recuperagao do
P06.25 0-60000Q 150Q
alarme de resisténcia PTC
P06.26 Resisténcia PTC real 0-60000Q 0Q
P06.27 Limite inferior da saida HDO | -300,0%—P06.29 0,0%
Saida HDO correspondente
P06.28 o 0,00-50,00kHz 0,0kHz
ao limite inferior
Limite superior da saida
P06.29 P06.27-300,0% 100,0%
HDO
Saida HDO correspondente
P06.30 e . 0,00-50,00kHz 50,00kHz
ao limite superior
Tempo de filtragem da saida
P06.31 HDO 0,000s-10,000s 0,000s

5.5.11 Entrada Digital:

O VFD oferece quatro terminais de entrada digital programaveis e dois terminais de entrada HDI.

Todas as fungdes do terminal de entrada digital podem ser programadas por codigos de fungdo. O

terminal de entrada HDI pode ser configurado para atuar como terminal de entrada de pulso de alta

velocidade ou terminal de entrada digital comum; se estiver configurado para atuar como terminal de
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entrada de pulso de alta velocidade, também é possivel definir a entrada de pulso de alta velocidade

HDIA ou HDIB para servir como referéncia de frequéncia e entrada de sinal do codificador.

POS.00
{ipo de saida 1101}

[

< wo1e

Nota: Dois terminais de entrada

0 Pos.12
v E
Rewc
1[a >
o POS.14
v
e > Rews
= Pos.16
> e
14 ¥
o Pos.te
v
= > o
0 POS20
-
Reas
15 >
> Pos.22

194 » Rewo

705,08 (ompa ao fr7age dital) Seiego de fungio dighal

- POS13 0
> el » | Posor L

[ovanr oacrzo ¢ 1) 1

POS.1S

> Rewe > [ P50z > 2
©vaoroacEo ¢ 4)
FOOAT - Operagso
> Ream » [ POS03 >
(0 vale pesrio & 1) "
- P0S.19
> Rews » [ Pos04 > = Felter?
(0 valer padrao ) Falha
o521
> Resro > PS5 e
©vaior o300 €.0)
Pos.23
> Resoo > P0S06 L p

multifuncionais diferentes ndo podem ser definidos com a mesma

fungao.
Configu ~ s
_ Funcéo Descricéao
racao
O VFD néao atua mesmo que houver entrada de sinal; é
0 Sem fungao possivel definir os terminais ndo utilizados para

“nenhuma fungao” para evitar erros.

1 Rotacéo para a frente (FWD)

Controla a rotagao para a frente/inversa do VFD por

Rotacdo inversa (REV)

meio de terminais externos.

3 Controle de 3 condutores/Sen |controle de 3 fios por meio deste terminal. Consulte

Define o modo de operagédo do VFD para o modo de

P05.13 para mais detalhes.

4 Modo jog de avango Frequéncia em modo jog. Consulte P08.06, P08.07 e
P08.08 para os tempos de aceleragao/desaceleragdo
5 Modo jog reverso em modo jog.
O VFD bloqueia a saida e o controle do processo de
6 Parada por inércia parada do motor ndo é mais controlado pelo VFD. Este

modo é aplicado em casos de carga de grande inércia e

tempo de parada livre; a configuragdo é a mesma do
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1"

Redugao da frequéncia
(DOWN)

Limpa a configuragéo de
aumento/redugao de
frequéncia

Configu - s
~ Funcéo Descricéao
racao

P01.08, sendo usado principalmente no controle
remoto.
A fungao de redefinigdo de falha é a mesma obtida pela

7 Redefinigao de falha tecla [STOP/RST]| no teclado. Esta fungéo pode ser
usada na redefinigdo remota da falha.
O VFD desacelera até parar, no entanto, todos os
parametros de execugéo estardo em status memoria,

8 Pausa da operacao como parametro PLC, frequéncia de oscilagédo e
parametro PID. Ap6s o desaparecimento do sinal, o
VFD retornara ao estado anterior a parada.
Quando o sinal de falha externa é transmitido ao VFD, o

9 Entrada de falha externa .
VFD libera o alarme de falha e para.

10 Aumento da frequéncia (UP) |Usado para alterar o comando de aumento/reducgéo da

frequéncia quando a frequéncia é fornecida por
terminais externos.

K1
| Terminal UP

K2

Terminal DOWN

K3 Terminal de zeragem

UP/DOWN

COM

O terminal usado para apagar a configuragéo de
aumento/redugéo da frequéncia pode apagar o valor de
frequéncia do canal auxiliar definido em UP/DOWN,
restaurando assim a frequéncia de referéncia para a
frequéncia fornecida pelo canal de comando de
frequéncia de referéncia principal.

Alternar entre a configuragéo

A e a configuragédo B

Esta fungdo é usada para alternar entre os canais de
configuracgéo de frequéncia.
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Configu _ L
~ Fungao Descrigao
ragao
Alternar entre a configuragdo [Um canal de referéncia de frequéncia e um canal de
14 de combinagéo e a referéncia de frequéncia B podem ser comutados pela
configuragdo A fungdo N.° 13; o canal de combinagéo definido por
P00.09 e o canal de referéncia de frequéncia A podem
Alternar entre a configuragio ser comutados pela fungdo N.° 14; o canal de
N combinacéo definido por P00.09 e o canal de referéncia
15 de combinagéo e a
) = de frequéncia B podem ser comutados pela fungdo N.°
configuragdo B
15.
16 Terminal de velocidade Velocidades de 16 etapas podem ser definidas
multietapas 1 combinando os estados digitais desses quatro
terminais.
17 Terminal de velocidade
multietapas 2 Nota: A velocidade multietapas 1 é de bit baixo, a
velocidade multietapas 4 é de bit alto.
18 Terminal de velocidade
multietapas 3 Velocidad | Velocidad | Velocidad | Velocidad
e e e e
multietap multietap multietapa | multietap
19 Terminal de velocidade as4 as 3 s2 as 1
multietapas 4
BIT3| BIT2 BIT1 BITO)
20 Pausa da velocidade Pause a fungdo de selegdo de velocidade multietapas
multietapas para manter o valor definido no estado atual.
21 Selecéo de tempo de Use estes dois terminais para selecionar quatro grupos
aceleracédo/desaceleragdo 1 |de tempo de aceleragao/decoragao.
. . Selecéo do tempo N
Terminal| Terminal N Parametro
de aceleragéo ou
1 2 ~ correspondente
desaceleragéo
Selecéo de tempo de Tempo de
22 DESLIG|DESLIG _
aceleracédo/desaceleragao 2 laceleracdo/desacel |P00.11/P00.12
ADO  |ADO ~
leracéo 1
DESLIG
LIGADO| Tempo de P08.00/P08.01
IADO .
laceleracédo/desacel
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Configu
ragao

Fungao

Descrigao

leracéo 2

Tempo de
DESLIG

IADO

LIGADO |aceleragdo/desacel [P08.02/P08.03

leracédo 3

Tempo de

LIGADO|LIGADO |aceleragédo/desacel [P08.04/P08.05

leracédo 4

23

Redefinigdo de parada por
PLC simples

Reinicia o processo de PLC simples e apaga as
informacgdes de estado anteriores do PLC.

24

Pausa simples por PLC

O programa pausa durante a execugdo do PLC, e
continua rodando na etapa de velocidade atual. Uma
vez que a fungdo é cancelada, o PLC simples continua

funcionando.

25

Pausa no controle PID

O PID se torna temporariamente ineficaz e o VFD

mantém a saida de frequéncia atual.

26

Pausa na frequéncia de
oscilagdo (parada na
frequéncia da corrente)

O VFD pausa na saida de corrente. Uma vez que a
funcéo é cancelada, ela continua a operagao de

frequéncia oscilante na frequéncia atual.

Redefinigdo da frequéncia de

A frequéncia definida do VFD reverte para a frequéncia

27 oscilagdo (reverter para a
L central.
frequéncia central)
28 Redefinigdo do contador  |Zerar o contador.
Alternancia entre o controle
. O VFD alterna do modo de controle de torque para o
29 de velocidade e o controle de . .
modo de controle de velocidade ou vice-versa.
torque
~ _ Certifica que o VFD n3o seja afetado por sinais externos
Aceleragao/desaceleragao
30 B (exceto pelo comando de parada) e mantenha a
desabilitada . .
frequéncia de saida atual.
31 Acionador do contador Habilita a contagem de pulsos do contador.
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Configu - s
~ Funcéo Descricéao
racao
Quando o terminal esta fechado, o valor de frequéncia
. . _ definido por UP/DOWN pode ser apagado para
Limpa a configuragéo de L .
~ restaurar a frequéncia fornecida pelo canal de comando
33 aumento/redugao de L . |
L . de frequéncia; quando o terminal é desconectado, o
frequéncia temporariamente 3 . L )
valor sera revertido para o valor de frequéncia apos a
configuragdo de aumento/redugédo de frequéncia.
O VFD inicia a frenagem CC imediatamente apés o
34 Frenagem CC .
comando se tornar valido.
35 Comutagédo entre o motor 1 e [Quando este terminal se torna valido, é possivel realizar
o motor 2 o controle de comutagao de dois motores.
Quando o terminal se torna valido, o canal de comando
36 Chaves do comando para o |em execugdo mudara para teclado obrigatoriamente.
teclado Caso esta fungéo se torne invalida, o canal de comando
de operagao revertera para o estado original.
Quando o terminal se torna valido, o canal de comando
37 Chaves do comando para o |em execugdo mudara para terminal obrigatoriamente.
terminal Caso esta fungéo se torne invalida, o canal de comando
de operagao revertera para o estado original.
Quando o terminal se torna valido, o canal de comando
em execug¢ao mudara para a comunicagéo
Chaves do comando para . . ~ o
38 L obrigatoriamente. Caso esta fungéo se torne invalida, o
comunicagé@o ~ .
canal de comando de operacao revertera para o estado
original.
Quando este terminal se tornar valido, a pré-excitagdo
39 Comando pré-excitagdo do motor sera iniciada até que este terminal se torne
invalido.
40 Zerar a quantidade de Depois que o comando se torna valido, a quantidade de
consumo de energia consumo de energia do VFD sera zerada.
. Quando o comando se tornar valido, a operagéo atual
Manter a quantidade de ~ i .
41 . do VFD nao afetara a quantidade de consumo de
consumo de energia .
energia.
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Configu _ L
~ Fungao Descrigao
ragao
Origem dos interruptores de . L .
o . Quando este comando se torna valido, o limite superior
42 limitagdo de torque superior ) .
| do torque sera definido pelo teclado.
até o teclado
Entrada do ponto de .
43 L L Vaélido somente para S2, S3 e S4.
referéncia de posigao
44 Desabilitar orientagéo de fuso |A orientagdo do fuso é invalida.
Zeragem do fuso/zeragem da . L
45 L O posicionamento do fuso é acionado.
posigéao local
Selegdo de posigdo zero do ~ s
46 Selecéo de posicéo zero do fuso 1.
fuso 1
Selegdo de posigdo zero do ~ s
47 Selegéo de posicéo zero do fuso 2.
fuso 2
Selecéo da divisdo de escala ~ L
48 Selecao da divisdo de escala do fuso 1
do fuso 1
Selecéo da divisdo de escala ~ L
49 Selegao da divisdo de escala do fuso 2
do fuso 2
Selecéo da divisdo de escala ~ L
50 Selegao da divisdo de escala do fuso 3
do fuso 3
Terminal de comutagéo de . B -
Terminal para comutacao entre o controle de posigéao e
51 controle de .
. L o controle de velocidade.
velocidade/posicéo
. A entrada de pulso é invalida quando o terminal é
52 Desabilitar entrada de pulso .
validado.
. . L Usado para apagar o desvio de entrada da malha de
53 Limpar desvio de posicédo L
posigao.
54 Ganhos proporcionais de  [Usado para comutar os ganhos proporcionais de
posicéo do comutador posigao.
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Configu _ L
~ Fungao Descrigao
ragao
55 Habilitar posicionamento  |O posicionamento ciclico pode ser ativado quando o
digital ciclico posicionamento digital é validado.
Quando este comando é validado, o motor desacelera
56 Parada de emergéncia até a parada de emergéncia, conforme o tempo definido
por P01.26.
57 Entrada da falha de O motor para apos o envio da falha de
superaquecimento do motor |superaquecimento do motor.
59 Alternar do controle FVC para |Quando este terminal for valido no estado de parada,
SVPWM alternar para o controle SVPWM.
60 Comutagéo para o controle de{Quando este terminal for valido no estado de parada,
FvC alternar para o controle FVC (vetor de malha fechada).
61 Comutagao da polaridade de Ao alternar a polaridade de saida do PID, este terminal
PID deve ser usado em conjunto com P09.03
62 Reservado
Quando a casa dos milhares de P21.00 é definida para
habilitar o servo, o terminal de habilitagcdo do servo é
63 Habilitar servo validado, e controla o VFD para inserir o controle de
servo zero. Nesta situagdo, nenhum comando de
inicializacédo é necessario.
Limite maximo para a frente | = . L. N
64 Limite maximo de frequéncia na rotagdo para frente
(FWD)
Limite maximo invertido L . L. Lo
65 Limite maximo de frequéncia na rotagao inversa
(REV)
66 Zerar o contador Zeragem do valor de contagem de posicdo
Quando a fungéo do terminal é validada, a entrada de
67 Aumento de pulso pulso € aumentada de acordo com a velocidade de
pulso P21.27.
68 Habilitar superimposigdo de |Quando a sobreposicéo de pulso é habilitada, o
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Configu _ L
~ Fungao Descrigao
racao
pulso aumento e a redugdo do pulso se tornam efetivos.
Quando a fungéo do terminal é validada, a entrada de
69 Redugao de pulso pulso é reduzida de acordo com a velocidade de pulso
P21.27.
B Se o terminal for validado, o numerador proporcional &
Selegdo de engrenagem .
70 e alternado o numerador P21.30 da 22 relagdo de
eletrénica
comando.
No status de parada, se o terminal for validado, o
Il Alternar para o mestre )
mestre é usado.
No status de parada, se o terminal for validado, o
72 Alternar para o escravo |
escravo é usado.
73 Redefinir o diametro de Usado para redefinir o didmetro de rolagem quando a
rolagem fungdo de controle de tensdo esta habilitada.
Usado para comutar os modos de
Alternar entre B
74 enrolamento/desenrolamento quando a fungdo de
enrolamento/desenrolamento ~ ) N
controle de tens&o esta habilitada.
L Se o terminal for validado quando a fungdo de controle
Pré-acionamento do controle . . N L.
75 B de tenséo estiver habilitada, o pré-acionamento do
de tenséo
controle de tenséo sera executado.
. i Se o terminal for validado quando a fungdo de controle
Desabilitar calculo de . . N | N
76 N de tensao estiver habilitada, o calculo do diametro de
didmetro de rolagem | N
rolagem sera desabilitado.
. L Usado para apagar a exibigao do alarme quando a
77 Limpar a exibigao do alarme ~ _ N
fungao de controle de tensao é habilitada.
Se o terminal for validado quando a fungdo de controle
Frenagem manual do controle . . N |
78 B de tens&o estiver habilitada, a frenagem manual sera
de tenséo .
ativada.
79 Acionar a interrupgao de Se o terminal for validado quando a fungéo de controle
alimentagZio forcada de tenséao estiver habilitada, um sinal de interrupcéo de
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Configu
~g Fungao Descrigao
ragao

alimentacéo é acionado a forga.

Usado para selecionar didmetros de rolagem iniciais
N L diferentes, combinando com o didmetro de rolagem

80 Diametro de rolagem inicial 1 | | ~ ~ )
inicial 2 quando a fungdo de controle de tensao esta

habilitada.

Usado para selecionar didmetros de rolagem iniciais
N L diferentes, combinando com o didmetro de rolagem

81 Diametro de rolagem inicial 2 | | ~ ~ )
inicial 1 quando a fungdo de controle de tensao esta

habilitada.

82 Acionar o controle do modo |No modo de disparo, se o terminal for validado, o sinal

de disparo de controle do modo de disparo é acionado.
Usado para comutar dois grupos de parametros PID
83 Alternar entre parametros de |quando a fungéo de controle de tenséo esta habilitada.
PID de tenséo O primeiro grupo é usado por configuragao padréo. Se o
terminal for validado, o segundo grupo €é usado.
84-95 Reservado /

Lista de parametros relacionados:

Caodigo de

_ Nome Descricao Padrao
funcao
0x00-0x11
Unidades: Tipo de entrada da HDIA
0: A HDIA é uma entrada de pulso de alta
velocidade
P05.00 Tipo de entrada da HDI 0x00

1: HDIA é uma entrada digital
Dezenas: Tipo de entrada da HDIB

0: A HDIB é uma entrada de pulso de alta
velocidade
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Caodigo de
funcao

Nome

Descrigao

Padrao

: HDIB é uma entrada digital

Fungéo do terminal S1

Fungéo do terminal S2

Fungéo do terminal S3

Fungéo do terminal S4

Funcéo do terminal
HDIA

P05.06

Funcao do terminal
HDIB

9:

: Sem fungdo

: Rotagéo para a frente

: Rotagao inversa

: Controle de 3 condutores/Sen
: Modo jog de avango

: Modo jog reverso

: Parada por inércia

: Redefinicado de falha

: Pausa da operagéo

Entrada de falha externa

10: Aumento da frequéncia (UP)

11: Redugéo da frequéncia (DOWN)

12: Limpa a configuragéo de

aumento/redugao de frequéncia

13: Comutacédo entre a configuragdo Ae a

configuragdo B

14: Comutacédo entre a configuragdo de

combinagéo e a configuragédo A

15: Comutacéo entre a configuragdo de

combinacgéo e a configuragédo B

16: Terminal de velocidade multietapas 1
17: Terminal de velocidade multietapas 2

18: Terminal de velocidade multietapas 3
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Caodigo de
funcao

Nome

Descrigao

Padrao

19: Terminal de velocidade multietapas 4
20: Pausa da velocidade multietapas

21: Selegéo de tempo de
aceleracédo/desaceleragao 1

22: Selegéo de tempo de
aceleracédo/desaceleragao 2

23: Redefini¢cdo de parada por PLC simples
24: Pausa simples por PLC

25: Pausa no controle PID

26: Pausa na frequéncia de oscilagado

27: Redefini¢cdo da frequéncia de oscilagdo
28: Redefinigdo do contador

29: Alternancia entre o controle de

velocidade e o controle de torque

30: Aceleragao/desaceleragao desabilitada
31: Acionador do contador

32: Reservado

33: Limpa a configuragéo de
aumento/redugao de frequéncia
temporariamente

34: Frenagem CC
35: Comutagao entre o motor 1 e o motor 2
36: Chaves do comando para o teclado

37: Chaves do comando para o terminal
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Caodigo de
funcao

Nome

Descrigao

Padrao

38: Chaves do comando para comunicagéo
39: Comando pré-excitagdo

40: Zerar a quantidade de consumo de
energia

41: Manter a quantidade de consumo de
energia

42: Origem dos interruptores de limitagéo
de torque superior até o teclado

43: Entrada do ponto de referéncia de
posigéo (valido somente para S2, S3 e S4)

44: Desabilitar orientagdo de fuso

45: Zeragem do fuso/zeragem da posigao
local

46: Selegao de posigado zero do fuso 1
47: Selegao de posicéo zero do fuso 2
48: Selegao da divisdo de escala do fuso 1
49: Selegao da divisdo de escala do fuso 2
50: Selecéo da divisdo de escala do fuso 3

51: Terminal de comutagéo de controle de
velocidade/posigédo

52: Desabilitar entrada de pulso
53: Limpar desvio de posi¢éo

54: Ganhos proporcionais de posigdo do
comutador

55: Habilitar posicionamento digital ciclico
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Caodigo de
funcao

Nome

Descrigao

Padrao

56:

57:

do

59:

60:

61:

62:

63:

64:

65:

66:

67:

68:

69:

70:

71:

72:

73:

74
en

75

76

Parada de emergéncia

Entrada da falha de superaquecimento
motor

Comutacéo para o controle V/F
Comutacgéo para o controle de FVC
Comutacéo da polaridade de PID
Reservado

Habilitar servo

Limite maximo para a frente (FWD)
Limite maximo invertido (REV)
Zerar o contador

Aumento de pulso

Habilitar superimposicéo de pulso
Redugao de pulso

Selecéo de engrenagem eletrénica
Alternar para o mestre

Alternar para o escravo

Redefinir o didmetro de rolagem

: Alternar entre
rolamento/desenrolamento

: Pré-acionamento

: Desabilitar calculo de diametro de

rolagem
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Caodigo de
funcao

Nome

Descrigao

Padrao

77: Limpar a exibicdo do alarme
78: Frenagem manual

79: Acionar a interrupgéo de alimentagéo
forcada

80: Didametro de rolagem inicial 1
81: Didmetro de rolagem inicial 2
82: Acionar o controle do modo de disparo

83: Alternar entre parametros de PID de
tenséo

84-95: Reservado

Reservado

P05.08

Polaridade do terminal
de entrada

0x00-0x3F

0x00

P05.09

Tempo do filtro digital

0,000-1,000s

0,010s

Configuragdo do
terminal virtual

0x00-0x3F (0: Desabilitar; 1: Habilitar)
BITO: Terminal virtual S1

BIT1: Terminal virtual S2

BIT2: Terminal virtual S3

BIT3: Terminal virtual S4

BIT4: Terminal virtual HDIA

BIT8: Terminal virtual HDIB

0x00

Modo de controle de 2/3
condutores

0: Controle de 2 condutores 1

1: Controle de 2 condutores 2
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Caodigo de L ~
_ Nome Descricao Padrao
funcao
2: Controle de 3 condutores 1
3: Controle de 3 condutores 2
Retardo de acionamento
P05.12 0,000-50,000s 0,000s
do terminal S1
Retardo de
P05.13 desligamento do 0,000-50,000s 0,000s
terminal S1
Retardo de acionamento
P05.14 0,000-50,000s 0,000s
do terminal S2
Retardo de
P05.15 desligamento do 0,000-50,000s 0,000s
terminal S2
Retardo de acionamento
P05.16 0,000-50,000s 0,000s
do terminal S3
Retardo de
P05.17 desligamento do 0,000-50,000s 0,000s
terminal S3
Retardo de acionamento
P05.18 0,000-50,000s 0,000s
do terminal S4
Retardo de
P05.19 desligamento do 0,000-50,000s 0,000s
terminal S4
Retardo de acionamento
P05.20 0,000-50,000s 0,000s
do terminal HDIA
Retardo de
P05.21 desligamento do 0,000-50,000s 0,000s
terminal HDIA
P05.22 Retardo de acionamento 0,000-50,000s 0,000s
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Caodigo de L ~
_ Nome Descricao Padrao
funcao
do terminal HDIB
Retardo de
P05.23 desligamento do 0,000-50,000s 0,000s
terminal HDIB

Estado do terminal de
P07.39 0x0000-0xFFFF 0x0000
entrada na falha atual

Status do terminal de
P17.12 . 0x00-0x3F 0x00
entrada digital

5.5.12 Saida digital

O VFD oferece dois grupos de terminais de saida de relé, um terminal de saida em Y de coletor aberto
e um terminal de saida de pulso de alta velocidade (HDO). Todas as fungdes do terminal de saida
digital podem ser programadas por cédigos de fungdo, dos quais o terminal de saida de pulso de alta
velocidade HDO também pode ser configurado para saida de pulso de alta velocidade ou saida digital

por codigo de fungéo.

Selegao de polaridack Retardo de desligamento digtal
o [ Selegao de saida digial Retardo de acionamento digital o saice POB O ° ?
P06.06 e
7
. v o P06.0
L oo 4 ro | 14
2 [ KN
(Valor padraos: 0)
s [
HDO P06.08 0 P06.09
A
L o OO0 - eosoe |1 rearo H
1 —
B A NS ; e T
P06.00 Tipo | |
dooniaca — ROl P06.10 ] 0 P06.11 [y
) 1 posos 7 Retardo a [ P06.05, P17.13, PO7.40 exibigao
i Y | Bmo_[HDO | BTt
1 (Valor padrgo: 1) ROl | B2 |RO2| BIT3
— RO2 0612 0 P06.13 0: Saida de pulso de alta
A
Poser | e ] L P60 | scdede ol
| —— |
(Valor padraos: 5)
o0 [

Atabela a seguir lista as opgdes de codigo de fungcdo. Uma mesma fungéo de terminal de saida pode

ser selecionada repetidamente.

Valor de
) _ Funcao Descricao
configuragao
0 Invalido O terminal de saida nao tem fungao
1 Em rotagéo Sinal de saida ON quando ha saida de
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Valor de
) _ Funcao Descricao
configuragao
frequéncia durante a operagéo
Sinal de saida ON quando ha saida de
2 Em rotacéo para a frente frequéncia durante a operagao para a
frente
. Sinal de saida ON quando ha saida de
3 Em rotacao inversa L L. .
frequéncia durante a operagéo invertida
Sinal de saida ON quando ha saida de
4 Em modo jog frequéncia durante a operagdo em modo
jog
Sinal de saida ON quando ha uma falha no
5 Falha do VFD
VFD
Detecgédo de nivel de frequéncia
6 Consultar P08.32 e P08.33
FDT1
Detecgédo de nivel de frequéncia
7 Consultar P08.34 e P08.35
FDT2
8 Frequéncia alcancada Consultar P08.36
Sinal de saida ON quando a frequéncia de
9 Operagdo em velocidade zero saida do VFD e a frequéncia de referéncia
estdo ambas zeradas.
L .| Sinal de saida ON quando a frequéncia de
10 Alcancar frequéncia limite superior ~ . o .
operagao atinge a frequéncia limite superior
L . Sinal de saida ON quando a frequéncia de
11 Alcancar frequéncia limite Inferior . L
operagado atinge a frequéncia limite inferior
As poténcias do circuito principal e do
circuito de controle sdo estabelecidas, as
12 Pronto para a operacéo fungdes de protegdo ndo atuam; quando o
VFD estiver pronto para operar, o sinal ON
é emitido.
13 Em pré-excitagéo Sinal de saida ON durante a pré-excitacédo
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Valor de
) _ Funcao Descricao
configuragao

do VFD

Sinal de saida ON apods o tempo

i transcorrido do pré-alarme com base no
14 Pré-alarme de sobrecarga L .
limiar; consulte P11.08-P11.10 para mais

detalhes.

Sinal de saida ON apods o tempo

i transcorrido do pré-alarme com base no
15 Pré-alarme de subcarga o .
limiar; consulte P11.11-P11.12 para mais

detalhes.

. . Sinal de saida quando a etapa atual do
16 Estado de PLC simples concluido . ) i
PLC simples é concluido

. . ) Sinal de saida quando um Unico ciclo de
17 Ciclo de PLC simples concluido _ ) i i
operagdo do PLC simples é concluido

Sinal de saida correspondente com base
no valor definido de Modbus/Modbus TCP;

sinal de saida ON quando definido como 1,

Saida do terminal virtual da
23 comunicagdo Modbus/Modbus

TCP ) .
sinal de saida OFF quando definido como 0

Sinal de saida correspondente com base
no valor definido de
POROFIBUS/CANopen/DeviceNet; quando
definido como 1, o sinal ON é emitido;

Saida do terminal virtual da
24 comunicagao

POROFIBUS/CANopen/DeviceNet » .
quando definido como 0, o sinal OFF é

emitido.

Sinal de saida correspondente com base

i . . no valor definido de Ethernet; quando
Saida do terminal virtual de . . | .
25 L definido como 1, o sinal ON é emitido;
comunicacgéo Ethernet . . )
quando definido como 0, o sinal OFF é

emitido.

. A saida é validada quando a tens&o do
Tensao do barramento CC L L
26 . barramento esta acima do limiar de
estabelecida . .
subtens&o do inversor
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Valor de
) _ Funcao Descricao
configuragao
Saida de pulso Z A saida é validada quando o pulso Z do
27 encoder é recebido e é invalidada apés 10
ms.
Durante a superimposigao de A saida é validada quando a fungéo de
28 pulso entrada do terminal de superimposi¢ao de
pulso é validada
29 Agéo do STO Saida quando ha uma falha de STO
Posicionamento concluido A saida é validada quando o
30 posicionamento do controle de
posicionamento é concluido
31 Zeragem do fuso concluida A saida é validada quando a zeragem do
fuso é concluida
32 Divisdo de escala do fuso A saida é validada quando a divisao da
concluida escala do fuso é concluida
33 Em limite de velocidade A saida é validada quando a frequéncia é
limitada
Saida do terminal virtual de O sinal correspondente é emitido de acordo
comunicagao com o valor definido da comunicagéo
34 EtherCAT/PROFINET/ PROFINET. Quando definido como 1, o
EtherNet IP sinal ON é emitido e quando definido como
0, o sinal OFF é emitido.
35 Reservado
Comutacéo do controle de A saida é validada quando a comutagéo de
36 posicionamento/velocidade modo é concluida
concluida
Qualquer frequéncia atingida O sinal de frequéncia atingida é emitido
a7 quando a frequéncia de referéncia de
rampa atual € maior que o valor de
detecgado da frequéncia alcangado.
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Valor de
) _ Funcao Descricao
configuragao
38-40 Reservado
41 Y1 Y1 do cartéo programavel
42 Y2 Y2 do cartdo programavel
43 HDO HDO do cartdo programavel
44 RO1 RO1 do cartdo programavel
45 RO2 RO2 do cartdo programavel
46 RO3 RO3 do cartdo programavel
47 RO4 RO4 do cartdo programavel
. Pré-alarme de superaquecimento (OH)
Pré-alarme de OH detectado pelo B ~
48 detectado pelo cartdo de expansédo (EC)
EC com PT100
com PT100
49 Pré-alarme de OH detectado pelo | Pré-alarme de OH detectado pelo EC com
EC com PT1000 PT1000
50 Pré-alarme de OH detectado pelo | Pré-alarme de OH detectado pelo AI/AO
Al/AO
51 Parado ou operando em O VFD esta em estado parado ou operando
velocidade zero em velocidade zero.
Uma desconexéo é detectada quando a
Desconexao detectada no o
52 detecgao de desconexéao € habilitada no
controle de tenséo
controle de tenséo.
53 Definigao de diametro de rolagem | O diametro de rolagem definido é atingido
alcancada durante a execugao no controle de tensao.
54 Diametro maximo de rolagem O diametro de rolagem maximo é atingido
alcancado durante a execugao no controle de tensao.
55 Diadmetro minimo de rolagem O diametro de rolagem minimo ¢é atingido
alcancado durante a execugao no controle de tensao.
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Valor de

configuragao

Funcao

Descrigao

56

habilitado

Modo de controle de disparo

O modo de disparo esta ativado.

57-63

Reservado

Lista de parametros relacionados:

Caodigo de
funcao

Nome

Descrigao

Padrao

P06.00

Tipo de saida HDO

0: Saida de pulso de alta velocidade de

coletor aberto.

1: Saida de coletor aberto

Selegdo de saida Y1

Selegdo de saida HDO

Selecéo de saida RO1

P06.04

Selecéo de saida RO2

0: Invalido

1: Em rotagao

: Em rotagao para a frente
: Em rotagéo inversa

: Em modo jog

: Falha do VFD

: Frequéncia alcangada

9: Operagdo em velocidade zero
10: Alcangar frequéncia limite superior

11: Alcancar frequéncia limite Inferior

12: Pronto para a operagao

13: Em pré-excitagéo

: Detecgao de nivel de frequéncia FDT1

: Detecgao de nivel de frequéncia FDT2
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Caodigo de
funcao

Nome

Descrigao

Padrao

14: Pré-alarme de sobrecarga
15: Pré-alarme de subcarga
16: Etapa de PLC simples concluida

17: Ciclo de PLC simples concluido

18: Valor de contagem definido alcangado

19: Valor de contagem designado
alcangado

20: Falha externa é valida
21: Reservado
22: Tempo de execugéo alcangado

23: Saida do terminal virtual da
comunicagdo Modbus/Modbus TCP

24: Saida do terminal virtual da
comunicagao
POROFIBUS/CANopen/DeviceNet

25: Saida do terminal virtual de

comunicacgéo Ethernet

26: Tensdo do barramento CC estabelecida

27: Saida de pulso Z

28: Durante a superimposi¢ao de pulso

29: Agédo do STO
30: Posicionamento concluido

31: Zeragem do fuso concluida

32: Divisao de escala do fuso concluida
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Caodigo de
funcao

Nome

Descrigao

Padrao

33

: Limite de velocidade atingido no

controle de torque

34

: Saida do terminal virtual de

comunicagdo EtherCAT/PROFINET/
EtherNet IP

35

36

: Reservado

: Comutagao do controle de

posicionamento/velocidade concluida

37

38

41

42

43

44

45

46

47

48

: Qualquer frequéncia atingida

—40: Reservado

: Y1 do cartdo programavel

: Y2 do cartéo programavel

: HDO do cartdo programavel
: RO1 do cartdo programavel
: RO2 do cartdo programavel
: RO3 do cartdo programavel
: RO4 do cartdo programavel

: Pré-alarme de OH detectado pelo EC

com PT100

49

: Pré-alarme de OH detectado pelo EC

com PT1000

50

51

: Pré-alarme de OH detectado pelo AI/AO

: Parado ou operando em velocidade

zero

52

: Desconexao detectada no controle de
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Caodigo de
_ Nome Descricao Padrao
funcao
tenséo
53: Definigdo de diametro de rolagem
alcangada
54: Didametro maximo de rolagem
alcangado
55: Didmetro minimo de rolagem alcangado
56: Modo de controle de disparo habilitado
57-63: Reservado
Selecéo de polaridade
P06.05 . 0x00—-0x0F 0x00
do terminal de saida
Retardo de acionamento
P06.06 0,000-50,000s 0,000s
de Y1
Retardo de
P06.07 ) 0,000-50,000s 0,000s
desligamento de Y1
Retardo de acionamento| 0,000-50,000s (valido apenas quando
P06.08 0,000s
do HDO P06.00=1)
Retardo de 0,000-50,000s (valido apenas quando
P06.09 . 0,000s
desligamento do HDO | P06.00=1)
Retardo de acionamento
P06.10 0,000-50,000s 0,000s
de RO1
Retardo de
P06.11 . 0,000-50,000s 0,000s
desligamento de RO1
Retardo de acionamento
P06.12 0,000-50,000s 0,000s
de RO2
Retardo de
P06.13 . 0,000-50,000s 0,000s
desligamento de RO2
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Caodigo de i =
. Nome Descricéo Padrao

funcao
Status do terminal de

P07.40 0
saida na falha atual
Status do terminal de

P17.13 o 0

saida digital

5.5.13 PLC Simples

O PLC Simples é um gerador de velocidade multietapas e o VFD é capaz de alterar a frequéncia e a

direcao de operagéo automaticamente com base no tempo de operagéo para atender aos requisitos

do processo. Anteriormente, essa fungdo era realizada com um PLC externo. Atualmente, o proprio

VFD realiza essa fungéo.

O VFD realiza o controle de velocidade de 16 etapas e fornece quatro grupos de tempo de

aceleracédo/desaceleragdo para selegdo.

Apdés o PLC completar um ciclo (ou um segmento), um sinal ON pode ser emitido pelo relé

multifuncional.

P10.00 (modo de PLC simples)

alimentagao

operagao

0 Parar apos
operar uma vez
Configuragao dos

— 1_ [ Continuar operando parametros de
o valor final apés operagao de cada
operar yma vez etapa do PL

I

P10.01 (selegao de memdria de PLC simples)

Sem meméria

Memdria

2
Operagao ciclica

Modo PLC

0

| soapid
primeia secao l"

/ 1

P17.00
Continuar operagao

P1036

Fungao do terminal 23

frequéncia em que|—

Saida digital 16 mEnEsEnEnEsEnEnEnEnEnEnEnEnEnly

Estado @faﬁ’ia‘;jﬂml?? concluido

M

Ciclo de PLC simples

Lista de parametros relacionados:
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Caodigo de L ~
_ Nome Descricao Padrao
funcao
23: Redefini¢cdo de parada por PLC
simples
P05.01- Selecao de fungao de
P05.06 entrada digital 24: Pausar PLC simples
25: Pausar controle PID
P06.01— Selego de fungio de 16: Etapa de PLC simples atingida
P06.04 saida digital 17: Ciclo de PLC simples atingido
0: Parar ap6s operar uma vez
. 1: Continuar operando no valor final apos
P10.00 Modo de PLC simples 0
operar uma vez
2: Operagao ciclica
Seleggo simples de 0: Sem memoria apds o desligamento
P10.01 . c 0
memoria PL 1: Memodria ap6és o desligamento
P10.02 Velocidade multietapas 0 | -300,0 — 300,0% 0,0%
P10.03 Tempo de operagao da . 0,0s
0,0-6553,5s (min)
etapa 0
P10.04 Velocidade multietapas 1 | -300,0 — 300,0% 0,0%
P10.05 Tempo de operagao da . 0,0s
0,0-6553,5s (min)
etapa 1
P10.06 Velocidade multietapas 2 | -300,0 — 300,0% 0,0%
P10.07 Tempo de operagao da . 0,0s
0,0-6553,5s (min)
etapa 2
P10.08 Velocidade multietapas 3 | -300,0 — 300,0% 0,0%
P10.09 Tempo de operagao da . 0,0s
0,0-6553,5s (min)
etapa 3

-152-




VFD Motiondrive350A multifuncional de alto desempenho

Caodigo de L ~
_ Nome Descricao Padrao
funcao
P10.10 Velocidade multietapas 4 | -300,0 — 300,0% 0,0%
P10.11 Tempo de operagao da . 0,0s
0,0-6553,5s (min)
etapa 4
P10.12 Velocidade multietapas 5 | -300,0 — 300,0% 0,0%
P10.13 Tempo de operagao da . 0,0s
0,0-6553,5s (min)
etapa 5
P10.14 Velocidade multietapas 6 | -300,0 — 300,0% 0,0%
P10.15 Tempo de operagao da . 0,0s
0,0-6553,5s (min)
etapa 6
P10.16 Velocidade multietapas 7 | -300,0 — 300,0% 0,0%
P10.17 Tempo de operagao da . 0,0s
0,0-6553,5s (min)
etapa 7
P10.18 Velocidade multietapas 8 | -300,0 — 300,0% 0,0%
P10.19 Tempo de operagao da . 0,0s
0,0-6553,5s (min)
etapa 8
P10.20 Velocidade multietapas 9 | -300,0 — 300,0% 0,0%
P10.21 Tempo de operagao da . 0,0s
0,0-6553,5s (min)
etapa 9
P10.22 Velocidade multietapas 10 | -300,0 — 300,0% 0,0%
P10.23 Tempo de operagao da . 0,0s
0,0-6553,5s (min)
etapa 10
P10.24 Velocidade multietapas 11 | -300,0 — 300,0% 0,0%
P10.25 Tempo de operagao da . 0,0s
0,0-6553,5s (min)
etapa 11
P10.26 Velocidade multietapas 12 | -300,0 — 300,0% 0,0%
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Caodigo de L ~
_ Nome Descricao Padrao
funcao
P10.27 Tempo de operagao da . 0,0s
0,0-6553,5s (min)
etapa 12
P10.28 Velocidade multietapas 13 | -300,0 — 300,0% 0,0%
P10.29 Tempo de operagao da . 0,0s
0,0-6553,5s (min)
etapa 13
P10.30 Velocidade multietapas 14 | -100,0 — 100,0% 0,0%
P10.31 Tempo de operagao da . 0,0s
0,0-6553,5s (min)
etapa 14
P10.32 Velocidade multietapas 15 | -300,0 — 300,0% 0,0%
P10.33 Tempo de operagao da . 0,0s
0,0-6553,5s (min)
etapa 15
Tempo de
aceleragdo/desaceleragao
P10.34 0x0000-0xFFFF 0x0000
das etapas 0-7 do PLC
simples
Tempo de
aceleracgdo/desaceleragao
P10.35 0x0000-0xFFFF 0x0000
das etapas 8-15 do PLC
simples
0: Reiniciar a partir da velocidade
Modo de reinicializagédo do i
P10.36 G multietapas 0 0
PLC
1: Continuar a partir da etapa pausada
Frequéncia de 0,00Hz—P00.03 (frequéncia maxima de
P17.00 ) ~ i 0,00Hz
configuracéo saida)
PLC simples e nimero da . _
. Exibe a etapa atual da fungdo PLC
P17.27 etapa atual da velocidade . 0
. simples.
multietapas

-154-




VFD Motiondrive350A multifuncional de alto desempenho

5.5.14 Operagao em velocidade multietapas.

O VFD define velocidades de 16 etapas, que sdo selecionaveis pelos terminais de velocidade
multietapas 1—4, correspondendo a velocidade multietapa 0 a 15.

S b
(o [on [0 [on [ o [on [or [ ov ] Soegin do fompo de

aceleragaoldesaceleragao da
segd0 0-7 do PLC simples

EEEEEEET b @
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e |
]
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/L_/ i BIT13

' BIT14
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BT
BT Selegao do tempo de.

aceleragaoldesaceleragao da
sega0 8-15 do PLC simples
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BITS

oo |+
BITa P
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.
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] ‘ BIT15
Lista de parametros relacionados:
Codigo de L. _
Nome Descrigao Padrao

funcao

16: Terminal de velocidade

multietapas 1

B . 17: Terminal de velocidade
Selegéo de fungdo de .
P05.01-P05.06 . multietapas 2
entrada digital

18: Terminal de velocidade

multietapas 3

19: Terminal de velocidade
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Codigo de L. _
~ Nome Descricao Padrao
funcao
multietapas 4
20: Pausa da operagédo em
velocidade multietapas.
P10.02 Velocidade multietapas 0 | -300,0 — 300,0% 0,0%
P10.03 Tempo de operagao da . 0,0s
0,0-6553,5s (min)
etapa 0
P10.04 Velocidade multietapas 1 -300,0 — 300,0% 0,0%
P10.05 Tempo de operagao da . 0,0s
0,0-6553,5s (min)
etapa 1
P10.06 Velocidade multietapas 2 | -300,0 — 300,0% 0,0%
P10.07 Tempo de operagao da . 0,0s
0,0-6553,5s (min)
etapa 2
P10.08 Velocidade multietapas 3 | -300,0 — 300,0% 0,0%
P10.09 Tempo de operagao da . 0,0s
0,0-6553,5s (min)
etapa 3
P10.10 Velocidade multietapas 4 | -300,0 — 300,0% 0,0%
P10.11 Tempo de operagao da . 0,0s
0,0-6553,5s (min)
etapa 4
P10.12 Velocidade multietapas 5 | -300,0 — 300,0% 0,0%
P10.13 Tempo de operagao da . 0,0s
0,0-6553,5s (min)
etapa 5
P10.14 Velocidade multietapas 6 | -300,0 — 300,0% 0,0%
P10.15 Tempo de operagao da . 0,0s
0,0-6553,5s (min)
etapa 6
P10.16 Velocidade multietapas 7 | -300,0 — 300,0% 0,0%
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Codigo de L. _
fUnca Nome Descricao Padrao
ungao
P10.17 Tempo de operagao da . 0,0s
0,0-6553,5s (min)
etapa 7
P10.18 Velocidade multietapas 8 | -300,0 — 300,0% 0,0%
P10.19 Tempo de operagao da . 0,0s
0,0-6553,5s (min)
etapa 8
P10.20 Velocidade multietapas 9 | -300,0 — 300,0% 0,0%
P10.21 Tempo de operagao da . 0,0s
0,0-6553,5s (min)
etapa 9
P10.22 Velocidade multietapas 10 | -300,0 — 300,0% 0,0%
P10.23 Tempo de operagao da . 0,0s
0,0-6553,5s (min)
etapa 10
P10.24 Velocidade multietapas 11 | -300,0 — 300,0% 0,0%
P10.25 Tempo de operagao da . 0,0s
0,0-6553,5s (min)
etapa 11
P10.26 Velocidade multietapas 12 | -300,0 — 300,0% 0,0%
P10.27 Tempo de operagao da . 0,0s
0,0-6553,5s (min)
etapa 12
P10.28 Velocidade multietapas 13 | -300,0 — 300,0% 0,0%
P10.29 Tempo de operagao da . 0,0s
0,0-6553,5s (min)
etapa 13
P10.30 Velocidade multietapas 14 | -300,0 — 300,0% 0,0%
P10.31 Tempo de operagao da . 0,0s
0,0-6553,5s (min)
etapa 14
P10.32 Velocidade multietapas 15 | -300,0 — 300,0% 0,0%
P10.33 Tempo de operagdo da 0,0-6553,5s (min) 0,0s
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Cadigo de
funcao

Nome

Descricao

Padrao

etapa 15

P10.34

Tempo de
aceleragdo/desaceleragao
das etapas 0-7 do PLC
simples

0x0000-0xFFFF

0x0000

Tempo de
aceleragdo/desaceleragao
das etapas 8-15 do PLC
simples

0x0000-0xFFFF

0x0000

P17.27

PLC simples e numero da
etapa atual da velocidade
multietapas

Exibe a etapa atual da fungdo
PLC simples.

5.5.15 Controle PID

O controle PID, modo comum para o controle de processo, é usado principalmente para ajustar a
frequéncia de saida do VFD ou a tensdo de saida por meio de operagdes de divisdo de escala,
operagdes integrais e operagdes diferenciais sobre a diferenga entre o sinal de feedback das variaveis
controladas e o sinal do alvo, formando assim um sistema de feedback negativo para manter as
variaveis controladas acima do alvo. E indicado para controle de fluxo, controle de presséo, controle
de temperatura etc. O diagrama dos principios basicos para a regulagdo da frequéncia de saida é

mostrado na figura abaixo.

=

Pausa no controle PID
da fungao do terminal 25
v

P09.09 (valor limite.
superior da saida PID)

T + Feedback de
>0 —» referéncia

‘Ajuste de
parada PDI

<P0908?

P09.08 i

P09.02

P09.10 (valor limite.
inferior da saida PID)
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Introdugéo aos principios operacionais e métodos de controle para controle PID

Controle proporcional (Kp): Quando o feedback é diferente da referéncia, a saida sera proporcional a
essa diferenga. Se tal diferenga for constante, a varidvel reguladora também sera constante. O
controle proporcional pode responder rapidamente as mudangas de feedback, no entanto, ndo é
capaz de eliminar a diferenga por si s6. Um ganho proporcional maior indica uma velocidade de
regulagdo mais rapida, mas um ganho excessivo resultara em oscilagdo. Para solucionar este
problema, defina o tempo integral para um valor alto e o tempo diferencial para 0, execute o sistema
apenas com controle proporcional e, em seguida, altere a referéncia para observar a diferenga (ou
seja, diferenga estatica) entre o sinal de feedback e a referéncia. Se a diferenga estatica ocorrer na
direcdo da mudanga de referéncia (como aumento de referéncia, em que o feedback é sempre inferior
a referéncia apds a estabilizagdo do sistema), continue aumentando o ganho proporcional; caso
contrario, diminua o ganho proporcional. Repita esse processo até obter uma diferenga estatica
pequena.

Tempo integral (Ti): Quando o feedback desvia da referéncia, a variavel reguladora de saida acumula
continuamente. Se o desvio persistir, a varidvel reguladora aumentara continuamente até que o desvio
desaparega. O regulador integral pode ser usado para eliminar a diferenga estatica; no entanto, uma
regulagéo excessiva pode levar a um overshoot repetitivo, 0 que causara instabilidade e oscilagcdo do
sistema. A oscilagdo causada por um efeito integral forte é a flutuagéo do sinal de feedback para cima
e para baixo, com base na variavel de referéncia, e aumento da faixa de flutuagcdo gradualmente até
ocorrer a oscilagdo. O parametro de tempo integral € geralmente regulado gradualmente de baixo
para alto, até que a velocidade estabilizada do sistema cumpra o requisito.

Tempo derivativo (Td): Quando o desvio entre o feedback e a referéncia é alterado, deve-se emitir a
variavel reguladora proporcional a taxa de variagdo do desvio, e esta variavel reguladora sera
relacionada apenas a dire¢do e magnitude da variacdo do desvio em vez da direcdo e magnitude do
proprio propriamente dito. O controle diferencial é usado para controlar a variagdo do sinal de
feedback com base na tendéncia de variagdo. O regulador diferencial deve ser usado com cautela,
uma vez que pode facilmente ampliar as interferéncias do sistema, principalmente aquelas com alta
variagdo de frequéncia.

Quando a sele¢édo do comando de frequéncia (P00.06, P00.07) é igual a 7 ou a selegéo do canal de
configuragdo de tensdo (P04.27) é igual a 6, o VFD é controlado pelo PID de processo.

5.5.15.1 Procedimentos gerais para configuragdes de parametros PID
a. Determinag&o do ganho proporcional P

Ao determinar o ganho proporcional P, primeiramente remova o termo integral e o termo derivativo do
PID configurando Ti=0 e Td=0 (para mais detalhes, consulte a configuragdo do parametro PID),
transformando o PID em controle proporcional puro. Defina a entrada para 60%—70% do valor maximo
permitido e aumente o ganho proporcional P gradualmente de O até a oscilagdo do sistema e, em
seguida, reduza o ganho proporcional P gradualmente, do valor atual até que a oscilagéo do sistema
desaparecga. Registre o ganho proporcional P neste ponto e defina o ganho proporcional P de PID
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para 60%—70% do valor atual. Este é todo o processo de comissionamento de ganho proporcional P.
b. Determinar o tempo integral Ti

Depois que o ganho proporcional P for determinado, defina o valor inicial de um tempo integral Ti
maior e diminua Ti gradualmente até a oscilagéo do sistema. Em seguida, aumente o Ti até que a
oscilagdo do sistema desaparega, registre o Ti neste ponto e defina a constante de tempo integram
Ti do PID para 150%—180% do valor atual. Este é o processo de comissionamento da constante de

tempo integral Ti.
c. Determinagéo do tempo derivativo Td
O tempo derivativo Td é geralmente definido como 0.

Se for necessario ajustar Td para outro valor, faga o mesmo ajuste em P e Ti, ou seja, ajuste Td para
30% do valor quando nédo houver oscilagéo.

d. Esvazie a carga do sistema, execute a depuragéo da junta de transporte de carga e, em seguida,
ajuste o parametro PID até atender ao requisito.
5.5.15.2 Métodos de ajuste do controle PID

Apos definir os parametros controlados pelo PID, ajuste esses paradmetros pelos seguintes meios.

Overshoot de controle: Em caso de overshoot, reduza o tempo derivativo (Td) e aumente o

tempo integral (Ti).

Resposta Antes do ajuste

V\

Apbs o ajuste

Tempo t

Estabilize o valor de feedback o mais rapidamente possivel: em caso de overshoot, reduza o
tempo integral (Ti) e aumente o tempo derivativo (Td) para estabilizar o controle o mais rapidamente

possivel.
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Resposta Apds o ajuste

Antes do ajuste

Tempo t

Controle da vibragao de longo prazo: Se o ciclo de vibragéo periédica for maior que o valor definido
do tempo integral (Ti), isso indicara que a agéo integral € muito forte. Aumente o tempo integral (Ti)
para controlar a vibragéo.

Resposta Antes do ajuste

\

Apds o ajuste

Tempo t

Controle da vibragao de curto prazo: Se o ciclo de vibragéo for curto, quase igual ao valor definido
do tempo derivativo (Td), isso indicara que a agao derivativa € muito forte. Reduza o tempo derivativo
(Td) para controlar a vibragdo. Quando o tempo derivativo (Td) é definido como 0,00 (ou seja, sem
controle derivativo) e ndo ha como controlar a vibragéo, reduza o ganho proporcional.

Resposta Ap6s o ajuste

v

V\

Antes do ajuste

Tempo t

Lista de parametros relacionados:

-161-



VFD Motiondrive350A multifuncional de alto desempenho

Caodigo de
funcao

Nome

Descrigao

Padrao

P09.00

Origem de
referéncia PID

0: Definido por P09.01

1: Al1

2:Al2

3:AI3

4: HDIA de pulso de alta velocidade

5: Operagdo multietapas.

6: Comunicagdo Modbus/Modbus TCP

7: Comunicagdo
PROFIBUS/CANopen/DevicneNET

8: Comunicagao Ethernet

9: Comunicagao HDIB de pulso de alta
velocidade

10: Comunicagao
EtherCAT/PROFINET/EtherNet IP

11: Cartao programavel

12: Reservado

Configuragao digital
de PID

-100,0%-100,0%

0,0%

P09.02

Origem do feedback
de PID

0: A1

1: AI2

2:AI3

3: HDIA de pulso de alta velocidade

4: Comunicagédo Modbus/Modbus TCP

5: Comunicagdo
PROFIBUS/CANopen/DevicneNET
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Caodigo de s 5
_ Nome Descrigao Padrao
funcao
6: Comunicagao Ethernet
7: HDIB de pulso de alta velocidade
8: Comunicagdo EtherCAT/PROFINET/EtherNet
P
9: Cartdo programavel
10: Reservado
Selecao das 0: A saida de PID é uma caracteristica positiva
P09.03 caracteristicas de 0
saida de PID 1: A saida de PID é uma caracteristica negativa
Ganho proporcional
P09.04 0,00-100,00 1,80
(Kp)
P09.05 Tempo integral (Ti) | 0,01-10,00s 0.90s
Tempo diferencial | 0,00-10,00s
P09.06 0.00s
(Td)
Periodo de 0,001-1,000s
P09.07 0.100s
amostragem (T)
Limite de desvio do
P09.08 0,0-100,0% 0,0%
controle PID
Limite superior da . = .
P09.09 . P09.10-100.0% (frequéncia ou tensdo max.) 100,0%
saida PID
Limite inferior da L B i
P09.10 . -100.0%—-P09.09 (frequéncia ou tensdo max.) 0,0%
saida PID
Valor de detecgéo
P09.11 ] 0,0-100,0% 0,0%
de feedback off-line
Tempo de deteccao
P09.12 A 0,0-3600,0s 1.0s
de feedback off-line
P09.13 = 0x0000-0x1111 0x0001
Selecéo de controle
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Caodigo de
funcao

Nome

Descrigao

Padrao

PID

Unidades:

0: Continuagéo do controle integral apds a
frequéncia atingir o limite superior/inferior

1: Interrupgao do controle integral apds a
frequéncia atingir o limite superior/inferior

Dezenas:

0: O mesmo com a diregao de referéncia
principal

1: Ao contrario da diregdo de referéncia
principal

Centenas:

0: Limite de acordo com a frequéncia maxima
1: Limite de acordo com a frequéncia A
Milhares:

0: Frequéncia A+B, aceleragao/desaceleragdo
da referéncia principal
Um buffer de origem de frequéncia ¢ invalidado

1: Frequéncia A+B, aceleragdo/desaceleragao
da referéncia principal

Um buffer de origem de frequéncia é validado, a
aceleracédo/desaceleragdo é determinada por
P08.04 (tempo de aceleragdo 4).

P09.14

Ganho proporcional
de baixa frequéncia

(Kp)

0,00-100,00

P09.15

Tempo de
aceleragédo/desacel
eragdo do comando

PID

0,0-1000,0s

0,0s
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Caodigo de s 5
_ Nome Descrigao Padrao
funcao
Tempo de filtragem
P09.16 0,000-10,000s 0,000s
da saida PID
P09.17 Reservado
Tempo integral de
P09.18 baixa frequéncia 0,00-10,00s 0,90s
(Th)
Tempo diferencial
P09.19 de baixa frequéncia | 0,00-10,00s 0,00s

(Td)

Ponto de baixa
frequéncia para
P09.20 . 0,00Hz-P09.21 5,00Hz
comutacéo de

parametros PID

Ponto de alta
frequéncia para
P09.21 . P09.20-P00.03 10,00Hz
comutacéo de

parametros PID

Frequéncia de 0,00Hz-P00.03 (frequéncia maxima de saida)

P17.00 . _ 0,00Hz
configuragéo
Valor de referéncia | -100,0 — 100,0%
P17.23 0,0%
de PID
Valor de feedback | -100,0 — 100,0%
P17.24 0,0%

de PID

5.5.16 Operacao em frequéncia oscilante

A frequéncia de oscilagcdo é aplicada principalmente nos casos em que fungdes de movimento
transversal e enrolamento sdo necessarias, como em industrias téxteis e de fibras quimicas. O
processo de trabalho tipico € mostrado abaixo.
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Caodigo de L. _
_ Nome Descricao Padrao
funcao
Frequéncia maxima
P00.03 i P00.03-400.00Hz 50,00Hz
de saida

0: Teclado
1: Al
2: A2
3:Al3

4: HDIA de pulso de alta velocidade

Configurag&o do canal 5: Programa PLC simples
P00.06 do comando de

frequéncia A

6: Operagado em velocidade multietapas.
7: Controle PID
8: Comunicagdo Modbus/Modbus TCP

9: Comunicagdo
PROFIBUS/CANopen/DeviceNet

10: Comunicagdo Ethernet

11: HDIB de pulso de alta velocidade
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Caodigo de L. _
_ Nome Descricao Padrao
funcao
12: Trem de pulso AB
13: Comunicagao
EtherCAT/PROFINET/EtherNet IP
14: Cartdo programavel
Tempo de aceleragéo Dependente
P00.11 0,0-3600,0s
1 do modelo
Tempo de Dependente
P00.12 0,0-3600,0s
desaceleragéo 1 do modelo
26: Pausa na frequéncia de oscilagédo
(parada na frequéncia da corrente)
P05.01- = =
Selegéo de fungao de
igi 27: Redefinigdo da frequéncia de
P05.06 entrada digital red % q °
oscilagdo (reverter para a frequéncia
central)
Amplitude da R L.
L 0,0-100,0% (relativo a frequéncia
P08.15 frequéncia de . 0,0%
L definida)
oscilagéo
Amplitude da 0,0-50,0% (em relagdo a amplitude da
P08.16 o L L 0,0%
frequéncia de salto | frequéncia de oscilagéo)
Tempo de subida de
P08.17 frequéncia de 0,1-3600,0s 5,0s
oscilagéo
Tempo de queda de
P08.18 frequéncia de 0,1-3600,0s 5,0s
oscilagéo

5.5.17 Entrada do encoder local

O VFD possui fungdo de contagem de pulso, inserindo a contagem de pulso da porta de alta
velocidade da HDI. Quando o valor de contagem real ndo € menor que o valor definido, o terminal de
saida digital emite o sinal de pulso alcangado pelo valor de contagem e o valor correspondente é
zerado.
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Caodigo de L _
_ Nome Descricao Padrao
funcao
0x00-0x11
Unidades: Tipo de entrada da HDIA
0: A HDIA é uma entrada de pulso de
alta velocidade
P05.00 Tipo de entrada da HDI 1: HDIA é uma entrada digital 0x00
Dezenas: Tipo de entrada da HDIB
0: A HDIB é uma entrada de pulso de
alta velocidade
1: HDIB é uma entrada digital
0: Configuragéo por frequéncia
Funcao de entrada de
. 1: Reservado
P05.38 pulso de alta velocidade 0
HDIA 2: Entrada pelo encoder, usado em
combinagao com HDIB
0: Configuragéo por frequéncia
Selecao da fungao de
1: Reservado
P05.44 entrada de pulso de alta 0
velocidade HDIB 2: Entrada pelo encoder, usado em
combinagao com HDIA
P18.00 Frequéncia real do encoder| -999,9-3276,7Hz 0,0Hz
0: Cartdo PG
P20.15 Modo de medigao de 1: Local; realizados por HDIA e HDIB; 0
velocidade o .
suporta apenas codificador incremental
de 24V

5.5.18 Procedimentos de comissionamento para controle de malha fechada, controle de
posigdo e posicionamento do fuso

1. Procedimentos de comissionamento para controle vetorial de malha fechada de motor

assincrono
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Etapa 1: Restaurar para o valor padréo por meio do teclado

Etapa 2: Defina os parametros da placa de identificagdo do motor para o grupo P00.03, P00.04 e P02
Etapa 3: Ajuste automatico dos parametros do motor

Realize o ajuste automatico do parametro rotativo ou do parametro estatico por meio do teclado. Se
o motor puder ser desconectado da carga, o usuario pode realizar o ajuste automatico do parametro
rotativo; caso contrario, execute o ajuste automatico do parametro estatico, pois o parametro obtido
deste ajuste sera salvo no grupo de parametros do motor P02 automaticamente.

Etapa 4: Verifique se o encoder esta corretamente instalado e configurado

a) Confirme a diregdo do encoder e a configuragdo dos parametros

Configure P20.01 (pulso por rotagdo do encoder), P00.00=2 e P00.10=20.00Hz, e acione o VFD.
Neste ponto, o motor girara a 20,00Hz. Observe se o valor de medigao de velocidade de P18.00 esta
correto, uma vez que, caso o valor seja negativo, o sentido do encoder estara invertido, em cujo caso
deve-se ajustar o P20.02 para 1; se o valor da medicdo de velocidade apresentar desvio excessivo,
isso indicara que P20.01 esta configurado incorretamente. Observe se ha oscilagdo do P18.02 (valor
de contagem de pulsos Z do encoder); oscilagdes indicam que o encoder esta sofrendo interferéncia
ou que o P20.01 estad configurado incorretamente, exigindo que o usuario verifique a fiagdo e a

camada de blindagem.
b) Determine a diregéo do pulso Z

Defina P00.10=20,00Hz e P00.13 (sentido de funcionamento) para a direcdo de avanco e retrocesso,
respectivamente, observando se o valor da diferenga de P18.02 ¢ menor que 5. Se o valor da
diferenga permanecer maior que 5 apds o ajuste da fungdo de reversdo do pulso Z de P20.02,
desligue e troque a fase A e a fase B do encoder e, em seguida, entdo observe a diferenga entre o
valor de P18.02 durante a rotagdo de avango e retrocesso. A direcdo do pulso Z afeta apenas a

precisao de posicionamento de avango/retrocesso do fuso, proporcionado pelo pulso Z.

Etapa 5: Operagéo piloto do vetor de malha fechada

Defina P00.00=3 e execute o controle vetorial em malha fechada. Ajuste P00.10 e o parametro Pl da
malha de velocidade e malha de corrente no grupo P03 para fazé-lo funcionar de forma estavel por

toda a faixa de ajuste.

Etapa 6: Controle de enfraquecimento de fluxo

Defina o ganho do regulador de enfraquecimento de fluxo P03.26=0-8000 e observe o efeito de
controle do enfraquecimento de fluxo. P03.22—P03.24 podem ser ajustados conforme necessario.

2. Procedimentos de comissionamento para controle vetorial de malha fechada de motor

sincrono

Etapa 1: Defina P00.18=1, restaurar para o valor padrao
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Etapa 2: Defina P00.00 (FVC), defina P00.03, P00.04 e os parametros da placa de identificagdo do
motor no grupo P02.

Etapa 3: Defina o parametro do encoder P20.01.

Quando o codificador for do tipo resolver, defina o valor da contagem de pulso do codificador
para (numero do par de polos do resolver x 1024), por exemplo, se o nimero do par de polos
for 4, defina P20.01 para 4096.

Etapa 4: Assegurar que o encoder esteja instalado e configurado corretamente

Quando o motor parar, observe se ha oscilagdo de P18.21 (angulo do resolver). Se houver
oscilagdo excessiva, verifique a fiagao e o aterramento. Gire o motor lentamente e observe se
P18.21 muda proporcionalmente. Se sim, o motor esta corretamente conectado; se o valor de
P18.02 se mantiver constante em um valor diferente de zero apds a rotagcdo de multiplos
circulos, isso indicara que o sinal Z do encoder esta correto.

Etapa 5: Autoajuste da posigéo inicial do polo magnético
Defina P20.11=2 ou 3 (3: autoajuste rotativo; 2: autoajuste estatico), pressione a tecla RUN
para operar o VFD.
a) Autoajuste giratorio (P20.11= 3)

Detecta a posicdo do polo magnético atual quando o autoajuste é iniciado e, em seguida, acelera
para 10 Hz, autoajusta a posigdo do polo magnético correspondente do pulso Z do codificador e
desacelera até parar.

Durante a operagdo, se ocorrer falha ENC1o ou ENC1d, defina P20.02 e execute o autoajuste
novamente.

Apds o autoajuste ser feito, o angulo obtido do autoajuste sera salvo em P20.09 e P20.10
automaticamente.

b) Autoajuste estatico

Nos casos em que a carga pode ser desconectada, recomenda-se adotar o autoajuste rotativo
(P20.11=3), j& que este possui alta precisdo angular. Se a carga ndo puder ser desconectada, o
usuario pode adotar o autoajuste estatico (P20.11=2). A posi¢cdo do polo magnético obtida do
autoajuste sera salva em P20.09 e P20.10.

Etapa 6: Operagéo piloto do vetor de malha fechada

Ajuste P00.10 e o parametro Pl da malha de velocidade e malha de corrente no grupo P03 para fazé-
lo funcionar de forma estavel por toda a faixa de ajuste. Em caso de oscilagéo, reduza o valor de
P03.00, P03.03, P03.09 e P03.10. Se o ruido de oscilagéo atual ocorreu durante a velocidade baixa,
ajuste o P20.05.

Nota: E necessario determinar P20.02 (direcéo do encoder) e executar o autoajuste da posigéo do
polo magnético novamente se a fiagdo do motor ou do encoder for alterada.
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3. Procedimentos de comissionamento para controle de trem de pulso

A entrada de pulso é operada com base no controle vetorial de malha fechada; a detecgdo de
velocidade é necessdria no posicionamento subsequente do fuso, na operagdo de zeragem e na
operacéo de divisao.

Etapa 1: Restaurar para o valor padréo por meio do teclado

Etapa 2: Defina P00.03, P00.04 e os parametros da placa de identificagdo do motor no grupo P02

Etapa 3: Autoajuste dos parametros do motor: ajuste automatico do parametro rotativo ou ajuste

automatico do parametro estatico

Etapa 4: Verifique a instalagdo e as configuragdes do encoder. Defina P00.00=3 e P00.10=20.00Hz

para operar o sistema e verifique o efeito de controle e o desempenho do sistema.

Etapa 5: Configure P21.00=0001 para definir o modo de posicionamento para o controle de
posicionamento, ou seja, controle de string de pulso. Existem quatro modos de comando de pulso,

que podem ser definidos por P21.01 (modo de comando de pulso).

No modo de controle de posicionamento, é possivel verificar o bit de ordem superior e o bit de ordem
inferior da referéncia de posicdo e feedback, P18.02 (valor de contagem do pulso Z), P18.00
(frequéncia real do encoder), P18.17 (comando de pulso frequéncia) e P18.19 (saida do regulador de
posigédo) via P18, por meio do qual o usuario pode encontrar a relagdo entre P18.08 (posi¢édo do ponto
de referéncia) e P18.02, frequéncia de comando de pulso P18.17, feedforward (alimentagdo direta)

P18.18 e saida do regulador de posigéo P18.19.

Etapa 6: O regulador de posigdo tem dois ganhos, a saber, P21.02 e P21.03, e eles podem ser

comutados por comando de velocidade, comando de torque e terminais.

Etapa 7: Quando P21.08 (limite de saida do controlador de posicionamento) é definido como 0, o
controle de posicéo sera invalidado e, neste ponto, o trem de pulso atuara como origem da frequéncia,
P21.13 (ganho de feedforward de posi¢do) devendo ser definido como 100%, e o tempo de
aceleracdo/desaceleragdo da velocidade é determinado pelo tempo de aceleragdo/desaceleragao do
trem de pulso, e o tempo de aceleragdo/desaceleracdo do trem de pulso do sistema pode ser
ajustado. Se o trem de pulso atuar como a origem da frequéncia no controle de velocidade, o usuario
podera configurar P21.00 como 0000 e definir a referéncia da origem de frequéncia P00.06 ou P00.07
como 12 (conforme definido pelo trem de pulso AB). Neste ponto, o tempo de
aceleracdo/desaceleragdo é determinado pelo tempo de aceleragdo/desaceleragdo do VFD,
enquanto os parametros do trem de pulso AB ainda sdo definidos pelo grupo P21. No modo de

velocidade, o tempo de filtro do trem de pulso AB é determinado por P21.29.
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Etapa 8: A frequéncia de entrada do trem de pulso é igual a frequéncia de feedback do pulso do
encoder, a relagdo entre eles pode ser alterada por P21.11 (numerador da relagdo de comando de

posicionamento) e P21.12 (denominador da relagdo de comando de posicionamento)

Etapa 9: Quando o comando de execugdo ou habilitagdo do servo for valido (por meio da configuragdo

de P21.00 ou fungdo do terminal 63), ele entrard no modo de operagéo servo do trem de pulso.
4. Procedimentos de comissionamento para posicionamento do fuso

A orientagdo do fuso é definida de modo a realizar fungdes de orientagdo como zeragem e divisédo

com base no controle vetorial de malha fechada

Frequéncia
,P22.02 Tempo de desaceleragéo da orientagdo do
/ ! fuso
p2201 | /S N !
. 4 /_\
Velocidade d
parada H $21.0 Alcance de concluséo Tempo
precisa do ' do posicionamento
_[oN H
Comando de operagao H
Comando de zeragem —] ON H L
'
'
Terminal de sele¢do de - .82105‘5
zeragem 1 —t ¥ Tempo de retengéo do sinal de concluséo do
Sinal de conclusdao  d » JON — ON| posicionamento
o e— \

posicionamento P21.25 Tempo de retengéo do sinal de conclus&o do

P21.10 Tempo de posicionamento

detecgdo para conclusao
do posicionamento

Etapa 1-4: Essas quatro etapas s&o iguais as primeiras quatro etapas dos procedimentos de
comissionamento para o controle vetorial de malha fechada, visando cumprir os requisitos de modo
controle, e realizando assim a fungdo de posicionamento do eixo no modo de controle de posigdo ou

de controle de velocidade.

Etapa 5: Defina P22.00.bit0O=1 para ativar o posicionamento do fuso, defina P22.00.bit1 para
selecionar a entrada zero do fuso. Se o sistema adotar um encoder para medi¢do de velocidade,
defina P22.00.bit1 como 0 para selecionar a entrada de pulso Z; se o sistema adotar uma chave
fotoelétrica para medicdo de velocidade, ajuste P22.00.bit1 como 1 para selecionar a chave
fotoelétrica com entrada zero; configure P22.00.bit2 para selecionar o modo de busca zero, configure
P22.00.bit3 para ativar ou desativar a calibracdo zero e selecione o modo de calibragédo zero

configurando P22.00.bit7.
Etapa 6: Operagdo de zeragem do fuso
a) Selecione a diregédo de posicionamento definindo P22.00.bit4.

b) Existem quatro posi¢des zero no grupo P22. O usuario pode escolher uma das quatro posi¢des de
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zeragem configurando a selegdo do terminal de entrada de zeragem (46, 47) no grupo P05. Ao
executar a fungdo de zeragem, o motor para precisamente na posigdo de zeragem correspondente,

de acordo com a direcédo de posicionamento definida, que pode ser visualizada via P18.10.

c) O comprimento de posicionamento da zeragem do fuso é determinado pelo tempo de

desaceleragéo e a velocidade da parada de preciséo.
Etapa 7: Operagao de divisdo do fuso

Existem sete posi¢des de divisdo de escala no grupo P22. O usuario pode selecionar uma das sete
posigcdes de divisdo escalar, configurando a selecdo do terminal de entrada de divisdo escalar (48,
49, 50) no grupo P05. Ao habilitar o terminal de divisdo escalar correspondente ap6s a parada do
motor com precisdo, o motor verificard o status da posicdo escalar e alternara para a posicédo

correspondente de forma incremental. Neste ponto, o usuario pode verificar P18.09.
Etapa 8: Nivel de prioridade de controle de velocidade, controle de posigéo e zeragem

O nivel de prioridade da operacéo de velocidade é maior que o da divisdo escalar. Quando o sistema
opera no modo de divisdo escalar, se a orientacéo do fuso for proibida, o motor alternara para o modo
de velocidade ou modo de posicionamento.

O nivel de prioridade de zeragem é maior que o da divisdo escalar.

O comando de divisdo escalar é valido quando o terminal de divisdo escalar muda do estado 000
para o estado diferente de 000. Por exemplo, em 000-011, o fuso executa a divisdo escalar 3. O
tempo de transigdo durante a comutagéo do terminal precisa ser inferior a 10ms; caso contrario, um
comando de divisdo escalar incorreto pode ser executado.

Etapa 9: Retencao do posicionamento

O ganho da malha de posicionamento durante o posicionamento é P21.03; enquanto o ganho da
malha de posicionamento em status de retengdo € P21.02. Para manter uma forga suficiente de
retengao de posigédo e garantir que ndo ocorra oscilagao no sistema, ajuste P03.00, P03.01, P20.05

e P21.02.

Etapa 10: Selecdo de comando de posicionamento (bit6 de P22.00)

Sinal de nivel elétrico: O comando de posicionamento (zeragem e divisdo escalar) pode ser executado
somente quando houver comando de operagado ou o servo estiver habilitado.
Etapa 11: Selegdo do ponto de referéncia do fuso (bit0 de P22.00)

O posicionamento de pulso do encoder Z é compativel com os seguintes modos de posicionamento
do fuso:

a) O encoder ¢ instalado no eixo do motor, o eixo e o fuso sdo compostos de conexao rigida 1:1;
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b) O encoder ¢ instalado no eixo do motor, o eixo e o fuso sdo compostos de conexao por correia
1:1;
Neste ponto, a correia pode escorregar durante o funcionamento em alta velocidade e causar
imprecisdo no posicionamento. Assim, recomenda-se instalar um sensor de proximidade no fuso.
c) O encoder ¢ instalado no fuso e o eixo do motor é conectado ao fuso por correia, a relagdo de

acionamento ndo é necessariamente 1:1.

Neste ponto, configure P20.06 (relagdo de velocidade do eixo de montagem entre o motor e o
encoder) e P22.14 (relagéo de acionamento do fuso) como 1. Como o encoder nédo esta instalado no

motor, o desempenho do controle vetorial de malha fechada sera afetado.

O posicionamento do interruptor de proximidade é compativel com os seguintes modos de

posicionamento do fuso:

a) O encoder ¢ instalado no eixo do motor, a relagdo de acionamento entre o eixo do motor e o fuso
ndo é necessariamente 1:1;

Neste ponto, é necessario configurar P22.14 (taxa de acionamento do fuso).
5. Procedimentos de comissionamento para posicionamento digital
O diagrama para posicionamento digital € mostrado abaixo.

Frequéncia
P21.21  P21.20
Velocidade do}| = <~ ==, TS AR, So--
posicionamentq

i
! — - P21.22 Tempo dq Tempo
' | 1__retengdo da chegada
Comando de operagdo —J E E E do posicionamento
| ' | '
i i i !
Terminal do sinal de habilitagdo de i 1l !
posicionamento ciclico 'h t |
Sinal de concluséo do =, — n

posicionamento P21.25 Tempo de retengéo do sinal de conclus&o do

posicionamento

Etapa 1-4: Essas quatro etapas s&o iguais as primeiras quatro etapas dos procedimentos de
comissionamento para o controle vetorial de malha fechada, visando cumprir os requisitos de controle.
Etapa 5: Defina P21.00=0011 para habilitar o posicionamento digital. Defina P21.17, P21.11 e P21.12
(deslocamento de posicionamento definido) de acordo com as necessidades reais; defina P21.18 e
P21.19 (velocidade de posicionamento); defina P21.20 e P21.21 (tempo de
aceleragdo/desaceleragdo do posicionamento).

Etapa 6: Operagéo de posicionamento UGnico

Ao configurar P21.16.bit1=0, o motor executara uma agéo de posicionamento Unico e permanecera
na posicédo de acordo com a configuragdo na etapa 5.
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Etapa 7: Operagao de posicionamento ciclico

Defina P21.16.bit1=1 para habilitar o posicionamento ciclico. O posicionamento ciclico é dividido nos
modos continuo e repetitivo; o usuario pode realizar o posicionamento ciclico por meio da fungéo do

terminal (N.° 55, habilitar o ciclo de posicionamento digital)

6. Procedimentos de comissionamento para posicionamento da chave fotoelétrica

A funcéo de posicionamento da chave fotoelétrica é realizada com base no controle vetorial de malha

fechada.
Frequéncia
Posicionamento de desaceleragéo direta Posicionamento de desaceleragao direta
.7 Velocidade constante + . P
#  posicionamento de Ny Velocidade constante +
desacelgragao AN , posicionamento de
L7 s Y 7 desaceleragdo
vy
S
N
Tempo
Comando de operagao
Sinal de chegada da chave H ﬂ
fotoelétrica
Sinal de habilitagdo de H
posicionamento ciclico
Sinal de concluséo do e [—l n
1 [ _______ L

posicionamento

Etapa 1-4: Essas quatro etapas s&o iguais as primeiras quatro etapas dos procedimentos de
comissionamento para o controle vetorial de malha fechada, visando cumprir os requisitos de controle.

Etapa 5: Configure P21.00=0021 para ativar o posicionamento da chave fotoelétrica (o sinal do
interruptor fotoelétrico pode ser conectado apenas ao terminal S8) e P05.08=43. Enquanto isso,
configure P21.17, P21.11 e P21.12 (deslocamento de posicionamento configurado) com base nas

necessidades reais; configure P21.21 (tempo de desaceleragdo de posicionamento). No entanto,
quando a velocidade de operagdo atual for muito alta, ou o deslocamento de posicionamento
configurado for muito baixo, o tempo de desaceleragéo de posicionamento sera invalidado e entrara

no modo de posicionamento de desaceleragéo direta.
Etapa 6: Posicionamento ciclico

Apo6s a conclusdo do posicionamento, o motor permanecera na posigéo atual. O usuario pode definir
o posicionamento ciclico por meio da sele¢do da fungdo do terminal de entrada (55: habilita o
posicionamento digital ciclico) no grupo P05; quando o terminal recebe o sinal de ativagdo de
posicionamento ciclico (sinal de pulso), o motor continuara funcionando na velocidade configurada,
de acordo com o modo de velocidade, e entrara novamente no estado de posicionamento apos
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encontrar a chave fotoelétrica.

(7) Retengéo do posicionamento

O ganho da malha de posicionamento durante o pg&ieRsffamento é P21.03; enquanto o ganho da
malha de posicionamento em status de retengdo € P21.02. Para manter uma forga suficiente de

retengao de posigéo e garantir que ndo ocorra o&ﬁm%géﬁgghiastema, ajuste P03.00, P03.01, P20.05
pelo teclado
e P21.02.

Definir a causa da falha
com base no codigo de
falha

5.5.19 Tratamento de falhas

A seguir, apresentamos informagdes sobre o tratamentodedathas.
acordo com P07.33 — P07.40

( )

Entre em contato .
conosco |
Ligar-n¥amente ‘

Lista de parametros relacionados:

Caodigo de i =
. Nome Descricéo Padrao
funcao
P07.27 Tipo de falha atual 0- Nenhuma falha 0
P07.28 Ultimo tipo de falha 1: Protegdo de fase U da unidade inversora 0
P07.29 Pendltimo tipo de falha (out) 0
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Caodigo de
funcao

Nome

Descrigao

Padrao

P07.30

Antepenultimo tipo de
falha

Pré-antepenultimo tipo
de falha

P07.32

Quinto para o ultimo tipo
de falha

2: Protegao de fase V da unidade inversora
(OUut2)

3: Protegdo da fase W da unidade inversora
(OUt3)

4: Sobrecorrente durante aceleragédo (OC1)

5: Sobrecorrente durante desaceleracéo
(0C2)

6: Sobrecorrente durante a velocidade
constante (OC3)

7: Sobretensao durante aceleragéo (OV1)

8: Sobretensao durante desaceleracéo
(0OV2)

9: Sobretensao durante velocidade
constante (OV3)

10: Falha de subtens&o de barramento (UV)
11: Sobrecarga do motor (OL1)

12: Sobrecarga do VFD (OL2)

13: Perda de fase no lado de entrada (SPI)
14: Perda de fase no lado da saida (SPO)

15: Superaquecimento do moédulo
retificador (OH1)

16: Superaquecimento do moédulo inversor
(OH2)

17: Falha externa (EF)

18: Modbus/Falha de Comunicagéo
Modbus TCP(CE (Pontuagéo Média de
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Caodigo de
funcao

Nome

Descrigao

Padrao

Notas)

19: Falha de detecgao de corrente (ItE)
20: Falha de autoajuste do motor (tE)

21: Falha operacional do EEPROM (EEP)

22: Falha de feedback off-line de PID
(PIDE)

23: Falha na unidade de frenagem (bCE)
24: Tempo de operagéo atingido (END)

25: Sobrecarga eletronica (OL3)

26: Erro de comunicagéo do teclado (PCE)
27: Erro de upload do parametro (UPE)
28: Erro de download de parametro (DNE)

29: Falha na comunicagdo PROFIBUS (E-
DP)

30: Falha de comunicagao Ethernet (E-
NET)

31: Falha de comunicagdo CANopen (E-
CAN)

32: Falha de curto-circuito de aterramento 1
(ETH1)

33: Falha de curto-circuito de aterramento 2
(ETH2)

34: Falha de desvio de velocidade (dEu)

35: Falha por ajuste inadequado (STo)

-178-




VFD Motiondrive350A multifuncional de alto desempenho

Caodigo de
funcao

Nome

Descrigao

Padrao

36: Falha de subcarga (LL)
37: Falha off-line do encoder (ENC10)
38: Falha reversa do encoder (ENC1d)

39: Falha off-line do pulso do encoder Z
(ENC12)

40: Torque de parada seguro (STO)

41: Canal H1, excegao do circuito de
seguranga (STL1)

42: Canal H2, excegao do circuito de
seguranga (STL2)

43: Canal H1 e H2 excegéo (STL3)

44: Falha do codigo de seguranga CRC
FLASH (CrCE)

45: Falha customizavel do cartao
programavel 1 (P-E1)

46: Falha customizavel do cartao
programavel 2 (P-E2)

47: Falha customizavel do cartao
programavel 3 (P-E3)

48: Falha customizavel do cartao
programavel 4 (P-E4)

49: Falha customizavel do cartao
programavel 5 (P-E5)

50: Falha customizavel do cartédo
programavel 6 (P-E6)

51: Falha customizavel do cartédo
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Caodigo de
funcao

Nome

Descrigao

Padrao

programavel 7 (P-E7)

52: Falha customizavel do cartédo

programavel 8 (P-E8)

53: Falha customizavel do cartédo

programavel 9 (P-E9)

54: Falha customizavel do cartédo

programavel 10 (P-E10)
55: Duplicar tipo de cartéo (E-Err)

56: Falha de perda do encoder UVW
(ENCUV)

57: Falha na comunicagdo PROFIBUS (E-
PN)

58: Falha de comunicagdo CANopen
(SECAN)

59: Falha de superaquecimento do motor
()

60: Falha ao identificar o cartao no slot 1
(F1-Er)

61: Falha ao identificar o cartdo no slot 2
(F2-Er)

62: Falha ao identificar o cartdo no slot 3
(F3-Er)

63: Timeout de comunicagao do cartdo no
slot 1 (C1-Er)

64: Timeout de comunicagao do cartdo no
slot 2 (C2-Er)

65: Timeout de comunicagao do cartdo no
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Caodigo de
funcao

Nome

Descrigao

Padrao

slot 3 (C3-Er)

66: Falha de comunicagdo EtherCAT (E-
CAT)

67: Falha de comunicagdo Bacnet (E-BAC)

68: Falha de comunicagao DeviceNet (E-
DEV)

69: Falha do escravo CAN na sincronizacédo
mestre/escravo (S-Err)

70: Superaquecimento detectado em EC
PT100 (OtE1)

71: Superaquecimento detectado em EC
PT1000 (OtE2)

72: Falha de comunicagao EtherNet/IP (E-
EIP)

73: Sem reinicializagdo para atualizar (E-
PAO)

74: Al1 desconectado (E-Al1)
75: Al2 desconectado (E-Al2)

76: Al3 desconectado (E-AI3)

P07.33

Frequéncia de operagéo
na falha atual

0,00Hz—-P00.03

0,00Hz

P07.34

Frequéncia de
referéncia de rampa na
falha atual

0,00Hz—-P00.03

0,00Hz

P07.35

Corrente de saida na
falha atual

0-1200V

ov
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Caodigo de L ~
_ Nome Descricao Padrao
funcao
PO7.96 Corrente de saida na 0.0A
: falha atual 0,0-6300,0A '
P07 37 Tensé&o do barramento 0.0V
: na falha atual 0,0-2000,0vV '
Temperatura da falha oo
P07.38 atual -20,0-120,0°C 0.0
P07 39 Estado do terminal de 0
: entrada na falha atual | 0X0000-OxFFFF
P07 40 Estado do terminal de 0
: saida na falha atual | 0X0000-OxFFFF
PO7 41 Frequéncia da operagéo 0.00H
. , z
na ultima falha 0,00Hz-P00.03
Frequéncia de
P07.42 referéncia de rampa na 0,00Hz-P00.03 0,00Hz
ultima falha
P07 43 Tensé&o de saida na oV
] ultima falha 0-1200V
P07 44 Corrente de saida na 0.0A
I ultima falha 0,0-6300,0A '
P07 45 Tensé&o do barramento 0.0V
: na Gltima falha 0,0-2000,0vV '
P07 46 Temperatura maxima na 0.0°C
I dltima falha -20,0-120,0°C ’
P07 47 Estado do terminal de 0x0000
. X
entrada na ultima falha | 0X0000—-OxFFFF
P07 48 Estado do terminal de 0x0000
. X
saida na ultima falha | 0x0000-OxFFFF
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Caodigo de L ~
_ Nome Descricao Padrao
funcao
P07 49 Frequéncia da operagéo 0.00H
. , z
- na penultima falha 0,00Hz-P00.03
Frequéncia de
P07.50 referéncia de rampa na 0,00Hz-P00.03 0,00Hz
penultima falha
PO7 51 Tensé&o de saida na oV
: penultima falha 0-1200V
P07 52 Corrente de saida na 0.0A
- pentltima falha 0,0-6300,0A '
P07 53 Tensé&o do barramento 0.0V
: na penultima falha 0,0-2000,0vV '
P07 54 Temperatura maxima na 0.0°C
: pentltima falha -20,0-120,0°C '
Estado do terminal de
P07.55 entrada na penultima 0x0000—OXFFFF 0x0000
falha
P07 56 Estado do terminal de 0x0000
. X
saida na penultima falha| 0x0000-OxFFFF

5.5.20 Solugdes para controle de tensdo

Em muitas areas da produgao industrial, um controle de tensao preciso se faz necessario para manter
uma tenséo de saida constante do equipamento de acionamento, a fim de melhorar a qualidade dos
produtos. No enrolamento e desenrolamento de industrias como a de processamento de papel,
impresséo e tingimento, embalagem, fabricacdo de fios e cabos, téxtil, fibra, cabo 6ptico, couro,
processamento de material de chapa metalica, entre outros, a tenséo precisa se manter constante.

O VFD controla a tenséo, regulando o torque ou a velocidade de saida do motor. Existem trés modos
de controlar da tens&do: modo de velocidade, modo de torque de malha aberta e modo de torque de
malha fechada.
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5.5.20.1 Aplicagées tipicas de controle de tensdo para enrolamento/desenrolamento

\%
—>
Tragédo
Feedback de tensao
Desenrolamento em Enrolamento em modo de
modo de velocidade torque
\%
—>

Tragédo
Feedback de tensao

Desenrolamento em Enrolamento em modo de
modo de torque velocidade

Feedback de tenséo Feedback de tensao

Desenrolamento em Enrolamento em modo de
modo de velocidade velocidade
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V
—_—
Q i Q
Desenrolamento em Enrolamento em modo de
modo de torque torque

Em determinadas situagdes especiais, se o diametro de rolagem puder ser contado por meio da

espessura, as seguintes aplicagdes podem ser implementadas:

V
—
Desenrolamento em Enrolamento em modo de
modo de torque torque
V
—_—
Desenrolamento em Enrolamento em modo de
modo de torque torque

5.5.20.2 Controle de velocidade

O sinal de feedback de deteccdo é necessario no ajuste da malha fechada. O calculo do PID é
realizado de acordo com o sinal de feedback para a regulagdo da velocidade do motor, velocidade
linear e controle de tensdo estavel. Se o balancim de tensdo ou o rolo flutuante for usado para
feedback, a alteragdo do valor configurado (referéncia de PID) pode alterar a tensdo real e, ao mesmo
tempo, alterar a configuragdo mecanica, assim como o peso do balancim ou do rolo flutuante pode

alterar a tenséo.

O principio do controle é o seguinte.

Velocidade linear
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Calcular a frequéncia  |Frequéncia de referéncia basica
—> de acordo com a

velocidade linear

Frequéncia de referéncia do
motor

Referéncia de tensdo

+

Frequéncia de
rotagdo lenta

Regulagéo PID

Feedback de tensdo

Modulos relacionados:

(1) Moédulo de entrada de velocidade linear: Isso € importante para o célculo da frequéncia de ajuste
basico, de acordo com a velocidade linear e o célculo do didmetro de rolagem, também de acordo

com a velocidade linear.

(2) Médulo de calculo de diametro de rolagem em tempo real: A precisdo de céalculo do didmetro de
rolagem determina o desempenho de controle. O didmetro de rolagem pode ser calculado de acordo
com a frequéncia de saida do VFD e a velocidade linear. Além disso, pode ser calculado por meio da
espessura ou do sensor. A velocidade linear € amplamente utilizada para o célculo. Se a velocidade
linear configurada for usada para o célculo, escolha se a fungéo de limitagdo de alteragéo do didametro

de rolagem sera habilitada.

(3) Moédulo de regulagdo PID: Ha dois grupos de parametros PID em P09. A sincronizagdo de
velocidade linear e a tensdo estavel podem ser mantidas por meio da regulagéo PID. Os parametros
PID podem ser modificados com base no comissionamento presencial. Os dois grupos de parametros
PID podem ser comutados para melhorar a regulagéo PID.

(4) Médulo de detecgéo e processamento de interrupgéo de alimentagdo de material: A fungdo é valida
quando a detecgao de interrupgao de alimentagéo de material é habilitada.

(5) Pré-acionamento: Esta fungéo é aplicada para troca automatica de bobina. Uma vez que o VFD é
iniciado, se o terminal de fungéo pré-acionamento for valido, o rolo funcionara na velocidade linear
definida. Se o terminal for invalido, o VFD alternara automaticamente para o modo de controle
correspondente apés um determinado periodo.

5.5.20.3 Modo de torque em malha aberta

Malha aberta significa que ndo ha sinal de feedback de tensdo. Neste modo, a tenséo estavel pode
ser alcangcada por meio do controle de torque do motor. A velocidade de rotacdo muda
automaticamente com a velocidade linear do material. A base do controle é a seguinte: Para um
sistema de controle de bobina, a relagdo entre a tensédo F do rolo com os materiais, o didmetro atual
de rolagem D e o torque de saida do eixo é: T=F x D /2. Se o torque de saida puder ser ajustado de
acordo com a variagao do didmetro de rolagem, a tensdo podera ser controlada. Para garantir uma
tenséo constante no processo de aceleragdo e desaceleragdo, o médulo de compensagao de atrito
interno e o modulo de compensagao de inércia do VFD foram construidos para calcular a inércia de
rotacdo em tempo real e compensar o torque de acordo com a taxa de mudancga de velocidade real.
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O principio do controle é apresentado na figura a seguir.

Calcular a frequéncia
de acordo com a

tensiao.

>

Frequéncia de referéncia
do motor

Inércia rotacional do
sistema mecanico

Compensagéo de
torque de inércia

T=J*dQ/dt
+

Inércia rotacional do 4
material

Compensagéo de
torque de atrito

Modos relevantes:

(1) Médulo de entrada de velocidade linear: Ha duas fungdes: calcular a frequéncia sincrona no
controle de torque de acordo com a velocidade linear e calcular o didmetro de rolagem de acordo com
a velocidade linear.

(2) Médulo de ajuste de tensdo: Usado para definir a tensdo adaptando-se ao sistema de controle.
Deve ser ajustado de acordo com a situagéo real. Ap6s a confirmagédo, o valor permanece igual. Em
alguns cenarios, em que o efeito de conformag&o apos o enrolamento precisa ser melhorado, a fungéo
de tensdo conica pode ser usada para que a tensdo diminua conforme o didmetro de rolagem
aumenta.

(3) Mddulo de calculo de diametro de rolagem em tempo real: A precisdo de céalculo do didmetro de
rolagem determina o desempenho de controle. O didmetro de rolagem pode ser calculado de acordo
com a frequéncia de saida do VFD e a velocidade linear. Além disso, pode ser calculado por meio da
espessura ou do sensor. A velocidade linear € amplamente utilizada para o célculo. Se a velocidade
linear configurada for usada para o célculo, escolha se a fungéo de limitagdo de alteragéo do diametro

de rolagem sera habilitada.

(4) Modulo de compensagao de torque: A compensacéo de torque inclui torque de atrito e de inércia.
A compensagéao do torque de atrito € usada para eliminar o impacto do atrito sobre a tensdo e deve
ser ajustada de acordo com os requisitos reais. A inércia de rotagao inclui a inércia dos sistemas
mecanicos e a dos materiais. Para manter a tensdo estavel durante a aceleragéo e a desaceleragao,
& necessario aplicar um torque de compensacgéo. Em casos em que néo ha requisitos de controle de
tensdo mais rigidos, desabilitar a compensacao de torque de inércia de rotagdo também pode garantir
o controle.

(5) Médulo de detecgéo e processamento de interrupgéo de alimentagdo de material: A fungdo é valida

quando a detecgao de interrupgao de alimentagéo de material é habilitada.

(6) Esta fungdo é aplicada para troca automatica de bobina. Uma vez que o VFD ¢ iniciado, se o
terminal de fungéo pré-acionamento for valido, o rolo funcionaré na velocidade linear definida. Se o
terminal for invalido, o VFD alternara automaticamente para o modo de controle correspondente apos
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um determinado periodo.

5.5.20.4 Modo de torque em malha fechada

Semelhante ao modo de torque de malha aberta, o modo de malha fechada tem apenas a diferenca
de que os sensores de deteccédo de tensdo sdo instalados no lado do enrolamento/desenrolamento.
Além de todos os modulos de fungdo compativeis com o modo de torque de malha aberta, este modo
possui um moédulo adicional de regulagédo de malha fechada PID para feedback de tens&o. O principio
do controle é apresentado na figura a seguir.

Feedback de tenséo

Torque de ajuste

Tenséo de

Regulacéo PID

referéncia
Tens&o de Torque de referéncia *Y Torque de referéncia
referéncia Calcular o torque de basica + do motor
acordo com a tenséo
Inércia ional do

sistema mecanico Torque de

referéncia de
inércia

- . T=J"dQ/dt
Inércia rotacional do
material

Torque de
compensacéo de
atrito
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6 Lista do parametro de fungao
5.5 Conteudo do capitulo

Este capitulo lista todos os cédigos de fungdo e descrigdo correspondentes para cada coédigo de
fungao.

5.6 Lista do parametro de fungao

Os parametros de fungéo do VFD sé&o divididos em grupos por fungdo. Entre os grupos de parametros
de fungéo, o grupo P98 é o grupo de calibragdo das entradas e saidas analégicas, enquanto o grupo
P99 contém os parametros de fungéo de fabrica, inacessiveis ao usuario. Cada grupo inclui multiplos
caodigos de fungdo (cada codigo de fungéo identifica um parametro de fungdo). Um estilo de menu de
trés niveis é aplicado aos cddigos de funcéo. Por exemplo, “P08.08” indica o oitavo cédigo do grupo
P08.

Os numeros do grupo de fungdo correspondem aos menus de nivel 1, os codigos de fungéo
correspondem aos menus de nivel 2 e os parametros de fungdo correspondem aos menus de nivel
3.

1. O contetdo da tabela de cédigos de fungéo é o seguinte:
Coluna 1, “Cédigo de funcéo”: Cédigo do grupo de fungdes e parametro
Coluna 2, “Nome”: Nome completo do parametro de fungao

Coluna 3, “Descrigédo”: Descrigdo detalhada do parametro de fungao
Coluna 4 “Padrao”: Valor inicial de fabrica

Coluna 5, “Modificagdo”: Indica se o parametro da fungdo pode ser modificado e as condigbes para a
modificagédo

“O"indica que o valor do parametro pode ser modificado quando o VFD esta em status de parada
ou em operagéo.

"©@" indica que o valor do parametro ndo pode ser modificado quando o VFD esta em operagao.
"e" indica que o valor do parametro foi detectado e registrado e ndo pode ser modificado.

(O VFD verifica e restringe a modificagdo de parametros automaticamente, o que ajuda a evitar
modificagdes incorretas.)

2. Os parametros adotam o sistema decimal. Se o sistema hexadecimal for adotado, todos
os bits sdo mutuamente independentes nos dados durante a edigdo do parametro, e as faixas de
configuragdo de alguns bits podem ser hexadecimais (0—F).

3. O “Padrdo” indica a configuragdo de fabrica do parametro de fungdo. Se o valor do
parametro for detectado ou registrado, esse valor ndo podera ser restaurado para a configuragdo
padrao.

4. Para proteger os parametros, o VFD oferece a fungao de protegédo por senha. Apds definir
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uma senha (ou seja, o P07.00 é definido em um valor diferente de zero), “0.0.0.0.0” é exibido ao
pressionar a tecla para inserir a interface de edigéo do cédigo de funcéo. Sera necessario
inserir a senha de usuario correta para acessar a interface. Para os parametros de fabrica, sera
necessario inserir a senha de fabrica correta para acessar a interface. (A modificagdo dos parametros
de fabrica ndo é recomentada. A configuragdo incorreta dos parametros pode causar erros de
operagdo ou danos ao VFD.) Se a protegdo por senha n&o estiver bloqueada, é possivel alterar a
senha a qualquer momento. Defina P07.00 como 0 para cancelar a senha do usuario. Quando P07.00
é definido em um valor diferente de zero durante a inicializagdo, a modificagdo dos parametros é
impedida pela fungao de protegédo por senha do usuario. Ao modificar os parametros da fungdo por
meio de comunicagdo serial, a fungdo de protecdo por senha também é aplicavel e estarda em
conformidade com a mesma regra.

P00 - Fungoes Basicas

Cédigo
Modifi
de Nome Descricao Padrao
car

funcao

0: Modo SVC (controle vetorial sem sensor)

0

1: Modo SVC (controle vetorial sem sensor)

Modo de controle |2: Modo de controle do vetor espacial
P00.00 2 ©)
de velocidade

3:FVC

Nota: Para selecionar 0, 1, ou 3 como modo
de controle, primeiramente habilite o ajuste
automatico dos parametros do motor do

VFD.
0: Teclado
Canal dos
P00.01 comandos 1: Terminal 0 O

operacionais
2: Comunicagdo

Modo de 0: Modbus/Modbus TCP
comunicagao dos )
P00.02 1: PROFIBUS/CANopen/DeviceNet 0 @)
comandos de
operag&o 2: Ethernet
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Cadigo
de
funcao

Nome

Descrigao

Padrao

Modifi
car

3: EtherCAT/PROFINET/EtherNet IP
4: Cartao programavel

5: Cartdo de comunicagdo sem fio
6: Reservado

Nota: As opgdes 1, 2, 3, 4 e 5 séo fungdes
complementares e estaréo disponiveis
somente quando as placas de expansao
correspondentes estiverem configuradas.

P00.03

Frequéncia maxima
de saida

Usado para configurar a frequéncia de saida
atual do VFD. Deve-se prestar especial
atengdo ao codigo de fungéo, ja que ele é a
base da configuragdo da frequéncia e da
velocidade de aceleragdo (ACC) e
desaceleragéo (DEC)

Faixa de configuragdo: Max. (P00.04, 10,00)-

590,00Hz

50,00Hz

P00.04

Limite superior da
frequéncia de
rotacéo

O limite superior da frequéncia de operagao
€ o limite superior da frequéncia de saida do
VFD, que é menor ou igual a frequéncia
maxima de saida.

Quando a frequéncia definida é maior que o
limite superior da frequéncia de operagao,
esse limite superior sera usado para a
operagéo.

Faixa de configuragédo: P00.05-P00.03
(frequéncia maxima de saida)

50,00Hz

P00.05

Limite inferior da
frequéncia de
rotacéo

O limite inferior da frequéncia de operagéo é
o limite inferior da frequéncia de saida do
VFD,

0,00Hz
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Cadigo
de

funcao

Nome

Descrigao

Padrao

Modifi
car

Quando a frequéncia definida é maior que o
limite inferior da frequéncia de operacgéo,

esse limite inferior sera usado para a

operagéo.

Nota: Frequéncia maxima de saida = Limite

superior de frequéncia = Limite inferior de

frequéncia

Faixa de configuragédo: 0.00Hz—P00.04

(Limite superior da frequéncia de rotagéo)

P00.06

Configuragédo do
canal do comando

de frequéncia A

P00.07

Configuragédo do
canal do comando

de frequéncia B

0:

Teclado

1: Al

oo

9:

TAI2
TAI3

: HDIA de pulso de alta velocidade

Programa PLC simples

Operacgéo em velocidade multietapas.
: Controle PID

: Comunicagado Modbus/Modbus TCP

Comunicagao

PROFIBUS/CANopen/DeviceNet

10: Comunicagdo Ethernet

11: HDIB de pulso de alta velocidade

12: Trem de pulso AB

13: Comunicagao
EtherCAT/PROFINET/EtherNet IP

15
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Cadigo
Modifi
de Nome Descrigao Padrao
car
funcao
14: Cartdo programavel
15: Reservado
Objeto de
referéncia do 0: Frequéncia maxima de saida
P00.08 0 O
comando de 1: Comando de frequéncia
frequéncia B
0:A
1:B
Modo de
combinagao da 2: (A+B)
P00.09 . 0 O
origem de 3: (A-B)
configuragéo
4: Max. (A, B)
5: Min. (A, B)
Quando os comandos de frequénciaAe B
selecionam o teclado para configuragéo, o
valor do cédigo de fungdo é a configuragéo
Frequéncia definida |grigi anci
P00.10 q : original de um dos dados de frequéncia do 50,00Hz o
por meio do teclado |\yEp.
Faixa de configuragéo: 0,00Hz—P00.03
(frequéncia maxima de saida)
O tempo de aceleragédo (ACC) é o tempo Dependent
Tempo de L. .
P00.11 . necessario para o VFD acelerar de 0 Hz até edo O
aceleragéo 1 L ) .
a frequéncia de saida maxima (P00.03). modelo
O tempo de desaceleragédo (DEC) é o tempo
necessario para o VFD desacelerar da Dependent
Tempo de . L. 3 )
P00.12 frequéncia maxima de saida (P00.03) até edo O
desaceleragéo 1
OHz. modelo
O VFD possui quatro grupos de tempo de
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Cadigo
de

funcao

Nome

Descrigao

Padrao

Modifi
car

ACC/DEC, que podem ser selecionados pelo
P05. O tempo de ACC/DEC padréo de
fabrica do VFD € o primeiro grupo.

Faixa de configuragédo de P00.11 e P00.12:
0,0-3600,0s

P00.13

Diregéo da rotagéo

Ruido

0: Rotagéo na dire¢do padréo.
1: Rotagéo na diregao oposta.

2: Desabilitar a rotagao inversa

Corrente de fuga

P00.14

Frequéncia da
corrente de

transporte

et

Nivel de

1kHz

10kHz

15kHz

Alto

Baixa

Baixa

Alto

de transporte é a seguinte:

Baixa

Alto

A relacéo entre os modelos e as frequéncias

éncia da
cqrrente de

Modelo

Frequéncia
padrao da
corrente de

transporte

Tipo

1,5-11kW

8kHz

15-55kW

4kHz

Mais de
75kW

2kHz

Tipo

2,2—15kW

4kHz

Mais de

2kHz

Dependent
e do
modelo
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Cadigo
de
funcao

Nome

Descrigao

Padrao

Modifi
car

18,5kW

Vantagem de uma alta frequéncia de
corrente de transporte: forma de onda de
corrente ideal, onda harmoénica de corrente
baixa e baixo ruido do motor.

Desvantagem da uma alta frequéncia de
corrente de transporte: aumento da perda de
comutacdo, aumento da temperatura do VFD
e impacto sobre a capacidade de saida. Em
caso de alta frequéncia da corrente de
transporte, a capacidade do VFD precisara
ser reduzida. Ao mesmo tempo, a fuga e a
interferéncia magnética elétrica aumentarao.

Pelo contrario, uma frequéncia de corrente
de transporte extremamente baixa pode
causar operagao instavel em baixa
frequéncia, diminuir o torque ou até mesmo
levar a oscilagéo.

A frequéncia da corrente de transporte foi
ajustada corretamente em fabrica antes da
entrega do VFD. Em geral, n&o é necessario
modifica-lo.

Quando a frequéncia usada excede a
frequéncia padrao da corrente de transporte,
a capacidade do VFD precisa ser reduzida
em 10% para cada incremento de 1 kHz.

Faixa de configuragéo: 1,0—15,0kHz

P00.15

Parametros do
motor

Autoajuste.

0: Inoperante

1: Autoajuste completo dos parametros
rotativos

2: Autoajuste completo dos pardmetros
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Cadigo
de

funcao

Nome

Descrigao

Padrao

Modifi
car

estaticos

3: Autoajuste parcial dos parametros
estaticos

4: Autoajuste completo dos parametros
rotativos 2 (MA)

5: Autoajuste parcial dos parametros
estaticos 2 (MA)

P00.16

Selegéo da fungado
AVR

0: Invalido
1: Valido durante todo o procedimento

A fungéo de ajuste automatico do VFD é
capaz de eliminar o impacto sobre a tensao
de saida do VFD devido a flutuagao da
tensao do barramento.

P00.17

Tipo VFD

0: Tipo G

1: Tipo P

P00.18

Restauragéo do
parametro de
funcéo

0: Inoperante

1: Restauragdo dos valores padrao (exc.
parametros do motor)

2: Limpar registros de falhas
3: Bloquear os parametros do teclado
4: Reservado

5: Restauragao dos valores padréo (para o
modo de teste de fabrica)

6: Restauragao dos valores padréo (incl.
parametros do motor)
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Cadigo
Modifi
de Nome Descrigao Padrao
car

funcao

Nota: Apds a concluséo da operagao

selecionada, esse parametro é

automaticamente restaurado para 0. A

restauragéo dos valores padrao pode excluir

a senha do usuario. Tome cuidado ao usar

essa fungéo. A opgéo 5 pode ser usada

apenas para testes de fabrica.

P01—Controle de partida e parada
Cadigo
Modifi
de Nome Descrigao Padrao
car

funcao

0: Partida direta
P01.00 | Modo de partida |1: Partida apds frenagem CC 0 (¢}

2: Partida apds rastreamento de velocidade

Esse parametro indica a frequéncia inicial

durante a partida do VFD. Para mais
PO1.01 Freqluenc.la da |informagdes, consulte P01.02 (tempo de 0.50Hz o

partida direta reteng&o da frequéncia de partida).
Faixa de configuragéo: 0,00-50,00Hz
Frequéncia de saida
fmaxf- — — — — —
f1 configurado por P01.01
1
Tempo de espera |
P01.02 A I 0,0s ©)
da frequéncia de T > t
partida I !

Defina uma frequéncia adequada para

aumentar o torque do VFD durante a partida.

Durante o tempo de retencéo da frequéncia
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Cadigo
de
funcao

Nome

Descrigao

Padrao

Modifi
car

de partida, a frequéncia de saida do VFD é a
frequéncia de partida. Portanto, o VFD
operara da frequéncia de partida para a
frequéncia de configuragéo. Se a frequéncia
de configuragao for inferior a frequéncia de
partida, o VFD desligara e permanecera em
modo de espera. A frequéncia de partida nao
é limitada pela frequéncia limite inferior.

Faixa de configuracéo: 0,0-50,0s

P01.03

Corrente de
frenagem pré-
partida

O VFD executara a frenagem CC com a
corrente de frenagem antes da partida e
acelerara ap6s o tempo de frenagem CC. Se

P01.04

Tempo de frenagem
pré-partida

o tempo de frenagem CC configurado for
definido como 0, a frenagem CC é
invalidada.

Correntes de frenagem mais fortes indicam
maior poténcia de frenagem. A corrente de
frenagem CC pré-partida é uma

porcentagem da corrente nominal do VFD.

Faixa de configuragédo de P01.03: 0,0—
100,0%

Faixa de configuragdo de P01.04: 0,00—
50,00s

0,0%

0,00s

P01.05

Modo de
aceleragéo e
desaceleragéo

Esse parametro indica o modo de mudancga
da frequéncia durante a partida e a
operagéo.

0: Tipo linear. A frequéncia de saida
aumenta ou diminui de forma linear.

Frequéncia de saida
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Cadigo "
. . Modifi
de Nome Descricao Padrao
car
funcgao
fmax [----7 .
' : Tempo
—t— —u— >
1: Curva S. A frequéncia de saida aumenta
ou diminui de acordo com a curva S.
A curva S geralmente é aplicada a
elevadores, transportadores e outros
cenarios de aplicagdo nos quais uma partida
ou parada mais suave é necessaria.
Frequéncia de saida f
Tempo t
— 1 —t2— ©
Nota: Se o modo 1 for selecionado,
configure P01.06, P01.07, P01.27 e P01.28
em conformidade.
Tempo de inicio do A curvatura da curva S é determinada pela
P01.06 segmento da curva faixa de aceleragéo e pelo tempo de 0,1s ©
S de aceleragdo ACC/DEC.
Frequéncia de saida f
11=P01.06
Final do segmento gfsg}g;
P01.07 da curva S de Tempot 14=P0128 0.1s °
aceleragéo 1 L‘i <l_3J t4
Faixa de configuracéo: 0,0-50,0s
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Cadigo
de
funcao

Nome

Descrigao

Padrao

Modifi
car

P01.08

Modo de parada

0: Desacelerar até a parada. Apds o
comando de parada entrar em vigor, o VFD
reduz a frequéncia de saida com base no
modo de DEC e no tempo de DEC definido;
apos a frequéncia cair para a velocidade de
parada (P01.15), o VFD para.

1: Parada por inércia. Depois do comando de
parada entrar em vigor, o VFD interrompe a
saida imediatamente; e a carga para por
inércia, de acordo com a inércia mecanica.

P01.09

Frequéncia de
partida da frenagem
CC até a parada

P01.10

Tempo de
desmagnetizagéo

PO1.11

Corrente de
frenagem CC até a
parada

P01.12

Tempo de frenagem
CC até a parada

Frequéncia de partida da frenagem CC até a
parada. Durante a desaceleragéao até a
parada, o VFD inicia a frenagem CC para
parar quando a frequéncia de operagéo
atinge a frequéncia inicial determinada por
P01.09.

Tempo de espera antes da frenagem CC O
VFD bloqueia a saida antes de iniciar a
frenagem CC. Ap6s o tempo de espera, a
frenagem CC ¢ iniciada para evitar a
sobrecorrente causada pela frenagem CC
em alta velocidade.

Corrente de frenagem CC até a parada O
valor de P01.11 é uma porcentagem da
corrente nominal do VFD. Correntes mais

fortes indicam maior efeito de frenagem CC.

Tempo de frenagem CC até a parada: Indica
o tempo de retengédo da frenagem CC. Se o
tempo for 0, a frenagem CC ¢ invalidada e o
VFD desacelera para parar dentro do tempo
especificado.

0,00Hz

0,00s

0,0%

0,00s
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Cédigo
de
funcgao

Nome

Descricao

Padrao

Modifi
car

P01.09

T 1P01.311
constante X 'T' o

po110  POT12

i
1-ACC

:
Fope .
bor%s polso POVOS '
|
.

Em rotacéo

Faixa de configuragdo de P01.09: 0.00Hz—
P00.03 (frequéncia maxima de saida)

Faixa de configuragdo de P01.10: 0,00—
30,00s

Faixa de configuragdo de P01.11: 0,0—
100,0%

Faixa de configuragdo de P01.12: 0,00—
50,00s

P01.13

Tempo de zona
morta da rotagéo
para frente/reversa

Este cédigo de fungéo indica o tempo de
transicao especificado em P01.14 durante a
comutacéo de rotagdo para frente/inversa.

Veja a figura.

\
Frequéncia de saida f

Avango

Comutaggo ~ apds
frequéncia de

Frequéncia d | partida

patida |/~~~ - - -~ Comutaggo ~ apos
frequéncia zero

>
1 Tempot

R\

Tempoda
zona

morta

Reverso

Faixa de configuragdo: 0,0-3600,0s

0,0s

P01.14

Modo de
comutagédo em
rotagcéo para
frente/reversa

0: Comutagao em frequéncia zero
1: Comutagdo na frequéncia de partida

2: Comutar apo6s a velocidade atingir a
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Cadigo "
L _ Modifi
de Nome Descrigao Padrao
car
funcao
velocidade de parada com retardo
Velocidade de
P01.15 0,00-100,00Hz 0,50Hz ©)
parada
Modo de detecgdo 0: Detectar pela velocidade definida
P01.16 | da velocidade de (exclusivo do modo de controle de V/F) 0 o
parada 1: Detectar pela velocidade de feedback
Tempo de detecgao
P01.17 | da velocidade de |0,00-100,00s 0,50s ©
parada
Quando o canal de comandos de operagéo é
o controle do terminal, o sistema detecta o
status do terminal em execugao durante a
inicializacéo.
0: O comando de operagéo do terminal &
invalido ao ligar Mesmo com o comando de
execucao sendo considerado valido durante
Protecéo de a energizacao, o VFD n&o opera e se
comando de mantém em status de protegao até que o
P01.18 | operagdo baseada comando de operagao seja cancelado e 0 o
. . habilitado novamente.
em terminal pdés
inicializagéo 1: O comando de operagdo do terminal é
vélido ao ligar Se o comando de operagao for
considerado valido durante a inicializagéo, o
VFD sera iniciado automaticamente apds a
inicializacéo.
Nota: Tome cuidado ao usar essa fungéo.
Consequéncias graves podem resultar da
sua utilizagao inadequada.
P01.19 |Acao selecionada a |Este parametro especifica o status de 0x00 ©
frequéncia da execugdo do VFD quando a frequéncia
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Cadigo
de
funcao

Nome

Descrigao

Padrao

Modifi
car

operagao € inferior
ao limite inferior
(vélido quando o
limite inferior de
frequéncia é
superior a 0)

definida esta abaixo do limite inferior.

Faixa de configuragdo: 0x00—-0x12
Unidades: Selegdo de agdo

0: Operagao no limite inferior da frequéncia
1: Parar

2: Modo de descanso

Dezenas: Modo de parada

0: Parada por inércia

1: Desacelerar até a parada.

O VFD para conforme definido na casa das
dezenas, se a selegdo de agao for parar ou
entrar em modo de descanso quando a
frequéncia configurada estiver abaixo do
limite inferior. O VFD retoma o status
operacional automaticamente quando a
frequéncia configurada estiver acima do
limite inferior novamente, e esta situagao
dura pelo tempo definido por P01.20.

P01.20

Retardo para
reativagéo apods o
descanso

Esse parametro determina o tempo de
retardo para reativagéo apds o descanso.
Quando a frequéncia de operagao do VFD
for menor que o limite inferior, o VFD entra
em modo de espera.

Quando a frequéncia configurada exceder o
limite inferior novamente e durar o tempo
definido por P01.20, o VFD é operado
automaticamente.

0.0s
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Cédigo
de
funcgao

Nome

Descricao

Padrao

Modifi
car

Curva de frequéncia de operagdo:
Definir curva de frequéncia

Frequéncia f t1 < P01.20, 0 inversor ndo opera
1412 >P01.20, o inversor opera
N\ 0=P01.34, retardo do modo de
1\ descanso
i\

Timite inferior de 15, CE
frequgnciafo 1€ !m‘er’ /

LI /

Tempo t

Operagio 4 adapr  Modode Operagéo

inéraia | descanso

Faixa de configuragéo: 0.0-3600.0s (valido
quando P01.19=2)

P01.21

Reiniciar apos
queda de energia

Esse parametro indica se o VFD funcionara

automaticamente ao ligar.
0: Desabilitar

1: Habilitar. Se a condigdo de reinicializacéo
for cumprida, o VFD sera operado
automaticamente apds aguardar o tempo
definido por P01.22.

P01.22

Tempo de espera
para reinicializagédo
apos desligar

Esse parametro indica se o tempo de espera
apos a operagao automatica do VFD.

A Frequenciade t1=P01.22
saida t2=P01.23

It1 2 .

’t

|€—Operagao—p

Operagéo Desligar Ligar

< »le >le

Faixa de configuragéo: 0.0-3600.0s (valido
quando P01.21=1)

1,0s

P01.23

Retardo de partida

Apds o envio de um comando de execugao,
o VFD permanece em estado de espera e

0,0s
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Cadigo
Modifi
de Nome Descrigao Padrao
car
funcao
reinicia com o retardo definido por P01.23
para implementar a liberagao do freio.
Faixa de configuragdo: 0,0-600,0s
Retardo na
P01.24 velocidade de 0,0-600,0s 0,0s O
parada
0: Saida sem tenséo
Selecéo de saida . _
1: Saida com tensao
P01.25 | de OHz em malha 0 O
aberta 2: Saida com a corrente de frenagem CC até
a parada
Tempo de
desaceleragéo até
P01.26 0,0-60,0s 2,0s O
a parada de
emergéncia
Final do segmento
da curva S de
desaceleragéo
P01.27 0,0-50,0s 0,1s ©)
Tempo de inicio do
segmento da curva
S de desaceleragédo
Final do segmento
P01.28 dacurva S de 0,0-50,0s 0,1s ©
desaceleragéo
Corrente de Quando o VFD inicia no modo de partida
P01.29 | frenagem de curto- |direta (P01.00=0), defina P01.30 em um 0,0% (@)
circuito valor diferente de zero para inserir a
frenagem por curto-circuito.
P01.30 | Tempo de espera 0,00s )
da frenagem de |Durante a parada, se a frequéncia de
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Cadigo
Modifi
de Nome Descrigao Padrao
car
funcao
curto-circuito para |operagédo do VFD for menor que a frequéncia
partida inicial P01.09 do freio para parada, defina
P01.31 para um valor diferente de zero para
inserir a frenagem por curto-circuito até a
parada e, em seguida, execute a frenagem
CC no tempo configurado por P01.12.
Tempo de espera |(Consulte as descrigées em P01.09-P01.12.)
da frenagem de
P01.31 curto-circuito até a |Faixa de configuragéo de P01.29: 0,0— 0,00s O
parada 150,0% (VFD)
Faixa de configuragédo de P01.30: 0,0-50,00s
Faixa de configuragdo de P01.31: 0,0-50,00s
Tempo pré-
P01.32 | excitagdo do modo |0-10,000s 0,300s O
jog
Frequéncia inicial
de frenagem do
P01.33 . i 0,00Hz-P00.03 0,00Hz O
modo jog até a
parada
Retardo para
P01.34 |entrada no modo de|0,0-3600,0s 0,0s O
descanso
P02—Parametros do motor 1
Cadigo
Modifi
de Nome Descrigao Padrao
car
funcao
P02.00 | Tipo de motor 1 [0: Motor assincrono (MA) 0 ©)

-206-




VFD Motiondrive350A multifuncional de alto desempenho

Cadigo
Modifi
de Nome Descrigao Padrao
car
funcao
1: Motor sincrono (MS)
Capacidade Dependente
P02.01 0,1-3000,0kW ©)
nominal do MA 1 do modelo
Frequéncia nominal |0,01Hz—P00.03 (frequéncia maxima de
P02.02 50,00Hz ©)
do MA1 saida)
Velocidade nominal Dependente
P02.03 1-60000rpm ©)
do MA1 do modelo
Tens&o nominal do Dependente
P02.04 0-1200V ©)
MA 1 do modelo
Corrente nominal Dependente
P02.05 0,8-6000,0A ©)
do MA1 do modelo
Resisténcia do Dependente
P02.06 0,001-65,535Q O
estator do MA 1 do modelo
Resisténcia do rotor Dependente
P02.07 0,001-65,535Q O
do MA1 do modelo
Indutancia de fuga Dependente
P02.08 0,1-6553,5mH O
do MA1 do modelo
Indutancia mutua Dependente
P02.09 0,1-6553,5mH O
do MA1 do modelo
Corrente sem carga Dependente
P02.10 0,1-6553,5A O
do MA1 do modelo
Coeficiente de
saturacéo
P02.11 magnética 1 de  [0,0-100,0% 80,0% O
nucleo de ferro do
MA 1
P02.12 | Coeficiente de  |0,0-100,0% 68,0% )
saturacéo
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Cadigo
Modifi
de Nome Descrigao Padrao
car
funcao
magnética 2 de
nucleo de ferro do
MA 1
Coeficiente de
saturacéo
P02.13 magnética 3 de [0,0-100,0% 57,0% O
nucleo de ferro do
MA 1
Coeficiente de
saturacéo
P02.14 magnética 4 de  [0,0-100,0% 40,0% O
nucleo de ferro do
MA 1
Capacidade Dependente
P02.15 . 0,1-3000,0kW ©)
nominal do MS 1 do modelo
Frequéncia nominal |0,01Hz—P00.03 (frequéncia maxima de
P02.16 i 50,00Hz ©)
do MS 1 saida)
Numero de pares
P02.17 1-128 2 ©)
de polos do MS 1
Tens&o nominal do Dependente
P02.18 0-1200V ©)
MS 1 do modelo
Corrente nominal Dependente
P02.19 0,8-6000,0A ©)
do MS 1 do modelo
Resisténcia do Dependente
P02.20 0,001-65,535Q O
estator do MS 1 do modelo
Indutancia do eixo Dependente
P02.21 ) 0,01-655,35mH O
direto do MS 1 do modelo
P02.22 | Induténcia do eixo |0,01-655,35mH 0
: ’ ’ Dependente
em quadratura do
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Cadigo "
de Nome Descrigao Padrao Modifi
funcao car
MS 1 do modelo
P02.23 | Anti-FEM do MS 1 {0—10000 300 O
Posigcéo do polo
P02.24 inicial do motor  |0x0000-OxFFFF 0x0000 [
sincrono 1
Corrente de
P02.25 | identificagdo do |0%— 50% (corrente nominal do motor) 10% [
motor sincrono 1
0: Nenhuma protegao
1: Protegdo comum do motor (com
compensagcédo de baixa velocidade). O
efeito de resfriamento de um motor comum
é degradado em operagao de baixa
velocidade, por isso, o valor de protegao
térmica eletrénica correspondente precisa
ser ajustado adequadamente. Uma
Selecéo de compensagao baixa indica a redugao do
protegéo contra |limite de protegéo de sobrecarga do motor
P02.26 2 ©)
sobrecarga do  |cuja frequéncia de operagao ¢ inferior a
motor 1 30Hz.
2: Protegao do motor de frequéncia
variavel (sem compensagao de baixa
velocidade). A fungédo de dissipagao de
calor de um motor de frequéncia variavel
néo é afetada pela velocidade de rotacéo,
por isso ndo é necessario ajustar o valor
de protecdo em operagéo de baixa
velocidade.
. Multiplos de sobrecarga do motor
P02.27 Coef|c~|ente de M=lout/(In*K) 100,0% O
protecao contra
sobrecarga do  |“|n” ¢ 3 corrente nominal do motor, “lout’ &
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Cadigo
de
funcao

Nome

Descrigao

Padrao

Modifi
car

motor 1

a corrente de saidado VFD e “K” é o
coeficiente de protegdo contra sobrecarga
do motor.

Um valor de K menor indica um valor de M

maior.

Quando M=116%, a protegdo ¢ ativada
apo6s 1 hora de sobrecarga do motor;
quando M=180%, a protegdo ¢ ativada
apo6s 5 minutos de sobrecarga do motor;
quando M=200%, a protegao é ativada
apo6s 60 segundos de sobrecarga do
motor; e quando M2400%, a protegdo &
ativada imediatamente.

h Tempo (min)

[0 S

Multiplo de
sobrecarga de
e J [ corrente

>

! ] : 7
116% 150% 180%  200% 4

Faixa de configuragdo: 20,0%—150,0%

P02.28

Coeficiente de
calibragéo do visor
de poténcia do
motor 1

O cddigo de fungdo pode ser usado para
ajustar o valor de exibicdo de poténcia do
motor 1. No entanto, isso ndo afeta o

desempenho do controle do VFD.

Faixa de configuragéo: 0,00-3,00

1,00

P02.29

Selecao de exibicdo
de parametro do
motor 1

0: Exibi¢ao por tipo de motor. Neste modo,
apenas os parametros relacionados ao tipo
de motor atual sdo exibidos.
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Cadigo
Modifi
de Nome Descrigao Padrao
car
funcao
1: Mostrar tudo. Neste modo, todos os
parametros do motor sdo exibidos.
Inércia do sistema
P02.30 0.000-30,000kgm? 0,000kgm? O
do motor 1
P02.31-
P02.32 Reservado
P03—Controle vetorial do motor 1
Cadigo
Modifi
de Nome Descrigao Padrao
car
funcao
Ganho proporcional Os parametros P03.00—P03.05 se aplicam
P03.00 da malha de apenas ao modo de controle vetorial. Abaixo 20,0 O
velocidade 1 da frequéncia de comutagéo 1 (P03.02), os
parametros Pl da malha de velocidade s&o:
Tempo integral da (P03.00 e P03.01. Acima da frequéncia de
P03.01 malha de comutagdo 2 (P03.05), os parametros Pl da 0,200s ©
velocidade 1 malha de velocidade sdo: P03.03 e P03.04.
Os parametros Pl sdo obtidos de acordo com
Frequéncia de o .
P03.02 ) a alteragao linear de dois grupos de 5 00Hz 0O
ponto baixo para o . . . ’
parametros. Veja a figura abaixo:
comutagéo )
Parametro PI
Ganho proporcional
P03.03 P03.00, P03.01 200 o
da malha de ! ’
velocidade 2 i
i P03.03, P03.04
. ! {  Frequéncia de saida
Tempo integral da P():s.‘o? sJ(;:s 05 >
P03.04 malha de 0,200s O
velocidade 2 L o
As caracteristicas de resposta dindmica da
P03.05 malha de velocidade do controle vetorial 10,00Hz @)
Frequéncia de . . o
podem ser ajustadas por meio da definicdo
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Cadigo
de
funcao

Nome

Descrigao

Padrao

Modifi
car

ponto alto para
comutagéo

do coeficiente proporcional e do tempo
integral do regulador de velocidade.
Aumentar o ganho proporcional, ou reduzir o
tempo integral, pode acelerar a resposta
dindmica da malha de velocidade; no
entanto, se o ganho proporcional for muito
grande, ou o tempo integral for muito
pequeno, pode ocorrer oscilagéo e overshoot
do sistema; se o ganho proporcional for
muito pequeno, pode ocorrer oscilagéo
estavel ou deslocamento de velocidade.

Os parametros Pl tém estreita relagdo com a
inércia do sistema. Ajuste os parametros Pl
dependendo de diferentes cargas para
atender a multiplas demandas.

Faixa de configuragédo de P03.00: 0,0-200,0

Faixa de configuragdo de P03.01: 0,000—
10,000s

Faixa de configuragdo de P03.02: 0,00Hz—
P03.05

Faixa de configuragédo de P03.03: 0,0-200,0

Faixa de configuragdo de P03.04: 0,000—
10,000s

Faixa de configuragdo de P03.05: P03.02—
P00.03 (frequéncia maxima de saida)

P03.06

Filtro de saida da
malha de
velocidade

0-8 (correspondente a 0-28/10ms)

P03.07

Coeficiente de

compensacéao de

O coeficiente de compensagao de
escorregamento é usado para ajustar a

100%
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Cadigo
Modifi
de Nome Descrigao Padrao
car
funcao
escorregamento |frequéncia de deslizamento do controle
eletromotrizdo |vetorial e melhorar a precisdo do controle de
controle vetorial |velocidade do sistema. O ajuste adequado
do parametro pode controlar o erro da
Coeficiente de velocidade em estado estacionario.
compensacéao de
P03.08 |escorregamento de |Faixa de configuragao: 50-200% 100% O
geracao de energia
do controle vetorial
Coeficiente Nota:
P03.09 proporcional da 1000 o
- malha de corrente ° Os dois parametros sédo usados
p para ajustar os parametros Pl da malha de
corrente; isso afeta a velocidade de resposta
dindmica e controla a diretamente precisao
do sistema. Em condigbes normais, o valor
padré&o nao precisa de ajustes.
Coeficiente integral
P03.10 da malha de o Aplicavel ao modo SVC 0 1000 O
corrente | (P00.00=0), modo SVC 1 (P00.00=1), e
modo FVC (P00.00=3).
Faixa de configuragédo: 0-65535
0: Teclado (P03.12)
1: Teclado (P03.12)
2: A1
Método de 3:AI2
P03.11 configuracéo de 0 O
torque 4: A3
5: Frequéncia de pulso HDIA
6: Torque multietapas
7: Comunicagdo Modbus/Modbus TCP
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Cadigo
de

funcao

Nome

Descrigao

Padrao

Modifi
car

8: Comunicagdo
PROFIBUS/CANopen/DeviceNet

9: Comunicagado Ethernet
10: Frequéncia de pulso HDIB

11: Comunicagéo
EtherCAT/PROFINET/EtherNet IP

12: Cartdo programavel

Nota: Para essas configuracdes, 100%
corresponde a corrente nominal do motor.

P03.12

Configuragéo de
torque pelo teclado

-300,0%—-300,0% (da corrente nominal do
motor)

20,0%

P03.13

Tempo do filtro de
referéncia de torque

0,000-10,000s

0.010s

P03.14

Origem de
configuragédo da
frequéncia limite

superior de rotagédo
para frente no
controle de torque

0: Teclado (P03.16)

1: A1

2: AI2

3: AI3

4: Frequéncia de pulso HDIA

5: Configuragdo multietapas

6: Comunicagdo Modbus/Modbus TCP

7: Comunicagdo
PROFIBUS/CANopen/DeviceNet

8: Comunicagao Ethernet
9: Frequéncia de pulso HDIB

10: Comunicagao
EtherCAT/PROFINET/EtherNet IP
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Cadigo
Modifi
de Nome Descrigao Padrao
car
funcao
11: Cartdo programavel
12: Reservado
Nota: Para essas configuragdes, 100%
corresponde a frequéncia maxima.
0: Teclado (P03.17)
1: A1
2: AI2
3: A3
4: Frequéncia de pulso HDIA
5: Configuragdo multietapas
Origem de L
. _ 6: Comunicagdo Modbus/Modbus TCP
configuracédo da
frequéncia limite |7: Comunicag&o
P03.15 . 0 O
superior de rotagdo |PROFIBUS/CANopen/DeviceNet
reversa no controle 8: Comunicagao Ethernet
de torque
9: Frequéncia de pulso HDIB
10: Comunicagao
EtherCAT/PROFINET/EtherNet IP
11: Cartdo programavel
12: Reservado
Nota: Para essas configuragdes, 100%
corresponde a frequéncia maxima.
Frequéncia de |Usado para definir os limites superiores de
limite superior de |frequéncia. 100% corresponde a frequéncia
rotagéo para frente |maxima. P03.16 define o valor quando
P03.16 » . 50,00Hz O
definida pelo P03.14=1; P03.17 define o valor quando
teclado no controle [P03.15=1.
de torque
Faixa de configuragéo: 0,00Hz—P00.03
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Cadigo
Modifi
de Nome Descrigao Padrao
car
funcao
Frequéncia de |(frequéncia maxima de saida)
limite superior de
rotagéo reversa
P03.17 N 50,00Hz O
definida pelo
teclado no controle
de torque
0: Teclado (P03.20)
1: A1
2: AI2
3:AI3
4: Frequéncia de pulso HDIA
5: Comunicagdo Modbus/Modbus TCP
O.ngem de 6: Comunicagdo
po3.1g | oonfiguragdo do b origys/CANopen/DeviceNet 0 o
limite superior de
torque eletromotriz 7: Comunicagao Ethernet
8: Frequéncia de pulso HDIB
9: Comunicagéo
EtherCAT/PROFINET/EtherNet IP
10: Cartdo programavel
11: Reservado
Nota: Para essas configuragdes, 100%
corresponde a corrente nominal do motor.
0: Teclado (P03.21)
Origem de 1 Al
configuragédo do
P03.19 | | ) 2: AI2 0 O
limite superior de |4
torque de frenagem |3. A3
4: Frequéncia de pulso HDIA
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Cadigo
L _ Modifi
de Nome Descrigao Padrao
car
funcao
5: Comunicagdo Modbus/Modbus TCP
6: Comunicagdo
PROFIBUS/CANopen/DeviceNet
7: Comunicagao Ethernet
8: Frequéncia de pulso HDIB
9: Comunicagdo
EtherCAT/PROFINET/EtherNet IP
10: Cartdo programavel
11: Reservado
Nota: Para essas configuragdes, 100%
corresponde a corrente nominal do motor.
Limite superior do
torque eletromotriz
P03.20 » 180,0% O
definido pelo L
Usado para definir limites de torque.
teclado
— - Faixa de configuragéo: 0.0-300,0% (corrente
Limite superior do .
nominal do motor)
torque de frenagem
P03.21 » 180,0% O
definido pelo do
teclado
Coeficiente de Usado quando o MA esta sob controle de
P03.22 |enfraquecimento na enfraquecimento de fluxo. 0.3 o
zona de poténcia .
constante
Coeficiente de
enfraquecimento
do fluxo do motor
Ponto de 0.1
enfraquecimento i 10
P03.23 . . ! 20% O
mais baixo na zona ' oo
de poténcia ! f
Limite de enfraquecimento minimo
constante do fluxo do motor
Os cddigos de fungédo P03.22 e P03.23 sédo
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Cadigo
de
funcao

Nome

Descrigao

Padrao

Modifi
car

vélidos em poténcia constante. O motor entra
no estado de enfraquecimento de fluxo
quando opera acima da velocidade nominal.
Altere a curvatura de enfraquecimento de
fluxo, modificando o coeficiente de controle
de enfraquecimento de fluxo. Quanto maior o
coeficiente, mais ingreme sera a curva;
quanto menor o coeficiente, mais suave sera

a curva.
Faixa de configuragédo de P03.22: 0,1-2,0

Faixa de configuragédo de P03.23: 10%—
100%

P03.24

Limite de tensao

maxima

P03.24 define a tensdo de saida maxima do
VFD, que é uma porcentagem da tenséo
nominal do motor. Defina o valor de acordo

com as condi¢des do local.

Faixa de configuragéo: 0,0—-120,0%

100,0%

P03.25

Tempo pré-
excitacdo

A pré-excitagao é realizada para o motor
quando o VFD ¢ inicializado. Um campo
magnético é criado dentro do motor para
melhorar o desempenho de torque durante o
processo de partida.

Faixa de configuragéo: 0,000-10,000s

0,300s

P03.26

Ganho proporcional
de enfraquecimento
de fluxo

0-8000

1000

P03.27

Selecao de exibicdo
de velocidade no
controle vetorial

0: Exibe o valor real

1: Exibe o valor configurado
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Cadigo
Modifi
de Nome Descrigao Padrao
car
funcao
Coeficiente de
P03.28 | compensagdo de |0,0-100,0% 0,0% O
atrito estatico
Ponto de frequéncia
P03.29 | correspondente de |0,50Hz-P03.31 1,00Hz O
atrito estatico
Coeficiente de
compensacéao de
P03.30 . 0,0-100,0% 0,0% O
atrito de alta
velocidade
Frequéncia
correspondente de
P03.31 . P03.29-400,00Hz 50,00Hz O
torque de atrito de
alta velocidade
Habilitagio do 0: Desabilitar
P03.32 0 ©)
controle de torque 1: Habilitar
Ganho integral de
P03.33 |enfraquecimento de |0-8000 1200 O
fluxo
0x000-0x112
Unidades: Modo de controle
Modo de controle 0: Modo 0
P03.34 |de enfraquecimento 1: Modo 1 0x000 [ J
de fluxo
2: Modo 2
Dezenas: Compensagao do coeficiente de
saturagéo de indutancia
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Cadigo
de

funcao

Nome

Descrigao

Padrao

Modifi
car

0: Habilitar

1: Desabilitar

Centenas: Reservado

0: Reservado

1: Reservado

P03.35

Configuragéo para
otimizagéo do
controle

0x0000-0x1111

Unidades: Selegdo de comando de torque
0: Referéncia de torque

1: Referéncia de corrente de torque
Dezenas: Reservado

0: Reservado

1: Reservado

Centenas: indica se a separagéo integral da
malha de velocidade deve ser habilitada

0: Desabilitar

1: Habilitar
Milhares: Reservado
0: Reservado

1: Reservado

Faixa: 0x0000-0x1111

0x0000

P03.36

Ganho diferencial
da malha de
velocidade

0,00-10,00s

0.00s
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Cadigo "
L _ Modifi
de Nome Descrigao Padrao
car
funcao
Malha de corrente [No modo FVC (P00.00=3), quando a
de alta frequéncia |frequéncia é inferior ao limite de alta
P03.37 frequéncia da malha de corrente (P03.39), os 1000 o
Coeficiente parametros de Pl da malha de corrente séo
proporcional P03.09 e P03.10; e quando a frequéncia é
Malha de corrente |SUPerior ao limite de alta frequéncia
f .. |(P03.39), os parametros de Pl da malha de
P03.38 de alta frequéncia i 1000 o
: corrente sdo P03.37 e P03.38.
Coeficiente integral
Faixa de configuragédo de P03.37: 0-65535
Limite de . ) =
Faixa de configuragédo de P03.38: 0-65535
comutacao de alta
P03.39 o 100,0% O
frequéncia da Faixa de configuragédo de P03.39: 0,0—
malha de corrente |100,0% (da frequéncia maxima)
Habilitagéo da  |0: Desabilitar
P03.40 | compensacéo de 0 O
inércia 1: Habilitar
O torque de compensacéo de inércia maximo
Limite superior do |g imitado para evitar que um torque de
torque de 3 i
P03 41 q ) compensagao excessivo. 10,0% o
compensagao de
inércia Faixa de configuragéo: 0.0-150,0% (do
torque nominal do motor)
Tempos de filtragem de torque de
Tempos de compensacao de inércia, usados para
filtragem de i 5
P03.42 9 ¢ suavizar o torque de compensagéo de 7 o
compensacéo de |inércia.
inércia
Faixa de configuragédo: 0-10
Devido a forga de atrito, € necessario definir
Valor de torque de . o
. o um torque de identificagdo para que a
P03.43 identificagdo de |, L L . . 10,0% O
L identificagdo da inércia seja realizada
inércia
corretamente.
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Cadigo "
L _ Modifi
de Nome Descrigao Padrao
car
funcao
Faixa de configuragéo: 0.0-100,0% (do
torque nominal do motor)
Habilitagéo da  |0: Inoperante
P03.44 identificacdo de 0 (¢}
inércia 1: Habilitar
A atualizagao automatica sera realizada apés
o autoajuste dos parametros do motor. No
modo de controle vetorial de malha fechada,
Coeficiente é possivel configurar o valor dessa fungao
proporcional da  {como P03.09.
P03.45 0 [
malha de corrente .
i . Faixa: 0-65535
apos o autoajuste
Nota: Configure o valor como 0 se o
autoajuste dos parametros do motor néo for
realizado
A atualizagao automatica sera realizada apés
o autoajuste dos parametros do motor. No
modo de controle vetorial de malha fechada,
Coeficiente é possivel configurar o valor dessa fungao
proporcional como P03.10.
P03.46 | 0 [
integral de corrente | _ |
i . Faixa: 0-65535
apos o autoajuste
Nota: Configure o valor como 0 se o
autoajuste dos parametros do motor néo for
realizado
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P04—Controle V/IF

Cadigo
de
funcao

Nome

Descrigao

Padrao

Modificar,

P04.00

Configuragédo da
curva V/F do motor
1

Esse grupo de cédigo de fungéo define a
curva V/F do motor 1 para atender as
necessidades de diferentes cargas.

0: Curva V/F em linha reta, aplicavel a

cargas de torque constante
1: Curva V/F multiponto

2: Curva V/F com redugéo de torque

(poténcia de 1,3)

3: Curva V/F com redugéo de torque

(poténcia de 1,7)

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

As curvas 2 — 4 sao aplicaveis a cargas de
torque, como ventiladores e bombas
hidraulicas. E possivel ajustar de acordo com
as caracteristicas das cargas para obter o
melhor desempenho possivel.

5: VIF personalizado (separagdo V/F); neste
modo, V pode ser separado de F, e F pode
ser ajustado por meio do canal de
configuragdo de frequéncia definido por
P00.06 ou canal de configuragdo de tensdo
definido por P04.27 para alterar as
caracteristicas da curva.

Nota: Na figura a seguir, V» é a tenséo
nominal do motor e f» é a frequéncia nominal
do motor.

Tenséo de saida
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Cédigo
de
funcgao

Nome

Descricao

Padrao

Modificar,

T

Curva VIF com redugdo de torque (poténcia de 1,3)
Tipo linear )

Curva VIF com redugdo de torque (poténcia de 1,7)
Curva VIF com redugdo de torque (poténcia de 20)
[
Tipo quadradp  Frequéncia de saida

P04.01

Reforgo de torque
do motor 1

P04.02

Corte do reforgo de
torque do motor 1

Para compensar as caracteristicas de torque
de baixa frequéncia, é possivel fazer alguma
compensagao de reforgo para a tenséo de
saida. P04.01 é relativo a tensdo de saida
maxima Vb.

P04.02 define a porcentagem da frequéncia
de corte do reforgo de torque manual para a
frequéncia nominal f» do motor. O reforgo de
torque pode melhorar as caracteristicas de
torque de baixa frequéncia de V/F.

O reforgo de torque deve ser selecionado
com base na carga. Por exemplo, cargas
maiores requerem um reforgo de torque
maior, porém, se o reforgo for excessivo, o
motor operara em sobre-excitagédo, o que
pode causar aumento da corrente de saida e
superaquecimento do motor, diminuindo
assim a sua eficiéncia.

Quando o reforgo de torque é definido como
0,0%, o VFD entra em modo de reforgo
automatico.

Limite de corte do reforgo de torque: Abaixo
desse limite de frequéncia, o reforgo de
torque é valido; exceder esse limite
invalidara o reforgo de torque.

0,0%

20,0%
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Cédigo
de Nome Descricao Padrao [Modificar|
funcgao
v, A Tenszodesaica
Vo i
f corte T
Faixa de configuragdo de P04.01: 0,0%
(automatico); 0,0%—10,0%
Faixa de configuragédo de P04.02: 0,0%—
50,0%
P04.03 |Ponto de frequéncia|Quando P04.00=1 (curva V/F multiponto), &€ | g 0oHz e)
V/F 1 do motor 1 |possivel definir a curva V/F em P04.03—
P04.08.
P04.04 | Ponto de tensédo 0,0% @)
V/F 1 do motor 1 A curva V/F geralmente é configurada de
acordo com as caracteristicas de carga do
P04.05 |Ponto de frequéncia|motor. 0,00Hz @)
VIF2domotor 1 |nota: v < V2 < V3, 1 < £2 < 3. Uma tensdo
P04.06 | Ponto de tensdo muito alta para uma frequéncia baixa 0.0% o
V/F 2 do motor 1 causara superaquecimento ou danos ao
motor, além de parada por sobrecorrente do
P04.07 |Ponto de frequéncia|VFD ou protecédo contra sobrecorrente. 0,00Hz O
V/F 3 do motor 1
Tensao de saida
100,0% Vpf= = = = = = = = —
p=-——=—==-
|
V2 :
P04.08 | Ponto de tenséo vil- : Frfgﬁin(ﬁf “ | 00% O
V/F 3 do motor 1 o > "3 A »
Faixa de configuragdo de P04.03: 0,00Hz—
P04.05
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Cédigo
de
funcgao

Nome

Descricao

Padrao

Modificar,

Faixa de configuragédo de P04.04: 0,0%—
110,0% (da tensdo nominal do motor 1)

Faixa de configuragdo de P04.05: P04.03—
P04.07

Faixa de configuragédo de P04.06: 0,0%—
110,0% (da tensdo nominal do motor 1)

Faixa de configuragdo de P04.07: P04.05—
P02.02 (frequéncia nominal do MA 1) ou
P04.05-P02.16 (frequéncia nominal do MS

1)

Faixa de configuragédo de P04.08: 0,0%—
110,0% (da frequéncia nominal do motor 1)

P04.09

Ganho de
compensacéao de
escorregamento

V/F do motor 1

Usado para compensar a alteragéo de
velocidade de rotagcdo do motor causada
pela alteragéo de carga em modo vetorial de
tensao espacial e, assim, melhorar a rigidez
das caracteristicas mecanicas do motor.
Calcule a frequéncia de escorregamento

nominal do motor da seguinte forma:
Af=fb-n*p/60

Onde f» € a frequéncia nominal do motor 1,
correspondente ao cadigo de fungédo P02.02,
n é a velocidade de rotagdo nominal do
motor 1, correspondente ao codigo de fungao
P02.03, e p € o numero de pares de polos do
motor. 100,0% correspondem a frequéncia
nominal de escorregamento Af do motor 1.

Faixa de configuragdo: 0,0-200,0%

100,0%

P04.10

Fator de controle de

oscilagéo de baixa

No modo de controle vetorial de tenséo

espacial, o motor, especialmente o de alta

10
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Cadigo
de Nome Descrigao Padrao [Modificar
funcao
frequéncia do motor|poténcia, pode sofrer oscilagdes de corrente
1 em determinadas frequéncias, o que pode
causar operagao instavel do motor ou
Fator.de controle de sobrecorrente do VFD. Ajuste os dois
P04.11 | oscilagdo de alta codigos de fungéo corretamente para 10 ©
frequéncia do motor| . . .
eliminar esse fenébmeno.
1
Faixa de configuragédo de P04.10: 0-100
Limiar de controle |Faixa de configuragdo de P04.11: 0—100
P04.12 I 30,00Hz O
de oscilagdo do
motor 1 Faixa de configuragdo de P04.12: 0,00Hz—
P00.03 (frequéncia maxima de saida)
Esse grupo de cédigo de fungéo define a
curva V/F do motor 2 para atender as
necessidades de diferentes cargas.
0: Curva V/F reta
1: Curva V/F multiponto
Configuragio da 2: Curva V/F com redugédo de torque
P04.13 | curva V/F do motor (poténcia de 1,3) 0 ©)
2 3: Curva V/F com redugéo de torque
(poténcia de 1,7)
4: Curva V/F com reducéo de torque
(poténcia de 2,0)
5: Curva V/F personalizada (separagao V/F)
Nota: Consulte a descrigdo em P04.00.
Reforgo de torque [Nota: Consulte as descrigbes para P04.01 e
P04.14 0,0% O
do motor 2 P04.02.
Corte do reforgo de [Faixa de configuragédo de P04.14: 0,0%:
P04.15 " 20,0% O
torque do motor 2 |(automatico); 0,0%—10,0%
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Cédigo
de Nome Descricao Padrao [Modificar|
funcgao
Faixa de configuragédo de P04.15: 0,0%—
50,0% (da frequéncia nominal do motor 2)
Ponto de frequéncia|Nota: Consulte as descrigdes para P04.03—
P04.16 0,00Hz O
V/F 1 do motor 2 |P04.08.
Ponto de tensdo |Faixa de configuragdo de P04.16: 0,00Hz—
P04.17 0,0% O
V/F 1 do motor 2 |P04.18
Ponto de frequéncia|Faixa de configuragéo de P04.17: 0,0%—
P04.18 - . 0,00Hz O
V/F 2 do motor 2 |110,0% (da tens&o nominal do motor 2)
Ponto de tensdo |Faixa de configuragdo de P04.18: P04.16—
P04.19 0,0% O
V/F 2 do motor 2 |P04.20
Ponto de frequéncia |Faixa de configuragao de P04.19: 0,0%—
P04.20 V/E 3 do motor 2 |110,0% (da tens&o nominal do motor 2) 0,00Hz ©
Faixa de configuragdo de P04.20: P04.18—
P12.02 (frequéncia nominal do MA 2) ou
. |P04.18-P12.16 (frequéncia nominal do MS
Ponto de tenséo
P04.21 2) 0,0% O
V/F 3 do motor 2
Faixa de configuragédo de P04.21: 0,0%—
110,0% (da tensdo nominal do motor 2)
Usado para compensar a alteragéo de
velocidade de rotagcdo do motor causada
pela alteragéo de carga em modo vetorial de
tensao espacial e, assim, melhorar a rigidez
Ganho de das caracteristicas mecanicas do motor.
compensagao de &nci
PO4.22 p G Calcule a frequéncia de escorregamento 0.0% o
escorregamento  |nominal do motor da seguinte forma:
V/F do motor 2
Af=fo-n*p/60
Onde fb € a frequéncia nominal do motor,
correspondente ao cédigo de funcédo
P12.02, n é a velocidade de rotagdo nominal
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Cadigo
de Nome Descrigao Padrao [Modificar
funcao
do motor, correspondente ao codigo de
fungdo P12.03 e p € o numero de pares de
polos do motor. 100,0% correspondem a
frequéncia nominal de escorregamento aAf do
motor 2.
Faixa de configuragdo: 0,0-200,0%
Fator de controle de|No modo de controle vetorial de tensédo
oscilagéo de baixa |espacial, o motor, especialmente de alta
P04.23 . . . 10 O
frequéncia do motor|poténcia, pode sofrer oscilagdes de corrente
2 em determinadas frequéncias, o que pode
causar operagao instavel do motor ou
Fator de controle de| g, recorrente do VFD. Ajuste os dois
P04.24 oscilagéo de alta codigos de fungdo corretamente para 10 o
frequéncia do motor eliminar esse fenémeno.
2
Faixa de configuragédo de P04.23: 0-100
Limiar de controle |Faixa de configuragéo de P04.24: 0-100
P04.25 de oscilagdo do 30,00Hz O
motor 2 Faixa de configuragdo de P04.25: 0,00Hz—
P00.03 (frequéncia maxima de saida)
0: Desabilitar
B 1: Operagao automatica em modo de
Operagdo em modo . .
. economia de energia
P04.26 | de economia de 0 ©)
energia Em estado de carga leve, o motor é capaz de
ajustar a tens&o de saida automaticamente
para economizar energia.
0: Teclado (a tensdo de saida é determinada
Canal de por P04.28)
P04.27 | configuragdo de 0 O
~ 1: Al
tenséo
2: A2
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Cadigo
de

funcao

Nome

Descrigao

Padrao

Modificar,

3:AI3
4: HDIA

5: Operacéo em velocidade multietapas (a
configuragdo é determinada pelo grupo de
P10.)

6: PID
7: Comunicagdo Modbus/Modbus TCP

8: Comunicagdo
PROFIBUS/CANopen/DeviceNet

9: Comunicagado Ethernet
10: HDIB

11: Comunicagéo
EtherCAT/PROFINET/Ethernet IP

12: Cartdo programavel

13: Reservado

P04.28

Configuragdo de
tenséo pelo teclado

O cddigo de fungéo é a configuragéo digital
de tenséo quando o teclado é selecionado
como o canal para configuragéo de tenséo.

Faixa de configuragdo: 0,0%—100,0%

100,0%

P04.29

Tempo de aumento
de tenséo

P04.30

Tempo de reducgéo
de tenséo

O tempo de aumento de tenséo é o tempo

necessario para o VFD acelerar da tenséo de

saida minima para a frequéncia de saida

maxima.

O tempo de redugdo de tenséo é o tempo
necessario para o VFD desacelerar do da
frequéncia de saida maxima para a tenséo

5,0s

5,0s
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Cadigo
de Nome Descrigao Padrao [Modificar
funcao
de saida minima.
Faixa de configuragdo: 0,0-3600,0s
Tensdo de saida |Usado para definir os limites superior e
P04.31 . . ~ i 100,0% ©)
maxima inferior da tensdo de saida.
A
vmax j---g----- ., t1=P04.29
| " -
Voot | /] 1\ £2=P04.30
1 1
i |
Vmin : :
, 1 112, Tempo't
Tens3o de saida R —_ >
P04.32 . 0,0% ©)
minima
Faixa de configuragdo de P04.31:
P04.32—100.0% (da tens&o nominal do
motor)
Faixa de configuragdo de P04.32:
0,0%—-P04.31
Coeficiente de
enfraquecimento na
P04.33 .. [1,00-1,30 1,00 O
zona de poténcia
constante
Quando o modo de controle V/F do MS esta
habilitado, o cédigo de fungéo é usado para
Corrente minima de |definir a corrente reativa do motor quando a
atuacgdo 1 no &nci i
P04 34 ¢ frequéncia de saida for menor que a 20.0% o
controle de V/F do |frequéncia especificada por P04.36.
MS
Faixa de configuragéo: -100,0%—100,0% (da
corrente nominal do motor)
P04.35 |Corrente minima de|Quando o modo de controle de V/F do MS 10,0% @)
atuacdo 2 no esta habilitado, o cédigo de fungéo é usado
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Cadigo
de
funcao

Nome

Descrigao

Padrao

Modificar,

controle de V/F do
MS

para definir a corrente reativa do motor
quando a frequéncia de saida for maior que
a frequéncia especificada por P04.36.

Faixa de configuragéo: -100,0%—100,0% (da

corrente nominal do motor)

P04.36

Limiar de
frequéncia para
comutacéo da
corrente minima de
atuacao no controle
de V/F do MS

Quando o modo de controle V/F do MS esta
habilitado, o cédigo de fungéo é usado para
definir o limite de frequéncia para a
comutacao entre a corrente minima de
atuacao 1 e a corrente minima de atuagéo 2.

Faixa de configuragédo: 0%—200,0% (da

frequéncia nominal do motor)

20,0%

P04.37

Coeficiente
proporcional de
malha fechada de
corrente reativa no
controle de V/F do
MS

Quando o modo de controle de V/F do MS
esta habilitado, o cédigo de fungéo é usado
para definir o coeficiente proporcional de
controle de malha fechada de corrente
reativa.

Faixa de configuragédo: 0—3000

50

P04.38

Tempo integral de

malha fechada de

corrente reativa no

controle de V/F do
MS

Quando o modo de controle de V/F do MS
esta habilitado, o cédigo de fungéo é usado
para definir o coeficiente integral de controle
de malha fechada de corrente reativa.

Faixa de configuragédo: 0—3000

30

P04.39

Limite de saida de

malha fechada de

corrente reativa no

controle de V/F do
MS

Quando o modo de controle de V/F do MS
esta habilitado, o cédigo de fungéo é usado
para definir o limite de saida de controle de
malha fechada de corrente em reativa. Um
valor maior indica uma tensédo de
compensagado de malha fechada reativa mais
alta e uma poténcia de saida mais alta do
motor. Em geral, ndo é necessario modificar

8000
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Cadigo
de Nome Descrigao Padrao [Modificar
funcao
o cédigo de fungéo.
Faixa de configuragédo: 0—16000
Habilitagdo do  |0: Desabilitar
P04.40 | modo IF para o MA 0 (¢}
1 1: Habilitar
Quando o controle de IF é adotado para o
MA 1, o cédigo de fungéo é usado para
Configuragao atual |gefinir a corrente de saida. O valor é uma
P04.41 | no modo IF para o |porcentagem em relagéo a corrente nominal 120,0% o
MA 1 do motor.
Faixa de configuragéo: 0,0-200,0%
Quando o controle IF é adotado para o MA 1,
Coeficiente o codigo de fungéo € usado para definir o
roporcional no ici i
PO4.42 prop coeficiente proporcional do controle de malha 350 o
modo IF para o MA |fechada da corrente de saida.
1
Faixa de configuragédo: 0-5000
Quando o controle IF é adotado para o MA 1,
Coeficiente integral o cédigo de funcéo é usado para definir o
P04.43 | no modo IF para o coeficiente integral do controle de malha 150 o
fechada da corrente de saida.
MA 1
Faixa de configuragédo: 0—-5000
Limiar de
frequéncia para
P04.44 desligamento do |0,00Hz-P04.50 10,00Hz O
modo IF para o MA
1
0: Desabilitar
P04.45 Habilitagéo do 0 ©
modo IF para o MA |1: Habilitar
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Cadigo
de Nome Descrigao Padrao [Modificar
funcao
2
Quando o controle de IF é adotado para o
MA 2, o cédigo de fungéo é usado para
Configuragéo atual |definir a corrente de saida. O valor ¢ uma
P04.46 | no modo IF para o |porcentagem em relagéo a corrente nominal | 120,0% o
MA 2 do motor.
Faixa de configuragdo: 0,0-200,0%
Quando o controle IF é adotado para o MA 2,
Coeficiente o cddigo de fungéo é usado para definir o
PO4.47 proporcional no  |coeficiente proporcional do controle de malha 350 o
modo IF para o MA |fechada da corrente de saida.
2
Faixa de configuragédo: 0—-5000
Quando o controle IF é adotado para o MA 2,
Coeficiente integral o cédigo de funcéo é usado para definir o
P04.48 | no modo IF para o coeficiente integral do controle de malha 150 o
MA 2 fechada da corrente de saida.
Faixa de configuragédo: 0-5000
Limiar de
frequéncia para
P04.49 desligamento do |0,00Hz—-P04.51 10,00Hz O
modo IF para o MA
2
Ponto de frequéncia
final para
P04.50 desligamento do |P04.44-P00.03 25,00Hz O
modo IF para o MA
1
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Cadigo
de Nome Descrigao Padrao [Modificar
funcao
Ponto de frequéncia
final para
P04.51 desligamento do |P04.49-P00.03 25,00Hz O
modo IF para o MA
2
P05—Terminais de entrada
Cadigo
de Nome Descrigao Padrao |Modificar
funcao
0x00-0x11
Unidades: Tipo de entrada da HDIA
0: AHDIA é uma entrada de pulso de alta
velocidade
Tipo de entrada da .
P05.00 HDI 1: HDIA é uma entrada digital 0x00 ©)
Dezenas: Tipo de entrada da HDIB
0: AHDIB é uma entrada de pulso de alta
velocidade
1: HDIB é uma entrada digital
P05.01 Funcao do terminal 0: Sem funggo 1 o
S1
1: Rotagdo para a frente
Funcao do terminal
P05.02 4 ©)
S2 2: Rotagao inversa
Funcgéo do terminal |3: Controle de 3 condutores/Sen
P05.03 7 ©)
S3
4: Modo jog de avango
Funcao do terminal
P05.04 54 5: Modo jog reverso 0 )
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Cadigo
de

funcao

Nome

Descrigao

Padrao

Modificar,

P05.05

Funcao do terminal
HDIA

P05.06

Funcao do terminal
HDIB

6: Parada por inércia

7: Redefinigao de falha

8: Pausa da operacao

9: Entrada de falha externa

10: Aumento da frequéncia (UP)

11: Redugéo da frequéncia (DOWN)

12: Limpe a configuragéo de
aumento/redugao de frequéncia

13: Comutacédo entre a configuragdo Ae a
configuragdo B

14: Comutacéo entre a configuragdo de
combinagéo e a configuragdo A

15: Comutacéo entre a configuragéo de
combinacgéo e a configuragédo B

16: Terminal de velocidade multietapas 1
17: Terminal de velocidade multietapas 2
18: Terminal de velocidade multietapas 3
19: Terminal de velocidade multietapas 4
20: Pausa da velocidade multietapas

21: Selegéo de tempo de
aceleracédo/desaceleragao 1

22: Selegéo de tempo de
aceleracédo/desaceleragao 2

23: Redefini¢cdo de parada por PLC simples
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Cadigo
de

funcao

Nome

Descrigao

Padrao

Modificar,

24: Pausa simples por PLC

25: Pausa no controle de PID

26: Pausa na frequéncia de oscilagado

27: Redefini¢cdo da frequéncia de oscilagao
28: Redefinigdo do contador

29: Comutagéao entre o controle de
velocidade e o controle de torque

30: Aceleragao/desaceleragdo desabilitada
31: Acionador do contador
32: Reservado

33: Limpar a configuragéo de
aumento/redugao de frequéncia
temporariamente

34: Frenagem CC

35: Comutagdo do motor 1 para o motor 2
36: Chaves do comando para o teclado

37: Chaves do comando para o terminal
38: Chaves do comando para comunicagéo
39: Comando pré-excitagdo

40: Zerar a quantidade de consumo de
energia

41: Manter a quantidade de consumo de
energia

42: Comutagdo do modo de configuragéo do
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Cadigo
de

funcao

Nome

Descrigao

Padrao

Modificar,

limite de torque superior para o teclado

43: Entrada do ponto de referéncia de
posigéo (valido somente para S2, S3 e S4)

44: Desabilitagdo da orientagdo do fuso

45: Zeragem do fuso/zeragem da posigao
local

46: Selegao de posigdo zero do fuso 1
47: Selegao de posicéo zero do fuso 2
48: Selegao da divisdo de escala do fuso 1
49: Selegao da divisdo de escala do fuso 2
50: Selecéo da divisdo de escala do fuso 3

51: Terminal para comutagao entre o controle
de posicionamento e o controle de
velocidade.

52: Entrada de pulso desativada
53: Desvio de posi¢do apagado

54: Ganhos proporcionais de posigao de
comutacao

55: Habilitagdo do posicionamento ciclico do
posicéao digital

56: Parada de emergéncia

57: Entrada da falha de superaquecimento
do motor

58: Habilitar derivacgao rigida
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Cadigo
de

funcao

Nome

Descrigao

Padrao

Modificar,

59:

60:

61:

62:

63:

64:

65:

66:

67:

68:

69:

70:

71:

72:

73:

74:

Comutacéo para o controle V/F
Comutacéo para o controle de FVC
Comutacéo da polaridade de PID
Reservado

Habilitar servo

Limite de operagédo em avango
Limite de operagéo inversa

Zerar a contagem do encoder
Aumento de pulso

Habilitar superimposicéo de pulso
Reducgao de pulso

Selecdo de engrenagem eletronica
Alternar para o mestre

Alternar para o escravo

Redefinir o didmetro de rolamento

Alternar entre

enrolamento/desenrolamento

75:

76:

Pré-acionamento

Desabilitar calculo de didmetro de

rolamento

77

78:

79:

Limpar a exibigéo do alarme
Frenagem manual

Acionar a interrupgao de alimentagéo
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Cadigo
de

funcao

Nome

Descrigao

Padrao

Modificar,

forcada

80: Didametro de rolamento inicial 1

81: Didametro de rolamento inicial 2

82: Acionar o controle do modo de disparo

83: Alternar entre parametros de PID de
tenséo

84-95: Reservado

P05.07

Reservado

P05.08

Polaridade do

terminal de entrada

Usado para definir a polaridade dos terminais
de entrada.

Quando um bit é 0, o terminal de entrada é
positivo; quando um bit € 1, o terminal de
entrada é negativo.

0x00-0x3F

0x00

P05.09

Tempo de filtragem
de entrada digital

Usado para definir o tempo de filtragem para
S1-S4, HDIA e HDIB. Em casos de forte
interferéncia, aumente o valor para evitar
erros de operagao.

0,000-1,000s

0,010s

P05.10

Configuragédo do
terminal virtual

0x00-0x3F (0: desabilitar, 1: habilitar)
BITO: Terminal virtual S1
BIT1: Terminal virtual S2
BIT2: Terminal virtual S3

BIT3: Terminal virtual S4

0x00
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Cadigo
de
funcgao

Nome

Descricao

Padrao

Modificar,

BIT4: Terminal virtual HDIA

BIT5: Terminal virtual HDIB

P05.11

Modo de controle

do terminal

Usado para definir o modo de controle do

terminal.

0: Controle de dois condutores 1, com
habilitagéo consistente com a diregéo. Este
modo é amplamente utilizado. O comando do
terminal FWD/REV determina a diregéo de

rotagéo do motor.

Fap | REV Comand(z de
/ operag&o
— FWD

K1 OFF | OFF |  Parar

/| . ’ Rotacéo para
K2 REV ON | OFF afrente

Rotacao

OFF | ON .
inversa

COM
ON | ON | Retencdo

1: Controle de dois condutores 2, com
habilitagdo separada da direcéo. Neste
modo, FWD é o terminal de habilitagdo. A
direcao depende do estado REV.

FWD | REV |Comando de
operagdo
—FWD
K1 OFF | OFF | Parar
—IREV ON | oFf |Rotagéo para
a frente
K2
OFF | ON Parar
COM —
ON | on | Rotagdo
inversa

2: Controle de 3 condutores 1. Este modo
define Sen como o terminal de habilitagéo, e
o comando de operagéao é gerado por FWD,
enquanto a diregao é controlada por REV.
Durante a operagéo, o terminal Sen deve
estar fechado e o terminal FWD gera um
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Cadigo
de

funcao

Nome

Descrigao

Padrao

Modificar,

sinal de borda ascendente. Em seguida, o

VFD comega a girar na diregao definida pelo

status do terminal REV; para parar o VFD,

deve-se desconectar o terminal Sin.

SB1

FWD

Durante a operagéo, o controle de dire¢édo é

o seguinte:
Direcao L
Sen | REV . Diregao atual
anterior
Rotagéo .
Rotacgéo
para a
reversa
OFF
ON frente
— ON
Rotagao Rotagao para
reversa a frente
Rotagao Rotagao para
reversa a frente
ON—
ON =
OFF Rotagéo .
Rotacéo
para a
reversa
frente
oN—| ON
o Desacelerar até a parada.
FF | oFF

Sen: Controle de 3 condutores; FWD:

Rotagdo para a frente; REV: Rotagdo inversa

3: Controle de 3 condutores 2 Este modo
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Cadigo
de

funcao

Nome

Descrigao

Padrao

Modificar,

define Sen como o terminal de habilitagéo, e

o comando de operagéo é gerado por FWD

ou REV, com a diregao sendo controlada por

FWD e REV. Durante a operacgao, o terminal

Sen deve estar fechado e o terminal FWD ou

REV gera um sinal de borda ascendente

para controlar a operacao e a diregédo do

VFD; para parar o VFD, deve-se desconectar

o terminal Sin.

SB1

FWD

Sin

REV

Sen

FWD REV

Direcao da
rotagao

ON

ON
OFF—

Rotagao
para a
frente

ON
OFF

Rotacao
para a
frente

ON

ON
OFF—ON

OFF

Rotacao
reversa

Rotacao
reversa

ON—
OFF

Desacelera
ratéa

parada.
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Cadigo
de Nome Descrigao Padrao |Modificar
funcao
Sen: Controle de 3 condutores; FWD:
Rotagédo para a frente; REV: Rotagdo inversa
Nota: Para o modo de operagdo controlado
por dois condutores, quando o terminal
FWD/REV é validado, se o VFD parar devido
a um comando de parada enviado de outra
origem, o VFD n&o operara novamente apos
o comando de parada desaparecer, mesmo
se o terminal de controle FWD/REV ainda for
valido. Para fazer o VFD funcionar, deve-se
acionar FWD/REV novamente, por exemplo,
por parada de ciclo Unico do PLC, parada de
comprimento fixo, e validar STOP/RST
durante o controle do terminal. (Consultar
P07.04.)
P05.12 Retardo de 0,000s O
acionamento de S1
P05.13 Retardo de Usado para especificar o tempo de retardo 0,000s O
desligamento de S1|correspondente as mudangas de nivel
elétrico quando os terminais de entrada
P05.14 Retardo de programaveis ligam ou desligam. 0,000s O
acionamento de S2
Nivel
P05.15 Retardo de L:E — | 0000s | O
desligamento de S2 = Redode — C——
inicializacao desligamento
P05.16 Retardo de Faixa de configuragdo: 0,000-50,000s 0,000s )
acionamento de S3
Nota: Apds a ativagédo de um terminal virtual,
P05.17 Retardo de o status do terminal pode ser alterado 0,000s O
desligamento de S3 (apenas no modo de comunicagéo. O
enderecgo de comunicagao é 0x200A.
P05.18 Retardo de 0,000s O
acionamento de S4
P05.19 0,000s O
Retardo de
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Cadigo
de Nome Descricao Padrao [Modificar
funcgao
desligamento de S4
Retardo de
P05.20 ) 0,000s O
acionamento do
HDIA
Retardo de
P05.21 . 0,000s O
desligamento do
HDIA
Retardo de
P05.22 ) 0,000s O
acionamento do
HDIB
Retardo de
P05.23 . 0,000s O
desligamento do
HDIB
P05.24 | Limite inferior de 0,00V o)
Al1
Usado para definir a relagdo entre a tensédo
Configuragdo  |de entrada analégica e seu valor configurado
P05.25 0,0% O
correspondente do |correspondente. Quando a tens&o de
limite inferior da Al1 |entrada analégica excede a faixa do limite
L. X superior ao limite inferior, o limite superior ou
P05.26 | Limite superiorda | =~ 10,00V @)
o limite inferior € usado. ’
Al1
Quando a entrada analdgica é a entrada de
Configuragdo  |corrente, uma corrente de OmA—-20mA
P05.27 | correspondente do |corresponde a tenséo de 0V—10V. 100,0% (@)
limite superior da . L .
Al Em diferentes aplicagées, 100,0% do ajuste
analoégico corresponde a diferentes valores
p05.28 | Tempo de filtragem nominais. Para mais detalhes, consulte as 0,030s o
de entrada de Al1 |descrigbes de cada aplicacdo.
o . A figura a seguir ilustra os casos de
P05.29 | Limite inferior de ) ~ ", -10.00V 0]
configuragdes multiplas: ’
Al2
P05.30 . _ -100,0% O
Configuragao
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Cédigo
de
funcgao

Nome

Descricao

Padrao

Modificar,

correspondente do
limite inferior da Al2

P05.31

Valor intermediario
de Al2 1

A Configuraggo
correspondente

100%

P05.32

Configuragao
correspondente do
valor intermediario

de Al2 1

P05.33

Valor intermediario
de Al2 2

P05.34

Configuragao
correspondente do
valor intermediario

de Al2 2

P05.35

Limite superior da
Al2

P05.36

Configuragao
correspondente do
limite superior da
Al2

P05.37

Tempo de filtragem
de entrada de Al2

>
v

10V 0 LA
;
'
| 20mA
| Al
i
'
'
'

-100%

Tempo do filtragem de entrada: ajusta a
sensibilidade da entrada analdgica.
Aumentar o valor corretamente pode
melhorar a anti-interferéncia da entrada
analdgica, mas pode reduzir a sensibilidade
da entrada analdgica.

Nota: Al1 é compativel com a entrada de 0—
10V/0—20mA. Quando Al1 seleciona a
entrada 0-20mA, a tens&o correspondente
de 20mA é 10V. Al2 é compativel com a
entrada de -10—+10V.

Faixa de configuracédo de P05.24: 0,00V—

P05.26

Faixa de configuragéo de P05.25: -300,0%—

300,0%

Faixa de configuragdo de P05.26: P05.24—
10,00V

Faixa de configuragéo de P05.27: -300,0%—

300,0%

Faixa de configuragédo de P05.28: 0,000s—

10,000s

Faixa de configuragdo de P05.29: -10,00V—

0,00V

0,0%

0,00V

0,0%

10,00V

100,0%

0,030s
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Cadigo
de Nome Descrigao Padrao |Modificar
funcao
P05.31
Faixa de configuragdo de P05.30: -300,0%—
300,0%
Faixa de configuragdo de P05.31: P05.29—
P05.33
Faixa de configuragdo de P05.32: -300,0%—
300,0%
Faixa de configuragdo de P05.33: P05.31—
P05.35
Faixa de configuragdo de P05.34: -300,0%—
300,0%
Faixa de configuragdo de P05.35: P05.33—
10,00V
Faixa de configuragdo de P05.36: -300,0%—
300,0%
Faixa de configuragédo de P05.37: 0,000s—
10,000s
0: Configuragdo de entrada por meio da
SelegZo da fungao [frequéncia
de entrada de pulso
P05.38 . 1: Reservado 0 )
de alta velocidade
HDIA 2: Configuragédo de entrada por meio do
encoder, usado em conjunto com o HDIB
Frequéncia limite 0.000
P05.39 | . . 0,000 kHz — P05.41 O
inferior da HDIA
kHz
Configuragao
0, 0, 0,
P05.40 correspondente da -300,0%—-300,0% 0,0% O
frequéncia de limite
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Cadigo
de Nome Descrigao Padrao |Modificar
funcao
inferior da HDIA
P 50,000
Frequéncia limite
P05.41 . P05.39-50,000kHz O
superior da HDIA KHz
Configuragao
correspondente da
P05.42 L ... |-300,0%-300,0% 100,0% O
frequéncia de limite
superior da HDIA
Tempo de filtro de
P05.43 entrada de 0,000s-10,000s 0,030s O
frequéncia da HDIA
0: Configuragdo de entrada por meio da
Selegéo da fungéo |frequéncia
de entrada de pulso
P05.44 . 1: Reservado 0 )
de alta velocidade
HDIB 2: Configuragédo de entrada por meio do
encoder, usado em conjunto com o HDIA
Frequéncia limite 0.000
P0545 | . 0,000 kHz — P05.47 O
inferior da HDIB
kHz
Configuragao
correspondente da
P05.46 L ... |-300,0%-300,0% 0,0% O
frequéncia de limite
inferior da HDIB
Frequéncia limite 50,000
P05.47 . P05.45-50,000kHz O
superior da HDIB KH
z
Configuragao
_ o/ o, o,
P05.48 correspondente da 300,0%—-300,0% 100,0% O
frequéncia de limite
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Cadigo
de Nome Descrigao Padrao |Modificar
funcao
superior da HDIB
Tempo de filtro de
P05.49 entrada de 0,000s-10,000s 0,030s O
frequéncia da HDIB
0: Tenséo
. . 1: Corrente
po5.50 | Tipo de sinal de 0 e
entrada do Al1 Nota: Vocé pode definir o tipo de sinal de
entrada Al1 por meio do cédigo de fungéo
correspondente.
P05.51-
Reservado
P05.52
P06—Terminais de saida
Cadigo
de Nome Descrigao Padrao |Modificar
funcao
0: Saida de pulso de alta velocidade de
coletor aberto. A frequéncia maxima de pulso
é 50,00 kHz. Para mais detalhes sobre as
fungdes relacionadas, consulte P06.27—
P06.00 | Tipo de saida HDO |pgg.31. 0 ©
1: Saida de coletor aberto. Para mais
detalhes sobre as fungdes relacionadas,
consulte P06.02.
P06.01 Saida Y1 0: Invalido 0 ©
P06.02 Saida do HDO  |1: Em rotagao 0 O
P06.03 Saida RO1 2: Em rotagéo para a frente 1 O
P06.04 Saida RO2 3: Em rotagédo inversa 5 e}
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Cadigo
de

funcao

Nome

Descrigao

Padrao

Modificar

4: Em modo jog

5: Falha do VFD

6: Detecgao de nivel de frequéncia FDT1
7: Detecgao de nivel de frequéncia FDT2
8: Frequéncia alcangada

9: Operagdo em velocidade zero

10: Alcangar frequéncia limite superior

11: Alcancar frequéncia limite Inferior

12: Pronto para a operagao

13: Em pré-excitagéo

14: Pré-alarme de sobrecarga

15: Pré-alarme de subcarga

16: Etapa de PLC simples concluida

17: Ciclo de PLC simples concluido

18: Valor de contagem definido alcangado
19: Valor de contagem designado alcangado
20: Falha externa é valida

21: Reservado

22: Tempo de execugéo alcangado

23: Saida do terminal virtual da comunicagdo
Modbus/Modbus TCP

24: Saida do terminal virtual da comunicagdo
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Cadigo
de

funcao

Nome

Descrigao

Padrao

Modificar

POROFIBUS/CANopen/DeviceNet

25: Saida do terminal virtual de comunicagdo
Ethernet

26: Tensdo do barramento CC estabelecida
27: Saida de pulso Z

28: Durante a superimposi¢ao de pulso

29: Agédo do STO

30: Posicionamento concluido

31: Zeragem do fuso concluida

32: Divisao de escala do fuso concluida

33: Limite de velocidade atingido no controle
de torque

34: Saida para o terminal virtual de
comunicagdo EtherCAT/PROFINET/EtherNet
P

35: Reservado

36: Comutagao do controle de
posicionamento/velocidade concluida

37: Qualquer frequéncia alcangada
38-40: Reservado

41:Y1 do cartdo programavel
42:Y2 do cartdo programavel

43: HDO do cartdo programavel
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Cadigo
de

funcao

Nome

Descrigao

Padrao

Modificar

44: RO1 do cartdo programavel
45: RO2 do cartdo programavel
46: RO3 do cartdo programavel
47: RO4 do cartdo programavel

48: Pré-alarme de OH detectado pelo EC
com PT100

49: Pré-alarme de OH detectado pelo EC
com PT1000

50: Pré-alarme de OH detectado pelo AI/AO
51: Parado ou operando em velocidade zero

52: Desconexao detectada no controle de

tensao

53: Definigdo de diametro de rolamento

alcangada

54: Diametro maximo de rolamento

alcangado

55: Diametro minimo de rolamento

alcangado
56: Modo de controle de disparo habilitado

57-63: Reservado

P06.05

Selecéo de
polaridade do
terminal de saida

Usado para definir a polaridade dos terminais
de saida.

Ao definir o bit como 0, o terminal de entrada
& positivo.

Ao definir o bit como 1, o terminal de entrada

0x00

-252-




VFD Motiondrive350A multifuncional de alto desempenho

Cadigo
de Nome Descrigao Padrao |Modificar
funcao
é negativo.
BIT3| BIT2) BIT1 BITO)
RO2 RO1 HDO Y1
Faixa de configuragdo: 0x00—0x0F
P06.06 Retardo de 0,000s @)
acionamento de Y1
P06.07 Retardo de 0,000s @)
desligamento de Y1
Retardo de
P06.08 acionamento do 0,000s O
HDO Usado para especificar o tempo de retardo
correspondente as mudancas de nivel
Retardo de
. elétrico quando os terminais de saida
P06.09 | desligamento do L . 0,000s O
programaveis ligam ou desligam.
HDO
Nivel e\étrl(;‘
Retardo de Y valido }‘ Invalido IV V fvalido
P06.10 acionamento de = ﬁi?:ﬁ‘i‘;;’? "dsg'z;dmo;et: 0,000s O
RO1
Faixa de configuragdo: 0,000-50,000s
Retardo de
P06.11 desligamento de |Nota: P06.08 e P06.09 sé&o validos somente | 0,000s O
RO1 quando P06.00=1.
Retardo de
P06.12 acionamento de 0,000s O
RO2
Retardo de
P06.13 desligamento de 0,000s O
RO2
P06.14 Saida AO1 0: Frequéncia de rotacéo 0 O
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Cadigo
de
funcao

Nome

Descrigao

Padrao

Modificar

P06.15

Reservado

P06.16

Saida de pulso
HDO de alta
velocidade

1: Frequéncia de configuragéo
2: Frequéncia de referéncia de rampa

3: Velocidade de rotagéo (100%
correspondem a velocidade correspondente
a frequéncia maxima de saida)

4: Corrente de saida (100% correspondem a
duas vezes a corrente nominal do VFD)

5: Corrente de saida (100% correspondem a

duas vezes a corrente nominal do motor)

6: Tensdo de saida (100% correspondem a
1,5 vez a tensdo nominal do VFD)

7: Poténcia de saida (100% correspondem a
duas vezes a poténcia nominal do motor)

8: Torque definido (100% correspondem a
duas vezes o torque nominal do motor)

9: Torque de saida (valor absoluto, 100%
correspondem a duas vezes o torque
nominal do motor)

10: Entrada Al1
11: Entrada Al2
12: Entrada Al3
13: Entrada do HDIA

14: Valor 1 configurado por comunicagdo
Modbus/Modbus TCP

15: Valor 2 configurado por comunicagdo
Modbus/Modbus TCP
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Cadigo
de

funcao

Nome

Descrigao

Padrao

Modificar

16: Valor 1 definido por comunicagao
PROFIBUS/CANopen/DeviceNet

17: Valor 2 definido por comunicagao
PROFIBUS/CANopen/DeviceNet

18: Valor 1 configurado por comunicagdo
Ethernet

19: Valor 2 configurado por comunicagdo
Ethernet

20: Entrada do HDIB

21: Valor 1 definido por comunicacéo
EtherCAT/PROFINET/EtherNet IP

22: Corrente de torque (bipolar, 0 — O triplo
da corrente nominal do motor)

23: Corrente de excitagao (bipolar, 0 — O
triplo da corrente nominal do motor)

24: Frequéncia de configuragao (bipolar)

25: Frequéncia de referéncia de rampa
(bipolar)

26: Velocidade de rotagao (bipolar)

27: Valor 2 definido por comunicacéo
EtherCAT/PROFINET/EtherNet IP

28: AO1 do cartdo programavel
29: AO2 do cartdo programavel

30: Velocidade de rotagéo (100%
correspondem a duas vezes a velocidade
sincrona nominal do motor)
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Cadigo
de Nome Descrigao Padrao |Modificar
funcao
31: Torque de saida (valor real, 100%
correspondem a duas vezes o torque
nominal do motor)
32: Saida de deteccdo de temperatura AI/AO
33-63: Reservado
Nota:
Quando a saida vem do cartdo programavel
(28-29), P27.00 deve ser definido em 1, se o
cartdo for um Codesys programavel.
Quando AO1 for do tipo de saida de
corrente, 100% corresponderdo a 20mA,;
quando AO1 for do tipo de saida de tenséo,
100% corresponderao a 10V; 100% de HDO
corresponde a saida de P06.30.
P06.17 | Limite inferior de |Usado para definir a relagéo entre o valor de | 0% @)
saida AO1 saida e a saida analégica. Quando o valor de
saida excede o intervalo permitido, a saida
Saida AO1 T . L .
P06.18 usa o limite inferior ou o limite superior. 0.00V o
correspondente ao ’
limite inferior Quando a saida analégica é uma saida de
corrente, 1mA é igual a 0,5V.
P06.19 | Limite superior da Em outros casos, a saida analégica 100,0% @)
saida AO1 correspondente de 100% do valor de saida
Saida AO1 sera diferente. Para mais informacgées
P06.20 correspondente ao consulte a aplicagao. 10,00V O
limite superior
10V (20mA)
AO
P06.21 | Tempo de filtragem 0,000s 0]
da saida AO1
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Cadigo
de Nome Descrigao Padrao |Modificar
funcao
Faixa de configuragdo de P06.17: -300,0%—
P06.19
Faixa de configuragédo de P06.18: 0,00V—
10,00V
Faixa de configuragdo de P06.19: P06.17—
300,0%
Faixa de configuragédo de P06.20: 0,00V—
10,00V
Faixa de configuragédo de P06.21: 0,000s—
10,000s
P06.22 Reservado
Configuragdo de
4,000m
P06.23 | corrente de saida |0,000-20,000mA A O

constante PTC

Limiar do alarme de
P06.24 0-60000Q 750Q O
resisténcia PTC

Limiar de
recuperagao do
P06.25 0-60000Q 150Q O
alarme de

resisténcia PTC

Resisténcia PTC
P06.26 | 0-60000Q 0Q [
rea

Limite inferior da

P06.27 -300,0%—P06.29 0,0% O
saida HDO
Saida HDO

P06.28 | correspondente ao |0,00-50,00kHz 0,00kHz O
limite inferior
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Cadigo
de Nome Descrigao Padrao |Modificar
funcao
Limite superior da
P06.29 P06.27-300,0% 100,0% O
saida HDO
Saida HDO 50,00
P06.30 | correspondente ao |0,00-50,00kHz O
limite superior kHz
Tempo de filtragem
P06.31 0,000s-10,000s 0,000s O
da saida HDO
P06.32 Reservado
Valor de detecgéo
P06.33 de alcance de 0,00Hz-P00.03 1,00Hz O
frequéncia
Tempo de detecgao
P06.34 de alcance de 0,0s-3600,0s 0,5s O
frequéncia
PO7—HMI
Cadigo
de Nome Descrigao Padrao |Modificar
funcao
0-65535
Ao definir o cédigo de fungdo como um
numero diferente de zero, a protegéo por
senha é ativada.
P07.00 | Senha de usuario |Se o codigo de fungéo for definido como 0 o
00000, a senha do usuario anterior sera
apagada e a protecéo por senha sera
desativada.
Apos a definigdo e ativagdo da senha do
usuario, ndo sera possivel acessar o menu
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Cadigo
de

funcao

Nome

Descrigao

Padrao

Modificar

de parametros ao inserir uma senha
incorreta. Lembre-se de sua senha e salve-a
em um local seguro.

A fungao de protegdo por senha € ativada 1
minuto apds sair da interface de edi¢édo do
codigo de fungdo. Se a protegdo por senha
estiver ativada, "0.0.0.0.0" sera exibido ao
pressionar a tecla novamente
para entrar na interface de edigdo do cédigo
de funcéo. Sera necessario inserir a senha

de usuario correta para acessar a interface.

Nota: A restauracéo dos valores padrdao
pode excluir a senha do usuario. Tome
cuidado ao usar essa fungéo.

P07.01

Reservado

P07.02

Selegéo de fungado
chave

Faixa: 0x00-0x27

Unidades: Fungao
0: Sem fungéo

1: Jog

2: Reservado

3: Alternar entre as rotagdes para frente e

invertidas
4: Limpar as configuragdes [UP/DOWN|.
5: Parada por inércia

6: Alternar os canais de comando em

sequéncia

7: Reservado

0x01
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Cadigo
de Nome Descricao Padrao (Modificar
funcgao
Dezenas: Reservado
Quando P07.02=6, defina a sequéncia de
comutacao de canais de comando de
Sequénciade  |gperagso pressionando essa tecla.
comutacéo de
canais de comando |0: Teclado —Terminal—Comunicagao
P07.03 o 0 O
operacionais, .
. 1: Teclado «<——Terminal
pressionando
QUIC 2: Teclado «——Comunicagao
3: Terminal——Comunicagao
O cddigo de fungéo especifica a validade da
fungdo de parada de [STOP/RST]|. Para a
redefinicdo de falha, [STOP/RST]| é valido em
qualquer condigao.
Validade da funggo |0: Valido apenas para o controle por teclado
P07.04 de parada de 1: Vaiid irol teclad 0 O
: Valido para o controle por teclado e
STOP/RST] Haop P
terminais
2: Valido para o controle por teclado e
comunicagao
3: Valido para todos os modos de controle
P07.05-
Reservado
P07.07
Coeficiente de ~ |-01-10,00
P07.08 exibicao de Frequéncia de exibicdo = Frequéncia de 1,00 o
frequéncia operagao* P07.08
Coeficiente de 0,1-999,9%
P07.09 I 100,0% O
exibigdo de Velocidade de rotagdo mecanica = 120 *
velocidade de - = .
(Frequéncia de operagao exibida)
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Cadigo
de Nome Descrigao Padrao |Modificar
funcao
rotagéo *xP07.09/(Numero de pares de polos do
motor)
L o,
Coeficiente de 0,1-999,9%
o 0,
P07.10 exibigdo de Velocidade linear = (Velocidade de rotagdo 1.0% O
velocidade linear do motor) x P07.10
Temperatura da
PO7.11 o -20,0-120,0°C 0.0 °C [
ponte retificadora ,
Temperatura do
P07.12 . -20,0-120,0°C 0.0 °C [
inversor ,
Versao do software Depend
P07.13 da placa de 1,00-655,35 ente da [
controle versio
Tempo de operagéo
P07.14 . 0-65535h [
cumulativo local Oh
Usado para exibir o consumo de eletricidade
Bits de ordem maior
P07.15 do VFD. °
: de consumo de OkWh
eletricidade do VFD |consumo de eletricidade do VFD =
P07.15*1000+P07.16
Bits de ordem  |Faixa de configuragdo de P07.15: 0-65535
menor de consumo *
P07.16 kWh (*1000) 0.0kWh )
de eletricidade do
VED Faixa de configuragédo de P07.16: 0,0-999,9
kWh
0x0000—-0xFFF1
Bit0—bit3: Tipo G ou P Depend
P07.17 Tipo VFD . ente do [ J
0x0: Tipo G
modelo
0x1: Tipo P
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Cadigo
de Nome Descrigao Padrao |Modificar
funcao
Bit4—bit11: Fabricante e tipo de chip
0x00: DSP (TI)
0x01-0x20: Reservado
0x21: MCU(ST)
0x22—0XFF: Reservado
Bit12—bit15: Série VFD
0x0:MD350
0x1:MD350A
0x2:MD350-UL
0x3:MD350 IP55
0x4—-0xF: Reservado
Nota: Bit4—bit8 indicam os fabricantes do
chip (por ex. Tl, ST), bit9-bit11 indicam os
tipos de (por ex. DSP, MCU).
. . Depend
Poténcia nominal
P07.18 0,4-3000,0kW ente do [ J
do VFD
modelo
. Depend
Tens&o nominal do
P07.19 50-1200V ente do [ J
VFD
modelo
. Depend
Corrente nominal
P07.20 0,1-6000,0A ente do [ J
do VFD
modelo
Cadigo de barras
P07.21 , 0x0000—OxFFFF Depend )
de fabrica 1
ente do
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Cadigo
de Nome Descrigao Padrao |Modificar
funcao
modelo
. Depend
Cadigo de barras
P07.22 i 0x0000-0xFFFF ente do [
de fabrica 2
modelo
. Depend
Cadigo de barras
P07.23 i 0x0000-0xFFFF ente do [
de fabrica 3
modelo
L Depend
Cadigo de barras
P07.24 i 0x0000-0xFFFF ente do [
de fabrica 4
modelo
L Depend
Cadigo de barras
P07.25 i 0x0000-0xFFFF ente do [
de fabrica 3
modelo
. Depend
Cadigo de barras
P07.26 i 0x0000-0xFFFF ente do [
de fabrica 4
modelo
P07.27 | Tipo de falha atual |0: Nenhuma falha 0 [ J
P07.28 | Ultimo tipo de falha |1: Protegdo de fase U da unidade inversora 0 [
(out1)
PO7.29 Penultimo tipo de 0 °
’ falha 2: Protegao de fase V da unidade inversora
(OUut2)
PO7 30 Antepenultimo tipo 0 °
’ de falha 3: Protegdo da fase W da unidade inversora
(OUt3)
Pré-antepenultimo
P07.31 tipo de falha 4: Sobrecorrente durante aceleragéo (OC1) 0 o
Q 5: Sobrecorrente durante desaceleracéo
uinto para o
po7.32 | meP (0C2) 0 °
ultimo tipo de falha
6: Sobrecorrente durante a velocidade
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Cadigo
de

funcao

Nome

Descrigao

Padrao

Modificar

constante (OC3)
7: Sobretensao durante aceleragéo (OV1)
8: Sobretensdo durante desaceleragéo (OV2)

9: Sobretensao durante velocidade constante
(OV3)

10: Falha de subtens&o de barramento (UV)
11: Sobrecarga do motor (OL1)

12: Sobrecarga do VFD (OL2)

13: Perda de fase no lado de entrada (SPI)
14: Perda de fase no lado da saida (SPO)

15: Superaquecimento do modulo retificador
(OH1)

16: Superaquecimento do médulo inversor
(OH2)

17: Falha externa (EF)

18: Modbus/Falha de Comunicagdo Modbus
TCP(CE (Pontuagado Média de Notas)

19: Falha de detecgdo de corrente (ItE)

20: Falha de autoajuste do motor (tE)

21: Falha operacional do EEPROM (EEP)
22: Falha de feedback off-line de PID (PIDE)
23: Falha na unidade de frenagem (bCE)

24: Tempo de operagéo atingido (END)
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Cadigo
de

funcao

Nome

Descrigao

Padrao

Modificar

25: Sobrecarga eletronica (OL3)

26: Erro de comunicagéo do teclado (PCE)
27: Erro de upload do parametro (UPE)
28: Erro de download de parametro (DNE)

29: Falha na comunicagdo PROFIBUS (E-
DP)

30: Falha de comunicagdo Ethernet (E-NET)

31: Falha de comunicagdo CANopen (E-
CAN)

32: Falha de curto-circuito de aterramento 1
(ETH1)

33: Falha de curto-circuito de aterramento 2
(ETH2)

34: Falha de desvio de velocidade (dEu)
35: Falha por ajuste inadequado (STo)
36: Falha de subcarga (LL)

37: Falha off-line do encoder (ENC10)
38: Falha reversa do encoder (ENC1d)

39: Falha off-line do pulso do encoder Z
(ENC12)

40: Torque de parada seguro (STO)

41: Canal H1, excegao do circuito de
seguranga (STL1)

42: Canal H2, excegao do circuito de
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Cadigo
de

funcao

Nome

Descrigao

Padrao

Modificar

seguranga (STL2)

43: Canal H1 e H2 excegéo (STL3)

44: Falha do codigo de seguranga CRC

FLASH (CrCE)

45: Falha customizavel do cartao
programavel 1 (P-E1)

46: Falha customizavel do cartao
programavel 2 (P-E2)

47: Falha customizavel do cartao
programavel 3 (P-E3)

48: Falha customizavel do cartao
programavel 4 (P-E4)

49: Falha customizavel do cartao
programavel 5 (P-E5)

50: Falha customizavel do cartédo
programavel 6 (P-E6)

51: Falha customizavel do cartédo
programavel 7 (P-E7)

52: Falha customizavel do cartédo
programavel 8 (P-E8)

53: Falha customizavel do cartédo
programavel 9 (P-E9)

54: Falha customizavel do cartédo
programavel 10 (P-E10)

55: Duplicar tipo de cartéo (E-Err)

56: Falha de perda do encoder UVW
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Cadigo
de

funcao

Nome

Descrigao

Padrao

Modificar

(ENCUV)

57: Falha na comunicagdo PROFIBUS (E-
PN)

58: Falha de comunicagdo CANopen
(SECAN)

59: Falha de superaquecimento do motor
()

60: Falha ao identificar o cartdo no slot 1 (F1-
Er)

61: Falha ao identificar o cartédo no slot 2 (F2-
Er)

62: Falha ao identificar o cartédo no slot 3 (F3-
Er)

63: Timeout de comunicagao do cartdo no
slot 1 (C1-Er)

64: Timeout de comunicagao do cartdo no
slot 2 (C2-Er)

65: Timeout de comunicagao do cartdo no
slot 3 (C3-Er)

66: Falha de comunicagao EtherCAT (E-CAT)
67: Falha de comunicagdo Bacnet (E-BAC)

68: Falha de comunicagao DeviceNet (E-
DEV)

69: Falha do escravo CAN na sincronizacédo
mestre/escravo (S-Err)

70: Superaquecimento detectado em EC
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Cadigo
de Nome Descrigao Padrao |Modificar
funcao
PT100 (OtE1)
71: Superaquecimento detectado em EC
PT1000 (OtE2)
72: Falha de comunicagao EtherNet/IP (E-
EIP)
73: Sem reinicializagdo para atualizar (E-
PAO)
74: Al1 desconectado (E-Al1)
75: Al2 desconectado (E-Al2)
76: Al3 desconectado (E-AI3)
Frequéncia de
P07.33 | operagédo na falha 0,00Hz—P00.03 0,00Hz [ J
atual
Frequéncia de
P07.34 |referéncia de rampa 0,00Hz—P00.03 0,00Hz [ ]
na falha atual
PO7 35 Tensao de saida na oV °
’ falha atual 0-1200V
PO7.36 Corrente de saida 0.0A °
’ na falha atual  {0.0-6300,0A '
Tensao do
P07.37 |barramento na falha 0,0-2000,0V 0,0V [ ]
atual
PO7 38 Temperatura da 0.0°C °
’ falha atual -20,0-120,0°C '
Estado do terminal
P07.39 0x0000—0xFFFF 0 o
de entrada na falha
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Cadigo
de Nome Descrigao Padrao |Modificar
funcao
atual
Status da corrente
P07.40 | de saida na falha 0X0000—OXFFFF 0 [ J
atual
Frequéncia da
P07.41 | operagao na ultima 0,00Hz-P00.03 0,00Hz [ J
falha
Frequéncia de
P07.42 |referéncia de rampa 0,00Hz-P00.03 0,00Hz [ ]
na ultima falha
PO7 43 Tensé&o de saida na oV °
’ dltima falha ~ |0-1200V
PO7.44 Corrente de saida 0.0A °
’ na ultima falha  |0,0-6300,0A '
Tenséo do
P07.45 barramento na 0,0-2000,0V 0,0V [ ]
Ultima falha
Temperatura
P07.46 | maxima na ultima -20,0-120,0°C 0,0°C [ ]
falha
Estado do terminal
P07.47 de entrada na 0X0000—OXFFFF 0x0000 [ J
Ultima falha
Estado do terminal
P07.48 | de saida na ultima 0x0000—OXFFFF 0x0000 [ J
falha
Frequéncia da
P07.49 q ) 0,00Hz-P00.03 0,00Hz [ J
operagdo na
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Cadigo
de Nome Descrigao Padrao |Modificar
funcao
penultima falha
Frequéncia de
P07.50 |referéncia de rampa 0,00Hz—P00.03 0,00Hz [ ]
na pentultima falha
PO7 51 Tensao de saida na oV °
' pentltima falha  [0-1200V
P07 52 Corrente de saida 0.0A °
’ na penultima falha |0,0-6300,0A '
Tensé&o do
P07.53 barramento na 0,0-2000,0V 0,0V [ ]
penultima falha
Temperatura
P07.54 maxima na -20,0-120,0°C 0,0°C [ ]
penultima falha
Estado do terminal
P07.55 de entrada na 0X0000—OXFFFF 0x0000 [
penultima falha
Estado do terminal
P07.56 de saida na 0x0000—OXFFFF 0x0000 [
penultima falha
P08—Fun¢o6es aprimoradas
Cadigo
de Nome Descrigao Padrao |Modificar
funcao
Para mais detalhes, consulte P00.11 e Depend
Tempo de
P08.00 ~ P00.12. ente do O
aceleragéo 2
modelo
O VFD possui quatro grupos de tempo de
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Cadigo
de Nome Descrigao Padrao |Modificar
funcao
aceleracédo/desaceleragdo, que podem ser | Depend
Tempo de .
P08.01 ~ selecionados pelo P05. O tempo de ente do O
desaceleragao 2 ~ ~ B .
aceleracédo/desaceleragdo padrao de fabrica | modelo
do VFD é o primeiro grupo.
Depend
Tempo de . ) =
P08.02 Faixa de configuragdo: 0,0-3600,0s ente do @]
aceleragéo 3
modelo
Depend
Tempo de
P08.03 ente do O
desaceleragéo 3
modelo
Depend
Tempo de
P08.04 ente do O
aceleragéo 4
modelo
Depend
Tempo de
P08.05 ente do O
desaceleragéo 4
modelo
Usado para definir a frequéncia de
Frequénciade |referancia em modo jog
P08.06 | rotagdo em modo 5,00Hz O
jog Faixa de configuragéo: 0,00Hz—P00.03
(frequéncia maxima de saida)
Tempo de O tempo de aceleragédo (ACC) para o modo | Depend
P08.07 | aceleracéo para o |jog é o tempo necessario para o VFD ente do O
modo jog acelerar de OHz até a frequéncia de saida modelo
maxima (P00.03).
O tempo de desaceleragédo (DEC) para o
Tempo de modo jog é o tempo necessario para o VFD | Depend
P08.08 |desaceleragdo para|desacelerar da frequéncia maxima de saida | ente do o
0 modo jog (P00.03) até OHz. modelo
Faixa de configuragdo: 0,0-3600,0s
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Cadigo
de Nome Descrigao Padrao |Modificar
funcao
F ancia d | Quando a frequéncia de configuragao
P08.09 |Frequéncia de salto estiver dentro da faixa de salto, o VFD opera 0,00Hz )
1 no limite da frequéncia de salto.
Amplitude d
P08.10 mpiitude da O VFD é capaz de evitar pontos de 0.00Hz o
: frequéncia de salto . a ) ’
ressonancia mecanica ao configurar
1
frequéncias de salto. O VFD é compativel
P08.11 | Frequéncia de salto |cOM @ configuragdo de trés frequéncias de 0,00Hz o
2 salto. Se os pontos de frequéncia de salto
estiverem configurados como 0, essa fungéo
Amplitude da  (serg invalidada. o
P08.12 frequéncia de salto Frequéncia de configuragdo f O!OOHZ
2 Frequéncia _{ ?/E'_amp\itude de salto 3
desaltod F=====mmm oo ___3_ 112" amplitude de salto 3
P08.13 Frequéncia de salto Fdrztllﬁ‘r;c;a :1/2' amplitude de salto 0,00Hz o
3 _ _ _y /2" amplitude de salto
qué 777777}1771/72'737mg\lgjde de salto
de salio 1 _ 1/2* amplitude de salto
Amplitude da Temeer
P08.14 - 0,00Hz O
frequéncia de salto
3 Faixa de configuragédo: 0,00Hz—P00.03
(frequéncia maxima de saida)
Amplitude da
P08.15 frequéncia de 0,0-100,0% (da frequéncia configurada) 0,0% @]
oscilagao
Amplitude da . L
L 0,0-50,0% (da amplitude da frequéncia de
P08.16 | frequéncia de salto L 0,0% O
o oscilagéo)
subito
Tempo de subida
P08.17 | da frequéncia de |0,1-3600,0s 5,0s O
oscilagao
Tempo de descida
P08.18 | da frequéncia de |0,1-3600,0s 5,0s O
oscilagao
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Cadigo
de Nome Descrigao Padrao |Modificar
funcao
0,00-P00.03(frequéncia maxima de saida)
Frequéncia de
comutagdo do  |0,00Hz: Sem comutagéo
P08.19 tempo de 0,00Hz O
aceleragaoldesacel Se a frequéncia de operagado for maior que
= P08.19, alterne para o tempo de
eracédo
aceleracdo/desaceleracdo 2.
Limiar de
frequéncia do inicio
P08.20 do controle de 0,00-50,00Hz 2,00Hz O
reducao de
velocidade
0: Frequéncia maxima de saida
Frequéncia de
referéncia do tempo 1: Frequéncia de configuragao
P08.21 de 2: 100Hz 0 ©)
aceleragdo/desacel
eracao Nota: Valido apenas para
aceleracédo/desaceleragdo em linha reta
Selegio de exibigso 0: Com base na corrente de torque
P08.22 i 0 O
de torque de salda 1: Com base na poténcia de saida
Numero de casas |- Dois
P08.23 decimais de 0 O
frequéncia 1:Um
0: Sem casas decimais
Numero de casas [1: Um
P08.24 decimais de 0 O
velocidade linear |2: Dois
3: Trés
P08.25 - P08.26-65535 0 O
Definir valor de
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Cadigo
de Nome Descrigao Padrao |Modificar
funcao
contagem
Valor de contagem
P08.26 . 0-P08.25 0 O
designado
Tempo de execugao . .
P08.27 . 0-65535min Omin O
configurado
Contagem de Contagem de restauragéo de falha
P08.28 restauragdo de |automatica Quando o VFD utiliza a 0 O
falha automatica |redefinigdo de falha automatica, ela é usada
para definir o nimero de falhas para
redefinigdo automatica. Quando o numero
de redefinicdes continuas exceder esse
valor, o VFD notifica uma falha e desliga.
Intervalo de restauracéo de falha automatica
Intervalo de tempo entre a ocorréncia de
uma falha até a redefinigdo de falha
Intervalo de automatica se tornar vigente.
P08.29 restauragao de 1,0s O
- Se nenhuma falha ocorrer dentro de 600s
falha automatica
apos a inicializagédo do VFD, o numero de
vezes de reinicializagdo automatica da falha
é apagado.
Faixa de configuragédo de P08.28: 0-10
Faixa de configuragédo de P08.29: 0,1—
3600,0s
A frequéncia de saida do VFD muda
conforme a carga muda. O cddigo de fungéo
Taxa de diminuic&o |¢ ysado principalmente para equilibrar a
P08.30 | de frequéncia no |potencia quando maltiplos motores acionam | 0,00Hz O
controle de queda |yma mesma carga.
Faixa de configuragéo: 0,00-50,00Hz
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Cadigo
de Nome Descrigao Padrao |Modificar
funcao
0x00-0x14
Unidades: Canal de comutagao
0: Comutagao por terminal
1: Comutagéo por comunicagéo
Modbus/Modbus TCP
2: Comutagao por comunicagao
Canalpara  |PROFIBUS/CANopen/DeviceNet
P08.31 | comutagdo entre ~ L 0x00 ©)
3: Comutagao por comunicagao Ethernet
motor 1 e motor 2
4: Comutagdo por comunicagéo
EtherCAT/PROFINET/EtherNet IP
Dezenas: Comutagao do motor durante a
operagéo
0: Desabilitar comutagéo durante a
operagéo
1: Habilitar comutacéo durante a operagao
Valor de detecgéo AR .
P08.32 o mivel el Quando a frequéncia de saida excede a 50,00Hz o
€ nivel eletrico frequéncia correspondente do nivel elétrico
FDT1 FDT, o terminal de saida digital
= |multifuncional emite continuamente o sinal
P08.33 | Valor de detecgdo - ) 5,0% @)
de atraso de FDT1 de "FDT de detecgéo de nivel de
frequéncia". O sinal é invalido apenas
Valor de detecgdo |quando a frequéncia de saida é reduzida até
P08.34 B - PN R 50,00Hz O
de nivel elétrico |um valor inferior a frequéncia
FDT2 correspondente a (nivel elétrico FDT—valor
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Cédigo
de
funcao

Nome

Descricao

Padrao

Modificar

P08.35

Valor de detecgéo
de atraso de FDT2

de detecgao de atraso de FDT).

Frequéncia de saida
Nivel FDT - - 3

Retardo FDT

f

TempE t
>

. .
Y1
RO1, RO2 Tempp t

Faixa de configuragdo de P08.32: 0,00Hz—
P00.03 (frequéncia maxima de saida)

Faixa de configuragédo de P08.33: 0,0—
100,0% (nivel elétrico FDT1)

Faixa de configuragdo de P08.34: 0,00Hz—
P00.03 (frequéncia maxima de saida)

Faixa de configuragédo de P08.35: 0,0—
100,0% (nivel elétrico FDT2)

5,0%

P08.36

Valor de detecgéo
para frequéncia
sendo alcangada

Quando a frequéncia de saida estiver dentro
da faixa de detecgéo, o terminal de saida
digital multifuncional emite o sinal de
“Frequéncia alcangada”.

AFrequéncia de said l
Frequénciadd A _Kr;pﬁtad_e?ie_d_etecgéo

configuragéo

Y1
RO1, RO2

Tempot

0,00Hz
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Cadigo
de Nome Descrigao Padrao |Modificar
funcao
Faixa de configuragéo: 0,00Hz—P00.03
(frequéncia maxima de saida)
Habilitagao de
P08.37 frenagem por  |0: Desabilitar 1 o
consumode  |1: Habilitar
energia
Para
Usado para definir a tenséo de partida do 220V:
380,0V;
barramento de frenagem por consumo de
Tensé&o limite de  |gnergia. Ajuste este valor para obter uma Para
frenagem de i
P08.38 g ) frenagem efetiva para a carga. O valor 380V: o
consumo de 5 i
. padrao varia dependendo da classe de 700,0V:
energia tensao.
. . Para
Faixa de configuragdo: 200,0—2000,0V 660V:
1120,0V
0: Modo normal
Modo de operagéo
P08.39 do ventilador de |1: Operagéo permanente ao ligar 0 O
resfriamento
2: Modo de operagéo 2
0x0000-0x1121
Unidades: Selegdo de modo de PWM
0: Modo PWM 1, modulagéo 3PH e
modulagéo 2PH
P08.40 | Selegdo de PWM 1: Modo PWM 2, modulagio 3PH 0x1101 ©)
Dezenas: Limite da frequéncia de transporte
de baixa velocidade de PWM
0: Modo de limitagao de corrente de
transporte de baixa velocidade 1
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Cadigo
de
funcao

Nome

Descrigao

Padrao

Modificar

1: Modo de limitagéo de corrente de
transporte de baixa velocidade 2

2: Sem limite

Centenas: Método de compensacéo de

zona morta
0: Método de compensagéo 1
1: Método de compensacgéao 2

Milhares: Selegdo do modo de

carregamento de PWM
0: Carregamento interrompido

1: Carregamento normal

P08.41

Selecéo de
sobremodulagao

0x0000-0x1111

Unidades: Habilitar ou desabilitar a

sobremodulagao

0: Desabilitar a sobremodulagéo

1: Habilitar a sobremodulagéo
Dezenas: Modo de sobremodulagao
0: Sobremodulagao leve

1: Sobremodulagdo profunda

Centenas: Limite da frequéncia da corrente

de transporte
0: Sim

1: Nao

0x1001
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Cadigo
de Nome Descrigao Padrao |Modificar
funcao
Milhares: Compensagao de tensdo de saida
0: Nao
1: Sim
P08.42 Reservado
P08.43 Reservado
0x000-0x221
Unidades: Selegédo de configuragdo de
frequéncia
0: A configuragéo feita por meio de
UP/DOWN| é vaélida.
1: A configuragao feita por meio de
UP/DOWN| ¢ invalida.
Unidades: Selegao de controle de
frequéncia
Configuragéo de .
. 0: Valido apenas quando P00.06=0 ou
P08.44 |controle do terminal 0x000 O
P00.07=0
UP/DOWN
1: Valido para todos os métodos de ajuste
de frequéncia
2: Invalido para operagéo em velocidade
multietapas quando essa velocidade tem
prioridade
Centenas: Selegdo de agdo até a parada
0: A configuragéo é valida.
1: Valido durante a operagao, apagado apos
a parada
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Cadigo
de Nome Descrigao Padrao |Modificar
funcao
2: Valido durante a execugéao, apagado apos
a chegada de um comando de parada
0,01-50,00Hz
Taxa integral com
aumento de Nota: O valor também ¢é usado para| (59
P08.45 . N ’ @)
frequénciado  |aumentar ou reduzir a frequéncia ao| Hz/s
terminal (UP)  |Pressionar a tecla UP/DOWN no teclado
LCD.
Taxa integral com
diminuicéo de 0,50
P08.46 L. 0,01-50,00Hz O
frequéncia do Hz/s
terminal (DOWN)
0x000-0x111
Unidades: Selegdo de agéo ao desligar
durante o ajuste de frequéncia por meio de
digitais.
0: Salvar as alteragdes ao desligar
1: Apagar as alteragdes ao desligar
Selegdo de agdo ao Selegdo de agdo ao desligar durante o
desligar durante o ajuste de frequéncia por meio de
P08.47 ) comunicagdo Modbus/ Modbus TCP 0x000 o
ajuste de
frequéncia 0: Salvar as alteragdes ao desligar
1: Apagar as alteragdes ao desligar
Centenas: Selegdo de agdo ao desligar
durante o ajuste de frequéncia por outros
meios de comunicagao
0: Salvar as alteragdes ao desligar
1: Apagar as alteragdes ao desligar
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Cadigo
de
funcao

Nome

Descrigao

Padrao

Modificar

P08.48

Bits de ordem maior
de consumo inicial
de eletricidade

P08.49

Bits de ordem
menor de consumo
inicial de
eletricidade

Usado para definir o consumo inicial de
eletricidade.

Consumo inicial de eletricidade
=P08.48*1000+ P08.49

Faixa de configuragédo de P08.48: 0-59999
kWh (k)

Faixa de configuragédo de P08.49: 0,0-999,9
kWh

OkWh

0,0kWh

P08.50

Frenagem por fluxo

magnético

Usado para habilitar a frenagem por fluxo
magnético.

0: Invalido

100-150: Um coeficiente maior indica uma

forga de frenagem maior.

O VFD pode desacelerar rapidamente o
motor, aumentando o fluxo magnético. A
energia gerada pelo motor durante a
frenagem pode ser transformada em energia
térmica pelo aumento do fluxo magnético.

O VFD monitora o status do motor
continuamente, mesmo durante o periodo
de fluxo magnético. A frenagem por fluxo
magnético pode ser usada para a parada do
motor, bem como para a alteragéo da
velocidade de rotagdo do motor. Outras
vantagens incluem:

A frenagem é executada imediatamente
apos o comando de parada ser enviado. A
frenagem pode ser iniciada sem a
necessidade de esperar pelo
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Cadigo
de Nome Descrigao Padrao |Modificar
funcao
enfraquecimento do fluxo magnético.
A refrigeragdo é melhorada. Uma corrente
de estator diferente da corrente do rotor
aumenta durante a frenagem de fluxo
magnético, enquanto o resfriamento do
estator é mais eficaz que o rotor.
Usado para ajustar o valor de exibi¢cdo no
Fator de poténcia
P08 51 p lado da entrada CA. 0,56 o
de entrada do VFD
0,00-1,00
0: Blogueio apds alarme do STO
O “bloqueio apos alarme do STO” indica que
a reinicializagao é necessaria apos a
restauragéo do estado, em caso de disparo
Selecéo de do STO.
P08.52 bl i do STO 0 O
oquelo do 1: Sem bloqueio apoés alarme do STO
“Sem bloqueio apos alarme do STO” indica
que o alarme STO desaparecera
automaticamente apos a restauragdo do
estado em caso de disparo do STO.
Valor de 0,00Hz-P00.03 (frequéncia maxima de
polarizagdo da  |sajda)
P08.53 | frequéncia limite 0,00Hz O
superior no controle Nota: Valido apenas para o controle de
de torque torque.
5 0: Sem limite de aceleragdo ou
Selegdo de ~
- desaceleragao
aceleragdo/desacel
P08.54 = _ _ 0 O
eragéo de 1: Tempo de aceleragédo/desaceleragdo 1
frequéncia limite
superior no controle |2: Tempo de aceleragéo/desaceleragéo 2
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Cadigo
de Nome Descrigao Padrao |Modificar
funcao
de torque 3: Tempo de aceleragao/desaceleracéo 3
4: Tempo de aceleragdo/desaceleragdo 4
0: Desabilitar
1: Habilitar
Nota: A reducéo automatica da frequéncia
Habilitagdo da  |de transporte indica que o VFD reduz
redugéo automatica |gytomaticamente a frequéncia da corrente
P08.55 | da frequéncia da |de transporte ao detectar que a temperatura 0 o
corrente de do dissipador de calor excede a temperatura
transporte nominal. Quando a temperatura diminui até
certo grau, a frequéncia da corrente de
transporte se recupera. Esta fungao reduz a
chance de um alarme de superaquecimento
do VFD.
Frequéncia minima Depend
P08.56 da corrente de 0,0-15,0kHz ente do [ ]
transporte modelo
Ponto de
temperatura da
reducao automatica
P08.57 L 40,0-85,0°C 70,0 °C O
da frequéncia da
corrente de
transporte
Intervalo da
reducao automatica
P08.58 | da frequéncia da |0-30min 10min O
corrente de
transporte
P08.59 | Limiar de detec¢éo |0-100% 0 e}
da desconexdo de
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Cadigo
de Nome Descrigao Padrao |Modificar
funcao
Al1
Limiar de detecgéo
P08.60 | da desconexdo de [0—100% 0 O
Al2
Limiar de detecgéo
P08.61 | da desconexdo de [0—100% 0 O
Al3
Tempo de filtragem
P08.62 da corrente de 0,000-10,000s 0,000s O
saida
Tempos de
P08.63 | filtragem de torque [0-8 8 O
de saida
P09—Controle PID
Cadigo
de Nome Descrigao Padrao |Modificar|
funcao
Quando a selegdo do comando de frequéncia
(P00.06, P00.07) ¢é igual a 7 ou a selegdo do
canal de configuragdo de tensédo (P04.27) é
igual a 6, o VFD é controlado pelo PID de
) processo.
Origem de
P09.00 oo 0 O
referéncia PID |0 parametro determina o canal de destino
determinado durante o processo PID.
0: Definido por P09.01
1: Al
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Cadigo
de

funcao

Nome

Descrigao

Padrao

Modificar|

2:Al2

3:AI3

4: HDIA de pulso de alta velocidade

5: Operagdo multietapas.

6: Comunicagdo Modbus/Modbus TCP

7: Comunicagdo
PROFIBUS/CANopen/DeviceNet

8: Comunicagao Ethernet
9: HDIB de pulso de alta velocidade

10: Comunicagao
EtherCAT/PROFINET/EtherNet IP

11: Cartao programavel
12: Reservado

O destino definido do processo PID é um
valor relativo, para o qual 100% equivalem a
100% do sinal de feedback do sistema
controlado.

O sistema sempre calcula um valor
relacionado (0-100,0%).

P09.01

Configuragao digital
de PID

O cddigo de fungéo é obrigatério quando
P09.00=0. O valor base do cédigo de fungéo
é o feedback do sistema.

Faixa de configuragéo: -100,0%—100,0%

0,0%

P09.02

Origem do
feedback de PID

Usado para selecionar o canal de feedback
de PID.
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Cadigo
de

funcao

Nome

Descrigao

Padrao

Modificar|

0: A1

1: AI2

2:AI3

3: HDIA

4: Comunicacédo Modbus/Modbus TCP

5: Comunicagdo
PROFIBUS/CANopen/DevicneNET

6: Comunicagao Ethernet
7: HDIB

8: Comunicagdo
EtherCAT/PROFINET/EtherNet IP

9: Cartdo programavel
10: Reservado

Nota: O canal de referéncia e o canal de
feedback nao podem ser duplicados. Caso
contrario, o controle PID efetivo ndo pode ser
alcangado.

P09.03

Selecéo das
caracteristicas de
saida de PID

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

1: A saida de PID é negativa Quando o sinal
de feedback for maior que o valor de
referéncia de PID, a frequéncia de saida do
VFD aumentara para equilibrar o PID.
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Cadigo
de
funcao

Nome

Descrigao

Padrao

Modificar|

Exemplo: Controle PID na tensdo durante o
desenrolamento.

P09.04

Ganho proporcional
(Kp)

A fungéo é aplicada ao ganho proporcional P
da entrada PID.

P determina a forga de todo o ajustador PID.
O valor 100 indica que, quando a diferenca
entre o valor de feedback de PID e o valor
dado é de 100%, a faixa dentro da qual o
regulador PID é capaz de regular o comando
de frequéncia de saida é a frequéncia
maxima (ignorando a fungéo integral e a
fungao diferencial).

Faixa de configuragdo: 0,00-100,00

1,80

P09.05

Tempo integral (Ti)

Determina a velocidade de regulagem
integral feita no desvio entre o feedback de
PID e a referéncia pelo regulador PID.
Quando o desvio entre a feedback de PID e
a referéncia é de 100%, a regulagem do
regulador integral (ignorando agdes integrais
e diferenciais), ap6s sofrer regulagem
continua durante este periodo de tempo,
pode atingir a frequéncia maxima de saida
(P00.03) ou a tensdo maxima (P04.31).

Quanto menor o tempo integral, mais forte
sera a intensidade de regulagéo.

Faixa de configuragdo: 0,00-10,00s

0,90s

P09.06

Tempo diferencial
(Td)

Determina a intensidade da regulagem feita
na taxa de variagéo de desvio entre o
feedback de PID e a referéncia pelo
regulador PID. Se o feedback mudar em
100% durante este periodo, a regulagédo do

0,00s
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Cédigo
de
funcgao

Nome

Descricao

Padrao

Modificar|

regulador diferencial (ignorando agdes
integrais e diferenciais) é a frequéncia de
saida maxima (P00.03) ou a tensdo maxima
(P04.31).

Quanto maior o tempo de derivagéo, mais
forte sera a intensidade de regulacéo. Faixa
de configuragéo: 0,00—10,00s

P09.07

Ciclo de

amostragem (T)

Significa o ciclo de amostragem de feedback.

O regulador opera uma vez durante cada
ciclo de amostragem. Quanto maior o ciclo
de amostragem, mais lenta sera a resposta.

Faixa de configuragdo: 0,001-1,000s

0,001s

P09.08

Limite de desvio de
controle PID

E o desvio maximo permitido do valor de
saida do sistema PID em relagéo ao valor de
referéncia de malha fechada. Dentro deste
limite, o regulador PID interrompe a
regulagdo. Define este cédigo de fungéo
corretamente para regular a precisao e a
estabilidade do sistema PID.

A

Feedback Limite de
_____ A_n_-_ <L desvio

Referéncia T

Tempo t
>

Frequéncia

de Saida f

Tempo t

Faixa de configuragdo: 0,0—100,0%

0,0%

P09.09

Valor limite superior
da saida PID

Usado para definir o valor limite
superior/inferior do regulador PID.

100,0%
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Cédigo
de
funcgao

Nome

Descricao

Padrao

Modificar|

P09.10

Valor limite inferior
da saida PID

100,0% correspondem a frequéncia maxima
de saida (P00.03) ou tensdo maxima
(P04.31).

Faixa de configuragdo de P09.09: P09.10-
100,0%

Faixa de configuragéo de P09.10: -100,0%—
P09.09

0,0%

P09.11

Valor de detecgéo
de feedback off-line

P09.12

Tempo de detecgao
de feedback off-line

Define o valor de detecgéo offline do
feedback PID. Quando o valor de detecgao
néo for superior ao valor de deteccéo off-line
do feedback, e a duragéo exceder o valor
definido em P09.12, o VFD reportara “falha
off-line de feedback PID” e o teclado exibira
PIDE.

Frequéncia de saida

A

t1 < T2, entdo, 0 VFD

continua em operago
12=P09.12

______\_T,/_\___‘__P\DE

P09.11

i

/JEm operagd////] Falha de saida PIDE

Faixa de configuragdo de P09.11: 0,0—
100,0%

Faixa de configuragédo de P09.12: 0,0—
3600,0s

0,0%

1.0s

P09.13

Selecéo de controle
PID

0x0000-0x1111
Unidades:

0: Continuagéo do controle integral apds a
frequéncia atingir o limite superior/inferior

1: Interrupgdo do controle integral apds a

0x0001
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Cadigo
de

funcao

Nome

Descrigao

Padrao

Modificar|

frequéncia atingir o limite superior/inferior
Dezenas:

0: O mesmo com a diregdo de referéncia
principal

1: Ao contrario da diregdo de referéncia
principal

Centenas:

0: Limite baseado na frequéncia maxima
1: Limite baseado na frequéncia A
Milhares:

0: Frequéncia A+B,
aceleracédo/desaceleragdo da referéncia
principal do buffer de origem de frequéncia A
é invalidado

1: Frequéncia A+B,
aceleracédo/desaceleragdo da referéncia
principal do buffer de origem de frequéncia A
é validado, a aceleragao/desaceleracéo é
determinada por P08.04 (tempo de
aceleragdo 4).

P09.14

Ganho proporcional
de baixa frequéncia

(Kp)

0,00-100,00

Ponto de comutacéo de baixa frequéncia:
5,00Hz, ponto de comutagao de alta
frequéncia: 10,00Hz (P09.04 corresponde ao
parametro de alta frequéncia), e o meio é a
interpolacgéo linear entre esses dois pontos.

P09.15

Tempo de

0,0-1000,0s

0,0s
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Cadigo
de Nome Descrigao Padrao |Modificar|
funcao
aceleracao/
desaceleragéo do
comando PID
Tempo de filtragem
P09.16 0,000-10,000s 0,000s O
da saida PID
P09.17 Reservado
Tempo integral de
P09.18 baixa frequéncia [0,00-10,00s 0,90s @)
(i)
Tempo diferencial
P09.19 |de baixa frequéncia |0,00-10,00s 0,00s @)
(Td)
Ponto de baixa
frequéncia para
P09.20 ~ 0,00Hz-P09.21 5,00Hz O
comutacao de
parametros PID
Ponto de alta
frequéncia para
P09.21 ~ P09.20-P00.03 10,00Hz @)
comutacéo de
parametros PID
P09.22—
Reservado
P09.28
P10—PLC simples e controle de velocidade multietapas
Codigo
de Nome Descrigao Padrao |Modificar
funcao
0: Parar ap6s operar uma vez; o VFD para
P10.00 Modo de PLC . p P ’ P. 0 O
automaticamente apds operar por um ciclo e
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Codigo
de Nome Descrigao Padrao |Modificar
funcao
simples pode ser iniciado somente apds receber o
comando de operagéao.
1: Continuar operando no valor final apos
operar uma vez; O VFD mantém a frequéncia
e a diregao de operagéo da ultima segao
apos um unico ciclo.
2: Operagéo ciclica; o VFD entra no ciclo
seguinte ap6s completar um ciclo até receber
o comando de parada e parar.
0: Sem memoria apés o desligamento
P10.01 Selecéo simples de 1: Memodria apds o desligamento; O PLC 0 @)
memoria PLC . .
memoriza a etapa e a frequéncia de
operagéao antes de desligar.
Velocidade Faixa de configuragdo de frequéncia da
P10.02 . . 0,0% O
multietapas 0 etapa 0 a etapa 15: -300,0 — 300,0% 100,0%
correspondem a frequéncia maxima de saida
Tempo de operagéo
P10.03 P PETagac |do P00.03. 0,0s(min)| O
da etapa 0
Faixa de configuragédo do tempo de operagéo
P10.04 Velocidade para as etapas 0 a 15: 0,0-6553,5s (min) A 0.0% 0
multietapas 1 unidade de tempo é especificada por P10.37.
P10.05 Tempo de operagdo |Quando a operago de PLC simples é 0,0s(min) o
da etapa 1 selecionada, € necessario ajustar P10.02—
) P10.33 para determinar a frequéncia de
Velocidade . B
P10.06 . operagéo e o tempo de operagéo de cada 0,0% O
multietapas 2
etapa.
Tempo de operagao 3 . .
P10.07 da et 5 Nota: O simbolo de velocidade multietapas | 0,0s(min) O
a etapa
P determina a direcéo da operagéo do PLC
Velocidade simples, e o valor negativo indica operagéo
P10.08 ; 0,0% O
multietapas 3 Inversa. ’
Tempo de desvio
(duas etapas)

-292-



VFD Motiondrive350A multifuncional de alto desempenho

Codigo
de Nome Descrigao Padrao |Modificar
funcao
Tempo de operagao R
P10.09 1 \P1030 0,0s(min) O
da etapa 3 1 ! :
1 : ; : P10.32
Velocidade 1l Temwose i i |
P10.10 . Lo e 1008 | ' ! 0,0% O
multietapas 4 ! ' ! ! ! ' !
:P10035 P10.05 1 P10.07 i s P10.31 E P10.33 :
Tempo de operagao
P10.11 0,0s(min) O
da etapa 4
Ao selecionar a velocidade multietapas, a
Velocidade velocidade estara dentro da faixa de -fmax—
P10.12 . 0,0% O
multietapas 5 fmax e pode ser definida continuamente. A
partida/parada da parada multietapas
P10.13 Tempo de operagdo também é determinada por P00.01. 0,0s(min) @)
da etapa 5
O VFD é compativel com a configuragdo de
P10.14 Velocidade velocidades de 16 etapas, definida pelos 0.0% e
multietapas 6 cédigos combinados de terminais multietapas
~_ |14 (definidos pelos terminais S,
Tempo de operagao )
P10.15 correspondentes ao codigo de fungéo 0,0s(min) O
da etapa 6
P05.01-P05.06) e correspondem a
Velocidade velocidade multietapas 0 a 15.
P10.16 . 0,0% O
multietapas 7
Tempo de operagéo
P10.17 P perag 0,0s(min) O
da etapa 7
Velocidade
P10.18 . 0,0% O
multietapas 8
Tempo de operagéo
P10.19 Z t > 8 ¢ Frequéncia de saida 0,0s(min) o
a etapa
Velocidade
P10.20 . 0,0% O
multietapas 9
Tempo de operagéo
P10.21 P perag 0,0s(min) O
da etapa 9
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Codigo
de Nome Descrigao Padrao |Modificar
funcao
Velocidade
P10.22 2/ N 0,0% ©
multietapas 10 T \
0 | 2
; : } : 1 } A ! t
= ‘ =
p10.23 | ToMPO de operagdo 1:1:1‘11|!@“|1:@ 0,0s(min)| O
’ da etapa 10 P N :
JON| N N| ON| ON N N| JON t
S1 T T T T
P10.24 Velocidade s HEI B EIEEEI N Nt 0.0% o
' multietapas 11 B ncan IR o I o
S3 T T T 11 T T T -
BENSEEN pnaCEuEE I
Tempo de operagao S
P10.25 da et 11 0,0s(min) O
a etapa
Quando o terminal 1, terminal 2, terminal 3 e
Velocidade terminal 4 estao desligados, o modo de o o
P10.26 0,0
multietapas 12 entrada de frequéncia é definido por P00.06
p trada de fi éncia é definid P00.06 e
ou P00.07. Quando o terminal 1, terminal 2,
P10.27 Tempo de operagéo |tgrminal 3 e terminal 4 ndo estiverem 0,0s(min) o
da etapa 12 desligados, a frequéncia definida pela
Velocidad velocidade multietapas prevalecera e a
elocidade
. . prioridade da configuragdo multietapas é ,0%
P10.28 et 13 ioridade d fig a Itiet: : 0,0% O
multietapas
P maior que a as configuragdes de teclado,
Tempo de operag&o analdgicas, pulso de alta velocidade , PID e
P10.29 T 0,0s(min) O
da etapa 13 comunicagéo.
Velocidade Arelagéo entre o terminal 1, terminal 2,
P10.30 multietapas 14 terminal 3 e terminal 4 € mostrada a seguir (T 0,0% o
indica terminal):
Tempo de operagao
P10.31 da et 14 T1 |OFF] ON [OFF| ON [OFF[ON [OFF[ON| |0,0s(min) @)
a etapa
T2 |OFF|OFF|ON |ON |OFF|OFF|ON | ON
Velocidade
P10.32 ltiet 15 T3 |OFF|OFF|OFF|OFF|ON [ON | ON | ON 0,0% O
multietapas
T4 |OFF|OFF|OFF|OFF|OFF|OFF|OFF|OFF
Etapa| 0 1 2 3 4 5 6 7
Tempo de operagao
P10.33 ga etap§159 T1 |OFF|ON |OFF|ON |OFF|ON [OFF| ON 0,0s(min) 0
T2 |OFF|OFF|ON |ON |OFF|OFF|ON | ON
T3 |OFF|OFF|OFF|OFF|ON [ON |ON |ON
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Codigo
de Nome Descrigao Padrao |Modificar
funcao
T4 |ON|ON|ON|ON ON [ON |ON |ON
Etapa| 8 9 |10 [ 11 (12 (13 [ 14 | 15
Tempo de A descricdo é a seguinte (St indica a etapa):
aceleracdo(ACC)/
6a0(ACC), ACCIACCIACCIACT]
Codigo Binario St|DEC [DEC |DEC (DEC
P10.34 desaceleragdo(DEC) T1 (T2 | T3 | T4 0x0000 O
das etapas 0-7 do
BIT1| | BITQ (O 00 | 01 | 10 | 11
PLC simples
BIT3 | BIT2 (1| 00 | 01 | 10 | 11
BIT5| | BIT4 (2| 00 | 01 | 10 | 11
BIT7| | BIT6 (3| 00 | 01 | 10 | 11
P10.34
BIT9 | BIT8 (4| 00 | 01 | 10 | 11
BIT11|||BIT10{5| 00 | 01 | 10 | 11
BIT13|||BIT12/|6| 00 | 01 | 10 | 11
7/00 (01|10 | M
8/ 00|01 |10 | M
BIT3| | BIT2 (9| 00 | 01 | 10 | 11
Tempo de
aceleragéo/ BITS | [BIT4 [10] 00 | 01 | 10 | 11
P10.35 0x0000 O
desaceleragéo das BIT7| | BIT6| |11| 00 | 01 | 10 | 11
P10.35
etapas 8-15 do PLC
P BIT9 | BIT8 (12 00 | 01 | 10 | 11
simples
BIT11|||BIT10/{13] 00 | 01 | 10 | 11
BIT13|||BIT12/|14) 00 | 01 | 10 | 11
BIT1§] BIT14{ (15 00 | 01 | 10 | 11
Selecione o tempo de
aceleracédo/desaceleragdo correspondente e,
em seguida, converta o nimero binario de 16
bits em nimero hexadecimal. Finalmente,
defina os codigos de fungéo
correspondentes.
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Codigo
de
funcao

Nome

Descrigao

Padrao |Modificar

O tempo de aceleragdo/desaceleragao 1 é
definido por P00.11 e P00.12; O tempo de
aceleracédo/desaceleragdo 2 é definido por
P08.00 e P08.01; O tempo de
aceleracédo/desaceleragdo 3 é definido por
P08.02 e P08.03; O tempo de
aceleracédo/desaceleragdo 4 é definido por
P08.04 e P08.05.

Faixa de configuragdo: 0x0000—-0xFFFF

P10.36

Modo de
reinicializagao do
PLC

0: Reinicia a partir da velocidade 0
multietapas, ou seja, se o VFD parar durante
a operacgéo (por comando de parada, falha
ou desligamento), ele operara a partir da
primeira etapa apds a reinicializagéo.

1: Continua operando a partir da frequéncia
da etapa em que ocorreu a interrupgao, ou
seja, se o VFD parar durante a operagao (por
comando de parada ou falha), ele registrara
o tempo de operacgéo da etapa atual e
entrara automaticamente nesta etapa apos a
reinicializagdo, continuando a operagéo na
frequéncia definida por esta etapa no tempo
restante.

P10.37

Unidade de tempo
multietapas

0: segundo; o tempo de operagéo de cada
etapa é contado em segundos

1 minuto; o tempo de operagéo de cada
etapa é contado em minutos
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P11—Parametros de protegao

Caodigo
de Nome Descrigao Padrao |Modificar
funcao
0x000-0x111
Unidades:
0: Desabilitar a protegao contra perda de fase
de entrada do software
1: Habilitar protegcao de perda de fase de
entrada do software
Dezenas:
P11.00 Protegao contra 0: Desabilitar a protecédo contra perda de fase| gx110 0
perda de fase de saida
1: Habilitar protegao contra perda de fase de
saida
Centenas:
0: Desabilitar a protegao contra perda de fase
de entrada do hardware
1: Habilitar protegcao de perda de fase de
entrada do hardware
Queda de
P11.01 frequénciano  |0: Desabilitar 0 o
desligamento  |1: Habilitar
transitorio
Frenagem dinamica 0- Habilitar
P11.02 em status de 0 ©)
1: Desabilitar
espera
0: Habilitar
Protegao contra
P11.03 5 1: Desabilitar 1 o
SObretensao Tensao de barramento C
)
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Caodigo
de

funcao

Nome

Descrigao

Padrao |Modificar

Limiar de
parada por
sobretensad

Tempo t
Frequéncia

de saida ‘—\)ﬁ

Tempo t

P11.04

Tensé&o de protegéo
contra sobretensao

120-150% (tens&@o de barramento padréo)
(380V)

136%

120-150% (tens&@o de barramento padréo)
(220V)

120%

P11.05

Selecéo de limite
de corrente

Como a carga é muito grande, durante a
operacgéo acelerada, a taxa de aceleragéo
real do motor € menor que a frequéncia de
saida. Se nenhuma medida for tomada, o
VFD pode desarmar devido a sobrecorrente
durante a aceleragéo.

0x00-0x11

Unidades: Selegdo de agdo para o limite de
corrente

0: Invalido
1: Sempre valido

Dezenas: Selegdo de alarme de sobrecarga
de limite de corrente de hardware

0: Valido

1: Invalido

0x01 ©)

P11.06

Nivel de limite de
corrente automatico

A fungao de protegao de limite de corrente
detecta a corrente de saida durante a

Para o ©
tipo G:
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Cadigo
de
funcao

Nome

Descricao

Padrao

Modificar,

P11.07

Taxa de queda de
frequéncia durante
o limite de corrente

operacgéo e a compara com o nivel limite de
corrente definido por P11.06. Se esse limite
for excedido, o VFD operara em frequéncia
estavel durante a operagao acelerada ou em
frequéncia reduzida durante a operagao de
velocidade constante; se exceder
continuamente o nivel limite de corrente, a
frequéncia de saida do VFD caira
continuamente até atingir a frequéncia limite
inferior. Quando a corrente de saida for
detectada como inferior ao nivel de limite de
corrente navamenie, ele continuara em

operacgéo acelerada.

Limite da A
corrente
A Frequéncia
~configurada

Frequéncia de saida F Tempo t

Frequéncia

Velocidade:
constantg ¢

Tempo t

Faixa de configuragdo de P11.06: 50,0—
200,0%

Faixa de configuragdo de P11.07: 0,00—
50,00Hz

160,0%

Para o
tipo P:
120,0%

10,00

Hz/s

P11.08

Selegéo de pré-
alarme para
VFD/motor OL/UL

0x0000-0x1134
Unidades:

0: Pré-alarme de sobrecarga/subcarga do
motor, relativo a corrente nominal do motor.

1: Pré-alarme de sobrecarga/subcarga do
VED, relativo a corrente nominal do VFD.

2: Pré-alarme de sobrecarga/subcarga de

torque de saida do VFD, relativo ao torque

0x0000
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Caodigo
de
funcao

Nome

Descrigao

Padrao |Modificar

nominal do motor

3: Pré-alarme de sobrecarga/subcarga do
motor. A sobrecarga é relativa a corrente
nominal do motor; enquanto a subcarga é
relativa a poténcia nominal do motor.

4: Pré-alarme de sobrecarga/subcarga do
VFD. A sobrecarga é relativa a corrente
nominal do VFD; enquanto a subcarga é

relativa a poténcia nominal do VFD.
Dezenas:

0: O VFD continua operando apds o alarme

de sobrecarga/subcarga.

1: O VFD continua operando apds o alarme
de subcarga e para apos falha de

sobrecarga.

2: O VFD continua operando apés o alarme
de sobrecarga e para de operar ap6s falha

de subcarga.

3: O VFD para de operar apos a falha de

sobrecarga/subcarga.
Centenas:
0: Sempre detectar

1: Detectar durante a operagéo em
velocidade constante

Milhares: selecéo de referéncia de corrente
de sobrecarga do VFD

0: Relacionado ao coeficiente de calibragédo
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Cadigo
de Nome Descricao Padrao |Modificar
funcao
de corrente
1: N&o relacionado ao coeficiente de
calibragéo de corrente
Se a corrente de saida do VFD ou do motor | Tipo G:
Nivel de detecgao |for maior que o nivel de detecgdo de pre- 150%
P11.09 | 4o pré-alarme de [alarme de sobrecarga (P11.09), e a duragao ©
sobrecarga exceder o tempo de detecgdo de pré-alarme Tipo P:
0,
de sobrecarga (P11.10), o sinal de pré- 120%
alarme de sobrecarga sera emitido.
b Pl Tempot
Tempo de deteccao | | P |
P11.10 | de pré-alarme de . - § - 1,0s O
sobrecarga Rl o
Tempo t
Faixa de configuragédo de P11.09: P11.11—
200%
Faixa de configuragdo de P11.10: 0,1—
3600,0s
Nivel de detecgdo |O sinal de pré-alarme de subcarga sera
P11.11 | de pré-alarme de |emitido se a corrente de saida do VFD ou 50% O
subcarga motor for menor que o nivel de detecgao de
pré-alarme de subcarga (P11.11), e a
duragéo exceder o tempo de detecgéo de
Tempo de detecgdo pré-alarme de subcarga (P11.12).
P11.12 | de pré-alarme de 1,0s O
subcarga Faixa de configuragéo de P11.11: 0-P11.09
Faixa de configuragédo de P11.12: 0,1—
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Caodigo
de Nome Descrigao Padrao |Modificar
funcao
3600,0s
Usado para definir a agdo dos terminais de
saida de falha em subtenséo e redefinigado de
falha.
0x00-0x11
Acéo do terminal |Unidades:
de saida de falha
P11.13 . 0: Atuar em subtensao 0x00 o
na ocorréncia de
falha 1: N&o atuar em subtenséo
Dezenas:
0: Atuar na redefinicdo de falha
1: Nao atuar na redefinicdo de falha
0,
Valor de detecgéo 0,0-50,0%
1 0,
P11.14 de desvio de Usado para definir o valor de detecgéo de 10,0% O
velocidade desvio de velocidade.
0,0-10,0s
_ |Usado para definir o tempo de detecgéo do
Tempo de deteccao . .
. desvio de velocidade.
P11.15 de desvio de 2,0s O
velocidade Nota: A protegao de desvio de velocidade é
invalidada quando P11.15 é definido como
0,0.
Velocidade
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Caodigo
de Nome Descrigao Padrao |Modificar
funcao
A
Valorde |\ —+—
detecgzo atual (T
valordo R
detecgdo de R
configuragio P
W oeh Tempo t
em operacad /| _Saida de falha dEu
t1<t2, o VFD continua operando
t2=P11.15
Faixa de configuragéo: 0,0-10,0s
Redugao 0-1
automatica de .
P11.16 . 0: Invalido 0 O
frequéncia durante
a queda de tenso |1: valido
Coeficiente
. Usado para definir o coeficiente proporcional
proporcional do
do regulador de tens&o do barramento
regulador de
P11.17 = durante a parada por subtenséo. 100 )
tenséo durante a
parada por Faixa de configuragdo: 0—1000
subtenséo
Coeficiente integral {Usado para definir o coeficiente integral do
do regulador de  |regulador de tens&o do barramento durante a
P11.18 | tens&o durante @ |parada por subtens&o. 40 O
parada por
subtensdo Faixa de configuragéo: 0—1000
Coeficiente
. Usado para definir o coeficiente proporcional
proporcional do
do regulador de corrente ativo durante a
regulador de
P11.19 parada por subtensao. 25 )
corrente durante a
parada por Faixa de configuragédo: 0—1000
subtenséo
Coeficiente integral . . .
P11.20 Usado para definir o coeficiente integral do 150 0
do regulamento de .
regulador de corrente ativo durante a parada
corrente durante a
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Caodigo
de Nome Descrigao Padrao |Modificar
funcao
parada por por subtenséao.
subtenséo
Faixa de configuragédo: 0—2000
Coeficiente
proporcional do Usado para definir o coeficiente proporcional
. regulador de do regulador de tens&o do barramento o 5
: tensao durante a durante a parada por sobretenséo.
parada por Faixa de configuragdo: 0—1000
sobretenséo
Coeficiente integral {Usado para definir o coeficiente integral do
do regulador de  |regulador de tenso do barramento durante a
P11.22 | tens&o durante a |parada por sobretenso. 10 O
parada por
sobretens3o Faixa de configuragéo: 0-1000
Coeficiente
. Usado para definir o coeficiente proporcional
proporcional do
do regulador de corrente ativo durante a
regulador de
P11.23 parada por sobretensao. 60 )
corrente durante a
parada por Faixa de configuragédo: 0—1000
sobretenséo
Coeficiente integral {Usado para definir o coeficiente integral do
do regulador de  |regulador de corrente ativo durante a parada
P11.24 | corrente durante a por sobretens&o. 250 O
parada por
sobretens3o Faixa de configuragéo: 0-2000
0: Desabilitar
1: Habilitar
Habilitagdo integral
P11.25 | da sobrecarga do |Quando o cédigo de fungdo é definido como 0 ©)
VED 0, o valor do tempo de sobrecarga é
redefinido para zero apds a parada do VFD.
Nesse caso, a determinagéo da sobrecarga
do VFD leva mais tempo e, portanto, a
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Caodigo
de Nome Descrigao Padrao |Modificar
funcao
protecgado efetiva do VFD é enfraquecida.
Quando o cédigo de fungéo é definido como
1, o valor de temporizacdo de sobrecarga
nao é redefinido, sendo cumulativo. Neste
caso, a determinagao da sobrecarga do VFD
leva menos tempo e, portanto, a protegéo do
VFD pode ser realizada mais rapidamente.
P11.26 Reservado
0x00-0x11
Unidades:
0: Método 1
Método de controle
P11.27 . _ 1: Método 2 0x00 ©)
de vibragéo VF
Dezenas:
0: Reservado
1: Reservado
0,0-60,0s
Tempo de retardo |Nota: A detecgdo de SPO é iniciada somente
P11.28 do inicio da apos o VFD ser operado pelo tempo de 5.0s @)
detecgdo de SPO |retardo especificado em P11.28, para evitar
alarmes falsos causados pela frequéncia
instavel.
Fator de
P11.29 o 0-10 6 O
desequilibrio SPO
P11.30 Reservado
Grupo de gravidade [0x0000—-0x3333
P11.31 0x0000 O
da falha 1
Casa das
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Caodigo
de Nome Descrigao Padrao |Modificar
funcao
Grupo de gravidade [Milhares/Centenas/Dezenas/Unidades:
P11.32 0x0000 O
da falha 2
0: Relatar a falha
Grupo de gravidade
P11.33 1: Relatar a falha apos a desaceleragao até a | 0x0000 O
da falha 3
parada
Grupo de gravidade
P11.34 2: Pré-alarme, com a ag&o executada 0x0000 (@)
da falha 4
conforme P11.51
Grupo de gravidade
P11.35 3: Sair da falha 0x0000 O
da falha 5
: Nota: Diferentes agdes de falha sdo tomadas
Grupo de gravidade . e .
P11.36 para diferentes niveis de gravidade. As 0x0000 O
da falha 6 L o
primeiras 10 falhas ndo séo agrupadas por
Grupo de gravidade gravidade, mas cada quatro falhas
P11.37 dafalha 7 subsequentes s&o agrupadas por gravidade 0x0000 o
em ordem crescente, da direita para a
Grupo de gravidade i i
P11.38 p g esquerda, em formato hexadecimal, ou seja, 0x0000 o
da falha 8 da casa das unidades para a casa dos
- milhares (por exemplo, a posigéo das
P11.39 Grupo de gravidade unidades da gravidade da falha o grupo 1 0x0000 @)
da falha 9 R
corresponde a falha 11).
Grupo de gravidade .
P11.40 Grupo 1: Falhas 11-14 (OL1, OL2, SPI, SPO)| 0x0000 @)
da falha 10
Grupo 2: Falhas 15-18 (OH1, OH2, EF, CE)
Grupo de gravidade
P11.41 0x0000 O
da falha 11 Grupo 3: Falhas 19-22 (ltE, tE, EEP, PIDE)
Grupo de gravidade Grupo 4: Falhas 23-26 (bCE, END, OL3,
P11.42 0x0000 O
dafalha12  |PCE)
Grupo de gravidade |Grupo 5: Falhas 27-30 (UPE, DNE, E-DP, E-
P11.43 0x0000 O
dafalha13  |NET)
Grupo de gravidade |Grupo 6: Falhas 31-34 (E-CAN, ETH1,
P11.44 0x0000 O
dafalha14  |ETH2, dEu)

-306-




VFD Motiondrive350A multifuncional de alto desempenho

Caodigo
de Nome Descrigao Padrao |Modificar
funcao
Grupo de gravidade [Grupo 7: Falhas 35-38 (STo, LL, ENC1o,
P11.45 0x0000 @)
da falha 15 ENC1d)
Grupo de gravidade |Grupo 8: Falhas 39—42 (ENC1Z, STO, STL1,
P11.46 0x0000 @)
da falha 16 STL2)
Grupo de gravidade|Grupo 9: Falhas 4346 (STL3, CrCE, P-E1,
P11.47 0x0000 @)
da falha 17 P-E2)
Grupo de gravidade |Grupo 10: Falhas 47-50 (P-E3, P-E4, P-E5,
P11.48 0x0000 @)
da falha 18 P-E6)
Grupo de gravidade|Grupo 11: Falhas 51-54 (P-E7, P-E8, P-E9,
P11.49 0x0000 @)
da falha 19 P-E10)
Grupo 12: Falhas 55-58 (E-Err, ENCU, E-PN,
SECAN)
Grupo 13: Falhas 59-62 (OT, F1-Er, F2-Er,
F3-Er)
Grupo 14: Falhas 63-66 (C1-Er, C2-Er, C3-
Er, E-CAT)
Grupo 15: Falhas 67-70 (E-BAC, E-DEV, S-
Err, OtE1)
Grupo de gravidade
P1.50 | faha20  |Grupo 16: Falhas 71-75 (OtE2, E-EIP, E- | 0x0000 | O
PAO, E-Al1)
Grupo 17: Falhas 75-78 (E-Al2, E-AlI3,
Reservado, Reservado)
Grupo 18: Falhas 79-82 (Reservado,
Reservado, Reservado, Reservado)
Grupo 19: Falhas 83-86 (Reservado,
Reservado, Reservado, Reservado)
Grupo 20: Falhas 87-90 (Reservado,
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Caodigo
de

funcao

Nome

Descrigao

Padrao |Modificar

Reservado, Reservado, Reservado)

P11.51

Acao para o pré-
alarme de falha

04
0: Operacgéo na frequéncia configurada

1: Operagao na frequéncia de saida no

momento da falha
2: Operagao no limite superior de frequéncia
3: Operagao no limite inferior de frequéncia

4: Operagao na frequéncia reservada para

excegao

P11.52

Frequéncia
reservada para
excegao

0,00-630,00Hz

0,00Hz O

P11.53

Funcédo de modo
de disparo

0-2

0: Invélido

1: Modo de disparo 1
2: Modo de disparo 2

Quando P11.53=0, o modo de disparo &
invalidado e o modo de operagéo normal &
usado. Neste caso, o VFD para ao detectar

uma falha.

Quando a fungdo de modo de disparo é
validada, o VFD opera na velocidade
especificada por P11.54.

Quando o modo de disparo 1 é selecionado,
o VFD sempre opera, exceto quando o VFD é
danificado.
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Caodigo
de Nome Descrigao Padrao |Modificar
funcao
Quando o modo de disparo 2 é selecionado,
o VFD sempre opera, mas o VFD para ao
detectar OUT1, OUT2, OUT3, OC1, OC2,
OC3, OV1, OV2, OV3 ou SPO.
Nota: O controle do terminal deve ser usado
para um modo de disparo.
Quando o modo de disparo dura 5 minutos,
ele é redefinido e nenhuma garantia de
reparo € processada.
Frequéncia de o o
~ 0,00Hz-P00.03 (frequéncia maxima de
P11.54 | operagdo no modo . 50,00Hz O
) saida)
de disparo
0-1
Notificagdo do . ’
P11.55 i Nota: Quando o modo de disparo dura 5 0 ®
modo de disparo minutos, ele é redefinido e nenhuma garantia
de reparo é processada.
P11.56—
Reservado
P11.69
P12—Parametros do motor 2
Codigo
de Nome Descrigao Padrdao |Modificar
funcao
0: Motor assincrono (MA)
P12.00 | Tipo de motor 2 0 ©)
1: Motor sincrono (MS)
Capacidade Dependente
P12.01 . 0,1-3000,0kW ©)
nominal do MA 2 do modelo
P12.02 Frequéncia nominal |0,01Hz—P00.03 (frequéncia maxima de 50,00Hz ©
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funcao
do MA 2 saida)
Velocidade nominal Dependente
P12.03 1-60000rpm ©)
do MA2 do modelo
Tens&o nominal do Dependente
P12.04 0-1200V ©)
MA 2 do modelo
Corrente nominal Dependente
P12.05 0.8-6000,0A ©)
do MA2 do modelo
Resisténcia do Dependente
P12.06 0,001-65,535Q O
estator do MA 2 do modelo
Resisténcia do Dependente
P12.07 0,001-65,535Q O
rotor do MA 2 do modelo
Indutancia de fuga Dependente
P12.08 0,1-6553,5mH O
do MA2 do modelo
Indutancia mutua Dependente
P12.09 0,1-6553,5mH O
do MA2 do modelo
Corrente sem carga Dependente
P12.10 0.1-6553,5A O
do MA2 do modelo
Coeficiente de
saturagéo
P12.11 magnética 1 de |0,0-100,0% 80% @]
nucleo de ferro do
MA 2
Coeficiente de
saturagéo
P12.12 magnética 2 de |0,0-100,0% 68% @]
nucleo de ferro do
MA 2
0, 0,
P12.13 Coeficiente de 0,0-100,0% 57% O
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Caodigo
de Nome Descrigao Padrdao |Modificar
funcao
saturagéo
magnética 3 de
nucleo de ferro do
MA 2
Coeficiente de
saturagéo
P12.14 magnética 4 de |0,0-100,0% 40% @]
nucleo de ferro do
MA 2
Capacidade Dependente
P12.15 . 0,1-3000,0kW ©)
nominal do MS 2 do modelo
Frequéncia nominal |0,01Hz—P00.03 (frequéncia maxima de
P12.16 50,00Hz ©)
do MS 2 saida)
Ndmero de pares
P12.17 1-128 2 ©)
de polos do MS 2
Tens&o nominal do Dependente
P12.18 0-1200V ©)
MS 2 do modelo
Corrente nominal Dependente
P12.19 0.8-6000,0A ©)
do MS 2 do modelo
Resisténcia do Dependente
P12.20 0,001-65,535Q O
estator do MS 2 do modelo
Indutancia do eixo Dependente
P12.21 . 0,01-655,35mH O
direto do MS 2 do modelo
Indutancia do eixo
Dependente
P12.22 | em quadratura do |0,01-655,35mH O
do modelo
MS 2
Constante anti-
P12.23 0-10000V 300V O
FEM do MS 2
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Codigo
de Nome Descrigao Padrdao |Modificar
funcao
Posigcéo do polo
P12.24 inicial do motor  |0x0000—OxFFFF 0x0000 [
sincrono 2
Corrente de
P12.25 | identificagdo do |0%— 50% (corrente nominal do motor) 10% [
motor sincrono 2
0: Nenhuma protegao
Selecéo de 1: Protegdo comum do motor (com
protegdo contra |compensagao de baixa velocidade).
P12.26 2 ©)
sobrecarga do
motor 2 2: Protegdo do motor de frequéncia
variavel (sem compensagao de baixa
velocidade).
Multiplos de sobrecarga do motor
M=lout/(In*K)
“In” é a corrente nominal do motor, “lout”
é a corrente de saidado VFD e “K” é o
coeficiente de protegdo contra sobrecarga
do motor.
Um valor de K menor indica um valor de
Coeficiente de  |M maior.
P12.27 | Protecdo contra 100,0% @)
sobrecarga do Quando M=116%, a protegéo é ativada
motor 2 apo6s 1 hora de sobrecarga do motor;
quando M=150%, a protegao é ativada
apo6s 12 minutos de sobrecarga do motor;
quando M=180%, a protegado é ativada
apo6s 5 minutos de sobrecarga do motor;
quando M=200%, a protegao é ativada
apos 60 segundos de sobrecarga do
motor; e quando M2400%, a protegdo &
ativada imediatamente.

Femnpotrminy
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Caodigo
de Nome Descrigao Padrdao |Modificar
funcao
A
60
12
? ultipla s(ﬁrecarga de
Faixa de configuragdo: 20,0%—120,0%
Coeficiente de
calibragéo do visor
P12.28 . 0,00-3,00 1,00 O
de poténcia do
motor 2
0: Exibi¢ao por tipo de motor. Neste
Selecdo de modo, apenas os parametros
S relacionados ao tipo de motor atual sdo
exibicao de
P12.29 . exibidos. 0 O
parametro do motor
2 1: Mostrar tudo. Neste modo, todos os
parametros do motor sado exibidos.
Inércia do sistema
P12.30 0-30,000kgm? 0,000 kgm2 O
do motor 2
P12.31-
Reservado
P12.32
P13—Parametros de controle do motor sincrono
Cadigo
Valor
de Nome Descricao ~ Modificar
5 padrao
fungao
P13.00 . . 80,0% O
Taxa de queda de |Usado para definir a taxa de redugdo da
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Cadigo
de
funcao

Nome

Descrigao

Valor
padrao

Modificar,

corrente de injegéo
do MS

corrente reativa de injecdo. Quando a
corrente ativa do MS aumenta até certo
ponto, a corrente reativa de injecdo pode
ser reduzida para melhorar o fator de
poténcia do motor.

Faixa de configuragdo: 0,0%100,0% (da
corrente nominal do motor)

P13.01

Método de
detecgao de polo
inicial

0: Invalido
1: Método de detecgéao de pulso

2: Método de deteccao de pulso

P13.02

Corrente minima de

atuagao 1

A corrente minima de atuacéo é a
corrente de posicionamento do polo. A
corrente minima de atuagéo 1 é valida
dentro do limite inferior do limite de
frequéncia de comutagado. Se for
necessario aumentar o torque de partida,
aumente o valor do cédigo de fungdo em
conformidade.

Faixa de configuragdo: 0,0%100,0% (da
corrente nominal do motor)

20,0%

P13.03

Corrente minima de

atuagao 2

A corrente minima de atuacéo é a
corrente de posicionamento do polo. A
corrente minima de atuagéo 2 é valida
dentro do limite superior da frequéncia de
comutacé@o. Em geral, ndo é necessario
modificar o codigo de fungéo.

Faixa de configuragdo: 0,0%100,0% (da
corrente nominal do motor)

10,0%

P13.04

Frequéncia de
comutacéo da
corrente minima de

0,0%200,0% (da corrente nominal do

motor)

20,0%
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Cadigo
s Valor "
de Nome Descricao ~ Modificar
5 padrao
funcao
atuagéo.
Frequéncia de
P13.05 . o 200 Hz-1000 Hz 500 ©)]
superimposigdo de
alta frequéncia
Usado para definir o limite de corrente de
pulso quando a posigéo do polo
magnético inicial € detectada por meio de
Configuragéo de 5
P13.06 gurac pulso. O valor € uma porcentagem em 100,0% o
corrente de pulso relagédo a corrente nominal do motor.
Faixa de configuragdo: 0.0-300,0%
(tensdo nominal do motor)
P13.07 | Parametrosde |0,0-400,0 0,0 o
controle 0
P13.08 | Parémetrosde |0x0000-OxFFFF 0x0000 O
controle 1
Este parametro é usado para definir o
limite de frequéncia para habilitar a malha
de bloqueio de fase de forga contra-
eletromotriz em SVC 0. Quando a
Limite de R =
. frequéncia de operagao for menor que o
P13.09 Ifrequer;ma d(Th valor deste parametro, a malha de 50,00 @)
ativagao da malha bloqueio de fase é desabilitada; e quando
de bloqueio de fase A = .
a frequéncia de operagao for maior que
isso, a malha de blogqueio de fase é
habilitada.
Faixa de configuragdo: 0,00-655,35
Angulo de
P13.10 = 0,0-359,9 0,0 o
compensagao
inicial do MS
P13.11 Tempo de deteccéo |Usado para ajustar a capacidade de 0.5s O
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comunicagéo local

recebem o quadro, mas nao respondem a
ele.

O endereco de comunicagéo local é Gnico
na rede de comunicagéo, sendo a base
da comunicagéo ponto a ponto entre o
computador superior e o VFD.

Cadigo
Valor
de Nome Descricao ~ Modificar
funcao padréo
de desajuste resposta da fungéo antidesajuste. Se a
inadequado inércia da carga for grande, aumente o
valor do cédigo da fungédo em
conformidade, no entanto, a capacidade
de resposta pode diminuir.
Faixa de configuracéo: 0,0-10,0s
O cddigo de fungéo é valido quando a
Coeficiente de  |velocidade do motor excede a velocidade
p13.12 | compensagéo de nominal. Se ocorrer oscilagéo do motor, 0.0% o
alta frequéncia do |ajuste o codigo de fungéo corretamente.
MS ) ) .
Faixa de configuragdo: 0,0—-100,0%
Corrente de injegao
P13.13 _ . |0-300,0% 20,0% ©)
de alta frequéncia
P14—Func¢ao de comunicagao serial
Cadigo
Valor
de Nome Descricao ~ Modificar|
funcdo padrao
Faixa de configuragdo: 1-247
Quando o mestre grava o enderego de
comunicagéo do escravo para 0,
indicando um endereco de transmissao
em um quadro, todos os salvamentos no
Enderecgo de barramento Modbus/Modbus TCP
P14.00 1 @)
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Cadigo
de

funcao

Nome

Descrigao

Valor
padrao

Modificar|

Nota: O enderego de comunicagdo de um
escravo ndo pode ser definido como 0.

P14.01

Taxa de
transmisséo de

comunicagao

Usado para definir a velocidade de
transmissao de dados entre o computador
superior e o VFD.

0: 1200BPS
1: 2400BPS
2: 4800BPS
3: 9600BPS
4: 19200BPS
5: 38400BPS
6: 57600BPS
7: 115200BPS

Nota: A taxa de transmissao definida no
VFD deve ser consistente com a do
computador superior. Caso contrario, a
comunicagao falhara. Uma taxa de
transmissao maior indica uma

comunicagéo mais rapida.

P14.02

Verificagdo de bits
de dados

O formato de dados definido no VFD
deve ser consistente com o do
computador superior. Caso contrario, a
comunicagéo falhara.

0: Sem verificagéo (N, 8, 1) para RTU
1: Verificagdo par (E, 8, 1) para RTU

2: Verificagdo impar (O, 8, 1) para RTU
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Cadigo
de
funcao

Nome

Descrigao

Valor
padrao

Modificar|

3: Sem verificagéo (N, 8, 2) para RTU
4: Verificagdo par (E, 8, 2) para RTU

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

P14.03

Retardo de
resposta de
comunicagao

0-200ms

O parametro indica o retardo de resposta
de comunicagao, ou seja, o intervalo
desde quando o VFD conclui o
recebimento de dados até o momento em
que envia dados de resposta para o
computador superior. Se o retardo de
resposta for menor que o tempo de
processamento do VFD, o VFD enviara
os dados de resposta ao computador
superior apds o processamento dos
dados. Se o retardo for maior que o
tempo de processamento do VFD, o VFD
nao enviara dados de resposta para o
computador superior até que o retardo
seja alcangado, embora os dados tenham
sido processados.

5ms

P14.04

Tempo limite de
comunicagao
RS485

0.0 (invalido)—60.0s

Quando este parametro é definido como
0,0, o tempo limite de comunicacéo &
invalidado.

Quando ¢ definido um valor diferente de
zero, o VFD relata “Falha de
comunicagdo Modbus/Modbus TCP” (CE)
se o intervalo de comunicagéo exceder o
valor.

Em geral, esse parametro é definido
como 0,0. Quando uma comunicagéo

0,0s
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comunicagao
Modbus

é invalida

1: A protecao por senha de comunicagao
é valida

Centenas: Valido apenas para

comunicagdo RS485

0: Os enderegos definidos pelo usuario,
especificados por P14.07 e P14.08, sdo
invalidos

Cadigo
s Valor .
de Nome Descricao ~ Modificar|
5 padrao
funcao
continua é necessaria, € possivel definir o
codigo de fungdo para monitorar o status
da comunicacgéo.
0: Reportar um alarme e parar por inércia
1: Continuar operando sem reportar um
alarme
Processamento de |2: Parar no modo de parada habilitado
P14.05 . . 0 O
erro de transmissao |Sem reportar um alarme (aplicavel apenas
ao modo de comunicagao)
3: Parar no modo de parada habilitado
sem reportar um alarme (aplicavel a
qualquer modo)
0x000-0x111
Unidades:
0: A operagao de gravacao tem resposta
1: A operagéo de gravagdo ndo tem
resposta
5 Dezenas:
Acéo de
P14.06 processamento de |0: A protegio por senha de comunicagéo 0x000 o
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Cadigo
Valor
de Nome Descricao ~ Modificar|
5 padrao
funcao
1: Os enderecos definidos pelo usuario,
especificados por P14.07 e P14.08, sdo
validos
Endereco de
comando de
P14.07 _ . 0x0000-0xFFFF 0x2000 O
operagao definido
pelo usuario
Endereco de
configuracéo de
P14.08 e .. |0x0000-0OxFFFF 0x2001 O
frequéncia definido
pelo usuario
Tempo limite de
P14.09 comunicagao 0,0-60,0s 5,0s @)
Modbus TCP
Habilitacdo da  |0-1
atualizagéo do .
P14.10 . |0: Desabilitar 0 @)
programa por meio
de RS485 1: Habilitar
Versdo do software
P14.11 0,00-655,35 0,00 [
do bootloader
0-1
Exibindo falha no
P14.12 bootloader de 0: Visor 0 @)
atualizagéo
1: N&ao mostrar
P14.13—
Reservado / / /
P14.47
Selegéo de canal |gx00—0x12
P14.48 para mapeamento Ox12 O
entre PZDs e Unidades: Canal para mapeamento de
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Cadigo
Valor
de Nome Descricao ~ Modificar|
5 padrao
funcao
codigos de fungdo |cdédigos de fungdo para PZDs
0: Reservado
1: Grupo P15
2: Grupo P16
Dezenas: Salvar fungdo em caso de falha
de energia
0: Desabilitar
1: Habilitar
Cadigo de fungéo
P14.49 | mapeado do PZD2 |0x0000—0xFFFF 0x0000 O
recebido
Cadigo de fungéo
P14.50 | mapeado do PZD3 |0x0000—0xFFFF 0x0000 @)
recebido
Cadigo de fungéo
P14.51 | mapeado do PZD4 |0x0000—0xFFFF 0x0000 @)
recebido
Cadigo de fungéo
P14.52 | mapeado do PZD5 |0x0000—0xFFFF 0x0000 O
recebido
Cadigo de fungéo
P14.53 | mapeado do PZD6 |0x0000—0xFFFF 0x0000 @)
recebido
Cadigo de fungéo
P14.54 | mapeado do PZD7 |0x0000—0xFFFF 0x0000 @)
recebido
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Cadigo
de

funcao

Nome

Descrigao

Valor

padrao

Modificar|

P14.55

Cadigo de fungéo
mapeado do PZD8
recebido

0x0000-0xFFFF

0x0000

P14.56

Cadigo de fungéo
mapeado do PZD9
recebido

0x0000-0xFFFF

0x0000

P14.57

Cadigo de fungéo
mapeado do
PZD10 recebido

0x0000-0xFFFF

0x0000

P14.58

Cadigo de fungéo
mapeado do PZD11
recebido

0x0000-0xFFFF

0x0000

P14.59

Cadigo de fungéo
mapeado do
PZD12 recebido

0x0000-0xFFFF

0x0000

P14.60

Cadigo de fungéo
mapeado do PZD2
enviado

0x0000-0xFFFF

0x0000

P14.61

Cadigo de fungéo
mapeado do PZD3
enviado

0x0000-0xFFFF

0x0000

P14.62

Cadigo de fungéo
mapeado do PZD4
enviado

0x0000-0xFFFF

0x0000

P14.63

Cadigo de fungéo
mapeado do PZD5
enviado

0x0000-0xFFFF

0x0000

P14.64

Cadigo de fungéo
mapeado do PZD6

0x0000-0xFFFF

0x0000
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Cadigo
Valor
de Nome Descricao ~ Modificar|
5 padrao
funcao
enviado
Cadigo de fungéo
P14.65 | mapeado do PZD7 |0x0000—0xFFFF 0x0000 O
enviado
Cadigo de fungéo
P14.66 | mapeado do PZD8 |0x0000—0xFFFF 0x0000 O
enviado
Cadigo de fungéo
P14.67 | mapeado do PZD9 |0x0000—0xFFFF 0x0000 O
enviado
Cadigo de fungéo
P14.68 mapeado do 0x0000-0xFFFF 0x0000 O
PZD10 enviado
Cadigo de fungéo
P14.69 |mapeado do PZD11|0x0000—0xFFFF 0x0000 @)
enviado
Cadigo de fungéo
P14.70 mapeado do 0x0000-0xFFFF 0x0000 O
PZD12 enviado
P15—Func¢ées do cartdo de expansido de comunicagao 1
Cadigo
Valor
de Nome Descricao _ |Modificar|
5 padrao
funcgao
P15.00 Reservado
P15.01 Enderecodo  |g-127 2 ©
maodulo
P15.02 1 pzD2 recebido %31 0 °
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Cadigo
s Valor "
de Nome Descricao _ |Modificar|
_ padrao
funcao
P15.03 PZD3 recebido 0: Invalido 0 o
P15.04 PZD4 recebido 1: Definir a frequéncia (0—Fmax. Unidade: 0 o
0,01Hz)
P15.05 | pzD5 recebido 0 °
2: Referéncia PID (-1000—1000, em que 1000
P15.06 PZD6 recebido |corresponde a 100,0%) 0 °
P15.07 | b7D7 recebido  |3: Feedback PID (-1000-1000, em que 1000 0 °
corresponde a 100,0%)
P15.08 | pzDg recebido 0 °
4: Ajuste de torque (-3000—+3000, em que
P15.09 . 0 o
PZD9 recebido {1000 corresponde a 100,0% da corrente
nominal do motor)
P1510 1 pzD10 recebido 0 °
P15.11 7D11 recebido 5: Configuragéo do limite superior da 0 o
frequéncia de rotagdo para a frente (0—Fmax.
Unidade: 0,01Hz)
6: Ajuste do limite superior da frequéncia de
rotagdo inversa (0O—Fmax. Unidade: 0,01Hz)
7: Limite superior do torque eletromotriz (0—
3000, em que 1000 corresponde a 100,0%
da corrente nominal do motor)
8: Limite superior do torque de frenagem (0—
3000, em que 1000 corresponde a 100% da
P1512 | pzD12 recebido aue P ’ 0 °
corrente nominal do motor)
9: Comando do terminal de entrada virtual
(Intervalo: 0x000—0x3FF, correspondente a
S8/S7/S6/S5/HDIB/HDIA/S4/S3/S2/S1)
10: Comando do terminal de saida virtual
(Intervalo: 0x00—0xO0F, correspondente a
RO2/RO1/HDO/Y1)
11: Ajuste de tensdo (especial para
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Cadigo
de

funcao

Nome

Descrigao

Valor
padrao

Modificar,

separagao V/F)

(0—1000, em que 1000 corresponde a 100%
da tens&o nominal do motor)

12: Configuragéo de saida AO1 1 (-1000—
+1000, em que 1000 corresponde a 100,0%)

13: Configuragéo de saida AO2 2 (-1000—
1000, em que 1000 corresponde a 100,0%)

14: Bit de maior ordem de referéncia de

posigao (com sinal)

15: Bit de menor ordem de referéncia de

posigao (sem sinal)

16: Bit de maior ordem de feedback de

posicionamento (com sinal)

17: Bit de menor ordem de feedback de

posicionamento (sem sinal)

18: Sinalizador de configuragéo de feedback
de posicionamento (o feedback pode ser
definido somente apds este sinalizador ser
definido como 1 e depois para 0)

19: Mapeamento de parametros de fungao
(PZD2-PZD12 corresponde a P14.49—
P14.59)

20-31: Reservado

P15.13

PZD2 enviado

P15.14

PZD3 enviado

P15.15

PZD4 enviado

0-31
0: Invalido

1: Frequéncia de operacéo (x100, Hz)
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Cadigo
s Valor "
de Nome Descricao _ |Modificar|
_ padrao
funcgao
P15.16 PZD5 enviado 2: Frequéncia configurada (x100, Hz) 0 o
P15.17 PZD6 enviado 3: Tensao do barramento (x10, V) 0 o
P15.18 P7D7 enviado 4: Tensao de saida (x1, V) 0 o
P15.19 P7D8 enviado 5: Corrente de saida (x10, A) 0 °
6: Torque de saida real (x10, %
P15.20 | pzDg enviado a (x10. %) 0 °
7: Poténcia de saida real (x10, %
P15.21 1 pzD10 enviado (10, %) 0 °
8: Velocidade de rotagéo operacional (x1,
P15.22 1 pzD11 enviado ( 0 °
rpm)
9: Velocidade linear de operagéo (x1, m/s)
10: Frequéncia de referéncia de rampa
11: Cédigo de falha
12: Entrada Al1 (x100, V)
13: Entrada Al2 (x100, V)
14: Entrada AI3 (x100, V)
15: Valor de frequéncia HDIA (x1000, kHz)
P15.23 1 pzD12 enviado 0 °
16: Status de entrada do terminal
17: Status de saida do terminal
18: Referéncia PID (x10, %)
19: Feedback PID (x10, %)
20: Torque nominal do motor
21: Bit de maior ordem de referéncia de
posigao (com sinal)
22: Bit de menor ordem de referéncia de
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Cadigo
Valor
de Nome Descricao _ |Modificar|
_ padrao
funcao
posigdo (sem sinal)
23: Bit de maior ordem de feedback de
posicionamento (com sinal)
24: Bit de menor ordem de feedback de
posicionamento (sem sinal)
25: Palavra de status
26: Valor de frequéncia HDIB (x1000, kHz)
27: Bit de maior ordem de feedback de pulso
do cartdo PG
28: Bit de menor ordem de feedback de pulso
do cartdo PG
29: Bit de maior ordem de referéncia de pulso
do cartdo PG
30: Bit de menor ordem de referéncia de
pulso do cartdo PG
31: Mapeamento de parametros de fungéo
(PZD2-PZD12 corresponde a P14.60—
P14.70)
P15.24 Reservado
P15.25 Timeoutde 0.0 (invalido)-60.0s 5,0s o
comunicagao DP
Tempo limite de
P15.26 comunicagdo 0.0 (invalido)—60.0s 5,0s o
CANopen
Taxa de Baud de |07
P15.27 I 3 ©
comunicagao
0: 1000kbps
CANopen
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Cadigo
Valor
de Nome Descricao _ |Modificar|
_ padrao
funcao
1: 800kbps
2: 500kbps
3: 250kbps
4: 125kbps
5: 100kbps
6: 50kbps
7: 20kbps
Endereco de
P15.28 comunicagdo CAN 0-127 1 ©
mestre/escravo
0: 50Kbps
1: 100 Kbps
Selecao da taxa de 2: 125Kbps
P15.29 Baud da 2 ©
comunicagédo CAN |3: 250Kbps
mestre/escravo
4: 500Kbps
5: 1M bps
Tempo limite de . )
P15.30 comunicagéo CAN 0,0 (invalido)-60,0s 5,0s o
mestre/escravo
P15.31—
P15.42 Reservado
Formato de 0—1
P15.43 expresséo de 0 ©
palavra de controle [0: Formato decimal
de comunicagéo
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Cadigo
Valor
de Nome Descricao _ |Modificar|
_ padrao
funcao
1: Formato binario
P16—Func¢ées do cartdo de expansido de comunicagao 2
Cadigo
Valor
de Nome Descricao _ |Modificar|
5 padrao
funcao
P16.00—
Reservado
P16.01
Endereco IP do
cartdo de
P16.02 . 0-255 192 ¢}
monitoramento
Ethernet 1
Endereco IP do
cartdo de
P16.03 . 0-255 168 ¢}
monitoramento
Ethernet 2
Endereco IP do
cartdo de
P16.04 . 0-255 0 ¢}
monitoramento
Ethernet 3
Endereco IP do
cartdo de
P16.05 . 0-255 1 ¢}
monitoramento
Ethernet 4
Mascara de sub-
rede do cartdo de
P16.06 . 0-255 255 ¢}
monitoramento
Ethernet 1
P16.07 | Mascara de sub- |g_p55 255 o
rede do cartdo de
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Cadigo
de

funcao

Nome

Descrigao

Valor

padrao

Modificar,

monitoramento
Ethernet 2

P16.08

Méascara de sub-
rede do cartdo de
monitoramento
Ethernet 3

0-255

255

P16.09

Méascara de sub-
rede do cartdo de
monitoramento
Ethernet 4

0-255

P16.10

Gateway do cartdo
de monitoramento
Ethernet 1

0-255

192

P16.11

Gateway do cartdo
de monitoramento
Ethernet 2

0-255

168

P16.12

Gateway do cartdo
de monitoramento
Ethernet 3

0-255

P16.13

Gateway do cartdo
de monitoramento
Ethernet 4

0-255

P16.14

Endereco variavel
de monitoramento
Ethernet 1

0x0000-0xFFFF

0x0000

P16.15

Endereco variavel
de monitoramento
Ethernet 2

0x0000-0OxFFFF

0x0000

P16.16

Endereco variavel
de monitoramento

0x0000-0xFFFF

0x0000
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Cadigo
de

funcao

Nome

Descrigao

Valor
padrao

Modificar,

Ethernet 3

P16.17

Endereco variavel
de monitoramento
Ethernet 4

0x0000-0xFFFF

0x0000

P16.18—
P16.23

Reservado

P16.24

Tempo de
identificagdo do
cartdo de expanséao
no slot de cartéo 1

0,0-600,0s

Se definido como 0,0, a falha de identificacédo

nao sera detectada.

0,0s

P16.25

Tempo de
identificagdo do
cartdo de expanséao
no slot de cartéo 2

0,0-600,0s

Se for definido como 0,0, a falha off-line ndo

sera detectada.

0,0s

P16.26

Tempo de
identificagdo do
cartdo de expanséao
no slot de cartéo 3

0,0-600,0s

Se for definido como 0,0, a falha off-line ndo

sera detectada.

0,0s

P16.27

Periodo de timeout
de comunicagéo do
cartdo de expanséao
no slot de cartéo 1

0,0-600,0s

Se for definido como 0,0, a falha off-line ndo

sera detectada.

0,0s

P16.28

Periodo de timeout
de comunicagéo do
cartdo de expanséao
no slot de cartéo 2

0,0-600,0s

Se for definido como 0,0, a falha off-line ndo

sera detectada.

0,0s

P16.29

Periodo de timeout
de comunicagéo do
cartdo de expanséao
no slot de cartéo 3

0,0-600,0s

Se for definido como 0,0, a falha off-line ndo

sera detectada.

0,0s
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Cadigo
Valor
de Nome Descrigao _ |Modificar|
_ padrao
funcao
P16.30 Reservado
Timeout de
P16.31 comunicagao 0,0-60,0s 5,0s O
PROFINET
P16.32 PZD2 recebido  [0-31 0 O
P16.33 PZD3 recebido |0: Invalido 0 @)
P16.34 PZD4 recebido |1: Definir a frequéncia (0—Fmax. Unidade: 0 O
0,01Hz)
P16.35 PZD5 recebido 0 O
2: Referéncia PID (-1000—1000, em que 1000
P16.36 PZD6 recebido  |corresponde a 100,0%) 0 O
P16.37 | PZD7 recebido |3: Feedback PID (-1000—1000, em que 1000 0 )
corresponde a 100,0%)
P16.38 PZD8 recebido 0 O
- 4: Ajuste de torque (-3000—+3000, em que
P16.39 PZD9 recebido 1000 corresponde a 100,0% da corrente 0 O
P16.40 | PZD10 recebido |nominal do motor) 0 0
P16.41 PZD11 recebido 5: Configuragéo do limite superior da 0 o
frequéncia de rotagdo para a frente (0—Fmax.
Unidade: 0,01Hz)
6: Ajuste do limite superior da frequéncia de
rotagdo inversa (0O—Fmax. Unidade: 0,01Hz)
7: Limite superior do torque eletromotriz (0—
3000, em que 1000 corresponde a 100,0% da
P16.42 | PZD12 recebido corrente nominal do motor) 0 ©
8: Limite superior do torque de frenagem (0—
3000, em que 1000 corresponde a 100% da
corrente nominal do motor)
9: Comando do terminal de entrada virtual
(Intervalo: 0x000—0x3FF, correspondente a
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Cadigo
de
funcao

Nome

Descrigao

Valor
padrao

Modificar,

S8/S7/S6/S5/HDIB/HDIA/S4/S3/S2/S1)

10: Comando do terminal de saida virtual
(Intervalo: 0x00—0xO0F, correspondente a
RO2/RO1/HDO/Y1)

11: Ajuste de tensdo (especial para
separagao V/F)

(0-1000, em que 1000 corresponde a 100%
da tens&o nominal do motor)

12: Configuragéo de saida AO1 1 (-1000—
+1000, em que 1000 corresponde a 100,0%)

13: Configuragéo de saida AO2 2 (-1000—
1000, em que 1000 corresponde a 100,0%)

14: Bit de maior ordem de referéncia de

posigao (com sinal)

15: Bit de menor ordem de referéncia de

posigdo (sem sinal)

16: Bit de maior ordem de feedback de

posicionamento (com sinal)

17: Bit de menor ordem de feedback de

posicionamento (sem sinal)

18: Sinalizador de configuragdo de feedback
de posicionamento (o feedback pode ser
definido somente apds este sinalizador ser
definido como 1 e depois para 0)

19: Mapeamento de parametros de fungao
(PZD2-PZD12 corresponde a P14.49—
P14.59)
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Cadigo
Valor
de Nome Descrigao _ |Modificar|
_ padrao

funcao

20-31: Reservado
P16.43 PZD2 enviado  [0-31 0 O
P16.44 PZD3 enviado 0: Invalido 0 @)
P16.45 PZD4 enviado 1: Frequéncia de operacéo (x100, Hz) 0 @)
P16.46 PZD5 enviado |2: Frequéncia configurada (x100, Hz) 0 e}
P16.47 PZD6 enviado |3: Tenséo do barramento (x10, V) 0 e)
P16.48 | PZD7 enviado |4 Tens&o de saida (x1, V) 0 o)
P16.49 PZDS8 enviado 5: Corrente de saida <X10, A) 0 @)
P16.50 PZD9 enviado  |6: Torque de saida real (x10, %) 0 0
P16.51 PZD10 enviado 7: Poténcia de saida real (x10, %) 0 o
P16.52 PZD11 enviado 8: Velocidade de rotagdo operacional (x1, 0 o

rpm)

9: Velocidade linear de operagédo (x1, m/s)

10: Frequéncia de referéncia de rampa

11: Cédigo de falha

12: Entrada Al1 (x100, V)

13: Entrada Al2 (x100, V)
P16.53 PZD12 enviado 0 O

14: Entrada AI3 (x100, V)

15: Valor de frequéncia HDIA (x1000, kHz)

16: Status de entrada do terminal

17: Status de saida do terminal

18: Referéncia PID (x10, %)
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Cadigo
s Valor "
de Nome Descri¢ao _ |Modificar|
_ padrao
funcgao
19: Feedback PID (x10, %)
20: Torque nominal do motor
21: Bit de maior ordem de referéncia de
posigao (com sinal)
22: Bit de menor ordem de referéncia de
posigdo (sem sinal)
23: Bit de maior ordem de feedback de
posicionamento (com sinal)
24: Bit de menor ordem de feedback de
posicionamento (sem sinal)
25: Palavra de status
26: Valor de frequéncia HDIB (x1000, kHz)
27: Bit de maior ordem de feedback de pulso
do cartdo PG
28: Bit de menor ordem de feedback de pulso
do cartdo PG
29: Bit de maior ordem de referéncia de pulso
do cartdo PG
30: Bit de menor ordem de referéncia de
pulso do cartdo PG
31: Mapeamento de parametros de fungéo
(PZD2-PZD12 corresponde a P14.60—
P14.70)
Tempo limite de
P16.54 comunicagao 0,0-60,0s 5,0s O
Ethernet IP
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Cadigo
Valor
de Nome Descri¢ao _ |Modificar|
_ padrao
funcao
04
0: Autoadaptavel
Taxa de 1: 100M full-duplex
P16.55 comunicagao 0 ¢}
Ethernet IP 2: 100M half-duplex
3: 10M full-duplex
4: 10M half-duplex
Caodigo de
P16.56 pareamento 0-65535 0 [ J
Bluetooth
0-65535
0: Sem conexao de host
Tipo de host L
P16.57 1: Aplicativo movel 0 [ J
Bluetooth
2: Caixa Bluetooth
3-65535: Reservado
Endereco IP do
cartdo de
P16.58 comunicagao 0-255 192 ¢}
Ethernet industrial
1
Endereco IP do
cartdo de
P16.59 comunicagao 0-255 168 ¢}
Ethernet industrial
2
Endereco IP do
P16.60 = 0-255 0 ©)
cartdo de
comunicagao
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Cadigo
de

funcao

Nome

Descrigao

Valor

padrao

Modificar,

Ethernet industrial
3

P16.61

Endereco IP do
cartdo de
comunicagao
Ethernet industrial
4

0-255

20

P16.62

Méascara de sub-
rede do cartdo de
comunicagao
Ethernet industrial
1

0-255

255

P16.63

Méascara de sub-
rede do cartdo de
comunicagao
Ethernet industrial
2

0-255

255

P16.64

Méascara de sub-
rede do cartdo de
comunicagao
Ethernet industrial
3

0-255

255

P16.65

Méascara de sub-
rede do cartdo de
comunicagao
Ethernet industrial
4

0-255

P16.66

Gateway do cartdo
de comunicagéo
Ethernet industrial
1

0-255

192
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Corrente de saida

Exibe o valor vélido da corrente de saida

Cadigo
s Valor "
de Nome Descri¢ao _ |Modificar|
_ padrao
funcao
Gateway do cartdo
de comunicagéo
P16.67 . . |0-255 168 ©)
Ethernet industrial
2
Gateway do cartdo
de comunicagéo
P16.68 . . |0-255 0 ©)
Ethernet industrial
3
Gateway do cartdo
de comunicagéo
P16.69 . . |0-255 1 ©)
Ethernet industrial
4
P17—Visualizagao de status
Cadigo
s Valor "
de Nome Descricao _ |Modificar|
5 padrao
funcao
Exibe a frequéncia atualmente configurada
P17.00 | Frequénciade |noVFD 000Hz | @
configuragdo .
Faixa: 0,00Hz—P00.03
Exibe a frequéncia de saida atual do VFD.
P17.01 | Frequéncia de 0,00Hz o
saida Faixa: 0,00Hz—P00.03
Frequéncia de |Exibe a frequéncia da rampa atual do VFD.
P17.02 o 0,00Hz [
referéncia de .
Faixa: 0,00Hz—P00.03
rampa
Tens3o de saida Exibe a tenséo de saida atual do VFD.
P17.03 oV [
Faixa: 0-1200V
P17.04 0,0A [
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Cadigo
de

funcao

Nome

Descrigao

Valor
padrao

Modificar,

atual do VFD.

Faixa: 0.0-5000,0A

P17.05

Velocidade do
motor

Exibe a velocidade atual do motor.

Faixa: 0-65535rpm

0 rpm

P17.06

Corrente de torque

Exibe a corrente de torque atual do VFD.

Faixa: -3000,0-3000,0A

0,0A

P17.07

Corrente de

excitacdo

Exibe a corrente de excitagdo atual do VFD.

Faixa: -3000,0-3000,0A

0,0A

P17.08

Poténcia do motor

Exibe a poténcia atual do motor; 100% em
relagédo a poténcia nominal do motor, o valor
positivo é o status de motorizagao, o valor
negativo é o status de geragéo.

Faixa: -300,0-300,0% (em relagéo a poténcia
nominal do motor)

0,0%

P17.09

Torque de saida do
motor

Exibe o torque de saida atual do VFD; 100%
em relagéo ao torque nominal do motor,
durante a operagao para a frente, o valor
positivo é o status de motor, o valor negativo
é o status de geragéao, durante a operagéo
inversa, o valor positivo é o status de
geracao, o valor negativo é o status de
motorizagéo.

Faixa: -250,0-250,0%

0,0%

P17.10

Frequéncia
estimada do motor

Exibe a frequéncia estimada do rotor do
motor sob condigao vetorial de malha aberta.

Faixa: 0,00-P00.03

0,00Hz
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Cadigo
de

funcao

Nome

Descrigao

Valor

padrao

Modificar,

P17.11

Tenséo do
barramento CC

Exibe a tensao atual do barramento CC do
VFD.

Faixa: 0,0-2000,0V

00V

P17.12

Status do terminal

de entrada digital

Exibe o estado atual dos terminais de entrada
digital do VFD.

Bit0: S1
Bit1: S2
Bit2: S3
Bit3: S4
Bit4: HDIA
Bit5: HDIB

Faixa: 0x00—-0x3F

0x00

P17.13

Status do terminal
de saida digital

Exibe o estado atual dos terminais de saida
de comutagéo do VFD.

0x00-0x0F
Bit0: Y1
Bit1: HDO
Bit2: RO1

Bit3: RO2

0x00

P17.14

Valor de ajuste
digital

Exibe a variavel reguladora de | UP/DOWN|.

Faixa: 0,00Hz—P00.03

0,00Hz

P17.15

Valor de referéncia

de torque

Em relagdo a porcentagem do torque nominal
do motor atual, exibe a referéncia de torque.

0,0%
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Cadigo
Valor
de Nome Descricao _ |Modificar|
_ padrao
funcao
Faixa: -300,0%—-300,0% (corrente nominal do
motor)
P17.16 | Velocidade linear |069935 0 ®
P17.47 Reservado
P17.18 | Valor de contagem 0-65535 0 o
Exibe o sinal de entrada de Al1
P17.19 | Tenséo de entrada 0,00V )
de Al1 Faixa: 0,00-10,00V
Exibe o sinal de entrada de Al2
p17.20 | Tenséo de entrada 0,00V )
de Al2 Faixa: -10,00 V—-10,00 V
Exibe a frequéncia de entrada de HDIA 0,000
P17.21 Frequéncia de )
entrada da HDIA |Faixa: 0,000-50,000kHz kHz
o Exibe a frequéncia de entrada de HDIB 0,000kH
P17.22 Frequéncia de )
entrada da HDIB |Faixa: 0,000-50,000kHz z
. . |Exibe o valor de referéncia de PID
Valor de referéncia
P17.23 0,0% [
de PID Faixa: -100,0 — 100,0%
Valor de feedback Exibe o valor de feedback de PID
P17.24 0,0% [
de PID Faixa: -100,0 — 100,0%
Fator de poténcia Exibe o fator de poténcia do motor atual.
P17.25 0,00 [ J
domotor I aixa: -1,00-1,00
Tempo decorrido Exibe o tempo decorrido desta operagéo. .
P17.26 ~ Omin [
desta operagao |¢;ia: 0-65535min
P17.27 PLC simples e |Exibe o PLC simples e o numero da etapa 0 ®
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Cadigo
s Valor "
de Nome Descricao _ |Modificar|
_ padrao
funcao
numero da etapa |atual da velocidade multietapas
atual da velocidade
. Faixa: 0-15
multietapas
Exibe o valor de saida do controlador ASR da
malha de velocidade no modo de controle
Saida do vetorial, em relagéo a porcentagem do torque
P17.28 |controlador ASR do [,ominal do motor. 0,0% [ ]
motor
Faixa: -300.0%-300.0% (da corrente nominal
do motor)
Angulo dos polos |Exibe o angulo de identificagao inicial do MS
P17.29 |de malha aberta do 0,0 [ )
MS Faixa: 0,0-360,0
c = Exibe a compensacgédo de fase do MS
ompensagéao de
P17.30 ¢ S 0,0 [
ase doM Faixa: -180,0-180,0
Corrente de
superimposigao de |0.0%— 200.0% (da corrente nominal do
P17.31 . 0,0% [
alta frequéncia do |motor)
MS
Ligacéo de fluxo do
P17.32 0,0%-200,0% 0,0% [
motor
Referéncia de Exibe o valor de referéncia da corrente de
P17.33 corrente de excitacdo no modo de controle vetorial 0,0A Py
excitagao Faixa: -3000,0-3000,0A
Exibe o valor de referéncia da corrente de
Referéncia de i
P17.34 torque no modo de controle vetorial 0.0A PY
corrente de torque
Faixa: -3000,0-3000,0A
P17.35 Corrente de Exibe o valor valido da corrente de entrada 0.0A ¢
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Cadigo
Valor
de Nome Descricao _ |Modificar|
_ padrao
funcao
entrada CA no lado CA
Faixa: 0.0-5000.0A
Exibe o valor de torque de saida. Durante a
operagao para a frente, o valor positivo é o
status de motor, o valor negativo é o status
P17.36 | Torque de saida de geracdo; durante a operagdo inversa, o 0,0Nm °
valor positivo é o status de geracéo, o valor
negativo é o status de motorizagao.
Faixa: -3000,0Nm-3000,0Nm
Valor da contagem
P17.37 | de sobrecarga do |0-65535 0 [
motor
Saida de PID do
P17.38 -100,0%—100,0% 0,0% [
processo
Cadigo de fungéo
no erro de
P17.39 0,00-99,00 0,00 [
download de
parametro
0x000-0x123
Unidades: Modo de controle
0: Controle vetorial 0
Modo de controle 1: Controle vetorial 1
P17.40 0x000 [
do motor 2: Controle do vetor espacial
3: Controle vetorial de malha fechada:
Dezenas: Status do controle
0: Controle de velocidade
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Cadigo
s Valor "
de Nome Descricao _ |Modificar|
_ padrao
funcao
1: Controle de torque
2: Controle de posicionamento
Centenas: Numero do motor
0: Motor 1
1: Motor 2
Limite superior de .
P17.41 . 10,0%300,0% (da corrente nominal do motor) 0,0% [ ]
torque eletromotriz
Limite superior de .
P17.42 0,0%300,0% (da corrente nominal do motor) 0,0% [ ]
torque de frenagem
Frequéncia limite
superior de rotagédo
P17.43 parafrente |4 6oHz-P00.03 0,00Hz | ®
em controle de
torque
Frequéncia limite
superior de rotagédo
P17.44 inversa 0,00Hz-P00.03 0,00Hz | ®
em controle de
torque
Torque de
P17.45 | compensacgdo de |(-100,0%—100,0% 0,0% [ ]
inércia
Torque de
P17.46 | compensagdo de |(-100,0%—-100,0% 0,0% [ ]
atrito
P17.47 Pares de polos do 0-65535 0 [
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Cadigo
Valor
de Nome Descricao _ |Modificar|
_ padrao
funcao
motor
Valor da contagem
P17.48 | de sobrecarga do |0-65535 0 [
VFD
Frequéncia definida
P17.49 . 0,00Hz—P00.03 0,00Hz [
pela origem A
Frequéncia definida
P17.50 . 0,00Hz-P00.03 0,00Hz [
pela origem B
Saida proporcional
P17.51 -100,0%-100,0% 0,0% [
PID
P17.52 | Saida integral PID {-100,0%—100,0% 0,0% [
Saida diferencial
P17.53 -100,0%—100,0% 0,0% [
PID
Ganho proporcional
P17.54 0,00-100,00 0,00 [
atual de PID
Ganho integral
P17.55 0,00-10,00s 0,00s [
atual de PID
Tempo diferencial
P17.56 0,00-10,00s 0,00s [
atual de PID
Etapa atual da
P17.57 velocidade 0-15 0 [
multietapas
P17.58—
Reservado
P17.59
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P18—Verificagao do status do controle de malha fechada

Cadigo
e Valor .
de Nome Descricao _ |Modificar|
_ padrao
funcao
A frequéncia do encoder real; o valor da
Frequéncia real do rotacéo para a frente é positivo; o valor da
P18.00 rotago inversa € negativo. 0,0Hz ®
encoder
Faixa: -999,9-3276,7Hz
Valor da contagem Valor da contagem do encoder, frequéncia
P18.01 | da posigiodo [|duadrupla, 0 °
encoder Faixa: 0-65535
Valor da contagem Valor de contagem correspondente do pulso
P18.02 | depulsozdo |%doencoder. 0 °
encoder Faixa: 065535
Bit de maior ordem |Bjt de maior ordem do valor de referéncia de
do valor de ic3 4
P18.03 . posicéo, zerado apds a parada. 0 °
referéncia de
posigao Faixa: 0—-30000
Bit de menor ordem |Bjt de menor ordem do valor de referéncia de
do valor de ic3 4
P18.04 - posicéo, zerado apds a parada. 0 °
referéncia de
posicao Faixa: 0-65535
Bit de maior ordem |Bit de maior ordem do valor de feedback de
do valor de ici .
P18.05 posicionamento, zerado apds a parada. 0 °
feedback de
posicionamento Faixa: 0-30000
Bit de menor ordem |Bjt de menor ordem do valor de feedback de
do valor de ici .
P18.06 posicionamento, zerado apds a parada. 0 °
feedback de
posicionamento |Faixa: 0-65535
P18.07 | Desvio de posicao Desvio entre a posigdo de referéncia atual e 0 ®
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Cadigo
Valor
de Nome Descricao _ |Modificar|
funcao padrdo
a posigcao de operacéo real.
Faixa: -32768-32767
Posicio do ponto Posigédo do ponto de referéncia do pulso Z
P18.08 | de referéncia de quando o fuso para com precisdo. 0 Py
posicionamento Faixa: 0—65535
Configuragéo da posigao atual quando o fuso
P18.09 Ajuste de posi¢&0 |para com precisao. 0.00 °
’ atual do fuso '
Faixa: 0—-359,99
Posicao atual Posigéo da corrente quando o fuso para com
P18.10 |quando o fuso para precis&o. 0 [
COM Precisac  Iraixa: 0-65535
Exibigao da diregdo do pulso Z. Quando o
fuso para com preciséo, pode haver um erro
de alguns pulsos entre a posigéo de
orientagao direta e inversa, que pode ser
P18.11 Diregdo do pulso 2 eliminado ajustando a dire¢éo do pulso Z de 0 Y
do encoder P20.02 ou trocando a fase AB do encoder.
0: Avango
1: Invertido
Angulo do pulso Z Reservado.
P18.12 0,00 [
doencoder |eaiva: 0,00-359,99
Tempos de erro de Reservado.
P18.13 0 [
pulso Z do encoder Faixa: 0—65535
Bit de maior ordem
P18.14 Valor da contagem de pulsos do encoder. O 0 Y
do valor de |
valor da contagem é acumulado somente se
contagem de pulso
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Cadigo Val
alor
de Nome Descrigao _ |Modificar|
funcao padrdo
do encoder o VFD estiver ligado.
0-65535
Bit de menor ordem Valor da contagem de pulsos do encoder. O
do valor de valor da contagem é acumulado somente se
P18.15 contagem de pulso o VFD estiver ligado. 0 L4
do encoder 0-65535
Valor da velocidade
P18.16 |medida da placa de |-3276,8-3276,7Hz 0,0Hz [ ]
controle principal
O comando de pulso (terminal A2, B2) é
convertido para a frequéncia configurada e é
P18.17 Frequéncia de  |valido no modo de posicdo de pulso e no 0.00Hz °®
comando de pulso |modo de velocidade de pulso. ’
Faixa: -3276,8-3276,7Hz
O comando de pulso (terminal A2, B2) é
convertido para a frequéncia configurada e é
P18.18 Feedforward de  |yalido no modo de posicdo de pulso e no 0.00Hz °
comando de pulso |modo de velocidade de pulso.
Faixa: -3276,8-3276,7Hz
Saida do regulador
P18.19 . -327,68-327,67Hz 0,00Hz [
de posicionamento
Valor de contagem Valor de contagem do resolver.
P18.20 0 [
doresolver |\raixa: 0-65535
O angulo de posigéo do polo lido de acordo
P18.21 | Angulo do resolver com o encoder do tipo resolver. 0,00 [ J
Faixa: 0,00-359,99
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Cadigo
s Valor .
de Nome Descricao _ |Modificar|
_ padrao
funcao
Angulo dos polos Posigao do polo atual.
P18.22 | de malha fechada 0,00 ([ ]
do MS Faixa: 0,00-359,99
P18.23 | Palavra de status 2 |0x0000—OxFFFF 0x0000 [ ]
Bit de maior ordem |v/ajor de contagem do comando de pulso
do valor de (A2,B2). O valor da contagem é acumulado
P18.24 contagemda  |somente se o VFD estiver ligado. 0 L
referéncia de pulso
do cartdo PG 0-65535
Bit de menor ordem |valor de contagem do comando de pulso
do valor de (A2,B2). O valor da contagem é acumulado
P18.25 contagem da somente se o VFD estiver ligado. 0 ®
referéncia de pulso
do cartdo PG 0-65535
Valor da velocidade
P18.26 | medida do cartdo |-3276,8-3276,7Hz 0,0Hz [ ]
PG
Setor UVW do
P18.27 -7 0 [ ]
encoder
Exibicdo de PPR
ulso por
P18.28 (p ~p 0-65535 0 [ ]
revolugdo) do
encoder
Valor de
P18.29 | compensacéo de |-180,0-180,0 0,0 [ ]
angulo do MS
Angulo de pulso Z
P18.30 0,00-655,35 0,00 [ ]
do MS
P18.31 | valor de pulso Z de 0-65535 0 .
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Cadigo
Valor
de Nome Descricao _ |Modificar|
_ padrao
funcao
referéncia de pulso
Valor de velocidade
medido da placa de
P18.32 . -3276,8-3276,7Hz 0,0Hz [ ]
controle principal
dado por pulso
Valor de velocidade
P18.33 | medido do cartdo |-3276,8-3276,7Hz 0,0Hz [ ]
PG dado por pulso
Largura do filtro do
P18.34 0-63 0 [
encoder atual
Duracao do teste
P18.35 0-65535 0 [
de 8k
P19—Verificagao do status do cartdo de expansao
Cadigo
Valor
de Nome Descricao _  [Modificar|
_ padrao
funcao
Tipo de cartdo no |0-65535
P19.00 0 [
slot 1
0: Nenhum cartéo
P19.01 Tipo de cartdo no B ] 0 °
- slot 2 1: Cartao programavel
2: Cartdo de E/S
3: Cartdo PG incremental
4: Cartao PG incremental com UVW
Tipo de cartdo no
P19.02 0 [
slot 3 5: Cartdo de comunicagao Ethernet
6: Cartdo de comunicagédo DP
7: Cartdo Bluetooth 1
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Cadigo
de

funcao

Nome

Descrigao

Valor
padrao

Modificar|

8: Cartao PG do resolver

9: Cartdo de comunicagdo CANopen
10: Cartdo WIFI

11: Cartdo de comunicacdo PROFINET

12: Cartdo Seno/Cosseno PG sem sinal de
CD

13: Cartdo Seno/Cosseno PG com sinal de
CD

14: Cartdo PG absoluto do encoder

15: Cartdo de comunicagdo CAN
mestre/escravo

16: Cartdo de comunicagdo Modbus/Modbus
TCP

17: Cartdo de comunicagdo EtherCAT
18: Cartdo de comunicagéo BacNet
19: Cartdo de comunicagdo DeviceNet

20: Cartdo de detecgdo de temperatura
PT100/PT1000

21: Cartdo de comunicagao IP Ethernet

22: Cartdo de comunicagao
MECHATROLINK

23: Cartdo Bluetooth 2

24-65535: Reservado

P19.03

Versao do software
do cartédo de

0,00-655,35

0,00
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Cadigo
de

funcao

Nome

Descrigao

Valor

padrao

Modificar|

expansao no slot 1

P19.04

Versao do software
do cartédo de

expansao no slot 2

0,00-655,35

0,00

P19.05

Versao do software
do cartéo de

expansao no slot 3

0,00-655,35

0,00

P19.06

Status de entrada
do terminal do
cartdo de expanséo
de E/S

0x0000-0xFFFF

0x0000

P19.07

Status de saida do
terminal do cartéo
de expanséo de
E/S

0x0000-0xFFFF

0x0000

P19.08

Frequéncia de
entrada HDI3 do
cartdo de expanséo
de E/S

0,000-50,000kHz

0,000

kHz

P19.09

Tensé&o de entrada
Al3 do cartéo de

expansao de E/S

0,00-10,00V

0,00V

P19.10

Temperatura
detectada EC
PT100

-50,0-150,0 °C

0,0°C

P19.11

EC PT100 digital
detectado

0-4096

P19.12

Temperatura
detectada EC

-50,0-150,0 °C

0,0°C
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Cadigo
Valor
de Nome Descricao _  [Modificar|
_ padrao
funcao
PT1000
EC PT1000 digital
P19.13 0-4096 0 .
detectado
04
0: Sem alarme
1: Detecgdo de alarme OH pelo PT100
P19.14 | Exibic&o de alarme 2: Detecgao de alarme OH pelo PT1000 0 °
3: Alarme de desconexao PT100
4: Alarme de desconexao PT1000
Palavra de controle
P19.15 do cartdo de 0x0000-0xFFFF 0x0000 .
comunicagao
Palavra de status
P19.16 do cartdo de 0x0000-0xFFFF 0x0000 .
comunicagao
Variavel de
P19.17 monitoramento  |0-65535 0 .
Ethernet 1
Variavel de
P19.18 monitoramento  |0-65535 0 .
Ethernet 2
Variavel de
P19.19 monitoramento  |0-65535 0 .
Ethernet 3
Variavel de
P19.20 monitoramento  |0-65535 0 .
Ethernet 4
Temperatura
P19.21 -20,0-200,0 °C 0,0°C .
detectada de AI/AO
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Centenas: Direcédo do sinal magnético CD
(Uvw)

0: Avanco

1: Invertido

Cadigo
Valor
de Nome Descricao _  [Modificar|
_ padrao
funcao
P19.22—
P19.39 Reservado
P20—Encoder do motor 1
Cadigo
s Valor .
de Nome Descricao _  [Modificar|
5 padrao
funcao
0: Encoder incremental
Exibiggo do tipo de 1: Encoder do tipo resolver
P20.00 0 [
encoder 2: Encoder Sen/Cos
3: Reservado
Numero de pulsos gerados quando o
Numero de pulsos i i
P20.01 p encoder gira por um circulo completo. 1024 o
do encoder
Faixa de configuragédo: 0—16000
Unidades: Direcéo AB.
0: Avanco
1: Invertido
Dezenas: Diregéo do pulso Z (reservado)
L 0: Avanco
P20.02 |Diregdo do encoder 0x000 @)
1: Invertido
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Cadigo val
alor
de Nome Descrigcao _  [Modificar|
funcao padréo
Tempo de deteccéo da falha off-line do
encoder.
Tempo de deteccdo |Faixa de configuragéo: 0,0—10,0s
P20.03 | da falha off-line do 2,0s @)
encoder. Nota:
Quando o valor for 0,0s, a falha ndo sera
detectada.
Tempo de detecgdo Tempo de deteccéo da falha invertida do
P20.04 | dafalha invertida |S"09e" 0,8s o
do encoder. Faixa de configuragdo: 0,0—-100,0s
Faixa de configuragdo: 0x00—0x99
Unidades: Tempo de filtragem de baixa
Filtrar tempos de |velocidade, correspondente a 2*(0—
P20.05 detecgdo do 9)x125ps. 0x33 O
encoder
Dezenas: Tempos de filtragem de alta
velocidade, correspondente a 2*(0—
9)x125ps.
Relago de Deve-se definir o cédigo de fungédo quando o
velocidade entre o encoder ndo estiver instalado no eixo do
P20.06 | eixo de montagem motor e a relacédo de acionamento for 1,000 o
do encoder & o diferente de 1.
motor Faixa de configuragdo: 0,001-65,535
0x0000-0xFFFF
Bit0: Habilitar calibragdo de pulso Z
Parametros de o
P20.07 controle do MS | Bit1: Habilitar calibrag&o do angulo do 0x0003
encoder
Bit2: Habilitar medigao de velocidade SVC
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Cadigo
de

funcao

Nome

Descrigao

Valor

padrao

Modificar|

Bit3: Reservado
Bit4: Reservado
Bit5: Reservado
Bit6: Habilitar calibragao do sinal de CD
Bit7: Reservado

Bit8: Nao detecta falha no encoder durante o

ajuste automatico

Bit9: Habilitar otimizagéo de deteccao de
pulso Z

Bit10: Habilitar otimizagao de calibragdo de
pulso Z inicial

Bit11: Reservado

Bit12: Limpar o sinal de chegada do pulso Z
apos a parada

Bit13: Reservado
Bit14: Detectar pulso Z apés uma rotacéao

Bit15: Reservado

P20.08

Habilitar a detecgéo
offline de pulso Z

0x00-0x11

Unidades: Pulso Z

0: N&o detecta

1: Habilitar

Dezenas: Pulso UVW (para MS)

0: Nao detecta

0x10
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Cadigo
s Valor .
de Nome Descricao _  [Modificar|
_ padrao
funcao
1: Habilitar
Angulo elétrico relativo entre o pulso Z do
Angulo inicial do ic5
P20.09 9 encoder e a posi¢do do polo do motor. 0,00 o
pulso Z
Faixa de configuragdo: 0,00-359,99
Angulo elétrico relativo entre a posicédo do
P20.10 Angulo inicial do  |encoder e a posicdo do polo do motor. 0,00 o
polo
Faixa de configuragdo: 0,00-359,99
0-3
0: Inoperante
. . 1: Autoajuste rotativo (freio CC)
Ajuste automatico
P20.11 | do angulo inicial do |2: Autoajuste estatico (adequado para 0 ©
polo encoder do tipo resolver, sen/cos com
feedback de sinal de CD)
3: Autoajuste rotativo (identificagdo do angulo
inicial)
0-2
Selecéo de
otimizagdo de 0: Sem otimizagéo
P20.12 dicgio d 1 ©)
medicao de 1: Modo de otimizagao 1
velocidade
2: Modo de otimizagéo 2
Ganho de
P20.13 | compensacédo de |0-65535 0 O
zero do sinal de CD
Selegéo do tipo de 0x00-0x11
P20.14 0x00 ©)
encoder Unidades: Encoder incremental
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Cadigo
Valor
de Nome Descrigcao _  [Modificar|
_ padrao

funcao
0: sem UVW
1: com UVW
Dezenas: Encoder Sen/Cos
0: sem sinal de CD
1: com sinal de CD
0: Cartdo PG

Modo de medigao o

P20.15 de velocidade |1: Local; realizados por HDIA e HDIB; 0
suporta apenas encoder incremental de 24 V
0-255

Coeficiente de
P20.16 divisdo de Quando o cédigo de fungéo € definido como 0 0]
frequéncia 0 ou 1, a divisdo de frequéncia de 1:1 é
implementada.
0x0000-0xFFFF
Bit0: Habilitar/desabilitar filtro de entrada do
encoder
0: Sem filtro
1: Filtro
Selecéo de . . .
; ) Bit1: Modo de filtro de sinal do encoder

P20.17 | manuseio do filtro . . . 0x0033 O

(defina Bit0 ou Bit2 para 1)
de pulso

0: Filtro autoadaptavel
1: Usar parametros de filtro P20.18
Bit2: Habilitar/desabilitar o filtro de saida de
diviséo de frequéncia do encoder
0: Sem filtro
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Cadigo
Valor
de Nome Descrigcao _  [Modificar|
_ padrao
funcao
1: Filtro
Bit3: Habilitar/desabilitar filtro para saida de
diviséo de frequéncia da referéncia de pulso
0: Sem filtro
1: Filtro
Bit4: Habilitar/desabilitar filtro de referéncia
de pulso
0: Sem filtro
1: Filtro
Bit5: Modo de filtro de referéncia de pulso
(valido quando Bit4 é definido como 1)
0: Filtro autoadaptavel
1: Usar parametros de filtro P20.19
Bit6: Configuragao de origem de saida
dividida em frequéncia (valido apenas para
encoders incrementais)
0: Sinais do encoder
1: Sinais de referéncia de pulso
Bits7—15: Reservado
0-63
Largura do filtro de o
P20.18 pulso do encoder |O tempo de filtragem é P20,18*0,25ps. O 2
valor 0 ou 1 indica 0,25us.
Largura do filtro de |{0-63
P20.19 L 2 @)
referéncia de pulso
O tempo de filtragem é P20,19*0,25 ps. O
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Cadigo
Valor
de Nome Descricao _  [Modificar|
_ padrao
funcao
valor 0 ou 1 indica 0,25 ps.
Numero de
P20.20 L 0-16000 1024 ©)
referéncia de pulso
Habilitar
P20.21 | compensacédo de |0-1 1 O
angulo do MS
Limite de
frequéncia de 0,00-630,00Hz
P20.22 comutacéo do 1,00Hz @)
modo de medicao |Nota: Valido somente quando P20.12=0
de velocidade
Coeficiente de
P20.23 | compensagdo de |(-200,0-200,0% 100,0% @]
angulo do MS
Ndmero de pares
de polos no
P20.24 autoajuste do 1-128 2 ©)
angulo de polo
magnético inicial
P21—Controle de posigao
Cadigo
Valor
de Nome Descricao _ |Modificar|
5 padrao
funcao
0x0000-0x7121
Modo de Unidades: Selegdo do modo de controle
P21.00 . 0x0000 O
posicionamento 0: Controle de velocidade
1: Controle de posicionamento
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Cadigo
de

funcao

Nome

Descrigao

Valor
padrao

Modificar,

Dezenas: Fonte de comando de posigéo
0: Tensao de pulso
1: Posicao digital

2: Posicionamento do interruptor fotoelétrico

durante a parada

Centenas: Fonte de feedback de
posicionamento (reservada, fixa no canal P)

0: PG1

1: PG2

Milhares: Modo servo (reservado)

0: Servo desabilitado, sem desvio de posi¢édo
1: Servo desabilitado, com desvio de posigdo
2: Servo habilitado, sem desvio de posigdo
3: Servo habilitado, com desvio de posigdo
4-7: Reservado

Nota: No modo de posicionamento do trem
de pulso, ou no modo de posicionamento do
fuso, quando o sinal de habilitagdo do servo
é validado, o VFD entra no modo de
operagéao servo; quando nao ha sinal de
habilitagéo do servo, o VFD pode usar esse
modo de operagado somente apds receber o
modo de operagdo FWD ou REV.

P21.01

Modo de comando

de pulso

0x0000-0x3133

Unidades: Modo de pulso

0x0000
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Cadigo
de

funcao

Nome

Descrigao

Valor
padrao

Modificar,

0: Pulso de quadratura A/B; A leva B
1: A: PULSO; B: SIGN

Se o canal B for de nivel elétrico baixo, a
borda conta de forma ascendente; se o canal
B for de alto nivel elétrico, a borda conta de
forma descendente.

2: A: Pulso positivo

O canal A é pulso positivo; o canal B ndo
precisa de fiagdo

3: Pulso de canal duplo A/B; a borda de pulso
do canal A conta de forma ascendente, a
borda de pulso do canal B conta de forma
descendente

Dezenas: Diregéo do pulso
Bit0: Definir diregdo do pulso
0: Avanco

1: Invertido

Bit1: Definir a diregdo do pulso pela diregao
de operacgao

0: Desabilitar, e BITO é valido;
1: Habilitar

Centenas: Selegdo de multiplicagdo de
frequéncia para pulso + diregao (reservado)

0: Sem multiplicacéo de frequéncia

1: Multiplicagdo de frequéncia
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Cadigo
de

funcao

Nome

Descrigao

Valor
padrao

Modificar,

Milhares: Selegao de controle de pulso
Bit0: Selegdo de filtro de pulso

0: Filtro de inércia

1: Filtro de movimentagao média

Bit1: Controle de sobrevelocidade

0: Nenhum controle

1: Controle

P21.02

Ganho de APR 1

P21.03

Ganho de APR 2

Os dois ganhos do regulador de posigdo
automatico (APR) sdo comutados com base
no modo de comutacéo definido em P21.04.
Quando a fungéo de orientagdo do fuso &
usada, os ganhos s&o alternados
automaticamente, independentemente da
configuragdo de P21.04. P21.03 é usado
para operagéo dindmica e P21.02 é usado
para manter o status bloqueado.

Faixa de configuragéo: 0,0—400,0

20,0

30,0

P21.04

Modo de
comutacgéo do
ganho da malha de
posicéo

Usado para definir o modo de comutacéo de
ganho APR. Para usar a comuta¢do baseada
em comando de torque, deve-se definir
P21.05; e para usar a comutagéo baseada
em comando de velocidade, P21.06.

0: Sem comutacéo
2: Comando de torque
3: Comando de velocidade

3-5: Reservado
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Cadigo
s Valor "
de Nome Descricao _ |Modificar|
_ padrao
funcao
Nivel de comando
de torque durante a|Faixa de configuragéo: 0.0-100,0% (do
P21.05 ~ . 10,0% O
comutagdo de  |torque nominal do motor)
ganho de posigao
Nivel de comando
de velocidade . .
0.0-100,0% (da velocidade nominal do
P21.06 durante a 10,0% O
~ motor)
comutacgéo de
ganho de posigao
Coeficiente de filtro | coeficiente de filtro suave durante a
po107 | S4av€ dur~ante a8 |comutagdo de ganho de posic&o. 5 o
comutacéo de
ganho Faixa de configuragéo: 0-15
Se o valor limite for 0, o regulador de posigao
sera invalido e nenhum controle de posicao
Limite de saida do |podera ser realizado, porém, o controle de
P21.08 | controladorde |yelocidade estara disponivel. 20,0% ©
posicéao
Faixa de configuragéo: 0,0—-100,0% (da
frequéncia maxima de saida P00.03)
Quando o desvio de posigao for menor que
Alcance de P21.09 e a duragéo for maior que P21.10, o
P21.09 conclusio do sinal de conclus&o do posicionamento sera 10 o
posicionamento emitido.
Faixa de configuragédo: 0—1000
P21.10 Tempo de
detecgao para
P21.10 ~ 0,0-1000,0ms 10,0ms O
concluséo do
posicionamento
P21.11 Numerador da  |Relagdo de transmiss&o eletrénica, usada 1000 0
relagéo de para ajustar a relagdo correspondente entre o
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Cadigo
Valor
de Nome Descrigcao _ |Modificar|
_ padrao
funcao
comando de comando de posi¢ao e o deslocamento real
posicéo de operacao.
Faixa de configuragédo: 1-65535
Denominador da
P21.12 | razdo de comando |Faixa de configuragédo: 1-65535 1000 O
de posicéo
0,
Ganho de 0,00-120,00%
0,
P21.13 feedforward de Apenas para referéncia de trem de pulso 100,00% o
posigao (controle de posicéo)
Constante de 0,0-3200,0ms
tempo do filtro do
P21.14 R 3,0ms O
feedforward de  |Apenas para referéncia de trem de pulso
posicionamento |(controle de posig&o)
A constante de tempo do filtro de feedforward
Constante de
tempo do filtro do de posicionamento durante o posicionamento
P21.15 do trem de pulso. 0,0ms )
comando de
posicionamento 0,0-3200,0ms
0x0000-0xFFFF
Bit0: Selegdo do modo de posicionamento
0: Posigéao relativa
Modo de 1: Posig&o absoluta (inicial) (reservada)
P21.16 posicionamento 0x0000 O
digital Bit1: Selegéo do ciclo de posicionamento
0: Posicionamento ciclico por terminais
1: Posicionamento ciclico automatico
Bit2: Modo de ciclo
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Cadigo
de

funcao

Nome

Descrigao

Valor
padrao

Modificar,

0: Continuo

1: Repetitivo (compativel apenas com
posicionamento ciclico automatico)

Bit3: P21.17 modo de configuragao digital
0: Incremental

1: Tipo de posicionamento (ndo compativel
com modo continuo)

Bit4: Modo de pesquisa da posicéo inicial
0: Procurar a posi¢ao inicial apenas uma vez

1: Procurar a posigéo inicial durante cada
operagéo

Bit5: Modo de calibragéo da posigéo inicial
0: Calibrar em tempo real
1: Calibragdo unica

Bit6: Selegdo do sinal de concluséo do
posicionamento

0: Valido durante o tempo definido por
P21.25 (Tempo de espera do sinal de
conclus&o do posicionamento)

1: Sempre valido

Bit7: Selegao de posicionamento inicial (para
posicionamento ciclico por terminais)

0: Invalido (ndo gira)
1: Vélido

Bit8: Selegdo do sinal de habilitagéo de
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Cadigo
Valor
de Nome Descricao _ |Modificar|
_ padrao
funcgao
posicionamento (somente para
posicionamento ciclico por terminais; a
fungdo de posicionamento esta sempre
habilitada para o posicionamento ciclico
automatico)
0: Sinal de pulso
1: Sinal de nivel
Bit9: Origem da posigao
0: Configuragdo de P21.17
1: Configuragdo de PROFIBUS/canopen
Bit10: Salvar o valor de contagem de pulso
do encoder em caso de queda de energia ou
néao
0: Nao salvar
1: Salvar
Bit11: Reservado
Bit12: Selegao da curva de posicionamento
(reservada)
0: Linha reta
1: Curva S
Definir a posi¢éo de posicionamento digital.
Posicéo de L
P21.17 L Posigao real = P21.17*P21.11/P21.12 0 O
referéncia digital
0-65535
P21.18 Selegéo de 0: P21.19 0 @)
configuragéo de
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Cadigo
Valor
de Nome Descrigcao _ |Modificar|
_ padrao
funcao
velocidade de 1: A1
posicionamento
2: A2
3:Al3
4: HDIA de pulso de alta velocidade
5: HDIB de pulso de alta velocidade
Digitos de
P21.19 velocidade de 0-100,0% (da frequéncia maxima) 20,0% O
posicionamento
Tempo de Define o tempo de aceleragao/desaceleragdo
P21.20 aceleragdo de do processo de posicionamento. 3,00s O
posicionamento O tempo de aceleragdo de posicionamento é
o tempo necessario para o VFD acelerar de 0
Hz até a frequéncia de saida maxima
(P00.03).
O tempo de desaceleragéo de
posicionamento € o tempo necessario para o
Tempo de R s
P21.21 desaceleragio de VFD desacelerar da frequéncia maxima de 3.00s o
saida (P00.03) até OHz.
posicionamento
Faixa de configuragdo de P21.20: 0,01-
300,00s
Faixa de configuragdo de P21.21: 0,01-
300,00s
Tempo de retencéo Defina o tempo de espera quando a posigao
p21.22 da chegada do de posicionamento de destino é alcangada. 0.100s o
posicionamento Faixa de configuragdo: 0,000-60,000s
p21.23 | Velocidade de  |0,00-50,00Hz 2,00Hz O
pesquisa da
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Cadigo
s Valor "
de Nome Descricao _ |Modificar|
_ padrao
funcao
posigéao inicial
Deslocamento da
P21.24 R 0-65535 0 O
posigao inicial
Para o tempo de retengao do sinal de
Tempo de retengéo concluséo do posicionamento, o cédigo de
. fungdo também é valido para o sinal de
do sinal de
P21.25 = conclusao do posicionamento da orientagéo 0,200s )
concluséo do
- do fuso.
posicionamento
Faixa de configuragéo: 0,000-60,000s
Valor de Faixa de configuragédo de P21.26: 0-65535
P21.26 | superimposicédo de 0 O
Faixa de configuragdo de P21.27: 0.0-6553.5
pulso
pulso/ms
Velocidade de o 8.0
P21.27 | superimposicdo de A fungéo é valida somente quando ) o
P00.06=12 ou P21.00=1: pulso/ms
pulso
1: Fungéo do terminal de entrada 68
Quando a borda de subida do terminal &
detectada, a configuragédo de pulso é
aumentada em P21.26, e o canal de pulso
T g obtido € compensado na taxa especificada
empPoae | hor p21.27.
aceleragao/
P21.28 2: Fungéo do terminal de entrada 67 50s @)
: desaceleragéo ’
apods a desativagao |Quando o terminal é validado, o valor do
do pulso pulso é sobreposto ao canal obtido pelo
pulso na taxa especificada por P21.27.
Nota: P05.09 pode exercer um pequeno
impacto sobre o valor real da
superimposi¢ao.
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Cadigo
de

funcao

Nome

Descrigao

Valor
padrao

Modificar,

Exemplo:

P21,27 = 1,0 pulso//ms

P05.05 = 67

Quando o sinal de entrada do terminal S5 &
0,5s, o numero real de pulsos superimpostos
é 500.

3: Fungéo do terminal de entrada 69

A sequéncia de temporizagédo desse valor é a
mesma do valor anterior, com a Unica

diferenga de que o numero é negativo.

Nota: Os pulsos sédo superimpostos aos
canais dados de pulso (A2 e B2), e as
fungdes como filtro e came elétrico para
pulsos sé&o validas para pulsos
superimpostos.

4: Fungao do terminal de entrada 28

O terminal de saida é valido durante a
superimposi¢ao de pulso, mas é invalido
apos a superimposicao de pulso.

P21.29

Constante de
tempo do filtro de
feedforward de
velocidade (modo
de velocidade do

trem de pulso)

E a constante de tempo do filtro detectada
pelo trem de pulso quando a origem de
referéncia de velocidade é configurada como
trem de pulso (quando P00.06=12 ou
P00.07=12

Faixa de configuragdo: 0—-3200,0ms

10,0ms

P21.30

Numerador da 22
relagéo de
comando

1-65535

1000
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do fuso

posicionamento do fuso

0: Entrada do pulso Z

1: Entrada do terminal S2/S3/S4
Bit2: Pesquisar ponto de referéncia

0: Pesquisar o ponto de referéncia apenas

Cadigo
Valor
de Nome Descricao _ |Modificar|
_ padrao
funcao
0-2
Método de medig&0 |0: Placa de controle principal
P21.31 | de velocidade de 0 O
referéncia de pulso |1: Cartéo PG
2: Hibrido
Fonte de
P21.32 feedforward de  |0x0-0x1 0x0 ©)
referéncia de pulso
Definir valor de
limpeza da
P21.33 0-65535 0 ©)
contagem do
encoder
P22—Posicionamento do fuso
Cadigo
Valor
de Nome Descricao _ |Modificar
5 padrao
funcao
0x0000-0xFFFF
Bit0: Habilitar o posicionamento do fuso
0: Desabilitar
1: Habilitar
Selegdo do modo
P22.00 | de posicionamento |Bit1: Selecione o ponto de referéncia de 0x0000 e)
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Cadigo
de

funcao

Nome

Descrigao

Valor
padrao

Modificar

uma vez

1: Pesquisar o ponto de referéncia todas as
vezes

Bit3: Habilitar calibragdo do ponto de
referéncia

0: Desabilitar

1: Habilitar

Bit4: Selegdo do modo de posicionamento 1
0: Definir posicionamento de diregéo

1: Posicionamento de diregdo proximo

Bit5: Selegdo do modo de posicionamento 2
0: Posicionamento para frente

1: Posicionamento inverso

Bit6: Selegdo de comando de zeragem

0: Modo de nivel elétrico

1: Modo de pulso

Bit7: Modo de calibragéo do ponto de
referéncia

0: Calibrar na primeira vez
1: Calibrar em tempo real

Bit8: Selecédo de agdo apos zerar o
cancelamento do sinal (tipo de nivel elétrico)

0: Mudar para o modo de velocidade
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Cadigo
de

funcao

Nome

Descrigao

Valor
padrao

Modificar

1: Modo de bloqueio de posi¢cao

Bit9: Selegdo do sinal de concluséo do
posicionamento

0: Sinal de nivel elétrico:

1: Sinal de pulso

Bit10: Fonte de sinal de pulso Z
0: Motor

1: Fuso

Bits 11-15: Reservado

P22.01

Velocidade de

orientagdo do fuso

Durante a orientagéo do fuso, a velocidade
do ponto de orientagédo de posicéo sera
pesquisada e, em seguida, sera alterada
para a orientagédo de controle de posigéo.

Faixa de configuragdo: 0,00-100,00Hz

10,00Hz

P22.02

Tempo de
desaceleracéo da
orientagdo do fuso

Tempo de desaceleragéo da orientagéo do
fuso.

O tempo de desaceleracéo da orientagdo de
posicionamento € o tempo necessario para o
VFD desacelerar da frequéncia maxima de
saida (P00.03) até OHz.

Faixa de configuragdo: 0,0—100,0s

3.0s

P22.03

Posicéo de
zeragem do fuso 0

E possivel selecionar as posigdes de
zeragem de quatro fusos por terminais
(codigo de fungédo 46, 47).

Faixa de configuragédo: 0-65535
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Cadigo
Valor
de Nome Descricao _ |Modificar
_ padrao
funcao
Posicéo de . . 5
P22.04 Faixa de configuragédo: 0-65535 0 O
zeragem do fuso 1
Posicéo de . . 5
P22.05 Faixa de configuragédo: 0-65535 0 @)
zeragem do fuso 2
Posicéo de . . 5
P22.06 Faixa de configuragédo: 0-65535 0 O
zeragem do fuso 3
E possivel selecionar sete valores de divisdo
032,07 Angulo da divisao de escala do fuso por terminal (cédigo de 1500 5
' de escala do fuso 1 |fUnc@o 48, 49 e 50). ’
Faixa de configuragdo: 0,00-359,99
Angulo da divisao | . B
P22.08 Faixa de configuragdo: 0,00-359,99 30,00 @)
de escala do fuso 2
Angulo da divisao | . B
P22.09 Faixa de configuragdo: 0,00-359,99 45,00 @)
de escala do fuso 3
Angulo da divisao | . B
P22.10 Faixa de configuragdo: 0,00-359,99 60,00 @)
de escala do fuso 4
Angulo da divisdo | . B
P22.11 Faixa de configuragdo: 0,00-359,99 90,00 @)
de escala do fuso 5
Angulo da divisao | . B
P22.12 Faixa de configuragdo: 0,00-359,99 120,00 @)
de escala do fuso 6
Angulo da divisao | . B
P22.13 Faixa de configuragdo: 0,00-359,99 180,00 @)
de escala do fuso 7
Este cédigo de funcéo define a relagéo de
Relagao de reducao do fuso e o eixo de montagem do
P22.14 | acionamento do |encoder. 1,000 O
fuso
Faixa de configuragdo: 0,001-30,000
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Cadigo
Valor
de Nome Descricao _ |Modificar
_ padrao
funcao
P22.15 define o deslocamento do ponto zero
Configuragdo de do fuso, se o ponto selecionado for P22.03, o
P22.15 | comunicacso de ponto zero final do fuso seré a soma de 0 o
ponto zero do fuso P22.03 e F22.15.
Faixa de configuragédo: 0—-39999
p22.16 Reservado
p22.17 Reservado
Unidades: Habilitar ou desabilitar
0: Desabilitar (mas pode ser habilitado pelo
terminal, usando a fungéo 58)
1: Habilitar (habilitado internamente)
Seleggo de Dezenas: Selegdo da porta de entrada
P22.18 derivacio riai analogica 0x00 ©)
erivacdo rigida
0: Invalido
1: Al
2: A2
3:Al3
Tempo de filtragem
P22.19 analdgica da 0,0ms-1000,0ms 1,0ms O
derivacao rigida
Frequéncia maxima
P22.20 . _ .. |0,00-400,00Hz 50,00Hz O
da derivagao rigida
Frequéncia
p22.21 | correspondente de (9,00-10,00Hz 0,00Hz @)
desvio de zero
analdgico de
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Cadigo val
alor
de Nome Descrigcao _ |Modificar
funcao padréo
derivacao rigida
P22.22—
Reservado
P22.24
P23—Controle vetorial do motor 2
Cadigo val
alor
de Nome Descrigao _ |Modificar
funcao padréo
Ganho proporcional Os parametros P23.00-P23.05 se aplicam
P23.00 da malha de apenas ao modo de controle vetorial. Abaixo 20,0 O
velocidade 1 da frequéncia de comutagéo 1 (P23.02), os
parametros Pl da malha de velocidade s&o:
Tempo integral da |P23.00 e P23.01. Acima da frequéncia de
p23.01 malha de comutagdo 2 (P23.05), os parametros Pl da 0,200s ©
velocidade 1 malha de velocidade sdo0: P23.03 e P23.04.
Os parametros Pl sdo obtidos de acordo com
Frequencia de a alteragao linear de dois grupos de
P23.02 ponto baixo para o . . . 5,00Hz ©
B parametros. Veja a figura abaixo:
comutagao Parametros Pl
Ganho proporcional 23.00P23.01)
P23.03 da malha de . ‘ 20,0 @)
velocidade 2 :
Tempo integral da | (P23.03,P23.04)
P23.04 malha de ‘ ! 0,200s @)
velocidade 2 P23.02 P23.05 Frequéncia de saida f
As caracteristicas de resposta dindmica da
Frequéncia de |malha de velocidade do controle vetorial
P23.05 10,00Hz @)

ponto alto para
comutagéo

podem ser ajustadas por meio da definicdo
do coeficiente proporcional e do tempo
integral do regulador de velocidade.

Aumentar o ganho proporcional, ou reduzir o
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Cadigo
de
funcao

Nome

Descrigao

Valor
padrao

Modificar

tempo integral, pode acelerar a resposta
dindmica da malha de velocidade; no
entanto, se o ganho proporcional for muito
grande, ou o tempo integral for muito
pequeno, pode ocorrer oscilagédo e overshoot
do sistema; se o ganho proporcional for muito
pequeno, pode ocorrer oscilagéo estavel ou
deslocamento de velocidade.

Os parametros Pl tém estreita relagdo com a
inércia do sistema. Ajuste os parametros PI
dependendo de diferentes cargas para
atender a multiplas demandas.

Faixa de configuragédo de P23.00: 0,0-200,0

Faixa de configuragdo de P23.01: 0,000—
10,000s

Faixa de configuragdo de P23.02: 0,00Hz—
P23.05

Faixa de configuragédo de P23.03: 0,0-200,0

Faixa de configuragdo de P23.04: 0,000—
10,000s

Faixa de configuragédo de P23.05: P23.02—
P00.03 (frequéncia maxima de saida)

P23.06

Filtro de saida da
malha de
velocidade

0-8 (correspondente a 0-228/10ms)

P23.07

Coeficiente de
compensacgéao de
escorregamento

eletromotriz do
controle vetorial

O coeficiente de compensagao de
escorregamento é usado para ajustar a
frequéncia de deslizamento do controle
vetorial e melhorar a precisao do controle de
velocidade do sistema. O ajuste adequado do

100%
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Cadigo
Valor
de Nome Descrigao Modificar
padrao
funcao
Coeficiente de  [parametro pode controlar o erro da
compensagao de |velocidade em status estacionario.
P23.08 |escorregamento de 100% @)
geragéo de energia Faixa de configuragéo: 50-200%
do controle vetorial
Coeficiente Nota:
proporcional da
P23.09 malha de corrente 1. Os dois parametros sdo usados para 1000 @)
p ajustar os parametros Pl da malha de
corrente; isso afeta a velocidade de resposta
dindmica e controla a diretamente precisao
do sistema. Em condigbes normais, o valor
padré&o nao precisa de ajustes.
Coeficiente integral
P23.10 da malha de 2. Aplicavel ao modo SVC 0 (P00.00=0), 1000 @)
corrente | modo SVC 1 (P00.00=1), e modo FVC
(P00.00=3).
Faixa de configuragédo: 0-65535
Ganho diferencial
P23.11 da malha de 0,00-10,00s 0,00s O
velocidade
Coeficiente No modo de controle vetorial de malha
proporcional da  |fechada (P00.00=3), quando a frequéncia é
P23.12 . . . 1000 @)
malha de corrente |inferior ao limite de alta frequéncia da malha
de alta frequéncia |de corrente (P23.14), os parametros de Pl da
malha de corrente sdo P23.09 e P23.10; e
Coeficiente integral quando a frequéncia é superior ao limite de
P23.13 da malha de alta frequéncia, os parametros de Pl da 1000 o
corrente de alta malha de corrente sédo P23.12 e P23.13.
frequéncia
Faixa de configuragédo de P23.12: 0-65535
Limite de
P23.14 comutagao de alta Faixa de configuragédo de P23.13: 0-65535 100,0% @)
frequéncia da Faixa de configuragédo de P23.14: 0,0—
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Dezenas: Diregéo do pulso Z (reservado)
0: Avanco
1: Invertido

Centenas: Direcéo do sinal magnético CD
(Uvw)

Cadigo
s Valor .
de Nome Descricao _ |Modificar
5 padrao
funcao
malha de corrente |100,0% (da frequéncia maxima)
P23.15—
Reservado
P23.19
P24—Encoder do motor 2
Cadigo
Valor
de Nome Descricao _ |Modificar
5 padrao
funcao
0: Encoder incremental
Exibiggo do tipo de 1: Encoder do tipo resolver
P24.00 0 (]
encoder 2: Encoder de Sen/Cos
3: Reservado
Numero de pulsos gerados quando o
Numero de pulsos i i
P24.01 p encoder gira por um circulo completo. 1024 o
do encoder
Faixa de configuragédo: 0—16000
0x000-0x111
Unidades: Diregcédo AB.
0: Avanco
1: Invertido
P24.02 |Diregao do encoder 0x000 @)
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Cadigo
Valor
de Nome Descrigcao _ |Modificar
5 padrao
funcao
0: Avango
1: Invertido
Tempo de deteccao
P24.03 | da falha off-line do |0,0-10,0s 2,0s O
encoder.
Tempo de deteccao
P24.04 | da falha invertida |0,0-100,0s 0,8s O
do encoder.
Faixa de configuragdo: 0x00—0x99
Unidades: Tempo de filtragem de baixa
Filtrar tempos de |velocidade, correspondente a 2*(0—
P24.05 detecgdo do 9)x125ps. 0x33 O
encoder
Dezenas: Tempo de filtragem de alta
velocidade, correspondente a 2*(0—
9)x125ps.
Relaggo de Deve-se definir o cédigo de fungéo quando o
velocidade entre o encoder nao estiver instalado no eixo do
P24.06 | eixo de montagem motor e a relagédo de acionamento for 1,000 o
diferente de 1.
do encoder e o
motor Faixa de configuragdo: 0,000-65,535
0x0000-0xFFFF
Bit0: Habilitar/desabilitar filtro de entrada do
encoder
Parametros de
P24.07 . 0x0003 @)
controle do MS  |0: Sem filtro
1: Filtro
Bit1: Modo de filtragem de sinal do encoder
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Cadigo
de

funcao

Nome

Descrigao

Valor
padrao

Modificar

0: Filtro autoadaptavel
1: Usar parametros de filtro P24.18

Bit2: Habilitar/desabilitar o filtro de saida de
diviséo de frequéncia do encoder

0: Sem filtro
1: Filtro

Bit3: Habilitar/desabilitar o filtro de saida de
divisdo de frequéncia de referéncia de pulso

0: Sem filtro
1: Filtro

Bit4: Habilitar/desabilitar filtro de referéncia
de pulso

0: Sem filtro

1: Filtro

Bit5: Modo do filtro de referéncia de pulso
0: Filtro autoadaptavel

1: Usar parametros de filtro P24.19

Bit6: Configuragéo de origem de saida
dividida em frequéncia (valido apenas para
encoders incrementais)

0: Sinais do encoder
1: Sinais de referéncia de pulso

Bits 7-15: Reservado
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Cadigo
Valor
de Nome Descricao _ |Modificar
5 padrao
funcao
0x00-0x11
Unidades: Pulso Z
0: Sem detecgdo
Habilitar a detecgéo .
P24.08 . 1: Habilitar 0x10 O
offline de pulso Z
Dezenas: Pulso UVW (para MS)
0: Sem detecgdo
1: Habilitar
Angulo elétrico relativo entre o pulso Z do
Angulo inicial do ic5
P24.09 9 encoder e a posi¢do do polo do motor. 0,00 o
pulso Z
Faixa de configuragdo: 0,00-359,99
Angulo elétrico relativo entre a posicédo do
P24.10 Angulo inicial do  |encoder e a posicéo do polo do motor. 0,00 o
polo
Faixa de configuragdo: 0,00-359,99
0-3
0: Inoperante
. . 1: Autoajuste rotativo (freio DC)
Ajuste automatico
P24.11 | do angulo inicial do |2: Autoajuste estatico (adequado para 0 ©
polo encoder do tipo resolver, sen/cos com
feedback de sinal de CD)
3: Autoajuste rotativo (identificagdo do angulo
inicial)
Selecéo de
otimizagdo de 0: Sem otimizagéo
P24.12 dicgio d 1 ©)
medicao de 1: Modo de otimizagao 1
velocidade
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Cadigo
Valor
de Nome Descricao _ |Modificar
5 padrao
funcao
2: Modo de otimizagéo 2
Ganho de
P24.13 | compensacédo de |0-65535 0 O
zero do sinal de CD
Unidades: Encoder incremental
0: sem UVW
Selegdo do tipo de 1: com UVW
P24.14 0x00 @)
encoder Dezenas: Encoder de Sen/Cos
0: sem sinal de CD
1: com sinal de CD
0: Cartdo PG
Modo de medigao o
P24.15 de velocidade |1: Local; realizados por HDIA e HDIB; 0
suporta apenas encoder incremental de 24V
0-255
Coeficiente de
P24.16 divisdo de Quando o cadigo de fungdo é definido como 0 o)
frequéncia 0 ou 1, a divisdo de frequéncia de 1:1 é
implementada.
0x0000-0xFFFF
Bit0: Habilitar/desabilitar filtro de entrada do
encoder
Selecéo de
P24.17 | manuseio do filtro [0: Sem filtro 0x0033 O
de pulso
1: Filtro
Bit1: Modo de filtro de sinal do encoder
(defina Bit0 ou Bit2 para 1)
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Cadigo
s Valor .
de Nome Descricao _ |Modificar
5 padrao

funcao

0: Filtro autoadaptavel

1: Usar parametros de filtro P24.18

Bit2: Habilitar/desabilitar o filtro de saida de

divisdo de frequéncia do encoder

0: Sem filtro

1: Filtro

Bit3: Reservado

Bit4: Habilitar/desabilitar filtro de referéncia

de pulso

0: Sem filtro

1: Filtro

Bit5: Modo de filtro de referéncia de pulso

(valido quando Bit4 é definido como 1)

0: Filtro autoadaptavel

1: Usar parametros de filtro P24.19

Bit6: Configuragao de origem de saida

dividida em frequéncia

0: Sinais do encoder

1: Sinais de referéncia de pulso

Bits7—15: Reservado

0-63

Largura do filtro de o

p24.18 pulso do encoder |O tempo de filtragem é P24.18*0.25us. O 2

valor 0 ou 1 indica 0,25us.
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Cadigo
Valor
de Nome Descricao _ |Modificar
5 padrao
funcao
0-63
Largura do filtro de o
P24.19 referéncia de pulso |O tempo de filtragem é P24.19%0.25us. O 2
valor 0 ou 1 indica 0,25us.
Numero de
P24.20 L 0-16000 1024 ©)
referéncia de pulso
Habilitar
P24.21 | compensacédo de |0-1 1 O
angulo do MS
Limite de
frequéncia de
P24.22 comutacgéo do 0,00 Hz-630,00 Hz 1,00Hz O
modo de medigao
de velocidade
Coeficiente de
P24.23 | compensagdo de (-200,0-200,0% 100,0% O
angulo do MS
Ndmero de pares
de polos no
P24.24 autoajuste do 1-128 2 @)
angulo de polo
magnético inicial
P25—Fungoes de entrada do cartdo de expanséao de E/S
Cadigo
Valor
de Nome Descricao _ |Modificar
5 padrao
funcao
0: AHDI3 é uma entrada de pulso de alta
Selegdo do tipo de i
P25.00 % p velocidade 0 o
entrada HDI3
1: AHDI3 é uma entrada digital
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Cadigo
Valor
de Nome Descricao _ |Modificar
_ padrao
funcao
P25.01 Fungédo de S5 0 @)
P25.02 Fungdo de S6 0 @)
P25.03 Fungdo de S7 0 @)
P25.04 Funcdo de S8 |lgual a de P05.01 0 ©)
P25.05 Fungdo de S9 0 @)
P25.06 Fungdo de S10 0 @)
P25.07 | Fungado de HDI3 0 ©)
Selecéo de
polaridade do
P25.08 |terminal de entrada [0x00—-0x7F 0x00 O
do cartdo de
expansao
0x00-0x7F (0: Desabilitar; 1: Habilitar)
BITO: Terminal virtual S5
BIT1: Terminal virtual S6
Configuragéo do  |B|T2: Terminal virtual S7
P25.09 | terminal virtual do 0x00 ©)
cartdo de expansao [BIT3: Terminal virtual S8
BIT4: Terminal virtual S9
BIT5: Terminal virtual S10
BIT6: Terminal virtual HDI3
Retardo de Usado para especificar o tempo de retardo
P25.10 acionamento de N . 0,000s @)
correspondente as mudancas de nivel
HDI3 elétrico quando os terminais de entrada
programaveis ligam ou desligam.
P25.11 Retardo de 0,000s O
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Cadigo
Valor
de Nome Descrigao _ |Modificar
_ padrao
funcao
desligamento de | elémm ,7
HDI3 Yvalido__| _invaido P7ZNAG077777777) invélido
4~ Retardo —»1 i+ Retardo »
P25.12 Retardo de 0,000 O
’ acionamento de S5 |Faixa de configuragéo: 0,000-50,000s ’ s
Retardo de
P25.13 . 0,000s O
desligamento de S5
Retardo de
P25.14 0,000s O
acionamento de S6
Retardo de
P25.15 . 0,000s O
desligamento de S6
Retardo de
P25.16 . 0,000s O
acionamento de S7
Retardo de
P25.17 . 0,000s O
desligamento de S7
Retardo de
P25.18 . 0,000s O
acionamento de S8
Retardo de
P25.19 . 0,000s O
desligamento de S8
Retardo de
P25.20 . 0,000s O
acionamento de S9
Retardo de
P25.21 . 0,000s O
desligamento de S9
Retardo de
P25.22 acionamento de 0,000s O
S10
P25.23 Retardo de 0,000s e}
desligamento de
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Cadigo
s Valor »
de Nome Descricao _ |Modificar
_ padrao
funcao
S10
Limite inferior de |Usado para definir a relagdo entre a tensdo
P25.24 . . 0,00V @)
AI3 de entrada analdgica e seu valor configurado
correspondente. Quando a tensdo de entrada
Configuragéo analogica excede a faixa do limite superior ao
0,
P25.25 | correspondente do limite inferior, o limite superior ou o limite 0,0% o
limite inferior da AI3 inferior & usado
P25.26 Limite superior da |quando a entrada analdgica ¢ a entrada de 10,00V o
Al3 corrente, uma corrente de OmA—-20mA
N ~ corresponde a tensdo de OV-10V.
Configuragao
P25.97 c?rr.espondelnte do |Em diferentes aplicagbes, 100,0% do ajuste 100,0% o
limite superior da | ana|6gico corresponde a diferentes valores
Al3 nominais. Para mais detalhes, consulte as
- descri¢bes de cada aplicagao.
Tempo de filtragem
P25.28 0,030s O
de entrada de AI3 |A figura a seguir ilustra os casos de
configuragdes multiplas:
Limite inferior de
P25.29 0,00V O
Al4 Configuragao
100% |- - corresponden
Configuragdo
P25.30 | correspondente do 0,0% @]
LA
limite inferior da Al4 . o>
20mA
AI3/AI4
Limite superior da
P25.31 100% 10,00V O
Al4 Bl
Configuragao
Tempo do filtragem de entrada: ajusta a
correspondente do o
P25.32 | = ) sensibilidade da entrada analdgica. Aumentar| 100,0 % o
limite superior da
Al4 o valor corretamente pode melhorar a anti-
interferéncia da entrada analdgica, mas pode
reduzir a sensibilidade da entrada analdgica.
Tempo de filtragem
P25.33 0,030s O
de entrada de Al4 |Nota: As entradas analdgicas Al3 e Al4 sao
compativeis com 0—10V ou 0-20mA, quando
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Cadigo
Valor
de Nome Descricao _ |Modificar
_ padrao
funcao
Al3 e Al4 selecionam entrada de 0-20mA, a
tensado correspondente de 20mA é 10V.
Faixa de configuragédo de P25.24: 0.00V—
P25.26
Faixa de configuragdo de P25.25: -300,0%—
300,0%
Faixa de configuragdo de P25.26: P25.24—
10,00V
Faixa de configuragdo de P25.27: -300,0%—
300,0%
Faixa de configuragédo de P25.28: 0,000s—
10,000s
Faixa de configuragédo de P25.29: 0,00V—
P25.31
Faixa de configuragdo de P25.30: -300,0%—
300,0%
Faixa de configuragdo de P25.31: P25.29—
10,00V
Faixa de configuragdo de P25.32: -300,0%—
300,0%
Faixa de configuragédo de P25.33: 0,000s—
10,000s
Funcéo de entrada 0: Configluragéo de entrada por meio da
P25.34 | de pulso de alta |Treduéncia 0 o
velocidade HDI3 1: Contagem
Frequéncia limite
P25.35 | . 0,000 kHz — P25.37 0,000 O
inferior da HDI3
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Cadigo
s Valor »
de Nome Descricao _ |Modificar
_ padrao
funcao
kHz

Configuragao
correspondente da
P25.36 L -300,0%-300,0% 0,0% @)
frequéncia limite

inferior de HDI3

. 50,000
Frequéncia limite
P25.37 . P25.35 -50,000kHz O
superior da HDI3 KHz

Configuragao
correspondente da
P25.38 L -300,0%—-300,0% 100,0% @)
frequéncia limite

superior da HDI3

Tempo de filtro de
P25.39 entrada de 0,000s-10,000s 0,030s @)
frequéncia da HDI3

Faixa: 0-1

Tipo de sinal de
P25.40 0: Tensao 0 O
entrada do AI3

1: Corrente

Faixa: 0-1

Tipo de sinal de
P25.41 0: Tenséo 0 O
entrada do Al4

1: Corrente

P25.42—
P25.45 Reservado
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P26—Fungodes de saida do cartao de E/S

Cadigo
Valor
de Nome Descricao _ |Modificar
5 padrao
funcao
0: Saida de pulso de alta velocidade de
Tipo de saida
P26.00 p coletor aberto. 0 o
HDO2
1: Saida de coletor aberto
P26.01 Saida HDO2 0 O
P26.02 Saida Y2 0 O
P26.03 Saida Y3 0 O
P26.04 Saida RO3 0 O
P26.05 Saida RO4 0 O
P26.06 Saida RO5 Igual a de P06.01 0 O
P26.07 Saida RO6 0 O
P26.08 Saida RO7 0 O
P26.09 Saida RO8 0 O
P26.10 Saida RO9 0 O
P26.11 Saida RO10 0 O
0x0000-0x1FFF
Bit0: Y2
Bit1: Y3
Polaridade do  |Bjt2: HDO?2
terminal de saida |gjt3-
P26.12 Bit3: RO3 0x0000 | O
do cartéo de Bit4: RO4
expanséo Bit5: RO5
Bit6: RO6
Bit7: RO7
Bit8: RO8
Bit9: RO9
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Cadigo
Valor
de Nome Descrigcao _ |Modificar
5 padrao
funcao
Bit10: RO10
Bit11: RO11
Bit12: RO12
Retardo de
P26.13 acionamento de 0,000s O
HDO2
Retardo de
P26.14 desligamento de 0,000s O
HDO2
Retardo de
P26.15 . 0,000s O
acionamento de Y2
Retardo de
P26.16 . 0,000s O
desligamento de Y2
Retardo de
P26.17 . 0,000s O
acionamento de Y3
Retardo de
P26.18 . 0,000s O
desligamento de Y3 .
Usado para especificar o tempo de retardo
Retardo de correspondente as mudangas de nivel
P26.19 | acionamento de €8T Juando os terminais de saida 0.000s 0
RO3 programaveis ligam ou desligam.
Retardo de
P26.20 desligamento de T 0,000s O
ROS Y valido Elnva'hdo Valid o
= Retardo de ™ ™ Retardode *
acionamento desligamento
Retardo de
P26.21 | acionamento de |Faixa de configurag&o: 0,000-50,000s 0,000s (@)
RO4
Nota: P26.13 and P26.14 sao validos
P26.22 Retardo de somente quando P26.00=1. 0,000s 0
desligamento de
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Cadigo
de

funcao

Nome

Descrigao

Valor

padrao

Modificar

RO4

P26.23

Retardo de
acionamento de
RO5

P26.24

Retardo de
desligamento de
RO5

P26.25

Retardo de
acionamento de
RO6

P26.26

Retardo de
desligamento de
RO6

P26.27

Retardo de
acionamento de
RO7

P26.28

Retardo de
desligamento de
RO7

P26.29

Retardo de
acionamento de
RO8

P26.30

Retardo de
desligamento de
RO8

P26.31

Retardo de
acionamento de
RO9

0,000s

0,000s

0,000s

0,000s

0,000s

0,000s

0,000s

0,000s

0,000s
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Cadigo
Valor
de Nome Descrigcao _ |Modificar
5 padrao
funcao
Retardo de
P26.32 desligamento de 0,000s O
RO9
Retardo de
P26.33 acionamento de 0,000s O
RO10
Retardo de
P26.34 desligamento de 0,000s O
RO10
P26.35 Saida AO2 0 O
P26.36 Saida AO3 Igual a P06.14 0 O
P26.37 Reservado 0 (@)
Limite inferior de |Usado para definir a relagdo entre o valor de
P26.38 i 0,0% O
saida AO2 saida e a saida analégica. Quando o valor de
saida excede o intervalo permitido, a saida
Saida AG2 usa o limite inferior ou o limite superior.
P26.39 | correpondente ao 0,00V O
limite inferior Quando a saida analdgica é uma saida de
corrente, 1mA é igual a 0,5V.
£26.40 Limite superior da 100.0% o
’ saida AO2 Em diferentes aplicagdes, 100% corresponde e
a diferentes saidas analdgicas.
Saida AO2
P26.41 | correpondente ao ach 10V (20mA) 10,00V O
limite superior
|
Tempo de filtragem \
P26.42 \ 0,000s O
da saida AO2 |
L,
Limite inferior de N o
P26.43 ] 0.0% 100.0% 0,0% o
saida AO3
Faixa de configuragdo de P26.38: -300,0%—
P26.44 Saida AO3 P26.40 0,00V O
correpondente ao
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Cadigo
Valor
de Nome Descricao _ |Modificar
5 padrao
funcao
limite inferior Faixa de configuragédo de P26.39: 0,00V—
10,00V
Limite superior da
P26.45 , i ~ 100,0% O
saida AO3 Faixa de configuragdo de P26.40: P26.38—
100,0%
Saida AO3
P26.46 | correpondente ao |Faixa de configuragéo de P26.41: 0,00V— 10,00V (@)
limite superior  |10,00V
Faixa de configuragédo de P26.42: 0,000s—
10,000s
Faixa de configuragdo de P26.43: -300,0%—
P26.45
Faixa de configuracédo de P26.44: 0,00V—
Tempo de filtragem 10,00v
P26.47 ) 0,00s O
dasaidaAO3  |k4ixa de configuragao de P26.45: P26.43—
300,0%
Faixa de configuragédo de P26.46: 0,00V—
10,00V
Faixa de configuragédo de P26.47: 0,000s—
10,000s
P26.48—
Reservado 0-65535 0 O
P26.52
P27—Fungdes do cartdo de expansao programavel
Cadigo
Valor
de Nome Descricao _ | Modificar
5 padrao
funcao
Habilitaggo do  |°~1
P27.00 ~ j 0 ©)
cartéo programavel Esta fungdo é reservada.
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Cadigo
Valor
de Nome Descricao _ | Modificar
_ padrao

funcao
0-65535

p27.01 C_WrP1 Usado para gravar o valor do WrP1 do cartéo 0 ©
programavel.
0-65535

p27.02 C_wrP2 Usado para gravar o valor do WrP2 do cartéo 0 ©
programavel.
0-65535

P27.03 C_WrP3 Usado para gravar o valor do WrP3 do cartéo 0 O
programavel.
0-65535

p27.04 C_wrP4 Usado para gravar o valor do WrP4 do cartéo 0 ©
programavel.
0-65535

p27.05 C_WrP5 Usado para gravar o valor do WrP5 do cartéo 0 ©
programavel.
0-65535

p27.06 C_wrP6 Usado para gravar o valor do WrP6 do cartéo 0 ©
programavel.
0-65535

P27.07 C_wiP7 Usado para gravar o valor do WrP7 do cartéo 0 O
programavel.
0-65535

p27.08 C_wrP8 Usado para gravar o valor do WrP8 do cartéo 0 ©
programavel.
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Cadigo
s Valor .
de Nome Descricao _ | Modificar
_ padrao
funcao
0-65535
p27.09 C_wrP9 Usado para gravar o valor do WrP9 do cartéo 0 ©
programavel.
0-65535
p27.10 C_WrP10 Usado para gravar o valor do WrP10 do 0 ©
cartdo programavel.
0-1
Usado para exibir o status do cartdo
P27 11 Status do cartédo  |programavel. 0 °
’ programavel
0: Parado
1: Operagéo
0-65535
p27.12 C_MoP1 Usado para monitorar/visualizar o valor de 0 ®
MoP1 do cartdo programavel.
0-65535
P27.13 C_MoP2 Usado para monitorar/visualizar o valor de 0 ®
MoP2 do cartdo programavel.
0-65535
P27.14 C_MoP3 Usado para monitorar/visualizar o valor de 0 ®
MoP3 do cartdo programavel.
0-65535
P27.15 C_MoP4 Usado para monitorar/visualizar o valor de 0 ®
MoP4 do cartdo programavel.
P27.16 C_MoP5 0-65535 0 [
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Cédigo Valor
de Nome Descricao _ | Modificar
_ padrao
funcao
Usado para monitorar/visualizar o valor de
MoP5 do cartdo programavel.
0-65535
P27.17 C_MoP6 Usado para monitorar/visualizar o valor de 0 ®
MoP6 do cartdo programavel.
0-65535
P27.18 C_MoP7 Usado para monitorar/visualizar o valor de 0 ®
MoP7 do cartdo programavel.
0-65535
P27.19 C_MoP8 Usado para monitorar/visualizar o valor de 0 ®
MoP8 do cartdo programavel.
0-65535
P27.20 C_MoP9 Usado para monitorar/visualizar o valor de 0 ®
MoP9 do cartdo programavel.
0-65535
P27.21 C_MoP10 Usado para monitorar/visualizar o valor de 0 ®
MoP10 do cartdo programavel.
Status do terminal
de entrada digital 0x00-0x3F
pP27.22 _ 0x00 [
do cartéio Bit5-Bit0 indicam PS6-PS1 respectivamente.
programavel
Status do terminal |gx0—0x3
P27.23 | de saida digital do 0x0 [
cartdo programavel |Bit0 indica PRO1 e Bit1 indica PRO2.
Al1 do cartdo 0-10,00V/0,00-20,00mA
P27.24 ) 0 [
programavel Valor Al1 do cartdo programavel
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Dezenas: Cartdo que se comunica com o
cartdo programavel por meio do de PZD
(valido somente quando a posigéo de P27.26
é5)

0: Cartdo DP
1: Cartao CANopen
2: Cartdao PN

Nota: P27.26 pode ser alterado a qualquer

Cadigo
Valor
de Nome Descrigcao _ | Modificar
_ padrao
funcao
AO1 do cartio 0-10,00V/0,00-20,00mA
P27.25 . 0 [
programavel Valor AO1 do cartdo programavel
0x00-0x28
Unidades: Quantidade de dados enviados do
cartdo programavel e VFD (ou seja,
quantidade de dados enviados do cartao
programavel + da tabela de envio do VFD 1 +
da tabela de envio do VFD 2)
0: 0+24+60
1: 12+24+60
2: 24+24+60
3: 36+24+60
Comprimento dos 4: 48+24+60
dados enviados por
P27.26 |cartdo programavel |5: 60+48+60 0x03 O
e objeto de
comunicagéo PZD 6: 72+24+60

7: 84+24+60
8: 96+96+96
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mestre/escravo

(O mestre e o escravo adotam o controle de
velocidade e mantém o equilibrio de energia
pelo controle de queda)

1: Modo mestre/escravo 1

(O mestre e o escravo devem estar no
mesmo tipo de modo de controle vetorial. O

Cadigo
Valor
de Nome Descricao _ | Modificar
_ padrao
funcao
momento, mas a alteragéo so tera efeito
apos a reinicializagao.
Funcéo de 0—1
economia de cartdo
P27.27 | programavel em |0: Desabilitar 1 ©)
caso de falha de
. 1: Habilitar
energia
P28—Fungodes de controle mestre/escravo
Cadigo
Valor
de Nome Descricao _ | Modificar
_ padrao
funcao
0: O controle mestre/escravo é invalido
Modo .
P28.00 1: A maquina local € um mestre 0 )]
mestre/escravo
2: A maquina local € um escravo
Selegéo de dados |g- CAN
P28.01 | de comunicacéo 0 )
mestre/escravo |1 Reservado
0x000-0x112
Unidades: Selegdo do modo de operagao
mestre/escravo
0: Modo mestre/escravo 0
Modo de controle
P28.02 0x001 ©)
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Cadigo
L Valor .
de Nome Descricao _ | Modificar
_ padrao
funcao
mestre é o controle de velocidade, e o
escravo sera forgado a estar em modo de
controle de torque.
2: Modo mestre/escravo 2
Inicie no modo de primeira velocidade
escravo (modo mestre/escravo 0) e depois
altere para o modo de torque em um
determinado ponto de frequéncia (modo
mestre/escravo 1)
Dezenas: Selegdo da origem do comando de
partida do escravo
0: Acompanhe o mestre para dar a partida
1: Determinado por P00.01
Centenas: Ativagao de dados de transmissao
do escravo ou de recebimento do mestre
0: Habilitar
1: Desabilitar
P28.03 Ganho de 100,0 O
velocidade do  |0,0-500,0% %
escravo
P28.04 | Ganho de torque 100,0 O
0,0-500,0%
do escravo %
Ponto de 5,00Hz O
frequéncia de
P28.05 | comutacdodo |9,00-10,00Hz
modo de
velocidade/torque
no modo
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Cadigo
Valor
de Nome Descricao _ | Modificar
_ padrao
funcao
mestre/escravo 2
P28.06 Contagem de  [0-15 1 ©)
escravos
P28.07—
Reservado
P28.08
Deslocamento de
P28.09 | torque do escravo |-100,0-100,0% 0,0% O
CAN
0x00-0x11
Unidades: Detecgéo de temperatura de
PT100
Habilitagao do EC |0: Desabilitar
PT100/PT1000 .
P28.10 1: Habilitar 0x00 ©)
para detectar a
temperatura Dezenas: Detecgdo de temperatura de
PT1000
0: Desabilitar
1: Habilitar
Limiar de protecdo de superaquecimento
Limiar prote¢do de |(OH) detectado pelo cartdo de expans&o (EC) 120.0 °
P28.11 | OH detectado pelo |com PT100. é @)
EC com PT100
0,0-150,0 °C
Limiar do pré- || imijar do pré-alarme de OH detectado pelo
alarme de OH 100,0 °
p28.12 EC com PT100 o
detectado pelo EC (¢}
com PT100  |0,0-150,0 °C
P28.13 | Limite superiorde | . . . . ~ e}
. ~ Limite superior de calibragédo de temperatura |120,0 °
calibragéo de
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Cadigo
de

funcao

Nome

Descrigao

Valor

padrao

Modificar

temperatura
detectada pelo EC
PT100

detectado pelo

50,0-150,0 °C

EC com PT100.

P28.14

Limite inferior de
calibragéo de
temperatura
detectado pelo EC
PT100

Limite inferior de calibragdo de temperatura

detectado pelo

-20,0-50,0 °C

EC com PT100.

10,0 °C

P28.15

Digital do limite
superior de
calibragdo do EC
PT100

0-4096

2950

P28.16

Digital de limite
inferior de
calibragdo do EC
PT100

0-4096

1270

P28.17

Limiar protegao de
OH detectado pelo
EC com PT1000

0,0-150,0 °C

120,0 °

P28.18

Limiar do pré-
alarme de OH
detectado pelo EC
com PT1000

0,0-150,0 °C

100,0 °

P28.19

Limite superior de
calibragéo de
temperatura
detectada pelo
PT1000

50,0-150,0 °C

120,0 °

P28.20

Limite inferior de
calibragéo de
temperatura

-20,0-50,0 °C

10,0 °C
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Cadigo
Valor
de Nome Descricao _ | Modificar
_ padrao
funcao
detectado pelo EC
PT1000
Digital do limite
superior de
P28.21 . 0-4096 3100 O
calibragdo do EC
PT1000
Digital de limite
inferior de
P28.22 . 0-4096 1100 O
calibragdo do EC
PT1000
0x00-0x11
Unidades: Detecgéo de desconexao do
PT100
Deteccéo de 0: Desabilitar
desconexao
P28.23 1: Habilitar 0x00 ©)
PT100/PT1000 do
EC Dezenas: Detecgéo de desconexao do
PT1000
0: Desabilitar
1: Habilitar
04
Habilitagéo da 0: Desabilitar
calibragdo digital . 1pilitacso da calibrago digital de limite
P28.24 na detecgdo de inferior do PT100. 0 O
temperatura EC
PT100/PT1000 |2: Habilitagdo da calibragao digital do limite
superior do PT100.
3: Habilitagéo da calibragéo digital de limite

-404-




VFD Motiondrive350A multifuncional de alto desempenho

Cadigo
Valor
de Nome Descrigao _ | Modificar
_ padrao
funcao
inferior do PT1000.
4: Habilitagcdo da calibragao digital do limite
superior do PT1000.
04
0: Sem sensor de temperatura
1: PT100
Tipo de sensor |2: PT1000
para cartdo AlI/AO
P28.25 | para detecgdo da 3:KTys4 0 €]
temperatura do 4: PTC (Somente resisténcia de medicéo)
motor
Nota: A temperatura é exibida por meio de
P19.11. Para medir a temperatura, mude a
saida de AO1 para corrente e conecte uma
extremidade do resistor de temperatura a Al1
e AO1 e a outra extremidade a GND.
Limite de protegéo |0,0-200,0 °C
OH do motor 110,0 ° o
P28.26 detectado por Nota: Quando a temperatura do motor c
Al/AO excede o limite, o VFD libera o alarme OT.
0,0-200,0 °C
Limiar de pré-
alarme OH do |Nota: Quando a temperatura do motor
p28.27 motor detectado |€xcede o valor, o terminal DO com fung&o 48 90,0°C ©
por A/AO (pré-alarme OH do motor detectado por Al)
emite um sinal valido.

-405-




VFD Motiondrive350A multifuncional de alto desempenho

P90—Controle de tensdo no modo de velocidade

Codigo
de Nome Descrigao Padrao | Modificar
funcao
0: Invalido
1: Modo de velocidade
2: Modo de torque em malha aberta
Modo de controle
P90.00 de tensgo 3: Modo de torque em malha fechada 0 ©)
Nota: O valor 0 indica que o controle de
tensdo é invalido. Selecione um valor
diferente de 0 para habilitar a fungdo de
controle de tenséao.
0: Enrolamento
1: Desenrolamento
Nota: O sentido de rotagdo para a frente do
motor é o sentido de enrolamento. Ao utilizar
Modo de o modo de controle de tensao, verifique se o
P90.01 enrolamento/ sentido de rotagdo do motor esta correto no 0 o
desenrolamento modo de enrolamento; caso contrario, altere-
o trocando os dois fios de fase do motor.
Apds a corregao do sentido de rotagao, o
modo de enrolamento pode ser comutado
para o modo de desenrolamento ajustando
P90.01 para 1 ou alterando os terminais de
comutacéo de enrolamento/desenrolamento.
Taxa de 0,01-600,00
P90.02 transmiss&o =Velocidade de rotagéo do motor/Velocidade | 1,00 e}
mecanica do = CRia
de rotagao do carretel=Diametro do
carretel carretel/Diametro do eixo do motor
Velocidade linear . 1000,0
P90.03 . 0,0-6000,0 m/min . @]
maxima m/min.
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Caodigo
de Nome Descrigao Padrao | Modificar
funcao
0: Teclado
1: A1
Origem de entrada 2:Al2
P90.04 de velocidade 3 AI3 0 €]
linear
4: HDI de pulso de alta velocidade
5: Entrada de divisdo de frequéncia do
encoder de tracao principal
Velocidade linear
P90.05 | definida por meio |0,0-100,0% 20,0% O
do teclado
Diametro da tragao 99,0m
P90.06 . 0,0-6000,0mm O
principal m
Relagéo de tragao
P90.07 principal de 0,000-60,000 1,000 O
acionamento
Tempo de ACC de
P90.08 . . 0,00-600,00s 0.00s O
velocidade linear
Tempo de DEC de
P90.09 . . 0,00-600,00s 0.00s O
velocidade linear
0x00-0x14
Unidades: Origem do ajuste de tenséo
Configuragdo de
P90.10 ~ 0: Teclado 0x00 €]
tenséo
1: A1
2: AI2
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Caodigo
de Nome Descrigao Padrao | Modificar

funcao
3:AI3
4: HDI de pulso de alta velocidade
Dezenas: Multiplicador de tensdo maxima
(P90.12)
0:1
1:10

Tenséao definida por
P90.11 ) 0,0-100,0% 10,0% O
meio do teclado

Quando a casa das dezenas de P90.10 € 0, a
faixa de ajuste € 0—60000N.

P90.12 Tensdo maxima 1000N O
Quando a casa das dezenas de P90.10é 1, a
faixa de ajuste é (0—60000)*10N.
0: Nao calculado
1: A1
2: AI2

Modo de calculo do|3- AI3
P90.13 diametro de 0 €]
rolagem 4: HDI de pulso de alta velocidade
5: Velocidade linear
6: Espessura (do fio)
7: Espessura (da tira)
Tempo de atraso
do calculo do
P90.14 . 0,0-100,0s 1,0s O
didmetro de
rolagem
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Caodigo
de Nome Descrigao Padrao | Modificar
funcao
Diametro minimo 50,0m
P90.15 0,0mm-P90.16 O
de rolagem m
Diametro maximo 1000,0
P90.16 P90.15-5000,0mm O
de rolagem mm
Diametro de 100,0m
P90.17 . P90.15-P90.16 (mm) O
rolagem inicial 1 m
Diametro de 100,0m
P90.18 . P90.15-P90.16 (mm) O
rolagem inicial 2 m
Diametro de 100,0m
P90.19 . P90.15-P90.16 (mm) O
rolagem inicial 3 m
Tempo de filtragem
de calculo do
P90.20 diametro de 0,000-60,000s 2,000s O
rolagem em
velocidade linear
0x00-0x11
Unidades:
0:Nao
Restricéo de L .
. 1: Restringir mudangas na direcéo inversa
célculo do diametro
P90.21 0x00 O
de rolagem em |Dezenas:
velocidade linear
0: Nao
1: Restricdo automatica de acordo com a
frequéncia de operagéo e a espessura do
material
Espessura do 0,010m
P90.22 ) 0,001-65,535mm O
material m
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Caodigo
de Nome Descrigao Padrao | Modificar
funcao
Numero de bobinas
P90.23 1-10000 1 €]
por camada
0-2
0: Entrada de terminal digital
1: Entrada de cartdo PG
Selecéo da fungao
P90.24 | de contagem de (Aplicavel ao método de calculo de 0 o
giros espessura)
2: Frequéncia de rotacéo
(Nenhuma contagem de giro automatica de
entrada)
Numero de pulsos
P90.25 ) 1-60 1 €]
por giro
Valor definido do
P90.26 diametro de 0,0-100,0% 80,0% O
rolagem
0x0000-0x1111
Unidades: Ao parar
0: Permanece o diametro de rolagem atual
Configuragéo de |1: Restaurar o diametro de rolagem inicial
redefinicdo do o
Po0.27 diametro de Dezenas: Desligar durante a operagéo 0x1000
rolagem .
0: Permanece o didametro de rolagem atual
1: Restaurar o diametro de rolagem inicial
Centenas: Alcance o valor definido do
didmetro de rolagem
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Caodigo
de Nome Descrigao Padrao | Modificar
funcao
0: Permanece o diametro de rolagem atual
1: Restaurar o diametro de rolagem inicial
Milhares: Limitagéo de reinicializagao do
terminal
0: Redefinigdo permitida durante a operagao
1: Redefinigdo permitida apenas ao parar
0-1
Referéncia de
P90.28 | saida do PID de |0O: Valor maximo 0 O
tenséo
1: Valor obtido
0-5
0: Primeiro grupo de P90
1: Diametro de rolagem (didametro maximo de
rolagem)
Origem do L o
. 2: Frequéncia de referéncia principal
P90.29 | parametro PID de L i 0 O
~ (frequéncia max.)
tenséo
3: Velocidade linear de operacéo (velocidade
linear maxima)
4: Desvio (Referéncia de 100%)
5: Terminal
Ganho proporcional
P90.30 0,000-30,000 0,030 O
do Grupo 1
Tempo integral do
P90.31 0,00-30,00s 5,00s O
Grupo 1
P90.32 Tempo diferencial 0,00-10,00s 0,00s O

-411-




VFD Motiondrive350A multifuncional de alto desempenho

Caodigo
de Nome Descrigao Padrao | Modificar
funcao
do Grupo 1
Ganho proporcional
P90.33 0,000-30,000 0,030 O
do Grupo 2
Tmpo integral do
P90.34 0,00-30,00s 5,00s O
Grupo 2
Tempo diferencial
P90.35 0,00-10,00s 0,00s O
do Grupo 2
Ponto de referéncia
P90.36 de ajuste de 0,0%—-P90.37 10,0% O
parametro PID 1
Ponto de referéncia
P90.37 de ajuste de P90.36-100,0% 50,0% O
parametro PID 2
Frequéncia minima
para o calculo do
P90.38 ) 0,00-50,00Hz 0,30Hz O
didmetro de
rolagem
Velocidade linear
minima para o
P90.39 | | N 0,0-100,0% 3,0% O
célculo do diametro
de rolagem
P91—Controle de tensdo no modo de torque
Caodigo
de Nome Descrigao Padrao | Modificar
funcao
Referénciade [g_1
P91.00 | velocidade zero de 0 €]
controle de tens3o |0: Velocidade linear maxima
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Caodigo
de Nome Descrigao Padrao | Modificar
funcao
1: Frequéncia maxima
Limite de
P91.01 | velocidade zero de |0,0-50,0% 0,5% O
controle de tenséo
Deslocamento de
P91.02 . 0,0-50,0% 2,0% O
velocidade zero
0-3
0: P03.14, P03.15
Origem de 1: Limite de rotagdo para frente definido pela
frequéncia de limite |velocidade da linha
P91.03 . 3 @]
superior de
controle de torque 2: Limite de rotagao inversa definido pela
velocidade da linha
3: Limite de rotagdes para frente e para tras
definido pela velocidade da linha
Deslocamento do
limite superior da
P91.04 frequéncia de 0,0-100,0% 5,0% O
operagéo do
controle de tenséo
Limiar de
P91.05 separagao 0,0-100,0% 5,0% O
diferencial
0-1
PID restringe o
P91.06 | limite reverso na |0: Habilitar 0 @]
velocidade zero
1: Desabilitar
P91.07 Selecdode  |0x000-0x111 0x000 )
compensagéao de
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Caodigo
de Nome Descrigao Padrao | Modificar
funcao
torque Unidades: Compensacéo de torque de
friccdo
0: Nao
1: Sim
Dezenas: Compensacgao de inércia
0: Nao
1: Sim
Centenas: Direcdo de compensacéo
0: Em linha com a dire¢éo do torque
1: Diferente da diregao do torque
0-2
Identificagédo dos 0: Inoperante
P91.08 parametros 1: Habilitar a identificagéo de inércia 0 ®)
mecénicos do mecanica do sistema
sistema
2: Habilitar a identificagdo do torque de atrito
mecanico
Coeficiente de
compensagéao de
P91.09 ) 0,0-100,0% 0,0% O
torque de atrito
estatico
Coeficiente de
compensagéao de
P91.10 . 0,0-100,0% 0,0% O
torque de atrito
deslizante 1
P91.11 | Coeficiente de  10,0-100,0% 0,0% 0
compensagéao de
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Caodigo
de

funcao

Nome

Descrigao

Padrao

Modificar

torque de atrito
deslizante 2

P91.12

Coeficiente de
compensagéao de
torque de atrito
deslizante 3

0,0-100,0%

0,0%

P91.13

Coeficiente de
compensagéao de
torque de alta
velocidade

0,0-100,0%

0,0%

P91.14

Ponto de
frequéncia de
compensagao do
torque de atrito
estatico

0,0%-P91.15

1,0%

P91.15

Ponto de
frequéncia de
compensagao do
torque de atrito
deslizante 1

P91.14-P91.16 (%)

20,0%

P91.16

Ponto de
frequéncia de
compensagao do
torque de atrito
deslizante 2

P91.15-P91.17 (%)

50,0%

P91.17

Ponto de
frequéncia de
compensagéo do
torque de atrito
deslizante 3

P91.16-P91.18 (%)

80,0%
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Caodigo
de Nome Descrigao Padrao | Modificar
funcao
Ponto de
frequéncia de
P91.18 | compensagdo de [P91.17-100,0% 100,0% O
torque de atrito de
alta velocidade
0-1
Origem de
P91.19 frequéncia de  |0: Velocidade linear 0 @]
ACC/DEC
1: Frequéncia de rotagao
Densidade do
P91.20 . 0-30000 kg/m3 0 kg/m3 @]
material
P91.21 | Largura do carretel {0,000-60,000m 0,000m O
Coeficiente de
P91.22 | compensagdo de |0,0-100,0% 10,0% O
inércia de ACC
Coeficiente de
P91.23 | compensagdo de |0,0-100,0% 10,0% O
inércia de DEC
04
0: Teclado
Origem de 1: Al
P91.24 coeficiente de 0 @]
transigdo de tensdo|2: Al2
3: Al3
4: HDI de pulso de alta velocidade
Transigao de
P91.25 |tensao definida por |0,0-100,0% 30,0% (@)
meio do teclado

-416-




VFD Motiondrive350A multifuncional de alto desempenho

Caodigo
de

funcao

Nome

Descrigao

Padrao

Modificar

P91.26

Correcéo de
compensagao da
transicéo de tensdo

0,0-5000,0mm

0,0mm

P91.27

Selecéo de curva
de transicéo de
tenséo

0-1
0: Curva proporcional inversa

1: Curva multiponto

P91.28

Valor do diametro

de rolagem 1

0,0-5000,0mm

200,0m

P91.29

Coeficiente de
transicao de tensdo
para o valor do
didmetro de

rolagem 1

0,0-50,0%

3,0%

P91.30

Valor do diametro

de rolagem 2

0,0-5000,0mm

500,0m

P91.31

Coeficiente de
transicéo de tensdo
para o valor do
didmetro de

rolagem 2

0,0-50,0%

7,0%

P91.32

Valor de
compensagéao de
tenséo a
velocidade zero

0,0-300,0%

0,0%

P91.33

Configuragdo do
didmetro de

rolagem atual

0,0-5000,0mm

0,0mm
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P92—Func¢oes de controle de tensao personalizadas

Caodigo
de Nome Descrigao Padrao | Modificar
funcao
Ganho de
P92.00 velocidade pré- [0,0-100,0% 100,0% @]
acionamento
0-2
. 0: Definido com base em P03.20, P03.21
Limite de torque
P92.01 L 2 O
pré-acionamento 1: Definido com base em P93.02
2: Definido com base na tensao configurada
Ajuste do limite de
P92.02 torque pré- 0,0-200,0% 100,0% @]
acionamento
0-1
Ativagao de
P92.03 | converséao de bit |0: Desabilitar 0 €]
zero
1: Habilitar
P92.04 Bit zero inicial  {0,0-100,0% 10,0% O
P92.05 Bit zero final 0,0-100,0% 50,0% O
Tempo de
conversao do bit
P92.06 . 0,00-60,00s 5,00s O
zero inicial para o
bit zero final
Tempo de
conversao do bit
P92.07 . .10,00-60,00s 5,00s O
zero final para o bit
zero inicial
0-3
P92.08 | Modo de detecgdo 0 @)
de interrupgédo de |0: Nao detectado

-418-




VFD Motiondrive350A multifuncional de alto desempenho

Caodigo
de Nome Descrigao Padrao | Modificar
funcao
alimentacéo 1: Detectado com base no valor digital
2: Detectado com base no valor do célculo do
didmetro de rolagem
3: Detectado com base na posicdo de
feedback
Tempo de retardo
de inicio de
P92.09 deteccgéo de 0,0-200,0s 20,0s O
interrupgéo de
alimentagao
Limite inferior de
frequéncia de
10,00H
P92.10 deteccgéo de 0,00-300,00Hz O
z
interrupgéo de
alimentacgao
Faixa de erro de
deteccgéo de
P92.11 . ~ 0,1-50,0% 10,0% O
interrupgéao de
alimentagao
Determinagéo do
tempo de atraso da
P92.12 deteccgéo de 0,1-60,0s 1,0s O
interrupgéo de
alimentagao
0x000-0x111
Modo de manuseio Unidades: Modo de parada
P92.13 | da interrupgéo da 0: Desacelerar até a parada em modo de 0x000 ©
alimentagao T
emergéncia
1: Parada por inércia
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Caodigo
de Nome Descrigao Padrao | Modificar

funcao
Dezenas: Modo de alarme
0: Parar no modo de parada habilitado sem
reportar um alarme
1: Reportar um alarme e parar por inércia
Centenas: Funcdo de memoéria do diametro
de rolagem de interrupgao de alimentagao
0: Desabilitar
1: Habilitar

Frequéncia de
P92.14 frenagem até a  |{0,00-300,00Hz 1,50Hz O
parada
Tempo de
P92.15 frenagem até a  |0,0-600,0s 0,0s O
parada
P93—Visualizagao do status do controle de tensao
Caodigo
de Nome Descrigao Padrao |Modificar

funcao
0-3
0: Controle de tensé&o invalido

Modo de controle |1: Controle de velocidade de tensdo de malha
P93.00 0 [ J
real fechada

2: Controle de torque de tensédo de malha
aberta
3: Controle de torque de tensdo de malha
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Caodigo
de Nome Descrigao Padrao |Modificar
funcao
fechada
Modo de 0-1
enrolamento/
P93.01 0: Enrolamento 0 [ ]
desenrolamento
real 1: Desenrolamento
Diametro de
P93.02 L 0,0-5000,0mm 0,0mm [ ]
rolagem inicial
Redefinir o
P93.03 didametro de 0,0-5000,0mm 0,0mm [ )
rolagem
Taxa de alteragéo
0,00m
P93.04 do diametro de |0,00-655,35mm/s y [ )
m/s
rolagem
Diametro de
P93.05 0,0-5000,0mm 0,0mm [ ]
rolagem atual
Diametro de
rolagem para
P93.06 0,0-5000,0mm 0,0mm [ ]
calculo de
velocidade linear
Velocidade linear . 0,0m/m
P93.07 . 0,0-6000,0m/min . [ ]
configurada in.
Velocidade linear . 0,0m/m
P93.08 0,0-6000,0m/min . [ ]
atual in.
Frequéncia de
P93.09 . 0,00-600,00Hz 0,00Hz [ ]
referéncia principal
Ganho proporcional
P93.10 | 0,00-30,00 0,00 [ ]
rea
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Caodigo
de Nome Descrigao Padrao |Modificar
funcao
P93.11 | Tempo integral real |0,00-30,00s 0,00s [ )
Valor de saida
P93.12 . 0-65535 0 [ J
proporcional
Valor de saida
P93.13 . 0-65535 0 [ J
integral
Limite superior de
P93.14 -100,0-100,0% 0,0% [ J
PID
Limite inferior de
P93.15 -100,0-100,0% 0,0% [ J
PID
Frequéncia de
P93.16 -99,99-99,99Hz 0,00Hz [ J
saida PID
Frequéncia de
P93.17 |operagéo de tragado |-300,0-300,0Hz 0,0Hz [ )
principal
P93.18 |Tensé&o configurada|0—30000N ON [ J
Coeficiente de
P93.19 L _ 10,0-100,0% 0,0% [ J
transicao de tensdo
P93.20 Tenséo real 0-30000N ON [ ]
Valor de referéncia
P93.21 . -300,0-300,0% 0,0% [ J
de torque basico
Valor de torque de
P93.22 | compensagdo de (-300,0-300,0% 0,0% [ ]
atrito
Inércia rotacional 0,00
P93.23 . 0,00-655,35 kg.m? [ J
do sistema kg.m?
Po3.24 Taxa de alteragdo -99,99-327,67Hz 0,00Hz/ L4
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Caodigo
de Nome Descrigao Padrao |Modificar
funcao
de frequéncia s
Valor de
compensagéao de
P93.25 | torque da inércia (-300,0-300,0% 0,0% [ ]
de rotagao do
sistema
Valor de referéncia
P93.26 |apds compensagéao [-300,0-300,0% 0,0% [ ]
de torque
Torque de saida
P93.27 -300,0-300,0% 0,0% [ J
PID
Torque de saida
P93.28 i -300,0 — 300,0% 0,0% [ J
final
P93.29 Tensdo medida |0—-30000N ON [ J
Ndmero de voltas
P93.30 de material no  |-100-32767 0 [ ]
carretel
Comprimento do
P93.31 . 0-65535m Om [ J
material no carretel
Incremento de
P93.32 . 0,0-6553,5m 0,0m [ J
comprimento
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7 Solugao de problemas
7.1 Conteudo do capitulo

Esse capitulo orienta o usuario sobre como redefinir falhas e verificar o histérico de falhas. Uma lista
completa de alarmes e informacgdes de falhas, bem como possiveis causas e medidas corretivas, sdo
apresentadas neste capitulo.

< As operagdes mencionadas neste capitulo devem ser realizadas apenas por
A profissionais treinados e qualificados. As operagdes devem ser realizadas de
acordo com as instrugdes apresentadas em Precaugdes de Seguranga.

7.2 Indicagoes de alarmes e falhas

As falhas s&do apontadas por meio de indicadores (consulte "Operagdo do VFD pelo teclado"). Quando
o indicador TRIP esta aceso, o alarme ou cédigo de falha exibido no teclado indica que o VFD esta
em status de excegdo. Este capitulo abrange a maioria dos alarmes e falhas, suas possiveis causas
e medidas corretivas. Se ndo for possivel descobrir as causas do alarme ou falha, entre em contato
com o escritério local da MOTRONICS/MOTRONICS.

7.3 Redefinicao de falha
E possivel reinicializar o VFD por meio da tecla [STOP/RST] no teclado, pelas entradas digitais ou

cortando a alimentagdo do VFD. Depois que as falhas sdo removidas, o motor pode ser iniciado
novamente.

7.4 Historico de falhas

P07.27-P07.32 registram os seis tipos de falha mais recentes; P07.33—P07.40, P07.41-P07.48 e
P07.49-P07.56 registram os dados de operagao do VFD quando as trés ultimas falhas ocorreram.

7.5 Falhas e solugdes do VFD
Em caso de falha, trate-a da seguinte forma.

1. Em caso de falha no VFD, confirme se a exibigdo do teclado esta incorreta Se sim, contate a
MOTRONICS/MOTRONICS;

2. Se o teclado estiver operando corretamente, verifique os codigos de fungdo no grupo P07 para
confirmar os parametros de registro de falhas correspondentes e determine o status real quando
a falha ocorreu;

3. Consulte a tabela abaixo para verificar condigdes de excegdo correspondentes com base nas
medidas corretivas;

4. Descarte as falhas ou solicite a ajuda de profissionais;

5. Apos confirmar que as falhas foram removidas, redefina a falha e inicie a operagao.
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7.5.1 Detalhes sobre falhas e solugoes

Nota: Na tabela a seguir, os nimeros entre colchetes como [1], [2] e [3] na coluna Tipo de falha

indicam os codigos de tipo de falha do VFD lidos por meio da comunicagéo.

Caodigo . ; X X
de falh Tipo de falha Causa possivel Medidas corretivas
e falha
[1] Protecéo fase U | A aceleragdo é muito rapida; | Aumente o tempo de
Out1 da unidade aceleragao;
inversora O modulo IGBT esta
danificado; Substitua a unidade de
[2] Protecéo fase-V alimentacgao;
out2 da unidade Erros causados por
. interferéncia; os fios de Verifique os fios de
inversora
acionamento estdo mal acionamento;
= conectados;
[3] Protecao fase-W Verifique a presenga de
outs da unidade Em curto com o interferéncia ao redor do
Inversora aterramento. equipamento periférico.
[7] Sobretensao Verifique a poténcia de
oV1 durante a O tempo de desaceleragédo entrada:
~ €& muito curto;
aceleragéo
Verifique se o tempo de
[8] Sobretensao Excecéio & tenséo de desaceleragdo da carga é
ov2 durante a entrada; muito baixo; ou o motor liga
desaceleragéo Feedback de energia alto; durante a rotagéao;
Auséncia de unidades de Instale unidades de frenagem
[9] Sobretenséo frenagem: dinamica;
durante o operagao '
ov3 ; Verifique a configuragéo dos
em velocidade A frenagem dinamica nédo
constante esta habilitada. codigos de fungdo
relacionados.
[4] Sobrecorrente | A aceleragao é muito rapida; | Aumente o tempo de
OC1 durante a ~ s .
5 A . aceleracédo/desaceleragéo;
aceleracio Atensao da rede esta muito » L
. Verifique a poténcia de
baixa; trada:
[5] Sobrecorrente entra .a, ]
0Cc2 durante a A poténcia do VFD esta Selecione o VFD com maior
desaceleragéo muito baixa; poténcia;
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Caodigo . ; X X
Tipo de falha Causa possivel Medidas corretivas
de falha
Carregamento transitério ou | Verifique se a carga esta em
excecgao; curto-circuito (curto-circuito a
terra ou linha a linha) ou se a
Curto-circuito a terra ou < x .
rotagdo nédo é suave;
[6] Sobrecorrente perda de fase de saida;
durante o operacio Verifique a fiagdo de saida;
0oC3 perag Fontes de interferéncia
em velocidade externa; Verifique a presenga de
constante interferéncia;
A protecao de parada por
sobrecorrente nédo esta Verifique a configuragéo dos
habilitada. codigos de fungéo
relacionados.
Atensdo da rede esta muito | Verifique a poténcia de entrada
[10] Falha de baixa; da rede;
. subtenséo do A protecao de parada por Verifique a configuragéo dos
barramento sobretensdo néo esta codigos de fungéo
habilitada. relacionados.
Atensao da rede esta muito
baixa; Verifique a tenséo da rede;
A corrente nominal do motor | Redefinigdo da corrente
[11] Sobrecarga do . .
OoL1 esta ajustada nominal do motor;
motor .
incorretamente;
Verifique a carga e ajuste o
Motor parado ou carga salta | aumento de torque.
violentamente.
A aceleragéo é muito rapida; | Aumente o tempo de
aceleracao;
O motor em rotagdo é
[12] Sobrecarga do reiniciado; Evite reiniciar apds a parada;
OL2
VFD Atensdo da rede esta muito | Verifique a tenséo da rede;
baixa;
Selecione o VFD com maior
A carga é muito alta; poténcia;
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Caodigo . ; X X
Tipo de falha Causa possivel Medidas corretivas
de falha
A poténcia é muito baixa. Selecione o motor adequado.
Verifique a poténcia de
SP [13] Perda de fase |Perda de fase ou flutuagéo entrada;
no lado da entrada |violentanaentradaR,SeT. Verifique a fiaggo de
instalagéo.
[14] Perda de fase Perda de fase na saida U, V, | verifique a fiagdo de saida;
SPO lado d d W (ou as trés fases do
no lado de saida i
motor s&0 assimétricas). Verifique o motor e o cabo.
[15] O duto de ar esta bloqueado
OH1 Superaquecimento | ou a ventoinha esta
do médulo danificada; Ventile o duto de ar ou
retificador substitua a ventoinha;
A temperatura ambiente é ’
[6] muito alta; Diminua a temperatura
. Sob del ambiente.
OH2 Superaquecimento | ©0breécarga de longa
do modulo inversor | duragéo durante a
operagéo.
O terminal de entrada de Verifique a entrada do
EF [17] Falha externa . »
falha externa Sl atua dispositivo externo
L .| Defina uma taxa de
Ataxa de transmissao esta L
. . transmissao adequada;
configurada incorretamente;
. Verifique a fiagdo das
Falha na linha de . .
[18] Falha de o interfaces de comunicag&o;
N comunicagéo;
CE comunicagéo
Defina o enderego de
Modbus/Modbus Erro de endereco de L ¢
TCP L comunicagio adequado;
comunicagéo;
L Substitua ou altere a fiagao
A comunicagao sofre forte .
. L. para aumentar a capacidade
interferéncia . L
anti-interferéncia
ItE [19] Falha de »
~ Mau contato do conector da | Verifique o conector e
detecgao de
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Caodigo . ; X X
Tipo de falha Causa possivel Medidas corretivas
de falha
corrente placa de controle; reconecte-o;
O componente hall esta Substitua o componente hall;
danificado;
Substitua a placa de controle
Excegéao ao circuito de principal.
amplificagdo.
A capacidade do motor ndo | Altere o modelo VFD ou adote
coincide com a capacidade | o modo V/F para controle;
do VFD. Esta falha pode
ocorrer facilmente se a Defina o tipo de motor
diferenca entre eles for adequado e os parametros da
superior a cinco classes de | Placa de identificagao;
poténcia; .
Esvazie a carga do motor e
[20] Falha de .
tE . O parametro do motor esta | €xecute o autoajuste
autoajuste do motor
configurado incorretamente; novamente;
Os parametros obtidos com | Verifique a fiagéo do motor e a
0 autoajuste desviam-se configuragdo dos parametros;
acentuadamente dos . .
N _ Verifique se a frequéncia limite
parametros padrao; L
superior € maior que 2/3 da
Timeout de autoajuste. frequéncia nominal.
N Pressione [STOP/RST| para
Erro de R/W nos parametros defini
redefinir;
21] Falha da . ’
EEP [21] de controle;
EEPROM | . Substitua a placa de controle
A EEPROM esta danificada. o
principal.
. Verifique os fios do sinal de
Feedback PID offline; " )
opg |22 Falha off-ine de eedback de PID;
feedback PID A origem do feedback de " )
Verifique a origem do feedback
PID desaparece;
de PID.
bCE [23] Falha na Falha no circuito de Verifique a unidade de
unidade de frenagem ou tubo de frenagem, substitua por novos
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Caodigo . ; X X
Tipo de falha Causa possivel Medidas corretivas
de falha
frenagem frenagem danificado; tubos de frenagem;
A resisténcia do resistor de | Aumente a resisténcia de
frenagem externo é muito frenagem
baixa
O tempo de operagao real . "
i . Solicite o auxilio do fornecedor,
[24] O tempo de do VFD é maior do que o . .
END ~ ~ ajuste o tempo de operagéo
operacdo acabou |tempo de operagéo .
. configurado.
configurado.
[25] Falha de O VFD libera o pré-alarme . L )
Verifique o limite de pré-alarme
OoL3 sobrecarga de sobrecarga com base no
. . de carga e sobrecarga.
eletrénica valor definido.
O fio do teclado esta Verifique os fios do teclado
desconectado ou com mau | para confirmar a presenga de
contato; falha;
[26] Falha de . , ) "
L O fio do teclado é muito Verifique os arredores para
PCE comunicacéo do . . . .
longo e sofre interferéncia; | descartar quaisquer origens de
teclado . L.
interferéncia;
Falha de circuito no teclado
ou na parte de comunicagdo | Substitua o hardware e solicite
da placa principal. o servigo de manutengéo.
O fio do teclado esta »
Verifique os arredores para
desconectado ou com mau . .
descartar quaisquer origens de
contato; . A
interferéncia;
[27] Erro de upload | O fio do teclado é muito . .
UPE . . L Substitua o hardware e solicite
de parametro longo e sofre interferéncia; . _
o servigo de manutencéo;
Falha de circuito no teclado . »
. _ | Substitua o hardware e solicite
ou na parte de comunicagdo . ~
o o servigo de manutencgéo.
da placa principal.
[28] Erro de O fio do teclado esta Verifique os arredores para
DNE download de desconectado ou com mau | descartar quaisquer origens de
parametro contato; interferéncia;
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Caodigo . ; X X
Tipo de falha Causa possivel Medidas corretivas
de falha
O fio do teclado é muito Substitua o hardware e solicite
longo e sofre interferéncia; o servigo de manutengéo;
Erro de armazenamento de | Faga backup dos dados do
dados no teclado. teclado.
A saida do VFD esta
conectada em curto a terra; Verifique a fiagéo do motor;
O circuito de detecggo de Substitua o componente hall;
ETHA [32] Falha de curto- | corrente apresenta defeito; Substitua a placa de controle
circuito a terra 1 S
A configuragdo de poténcia principal;
real do motor desvia-se Redefina os parametros do
acentuadamente da
motor corretamente.
poténcia do VFD.
A saida do VFD esta
conectada em curto a terra; Verifique a fiagdo do motor;
O circuito de detecggo de Substitua o componente hall;
ETH2 [33] Falha de curto- | corrente apresenta defeito; Substitua a placa de controle
circuito a terra 1 S
A configuragédo de poténcia principal;
real do motor desvia-se Redefina os parametros do
acentuadamente da
motor corretamente.
poténcia do VFD.
Verifique a carga adequada,
aumente o tempo de detecgéo;
dE [34] Falha de desvio | A carga é muito pesada ou
u - A
de velocidade ocorreu uma parada. Verifique se os parametros de
controle estao configurados
corretamente.
Os parametros de controle | verifique a carga,
do motor sincrono estao
[35] Falha de . - .
STo configurados Verifique se a carga esta
desajuste . .
incorretamente; adequada;
O parametro obtido com o | Verifique se os parametros de
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Caodigo . ; X X
Tipo de falha Causa possivel Medidas corretivas
de falha
autoajuste é impreciso; controle estao configurados
corretamente;
O VFD n&o esta conectado
ao motor. Aumente o tempo de detecgao
de desajustes.
O VFD executa o pré- » L )
[36] Falha de Verifique o limite de pré-alarme
LL . alarme de subcarga com
subcarga eletrénica o de carga e sobrecarga.
base no valor definido.
A sequéncia de linha do
[37] Falha off-line do | encoder esta incorreta ou os . L
ENC1o ) . _ Verifique a fiagdo do encoder.
encoder fios de sinal estdo mal
conectados.
O sinal de velocidade do
[38] Falha de j . L
ENC1d . encoder é contrario ao Redefinir diregcdo do encoder.
reversao do encoder . .
sentido de rotagéo do motor.
[39] Falha off-line do | Os fios de sinal Z estao » L .
ENC1Z Verifique a fiagdo do sinal Z.
pulso Z do encoder | desconectados.
Superaquecimento do motor | Verifique a fiagdo do terminal
terminal de entrada é valido; | de entrada de
superaquecimento do motor
[59] Falha de Exceg&o na detecgdo de (fungdo do terminal 57);
oT superaquecimento temperatura t .
Verifique o sensor de
do motor = . .
Excecgéo no resistor; temperatura;
Excegéo ou operagéo de Verifique o motor e faga a
sobrecarga de longa data. | manutengao no motor.
STO [40] Torque de A fungdo STO é habilitada /
parada seguro por forgas externas.
[41] Excegédo ao Fiago inadequada do STO Verifique se a fiagédo do
STLA1 circuito seguro do Falha na chave externa do terminal do STO esta
canal H1 sTO: adequada e firme o suficiente;
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Caodigo . ; X X
Tipo de falha Causa possivel Medidas corretivas
de falha
Falha de hardware no Verifiqgue se a chave externa
circuito de seguranga do do STO opera corretamente e
canal H1. reinicie-a;
Substitua a placa de controle.
. Verifique se a fiagédo do
Fiagdo inadequada do STO . .
terminal do STO esta
Falha na chave externa do | @dequada e firme o suficiente;
[42] Excecdo no STO:
STL2 circuito seguro do ' Verifique se a chave externa
canal H2 Falha de hardware no do STO opera corretamente e
circuito de seguranga do reinicie-a;
canal H2. .
Substitua a placa de controle.
[43] Excecdo no
Falha de hardware no .
STL3 canalH1enocanal | . | Substitua a placa de controle.
circuito STO.
H2
[44] Falha de
verificagdo do )
. A placa de controle esta .
CrCE codigo de . Substitua a placa de controle.
com defeito.
seguranca FLASH
CRC
N&o deve-se inserir dois
[55] Tipo de cartdo | Os dois cartdes de cartdes do mesmo tipo;
E-Err de expanséao expansao inseridos sdo do | verifique o tipo de cartdo de
repetitivo mesmo tipo. expansao e remova um cartdo
apos desligar.
ENCUV [56] Falha de perda | Nenhuma variagao de nivel Verifique a fiagéo do UVW;
de UVW do encoder | elétrico no sinal UVW. . o
O encoder esta danificado.
[60] Falha ao Ha transmissao de dados Confirme se o cartéo de
F-Er identificar o cartdo | nas interfaces do slot de expansao inserido &
= = . = compativel;
de expanséo no slot | cartdo 1, porém néo é
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Caodigo
de falha

Tipo de falha

Causa possivel

Medidas corretivas

de cartéo 1

possivel ler o tipo de cartao.

Estabilize as interfaces do
cartdo de expanséao apoés o
desligamento e confirme se a
falha ainda ocorre na

inicializagéo seguinte;

Verifique se a porta de
insergao esta danificada. Se
sim, substitua a porta de
insercao apods desligar.

F2-Er

[61] Falha ao
identificar o cartdo
de expanséo no slot
de cartéo 2

Ha transmissao de dados
nas interfaces do slot de
cartdo 2, porém nao é
possivel ler o tipo de cartao.

Confirme se o cartdo de
expansao inserido &
compativel;

Estabilize as interfaces do
cartdo de expanséao apoés o
desligamento e confirme se a
falha ainda ocorre na

inicializagéo seguinte;

Verifique se a porta de
insergao esta danificada. Se
sim, substitua a porta de
insergcao apods desligar.

F3-Er

[62] Falha ao
identificar o cartdo
de expanséo no slot
de cartédo 3

Ha transmisséo de dados
nas interfaces do slot de
cartdo 3, porém nao é
possivel ler o tipo de cartao.

Confirme se o cartdo de
expansao inserido &
compativel;

Estabilize as interfaces do
cartdo de expanséao apoés o
desligamento e confirme se a
falha ainda ocorre na

inicializagéo seguinte;

Verifique se a porta de
insergao esta danificada. Se
sim, substitua a porta de
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Caodigo
de falha

Tipo de falha

Causa possivel

Medidas corretivas

insergcao apods desligar.

C1-Er

[63] Timeout de
comunicagéo com o
cartdo de expanséao

no slot de cartéo 1

N&o ha transmisséo de
dados nas interfaces do slot
de cartéo 1.

Confirme se o cartdo de
expansao inserido &
compativel;

Estabilize as interfaces do
cartdo de expanséao apoés o
desligamento e confirme se a
falha ainda ocorre na

inicializagéo seguinte;

Verifique se a porta de
insergao esta danificada. Se
sim, substitua a porta de
insergcao apods desligar.

C2-Er

[64] Timeout de
comunicagéo com o
cartdo de expanséao

no slot de cartéo 2

N&o ha transmisséo de
dados nas interfaces do slot
de cartéo 2.

Confirme se o cartdo de
expansao inserido &
compativel;

Estabilize as interfaces do
cartdo de expanséao apoés o
desligamento e confirme se a
falha ainda ocorre na

inicializagéo seguinte;

Verifique se a porta de
insergao esta danificada. Se
sim, substitua a porta de
insercao apods desligar.

C3-Er

[65] Timeout de
comunicagéo com o
cartdo de expanséao

no slot de cartéo 3

N&o ha transmisséo de
dados nas interfaces do slot
de cartéo 3.

Confirme se o cartdo de
expansao inserido &
compativel;

Estabilize as interfaces do
cartdo de expanséao apoés o
desligamento e confirme se a
falha ainda ocorre na
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Caodigo
de falha

Tipo de falha

Causa possivel

Medidas corretivas

inicializagéo seguinte;

Verifique se a porta de
insergao esta danificada. Se
sim, substitua a porta de
insercao apods desligar.

E-DP

[29] Falha de
timeout de
comunicagao do
cartdo PROFIBUS

N&o ha transmisséo de
dados entre o cartdo de

comunicagéo e o

controlador host (ou PLC).

Verifique se a fiagédo do cartéo
de comunicacgéo esta solta.

E-NET

[30] Falha de
timeout de
comunicagao do
cartao Ethernet

N&o ha transmisséo de
dados entre o cartdo de
comunicagéo e o
controlador host.

Verifique se a fiagdo do cartéo
de comunicacgéao esta solta.

E-CAN

[31] Falha de
timeout de
comunicagao do
cartdo canopen

N&o ha transmissao de
dados entre o cartao de
comunicagéo e o
controlador host (ou PLC)

Verifique se a fiagdo do cartéo
de comunicacgéo esta solta.

E-PN

[57] Falha de
timeout de
comunicagao do
cartdo PROFINET

N&o ha transmissao de
dados entre o cartao de
comunicagéo e o
controlador host (ou PLC)

Verifique se a fiagédo do cartéo
de comunicacgéo esta solta.

E-CAT

[66] Falha de
timeout de
comunicagao do
cartdo EtherCAT

N&o ha transmissao de
dados entre o cartao de
comunicagéo e o
controlador host (ou PLC)

Verifique se a fiagédo do cartéo
de comunicacgéo esta solta.

E-BAC

[67] Falha de
timeout de
comunicagao do
cartdo BACNet

N&o ha transmisséo de
dados entre o cartdo de

comunicagéo e o

controlador host (ou PLC).

Verifique se a fiagédo do cartéo
de comunicacgéo esta solta.

E-DEV

[68] Falha de
timeout de

N&o ha transmisséo de
dados entre o cartdo de

Verifique se a fiagdo do cartdo
de comunicacgéo esta solta.
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Caodigo . ; X X
de falh Tipo de falha Causa possivel Medidas corretivas
e falha
comunicagao do | comunicagao e o
cartdo DeviceNet | controlador host (ou PLC).
[58] Falha de
timeout de N&o ha transmissao de
SECAN comunicagao do | dados entre os cartées de Verifique se a fiagdo do cartao
cartdo de comunicagdo CAN mestre e | de comunicagao esta solta.
comunicagdo CAN | escravo
mestre/escravo
[69] Falha do Detecte o VED CAN
etecte o escravo e
escravo CAN na Falha em um dos VFDs .
S-Err . L analise a causa de falha
sincronizagao CAN escravos
e/ correspondente do VFD
mestre/escravo
Erro de légica do programa | Verifique a légica do programa
[45]-[54] Falhas | 4o usuario no cartao do usuario.
P-E1-P- | personalizadas do | programavel.
E10 cartdo programavel Execute a solugéo de
1-10 Falha na posi¢do problemas com base em falhas
personalizada. personalizadas reais.
O sensor de temperatura . .
PT100 & i . ~ Calibre o sensor por meio das
é impreciso ou ndo
[70] EC PT100 esté calibraZO configuragdes de parametros.
OtEd detectou . » Abaixe a temperatura do
superaquecimento | A temperatura do dispositivo | N
i t bient dispositivo ou a temperatura
ou a temperatura ambiente .
ambiente.
esta muito alta.
O sensor de temperatura . .
PT1000 & | . 5 Calibre o sensor por meio das
é impreciso ou ndo
[71] EC PT1000 esté calibradz configuragdes de parametros.
OtE2 detectou . » Abaixe a temperatura do
superaquecimento | A temperatura do dispositivo | N
i t bient dispositivo ou a temperatura
ou a temperatura ambiente .
ambiente.
esta muito alta.
E-EIP [72] Timeout de N&o ha transmisséo de » L .
L ~ Verifique se a fiagdo do cartdo
comunicagao do | dados entre o cartdo de
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Caodigo . ; X X
de falh Tipo de falha Causa possivel Medidas corretivas
e falha
EtherNet IP comunicagéo e o de comunicacgéo esta solta.
controlador host (ou PLC).
E-PAO [73] Bootloader de | O bootloader de atualizagao Fal
- ale conosco.
atualizagédo ausente | esta ausente.
Conecte uma fonte de
A tensédo de entrada de Al1 | alimentagéo de 5V ou 10ma
[74] Desconexdo esta muito baixa; para verificar se a entrada esta
E-Al1 Al normal;
A fiagdo Al1 esta
desconectada. Verifique a fiagdo ou substitua
os cabos.
Conecte uma fonte de
Atensao de entrada de Al2 | alimentagéo de 5V ou 10A
[75] Desconexdo esta muito baixa; para verificar se a entrada esta
E-AI2 Al2 normal;
A fiagdo Al2 esta
desconectada. Verifique a fiagdo ou substitua
os cabos.
Conecte uma fonte de
Atensdo de entrada de AI3 | alimentagéo de 5V ou 10mA
[76] Desconexdo esta muito baixa; para verificar se a entrada esta
E-AI3 Al3 normal;
A fiagdo Al4 esta
desconectada. Verifique a fiagdo ou substitua
os cabos.

.5.2 Outros status

Caodigo . ) _
. Tipo de status Causa possivel Solugao

exibido

Falha de O sistema estéa desligado . .

PoFF . B B Verifiqgue as condi¢des da
alimentacao do ou a tensdo do barramento d
rede.
sistema esta muito baixa.
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7.6 Analise de falhas comuns
7.6.1 Motor nao opera

O interruptor de ar e o Nio
contator EM no lado de cort:ﬁ:‘red: ar
entrada estdo fechados?

Sim

Indicador de energia
ligado?

0 teclado exibe as

informacdes?

Verifique a tensdo
Falha do VDF

doRSTcomoa
multimetro

As informacdes de falha
s#o exibidas?

Operacédo
adequada
Normal N N l Nao Ocorre excecdo
acdo 5 "
w?&: gzs a Néo Os parametros de Identifique o canal de Terminal | Verifique a tensdo Operagéo
redefinicdo dos goilmunicacho estdo comandos de operacao da rede adequada
Ocorre excecdo I Sim Tedlado Nomal
Normal
erifique se o terminal de N0 peracio correta
entrada esta correto aoé:oo"ecnmnlo

Normal
> I Operagéo ]. < Pressione RUN para I|gar> <V
Sim
Ocorre excecao

Operacéo AflacBode
correta?
I . Ocorre excecao
Ocorre excecdo
Avelocidade do comando™_ V2 Operacao correta apos o \JNormal Operacio
estd definida corretamente? comando de velocidade ser :om:;ﬂ
definido corretamente?

Ocorre excecdo

Falha do VFD

com o a multimetro

O motor eslé conectado Néo I Conecte o motor
corretamente? corretamente

IReduza a carga se
Sim © motor estiver
bloqueado por

Falha do motor l‘_< Carga excessiva?
carga excessiva

<enfque atenséo do UVW
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7.6.2 O motor vibra

Defina os
parametros

O paréametro de

vibracdo de V/F esta
definido

corretamente?

O motor vibra ou emite
um som incomum

v

A

stéo definidos corretamente?

Os parametros do N&o | pefina o parametro e
motor e o tipo de motor > o tipo de motor
estéo definidos corretos
l Sim
O autoajuste foi Nao
autoajuste foi » i i
realizado? P{Realize o autoajuste
l Sim
Controle vetorial? >
l Sim
El
Os parametros ASR e ACR > Defina os parametros

corretamente

» Sim
»

durante a operag@o na

frequéncia confgurada?

Ocorrem flutuacdes incomuns Sim

A 4

Verifique a frequéncia
configurada

Néo

na carga?

Ocorrem flutuacdes incomuns Sim

A 4

Verifique a carga

l Nzo

NN N

Em caso de falha do

VFD, entre em contato

>
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7.6.3 Sobretensao
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7.6.4 Subtensdo

Falha de subtensao

Atensao da fonte de
alimentagao esta dentro da
faixa padréo?

Néao

O interruptor de ar e o
contator estdo abertos ou
encontram excegoes?

NN

Nao

~
Um dispositivo de grande necessidade
de poténcia esta operando na rede,
reduzindo sua tensdo?

N

Nao

O VFD desliga durante a
execugao?

L AN

Em caso de falha do VFD,
entre em contato conosco
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“Nao °

Sim

Y

Certifique-se de que a fonte de|
alimentacédo atenda as
necessidades da aplicacdo

Sim

A 4

Feche o interruptor de ar
e o contator e lide com
quaisquer excegoes

Sim

\ 4

Ajuste a entrada da
rede

Sim

Identifique as causas de
desligamento e corrija
quaisquer excecoes
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7.6.5 Aquecimento incomum do motor

Aquecimento anormal do
motor

Os parametros do motor
estdo configurados
corretamente?

N

Sim

O autoajuste dos
pardmetros foi realizado?

AN

Sim

O VFD opera em baixa
velocidade o tempo todo?

Sim

Nao

Motor de frequéncia
variavel?

7N\

Sim

Carga excessiva?

Néo
A

As trés fases do motor
estdo equilibradas?

Sim

A frequéncia de transporte Sim
esta muito baixa?

Nao

A
O cabo do motor é muito
longo?

Nao

Em caso de falha do VFD,
entre em contato conosco
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Nao

Defina os
parametros do
motor

Nzo |

Facao
autoajuste dos
parametros

Nao
B
L

Use um motor de
frequéncia
variavel

Sim

Reduza a carga

Nao

Substitua o
motor

Ajuste a
frequéncia de
transporte

Sim

Adicione um
filtro de saida
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7.6.6 Superaquecimento do VFD.

Superaquecimento do

VFD.
A
A carga € muito alta ou a Sim‘ Reduza a carga e aumente
capacidade do VFD é muito #| a capacidade do inversor
baixa?
Slm . . e
Atemperatura ambiente > éggg::]::od;zpf::;‘; ie
A s
estd muito alta? classificacéio do VFD
Aventoinha do VFD Sim N Em caso de falha do
emite um ruido »|  VFD, entre em contato
anormal? CONosco
O dissipador de calor esta Sim | Limpe o dissipador de calor
bloqueado? P e melhore as condicbes de
resfriamento
Afrequéncia de transporte Sim | Reduza a frequéncia de
esta muito alta? ' transporte

Em caso de falha do
VFD, entre em
contato conosco
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7.6.7 O motor para durante a aceleragao

Em caso de falha
do VFD, entre em
contato conosco

© motor para durante
a aceleragdo

}

O tempo de ACC &
muito curto?

Sim

Aumente o tempo
de ACC

lN o

Use cabos maiores, encurte 3

Em caso de falha do
VFD, entre em contato

conosco
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Verifique 3 tens3o nos terminais do \SiM gane =
motor com um multimetro. A tensao qd':‘:ang':&ﬁ;:ad% x::f;e
estd dentro da faixa definida? saida etc.
Nao
ioarei Sim - Sii Entre em
Carga ou inércia M i Am
. otor especial usado?
excessiva? P contato
conosco.
Nao . Nao
Reduza o torque da Sim Reduza a inércia da
carga e aumente a | Torque de carga de carga e aumente a
capacidade do excessivo? capacidade do VFD
VFD
Reforco de torque
excessivo?
Modifique o reforco de 0 autoajuste dos Nao Sob "
torque pardmetro foi obrecorrente
realizado?
Sim
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7.6.8 Sobrecorrente

Sobrecorrente

O UVW no lado de saida do
VFD esta curto-circuitado &
terra? Retire o cabo do motor
e verifique se esta conectadg
aterra.

Retifique a falha de
curto-circuito e
configure os cabos do
motor adequadamente

O motor esta Si"“
curto-circuitado a terra? ]

Substitua o motor

Nao

Os parametros e o tipo do Néo
motor estdo configurados >
? /

Defina o pardmetro € o
fipo de motor corretos

Ls&.n

0 autoajuste dos Néo |
parametro foi realizado? >

Realize o autoajuste
dos pardmetros

lsm.

Sim

A 4

O tempo de ACC/DEC &
muito curto?

Ajuste o tempo de
ACC/DEC

Reduza a carga e

Sim
Carga excessiva? »{ aumente a capacidade
do VFD
l Nzo
Existem fontes de Sim Remova quaisquer
interferéncia? ®| fontes de interferéncia

Reduza o reforco de | SIM Reforco de torque
torque excessivo?
Nao
: Nio A curva de V/F multipontos' Os parametros ASR e ACR_ No | Defina os parametros
Ajuste acurva de VIF esta definida estio definidos con'etamenle’b—’ ASR eACR
corretamente? corretamente

lsim

lsim

Defina os parametros
de controle de vibracdo
de VIF

‘Sil<brag§o anormal do molo>

Em caso de falha do
VFD, entre em contato

ronnern

l Néo

Em caso de falha do
VFD, entre em contato
coNosco
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7.7 Medidas em caso de interferéncia comum

7.7.1 Interferéncia para medidores e sensores

Fenoémeno de interferéncia

Presséao, temperatura, deslocamento e outros sinais sdo coletados e exibidos por um dispositivo de

interagcdo humano-maquina. Os valores sdo exibidos incorretamente depois que o VFD € iniciado, da

seguinte forma:

1. O limite superior ou inferior é exibido incorretamente, por exemplo, 999 ou -999.

2. Aexibigdo de valores salta (geralmente ocorrendo em transmissores de presséo).

3. A exibigdo dos valores é estavel, mas ha um grande desvio, por exemplo, a temperatura é
dezenas de graus superior a temperatura comum (normal para termopares).

4. Um sinal coletado por um sensor ndo é exibido, mas opera como um sinal de feedback de
operacgéao do sistema de acionamento. Por exemplo, espera-se que o VFD desacelere quando o
limite superior de pressdo do compressor for atingido, mas na operagdo real, ele comega a
desacelerar antes que isso ocorra.

5. Depois que o VFD ¢é iniciado, a exibigado de todos os tipos de medidores (medidores de frequéncia
e de corrente) conectados ao terminal de saida analégica (AO) do VFD ¢ gravemente afetada,
exibindo os valores incorretamente.

6. Interruptores de proximidade sdo usados. Apos a inicializagéo do VFD, o indicador de uma chave
de proximidade pisca e o nivel de saida é alterado.

Solugao

1. Verifique e certifigue-se de que o cabo de feedback esteja disposto a uma distancia de minima
de 20 cm do cabo do motor.

2. \Verifique e certifique-se de que o cabo de aterramento esteja conectado ao terminal PE do VFD
(se o cabo de aterramento foi conectado ao bloco de aterramento, deve-se usar um multimetro
para medir e garantir que a resisténcia entre o bloco de aterramento e terminal PE seja menor
que 1,5 Q).

3. Tente adicionar um capacitor de seguranga de 0,1 yF a extremidade do sinal do terminal de sinal
de feedback do sensor.

4. Tente adicionar um capacitor de seguranga de 0,1 pF a extremidade de alimentacdo do medidor
do sensor (preste atengdo a tensdo da fonte de alimentagdo e a resisténcia da tensdo do
capacitor).

5. Para interferéncia de medidores conectados ao terminal AO de um VFD: se AO usar sinais de
corrente de 0 a 20 mA, adicione um capacitor de 0,47 uF entre os terminais AO e GND; e se AO
usar sinais de tensdo de 0 a 10V, adicione um capacitor de 0,1 yF entre os terminais AO e GND.

Nota:
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° Se um capacitor de desacoplamento for necessario, adicione-o ao terminal do dispositivo
conectado ao sensor. Por exemplo, se for esperado que um termopar transmita sinais de 0 a
20 ma para um medidor de temperatura, o capacitor deve ser adicionado no terminal do
medidor de temperatura; se uma régua eletrénica for transmitir sinais de 0 a 30V para um
terminal de sinal do PLC, o capacitor deve ser adicionado ao terminal do PLC.

° Se um grande numero de medidores ou sensores forem perturbados. Recomenda-se configurar
um filtro C2 externo na extremidade da alimentacédo de entrada do VFD. Para os modelos de
filtros, consulte a segdo D.7.2 Selecdo de modelo de filtro.

7.7.2 Interferéncia na comunicagao RS485
Fenoémeno de interferéncia

A interferéncia descrita nesta secdo na comunicagdo 485 inclui principalmente retardo de
comunicagéo, falha de sincronizagdo, desligamento ocasional ou completo apds a inicializagdo do
VFD.

Se a comunicagdo ndo puder ser implementada corretamente, independentemente de o VFD estar
em operagado, a excegdo ndo € necessariamente causada por interferéncia. A causa das falhas pode
ser descoberta da seguinte forma:

1. Verifique se o barramento de comunicagdo 485 esta desconectado ou mal conectado.
2. Verifique se as duas extremidades da linha A ou B estdo conectadas inversamente.

3. Verifique se o protocolo de comunicagéo (taxa de transmisséo, bits de dados ou bit de verificagao)
do VFD é consistente com o do computador superior.

Se tiver certeza de que as excegdes de comunicagdo sdo causadas por interferéncia, resolva o
problema por meio das seguintes medidas:

1. Inspecéo simples.
2. Disponha os cabos de comunicacéo e os cabos do motor em diferentes bandejas de cabos.

3. Em aplicagdes multi-VFD, adote o modo de conexdo crisdntemo para conectar os cabos de
comunicagao entre os VFDs, o que pode melhorar a capacidade anti-interferéncia.

4. Em aplicagdes multi-VFD, verifique e certifique-se de que a capacidade de condugdo do mestre
seja suficiente.

5. Em casos de conexdo de multiplos VFDs, configure um resistor terminal de 120 Q em cada
extremidade.
Solugao

1. Verifique e certifique-se de que o cabo de aterramento esteja conectado ao terminal PE do VFD
(se o cabo de aterramento foi conectado ao bloco de aterramento, deve-se usar um multimetro
para medir e garantir que a resisténcia entre o bloco de aterramento e terminal PE seja menor
que 1,5 Q).
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2. Nao conecte o VFD e o motor ao mesmo terminal de aterramento do computador superior.
Recomenda-se conectar o VFD e o motor ao aterramento e conectar o computador superior
separadamente a um pino de aterramento.

3. Tente realizar o curto-circuito do terminal de aterramento de referéncia de sinal (GND) do VFD
com o terminal do controlador do computador superior, de modo a garantir que o potencial de
aterramento do chip de comunicacdo da placa de controle do VFD seja consistente com o do
computador superior.

4. Tente realizar um curto-circuito no GND do VFD com seu terminal de aterramento (PE).

5. Tente adicionar um capacitor de seguranga de 0,1 uF ao terminal de alimentagcdo do computador
superior (PLC, HMI e tela sensivel ao toque). Durante este processo, preste atengdo a tensdo da
fonte de alimentagdo e a capacidade de resisténcia de tensdo do capacitor. Alternativamente, é
possivel usar um anel magnético (recomenda-se o uso de anéis magnéticos nanocristalinos a
base de Fe). Coloque a linha de alimentagéo L/N ou linha +/- do computador superior na mesma
diregéo, por meio do anel magnético, e enrole 8 bobinas ao redor do anel magnético.

7.7.3 Solucione a falha e desligue o indicador piscando devido ao acoplamento do cabo do

motor

Fendémeno de interferéncia

1. Falha de parada

Em um sistema VFD, em que um terminal S é usado para controlar a partida e a parada, o cabo do
motor e o cabo de controle s&o dispostos na mesma bandeja de cabos. Ap6s a inicializagdo correta
do sistema, o terminal S ndo pode ser usado para parar o VFD.

2. Indicador brilhante

Ap6s a inicializagdo do VFD, o indicador do relé, o indicador da caixa de distribuigdo de energia, o
indicador do PLC e a campainha de indicagdo brilham, piscam ou emitem sons incomuns
inesperadamente.

Solugao

1. Verifique e certifique-se de que o cabo de sinal de excegdo esteja disposto a uma distancia de

minima de 20 cm do cabo do motor.

2. Adicione um capacitor de seguranga de 0,1 pf entre o terminal de entrada digital (S) e o terminal
COM.

3. Conecte o terminal de entrada digital (S) que controla a partida e a parada a outros terminais de
entrada digital inativos em paralelo. Por exemplo, se S1 for usado para controlar a partida e
parada e S4 estiver ocioso, é possivel tentar conectar S1 a S4 em paralelo.

Nota: Se o controlador (como PLC) do sistema controlar mais de 5 VFDs simultaneamente por meio
dos terminais de entrada digital (S), este esquema néo sera aplicavel.
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7.7.4 Corrente de fuga e interferéncia no RCD

O VFD emite tensdo PWM de alta frequéncia para acionar motores. Neste processo, a capacitancia
distribuida entre o IGBT interno do VFD e o dissipador de calor, e aquela entre o estator e o rotor de
um motor, podem inevitavelmente fazer com que o VFD gere corrente de fuga de alta frequéncia a
terra. Uma dispositivo de protecdo operado por corrente (RCD) é usado para detectar a corrente de
fuga de frequéncia de energia em caso de falha de aterramento em um circuito. A aplicagdo do VFD

pode causar operacdo inadequada do RCD.

1. Regras para a selecdo de RCDs

(1) Os sistemas VFD sdo especiais. Nesses sistemas, a corrente residual nominal dos RCDs
comuns em todos os niveis deve ser maior que 200 mA e os VFDs devem ser aterrados de

forma confiavel.

(2) Para RCDs, o limite de tempo de uma agéo deve ser maior que o da agdo seguinte, e a
diferengca de tempo entre duas agbes precisa ser maior que 20 ms. Por exemplo, 1s, 0,5s e

0,2s.

(3) Para circuitos em sistemas VFD, recomenda-se o uso de RCDs eletromagnéticos. Os RCDs
eletromagnéticos tém forte capacidade anti-interferéncia e, portanto, podem evitar o impacto

da corrente de fuga de alta frequéncia.

RCD eletrénico

RCD eletromagnético

Baixo custo, alta sensibilidade, design
compacto, suscetibilidade a flutuacéo de
tensdo da rede e temperatura ambiente,
fraca capacidade anti-interferéncia

Requer transformador de corrente de
sequéncia de fase zero altamente sensivel,
preciso e estavel, usando materiais permalloy
de alta permeabilidade, processo complexo,
alto custo, ndo suscetivel a flutuagéo de
tensdo da fonte de alimentagdo e
temperatura ambiente, forte capacidade anti-
interferéncia

2. Solugdo para operagao inadequada do RCD (manuseio do VFD)

1. Tente remover a tampa do jumper em "EMC/J10" na caixa central do VFD.

Tente reduzir a frequéncia da corrente de transporte para 1,5 khz (P00.14=1,5).

2
3. Tente modificar o modo de modulagéo para "3PH e 2PH" (P08.40=0).
3

Solugéo para operagdo inadequada do RCD (manuseio da distribuicdo de energia do sistema).

[N

—~ o~~~
w
PN N

Verifique e certifique-se de que o cabo de alimentagdo ndo esteja molhado.
Verifique e certifique-se de que os cabos ndo estejam danificados ou emendados.
Verifique e certifique-se de que nenhum aterramento secundario seja realizado no fio neutro.

Verifique e certifique-se de que o contato do terminal do cabo de alimentagdo com o interruptor
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de ar ou contator esteja adequado (todos os parafusos adequadamente apertados).

(5) Verifique os dispositivos alimentados por 1PH e certifique-se de que nenhuma linha de terra seja
usada como fio neutro por esses dispositivos.

N&o use cabos blindados como cabos de alimentagéo VFD ou cabos de motor.

7.7.5 Chassi de dispositivo ativo

Depois que o VFD ¢ iniciado, ha tenséo sensivel no chassi e é possivel sentir um choque elétrico ao
tocar no chassi. O chassi, no entanto, ndo esta energizado (ou a tensdo € muito menor do que a
tensdo de seguranga) quando o VFD esta ligado, mas ndo esta operando.

Solugao

1. Se houver aterramento de distribuicdo de energia ou pino de aterramento no local, aterre o chassi
do gabinete do sistema de acionamento por meio do aterramento ou pino de alimentag&o.

Se ndo houver aterramento no local, deve-se conectar o chassi do motor ao terminal de aterramento
PE do VFD e garantir que o jumper de "EMC/J10" da caixa central do VFD esteja em curto.
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8 Manutencao

8.1 Conteudo do capitulo

Este capitulo descreve como realizar a manutengéo preventiva no VFD.

8.2 Inspegao periddica

Pouca manutencdo é necessaria quando o VFD é instalado em um ambiente que atende aos
requisitos. A tabela a seguir descreve os periodos de manutencdo de rotina recomendados pela

MOTRONICS/MOTRONICS.

Assunto Item Método Critério
Verifique a temperatura e a
umidade e a presenca de |Inspegdo visual e |Os requisitos
vibragéo, poeira, gas, uso de indicados neste
formacéo de névoa de instrumentos de  |manual séo
6leo ou de goticulas de medigao. atendidos.
. agua no ambiente.
Ambiente 9
Verifique a presenca de N&o ha
objetos estranhos, como ferramentas ou
ferramentas ou Inspecgédo visual.  |substancias
substancias perigosas nas perigosas nas
proximidades. proximidades.
. . Use multimetros  |Os requisitos
Verifique a tenséo do L
5 o o ou outros indicados neste
Tenséo circuito principal e do . B
L instrumentos para |manual séo
circuito de controle. L .
medicao. atendidos.
» L Os caracteres sdo
Verifique a exibigdo de . o
. B Inspecgédo visual. |exibidos
informagdes.
corretamente.
Teclado L.
» Os requisitos
Verifique se os caracteres e
. o . indicados neste
séo exibidos Inspegéo visual. B
manual séo
completamente. .
atendidos.
Verifique se os parafusos o _
Gircui B Aperte-os. N&o ha excegdes.
ircuito estéo soltos.
L. Comum
principal
Verifique se a maquina Inspecgédo visual. |N&o ha excegbes.
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Assunto

Item

Método

Critério

esta deformada, rachada
ou danificada, ou se sua
coloragapo foi alterada
devido ao
superaquecimento ou
envelhecimento.

Verifique a presenga de
manchas ou poeira
grudadas.

Inspegéo visual.

N&o ha excecdes.

Nota: A
descoloracao das
barras de cobre
ndo indica,
necessariamente,
que elas ndo
estdo funcionando
corretamente.

Condutor e fio

Verifique se os condutores
estdo deformados ou se
sua coloragao foi alterada
devido ao

superaquecimento.

Inspegéo visual.

N&o ha excecdes.

Verifiqgue se as bainhas
dos fios estéo rachadas ou
se sua coloragéo foi
alterada.

Inspegéo visual.

N&o ha excecdes.

Bloco terminal

Verifique a presenga de

anos.

Inspegéo visual.

N&o ha excecdes.

Capacitor de
filtro

Verifique a presenga de
vazamento de eletrélito,
descoloracao, rachaduras
e expanséao do chassi.

Inspegéo visual.

N&o ha excecdes.

Verifique se as valvulas de
seguranga estao liberadas.

Determine a vida
util com base nas

informagdes de

N&o ha excecdes.
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Assunto Item Método Critério
manutencao ou
meca-a por meio
da capacidade
eletrostatica.
Verifiqgue se a capacidade |Use instrumentos |Capacidade
eletrostatica é medida para medigado da |eletrostatica ty 2
conforme necessario. capacidade. valor inicial x 0,85
Verifique a presenga de ~ .
Inspecéo olfativae| | B
deslocamento causado por| . Né&o ha excecdes.
. visual.
superaquecimento.
Inspecione
visualmente ou
Resistor .
remova uma Faixa de
Verifique se os resistores |extremidade de resisténcia: +10%
estdo desconectados. cabo de conexdo |(da resisténcia
e use um padréo)
multimetro para
medicao.
Verifique a presenga de ~ .
Transformador | | . _ |Inspecao auditiva, | | B
ruidos, odores ou vibragao . . N&o ha excecdes.
e reator . olfativa e visual.
incomuns.
Verifique a presenga de
ruidos de vibragéo na Inspecgéo auditiva. |Nao ha excegbes.
. |oficina.
Contator e relé
eletromagnético e
9 Verifique se os contatos
estdo adequadamente Inspecgéo visual. |N&o ha excegbes.
conectados.
Verifique se os parafusos e o _
) - it Aperte-os. N&o ha excegdes.
conectores estdo soltos.
L PCB de
Circuito de
controle, .
controle Verifique a presenca de ~ .
conector . Inspecéo olfativae| | B
odores ou descoloragao . N&o ha excecdes.
. visual.
incomuns.
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Assunto

Item

Método

Critério

Verifique a presenga de
rachaduras, danos,
deformagdes ou ferrugem.

Inspegéo visual.

Né&o ha excecdes.

Verifique a presenga de
vazamento de eletrdlito ou

deformacéo.

Inspecione
visualmente e
determine a vida
util com base nas
informagdes de
manutencgao.

N&o ha excecdes.

Verifique a presenga de
ruidos ou vibragoes

Realize inspecao
auditiva e visual e

gire as pas da

Arotagédo é suave.

nas entradas ou saidas de
ar.

incomuns. ventoinha com a
mao.
) Verifique se os parafusos o _
Ventoinha de . Aperte-os. Né&o ha excecdes.
. estéo soltos.
resfriamento
Inspecione
Sistema de » visualmente e
Verifique a presenga de . .
resfriamento x determineavida | _ .
descoloragéo causada por | N&o ha excecdes.
. util com base nas
superaquecimento. . ~
informagdes de
manutengao.
Verifique a presenga de
corpos estranhos
Duto de bloqueando ou presos a . o B
L . . Inspecgéo visual. |N&o ha excegbes.
ventilagao ventoinha de resfriamento,

Para mais detalhes sobre

manutencgao,

entre em contato com o escritorio

local

da

MOTRONICS/MOTRONICS ou visite nosso site www.motronics.com.br e selecione Suporte >

Servigos.

8.3 Ventoinha de resfriamento

A vida util da ventoinha de resfriamento do VFD é superior a 25.000 horas. A vida Util real da ventoinha
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de resfriamento esta relacionada ao uso do VFD e a temperatura ambiente.

E possivel visualizar a duracdo de operagdo do VFD por meio de P07.14 (Tempo de operagéo
acumulado).

O aumento do ruido do rolamento indica uma falha da ventoinha. Se o VFD for aplicado em uma
posicdo chave, substitua a ventoinha assim que comegar a gerar ruido incomum. A
MOTRONICS/MOTRONICS fornece pegas de reposicédo de ventoinhas.

Substituigdo da ventoinha de resfriamento

< Leia atentamente as precaugbes de seguranca e siga todas as instrugdes
A operacionais. Caso contrario, podem ocorrer lesdes fisicas graves ou danos ao
dispositivo.

1. Desligue o dispositivo, desconecte a fonte de alimentagdo CA e aguarde um tempo nao inferior
ao tempo de espera designado no VFD.

2. Abra a bragadeira do cabo para soltar o cabo da ventoinha (para modelos VFD de 1,5-30 kW, a
caixa central deve ser removida).

3. Remova o cabo da ventoinha.
4. Remova a ventoinha com uma chave de fenda.

5. Instale um nova ventoinha no VFD nas etapas inversas. Monte o VFD. Certifique-se de que a

direcdo do ar da ventoinha seja consistente com a do VFD, conforme mostrado na figura a seguir.

Diregéo da rotagdo  Diregdo do ar

CERERRRRRRR:

)

Diregao
do ar

RERLLBLLRLY

AV )
ALLLLLLLARRATANY

i

LREY
LT

Figura — Manuteng&o da ventoinha para modelos 7R5G/011P e superiores

6. Ligue o VFD.
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8.4 Capacitor

8.4.1 Reforma do capacitor

Se o VFD for desativado por um longo periodo, siga as instru¢cdes para reformar o capacitor do
barramento CC antes de usa-lo novamente. O tempo de armazenamento é calculado a partir da data
de entrega do VFD.

Tempo de

Instrucoes operacionais
armazenamento

Menos de 1 ano Nenhuma operacao de carregamento é necessaria.

O VFD deve ser ligado por 1 hora antes do primeiro comando de
1a2anos B
operagao.

Use uma fonte de alimentagdo controlada por tensdo para carregar o
VFD:

2 a3 anos Carregue o VFD a 25% da tens&o nominal por 30 minutos e, em seguida,
carregue-o a 50% da tensdo nominal por 30 minutos, a 75% por mais 30
minutos e, finalmente, carregue-o a 100% da tensdo nominal por 30

minutos.

Use uma fonte de alimentagédo controlada por tensdo para carregar o
VFD:

Mais de 3 anos Carregue o VFD a 25% da tensdo nominal por 2 horas e, em seguida,
carregue-o a 50% da tensdo nominal por 2 horas, a 75% por mais 2 horas
e, finalmente, carregue-o a 100% da tensdo nominal por 2 horas.

O método de uso da fonte de alimentagéo controlada por tensdo para carregar o VFD é descrito a
seguir:

A selecdo de uma fonte de alimentagdo controlada por tensdo depende da fonte de alimentagdo do
VFD. Para VFDs com tens&o de entrada de 1PH/3PH 230 V CA, use um regulador de tens&o de 230
V CA/2 A. Os VFDs 1PH e 3PH podem ser carregados com uma fonte de alimentagao controlada por
tensdo 1PH (conecte L+ a R e N a S ou T). Todos os capacitores de barramento CC compartilham

um retificador e, portanto, estdo todos carregados.

Para VFDs com uma classe de alta tenséo, certifique-se de que o requisito de tenséo (por exemplo,
380 V) seja atendido durante o carregamento. A mudanga de capacitor requer pouca corrente e,
portanto, é possivel usar uma fonte de alimentagéo de baixa capacidade (2 A é suficiente).

O método de uso de um resistor (lampada incandescente) para carregar o inversor é descrito a seguir:

Ao conectar o dispositivo de acionamento diretamente a uma fonte de alimentagéo para carregar o
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capacitor do barramento CC, carregue-o por um tempo minimo de 60 minutos. A operagdo de
carregamento deve ser realizada em uma temperatura interna normal sem carga, e deve-se conectar

um resistor em modo série no circuito 3PH da fonte de alimentagao.

Para um dispositivo de acionamento de 380 V, use um resistor de 1 kQ/100W. Se a tenséo da fonte
de alimentagédo néao for superior a 380 V, também é possivel usar uma lampada incandescente de 100
W. Se uma lampada incandescente for usada, ela pode se apagar ou a iluminagéo pode ser ineficaz.

Resistor 1 KQ/100 W R u
Alimentagéo -
Resistor 1 KQ/100 W S VFD v
do 380 | Resistor 1K0/100 W]
Resistor 1 KQ/100 W T W

Figura - Exemplo de circuito de carregamento de dispositivos de acionamento

8.4.2 Troca de capacitor eletrolitico

< Leia atentamente as precaugbes de seguranca e siga todas as instrugdes
A operacionais. Caso contrario, podem ocorrer lesdes fisicas graves ou danos ao

dispositivo.

O capacitor eletrolitico do VFD deve ser substituido se tiver sido usado por mais de 35.000 horas.
Para mais detalhes sobre a substituicdo, entre em contato com o escritério local da
MOTRONICS/MOTRONICS.

8.5 Cabo de energia

< Leia atentamente as precaugbes de seguranca e siga todas as instrugdes
A operacionais. Caso contrario, podem ocorrer lesdes fisicas graves ou danos ao

dispositivo.

1. Desligue VFD, desconecte a fonte de alimentagao e aguarde um tempo né&o inferior ao tempo de

espera designado no VFD.

2. \Verifique a conexdo dos cabos de alimentagdo. Certifique-se de que estejam firmemente

conectados.

3. Ligue o VFD
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9 Comunicagao
9.1 Conteudo do capitulo
Este capitulo descreve os protocolos de comunicagdo compativeis com o VFD.

O VFD oferece interfaces de comunicagdo RS485 e adota a comunicagdo mestre/escravo com base
no protocolo de comunicagdo padrdo internacional Modbus. E possivel implementar o controle
centralizado (definir comandos para controlar o VFD, modificar a frequéncia de execugéo e os
parametros de fungdo relacionados, além de monitorar o status de operacéo e as informagdes de
falha do VFD) por meio de PC/PLC, computadores de controle remoto ou outros dispositivos para
atender a requisitos de aplicagdes especificas.

9.2 Introdugéo ao protocolo Modbus

O Modbus é um protocolo de software, uma linguagem comum usada em controladores eletronicos.
Ao usar este protocolo, um controlador pode se comunicar com outros dispositivos por meio de linhas
de transmissdo. E um padrao industrial geral. Com este padrao, dispositivos de controle produzidos
por diferentes fabricantes podem ser conectados para formar uma rede industrial para monitoramento
centralizado.

O protocolo Modbus oferece dois modos de transmissdo: o Padrdo Americano para Troca de
Informagdes (ASCIlI) e a Unidade Terminal Remota (RTU). Em uma rede Modbus, todos os
dispositivos devem ser consistentes em termos de modo de transmissao, taxa de Baud, bits de dados,
bits de verificagdo, bits de parada e outros parametros basicos.

Uma rede Modbus é uma rede de controle com apenas um mestre e diversos escravos. O mestre é
capaz de se comunicar com um ou com todos os escravos por meio de mensagens de transmisséao.
Para comandos de acesso separados, 0 escravo precisa retornar uma resposta. Para mensagens de
transmissao, os escravos nao precisam retornar respostas.

9.3 Aplicacao
O VFD usa o modo Modbus RTU e se comunica por meio de interfaces RS485.
9.3.1 RS485

As interfaces RS485 funcionam no modo half-duplex e enviam sinais de dados na forma de
transmisséo diferencial, também conhecida como transmisséo balanceada. Uma interface RS485 usa
um par trangado, no qual um fio é definido como A (+) e o outro B (-). Geralmente, se o nivel elétrico
positivo entre os acionamentos de transmisséo A e B varia de +2 V a +6 V, a logica € "1"; e se varia
de -2V a-6V,aldgica é "0". No bloco de terminais do VFD, o terminal 485+ corresponde a Ae 0 485-
corresponde a B.

A taxa de Baud de comunicagdo (P14.01) indica o nimero de bits enviados em um segundo e a
unidade ¢ bits por segundo (bps). Uma taxa de Baud mais alta indica transmissdo mais rapida e
capacidade antiparasitaria mais fraca. Quando um par trangado de 0,56 mm (24 AWG) é usado, a
distancia maxima de transmisséo varia de acordo com a taxa de Baud, conforme descrito na tabela a

seguir.
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Taxa de Baud (bps)

Distancia maxima
de transmissao

Taxa de Baud (bps)

Distancia maxima
de transmissao

(metros) (metros)
2400BPS 1800 m 9600BPS 800 m
4800BPS 1200 m 19200BPS 600 m

Quando as interfaces RS485 sdo usadas para comunicagdo de longa distancia, recomenda-se usar
cabos blindados e usar a camada de blindagem como cabo de aterramento.

Quando ha menos dispositivos e a distancia de transmisséo é curta, toda a rede funciona bem sem
resistores de carga terminal. O desempenho, no entanto, diminui a medida que a distancia aumenta.
Portanto, recomenda-se usar um resistor terminal de 120Q quando a distancia de transmissao for
longa.

9.3.1.1 Quando um VFD é usado

AFigura 9—1 é o diagrama de fiagdo Modbus para a rede com um VFD e um PC. Geralmente, os PCs
néo oferecem interfaces RS485 e, portanto, deve-se converter uma interface RS232 ou USB de um
PC para uma interface RS485 por meio de um conversor. Em seguida, conecte a extremidade A da
interface RS485 a porta 485+ do bloco de terminais do VFD e conecte a extremidade B a porta 485-.
Recomenda-se o uso de pares trangados blindados. Quando um conversor RS232-RS485 é usado,
o cabo usado para conexao da interface RS232 do PC e do conversor ndo pode ser maior que 15 m.
Use um cabo curto sempre que possivel. Recomenda-se inserir o conversor diretamente no PC. Da
mesma forma, quando um conversor USB-RS485 for usado, use um cabo curto sempre que possivel.

Quando a fiagdo estiver concluida, selecione a porta correta (por exemplo, COM1 para conectar ao
conversor RS232-RS485) para o computador remoto do PC e mantenha as configuragcdes dos
parametros basicos (como taxa de Baud de comunicagao e bit de verificagdo de dados) consistentes
com as do VFD.

Par trangado blindado

Aterramento Linha RS485  terramento

185+

485-
Conversor RS232-RS485

Computador VFD

Figura 9—1 Diagrama de fiagdo de RS485 para rede com um VFD
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9.3.1.2 Quando multiplos VFDs sdo usados

Em uma rede com varios VFDs, a conexdo crisantemo e a conexdo estrela sdo comumente usadas.
De acordo com os requisitos dos padrdoes de barramento industrial RS485, todos os dispositivos
devem ser conectados no modo crisantemo com um resistor terminal de 120 Q em cada extremidade,
conforme mostrado na Figura 9-2. A Figura 9-3 é o diagrama de fiagdo simplificado e a Figura 94 é

o diagrama de aplicagéo pratica.

[—
1200
2# 3# 4# 32#
Figura 9—2 Diagrama de conexao crisdntemo no local
A+
B-
A+ B
‘— —
1# 2# 3 3¢
Master

Figura 9-3 Diagrama simplificado de conex&o crisantemo

Par trangado blindado

S-do oo —_ ——r-— —— ——r-= - --
T N N N N NG
Lo R | 48spe 4854 << 485+ 12}30 :
aniaid - —oror bl —orTr = bl il g Resistor
485- 485- [ [ 485- terminal
L Aterramento Aterramento
Conversor RS232-485 | | | | et Ate_':'fme
Gomp. Méx. do INVT INVT INVT
GND Eabo ﬁS: 1-5m VFD VFD VFD
PC Enderego 1 / Enderego 2 1Endereco 1)

Figura 9—4 Diagrama de aplicacéo pratica da conexao crisantemo

A Figura 9-5 mostra o diagrama de conexao inicial. Quando este modo de conex&o for adotado, os
dois dispositivos da linha que estiverem mais distantes entre si devem ser conectados com um resistor

de terminal (na figura, os dois dispositivos séo 1# e 15#).
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1.%

¢6# Dispositivo
de controle
principal

32#

15#

Figura 9—5 Conexao em estrela

Use cabos blindados, se possivel, na conexdo multi-VFD. As taxas de Baud, configuragbes de
verificagdo de bits de dados e outros parametros basicos de todos os dispositivos na linha RS485
devem ser definidos de forma consistente e os enderegos ndo podem ser repetidos.

9.3.2RTU
9.3.2.1 Estrutura do quadro de comunicag¢dao RTU

Quando um controlador é configurado para usar o modo de comunicagdo RTU em uma rede Modbus,
cada byte (8 bits) da mensagem inclui 2 caracteres hexadecimais (cada um inclui 4 bits). Em
comparagé@o com o modo ASCII, o modo RTU pode ajudar a enviar mais dados com a mesma taxa
de Baud.

Sistema de codigo

* 1 bit de inicio

* 7 ou 8 bits de dados; o bit minimo valido é enviado primeiro. Cada dominio de quadro de 8 bits inclui
2 caracteres hexadecimais (0-9, A—F).

* 1 bit de verificagéo par/impar; este bit ndo é fornecido se nenhuma verificacéo for necessaria.

* 1 bit de parada (com verificag&o realizada) ou 2 bits (sem verificagéo)

Dominio de detecgéo de erro

« Verificagédo de redundéancia ciclica (CRC)

A tabela a seguir descreve o formato de dados.

Quadro de caracteres de 11 bits (os bits 1 a 8 sdo bits de dados)

Bit de Bit de
Bit de inicio BIT1 BIT2 BIT3 BIT4 BIT5 BIT6 BIT7 BIT8
verificagdo parada

Quadro de caracteres de 10 bits (os bits 1 a 7 s&o bits de dados)

Bit de inicio BIT1 BIT2 BIT3 BIT4 BITS BIT6 BIT7 Bit de Bit de

-462-



VFD Motiondrive350A multifuncional de alto desempenho

verificagdo parada

Em um quadro de caracteres, apenas os bits de dados carregam informagdes. O bit de inicio, o bit de
verificagdo e o bit de parada sdo usados para facilitar a transmissdo dos bits de dados para o
dispositivo de destino. Em aplicagdes praticas, os bits de dados, os bits de verificagdo de paridade e
os bits de parada devem ser definidos de forma consistente.

No modo RTU, um novo quadro sempre deve ser precedido por um intervalo de tempo com
comprimento minimo de 3,5 bytes. Em uma rede em que a taxa de transmiss&o é calculada com base
na taxa de Baud, o tempo de transmiss&o de 3,5 bytes pode ser facilmente obtido. Apés o término do
tempo ocioso, os dominios de dados s&o enviados na seguinte sequéncia: enderego do escravo,
codigo de comando da operagéo, dados e caractere de verificagdo CRC. Cada byte enviado em cada
dominio inclui caracteres hexadecimais (0-9, A—F). Os dispositivos de rede sempre monitoram o
barramento de comunicacé@o. Apds receber o primeiro dominio (informagdes de enderego), cada
dispositivo de rede identifica o byte. Depois que o ultimo byte é enviado, um intervalo de transmissao
semelhante (com um comprimento minimo de 3,5 bytes) é usado para indicar que a transmissao do

quadro terminou. Em seguida, inicia-se a transmissdo de um novo quadro.

Formato do quadro de dados RTU

Iq—Pacotes Modbus —>{

Inicio com intervalo de tempo Enderego Cadigo Dados
(duragéo minima de 3,5 bytes)

" - Final com intervalo de tempo
Verificagao (durag&o minima de 3,5

bytes)

do escravo de fungéo

As informagdes de um quadro devem ser enviadas em um fluxo de dados continuo. Se houver um
intervalo maior que o tempo de transmissao de 1,5 bytes, antes que a transmissao de todo o quadro
seja concluida, o dispositivo receptor exclui as informagdes incompletas e confunde o byte
subsequente com o dominio de enderego de um novo quadro. Da mesma forma, se o intervalo de
transmisséo entre dois quadros for menor que o tempo de transmissédo de 3,5 bytes, o dispositivo
receptor o confunde com os dados do ultimo quadro. O valor de verificagdo do CRC esta incorreto

devido a desordem dos quadros e, portanto, ocorre uma falha de comunicagéo.

Atabela a seguir descreve a estrutura padrédo de um quadro RTU.

START (inicio do quadro) T1-T2-T3-T4 (tempo de transmissao de 3,5 bytes)

. Endereco de comunicagéo: 0-247 (em sistema
ADDR (dominio de enderego escravo) . o L
decimal) (0 indica o enderego de transmissao)

03H: leitura dos parametros do escravo
CMD (dominio de fung&o)
06H: gravagao dos parametros do escravo

(dominio de dados) Dados de 2*N bytes, conteudo principal da
comunicagéo, bem como o nucleo da troca de
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DATA(N-1) dados

DATA(0)

Bits de ordem menor CHK CRC
Valor de detecgédo: CRC (16 bits)

Bits de ordem maior CHK CRC

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

END (final do quadro) bytes)
ytes

9.3.2.2 Modos de verificagdo de erro do quadro de comunicagdo RTU

Durante a transmissdo de dados, erros podem ocorrer devido a diversos fatores. Sem verificagéo, o
dispositivo receptor de dados ndo consegue identificar erros e pode devolver uma resposta incorreta.
Uma resposta incorreta pode causar problemas graves. Portanto, os dados devem ser verificados.

A verificagdo € implementada da seguinte forma: O transmissor calcula os dados a serem transmitidos
com base em um algoritmo especifico para obter um resultado, adicionando esse resultado ao final
da mensagem e os transmitindo em conjunto. Ap6s receber a mensagem, o receptor calcula os dados
com base no mesmo algoritmo para obter um resultado e o compara com aquele transmitido pelo
transmissor. Se os resultados forem iguais, a mensagem estéa correta. Caso contrario, a mensagem
é considerada incorreta.

A verificagdo de erro de um quadro inclui duas partes: a verificagdo de bit em bytes individuais (ou
seja, verificagdo impar/par usando o bit de verificagdo no quadro de caracteres) e a verificagdo de

dados completos (verificagdo CRC).
Verificagao de bit em bytes individuais (verificagdo impar/par)

E possivel selecionar o modo de verificagdo de bit conforme necessario ou optar por ndo executar a
verificagdo, o que afetara a configuragéo do bit de verificagdo de cada byte.

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

Definigao de verificagdo impar: Antes que os dados sejam transmitidos, um bit de verificagdo impar é
adicionado para indicar se o numero “1” dos dados a serem transmitidos € par ou impar. Se for impar,
o bit de verificagéo é definido como “0”; se for par, o bit de verificagdo é definido como “1”.

Por exemplo, os bits de dados a serem transmitidos sdo “11001110”, incluindo cinco “1”. Se a
verificagdo par for aplicada, o bit de verificagdo par é definido como “1”; se a verificagdo impar for
aplicada, o bit de verificagdo impar é definido como “0”. Durante a transmissdo dos dados, o bit de
verificagdo impar/par é calculado e colocado no bit de verificagdo do quadro. O dispositivo receptor
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executa a verificacdo impar/par apés receber os dados. Se o receptor constatar que a paridade
par/impar dos dados € inconsistente com as informagées predefinidas, ele determina um erro de
comunicagéo.

Método de Verificagdo de Redundancia Ciclica (CRC)

Um quadro no formato RTU inclui um dominio de deteccéo de erro baseado no céalculo do CRC. O
dominio CRC verifica todo o contetido do quadro. O dominio CRC consiste em dois bytes, incluindo
16 bits binarios. Ele é calculado pelo transmissor e adicionado ao quadro. O receptor calcula o CRC
do quadro recebido e compara o resultado com o valor no dominio do CRC recebido. Se os dois
valores de CRC nao forem iguais, ocorrem erros na transmissao.

Durante o CRC, 0xFFFF é armazenado primeiro e, em seguida, um processo & convocado para
processar um minimo de 6 bytes contiguos no quadro, com base no contetido do registro atual. O
CRC é valido apenas para os dados de 8 bits em cada caractere. E invalido para os bits de inicio, fim
e verificagdo.

Durante a geragédo dos valores de CRC, a operagdo “exclusive or’ (XOR) é realizada em cada
caractere de 8 bits e no conteudo do registrador. O resultado é colocado nos bits do bit de menor
ordem para o de maior ordem, e 0 é colocado no bit de maior ordem. Ent&o, o bit de maior ordem é
detectado. Se o bit de menor ordem for 1, a operagdo XOR é executada no valor atual no registro e
no valor predefinido. Se o bit de menor ordem for 0, nenhuma operagdo sera executada. Este
processo é repetido 8 vezes. Apds o ultimo bit (8° bit) ser detectado e processado, a operagdo XOR
é executada no byte de 8 bits seguinte e no contetdo atual do registrador. Os valores finais do
registrador sdo os valores de CRC obtidos apds as operagdes serem executadas em todos os bytes
do quadro.

O calculo adota a regra de verificagéo do padréo internacional CRC. E possivel consultar o algoritmo
CRC padrao relacionado, de forma a compilar o programa de calculo CRC conforme necessario.

O exemplo a seguir € uma fungéo de calculo CRC simples para referéncia (usando a linguagem de
programagao C):

unsigned int crc_cal_value (unsigned char*data_value,unsigned char

data_length)

{
int 1i;
unsigned int crc_value=0xffff;

while (data_length--)

crc_value®=*data_valuet+;
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for (i=0;1i<8;i++)

if (crc_value&0x0001)
crc_value=(crc_value>>1)"0xa001;
else

crc_value=crc_value>>1;

return (crc_value) ;

Na Iégica Ladder, o CKSM usa o método de consulta a tabela para calcular o valor do CRC de acordo
com o conteudo do quadro. A programacéao deste método € simples e o calculo é rapido, mas o espago
ROM ocupado é grande. Use este programa com cuidado em situagdes em que ha requisitos de

ocupagao de espago nos programas.

9.4 Cédigo de comando RTU e dados de comunicagao

9.4.1 Codigo de comando 03H, leitura de N palavras (continuo até 16 palavras)

O cdédigo de comando 03H é usado pelo mestre para a leitura dos dados do VFD. A contagem de
dados a serem lidos depende da ordem “data count" no comando. Um nimero maximo de 16 dados
pode ser lido. Os enderegos dos parametros lidos devem ser contiguos. Cada dado ocupa 2 bytes,
ou seja, uma palavra. O formato do comando é apresentado por meio do sistema hexadecimal (um
numero seguido de “H” indica um valor hexadecimal). Um valor hexadecimal ocupa um byte.

Por exemplo, partindo do enderego de dados de 0004H, para fazer a leitura de dois dados contiguos
(ou seja, para ler o contetdo dos enderegos de dados 0004H e 0005H) do VFD, cujo enderego é 01H,
as estruturas do quadro s&o descritas a seguir.

Comando mestre RTU (enviado do mestre para o VFD):

INiCIO T1-T2-T3-T4 (espaco de tempo com
comprimento de minimo de 3,5 bytes)
ADDR (enderego) 01H
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CMD (cédigo de comando) 03H

Bit de maior ordem do endereco inicial 00H

Bit de menor ordem do endereco inicial 04H

Bit de maior ordem da contagem de dados 00H

Bit de menor ordem da contagem de dados 02H

Bit de menor ordem CRC 85H

Bit de maior ordem CRC CAH
ENCERRAMENTO T1-T2-T3-T4 (espaco de tempo com
comprimento de minimo de 3,5 bytes)

“START” e “END” s&o “T1-T2-T3-T4 (intervalo de tempo com um comprimento minimo de 3,5 bytes)”’,
indicando que um intervalo de tempo com um comprimento minimo de 3,5 bytes deve ser mantido
antes que a comunicacdo RS485 seja executada. O intervalo de tempo é usado para distinguir uma
mensagem da outra, de modo que as duas mensagens ndo sejam consideradas como uma
mensagem unica.

“ADDR” é “01H”", indicando que o comando ¢ enviado para o VFD cujo enderecgo ¢ 01H. A informagao
ADDR ocupa um byte.

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

“Start address” indica que a leitura de dados € iniciada a partir deste enderego. Ocupa dois bytes,
com o bit de maior ordem a esquerda e o bit de menor ordem a direita.

“Data count’ indica a contagem dos dados a serem lidos (unidade: palavra). O “Start address” é
"0004H" e o “Data count” € 0002H, indicando que os dados devem ser lidos a partir dos enderegos
de dados de 0004H e 0005H.

A verificagdo CRC ocupa dois bytes, com o bit de menor ordem a esquerda e o bit de maior ordem a
direita.

Resposta do escravo RTU (enviado do VFD para o mestre):

INiCIO T1-T2-T3-T4 (espaco de tempo com
comprimento de minimo de 3,5 bytes)

ADDR 01H

CMD 03H
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Numero de bytes 04H

Bit de ordem maior de dados em 0004H 13H

Bit de ordem menor de dados em 0004H 88H

Bit de ordem maior de dados em 0005H 00H

Bit de ordem menor de dados em 0005H 00H

Bit de menor ordem CRC 7EH

Bit de maior ordem CRC 9DH
ENCERRAMENTO T1-T2-T3-T4 (espaco de tempo com
comprimento de minimo de 3,5 bytes)

A definigdo das informagdes de resposta é descrita a seguir:

“ADDR” é "01H", indicando que a mensagem é enviada a partir do VFD cujo endereco é 01H. A

informagédo ADDR ocupa um byte.

"CMD" é "03H", indicando que a mensagem é uma resposta do VFD ao comando 03H do mestre para

leitura de dados. A informagdo CMD ocupa um byte.

“Number of bytes” indica o niUmero de bytes entre um byte (ndo incluido) e o byte CRC (n&o incluido).
O valor “04” indica que existem quatro bytes de dados entre “Number of bytes” e o bit de menor ordem
CRC, ou seja, o bit de menor ordem de dados em 0004H, bit de menor ordem de dados em 0004H,
bit de dados maior ordem em 0005H e a menor ordem de dados em 0005H.

Uma unidade de dados é composta por dois bytes, com os bits de maior ordem a esquerda e os bits
de menor ordem a direita. A partir da resposta, os dados em 0004H s&o 1388H e os dados em 0005H
sao 0000H.

A verificagdo CRC ocupa dois bytes, com o bit de menor ordem a esquerda e o bit de maior ordem a
direita.

9.4.2 Palavra de comando 06H, gravacao de palavra

Este comando é usado pelo mestre para gravar dados no VFD. Um comando pode ser usado para
gravar apenas uma unidade de dados. E usado para modificar os parametros e o modo de operagéo
do VFD. Por exemplo, para gravar 5000 (1388H) em 0004H do VFD cujo enderego é 02H, as

estruturas do quadro s&o descritas a seguir.

Comando mestre RTU (enviado do mestre para o VFD):

INiCIO T1-T2-T3-T4 (espago de tempo com
comprimento de minimo de 3,5 bytes)
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ADDR 02H
CMD 06H
Bit de maior ordem do endereco de gravagao de 00H
dados
Bit de menor ordem do enderego de gravagao de 04H
dados
Bit de maior ordem de conteudo de dados 13H
Bit de menor ordem de conteudo de dados 88H
Bit de menor ordem CRC C5H
Bit de maior ordem CRC 6EH
T1-T2-T3-T4 (espago de tempo com
ENCERRAMENTO

comprimento de minimo de 3,5 bytes)

Resposta do escravo RTU (enviado do VFD para o mestre):

T1-T2-T3-T4 (espago de tempo com

INicio comprimento de minimo de 3,5 bytes)

ADDR 02H

CMD 06H

Bit de maior ordem do enderego de gravagao de 00H
dados

Bit de menor ordem do enderego de gravagao de 04H
dados

Bit de maior ordem de conteudo de dados 13H

Bit de menor ordem de conteudo de dados 88H

Bit de menor ordem CRC C5H

Bit de maior ordem CRC 6EH

ENCERRAMENTO

T1-T2-T3-T4 (espago de tempo com
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comprimento de minimo de 3,5 bytes)

Nota: As segbes 9.4.1 e 9.4.2 descrevem os formatos de comando. Para mais detalhes sobre a
aplicacao, consulte a se¢do 9.4.8.

9.4.3 Codigo de comando 08H, diagnostico

Descrigdo do codigo da subfungdo:

Cadigo de subfungao Descricéo

Dados de retorno com base em
0000 .
solicitagbes de consulta

Por exemplo, para consultar as informagdes de detecgdo do circuito sobre o VFD cujo enderego é
01H, as strings de consulta e retorno sdo as mesmas e os formatos s&o descritos nas tabelas a seguir.

Comando do RTU mestre:

T1-T2-T3-T4 (espaco de tempo
INiCIO com comprimento de minimo de 3,5
bytes)
ADDR 01H
CMD 08H
Bit de maior ordem do cédigo de subfungédo 00H
Bit de menor ordem do cédigo de subfungdo 00H
Bit de maior ordem de conteudo de dados 12H
Bit de menor ordem de conteudo de dados ABH
Bit de ordem menor CHK CRC ADH
Bit de ordem maior CHK CRC 14H
T1-T2-T3-T4 (espaco de tempo
ENCERRAMENTO com comprimento de minimo de 3,5
bytes)
Resposta do RTU escravo:
INICIO T1-T2-T3-T4 (espago de tempo com
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comprimento de minimo de 3,5 bytes)

ADDR 01H

CMD 08H

Bit de maior ordem do cédigo de subfuncédo 00H
Bit de menor ordem do cédigo de subfungéo 00H
Bit de maior ordem de contetudo de dados 12H
Bit de menor ordem de conteudo de dados ABH
Bit de ordem menor CHK CRC ADH

Bit de ordem maior CHK CRC 14H

ENCERRAMENTO

T1-T2-T3-T4 (espago de tempo com
comprimento de minimo de 3,5 bytes)

9.4.4 Codigo de comando 10H, gravagao continua

O cdédigo de comando 10H é usado pelo mestre para gravar dados no VFD. A quantidade de dados a

serem gravados é determinada por “Data Count’ e, no méaximo, 16 dados podem ser gravados.

Por exemplo, para gravar 5000 (1388H) e 50 (0032H), respectivamente em 0004H e 0005H do VFD

cujo enderego do escravo é 02H, as estruturas do quadro sdo descritas a seguir.

Comando mestre RTU (enviado do mestre para o VFD):

T1-T2-T3-T4 (espago de tempo com

INiclo ) :
comprimento de minimo de 3,5 bytes)

ADDR 02H

CMD 10H

Bit de maior ordem do enderego de gravagao de 00H
dados

Bit de menor ordem do enderego de gravagao de 04H
dados

Bit de maior ordem da contagem de dados 00H

Bit de menor ordem da contagem de dados 02H
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Numero de bytes 04H

Bit de maior ordem de conteudo de 0004H 13H
Bit de menor ordem de contetudo de 0004H 88H
Bit de maior ordem de conteudo de 0005H 00H
Bit de menor ordem de contetudo de 0005H 32H
Bit de menor ordem CRC C5H

Bit de maior ordem CRC 6EH

T1-T2-T3-T4 (espago de tempo com
ENCERRAMENTO ) ]
comprimento de minimo de 3,5 bytes)

Resposta do escravo RTU (enviado do VFD para o mestre)

T1-T2-T3-T4 (espago de tempo com

INiCIO ] i
comprimento de minimo de 3,5 bytes)
ADDR 02H
CMD 10H
Bit de maior ordem do enderego de gravagao de 00H
dados
Bit de menor ordem do enderego de gravagao de 04H
dados
Bit de maior ordem da contagem de dados 00H
Bit de menor ordem da contagem de dados 02H
Bit de menor ordem CRC C5H
Bit de maior ordem CRC 6EH
T1-T2-T3-T4 (espago de tempo com
ENCERRAMENTO

comprimento de minimo de 3,5 bytes)

9.4.5 Definigdo de enderego de dados

Esta secéo descreve a definigdo de enderego dos dados de comunicagdo. Os enderegos sdo usados
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para controlar a operagdo, obter as informacgdes de status e definir os parametros de fungdo do VFD.

9.4.5.1 Regras de formato de enderecgo de cédigo de fungao

O enderego de um cédigo de fungdo consiste em dois bytes, com o bit de maior ordem a esquerda e
o bit de menor ordem a direita. O bit de maior ordem varia de 00 a ffH, e o bit de menor ordem também
varia de 00 a ffH. O bit de maior ordem é a forma hexadecimal do nimero do grupo antes da marca
de ponto, e o bit de menor ordem é o numero anterior a marca de ponto. Tomaremos o P05.06 como
exemplo: O numero do grupo é 05, ou seja, o bit de maior ordem do endereco do pardmetro é a forma
hexadecimal de 05; e o numero antes do ponto é 06, ou seja, o bit de menor ordem é a forma
hexadecimal de 06. Portanto, o endereco do cédigo de fungéo é 0506H no formato hexadecimal. Por
exemplo, o endereco do pardmetro de P10.01 € OAO1H.

Cadigo de . Faixa de ~ .
" Nome Descricéo . . Padrao | Modificar
funcao configuracao

0: Parar ap6s operar
uma vez

Modo de .

1: Continue operando
P10.00 PLC ) i 0-2 0 @)
no valor final apds

simples
operar uma vez
2: Operagao ciclica
= 0: Sem memoria apos
Selegéo p
. o desligamento
simples de 9

memoria
PLC

1: Com memoria apos
o desligamento

Nota:

° Os parametros do grupo P99 sdo definidos pelo fabricante e ndo podem ser lidos ou
modificados. Alguns parametros ndo podem ser modificados quando o VFD esta em operagéo;
alguns ndo podem ser modificados independentemente do status do VFD. Ao modificar um
padrdo, preste atengdo a sua faixa de configuragéo, unidade e descrigdo.

° A vida util da Memdria de Leitura Programavel Apagavel Eletricamente (EEPROM) pode ser
reduzida se ela for usada para armazenamento com frequéncia. Alguns cédigos de fungéo nédo
precisam ser armazenados durante a comunicagdo. Os requisitos da aplicagdo podem ser
atendidos por meio da modificagdo do valor da RAM do chip, ou seja, modificando o MSB do
enderego do codigo de fungdo correspondente de 0 para 1. Por exemplo, se P00.07 n&o for
armazenado na EEPROM, basta modificar o valor da RAM, ou seja, definir o enderego para
8007H. O enderego pode ser usado apenas para gravar dados na RAM do chip e ¢ invalido
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quando usado para leitura de dados.
9.4.5.2 Descrigao de outros enderegos de fungao
Além de modificar os parametros do VFD, o mestre também é capaz de controlar o VFD, sua
inicializagédo e parada, além de monitorar seu status de operagao. A tabela a seguir descreve outros
parametros de fungao.

Fungao Endereco Descrigdo de dados R/W

0001H: Rotagéo para a frente

0002H: Rotagéo inversa

0003H: Modo jog de avango

Comando de controle 0004H: Modo jog reverso

baseado em 2000H 0005H: Parar R/W

comunicagao

0006H: Parada por inércia (parada de
emergéncia)

0007H: Redefinigao de falha

0008H: Modo jog até a parada

2001H Configuracdo de frequéncia baseada em
comunicagéo (0—Fmax, unidade: 0,01Hz)

R/W

Configuragdo de PID, faixa (0-1000, 1000
correspondendo a 100,0%)

2002H

Feedback de PID, faixa (0-1000, 1000
2003H R/W

Configuraggo de valor correspondendo a 100,0%)

baseada em Ajuste de torque (-3000—+3000, em que 1000

comunicagao 2004H | corresponde a 100,0% da corrente nominal do R/W

motor)

Configuragéo do limite superior da frequéncia de
2005H . R/W
rotagdo para a frente (O—Fmax, unidade: 0,01Hz)

Configuragéo do limite superior da frequéncia de
2006H . . R/W
rotagdo inversa (0O—Fmax, unidade: 0,01Hz)
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(0-1000, em que 1000 corresponde a 100,0% da
tensdo nominal do motor)

Fungao Endereco Descrigdo de dados R/W
Limite superior do torque eletromotriz (0-3000, em
2007H |que 1000 corresponde a 100,0% da corrente | R/W
nominal do motor)
Limite superior do torque de frenagem (0-3000,
2008H |em que 1000 corresponde a 100,0% da corrente | R/W
nominal do motor)
Palavra de comando de controle especial:
Bit0—1: =00: Motor 1 =01: Motor 2
Bit2: =1 Habilitar troca de controle de
velocidade/torque
=0: Desabilitar a comutagéo de controle de
2009H velocidade/torque RIW
Bit3: =1 Limpar consumo de eletricidade
=0: N&o limpar consumo de eletricidade
Bit4: =1 Pré-excitagdo; =0: Desativar pré-
excitacao
Bit5: =1 frenagem CC =0: Desabilitar frenagem CC
Comando do terminal de entrada virtual (Intervalo:
0x000—0x3FF
200AH R/W
Correspondente a
S8/S7/S6/S5/HDIB/HDIA/S4/S3/S2/S1
Comando do terminal de saida virtual, intervalo:
200BH 0x00-0x0F RIW
Correspondente a RO2/RO1/HDO/Y1 local
Ajuste de tensédo (usado para separagao V/F)
200CH R/W
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VFD 2

=10: Controle baseado em comunicagao
Bit7: Reservado

Bit8: =0: Controle de velocidade =1: Controle de

torque
Bit9: =0: Controle sem posigao
=1: Controle de posicionamento

Bit11-Bit10: =0: Vetor 0 = 1: Vetor 1

Fungao Endereco Descrigdo de dados R/W

Configuragdo de saida AO 1 (-1000—+1000, em

200DH R/W
que 1000 corresponde a 100,0%)
Configuragdo de saida AO 2 (-1000—+1000, em

200EH R/W
que 1000 corresponde a 100,0%)
0001H: Rotagéo para a frente
0002H: Rotagéo inversa

Palavra de status do 0003H: Parado
VED 1 2100H R
0004H: Com falha
0005H: POFF
0006H: Em pré-excitagéo
Bit0: =0: N&o pronto para a operagao =1: Pronto
para a operagao
Bi1-2: =00: Motor 1 =01: Motor 2
Bit3: =0: Motor assincrono =1: Motor sincrono
Bit4: =0: Sem alarme de sobrecarga =1: Alarme de
sobrecarga
Bit5-Bit6: =00: Controle pelo teclado =01: Controle
Palavra de status do pelo terminal
2101H R
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Fungao Endereco Descrigao de dados
=2: Vetor de malha fechada
=3: Vetor de tenséo espacial
Cadigo de falha do L .
2102H | Consulte a descrigdo dos tipos de falha.
VFD
Cadigo de
. » 2103H | MD350A-----0x01A2
identificagdo do VFD
Frequéncia de .
_ 3000H | 0—Fmax (Unidade: 0,01Hz)
rotacao
Frequéncia de .
) ~ 3001H | 0—Fmax (Unidade: 0,01Hz)
configuracéo
Tenséo do .
3002H | 0,0-2000,0V (Unidade: 0,1V)
barramento
Tensao de saida 3003H | 0-1200V (Unidade: 1V)
Corrente de saida 3004H | 0,0-3000,0A (Unidade: 0,1A)
Velocidade de rotagdo | 3005H |0-65535 (Unidade: 1rpm) Compative
com
Poténcia de saida 3006H |-300,0-300,0% (Unidades: 0,1%) | enderecos de
comunicagao
Torque de saida 3007H |-250,0-250,0% (Unidades: 0,1%) CHF100A e
) = CHV100
Configuragédo de .
3008H |-100,0-100,0% (Unidades: 0,1%)
malha fechada
Feedback de malha .
3009H |-100,0-100,0% (Unidades: 0,1%)
fechada
0x00-0x3F
Status de entrada 300AH
Correspondente ao local
HDIB/HDIA/S4/S3/S2/S1
0x00-0x0F
Status de saida 300BH
Correspondente ao local
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Fungao Endereco Descrigdo de dados R/W
RO2/RO1/HDO/Y1
Entrada analdgica 1 300CH |0,00-10,00V (Unidade: 0,01V) R
Entrada analdgica 2 300DH |0,00-10,00V (Unidade: 0,01V) R
Entrada analdgica 3 300EH |-10,00-10,00V (Unidade: 0,01V) R
Entrada analdgica 4 300FH R
Leitura da entrada do .
0,00-50,00kHz (Unidade:
pulso de alta 3010H R
. 0,01Hz)
velocidade de HDIA
Leitura da entrada do
pulso de alta 3011H R
velocidade de HDIB
Etapa atual da
velocidade multi- 3012H | 0-15 R
etapas
Comprimento externo 3013H | 0-65535 R
Valor de contagem
3014H | 0-65535 R
externa
Configuragédo de .
3015H | -300,0-300,0% (Unidades: 0,1%) R
torque
Cadigo de
. o 3016H R
identificagao
Cadigo de falha 5000H R

As caracteristicas de leitura/gravacédo (R/W) indicam se uma fungdo pode ser lida e gravada. Por
exemplo, o comando de controle baseado em comunicagao pode ser escrito e, portanto, o cédigo de
comando 6H é usado para controlar o VFD. A caracteristica R indica que uma fungdo so pode ser lida

e W indica que uma fungéo sé pode ser gravada.

Nota: Alguns parametros da tabela anterior séo validos somente ap6s serem habilitados. Tomando
as operagbes de execugdo e parada como exemplos, deve-se definir o canal de comando de
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execugdo (P00.01) para “Comunicagdo” e o canal de comando de execugao de comunicagéo (P00.02)
para o canal de comunicagdo Modbus. Em outro exemplo, ao modificar a configuragéo de PID, deve-
se definir a origem de referéncia de PID (P09.00) para a comunicagdo Modbus.

A tabela a seguir descreve as regras de codificagdo dos cédigos do dispositivo (correspondente ao
codigo de identificagdo 2103H do VFD).

Oito bits de Oito bits de
coédigo de Significado codigo de Significado

maior ordem menor ordem
0x08 VFD de vetor MD35
0x09 VFD de vetor MD35-H1
0x0a VFD de vetor MD300

0x01 MD

0xa0 VFD de vetor MD350
Oxa1 VFD de vetor MD350-UL
0xa2 VFD de vetor MD350A

9.4.6 Escala fieldbus

Em aplicagées praticas, os dados de comunicagéo séo representados na forma hexadecimal, mas os
valores hexadecimais ndao podem representar decimais. Por exemplo, 50,12 Hz ndo pode ser
representado na forma hexadecimal. Nesses casos, podemos multiplicar 50,12 por 100 para obter
um numero inteiro 5012 e, entéo, 50,12 pode ser representado como 1394H (5012 na forma decimal)
na forma hexadecimal.

No processo de multiplicagdo de um numero n&o inteiro por um multiplo, para obter um nimero inteiro,
é chamado de escala de fieldbus.

A escala do fieldbus depende do nimero de casas decimais no valor especificado em “Descrigdo
detalhada do parametro” ou no “Valor padrdo”. Se houver n casas decimais no valor, a escala do
fieldbus m sera a enésima poténcia de 10. Tomando a seguinte tabela como exemplo, m é 10.

Codigo Faixa de
de Nome Descrigao configuragdo | Padrao | Modificar
funcao
P01.20 Atraso para 0,0-3600,0s 0,00-3600,0 0.0s @)
reativar apds o (valido quando
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descanso P01.19=2)

Reiniciar apos 0: Desabilitar

queda de energia | 4. 1oy iicar

O valor especificado em “Faixa de ajuste” ou “Padrado” contém um decimal e, portanto, a escala do
fieldbus é 10. Se o valor recebido pelo computador remoto for 50, o valor do “Retardo para reativagéo
apos o descanso” do VFD sera de 5,0 (5,0 = 50/10).

Para definir o “Retardo para reativacdo apds o descanso” para 5,0s por meio da comunicagéo
Modbus, sera preciso primeiramente multiplicar 5,0 por 10, de acordo com a escala para obter um
numero 50 inteiro, ou seja, 32H na forma hexadecimal e, em seguida, transmitir o seguinte comando
de gravacao:

01 06 0114 0032 49 E7

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

Apos receber o comando, o VFD converte 50 em 5,0 com base na escala do fieldbus e, em seguida,
define o “Retardo para reativagdo apés o descanso” para 5,0s.

Em outro exemplo, ap6s o computador remoto transmitir o comando de leitura do pardmetro “Retardo
para reativagéo apos o descanso”, o mestre recebe a seguinte resposta do VFD:

01 03 02 0032 3991

Enderego do Comando Dois bytes de Dados do CRC
VFD de leitura dados parametro

O dado do parametro ¢ 0032H, ou seja, 50, entdo 5,0 é obtido com base na escala do fieldbus
(50/10=5,0). Neste caso, o mestre identifica que o “Retardo para reativagdo apds o descanso” é de
5,0s.

9.4.7 Resposta da mensagem de erro
Erros de operacdo podem ocorrer no controle baseado em comunicagdo. Por exemplo, alguns

parametros s6 podem ser lidos, mas um comando de gravagao é transmitido. Neste caso, o VFD
retorna uma resposta de mensagem de erro.

As respostas das mensagens de erro sdo enviadas do VFD para o mestre. A tabela a seguir descreve
os cadigos e as definigdes das respostas as mensagens de erro.

Caodigo Nome Descricéo
01H Comando O codigo de comando recebido pelo computador remoto ndo pode
invalido ser executado. As possiveis causas sdo as seguintes:
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Caodigo Nome Descricéo
+ O cddigo de funcéo é aplicavel apenas em novos dispositivos e
nao é implementado neste dispositivo.
» O escravo esta em status de falha ao processar esta solicitagdo.
Endereco de | Para o VFD, o enderego de dados na solicitagdo do computador
02H dados remoto ndo é permitido. Especialmente, a combinagao do endereco
invalido de registro e o nimero de bytes a serem transmitidos é invalida.
O dominio de dados recebidos contém um valor ndo permitido. O
Valor de valor indica erro da estrutura restante na solicitagdo combinada.
03H dados
invalido Nota: Isso néo significa que o dado enviado para armazenamento
no registrador inclua um valor inesperado pelo programa.
Ealh O parametro é definido como um valor invalido na operagéo de
alha na
04H ~ gravagdo. Por exemplo, um terminal de entrada de fungédo ndo pode
operagéo N )
ser definido repetidamente.
05H Erro de A senha inserida no enderego de verificagdo de senha é diferente
senha daquela definida em P07.00.
Erro d O comprimento do quadro de dados transmitido pelo computador
rro de
remoto esta incorreto ou, no formato RTU, o valor do bit de
06H quadro de L . .
dad verificagdo CRC é inconsistente com o valor CRC calculado pelo
ados
computador inferior.
Parametro . » 5 .
O parametro a ser modificado na operagdo de escrita do
07H em modo de | . .
. computador remoto € um parametro somente de leitura.
leitura
O parametro
ndo pode ser | O pardmetro a ser modificado na operagdo de gravagdo do
08H modificado computador remoto ndo pode ser modificado durante a operagéo
durante a do VFD.
operagao
Uma senha de usuario é definida e o computador remoto nao
09H Protegdo por | fornece uma senha para desbloquear o sistema ao executar uma
senha operagdo de leitura ou gravagdo. O erro “sistema bloqueado” é
reportado.
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Ao devolver uma resposta, o dispositivo escravo usa um dominio de cédigo de fungéo e endereco de
falha para indicar se é uma resposta normal (sem erro) ou resposta de excegdo (com alguns erros).
Em uma resposta normal, o dispositivo retorna o cédigo de fungéo correspondente e o endereco de
dados ou cédigo de subfungdo. Em uma resposta de excegéo, o dispositivo retorna um cédigo igual
a um codigo normal, mas o primeiro bit é I6gico 1.

Por exemplo, se o dispositivo mestre transmitir uma mensagem de solicitagdo a um dispositivo
escravo para leitura de um grupo de dados de endereco de cédigo de fungéo, o codigo é gerado da
seguinte forma:

00000011 (03H na forma hexadecimal)
Para uma resposta de excegao, o seguinte cédigo é devolvido:
100000 11 (83H na forma hexadecimal)

Além da modificagdo do codigo, o dispositivo escravo devolve um byte de cédigo de excecédo que
descreve a causa da excegdo. Apds receber a resposta de excegdo, o processamento tipico do
dispositivo mestre é o de transmitir a mensagem de solicitagdo novamente ou modificar o comando
com base nas informagdes da falha.

Por exemplo, para definir o “Canal de comandos de execugao” (P00.01, o enderego do parametro é
0001H) do VFD cujo enderego é 01H a 03, o comando é o seguinte:

01 06 0001 0003 980B

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

No entanto, a faixa de configuragéo do “canal de comando em operagdo” é de 0 a 2. O valor 3 excede
o intervalo de configuragdo. Nesse caso, o VFD devolve uma resposta de mensagem de erro,
conforme mostrado a seguir:

01 86 04 43A3

Enderego do Cadigo de Cadigo do CRC
VFD resposta de erro
excegao

O codigo de resposta de excegdo 86H (gerado com base no bit de maior ordem “1” do comando de
gravagdo 06H) indica que essa € uma resposta de excegdo ao comando de gravagao (06H). O cédigo
de erro € 04H. A partir da tabela anterior, podemos ver que o erro “Falha na operacgéo” é indicado, o
que significa que “o parametro é definido como um valor invalido na operagéo de gravacéo”.

9.4.8 Exemplo de operagao de leitura/gravagao

Para mais detalhes sobre os formatos dos comandos de leitura e gravagéo, consulte as seg¢des 9.4.1
e9.4.2.
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9.4.8.1 Exemplos de comando de leitura 03H

Exemplo 1: Leia a palavra de status 1 do VFD, cujo enderego € 01H. De acordo com a tabela de
outros enderegos de fungéo, o endereco de parametro da palavra de status 1 do VFD é 2100H.

O comando de leitura transmitido ao VFD é o seguinte:

01 03 2100 0001 8E36

Enderego do Comando de Enderego do Quantidade de CRC
VFD leitura parametro dados

Presumindo-se que a seguinte resposta é devolvida:

01 03 02 0003 F845

Endereco do Comandode  NuUmero de bytes Contetdo dos CRC
VFD leitura dados

O conteudo de dados devolvido pelo VFD é 0003H, o que indica que o VFD esta em status de parada.

Exemplo 2: Visualize informagdes sobre o VFD cujo enderego é 03H, incluindo “Tipo de falha atual”
(PQ7.27) a falha do tipo “5° para a ultima” (P07.32), dos quais os enderegos de parametro sdo 071BH
a 0720H (6 enderegos de parametro contiguos, partindo de 071BH).

O comando transmitido ao VFD é o seguinte:

03 03 071B 0006 BS559

Enderego do Comando Enderego 6 parametros CRC
VFD de leitura inicial no total

Presumindo-se que a seguinte resposta é devolvida:

03 03 0C 0023 0023 0023 0023 0023 0023 5F D2

Endereco do Comando de Numerode  Tipo de falha Ultimo tipo de Pendiltimo tipo Antependitimo Pré- Quinto para o CRC
VFD leitura bytes atual falha de falha tipo de falha antepentltimo ultimo tipo de
tipo de falha falha

De acordo com os dados devolvidos, todos os tipos de falha sdo 0023H, ou seja, 35 na forma decimal,
o que significa a falha de desajuste (STo)

9.4.8.2 Exemplos de comando de gravacao 06H

Exemplo 1: Configuragdo do VFD cujo enderego é 03H para rotagdo para a frente. Consulte a tabela
de outros parametros de fungdo. O endereco de “comando de controle baseado em comunicagao” é
2000H, e 0001H indica rotagdo para a frente.
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Fungao Endereco Descrigédo de dados R/W

0001H: Rotagéo para a frente

0002H: Rotagéo inversa

0003H: Modo jog de avango

Comando de controle 0004H: Modo jog reverso

baseado em 2000H 0005H: Parar R/W

comunicagao

0006H: Parada por inércia (parada de

emergéncia)

0007H: Redefinigao de falha

0008H: Modo jog até a parada

O comando ¢é transmitido pelo mestre da seguinte forma:

03 06 2000 0001 4228

Enderego do Comando Enderego do Operagao CRC
VFD de parametro para frente
gravagéo

Se a operagao for bem-sucedida, a seguinte resposta é devolvida (igual ao comando transmitido pelo

mestre):

03 06 2000 0001 4228

Enderego do Comando Enderego do Operagao CRC
VFD de parametro para frente
gravagao

Exemplo 2: Definigdo da “frequéncia maxima de saida” do VFD cujo endereco ¢ 03H a 100 Hz.

Cadigo i
L Faixa de _ .
de Nome Descricao ) _ Padrao | Modificar
_ configuragao
funcao
Frequéncia
. P00,04-600,00H 100,00—
P00.03 maxima de 50,00Hz ©
id (400,00Hz) 600,00
saida

De acordo com o nuimero de casas decimais, a escala fieldbus da “frequéncia maxima de saida”
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(P00.03) é 100. Multiplicar 100 Hz por 100. O valor de 10000 é obtido, sendo 2710H na forma
hexadecimal.

O comando ¢é transmitido pelo mestre da seguinte forma:

03 06 0003 2710 6214

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

Se a operagao for bem-sucedida, a seguinte resposta é devolvida (igual ao comando transmitido pelo
mestre):

03 06 0003 2710 6214

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

Nota: Na descricdo do comando anterior, 0s espagos sao adicionados a um comando apenas para
fins explicativos. Em aplicagdes praticas, nenhum espago € necessario nos comandos.

9.4.8.3 Exemplos de comando de gravagao continua 10H

Exemplo 1: Configuragé@o do VFD cujo enderego é 01H para rotacéo para a frente na frequéncia de
10 Hz. Consulte a tabela de outros parametros de fungdo, o enderego de “comando de controle
baseado em comunicagdo” € 2000H, 0001H indica rotagdo para a frente, e o enderego de
“configuragdo de valor baseada em comunicagao” € 2001H, conforme mostrado na figura a seguir. 10
Hz é 03E8H na forma hexadecimal.

Funcéo Endereco Descrigcédo de dados R/W

0001H: Rotagéo para a frente

0002H: Rotagéo inversa

0003H: Modo jog de avango

Comando de controle 0004H: Modo jog reverso
2000H R/W

baseado em comunicagéo
0005H: Parar

0006H: Parada por inércia (parada de
emergéncia)

0007H: Redefinigao de falha

-485-



VFD Motiondrive350A multifuncional de alto desempenho

Funcao Endereco Descrigao de dados R/IW

0008H: Modo jog até a parada

Configuracgéo de frequéncia baseada em

2001H
) ~ comunicagéo (0—Fmax, unidade: 0,01Hz)
Configuragéao de valor RIW
baseada em comunicagao Joog{ | COnfiguragéo de PID, faixa (0-1000, 1000
correspondendo a 100,0%)
Na operacéo real, defina P00.01 como 2 e P00.06 como 8.
O comando é transmitido pelo mestre da seguinte forma:
01 10 2000 0002 04 0001 03 E8 3B
10
Enderego Comando Enderego do Quantidade Numero Operagé&o para 10Hz CRC
do VFD de parametro de parametro de frente
gravagao bytes

continua

Se a operagéo for bem-sucedida, a seguinte resposta é devolvida:

01 10 2000 0002 4A08

Enderego do Comando Enderego do Quantidade CRC
VFD de parametro de parametro
gravagéo
continua

Exemplo 2: Defina o “tempo de aceleragdo” do VFD cujo enderego € 01H para 10s e o “tempo de
desaceleragéo” para 20s.

Dependent
Tempo de
P00.11 edo O
aceleragao 1 del
Faixa de configuragdo de P00.11 e P00.12: 0,0-] MC%€©
Tempo de 3600,0 Dependent
P00.12 | desaceleragdo edo O
1 modelo

O enderego de P00.11 é 000B, 10s é 0064H no formato hexadecimal e 20s € 00C8H no formato
hexadecimal.

O comando ¢é transmitido pelo mestre da seguinte forma:

01 10 000B 0002 04 00 64 00C8 F255

Enderego Comando Enderego do Quantidade Numero 10s 20s CRC
de de
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do VFD gravagéo parametro de parametro bytes
continua

Se a operagéo for bem-sucedida, a seguinte resposta é devolvida:

01 10 000B 0002 300A

Enderego do Comando Enderego do Quantidade CRC
VFD de parametro de parametro
gravagéo
continua

Nota: Na descricdo do comando anterior, 0s espagos sao adicionados a um comando apenas para
fins explicativos. Em aplicagdes praticas, nenhum espago € necessario nos comandos.

9.4.8.4 Exemplo de comissionamento de comunicagdo Modbus

Um PC é usado como host, um conversor RS232-RS485 é usado para conversao de sinal e a porta
serial do PC usada pelo conversor € a COM1 (porta RS232). O software de comissionamento do
computador remoto é o assistente de comissionamento da porta serial Commix, que pode ser baixado
na Internet. Baixe uma versao capaz de executar automaticamente a fungdo de verificagdo CRC. A

figura a seguir mostra a interface do Commix.

Port: COM1  ~|  BaudRate: |3600 j' Apply [T DTR [ RTS
DataBits: 18 j' Parity: INone LI StopBits: [1 L] [~ NoCRC Pause

Input HEX  Show HEX v
Input ASC | Show ASC ¥ lgnore Space W Newline ¥ Show Interval Fed Clear

() Send

¥ by Enter

Primeiramente, defina a porta serial como COM1. Em seguida, defina a taxa de Baud de forma
consistente com P14.01. Os bits de dados, bits de verificagdo e bits finais também devem ser definidos
de forma consistente com P14.02. Se o modo RTU for selecionado, selecione a forma hexadecimal
Input HEX. Para configurar o software para executar automaticamente a fungdo CRC, selecione
ModbusRTU, CRC16 (MODBU SRTU) e defina o byte inicial para 1 . Uma vez que a fungdo de
verificagdo automatica de CRC estiver habilitada, ndo insira informagdes de CRC nos comandos.

Caso contrario, podem ocorrer erros de comando devido a verificagédo repetida do CRC.

O comando de comissionamento para configurar o VFD cujo enderego € 03H para a rotagédo para a

frente é o seguinte:
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03 06 2000 0001 4228

Enderego do Comando Enderego do Operagao CRC
VFD de parametro para frente
gravagéo

Nota:
Defina o enderego (P14.00) do VFD para 03.

Defina o “canal dos comandos operacionais” (P00.01) para “Comunicagéo” e o “canal de comunicagao
de comandos operacionais” (P00.02) para o canal de comunicagdo Modbus.

Clique em Send. Se as configuragdes da linha estiverem corretas, uma resposta transmitida pelo VFD
é recebida da seguinte forma:

03 06 2000 0001 4228

Enderego do Comando Enderego do Operagao CRC
VFD de parametro para frente
gravagéo

9.5 Falhas de comunicagao comuns

Falhas de comunicagdo comuns incluem:

. Nenhuma resposta devolvida.

. O VFD devolve uma resposta de excegéo.
Possiveis causas para a auséncia de resposta incluem:

. A porta serial estd configurada incorretamente. Por exemplo, o conversor usa a porta serial
COM1, mas a COM2 é selecionada para comunicagéo.

. As configuragdes das taxas de transmisséo, bits de dados, bits finais e bits de verificagdo séo
inconsistentes com as configuragdes do VFD.

. O polo positivo (+) e o polo negativo (-) do barramento RS485 s&o conectados inversamente.
. O resistor conectado aos terminais RS485 do bloco terminal do VFD estad configurado
incorretamente.
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Apéndice A Cartoes de expansao

A.1 Definigdo do modelo

EC-PG 502-05B
O 960® O®

Campo

Descrigao do

campo

Exemplo de nomenclatura

Categoria do produto

EC: Cartao de expansao

Categoria do cartéo

IC: Cartéo loT

10: Cartao 10

PC: Cartdo programavel
PG: Cartédo PG

PS: Cartdo de alimentagado

TX: Cartdo de comunicagéo

Verséao técnica

Indica a geragéo da versao técnica usando um
numero impar. Por exemplo, 1, 3, 5 e 7 indicam a
1°, 2°, 3° e 42 geragbes de versdes técnicas.

Cadigo de distingcéo

02: Cartdo PG de seno/cosseno + configuragéo de
diregdo de pulso + saida dividida em frequéncia

03: Interface UVW PG + configuragéo de diregcéo
de pulso + saida dividida em frequéncia

04: Interface resolvedor PG + configuragéo de
diregdo de pulso + saida dividida em frequéncia

05: Cartdo PG incremental + configuragdo de
diregdo de pulso + saida dividida em frequéncia

06: Interface PG absoluta + configuragédo de
diregdo de pulso + saida dividida em frequéncia
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Campo

Descrigao do
campo

Exemplo de nomenclatura

07: Cartdo PG incremental simples

Poténcia operacional

00: Passivo

05: 5V

12: 12-15V

24:24V

Verséo do cartdo de

Vazio: Versdo A

® . B: Versdo B
expansao
C: Versdo C
Descrigao do
Campo Exemplo de nomenclatura
campo

©) Categoria do produto | EC: Cartdo de expanséao
IC: Cartéo loT
10: Cartao 10
PC: Cartdo programavel

@) Categoria do cartdo
PG: Cartédo PG
PS: Cartdo de alimentagao
TX: Cartdao de comunicagéo

® Vers3o técnica Indica a geracdo da versdo técnica usando um
numero impar. Por exemplo, 1, 3, 5 e 7 indicam a 1°,
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Descrigao do
Campo Exemplo de nomenclatura
campo
2°, 3° e 42 geragdes de versdes técnicas.
01: 10 pontos, com 6 entradas e 4 saidas (2 saidas
de transistor + 2 saidas de relé)
@ Cadigo de distingdo | 02: 8 pontos de E/S, 1 ponto de Al, 1 ponto de AO e
1 ponto de comunicagdo RS485
03: Reservado
® Requisito especial Reservado. O valor padréo é 00.
Descrigao do
Campo Exemplo de nomenclatura
campo
® Categoria do produto | EC: Cartdo de expanséao
IC: Cartéo loT
10: Cartao IO
PC: Cartdo programavel
(@) Categoria do cartdo
PG: Cartdo PG
PS: Cartao de alimentagao
TX: Cartdo de comunicagéo
Indica a geragéo da versao técnica usando um
® Versao técnica numero impar. Por exemplo, 1, 3, 5 e 7 indicam a
1°, 2°, 3° e 42 geragbes de versdes técnicas.
01: Cartdo de comunicagao Bluetooth
@ Cadigo de distingédo
02: Cartdo de comunicagao WIFI
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Descrigao do
Campo Exemplo de nomenclatura
campo

03: Cartdo de comunicagdo PROFIBUS

04: Cartdo de comunicagao Ethernet

05: Cartdo de comunicagdo CAN multiprotocolo

06: Cartdo de comunicagdo DeviceNet

07: Cartdo de comunicagdo BACnet

08: Cartdo de comunicagao EtherCAT

09: Cartdo de comunicagdo PROFINET

10: Cartdo de comunicagdo IP/Ethernet

15: Cartdo de comunicagdo Modbus TCP

Vazio: Versdo A
Verséo do cartdo de
® ~ B: Versdo B
expansao

C: Versao C

Descrigao do
Campo Exemplo de nomenclatura
campo
® Categoria do produto | EC: Cartdo de expansao
IC: Cartéo loT
(@) Categoria do cartdo
10: Cartéo 10
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Descrigao do
Campo Exemplo de nomenclatura
campo

PC: Cartdo programavel
PG: Cartédo PG
PS: Cartdo de alimentagao
TX: Cartdo de comunicagéo
Indica a geragéo da versao técnica usando um

©) Versao técnica numero impar. Por exemplo, 1, 3, 5 e 7 indicam a
1°, 2°, 3° e 42 geragbes de versdes técnicas.
01: Cartdo de expansdo de E/S de fungdo multipla
(4 entradas digitais, 1 saida digital, 1 entrada
analogica, 1 saida analogica e 2 saidas de relé)
02: Cartdo de E/S digital

@ Cadigo de distingédo
03: Cartdo de E/S analdgico
04: Reservado
05: Reservado

® Requisito especial

Descrigao do
Campo Exemplo de nomenclatura
campo

® Categoria do produto | EC: Cartdo de expansao
IC: Cartéo loT

(@) Categoria do cartéo 10: Cartéo 10
PC: Cartdo programavel
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Campo

Descrigao do
campo

Exemplo de nomenclatura

PG: Cartédo PG
PS: Cartdo de alimentagao

TX: Cartdo de comunicagéo

Verséo técnica

Indica a geragdo da versdo técnica usando um
numero impar. Por exemplo, 1, 3, 5 e 7 indicam a 1°,
2°, 3° e 42 geragdes de versdes técnicas.

Cadigo de distingéo

01: Cartdo GPRS

02: Cartédo 4G

03: Reservado

®

Tipo de antena

1: Interna

2: Externa

®

Tipo de cartdo SIM

0: Plug-in (padréo)
1: Montagem em superficie

Nota: Quando este campo for 0 ou omitido, o cartao
SIM é o plug-in.

Requisito especial

G: Com GPS
S: Cartdo SIM montado em superficie

Nota: Quando este campo é omitido, o cartdo de
expansao ndo possui fungdes especiais.

G-CN

o
o
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Descrigao do
Campo Exemplo de nomenclatura
campo
Categoria do ~ _
@ EC: Cartao de expansao
produto
IC: Cartéo loT
10: Cartéo 10
Categoria do PC: Cartdo programavel
@ -
cartdo PG: Cartédo PG
PS: Cartdo de alimentagao
TX: Cartdo de comunicagéo
Indica a geragéo da verséao técnica usando um numero impar.
® Versao técnica Por exemplo, 1, 3, 5 e 7 indicam a 1°, 2°, 3° e 42 geragdes de
versdes técnicas.
01: Cartdo GPRS
Cadigo de
@ . .g ~ 02: Cartéo 4G
distingao
03: Reservado
1: Integrado
® Tipo de antena
2: Externa
0: Plug-in
1: Montagem em superficie
® Tipo de cartdo SIM g P
Nota: Quando este campo for 0 ou omitido, o cartdo SIM é o
plug-in.
G: Fungao GPS
@ Fungdo especial Nota: Quando este campo é omitido, o cartdo de expansao
ndo possui fungdes especiais.

-495-




VFD Motiondrive350A multifuncional de alto desempenho

Descrigao do
Campo Exemplo de nomenclatura
campo

CN: Verséao chinesa

EU: Verséo da Europa
Verséao
internacional LA: Versdo da Ameérica Latina

Nota: Um cartdo SIM 4G é uma configuragdo padréo para a

versdo CN, mas ndo para a versdo EU ou LA.

Atabela a seguir descreve os cartdes de expansédo compativeis com o VFD. Os cartdes de expanséo

sdo opcionais e devem ser adquiridos separadamente.

Nome Modelo Especificagao

< 4 entradas digitais
< 1 saida digital
Cartédo de expansao < 1 entrada analdgica
EC-10501-00
de E/S

< 1 saida analdgica

<~ 2 saidas de relé: 1 saida de contato duplo e 1 saida

de contato simples

< 4 entradas digitais

Cartao de expansao < 1PT100
. EC-10502-00
de E/S (opcional) & 1PT1000
<~ 2 saidas de relé: saida de contato unico
<~ Adotando o ambiente de desenvolvimento
mainstream global PLC, compativel com diversos
Cartdo de expansao tipos de linguagens de programagao, como
P EC-PC502-00 P 9129 programas .
programavel linguagem de instrugéo, texto estrutural, diagrama

de blocos de funcéo, diagrama Ladder, grafico de
fungdo continua e grafico de fungéo sequencial
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Nome Modelo Especificacao
< Suporte ao comissionamento de ponto de
interrupcéo e selecdo de modo de execucgéo de
tarefa periodica
< Fornece espago de armazenamento de programa de
usuario de 16K etapas e espago de armazenamento
de dados de 8K palavras
< 6 entradas digitais
< 2 saidas de relé
< 1Ale1AO
< 1 canal de comunicagdo RS485, compativel com o
controlador host para comutagéo entre mestre e
escravo
< Salvando dados de mil palavras ao desligar
< Compativel com Bluetooth 4.0
< Com o aplicativo para celular da
MOTRONICS/MOTRONICS, é possivel definir os
parametros e monitorar os status do VFD por meio
de transmisséo Bluetooth
Cartdo de EC-TX501-1 | Adistancia de comunicagdo méaxima em ambientes
comunicagao abertos é de 30 metros.
Bluetooth EC-TX501-2
< O EC-TX501-1 é equipado com uma antena
integrada e é aplicavel a maquinas de caixa
moldada.
< O EC-TX501-2 é configurado com uma antena
acoplada externamente, sendo aplicavel a maquinas
de chapa metalica.
~ EC-TX502-1 | < Atende IEEE802.11b/g/n
Cartédo de
comunicagdo WIFl | =~ 1vggo.0 |4 Com o aplicativo para celular da
MOTRONICS/MOTRONICS, é possivel monitorar o
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Nome Modelo Especificagao

VFD localmente ou remotamente por meio da
comunicagéo WIFI

< Adistancia de comunicagao maxima em ambientes
abertos é de 30 metros.

< O EC-TX501-1 é equipado com uma antena
integrada e é aplicavel a maquinas de caixa
moldada.

< O EC-TX501-2 é configurado com uma antena
acoplada externamente, sendo aplicavel a maquinas
de chapa metalica.

Cartdo de
comunicagao EC-TX503 < Compativel com o protocolo PROFIBUS-DP
PROFIBUS-DP
< Compativel com comunicagdo Ethernet, com o
protocolo interno do MOTRONICS/MOTRONICS
Cartédo de
comunicacdo EC-TX504 < Pode ser usado em combinagdo com o software de
Ethernet monitoramento de computador remoto da
MOTRONICS/MOTRONICS,
MOTRONICS/MOTRONICS Workshop
< Baseado na camada fisica CAN2.0A e CAN2.0B
Cartédo de

L < Compativel com o protocolo CANopen
comunicagdo CAN EC-TX505C

multiprotocolo < Adotando o protocolo proprietario de controle
mestre-escravo da MOTRONICS/MOTRONICS

Cartédo de
comunicagao EC-TX509 < Compativel com o protocolo PROFINET

PROFINET

Cartso de < Compativel com os protocolos IP Ethernet e ODVA
comunicagao EC-TX510 <~ Possui duas portas IP Ethernet, sendo compativel

Ethemet/IP com operagdo 10/100M half/full duplex
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multifuncional

Nome Modelo Especificagao
Compativel com topologias de rede em estrela, linha
e anel (mas sem suporte para monitoramento de
rede em anel)
Com duas portas Modbus TCP 10, compativel com
Cartao de operagéo full duplex de 100M e topologias de rede
comunicagdo EC-TX515 em linha e em estrela, com nds de até 32
Modbus TCP
Capaz de atuar como um escravo Modbus TCP
Aplicavel a encoders Sen/Cos com ou sem sinais
CD
Cartédo PG de Compativel com saida dividida em frequéncia A, B,
EC-PG502
Sen/Cos 4
Compativel com entrada da referéncia do trem de
pulso
Aplicavel a encoders diferenciais de 5V
Compativel com entrada ortogonal A, B, Z
Compativel com entrada de pulso U, V, W 3PH
Cartéo PG
. EC-PG503-05
incremental UVW Compativel com saida dividida em frequéncia A, B,
4
Compativel com entrada da referéncia do trem de
pulso
Aplicavel a encoders do tipo resolver
Compativel com saida simulada dividida em
Cartdo PG do .
EC-PG504-00 frequéncia A, B, Z de resolvers
resolver
Compativel com entrada da referéncia do trem de
pulso
Cartao PG Aplicavel a encoders OC de 5V ou 12V
incremental EC-PG505-12

Aplicavel a encoders push-pull de 5V ou 12V

-499-




VFD Motiondrive350A multifuncional de alto desempenho

Nome Modelo Especificagao
Aplicavel a encoders diferenciais de 5 V
Compativel com a entrada ortogonal de A, B e Z
Compativel com a saida dividida em frequéncia de
A,BeZ
Compativel com configuragéo de trem de pulso
Aplicavel a encoders OC de 24V
Aplicavel a encoders push-pull de 24V
Compativel com entrada ortogonal A, B, Z
Cartéo PG EC-PG505-
incremental de 24V 24B Compativel com saida dividida em frequéncia A, B,
4
Compativel com entrada de referéncia de trem de
pulso
Aplicavel para encoders OC de 5V ou 12V
Cartao PG .
. . EC-PG507-12 Aplicavel a encoders push-pullde 5V ou 12 V
incremental simples
Aplicavel a encoders diferenciais de 5V
Aplicavel a encoders OC de 24V
Cartéo PG
incremental EC-PG507-24 Aplicavel a encoders push-pull de 24V
simplificado de 24 V
Aplicavel a encoders diferenciais de 24V
Compativel com monitoramento de loT
Cartdo GPRS EC-IC501-2
Compativel com atualizagdo remota de VFD
EC-IC502-2-
CN )
Compativel com interfaces padrao RS485
Cartéo 4G EC-IC502-2- ,
EU Compativel com comunicagéo 4G
EC-IC502-2-
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Nome Modelo Especificagao

LA

Observagoes: Para mais detalhes sobre o cartdo de comunicacédo EtherCAT, o cartdo de fonte de
alimentagéo de 24 V e o cartdo GPRS a prova de choque com posicionamento GPS de alta preciséo,
entre em contato conosco.

Cartdo de
comunicacao
Bluetooth/WIFI EC-
TX501/502

Cartdo de expansdo  Cartdo de expanséo
de E/S 2 (EC-10502- programavel EC-
00) PC502-00

Cartdo de expansao
de E/S (opcional)
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Cartdo de Cartédo de
comunicagao o comunicagao
comunicagao .
PROFIBUS-DP EC- Ethernet EC-TX504 multiprotocolo CAN

TX503 EC-TX505C

Cartéo de Cartdo de
comunicacao

PROFINET EC-TX509

Cartdo de
comunicagao =
Ethernet/IP EC- Cartdo Sen/Cos PG incrg:qr;i?alrSVW Cartédo PG do resolver
TX510/Cartéo de EC-PG502 EC-PG504-00
A EC-PG503-05
comunicagao
Modbus TCP
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EC-TX515

Cartédo PG

Cartdao PG Cartdao PG incremental Cartéo PG
incremental incremental de 24V simplificad incremental
multifuncional EC- impliticado simplificado de 24 V
PG505-12 EC-PG505-24B EC-PG507-12 EC-PG507-24

Cartdo GPRS Cartdo 4G

EC-IC501-2 EC-IC502-2-CN
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EC-IC502-2-EU

EC-IC502-2-LA

A.2 Dimensodes e instalagao

Todos os cartdes de expansdo tém as mesmas dimensdes (108 mm x 39 mm) e podem ser instalados

da mesma forma.

Antes de instalar ou remover um cartdo de expanséao, siga os seguintes principios operacionais:

1.

Certifique-se de que o sistema ndo esteja conectado a qualquer fonte de alimentagdo antes de

instalar um cartdo de expansao.

2. O cartédo de expansédo pode ser instalado em um slot de cartdo entre SLOT1, SLOT2 e SLOTS3.

3. VFDs de 5,5 kW ou menos podem ser configurados com dois cartdes de expansdo ao mesmo

tempo, e aqueles de 7,5 kW ou mais podem ser configurados com até trés cartdes de expansao.

. Em caso de interferéncia nos fios externos apoés a instalagéo dos cartdes de expansao, altere os

slots de instalagéo de forma a facilitar o cabeamento. Por exemplo, o conector do cabo de conexéo
do cartdo DP é grande, por isso é recomendavel instala-lo no slot do cartdo SLOT1.

. Para garantir alta capacidade antiparasitaria no controle de malha fechada, deve-se utilizar um fio

blindado no cabo do encoder e aterrar suas duas extremidades, ou seja, conectar a camada de
blindagem a carcaga do motor no motor lado, e a camada de blindagem ao terminal PE no lado do
cartdo PG.

Nota: Para modelos de 2,2 a 5,5 kW, o cartdo de alimentagdo de 24 V pode ser inserido no SLOT1;

para modelos de 7,5kW e superiores, o cartdo de alimentacdo de 24V pode ser inserido no SLOT1

ou SLOT3; para modelos de 11kW e superiores, o cartdo de alimentacdo de 24V pode ser inserido

em qualquer um dos trés slots.

A Figura 0—1 mostra o diagrama de instalagédo e um VFD com cartdes de expansao instalados.

Diagrama f de cartées de
expansao instalados

Diagrama de instalagao
de cartdes de expansdo

Figura 0—1 VFD de 7,5 kW ou superior com cartdes de expansao instalados
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Instalando cartdes de Cartdes de expansao
expansao instalados

Figura 0-2 VFD de 5,5 kW ou inferior com cartdes de expanséao instalados

Processo de instalagéo do cartdo de expanséao:
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ETAPA1

ETAPA 3

Solte os paradusos,
retire o teclado e
remova a tampa

superior Insira o cartéo de

expapsdo

ETAPA4

Alinhar a posigo dos furos do
ETAPA 5cartao de expansag e pogisi

pinos de
Aperte os parafusos

ETAPA7

Diagrama da caixa de saidg4

ETAPA 8
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Figura 0-3 Diagrama do processo de instalagéo do cartdo de expanséo

A.3 Instalagao Elétrica

1. Aterre um cabo blindado da seguinte forma:

Posi¢do de aterramento do
cabg blindado

Posi¢do de aterramento do
cabo blindado.

Figura 0—4 Diagrama de aterramento do cartdo de expanséo

2. Conecte um cartédo de expanséo da seguinte maneira:

Fiagdo do cartdo de expansao

Posicéo de fixagdo da fiagdo
do cartdo de expansao

Figura 0-5 Fiag&o do cartdo de expanséo
A.4 Cartées de expansao de E/S
A.4.1 Cartédo de expansao de E/S 1 (EC-10501-00)

CME e COM s&o curto-circuitados através de J3 antes da entrega, e J5 é o jumper para selegédo do
tipo de saida (tens&o ou corrente) de AO2.
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Os terminais estéo organizados da seguinte forma:

Al3 AO2 GND
COM CME Y2 S5 RO3A RO3B | RO3C
PW +24V S6 S7 S8 RO4A RO4C

Definigao do indicador

Indicador Nome Descrigao

Ligado: O cartdo de expansao estabelece uma
conexao com a placa de controle.

Piscando periodicamente: O cartdo de expansao &
adequadamente conectado a placa de controle (o

LED1 Indicador de estado i | . .
periodo é de 1s, ligado por 0,5s e desligado pelo 0.5s
restante).
Desligado: O cartdo de expanséo é desconectado da
placa de controle.
. . Ligado: A placa de controle alimenta o cartao de
LED4 Indicador de energia

expansao.

O cartdo de expansédo EC-I0501-00 pode ser usado em situagdes em que as interfaces de E/S de
um VFD Goodrive350-UL ndo atendem aos requisitos da aplicagdo. Ele pode fornecer 4 entradas
digitais, 1 saida digital, 1 entrada analdgica, 1 saida analdgica e duas saidas de relé. Seu uso é
intuitivo, fornecendo saidas de relé por meio de terminais estilo europeu e outras entradas e saidas
por meio de terminais de mola.

Descrigao da fungao do terminal EC-10501-00

Categoria Simbolo Nome Descrigao

A poténcia operacional da entrada digital &
Fonte de fornecida pela fonte de alimentagéo
Poténcia PW alimentagao externa.

externa Faixa de tensdo: 12-30V

Os terminais PW e +24V s&o curto-
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Categoria

Simbolo

Nome

Descrigao

circuitados antes da entrega.

Entrada/saida

analdgica

Al3—
GND

Entrada

analégica 1

1. Faixa de entrada: 0—-10 V, 0-20 mA

2. Impedancia de entrada: 20kQ para
entrada de tenséo; 500Q para entrada de
corrente

3. Defina como entrada de tensdo ou
corrente por meio do coédigo de fungéo
correspondente.

4. Resolugédo: Quando 10V corresponde a
50Hz, a resolu¢do minima é de 5mV;

5. Desvio: £0,5%; entrada de 5V ou 10 mA
ou superior a temperatura de 25 °C

AO2—
GND

Saida analdgica
1

1. Faixa de saida: 0-10 V, 0-20 mA

2. O J5 determina se é uma saida de
tensao ou corrente.

3. Desvio +0,5%; saidade 5V ou 10 mAou
superior a temperatura de 25°C

Entrada/saida
digital

S5—COM

Entrada digital 1

S6—COM

Entrada digital 2

S7—COM

Entrada digital 3

S8—COM

Entrada digital 4

1. Impedancia interna: 3,3 kQ
2. Faixa de entrada de energia: 12-30V
3. Terminal de entrada bidirecional

4. Frequéncia maxima de entrada: 1kHz

Y2—CME

Saida digital

1. Capacidade de comutagao: 50mA/30V
2. Faixa de frequéncia de saida: 0-1kHz

3. Os terminais CME e COM séao curto-

circuitados através de J3 antes da entrega.

Saida de relé

RO3A

Contato NO
(normalmente

1. Capacidade de contato: 3A/CA 250 V,
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Categoria Simbolo Nome Descrigao
aberto)dorelé 3 | 1A/CC 30V
Contato NC 2. Ndo usar como saidas digitais de alta
RO3B (normalmente frequéncia.
aberto) do relé 3
Contato comum
RO3C i
dorelé 3
Contato NO
RO4A (normalmente
aberto) do relé 4
Contato comum
RO4C

dorelé 4

A.4.2 Cartédo de expansao de E/S 2 (EC-10502-00)

Os terminais esté@o organizados da seguinte forma:

PT1+ PT- PT2+
S5 S6 S7 S8 RO4A RO4C
+24 'V PW COM COM RO3A | RO3C
Definicao do indicador
Indicador Definicao Funcao
LEDA Indicador de O indicador fica aceso quando o cartdo de expansao

estado esta estabelecendo conexdo com a placa de controle;
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Indicador Definicao Funcao

pisca periodicamente uma vez que o cartao de
expansao é adequadamente conectado a placa de
controle (o periodo é de 1s, ligado por 0,5s e desligado
pelo 0.5s restante); e desliga quando o cartdo de
expansao é desconectado da placa de controle.

LED4 Indicador de O indicador acende depois que o cartdo de expanséo
energia de E/S é alimentado pela placa de controle.

O cartdo de expansédo EC-10502-00 pode ser usado em situagdes em que as interfaces de E/S do
VFD ndo atendem aos requisitos da aplicagdo. Ele pode fornecer quatro entradas digitais, uma
entrada de medigdo de temperatura PT100 (PT1+), uma entrada de medigao de temperatura PT1000
(PT2+) e duas saidas de relé. Seu uso € intuitivo, fornecendo saidas de relé e entradas digitais por
meio de terminais de estilo europeu e entradas de medigao de temperatura por meio de terminais de
mola.

Descrigao da fungdo do terminal EC-10502-00

Categoria Simbolo Nome Funcéao

A poténcia operacional da entrada digital
é fornecida pela fonte de alimentagao

Fonte de
PW alimentacao externa.
externa Faixa de tens&o: 24(-20%)-48V
CC(+10%), 24(-10%)-48V CA (+10%)
Poténcia
Energia do usuario fornecida pelo VFD.
+24 'V Poténcia interna

Corrente maxima de saida: 200mA

Referéncia de .
COM L Terminal comum de +24V
poténcia

S5—COM Entrada digital 5 Impedancia interna: 6.6kQ

S6—COM Entrada digital 6 Alimentag&o externa compativel: 24(-

Entrada 20%)-48V CC (+10%), 24(-10%)—-48V CA
S7—COM Entrada digital 7 (+10%)

Digital:

Compativel com alimentagdo interna de
24V

S8—COM Entrada digital 8
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Categoria Simbolo Nome Funcéao
Terminais de entrada bidirecional,
compativel com os modos NPN/PNP
Frequéncia maxima de entrada: 1kHz
Todos sé&o terminais de entrada digital
programaveis. E possivel definir a fungdo
do terminal por meio de codigos de
fungao.
PT1+ Entrada PT100 Entradas PT100 e PT1000
independentes. O PT1+ conecta-se ao
PT100 e o PT2+ conecta-se ao PT1000.
1. Resolugéo: 1°C
Entrada de
B PT2+ Entrada PT1000 2. Faixa: -20°C-150°C
detecgao
de 3. Precisao de detecgéo: 3°C
temperatura
4. Compativel com protegado off-line
Entrada de
. Referéncia de potencial zero de
PT- referéncia de
PT100/PT1000
PT100/PT1000
RO3A Contato Ado relé | Saida do relé RO3 RO3A: NO
NO 3 (normalmente aberto), terminal comum
RO3C
Contato C do relé .
RO3C NO 3 Capacidade de contato: 3A/AC250V,
Saida de 1A/DC30V
rele oA ContatoAdorelé | Saida do relé RO4 RO4A: NO
NO 4 (normalmente aberto), terminal comum
RO4C
Contato C do relé .
RO4C NO 4 Capacidade de contato: 3A/AC250V,
1A/DC30V
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Cartao de expansédo

Terminal S5 I’\ _m
T
Temnal 86 P! ‘_m
L
Temhals? | 57 l;;,a:
T
Temraise | : e 1 ﬁ,a:
)
!
T com
| P
|

RO3A
O

I .
T Saida do relé 3
) PT1+ ROC

PT2+Entrada de temperatura

)’_{:
’_,‘:,
¥

ROJA
P S——— Y

Y PT-
\l/
Saida do relé 3
L PE RO4C

Resistor de temperatura
externamente conectado

Figura 0-6 Fiagéo do circuito de controle do cartdo de expanséo de E/S 2
A.5 Cartao de expansao programavel (EC-PC502-00)

POV
O ST N AY BT W OOZH b DN

A SW1 é a chave de partida/parada do cartdo de expansdo programavel. CN1 contém os terminais
PE, 485-, 485+, GND, Al1 e AO1, e um jumper de selecdo reside no terminal seguinte. "Al" e "AV" sdo
a selegao de entrada de tipo de corrente e selecdo de entrada de tipo de tenséo de Al1, e podem ser
selecionados através de J2. "AlO" e "AVO" sdo a selegdo de saida de tipo de corrente e selegédo de
saida de tipo de tensdo de AO1, e podem ser selecionados através de J5. "120" indica resistor de
terminal de 120Q e pode ser conectado a J1. Por configuragdo padréo, J1 se conecta a NC, J2 a AV
e J5aAVO.

Os terminais est&@o organizados da seguinte forma:

‘ PE ‘ 485- ‘ 485+

GND‘ Al ‘AO1 ‘
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COM COM PS1 PS2 PS3 ‘ PRO1A ‘ PRO1C ‘
PW 24V PS4 PS5 PS6 ‘ PRO2A ‘ PRO2C ‘
Definigao do indicador
Indicador Nome Descricao
LEDA Indicador de energia PWR |O indicador esta ligado quando o cartdo de
(verde) expansao esta ativo.
O indicador acende quando o cartdo de expanséo
esta estabelecendo conexdo com a placa de
controle;
. . _ |Pisca periodicamente uma vez que o cartdo de
Indicador de comunicagéo L. .
LED3 expansao é adequadamente conectado a placa de
COMM (verde) ) )} .
controle (o periodo é de 1s, ligado por 0,5s e
desligado pelo 0.5s restante).
e desliga quando o cartdo de expanséao é
desconectado da placa de controle.
Piscante: ocorréncia de erro (o periodo é de 1s,
ligado por 0,5s e desligado por 0,5s), e o tipo de
Indicador de falha ERR 9 P 9 P _) P
LED4 erro pode ser uma consulta por meio da Auto
(vermelho) )
Station do computador remoto;
Desligado: sem falha
LEDS Indicador de energia PWR |O indicador esta ligado quando o cartdo de
(verde) expansao esta ativo.
LEDG Indicador de status RUN |Ligado: O programa PLC esta em execugéol
(verde) Desligado: O programa PLC esta parado

O cartéo de expanséo programavel EC-PC502-00 pode substituir alguns aplicativos micro PLC. Adota
o ambiente de desenvolvimento mainstream global PLC, sendo compativel com a linguagem de
instrugéo (IL), diagrama ladder (LD) e grafico de fungdo sequencial (SFC). Ele oferece um espago de
armazenamento de programa de usuario de 16K etapas e espago de armazenamento de dados de
8K palavras, sendo compativel com o salvamento de dados de 1K palavras em caso de falha de
energia, o que facilita o desenvolvimento secundario do cliente e atende aos requisitos de

-514-




VFD Motiondrive350A multifuncional de alto desempenho

personalizagéo.

O cartdo de expansdo programavel EC-PC502-00 oferece seis entradas digitais, 2 saidas de relé, 1

entrada analdgica, 1 saida analdgica, 1 canal de comunicagdo RS485 (compativel com comutagao

mestre/escravo). Seu uso € intuitivo, fornecendo saidas de relé por meio de terminais estilo europeu

e outras entradas e saidas por meio de terminais de mola.

Descrigédo da fungao do terminal EC-PC502-00

Categoria Simbolo Nome Funcao
Para fornecer alimentacéo digital de
entrada da direcdo externa para a interna.
Fonte de .
PW . Faixa de tensdo: 12-24V
alimentagao externa
Fonte de
alimentaggo PW e +24V devem ser conectados em
curto.
o4V Fonte de Fonte de alimentagéo de saida interna,
alimentagao interna {100mA
. Terminal comum de +24V Se PS1 estiver
Terminal comum de Lo
COM conectado, COM indica que PS1 esta
+24V
conectado.
Aterramento/termi Aterramento . L
GND . Potencial de referéncia zero de +10V
nal comum analégico
Terminal de
PE aterramento de  |Terminal de aterramento de protecéo
protecao
PS1—COM| Entrada digital 1 |1. Impedancia interna: 4kQ
PS2—COM | Entrada digital 2 |2. Compatibilidade com entrada de tens&o
de12a30V
PS3—COM| Entrada digital 3
. 3. Terminal de entrada bidirecional
Entrada Digital: |ps4  com| Entrada digital 4
4. Frequéncia maxima de entrada: 1kHz
PS5—COM| Entrada digital 5
5. As entradas source e sink séao
PS6—COM| Entrada digital 6 permitidas, mas os tipos de entrada

devem ser os mesmos
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relé 2

Categoria Simbolo Nome Funcao
1. Faixa de entrada: Faixa de tenséo e
corrente Al1: 0—10V, 0—-20mA
2. Impedancia de entrada: 20kQ durante a
entrada de tensao; 250Q durante a
entrada de corrente;
. 3. A entrada de tenséo ou corrente é
Al1 Entrada analégica 1 . . .
definida por meio do jumper.
4. Taxa de resolugdo: Quando 10V
corresponde a 50Hz, a razéo de resolugdo
Entrada e saida . .
é de 5mV;
analégica
5. Desvio: +1% quando a entrada atinge a
faixa de medigdo completa a 25 °C
1. Faixa de saida: Tensdode 0 a 10 V ou
corrente de 0 a 20 mA
. 2. A saida de tensao ou corrente é definida
AO1 Saida analdgica 1 . .
por meio do jumper.
3. Desvio: +1% quando a entrada atinge a
faixa de medigdo completa a 25 °C.
Contato NO
PRO1A (normalmente
aberto) do relé 1
PROIC Contato comum do |1. Capacidade de contato: 2A/AC250V,
relé 1 1A/DC30V
Saida de relé
Contato NO 2. Incapaz de funcionar como saida do
PRO2A (normalmente interruptor de alta frequéncia
aberto) do relé 2
Contato comum do
PRO2C
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Categoria Simbolo Nome Funcao

Porta de comunicacdo RS485, que pode

485+
. ser configurada como mestre ou escrava
. Terminal de . . . )
Comunicagao L por meio da Auto Station. E saida de sinal
comunicagédo RS485| . ~ .
485- diferencial. A conexao do resistor de 120Q

do RS485 ¢é definida por meio do jumper.

Para mais detalhes sobre como usar o cartédo programavel, consulte o manual do cartdo programavel

AutoStation da série Goodrive350.
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A.6 Cartoes de comunicagao

A.6.1 Cartao de comunicacéao Bluetooth (EC-TX501) e cartdo de comunicagao WIFI (EC-TX502)

Definigoes de indicadores e botdes de funcao

Indicador Nome Descricao
Ligado: O cartdo de expansao estabelece uma conexéo
com a placa de controle.
. Piscando periodicamente: O cartdo de expanséo &
Indicador de N
adequadamente conectado a placa de controle (o
LED1/LED3 status do B A . .
periodo é de 1s, ligado por 0,5s e desligado pelo 0.5s
Bluetooth/WIFI
restante).
Desligado: O cartdo de expanséo é desconectado da
placa de controle.
Indicador do Ligado: A comunicag&o Bluetooth esta online e a troca de
status de i
LED2 o dados pode ser realizada.
comunicagé@o
Bluetooth Desligado: A comunicag&o Bluetooth n&o esta online.
Indicador de . . =
LEDS . Ligado: A placa de controle alimenta o cartao Bluetooth.
energia
Botéo de . - =
L E usado para restaurar o cartdo de expansao aos valores
SWi1 redefinicdo de ~ .
o padréo e retornar ao modo de monitoramento local.
fabrica WIFI
Botéo de
SW2 reinicializagado de | Usado para reiniciar o cartdo de expansao.
hardware WIFI
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O cartdo de comunicagdo sem fio é especialmente Util para situagdes em que nédo é possivel usar o
teclado diretamente para operar o VFD devido a restrigdo de espago da instalagdo. Com um aplicativo
movel, é possivel operar o VFD em uma distancia maxima de 30 m, podendo escolher entre uma
antena PCB ou uma antena acoplada externamente. Se o VFD estiver localizado em um espago
aberto e for uma maquina de caixa moldada, use uma antena PCB embutida; se for uma maquina de
chapa localizada em um gabinete de metal, use uma antena externa.

Ao instalar a antena externa, instale primeiro o cartdo de comunicagéo sem fio no VFD e, em seguida,
conduza o conector SMA da antena externa no VFD e aparafuse-o ao CN2, conforme mostrado na
figura a seguir. Coloque a base da antena no chassi e exponha a parte superior. Tente manté-la sem
obstrugdes.

BUSJUE B 8)08U0D

00000009 © d |

— L

" AP ERETUVW

O cartdo de comunicagdo sem fio deve ser usado com o APP VFD da MOTRONICS/MOTRONICS.
Faga a leitura do cédigo QR da placa de identificagdo do VFD para baixa-lo. Para mais detalhes,
consulte o manual do cartdo de comunicagéo sem fio enviado com o cartdo de expanséo. A interface
principal € mostrada a seguir.
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SetFreq.
0.00
Running Freq
0.00

o 1.00
o 1.00
Input terminal state
St s2 S3 S4 HDIA HDIB

Output terminal state
RO2 RO1 HDO Y1

STA

A.6.2 Cartdao de comunicagdo PROFIBUS-DP (EC-TX503)

O CN1 é um conector tipo D de 9 pinos, conforme mostrado na figura a seguir.

O O

Os5 O4 03 02 O1

Pino do conector Descricao
1 - N&o usado
2 - N&o usado
3 Linha B Dados+ (par trangado 1)
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Pino do conector Descrigao
4 RTS Solicitar transmissao
5 GND_BUS Aterramento de isolamento
6 BARRAMENTO DE +5V Fonte de alimentagao isolada de 5V DC
7 - N&o usado
8 Linha A Dados- (par trangado 2)
9 - N&o usado
Caixa SHLD Linha de blindagem de cabos PROFIBUS

+5V e GND_BUS sé&o terminadores de barramento. Alguns dispositivos, como o transceptor éptico
(RS485), podem precisar obter energia por meio desses pinos.

Em alguns dispositivos, as dire¢cdes de transmissdo e recepgdo sdo determinadas pelo RTS. Em

aplicagcdes normais, apenas as Linhas A e B e a camada de blindagem precisam ser usadas.

Definigao do indicador

Indicador Nome Descrigao
Ligado: O cartdo de expansao estabelece uma conexdo com
a placa de controle.
. Piscando periodicamente: O cartdo de expansao &
Indicador de . . i
LED1 tad adequadamente conectado a placa de controle (o periodo é
estado
de 1s, ligado por 0,5s e desligado pelo 0.5s restante).
Desligado: O cartdo de expanséo é desconectado da placa
de controle.
Ligado: O cartdo de comunicagdo esta online e a troca de
Indicador on- i
LED2 . dados pode ser realizada.
line
Desligado: O cartdo de comunicagdo ndo esta online.
Ligado: O cartdo de comunicacéo esta offline e a troca de
Indicador de 5 i
LED3 . dados n&o pode ser realizada.
falha/off-line
Pisca: O cartdo de comunicagéo ndo esta off-line.
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Indicador Nome Descrigao

Pisca a uma frequéncia de 1 Hz: Erro de configuragéo: O
comprimento dos dados dos parametros do usuario definidos
durante a inicializagdo do cartdo de comunicagao é diferente
daquele definido durante a configuragéo da rede.

Pisca a uma frequéncia de 2 Hz: Os dados do parametro do
usuario estéo incorretos. O comprimento ou contetido dos
dados dos parametros do usuario definidos durante a
inicializagdo do cartdo de comunicacgao € diferente daquele
definido durante a configuragéo da rede.

Pisca a uma frequéncia de 4 Hz: Erro na inicializagdo ASIC
da comunicagdo PROFIBUS.

Desligado: A fungao de diagnostico esta desabilitada.

Indicador de Ligado: A placa de controle alimenta o cartdo de
energia comunicagao.

LED4

Para mais detalhes, consulte o Manual de Operagéo do Cartdo de Comunicagao.

A.6.3 Cartdo de comunicagao Ethernet (EC-TX504)

O cartdo de comunicagdo EC-TX504 adota terminais RJ45 padrao. E usado apenas no computador
remoto compativel com o MOTRONICS Workshop. Para usar o protocolo EtherNet/IP padrao,
selecione o cartdo EC-TX510.

Definicao do indicador

Indicador Definicao Funcéo

LED1 Indicador de estado Ligado: O cartdo de expansao estabelece uma
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Indicador

Definicao

Fungao

conexdo com a placa de controle.

Piscando periodicamente: O carto de
expansao é adequadamente conectado a placa
de controle (o periodo é de 1s, ligado por 0,5s e
desligado pelo 0,5s restante).

Desligado: O cartdo de expanséo é
desconectado da placa de controle.

LED2

Indicador de status da
conexao de rede

Ligado: A conexéo fisica com o computador
remoto estd normal.

Desligado: O computador remoto esta
desconectado.

LED3

Indicador de status de
comunicagéo da rede

Ligado: Troca de dados com o computador
remoto.

Desligado: N&o hé troca de dados com o
computador remoto.

LED4

Indicador de energia

Ligado: A placa de controle alimenta o cartdo de
comunicagao.

A.6.4 Cartdao de comunicagao multiprotocolo CAN (EC-TX505C)

O cartdo de comunicagdo EC-TX505C é facil de usar, adotando terminais tipo europeu.

Identificador

Descrigao

PGND

Aterramento de isolamento

Aterramento de isolamento
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Identificador

Descrigao

PE Blindado Blindagem do barramento CAN

terminal CAN

Sinal de alto nivel do

CANH Sinal de alto nivel do barramento CAN
barramento CANopen
Sinal de nivel baixo do

CANL Sinal de baixo nivel do barramento CAN
barramento CANopen

LIGADO: CAN_H e CAN_L sdo conectados a

Interruptor do resistor do um resistor terminal.

CAN

DESLIGADO: CAN_H e CAN_L nado sdo
conectados a um resistor terminal.

Nota: Antes de ligar, selecione o tipo de protocolo ajustando a chave SW2 da seguinte forma:

Chave SW2
1 2 Tipo de protocolo
DESLIGADO DESLIGADO CANopen
LIGADO DESLIGADO CAN mestre/escravo

Definigao do indicador

Indicador Definicao Fungao

Ligado: O cartdo de comunicagéo estabelece uma conexado
com a placa de controle.

Piscando periodicamente: O cartdo de comunicagéo &

Indicador de
LED1 tad adequadamente conectado a placa de controle (o periodo é
estado
de 1s, ligado por 0,5s e desligado pelo 0.5s restante).
Desligado: O cartdo de comunicagéo é desconectado da
placa de controle.
Ligado: O cartdo de comunicagéo estd em execugdo.
Indicador de . i < . < , ,
LED?2 Pisca: O cartdo de comunicagéo esta em status de pré-
operagao

execucao.

Desligado: Ocorréncia de falha. Verifique se o pino de
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Indicador Definicao Funcéo
redefinigdo do cartdo de comunicagéo e a fonte de
alimentagdo estdo corretamente conectados. O cartdo de
comunicacgéo esta em status de parada.
Ligado: O barramento do controlador CAN esta desligado.
Falha no inversor, um quadro recebido foi perdido ou
LED3 Indicador de ocorreu um erro durante a recepgio do quadro.
erro
Desligado: O cartdo de comunicagdo esta em status
operacional.
LED4 Indicador de Ligado: A placa de controle alimenta o cartdo de
energia comunicagéo.

Para mais detalhes, consulte o Manual de Operagéo do Cartdo de Comunicagao.

A.6.5 Cartdao de comunicagdao PROFINET (EC-TX509)

O terminal CN2 adota uma interface RJ45 padrdo, em que CN2 é a interface RJ45 dupla, e essas
duas interfaces RJ45 ndo sdo diferenciadas uma da outra, podendo ser inseridas de

intercambiavel. Elas estao dispostas da seguinte forma:

forma

Pino Nome Descricao
1 TX+ Transmitir Dados+
2 TX- Transmitir Dados-
3 RX+ Receber Dados+
4 n/c N&o conectada
5 n/c Né&o conectada
6 RX- Receber Dados-
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Pino Nome Descrigao
7 n/c Nao conectada
8 n/c Nao conectada

Definigao do indicador de status

O cartdo de comunicagdo PROFINET possui 9 indicadores, dos quais o LED1 é o indicador de
energia, os LEDs 2-5 s&o os indicadores de status de comunicag&o do cartdo de comunicagéo e os
LEDs 6-9 sao os indicadores de status da porta de rede.

Indicador Cor Estado Descrigao
LED1 Verde Indicador de energia de 3.3V.
Ligado Sem conex&o de rede

A conexao com o controlador

LED2 , PROFINET pelo cabo de rede esta OK,
Vermelh Piscante icaci0 ndo foi
(Indicador de status do a mas a cor.nunlcagao nao fol
barramento) estabelecida.
. A comunicag¢do com o controlador
Desligado . .
PROFINET foi estabelecida
. O diagnostico PROFINET esta
LED3 Ligado .
habilitado
(Indicador de falha do Verde - -
. . O diagnostico PROFINET nao esta
sistema) Desligado

habilitado

Ligado A pilha de protocolo TPS-1 foi iniciada

LED4
Verd Piscante TPS-1 aguarda a inicializagdo do MCU
(Indicador de escravo erde
pronto) Desligado A pilha de protocolo TPS-1 néo foi
g iniciada
LED5
Verd Especifico do fabricante - dependendo
. erde
(Indicador do status de das caracteristicas do dispositivo
manutengao)
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Indicador Cor Estado Descricao

O cartdo de comunicagdo PROFINET e

LED6/7 Ligado o PC/PLC foram conectados por meio
Verde de um cabo de rede.
(Indicador de status da
porta de rede) . O cartdo de comunicagdo PROFINET e
Desligado
o PC/PLC nao foram conectados.
LED8/9 Liaad O cartdo de comunicagdo PROFINET e
igado
9 o PC/PLC estao se comunicando.
(Indicador de Verde
comunicagao da porta . O cartdo de comunicagdo PROFINET e
Desligado B B .
de rede) o PC/PLC nao estédo se comunicando.

Conexao elétrica

O cartdo de comunicagdo PROFINET adota uma interface RJ45 padréo e pode adotar a topologia de
rede linear ou em estrela. A conexao elétrica no modo de topologia de rede linear € mostrada a seguir.

Dispositivo escravo 1 Dispositivo escravo 2} Dispositivo escravo n

Dispositivo
Master

RJ45 RJ45 RJ45 I I RJ45 RJ45 | I RJ45

Nota: Para a topologia de rede em estrela, chaves PROFINET devem ser preparadas.
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A conexao elétrica no modo de topologia de rede em estrela € mostrada a seguir.

Dispositivo escravo 1 Dispositivo escravo 2 Dispositivo escravo n
Dispositivo
Master
RJ45 | I RJ45 RJ45 | | RJ45 RJ45 | | RJ45
Chave

A.6.6 Cartao de comunicacao EtherNet/IP (EC-TX510) e cartdo de comunicacdo Modbus TCP
(EC-TX515)

A porta de comunicagdo adota interfaces padrao dual RJ45 e as duas interfaces RJ45 ndo sdo
diferenciadas uma da outra, podendo ser inseridas de forma intercambiavel.

g 1

Figura 0—1 Interface RJ45 padrao

Fungdes de interface RJ45 padrao

Pino Nome Descrigao
1 TX+ Transmitir Dados+
2 TX- Transmitir Dados-
3 RX+ Receber Dados+
4 n/c Né&o conectado

-528-



VFD Motiondrive350A multifuncional de alto desempenho

Pino Nome Descrigao
5 n/c N&o conectado
6 RX- Receber Dados-
7 n/c N&o conectado
8 n/c N&o conectado

Definigao de indicadores

O cartdo de comunicagao Ethernet/IP fornece quatro indicadores LED e quatro indicadores de porta

de rede para indicar seus estados.

Indicador Cor Estado Descrigao
On (Ligado) O cartao se conecta ao VFD.
Piscante (1Hz) | Cartdo e VFD comunicam-se normalmente.
LED1 Verde
Off Cartéo e VFD comunicam-se incorretamente.
(Desligado)
o A comunicagao entre a placa e o PLC esta
n
online e a troca de dados é permitida.
LED2 Verde Piscante (1Hz) | Conflito de enderego IP entre a placa e o PLC.
off Comunicagéo entre o cartdo e o PLC esta
offline.
On Falha ao configurar E/S entre a cartdo e o PLC.
Piscante (1Hz) | Configuragéo incorreta do PLC.
Piscante (2Hz) | O cartdo falhou ao enviar dados ao PLC.
LED3 Vermelha
. A conexao entre o cartdo e o PLC teve seu
Piscante (4Hz)
tempo esgotado.
Off) Auséncia de falha.
LED4 Vermelha On Indicador de energia 3,3V.
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Indicador Cor Estado Descricao
Indicador de link, indicando conexao Ethernet
Indicador on bem-sucedida.
de porta de Amarela
rede off Indicador de link, indicando conexao Ethernet
nao estabelecida.
. on Indicador ACK, indicando troca de dados sendo
Indicador realizada.
de porta de Verde
rede off Indicador ACK, indicando troca de dados nédo
realizada.

Fiagdo elétrica
O cartdo de comunicagdo EtherNet/IP fornece portas RJ45 padrdo e suporta as topologias linear,

estrela e anel. As trés figuras a seguir mostram os diagramas de fiagéo elétrica.

Utilize os cabos de rede CAT5, CAT5e e CAT6 para a fiagdo elétrica. Quando a distancia de
comunicagao for superior a 50 metros, use cabos de rede de alta qualidade que atendam aos padroes
de alta qualidade.

Escravo 1 Escravo 2 Escravo n

Mestre

(PLC)
CN2 CN1 CN2 CN1

Figura 0—2 Diagrama de fiag&o elétrica para uma topologia linear

CN2 CN1

Escravo 1 Escravo 2 Escravo n

Mestre

(PLC) - — =
CN2 CN1 CN2 CN1 CN2 CN1

Chave

Figura 0-3 Diagrama de fiag&o elétrica para uma topologia em estrela

Nota: AS chaves Ethernet devem estar disponiveis quando a topologia em estrela for usada.
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Mestre

(PLC)

Escravo 1

Escravo 2

Escravo n

Figura 0—4 Diagrama de fiagdo elétrica para uma rede em anel
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A.7 Cartoes PG

A.7.1 Cartdao PG Sen/Cos (EC-PG502)

Os terminais sdo dispostos conforme segue:

C1+ C1- D1+ | D1-

PE AO+ BO+ Z0+ Al+ B1+ R1+ A2+ B2+ 22+ PWR
GND | AO- BO- Z0- A1- B1- R1- A2- B2- Z2- GND
Definigcao de indicadores
Indicador Nome Descrigao
Desligado: A1 e B1 do encoder estdo desconectados.
Indicador de ) =
LED1 . Piscante: C1 e D1 do encoder estdo desconectados.
desconexao
Ligado: Os sinais do encoder estdo normais.
LED2 Indicador de Ligado: A placa de controle fornece fonte de alimentagao a
energia cartao PG.
Ligado: O cartdo de expanséo esta estabelecendo uma
conexao com a placa de controle.
. Piscando periodicamente: O cartdo de expanséo esta
Indicador de ) R . .
LED3 tad devidamente conectado a placa de controle (o periodo é de
estado

1s, ligado por 0,5s e desligado pelos outros 0,5s).

Desligado: O cartdo de expanséo estad desconectado da
placa de controle.

Descricdo da funcéo do terminal EC-PG502
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Sinal Porta Funcgao
PWR Tenséo: 5V = 5%
Forga do Encoder

GND Corrente de saida max.: 150 mA

Al+

A1-

B1+ 1. Suportando encoders Sen/Cos.

B1- 2. SINA/SINB/SINC/SIND 0,6-1,2Vpp; SINR 0,2—
0,85Vpp.

R+ Interface do

R1- Encoder 3. Resposta de frequéncia maxima de sinais A/B:
200kHz.

C1+ . - -
Resposta de frequéncia maxima de sinais C/D:

C1- 1kHz.

D1+

D1-

A2+

A2-

B2+ Referéncia de 1. Suportando sinal diferencial de 5V.

B2- pulso 2. Resposta de frequéncia: 200kHz.

22+

Z2-

AO+
1. Saida diferencial de 5V

AO- . -

Saida d'YId'da em | o Suportando divisdo de frequéncia de 2N, que

BO+ frequéncia pode ser definida através de P20.16 ou P24.16;
Frequéncia max. de saida: 200kHz

BO-

-533-




VFD Motiondrive350A multifuncional de alto desempenho

Sinal Porta Funcao

Z0+

Z0-

A figura a seguir mostra a fiagdo externa do cartdo PG quando usado em combinagcdo com um
encoder sem sinais de CD.

——{+0QR u Y
— 05 % M3~
a0 wi
Operagao
I s1 - N
P
‘ (2] o
] s2
wgrD ! B oo
Redefinigao de
Fana S g4 A
Al-
- s B -
_ vown g B1-
Ris
. vos T
Ri-
E com v
P o
L v o1+
L(,% D1
A0+ i
PulsoA Ao
uiso. e
B0+
BO- ‘2" oNe
PusoB z0+ 52" PLC
20 B2 | Computador remoto
22~‘
2

A figura a seguir mostra a fiagdo externa do cartdo PG quando usado em combinagdo com um
encoder com sinais de CD.
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— T 3+QR u
—os a M3~
——T 30T
@
Operagdo s
B L[ (o CF) g -
" - PWR
s2
e -
Redefinigao s3 A+
de Falha
- TBd .
- s TR B+
_ HDIA ’_E B1-
Ri+
. voe |50 @
b R1-
E com ci+
L PW_| c1-
w2av b1+
PE D1-
AO+ ‘Ef
AO-
Pulso A B0+ A2+
A2
BO- CNC
B2+
Pulso Bl 20+ e
z0- B2 Computador remoto
Z2+!
z2-

A.7.2 Cartao PG incremental UVW (EC-PG503-05)

ZND

(ol W v v W v v W i i i M s R
IND

END

a3

Os terminais sdo dispostos conforme segue:

A2+ A2- B2+ B2- Z2+ Z2-

PE AO+ BO+ Z0+ A1+ B1+ Z1+ U+ V+ W+ PWR

GND AO- BO- Z0- A1- B1- Z1- U- V- W- PGND

Definicao de indicadores

Indicador Nome Descrigao

. Este indicador pisca apenas se o sinal A1 ou B1 for
Indicador de . .
LED1 L desconectado durante rotagdo do encoder; e fica aceso em
desconexao
outros casos.
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Indicador Nome Descrigao

Ligado: O cartdo de expanséo esta estabelecendo uma conexao
com a placa de controle.

Piscando periodicamente: O cartdo de expansdo esta

Indicador de
LED2 tad corretamente conectado a placa de controle (o periodo é de 1s,
estado
aceso por 0,5 s, e desligado pelo outro 0,5s).
Desligado: O cartdo de expanséo esta desconectado da placa
de controle.
Indicador de . .
LED3 . Ligado: A placa de controle fornece alimentagdo ao cartdo PG.
energia

O cartdo de expansdo EC-PG503-05 ¢ compativel com a entrada de sinais de posicédo absoluta e
integra as vantagens de encoders absolutos e incrementais. E facil de usar, adotando terminais de
mola.

Descrigédo da fungao do terminal EC-PG503-05

Sinal Porta Descrigdao
PWR Tensao: 5V+5%.
Poténcia do encoder
PGND Corrente maxima: 200mA.
Al+
A1l-
B1+ 1. Interface PG incremental diferencial de 5V.
Interface do encoder
B1- 2. Frequéncia de resposta: 400kHz.
Z1+
Z1-
A2+
1. Entrada diferencial de 5V.
A2- Configuragéo de pulso
2. Frequéncia de resposta: 200kHz.
B2+
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Sinal Porta Descrigdo

B2-

72+

Z2-

AO+

AO-
1. Saida diferencial de 5V.

BO+ Saida dividida em

frequéncia

2. Compativel com divisdo de frequéncia de 1 a

BO- 255, que pode ser definida por meio de P20.16

ou P24.16.

Z0+

Z0-

U+

1. Posicéo absoluta (informagéo UVW) do

Interface do encoder encoder hibrido, entrada diferencial de 5V.
Uvw

2. Frequéncia de resposta: 40kHz.

A figura a seguir mostra a fiagao externa do cartdo de expansdo EC-PG503-05.
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—r30oR
——30s

— o7

7%“50 0 s F]
Jog FWD s2
e ﬂ@
e Falha
e e
_ HDIA "EZ%
- vos -0
com
r W
i +24v
Lole

Puiso

PulsoA

B

Ao+
AO-
BO+
BO-
20+
z0-

A.7.3 Cartado PG do Resolver (EC-PG504-00)

p
PWR
PGND
A+
Al
Bi+
B1-
21+
»o)
U+
u-
v+
V-
w+
W-

CNC
PLC

Computador remoto

END

ZND

£a3

PE

AO+

BO+ Z0+ EX+

S+ CO+ A2+ B2+ 2+ PWR

GND

AO-

BO- Z0- EX-

Sl- CO- A2- B2- Z2- GND

Definigcao de indicadores

Indicador Nome Descricao
Ligado: O cartdo de expanséo esta
estabelecendo uma conex&o com a placa de
LED1 Indicador de estado controle.

Piscando periodicamente: O cartdo de expansao
esta corretamente conectado a placa de controle
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Indicador Nome Descrigao

(o periodo é de 1s, aceso por 0,5s, e desligado
pelo outro 0,5s).

Desligado: O cartdo de expanséo esta
desconectado da placa de controle.

Desligado: O encoder esta desconectado.

Indicador de . L .
LED2 ~ Ligado: Os sinais do encoder estdo normais.
desconexao
Pisca: Os sinais do encoder n&o estéo estaveis.
. . Ligado: A placa de controle fornece alimentagao
LED3 Indicador de energia

ao cartdo PG.

O cartdo de expansdo EC-PG504-00 pode ser utilizado em combinagdo com um resolver de tensdo
de excitagédo de 7 Vrms. E facil de usar, adotando terminais de mola.

Descrigado da fungao do terminal EC-PG504-00

Sinal Porta Descrigao
Sl+
Sl- Entrada de sinal do Taxa de transformagao do resolver
co+ encoder recomendada: 0,5.
CO-
EX+ 1. Configuragdo de fabrica de excitagdo: 10kHz.
Sinal de excitagdo do
Ex. encoder 2. Compativel com resolveres com uma tenséo
de excitagéo de 7 Vrms.
A2+
A2-
1. Entrada diferencial de 5V.
B2+ Configuragéo de pulso
2. Frequéncia de resposta: 200kHz.
B2-
22+
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Sinal Porta Descrigao
Z2-
AO+ 1. Saida diferencial de 5V.
AO- 2. Saida dividida em frequéncia do resolvedor

simulado A1, B1 e Z1, que é igual a um cartdo

BO+ ;
Saida dividida em PG incremental de 1024 pps.
BO- frequéncia 3. Compativel com divisdo de frequéncia de 2V,
20+ que pode ser definida através de P20.16 ou
P24.16.
Z0-

4. Frequéncia max. de saida: 200kHz.

A figura a seguir mostra a fiagao externa do cartdo de expansdo EC-PG504-00.

O R u U
—T 05 - M3~
— 30T W
@
Operagao
Jog FWD 52 ._E
Redefinigio
cerana . _ S3 ’_@
Si+
s4 %
- —Bd .
HDIA ¥
- Bg co

com E
’—( PW

EX-

PusoA o+ A2+

BO- 3 CNC
PusoB z0+ PLC

Computador remdto

A.7.4 Cartao PG incremental multifuncional (EC-PG505-12)
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Os terminais s&o ordenados conforme segue:

Achave SW1 é usada para definir a classe de tens&o (5V ou 12V) da fonte de alimentag&do do encoder.
A chave pode ser operada com uma ferramenta auxiliar.

PE AO+ BO+ Z0+ A1+ B1+ Z1+ A2+ B2+ Z2+ PWR

GND AO- BO- Z0- A1- B1- Z1- A2- B2- Z2- PGND

Definicao de indicadores

Indicador Nome Descrigcao
Ligado: O cartdo de expansao esta estabelecendo uma
conexao com a placa de controle.
. Piscando periodicamente: O cartdo de expanséo esta
Indicador de N . .
LED1 tad corretamente conectado a placa de controle (o periodo é de
estado
1s, aceso por 0,5s, e desligado pelo outro 0,5s).
Desligado: O cartdo de expansdo esta desconectado da placa
de controle.
. Este indicador pisca apenas se o sinal A1 ou B1 for
Indicador de . .
LED2 . desconectado durante rotagéo do encoder; e fica aceso em
desconexao
outros casos.
LED3 Indicador de Ligado: A placa de controle fornece alimentagéo ao cartdo
energia PG.

O cartéo de expansdo EC-PG505-12 pode ser usado em combinagdo com multiplos tipos de encoders
incrementais através de diferentes modos de conexao. E facil de usar, adotando terminais de mola.

Descrigcédo da fungao do terminal EC-PG505-12
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Sinal Porta Descrigao
PWR Tenséo: 5 V/12V 5%.
Saida maxima: 150mA.
Poténcia do encoder
PGND Selecione a classe de tensdo através da chave
SW1 com base na classe de tensdo do encoder
utilizado.
A1+
A 1. Compativel com interfaces push-pull de 5V/12V.
B+ 2. Compativel com interfaces de coletor aberto de
Interface do encoder 5VH2v.
B1-
3. Compativel com interfaces diferenciais de 5V.
Z1+ .
4. Frequéncia de resposta: 400kHz.
Z1-
A2+
A2-
B2+ 1. Compativel com os mesmos tipos de sinal que
Configuragéo de os tipos de sinal do codificador.
B2- pulso
2. Frequéncia de resposta: 400kHz.
22+
Z2-
AO+
AO-
1. Saida diferencial de 5V.
BO+ . -
Saida dividida em 2. Compativel com divisdo de frequéncia de 1 a
BO- frequéncia 255, que pode ser definida por meio de P20.16 ou
P24.16.
Z0+
Z0-
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A figura a seguir mostra a fiacdo externa do cartdo de expans&do usada em combinagdo com um
encoder de coletor aberto. Um resistor pull-up é configurado dentro do cartdo PG.

— 3 0oR u U
— 05 Y, M3~
R
- swi y 8
C 8] PwR
+Jog Foward s2 '—E ETY
PGND
Redefinigao de s3
e T N A
4 ¥
- s Ifg At
_ HDIB '_E B1-
com z 2
F PW B
24V
PE
A0+ i
AO-
PuisoA 80+ A2+
BO. A cNe
PusoB 20+ B2+ PLC
uiso
z0- B2 Computador remoto
22+
22

Afigura a seguir mostra a fiagdo externa do cartdo de expansao usada em combinagé&o com o encoder

push-pull.
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Operagao
FWD
Jog FWD

Redefinigao
de Falha

PulsoA

Pulso B

Afigura a seguir mostra a fiagdo externa do cartdo de expansao usado em combinagé&o com o encoder

diferencial.

Operagdo FWD

PG

Computador remoto

s1

Jog FWD

S2

Redefinigo da falha

PuisoA

Puiso B

Computador remoto.
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A.7.5 Cartao PG incremental de 24V (EC-PG505-24B)

Os terminais s&o dispostos conforme segue:

PE AO+ BO+ Z0+ A1+ B1+ Z1+ A2+ B2+ 22+ PWR
GND A1- B1- Z1- A2- B2- Z2- | PGND
Definicao de indicadores
Indicador Nome Descrigcao
Ligado: O cartdo de expansao esta estabelecendo uma
conexao com a placa de controle.
. Piscando periodicamente: O cartdo de expansdo esta
Indicador de N . .
LED1 tad corretamente conectado a placa de controle (o periodo é de
estado
1s, aceso por 0,5s, e desligado pelo outro 0,5s).
Desligado: O cartdo de expansdo esta desconectado da placa
de controle.
. Este indicador pisca apenas se o sinal A1 ou B1 for
Indicador de - )
LED2 ~ desconectado durante rotagéo do encoder; e fica aceso em
desconexao
outros casos.
Indicador de . . ~ ~
LED3 . Ligado: A placa de controle fornece alimentagao ao cartdo PG.
energia

A EC-PG505-24B pode operar em combinagdo com multiplos tipos de encoders incrementais através

de varios modos de conex&o externa. E facil de usar, adotando terminais de mola. AO-, BO- E ZO-,

sdo conectados internamente em curto a PGND.

Descricdo da funcéo do terminal EC-PG505-24B
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Sinal Porta Descrigao
PWR Fonte de Tens&o: 24V + 5%.
alimentacao do
PGND encoder Corrente de saida maxima: 150mA.
Al+
A 1. Compativel com interfaces push-pull de 24V.
B+ 2. Compativel com interfaces de coletor aberto de
Interface do 24V.
B1- Encoder
3. Compativel com interfaces diferenciais de 24V.
Z1+ .
4. Resposta de frequéncia: 400kHz.
Z1-
A2+
A2- . .
1. Compativel com interfaces push-pull e OC de
24V.
B2+ Referéncia de
B2- Pulso 2. Compativel com interface diferencial de 5V.
79+ 3. Resposta de frequéncia: 400kHz.
Z2-
AO+ 1. Compativel com saida de coletor aberto. A
entrada é conectada externamente com o resistor
BO+ pull-up.
. L 2. Compativel com divisdo de frequéncia de 1 a
Saida dividida em . .
L. 255, que pode ser definida por meio de P20.16 ou
frequéncia
P24.16.
Z0+
3. Compativel com fonte de saida de divisdo de
frequéncia, que pode ser configurada através de
P20.17 ou P24.17.

A figura a seguir mostra a fiagdo externa do cartdo PG quando usada em combinagdo com um
encoder de coletor aberto. Um resistor pull-up é configurado no cartdo PG.
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Operagao FWD

s1

Jog FWD

S2

Redefinigéo da falha

s3

s4

HDIA

HDIB

sEEmED

PulsoA

PusoB

0+

A figura a seguir mostra a fiagdo externa do cartdo PG quando usado em combinagcdo com um

encoder push-pull.
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A.7.6 Cartao PG incremental simplificada (EC-PG507-12)

Achave SW1 é usada para definir a classe de tenséo (5V ou 12V) da fonte de alimentacéo do encoder.
A chave pode ser operada com uma ferramenta auxiliar.

Os terminais sdo ordenados conforme segue:

PE A1+ B1+ Z1+ PWR

PGND A1- B1- Z1- PGND

Definicao de indicadores

Indicador Nome Descricao
Ligado: O cartdo de expansao esta estabelecendo uma conexao
com a placa de controle.
. Piscando periodicamente: O cartdo de expansao esta
Indicador de N =
LED1 tad corretamente conectado a placa de controle (duragéo de 1s,
estado
aceso por 0,5s, e desligado pelo outro 0,5s).
Desligado: O cartdo de expansao esta desconectado da placa de
controle.
Indicador de Desligado: A1 ou B1 do encoder esta desconectado.
LED2 d .
esconexao Ligado: Os pulsos do encoder estdo normais.
LED3 Indicador de Ligado: A placa de controle fornece alimentagdo ao cartdo
energia PG.

O cartado de expansdo EC-PG507-12 pode ser usado em combinagédo com muiltiplos tipos de encoders
incrementais através de diferentes modos de conexdo. Os modos de conexdo sdo similares a EC-
PG505-12.

Descrigcado da fungao do terminal EC-PG507-12
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Sinal Porta Descrigao
PWR Tensédo: 5V/12V £ 5%; Corrente max.: 150mA.
Poténcia do
PGND encoder A classe de tens&o pode ser selecionada através de SW1,
dependendo da classe de tens&do do encoder.
A1+ . .
1. Compativel com interfaces push-pull de 5V/12V.
Al- 2. Compativel com interfaces de coletor aberto de 5V/12V.
B1+ Interface do 3. Compativel com interfaces diferenciais de 5V.
B1 Encoder
- 4. Frequéncia de resposta: 400kHz.
21+ 5. Compativel com o comprimento do cabo do encoder de até
50m.
Z1-

A.7.7 Cartao PG incremental simplificada de 24V (EC-PG507-24)

Os terminais sdo dispostos conforme segue:

PE A1+ B1+ 21+ PWR
PGND A1- B1- Z1- PGND
Definicao de indicadores
Indicador Nome Descricao
) Este indicador fica aceso quando o cartdo de expansao esta
LED1 Indicador de estabelecendo uma conex&o com a placa de controle; ele
estado

pisca periodicamente ap6s o cartdo de expansao estar
corretamente conectado a placa de controle (o periodo é de
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Indicador Nome Descrigao

1s, aceso por 0,5s, e desligado pelo outro 0,5s); e fica
desligado quando o cartdo de expanséo esta desconectado
da placa de controle.

Desligado: A1 ou B1 do encoder esta desconectado.

Indicador de
LED2 ~
desconex&o Ligado: Os pulsos do encoder estdo normais.
LED3 Indicador de Este indicador fica aceso apos a placa de controle fornecer
energia alimentagdo ao cartdo PG.

A EC-PG507-24 pode funcionar em combinagcdo com mililtiplos tipos de encoders incrementais
através de diferentes modos de conexao. E facil de usar para uso de terminal de passo de 5,08mm.

Descrigédo da fungao do terminal EC-PG507-24

Sinal Porta Descrigao
PE Terminal de Conectado a terra para melhorar o desempenho que impede
aterramento interferéncia.
PWR - Tensdo: 24V+5%; Corrente. de saida maxima: 150mA
Poténcia do
PGND encoder (PGND é o terra para isolamento de forga).
A1+ . .
1. Compativel com interfaces push-pull de 24V.
A1l- . .
2. Compativel com interfaces de coletor aberto de 24V.
B1+ Interface do 3. Compativel com interfaces diferenciais de 24V.
B1 encoder
- 4. Resposta de frequéncia: 200kHz.
Z1+ 5. Compativel com o comprimento do cabo do encoder de até
100m.
z1- m

A figura a seguir mostra a fiagdo externa do cartdo PG quando usada em combinagcdo com um
encoder de coletor aberto. Um resistor pull-up é configurado no cartdo PG.
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A figura a seguir mostra a fiagdo externa do cartdo PG quando usada em combinagdo com um
encoder push-pull.
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A figura a seguir mostra a fiagdo externa do cartdo PG quando usado em combinagdo com um
encoder diferencial.
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A.8 Cartoes loT
A.8.1 Cartido GPRS (EC-IC501-2)
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Definicdo dos pinos de CN6

Pino Nome Descricao
1 485- 485B
2 485+ 485A
3 GND Aterramento de energia
4 24V Poténcia de 24V

Definicao de indicadores de estados

O cartdo loT GPRS possui cinco indicadores de estado.

Indicador Nome Fungao
LEDA Indicador de aperto de Pisca na frequéncia de 1s quando o cartéo se
mao conecta normalmente a placa de controle.

LED2 Indicador de energia Acende ao ligar.

LED3 Indicador de operagéo O cartdo se comunica normalmente.
Quando o GPRS se conecta a rede, ele pisca
rapidamente em um intervalo especifico (com

LED4 Indicador de estado do 64ms ligado e 300ms desligado); quando o

GPRS GPRS néo se conecta a rede, ele pisca
lentamente em um intervalo especifico (com
64ms ligado e 800ms desligado).
. Fica sempre aceso quando o médulo GPRS

LED5 Indicador de estado L

esta ligado.
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Para obter detalhes, consulte o manual do cartdo de expansdo GPRS da série EC.

A.8.2 Cartao 4G (EC-IC502-2-CN, EC-IC502-2-EU, EC-IC502-2-LA)

Definicdo dos terminais

Terminal Descrigcao
24V Fonte de alimentagéo +
GND Fonte de alimentagéo -
485+ 485A
485- 485B
4G Antena 4G
CN3 bandeja do cartdo SIM

Definicao de indicadores

Indicador Descrigcao

Indicador de rede.
Piscando lentamente (Ligado: 600ms; Desligado: 600ms): Sem
NET cartdo SIM/Registro de rede em andamento/Falha no registro.

Piscando rapido (Ligado: 75ms; Off: 75ms): Link de dados
estabelecido.

RUN Indicador de execugao.
Piscando (Ligado: 1s; Off: 1s): O sistema funciona corretamente.
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Indicador Descrigao

Ligado ou Desligado: Ocorreram excegdes do sistema.

Indicador de aperto de méo.
Piscando (Ligado: 1s; Desligado: 1s): Conex&o entre o cartdo de
SPI expansao e a placa de controle do VFD é bem-sucedido.

Ligado: Falha em aperto de mao ou nenhum aperto de méo.

POWER Indicador de fonte de alimentagao.

Nota: Para detalhes sobre a operagdo, consulte o Manual de Operagdo do Cartdo de expansado 4G
da Série EC.
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Apéndice B - Dados técnicos
B.1 Contetdo do capitulo

Este capitulo descreve os dados técnicos do VFD e sua conformidade com CE e outros sistemas de

certificagdo de qualidade.
B.2 Aplicagao reduzida
B.2.1 Capacidade

Escolha um modelo de VFD com base na corrente nominal e na poténcia do motor. Para garantir a
poténcia nominal do motor, a corrente nominal de saida do VFD deve ser maior ou igual a corrente
nominal do motor. A poténcia nominal do VFD deve ser maior ou igual & do motor.

Nota:

° A poténcia maxima permitida no eixo do motor é limitada a 1,5 vezes a poténcia nominal do
motor. Se o limite for excedido, o VFD restringe automaticamente o torque e a corrente do
motor. Esta fungdo protege efetivamente o eixo de entrada contra sobrecarga.

° A capacidade nominal é a capacidade a temperatura ambiente de 40 °C.

° Vocé precisa verificar e garantir que a energia que flui através da conexdo CC comum no
sistema CC comum néo exceda a poténcia nominal do motor.

B.2.2 Redugao

Se a temperatura ambiente no local onde o VFD esta instalado exceder 40 °C, a altitude exceder
1000m, uma cobertura com aberturas de dissipagdo de calor for usada ou a frequéncia portadora for

maior que a recomendada, o VFD precisa ser reduzido.
B.2.2.1 Redugédo devido a temperatura

Quando a temperatura varia de 40 °C a 50 °C, a corrente de saida nominal é reduzida em 1% para
cada aumento de 1 °C. Para a redugao real, consulte a figura a seguir:

Coeficiente de redugzo da capacidade (%)

100
90 p
80 ¢ %
60 ¢~ 5

40 £/ 49475

200547575

Temperatura (°C)

-10 0 10 20 30 40 50

Nota: Nao é recomendado usar o VFD em uma temperatura superior a 50 °C. Em caso de violagao,

nao assumimos qualquer responsabilidade pelas consequéncias causadas.

B.2.2.2 Reducgéo devido a altitude
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Quando a altitude do local onde o VFD esta instalado for inferior a 1000m, o VFD pode operar na

poténcia nominal. Quando a altitude exceder 1000m, reduza em 1% para cada aumento de 100m.

Quando a altitude exceder 3000m, consulte o revendedor local da MOTRONICS/MOTRONICS ou o

escritério local da MOTRONICS/MOTRONICS para mais detalhes.

B.2.2.3 Redugéo devido a frequéncia de transporte

A poténcia do VFD varia de acordo com as frequéncias portadoras. A poténcia nominal do VFD é

definida com base na frequéncia de transporte ajustada de fabrica. Se a frequéncia de transporte

exceder a configuracéo de fabrica, a poténcia do VFD é reduzida em 10% para cada 1kHz aumentado.

B.3 Especificagoes de rede

Tensao da
rede

CA 3PH 380V(-15%)-440V(+10%).

Capacidade de
curto-circuito

De acordo com a definigdo da IEC 61439-1, os modelos 1R5G/2R2P-
015G/018P VFD sdo adequados para uso na rede com a maxima corrente
de curto-circuito esperada néo superior a 5kA na tensdo nominal maxima;
os modelos 018G/022P-090G/110P VFD s&o adequados para uso na rede
com a maxima corrente de curto-circuito esperada nédo superior a 22kA na
tensdo nominal maxima; os modelos 110G/132P-500G VFD sdo adequados
para uso na rede com corrente maxima esperada de curto-circuito ndo

superior a 100kA na tensdo nominal maxima.

Frequéncia

50/60Hz+5%, com uma taxa de alteragdo maxima de 20%/s

B.4 Dados de conexdao do motor

Tipo de motor

Motor de indugdo assincrono ou motor sincrono magnético permanente.

Tensao

0-U1 (tensdo nominal do motor), 3PH simétrico, Umax (tensdo nominal do

VFD) no ponto de enfraquecimento do campo.

Protegao contra
curto-circuito

A protecdo contra curto-circuito para a saida do motor atende aos
requisitos da IEC 61800-5-1.

Frequéncia 0—-400Hz.
Resolugiao de
s 0,01Hz.
Frequéncia
Corrente Consulte 3.6 Classificagdes do produto.
Limite de 1,5 vezes a poténcia nominal do motor.
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poténcia

Ponto de
enfraquecimento | 10—400Hz.
de campo

Frequéncia de
4,8, 12, ou 15 kHz.
transporte

B.5 Padrdes de aplicagao

Atabela a seguir descreve os padrdes com os quais o VFD precisa cumprir.

Seguranga de maquinas/pegas de sistemas de controle relacionadas
EN/ISO 13849-1

a seguranga. Parte 1: Principios gerais para projeto.

Seguranga de maquinas — Equipamentos elétrico de maquinas. Parte
IEC/EN 60204-1 o .
1: Requisitos gerais.

Seguranga de maquinas — Seguranga funcional de sistemas de
IEC/EN 62061

controle elétricos, eletrénicos e eletrénicos programaveis.

Sistemas de acionamento elétrico de velocidade ajustavel.
IEC/EN 61800-3
Parte 3: Requisitos de EMC e métodos de teste especificos.

Sistemas de acionamento elétrico de velocidade ajustavel.
IEC/EN 61800-5-1

Parte 5-1: Requisitos de seguranga/Elétrico, térmico e de energia

Sistemas de acionamento elétrico de velocidade ajustavel.
IEC/EN 61800-5-2
Parte 5-2: Requisitos de seguranga/Fungéo

Equipamento de frequéncia varidvel de uso geral e velocidade
GB/T 30844.1 ajustavel de 1kV e inferior. Parte 1: Condi¢des técnicas.

Equipamento de frequéncia varidvel de uso geral e velocidade
GB/T 30844.2 ajustavel de 1kV e inferior. Parte 2: Métodos de teste.

Equipamento de frequéncia varidvel de uso geral e velocidade
GB/T 30844.3 ajustavel de 1kV e inferior. Parte 3: Normas de seguranca.

B.5.1 Marcagao CE

A marcacéo CE na placa de identificagdo do VFD indica que o VFD é compativel com CE, atendendo
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aos regulamentos da diretiva europeia de baixa tenséo (2014/35/EU) e diretiva EMC (2014/30/EU).
B.5.2 Declaragdo de conformidade com EMC

A Unigo Europeia (UE) estipula que os aparelhos elétricos vendidos na Europa ndo podem gerar
perturbacdes eletromagnéticas que excedam os limites estipulados nas normas relacionadas,
podendo funcionar adequadamente em ambientes com certas interferéncias eletromagnéticas. O
padréo de produto EMC (EN 61800-3) descreve os padrdes EMC e métodos de teste especificos para
sistemas de acionamento elétrico de velocidade ajustavel. Os produtos MOTRONICS/MOTRONICS
seguiram rigorosamente esses regulamentos EMC.

B.6 Regulamentos de EMC
O padrao de produto EMC (EN 61800-3) descreve os requisitos EMC em VFDs.
Categorias de aplicagdo em ambiente :

Categoria I: Ambientes civis, incluindo cenarios de aplicagdo onde os VFDs s&o conectados
diretamente as redes de baixa tensdo da fonte de alimentagdo civil sem transformadores
intermediarios

Categoria II: Todos os ambientes, exceto os da Categoria .
categorias VFD
C1: Tens&o nominal inferior a 1000V, aplicada em ambientes de Categoria I.

C2: Tensdo nominal inferior a 1000V, ndo plugaveis, soquete ou dispositivos moéveis; sistemas de
acionamento de energia que devem ser instalados e operados por pessoal especializado quando
aplicados a ambientes de Categoria |

Nota: O padrdo EMC IEC/EN 61800-3 nao restringe mais a distribuicdo de energia dos VFDs, mas
especifica seu uso, instalagdo e comissionamento. Pessoas ou organizagdes especializadas devem
ter as habilidades necessarias (incluindo o conhecimento relacionado a EMC) para instalar e/ou
executar o comissionamento nos sistemas de acionamento elétrico.

C3: Tensdo nominal inferior a 1000V, aplicada em ambientes de Categoria Il. Ndo podem ser
aplicados em ambientes de Categoria I.

C4: Tensao nominal maior que 1000V, ou corrente nominal maior ou igual a 400A, aplicada a sistemas
complexos em ambientes de Categoria Il.

B.6.1 Categoria de C2 do VFD
O limite de perturbagéo de indugédo atende as seguintes estipulacdes:

1. Selecione um filtro EMC opcional de acordo com "Acessorios opcionais para periféricos" e instale-
o seguindo a descrigdo no manual do filtro EMC.

2. Selecione os cabos do motor e do controle de acordo com a descrigdo no manual.

3. Instale o VFD conforme descrito no manual.
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2 <> Atualmente em ambientes na China, o VFD pode gerar interferéncia de radio,
vocé precisa tomar medidas para reduzir a interferéncia.

B.6.2 Categoria de C3 do VFD

O desempenho anti-interferéncia do VFD atende aos requisitos de ambientes Categoria Il no padrédo
IEC/EN 61800-3.

O limite de perturbagéo de indugdo atende as seguintes estipulagdes:

1. Selecione um filtro EMC opcional de acordo com "Acessorios opcionais para periféricos" e instale-
o seguindo a descrigdo no manual do filtro EMC.

2. Selecione os cabos do motor e do controle de acordo com a descrigdo no manual.

3. Instale o VFD conforme descrito no manual.

< VFDs da categoria C3 ndo podem ser aplicados a redes comuns civis de
A baixa tensdo. Quando aplicados a tais grades, os VFDs podem gerar
interferéncia eletromagnética de radiofrequéncia.
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Apéndice C - Desenhos dimensionais
C.1 Conteudo do capitulo

Este capitulo descreve os desenhos dimensionais do VFD. A unidade de dimensdo usada nos

desenhos € mm.
C.2 Estrutura do teclado

C.2.1 Diagrama da estrutura
2- Parafusos
M3x8

Esbogo externo do teclado
surew

0.0 -

ns o]

2- 04
3 L T’/f
INYCZSNS [u: 8 f
0 3
|

Dimensdes dos furos de i’nstalé‘géo e’diagrarﬁa"de instélaééo sem éuborte -
Figura 0—1 Diagrama da estrutura do teclado
B.2.2 Suporte de instalagao do teclado

Nota: Ao instalar um teclado externo, vocé pode usar diretamente parafusos roscados ou um suporte
de teclado. Para modelos VFD de 1R5G/2R2P-075G/090P, vocé precisa usar suportes de instalagao
de teclado opcionais. Para aqueles de 090G/110P-500G, vocé pode usar suportes opcionais ou usar

os suportes de teclado padrao externamente.

103 98

—t

115

4-R12 -

Suporte do adaptador do teclado Dimensdes de instalagdo

Figura 0—2 Suporte de instalagéo de teclado 1R5G/2R2P-500G (opcional)
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C.3 Estrutura do VFD

3 Diagrama da estrutura do VFD

Figura O

C.4 Estrutura do VFD

tagem em parede

C.4.1 Dimensdes para mon

w2

[e)

="

—f0

H2

D1

—b

o)
i
11—

w1

o

el

) i

H1

Diagrama de montagem na parede 1R5G/2R2P-037G/045P

Figura 0—4
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X —n

Figura 0-5

T e

Diagrama de montagem na parede 045G/055P-075G/090P
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Figura 0-6
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Diagrama de montagem na parede 090G/110P-110G/132P
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Figura 0-7
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Diagrama de montagem na parede 132G/160P-200G/220P
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ES
T

D1

P
Q) 3 g

Diagrama de montagem na parede 220G/250P-315G/350P

Figura 0-8
Tabela 0—1 Dimensdes para montagem em parede (unidade: mm)
Diametro
do orificio
Modelo do VFD w1 | W2 | W3 H1 H2 D1 d Parafuso
e
instalagao
1R5G/2R2P-
126 | 115 - 186 175 185 g5 M4
2R2G/003P
004G/5R5P-
126 | 115 - 186 175 | 201 g5 M4
5R5G/7R5P
7R5G/011P 146 | 131 - 256 | 243,5 | 192 a6 M5
011G/015P—
170 | 151 - 320 | 303,5 | 220 a6 M5
015G/018P
018G/022P-
200 | 185 - 340,6 | 328,6 | 208 a6 M5
022G/030P
030G/037P-
250 | 230 - 400 380 | 223 a6 M5
037G/045P
045G/055P—
282 | 160 | 226 560 542 258 g9 M8
075G/090P
090G/110P—
338 | 200 - 554 535 330 g 10 M8
110G/132P
132G/160P— 500 | 180 - 870 850 360 g1 M10
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Diametro
do orificio
Modelo do VFD w1 w2 | W3 H1 H2 D1 d Parafuso
e

instalagao

200G/220P

220G/250P-

680 | 230 - 960 926 380 g13 M12
315G/355P

C.4.2 Dimensoes de instalagao do flange

Figura 0-9

«Dz—-‘n

i=—|

D1

w1

o

H1 H2

Do
.

Figura 0-10

szg-‘
5 B

W4—=

H3 H2

o

o

\/\

Diagrama de instalagéo do flange1R5G/2R2P-075G/090P

o

//—\/

Diagrama de instalagéo do flange 090G/110P-110G/132P

-566-



VFD Motiondrive350A multifuncional de alto desempenho

W D1 wa v‘v W2-
i | r T
; ’ ’
HI H2 o o H2 g
/—/—\_/
Figura 0—11 Diagrama de instalagéo do flange 132G/160P-200G/220P
Tabela 0-2 Dimensdes de instalagdo do flange de 380V (unidade: mm)
Diametro|
Modelo do VFD W1 | W2 (W3|W4|H1|H2| H3 | H4 |D1| D2 do |Parafuso
orificio
1R5G/2R2P-
150,2| 115 |130|7,5 [234[220| 190 | 13,5|185| 65,5 a5 M4
2R2G/003P
004G/5R5P—
150,2| 115 |130|7,5 [234[220( 190 | 13,5 |201| 83 a5 M4
5R5G/7R5P
7R5G/011P 170,2| 131 |150|9,5 [292|276| 260 | 6 |192| 84,5 a6 M5
011G/015P—
191,2| 151 |174|11,5(370351| 324 | 12 |220| 113 a6 M5
015G/018P
018G/022P-
266 | 250 |224| 13 |371|250/350.6| 20,3 |208| 104 a6 M5
022G/030P
030G/037P—
316 | 300 |274| 13 |430/300| 410 | 55 |223| 118,3| @6 M5
037G/045P
045G/055P—
352 | 332 |306| 12 [580/400| 570 | 80 |258|133,8| @9 M8
075G/090P
090G/110P—
418,5(389.5|361(14,2(600(370| 559 |108,5/330| 149,5| @ 10 M8
110G/132P
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Diametro
Modelo do VFD W1 | W2 (W3 W4 |H1(H2| H3 | H4 |[D1| D2 do |Parafuso
orificio
132G/160P-
500 | 180 |480| 60 [870[850| 796 | 37 |360|178,5| @11 M10
200G/220P
B.4.3 Dimensodes de instalagido no piso
W4 je—— D1 ——=f
r WQT sz | — 30130
Q—
‘ Wi )
\I\ » [QPID
) ! L L 1
] 1]
D2
H1 H2 of |
6-012.0
[ aooomomomongo
UOQNEDIROIONED
OTONODIDLOION0)
- CLOUODOOUNIOND |
TOROmI000]
JDEROO000D
Figura 0—12 Diagrama de instalagdo no piso 220G/250P-315G/355P
W D1
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r 4" | — 3-0220
— 1= R
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Figura 0—13 Diagrama de instalagéo no piso 355G/400P-500G

Tabela 0-3 Dimensdes de instalagdo no piso de 380V (unidade: mm)

-568-




VFD Motiondrive350A multifuncional de alto desempenho

Diametro
Modelo do VFD W1|\W2| W3 | W4 | H1 H2 D1 D2 do Parafuso
orificio
220G/250P-315G/355P |750|230| 714 | 680 [1410| 1390 | 380 | 150 | @ 13/12 | M12/M10
355G/400P-500G 620(230| 572 - [1700| 1678 | 560 | 240 | @ 22/12 | M20/M10
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Apéndice D - Acessoérios periféricos opcionais
D.1 Contetdo do capitulo

Este capitulo descreve como selecionar acessérios opcionais do VFD.
D.2 Conexao de acessorios periféricos

A figura a seguir mostra a fiagao externa do VFD.

, Software do PC '

Teclado LCD remoto’
' RS485- :

' RS232 —» '

Padrao ' Conversor PC H

s PR+ 1 :
Disjuntor ! E . E E
= : e :
Reator CC . : A 5
t g g E Resistor :E '
ator de entrada | de ' ;'Uniaade':
:frenagem . 'y de
. Aterramento | Nemmmmme- ' frenageml|
Filtro de i e =m o

" entrada

Filtro de saida

Reator de saida

Motor

L Aterramento

Nota:

® Os modelos VFD de 037G/045P e inferiores sdo equipados com unidades de frenagem
integradas, e os de 045G/055P—055G/075P podem ser configurados com unidades de frenagem

integradas opcionais.
® Os modelos VFD de 018G—110G/132P sdo equipados com reatores CC integrados.

® Os terminais P1 sdo equipados apenas para os modelos VFD de 132G/160P e superiores, o que

permite que os modelos VFD sejam conectados diretamente a reatores CC externos.
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® As unidades de frenagem sdo unidades padrdo da série MOTRONICS/MOTRONICS DBU. Para

obter detalhes, consulte o0 manual de operagao da DBU.

Imagem Nome Descricao
"I Cabo Acessorio para transmissao de sinal
Dispositivo para prevengao de choque elétrico e protegéo
i contra curto-circuito que pode causar fuga de corrente e
‘I Disjuntor incéndio. Selecione disjuntores de corrente residual
v (RCCBs) que sejam aplicaveis a VFDs e possam
restringir harménicos de alta ordem, cuja corrente
sensivel nominal para um VFD seja maior que 30mA.
@ Reator de Acessorios usados para melhorar o coeficiente de ajuste
entrada de corrente no lado de entrada do VFD e, assim, restringir
as correntes harmoénicas de alta ordem.
~
Reator CC Os modelos VFD de 132G/160P e superiores podem ser
conectados diretamente a reatores CC externos.
Acessorio que restringe a interferéncia eletromagnética
Filtro de gerada pelo VFD e transmitida a rede publica através do
entrada cabo de alimentagdo. Tente instalar o filtro de entrada
proximo ao lado do terminal de entrada do VFD.
Acessorios usados para consumir a energia regenerativa
do motor para reduzir o tempo de DEC.
Unidade de | Os modelos VFD de 037G/045P e inferiores precisam
frenagem ou | apenas ser configurados com resistores de frenagem, os
resistor de de 132G/160P e superiores também precisam ser
frenagem configurados com unidades de frenagem, e os de
045G/055P-055G/075P podem ser configurados com
opcionais integrados em unidades de frenagem.
Acessorio usado para restringir a interferéncia gerada na
Filtro de area de fiagdo no lado de saida do VFD. Tente instalar o
saida filtro de saida préximo ao lado do terminal de saida do
VFD.
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Acessorio usado para ampliar a distancia de transmissao
@ Reator de vélida do VFD, que efetivamente restringe a alta tensdo
saida transitéria gerada durante o ligar e desligar do modulo

IGBT do VFD.

D.3 Fonte de alimentagao

Consulte as Orientagdes de instalagao.

c < Certifique-se de que a classe de tensdo do VFD seja consistente com a da
rede.

D.4 Cabos
D.4.1 Cabos de forgca

Os tamanhos dos cabos de alimentagdo de entrada e cabos do motor devem atender a

regulamentagéo local.

* Os cabos de alimentacédo de entrada e os cabos do motor devem ser capazes de transportar as

correntes de carga correspondentes.

A margem maxima de temperatura dos cabos do motor em operagédo continua ndo pode ser
inferior a 70 °C.

* A condutividade do condutor de aterramento PE € a mesma do condutor de fase, ou seja, as

areas das sec0es transversais sdo as mesmas.
+ Para obter detalhes sobre os requisitos de EMC, consulte o 0 - Apéndice B -

Para atender aos requisitos EMC estipulados nas normas CE, deve-se utilizar cabos blindados
simétricos como cabos do motor (conforme mostrado na figura a seguir).

Cabos de quatro nucleos podem ser usados como cabos de entrada, mas cabos blindados simétricos
séo recomendados. Em comparagéo com os cabos de quatro nucleos, os cabos blindados simétricos
podem reduzir a radiagéo eletromagnética, bem como a corrente e a perda dos cabos do motor.

Cabo blindado simétrico Cabo de quatro nucleos

Condutor PE e
camada de
blindagem

@ “Condutor

@' Camisa PE

Isolamento

Camada de

blindagem P
@Condutor

Condutor ;
PE () Camisa

Camisa Isolamento
Isolamento

Nota: Se a condutividade da camada de blindagem dos cabos do motor ndo atender aos requisitos,
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devem ser usados condutores PE separados.

Para proteger os condutores, a area da segao transversal dos cabos blindados deve ser igual a dos
condutores de fase, se o cabo e o condutor forem feitos de materiais do mesmo tipo. Isso reduz a
resisténcia de aterramento e, portanto, melhora a continuidade da impedancia.

Para restringir efetivamente a emissdo e condugdo de interferéncia de radiofrequéncia (RF), a
condutividade do cabo blindado deve ser pelo menos 1/10 da condutividade do condutor de fase. Este
requisito pode ser bem atendido por uma camada de blindagem de cobre ou aluminio. A Figura a
seguir mostra o requisito minimo nos cabos do motor de um VFD. O cabo deve consistir em uma
camada de tiras de cobre em forma de espiral. Quanto mais densa for a camada de blindagem, mais

efetivamente a interferéncia eletromagnética é restrita.

Camada de isolamento Camada de blindagem

Segao cruzada do cabo

D.4.2 Cabos de controle

Todos os cabos de controle analdgico e cabos usados para entrada de frequéncia devem ser cabos
blindados. Os cabos de sinal analdgico precisam ser cabos de par trangado com blindagem dupla
(conforme mostrado na Figura a). Use um par trangado blindado separado para cada sinal. Nao use

o mesmo fio terra para diferentes sinais analégicos.

a b

4

. ,,ﬂ
Cabos de par trangado com isolamento duplo ~ Cabos de par trangado com blindagem multipla

a Arranjo dos cabos de forga

Para sinais digitais de baixa tensdo, cabos com blindagem dupla sdo recomendados, mas pares
trangados blindados ou n&o blindados (como mostrado na Figura b) também podem ser usados. Para
sinais de frequéncia, no entanto, apenas cabos blindados podem ser usados.

Os cabos de relé precisam conter camadas de blindagem trangadas de metal.

Os teclados precisam ser conectados usando cabos de rede. Em ambientes eletromagnéticos

complicados, cabos de rede blindados sdo recomendados.

Nota: Sinais analdgicos e sinais digitais ndo podem usar os mesmos cabos, e seus cabos devem ser

arranjados separadamente.
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N&o execute nenhum teste de resisténcia de tensdo ou resisténcia de isolamento, como testes de
isolamento de alta tensdo ou usando um megémetro para medir a resisténcia de isolamento, no VFD
ou em seus componentes. Testes de resisténcia de isolamento e tensdo foram realizados entre o
circuito principal e o chassi de cada VFD antes da entrega. Além disso, circuitos limitadores de tenséo
que podem cortar automaticamente a tenséo de teste sdo configurados dentro dos VFDs.

Nota: Verifique as condigdes de isolamento do cabo de alimentagdo de entrada de um VFD de acordo

com os regulamentos locais antes de conecta-lo.

D.4.3 Tamanhos de cabos recomendados
Tabela 0—1 CA 3PH 380V(-15%)—440V(+10%)

Tamanho de cabo recomendado (mm?) Parafuso
Modelo do VFD R,S,TU,V, PB, (+) | Parafuso Torque de
w PE P1() () terminal aperto
(Nm)
MD350A-1R5G/2R2P-4 1,0/1,0 1,01,0 | 1,0/1,0 | 1,0/1,0 M4 1,2-1,5
MD350A-2R2G/003P-4 1,0/1,5 1,01,5 | 1,01,5 | 1,0/1,5 M4 1,2-1,5
MD350A-004G/5R5P-4 1,5/2,5 1,5/2,5 | 1,5/25 | 1,5/2,5 M4 1,2-1,5
MD350A-5R5G/7R5P-4 2,5/4 2,5/4 2,5/4 2,5/4 M4 1,2-1,5
MD350A-7R5G/011P-4 4/6 4/6 4/6 4/6 M4 1,2-1,5
MD350A-011G/015P-4 6/10 6/10 6/10 6/10 M5 2-25
MD350A-015G/018P-4 10/10 10/10 10/10 10/10 M5 2-25
MD350A-018G/022P-4 10/10 10/10 10/10 10/10 M5 2-25
MD350A-022G/030P-4 10/16 10/16 10/16 10/16 Mé 4-6
MD350A-030G/037P-4 16/25 16/16 116/25 16/25 Mé 4-6
MD350A-037G/045P-4 25/25 16/16 25/25 25/25 Mé 4-6
MD350A-045G/055P-4 25/35 16 25/35 25/35 M8 9-11
MD350A-055G/075P-4 35/50 16/25 35/50 35/50 M8 9-11
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Tamanho de cabo recomendado (mm?) Parafuso
Torque de
ModelodoVFD | p g 1y, v, PB, (+) | Parafuso |
PE P1 (+) . aperto
w () terminal
(Nm)
MD350A-075G/090P-4 50/70 25/35 50/70 50/70 M8 9-11
MD350A-090G/110P-4 70/95 35/50 70/95 70/95 M12 31-40
MD350A-110G/132P-4 95/95 50/50 95/95 95/95 M12 31-40
MD350A-132G/160P-4 95/150 50/70 95/150 | 95/150 M12 31-40
MD350A-160G/185P-4 150/185 70/95 | 150/185 | 150/185 M12 31-40
MD350A-185G/200P-4 185/185 95/95 | 185/185 | 185/185 M12 31-40
MD350A-200G/220P-4 185/2x95 95/95 | 185/2x95(185/2x95 M12 31-40
2x95/2x9|2x95/2x9
MD350A-220G/250P-4 | 2x95/2x95 95/95 5 5 M12 31-40
2x95/2x1|2x95/2x1
MD350A-250G/280P-4 | 2x95/2x150 | 95/150 50 50 M12 31-40

2x150/2%|2x150/2%

MD350A-280G/315P-4 |2x150/2x150 | 150/150 M12 31-40
150 150
2x150/2x [2x150/2x
MD350A-315G/355P-4 |2x150/2x185 | 150/185 M12 31-40
185 185
185/2x12|2x185/3% | 2x1853x
MD350A-355G/400P-4 |2x185/3x150 M12 31-40
0 150 150
2x120/2%
MD350A-400G/450P-4 3x150 150 3x150 3x150 M12 31-40
2x150/2%
MD350A-450G/500P-4 3x185 150 3x185 3x185 M12 31-40
MD350A-500G-4 3x185 2x150 3x185 3x185 M12 31-40
Nota:
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® Os cabos dos tamanhos recomendados para o circuito principal podem ser usados em cenarios
onde a temperatura ambiente é inferior a 40 °C, a distancia da fiagdo € menor que 100m e a

corrente € a nominal.
® Os terminais P1, (+), PB e (-) séo usados para conectar reatores CC e acessorios de freio.
D.4.4 Disposicao dos cabos

Os cabos do motor devem ser dispostos longe de outros cabos. Os cabos do motor de varios VFDs
podem ser dispostos em paralelo. Recomenda-se organizar os cabos do motor, os cabos de
alimentagdo de entrada e os cabos de controle separadamente em bandejas diferentes. A saida dU/dt
dos VFDs pode aumentar a interferéncia eletromagnética em outros cabos. N&o disponha outros

cabos e os cabos do motor em paralelo.

Se um cabo de controle e um cabo de alimentag&o precisarem se cruzar, certifique-se de que o angulo

entre eles seja de 90 graus.

As bandejas de cabos devem ser conectadas corretamente e bem aterradas. Bandejas de aluminio

podem implementar equipotencial local.

A figura a seguir mostra os requisitos de distancia do arranjo de cabos.

(= Cabo do motor

Dist. Minima: 300
mm

I Cabo de forca

Cabo de forca de entrada Cabo do motor
Dist minima: - S0°_| 3 Dist.inima: 500 mm
Cabo de controle Cabo de confrole

Distancias do arranjo de cabos
D.4.5 Inspegao de isolamento
Verifique o motor e as condigdes de isolamento do cabo do motor antes de ligar.
1. Certifique-se de que o cabo do motor esteja conectado ao motor e, em seguida, remova o cabo

do motor dos terminais de saida U, V e W do VFD.

2. Use um megdmetro de 500V CC para medir a resisténcia de isolamento entre cada condutor de
fase e o condutor de aterramento de protegdo. Para detalhes sobre a resisténcia de isolamento

do motor, consulte a descri¢édo fornecida pelo fabricante.
Nota: A resisténcia de isolamento é reduzida se houver umidade no interior do motor. Se estiver
umido, vocé precisa secar o motor e medir a resisténcia de isolamento novamente.
D.5 Disjuntor e contator eletromagnético

Vocé precisa adicionar um fusivel para evitar sobrecarga.
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Vocé precisa configurar um disjuntor de caixa moldada manualmente manipulado (MCCB) entre a
fonte de alimentagdo CA e o VFD. O disjuntor deve ser travado no estado aberto para facilitar a
instalagéo e inspegéo. A capacidade do disjuntor precisa ser de 1,5 a 2 vezes a corrente nominal do
VFD.

< De acordo com o principio de funcionamento e estrutura dos disjuntores, se a

regulamentagéo do fabricante ndo for seguida, gases ionizados quentes podem
A escapar do invélucro do disjuntor quando ocorrer um curto-circuito. Para garantir
a seguranga, tenha muito cuidado ao instalar e posicionar o disjuntor. Siga as
instrugdes do fabricante.

Para garantir a seguranga, vocé pode configurar um contator eletromagnético no lado da entrada para
controlar o ligar e desligar da alimentagao do circuito principal, de modo que a fonte de alimentagédo
do VFD possa ser efetivamente cortada quando ocorrer uma falha no sistema.

Tabela 0-2 CA 3PH 380V(-15%)—440V(+10%)

Modelo do VED Corrente nominal Fusivel rapido Corrente nominal do
do disjuntor (A) (A) contator (A)

MD350A-1R5G/2R2P-4 6/10 10/10 9/9
MD350A-2R2G/003P-4 10/20 10/20 9/18
MD350A-004G/5R5P-4 20/25 20/35 18/25
MD350A-5R5G/7R5P-4 25/32 35/40 25/32
MD350A-7R5G/011P-4 32/50 40/50 32/38
MD350A-011G/015P-4 50/63 50/60 38/50
MD350A-015G/018P-4 63/63 60/70 50/65
MD350A-018G/022P-4 63/80 70/90 65/80
MD350A-022G/030P-4 80/100 90/125 80/80
MD350A-030G/037P-4 100/125 125/125 80/98
MD350A-037G/045P-4 125/140 125/150 98/115
MD350A-045G/055P-4 140/180 150/200 115/150
MD350A-055G/075P-4 180/225 200/250 150/185
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Modelo do VED Corrente nominal Fusivel rapido Corrente nominal do
do disjuntor (A) (A) contator (A)

MD350A-075G/090P-4 225/250 250/300 185/225
MD350A-090G/110P-4 250/315 300/350 225/265
MD350A-110G/132P-4 315/400 350/400 265/330
MD350A-132G/160P-4 400/500 400/500 330/400
MD350A-160G/185P-4 500/500 500/600 400/400
MD350A-185G/200P-4 500/630 600/600 400/500
MD350A-200G/220P-4 630/630 600/700 500/500
MD350A-220G/250P-4 630/700 700/800 500/630
MD350A-250G/280P-4 700/800 800/1000 630/630
MD350A-280G/315P-4 800/1000 1000/1000 630/800
MD350A-315G/355P-4 1000/1000 1000/1000 800/800
MD350A-355G/400P-4 1000/1000 1000/1200 800/1000
MD350A-400G/450P-4 1000/1250 1200/1200 1000/1000
MD350A-450G/500P-4 1250/1250 1200/1400 1000/1000

MD350A-500G-4 1250 1400 1000

Nota: As especificagdes de acessorios descritas na tabela anterior sdo valores ideais. Vocé pode
selecionar acessorios com base nas condigbes reais do mercado, mas evite usar aqueles com valores
mais baixos.

D.6 Reatores
Quando a tensdo da rede ¢ alta, a grande corrente transitéria que flui para o circuito de alimentagao

de entrada pode danificar os componentes do retificador. Vocé precisa configurar um reator CA no
lado de entrada, o que também pode melhorar o coeficiente de ajuste de corrente no lado de entrada.

Quando a distancia entre o VFD e o motor for superior a 50 m, a capacitancia parasita entre o cabo
longo e o terra pode causar uma grande corrente de fuga e a protegédo contra sobrecorrente do VFD
pode ser acionada com frequéncia. Para evitar que isso acontega e evitar danos ao isolador do motor,
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a compensagado deve ser feita adicionando um reator de saida. Quando um VFD for usado para
acionar varios motores, leve em consideragdo o comprimento total dos cabos do motor (ou seja, a
soma dos comprimentos dos cabos do motor). Quando o comprimento total for superior a 50 m, um
reator de saida deve ser adicionado no lado de saida do VFD. Se a distancia entre o VFD e o motor
for de 50 m a 100 m, selecione o reator de acordo com a tabela a seguir. Se a distancia for superior

a 100 m, entre em contato com os técnicos de suporte técnico da MOTRONICS/MOTRONICS.

Os reatores DC podem ser conectados diretamente aos modelos VFD de 132G/160P ou superior e a
série 660 V. Os reatores CC podem melhorar o fator de poténcia, evitar danos aos retificadores de
ponte causados devido a grande corrente de entrada do VFD quando transformadores de grande
capacidade sdo conectados e também evitar danos ao circuito de retificagdo causados por

harménicos gerados por transientes de tenséo de rede ou fases cargas de controle.

Reator de entrada

.
_

Reator CC

Reator de Saida

Tabela 0-3 Reatores para CA 3PH 380V(-15%)—-440V(+10%)

Modelo do VFD

Reator de entrada

Reator de saida

Tipo G Tipo P Tipo G Tipo P
MD350A-1R5G/2R2P-4 ACL2-1R5-4 ACL2-2R2-4 OCL2-1R5-4 OCL2-1R5-4
MD350A-2R2G/003P-4 ACL2-2R2-4 ACL2-004-4 OCL2-2R2-4 OCL2-2R2-4
MD350A-004G/5R5P-4 ACL2-004-4 ACL2-5R5-4 OCL2-004-4 OCL2-5R5-4
MD350A-5R5G/7R5P-4 ACL2-5R5-4 ACL2-7R5-4 OCL2-5R5-4 OCL2-7R5-4
MD350A-7R5G/011P-4 ACL2-7R5-4 ACL2-011-4 OCL2-7R5-4 OCL2-011-4
MD350A-011G/015P-4 ACL2-011-4 ACL2-015-4 OCL2-011-4 OCL2-015-4
MD350A-015G/018P-4 ACL2-015-4 ACL2-018-4 OCL2-015-4 OCL2-015-4
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Modelo do VFD

Reator de entrada

Reator de saida

Tipo G Tipo P Tipo G Tipo P

MD350A-018G/022P-4 ACL2-018-4 ACL2-018-4 OCL2-018-4 OCL2-018-4
MD350A-022G/030P-4 ACL2-022-4 ACL2-037-4 OCL2-022-4 OCL2-022-4
MD350A-030G/037P-4 ACL2-037-4 ACL2-037-4 OCL2-037-4 OCL2-037-4
MD350A-037G/045P-4 ACL2-037-4 ACL2-045-4 OCL2-037-4 OCL2-037-4
MD350A-045G/055P-4 ACL2-045-4 ACL2-055-4 OCL2-045-4 OCL2-045-4
MD350A-055G/075P-4 ACL2-055-4 ACL2-055-4 OCL2-055-4 OCL2-055-4
MD350A-075G/090P-4 ACL2-075-4 ACL2-075-4 OCL2-075-4 OCL2-075-4
MD350A-090G/110P-4 ACL2-110-4 ACL2-110-4 OCL2-110-4 OCL2-110-4
MD350A-110G/132P-4 ACL2-110-4 ACL2-160-4 OCL2-110-4 OCL2-200-4
MD350A-132G/160P-4 ACL2-160-4 ACL2-160-4 OCL2-200-4 OCL2-200-4
MD350A-160G/185P-4 ACL2-160-4 ACL2-200-4 OCL2-200-4 OCL2-200-4
MD350A-185G/200P-4 ACL2-200-4 ACL2-200-4 OCL2-200-4 OCL2-200-4
MD350A-200G/220P-4 ACL2-200-4 ACL2-280-4 OCL2-200-4 OCL2-280-4
MD350A-220G/250P-4 ACL2-280-4 ACL2-280-4 OCL2-280-4 OCL2-280-4
MD350A-250G/280P-4 ACL2-280-4 ACL2-280-4 OCL2-280-4 OCL2-280-4
MD350A-280G/315P-4 ACL2-280-4 ACL2-350-4 OCL2-280-4 OCL2-350-4
MD350A-315G/355P-4 ACL2-350-4 ACL2-350-4 OCL2-350-4 OCL2-350-4
MD350A-355G/400P-4 Padrao Padréo OCL2-350-4 OCL2-400-4
MD350A-400G/450P-4 Padrao Padréo OCL2-400-4 OCL2-500-4
MD350A-450G/500P-4 Padrao Padréo OCL2-500-4 OCL2-500-4

MD350A-500G-4 Padrao / OCL2-500-4 OCL2-500-4
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Nota:
(] A queda nominal de tensdo de entrada dos reatores de entrada é de 2%.

(] O coeficiente de ajuste de corrente no lado de entrada do VFD é superior a 90% apds a
configuragé@o de um reator CC.

(] A queda de tensdo de saida nominal dos reatores de saida é de 1%.

° A tabela anterior descreve os acessorios externos. Vocé precisa especificar os que vocé
escolhe ao comprar acessorios.

D.7 Filtros

J10 nao vem conectado de fabrica para modelos VFD de 110G/132P e inferiores. Conecte o J10

embalado com o manual se os requisitos da IEC/EN 61800-3 C3 precisarem ser atendidos;

0O J10 ¢ conectado de fabrica para VFDs de 132G/160P e superiores, todos atendendo aos requisitos
do nivel C3.

Nota:

Desconecte o J10 nas seguintes situagoes:

® O filtro EMC é aplicavel ao sistema de grade neutro-aterrado. Se for usado para o sistema de
rede IT (ou seja, sistema de rede aterrado ndo neutro), desconecte o J10.

® Se ocorrer protecdo contra vazamento durante a configuracdo de um disjuntor de corrente
residual, desconecte J10.

Nota: Nao conecte filtros C3 em sistemas de forga de TI.

Filtros de interferéncia no lado de entrada podem reduzir a interferéncia de VFDs (quando usados)
nos dispositivos ao redor.

Os filtros de ruido no lado da saida podem diminuir o ruido de radio causado pelos cabos entre os
VFDs e os motores e a corrente de fuga dos fios condutores.

MOTRONICS/MOTRONICS fornece alguns dos filtros para vocé escolher.
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D.7.1 Descrigdao do modelo do filtro

FLT-

P04045L -
A BC D E

] Los)

Identificador de .
Descricdo de campo
campo
A FLT: Nome da série do filtro do VFD
Tipo de filtro
B P: Filtro de entrada de forga
L: Filtro de saida
Classe de tensao
(¢} 04: CA 3PH 380V(-15%)—440V(+10%)
06: CA 3PH 520V(-15%)-690V(+10%)
b Cadigo de 3 digitos indicando a corrente nominal. Por exemplo, 015
indica 15 A.
Desempenho do filtro
E L: Geral
H: Alto desempenho
Ambiente de aplicagado do filtro
A: Ambiente Categoria | (IEC61800-3) categoria C1 (EN 61800-3)
F
B: Ambiente Categoria | (IEC61800-3) categoria C2 (EN 61800-3)
C: Ambiente Categoria Il (IEC61800-3) categoria C3 (EN 61800-3)

D.7.2 Seleg¢do do modelo do filtro
Tabela 0—4 CA 3PH 380V(-15%)—440V(+10%)

Modelo do VFD

Filtro de entrada Filtro de saida

MD350A-1R5G/2R2P-4

FLT-P04006L-B FLT-LO4006L-B
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Modelo do VFD

Filtro de entrada

Filtro de saida

MD350A-2R2G/003P-4

MD350A-004G/5R5P-4

MD350A-5R5G/7R5P-4

FLT-P04016L-B

FLT-L0O4016L-B

MD350A-7R5G/011P-4

MD350A-011G/015P-4

FLT-P04032L-B

FLT-L04032L-B

MD350A-015G/018P-4

MD350A-018G/022P-4

FLT-P04045L-B

FLT-L04045L-B

MD350A-022G/030P-4

MD350A-030G/037P-4

FLT-P04065L-B

FLT-L04065L-B

MD350A-037G/045P-4

MD350A-045G/055P-4

FLT-P04100L-B

FLT-L0O4100L-B

MD350A-055G/075P-4

MD350A-075G/090P-4

FLT-P04150L-B

FLT-L04150L-B

MD350A-090G/110P-4

MD350A-110G/132P-4

MD350A-132G/160P-4

FLT-P04240L-B

FLT-L04240L-B

MD350A-160G/185P-4

MD350A-185G/200P-4

MD350A-200G/220P-4

FLT-P04400L-B

FLT-L04400L-B

MD350A-220G/250P-4

MD350A-250G/280P-4

MD350A-280G/315P-4

FLT-P04600L-B

FLT-L0O4600L-B
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Modelo do VFD Filtro de entrada Filtro de saida

MD350A-315G/355P-4

MD350A-355G/400P-4 FLT-P04800L-B FLT-L04800L-B

MD350A-400G/450P-4

MD350A-450G/500P-4

FLT-P041000L-B FLT-L041000L-B

MD350A-500G-4

Nota:
°

A entrada EMI atende aos requisitos C2 apds a configuragédo de um filtro de entrada.

A tabela anterior descreve os acessorios externos. Vocé precisa especificar os que vocé

escolhe ao comprar acessorios.

D.8 Sistema de frenagem

D.8.1 Seleg¢do do componente do freio

Quando o VFD que conduz uma carga de alta inércia desacelera ou precisa desacelerar

abruptamente, o motor funciona no estado de geracéo de energia e transmite a energia de transporte

de carga para o circuito CC do VFD, fazendo com que a tensdo do barramento do VFD suba. Se a

tensdo do barramento exceder um valor especifico, o VFD relata uma falha de sobretensdo. Para

evitar que isso acontega, vocé precisa configurar os componentes do freio.

< O projeto, instalagdo, comissionamento e operagéo do dispositivo devem ser

executados por profissionais treinados e qualificados.

< Siga todas as instrugdes de "Aviso" durante a operagéo. Caso contrario, podem

ocorrer ferimentos graves ou perda de propriedade.

< Somente eletricistas qualificados podem realizar a fiagdo. Caso contrario,

podem ocorrer danos ao VFD ou aos componentes do freio.

< Leia o resistor de frenagem ou as instrugdes da unidade cuidadosamente antes

de conecta-los ao VFD.

< Conecte os resistores de frenagem somente nos terminais PB e (+) e as
unidades de frenagem somente nos terminais (+) e (-). Ndo os conecte a
outros terminais. Caso contrario, podem ocorrer danos ao circuito de freio e

VFED e incéndio.
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< Conecte os componentes do freio ao VFD de acordo com o diagrama de fiagéo.
A Se a fiagdo ndo for realizada corretamente, danos ao VFD ou outros
dispositivos podem ser causados.

Os Modelos do VFD de 037G/045P e inferiores sdo equipados com unidades de frenagem embutidas,
e os de 045G/055P e superiores precisam ser configurados com unidades de frenagem externas. Os
Modelos do VFD de 045G/055P-055G/075P podem ser configurados com unidades de frenagem
integradas opcionais e, apds a configuragdo de uma unidade de frenagem integrada, o cédigo do
Modelo do VFD é adicionado com um sufixo "-B", para exemplo, MD350A-045G/055P-4-B. Selecione
os resistores de frenagem de acordo com os requisitos especificos (como o torque do freio e os
requisitos de uso do freio) no local.
Tabela 0-5 Unidades de frenagem para CA 3PH 380V(-15%)-440V(+10%)

. .~ . |[Poténcia dissipada do resistor de| e
Resisténcia Resisténci
Modelo da | aplicavel frenagem (kW) a min. de
Modelo do VFD unidade de|para torque 10% de frenagem
frenagem |de freio de . 50% de uso(80% de uso| permitida
100% (Q) X do freio do freio Q)
freio
MD350A-1R5G/2R2P-4 326 0.23 1.1 1.8 170
MD350A-2R2G/003P-4 222 0.33 1.7 2.6 130
MD350A-004G/5R5P-4 122 0.6 3 4.8 80
MD350A-5R5G/7R5P-4 89 0.75 4.1 6.6 60
MD350A-7R5G/011P-4 65 1.1 5.6 9 47
Unidade de
MD350A-011G/015P-4 | frenagem 44 1.7 8.3 13.2 31
integrada
MD350A-015G/018P-4 32 2 11 18 23
MD350A-018G/022P-4 27 3 14 22 19
MD350A-022G/030P-4 22 3 17 26 17
MD350A-030G/037P-4 17 5 23 36 17
MD350A-037G/045P-4 13 6 28 44 11.7
MD350A-045G/055P-4 10 7 34 54 6.4
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. .~ . |[Poténcia dissipada do resistor de| s A .
Resisténcia Resisténci
Modelo da | aplicavel WA L4000 a min. de
Modelo do VFD unidade de|para torque 10% de frenagem
frenagem |de freio de . 50% de uso(80% de uso| permitida
100% (Q) . do freio do freio Q)
freio
MD350A-055G/075P-4 DBU100H- 8 8 41 66
110-4
MD350A-075G/090P-4 6.5 11 56 90
MD350A-090G/110P-4 DBU100H- 54 14 68 108
4.4
MD350A-110G/132P-4 160-4 4.5 17 83 132
DBU100H-
MD350A-132G/160P-4 3.7 20 99 158 3.2
220-4
MD350A-160G/185P-4 3,1 24 120 192
DBU100H-
MD350A-185G/200P-4 2,8 28 139 222 2.2
320-4
MD350A-200G/220P-4 2,5 30 150 240
MD350A-220G/250P-4 DBU100H- 2,2 33 165 264 is
400-4 ’
MD350A-250G/280P-4 2,0 38 188 300
MD350A-280G/315P-4 3,62 21*2 105*2 168*2
Dois cjs.
MD350A-315G/355P-4 3,2*2 24*2 118*2 189*2
DBU100H- 2272
MD350A-355G/400P-4 2,8*2 27*2 132*2 210*2
320-4
MD350A-400G/450P-4 2,4*2 30*2 150*2 240%2
MD350A-450G/500P-4 | Dois cjs. 2,2*2 34*2 168*2 270%2
DBU100H- 1872
MD350A-500G-4 400-4 2,02 38*2 186*2 300%2

Nota:

° Selecione os resistores de frenagem de acordo com os dados de resisténcia e poténcia

fornecidos por nossa empresa.
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° O resistor de frenagem pode aumentar o torque de frenagem do VFD. A tabela anterior

descreve a resisténcia e a poténcia para 100% de torque de frenagem, 10% de uso de freio,

50% de uso de freio e 80% de uso de freio. Vocé pode selecionar o sistema de frenagem com

base nas condigbes reais de operagao.

° Ao usar uma unidade de frenagem externa, defina a classe de tenséo de frenagem da unidade

de frenagem corretamente, consultando o manual da unidade de frenagem dinamica. Se a

classe de tensao for definida incorretamente, o VFD pode nado funcionar corretamente.

A\

< Nao use resistores de frenagem cuja resisténcia seja inferior a resisténcia
minima especificada. O VFD nao fornece protecéo contra sobrecorrente causada
por resistores com baixa resisténcia.

A

< Em cenarios onde o freio é frequentemente implementado, ou seja, o uso do
freio € maior que 10%, vocé precisa selecionar um resistor de frenagem com
maior poténcia conforme exigido pelas condigdes de operacéo de acordo com a
tabela anterior.

D.8.2 Selegao do cabo do resistor de frenagem

Os cabos do resistor de frenagem precisam ser cabos blindados.

D.8.3 Instalagao do resistor de frenagem

Todos os resistores precisam ser instalados em locais com boas condigdes de resfriamento.

A\

< Os materiais préximos ao resistor de frenagem ou unidade de frenagem devem
ser ndo inflamaveis. A temperatura da superficie do resistor € alta. O ar que flui
do resistor é de centenas de graus Celsius. Evite que qualquer material entre em
contato com o resistor.

Instalacédo de

resistores de frenagem

A\

< Os Modelos do VFD de 037G/045P e inferiores precisam apenas de resistores

de frenagem externos.

< PB e (+) sdo os terminais para conexdo dos resistores de frenagem.
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®

VFD

PB

oule)xe wabeusly ap I0)sIsay

Instalagéo de unidades de frenagem:

A

< (+) e (-) sdo os terminais para conectar as unidades de frenagem.

< Os cabos de conexdo entre os terminais (+) e (-) do VFD e os de uma unidade
de frenagem devem ser menores que 5 m, e os cabos de conex&o entre os
terminais BR1 e BR2 de uma unidade de frenagem e os terminais de uma
unidade de frenagem O resistor deve ser menor que 10 m.

A Figura a seguir mostra a conexao de um VFD a uma unidade de frenagem dinamica.

VFD DBU
[§(+:)+ D(c) BR1BR2 (+) () PE
[elelelelelelelele]| [elelelele]

Resistor de frenagem externo
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Apéndice E Descrigao da

Normas de referéncia: IEC 61508-1, IEC 61508-2, IEC 61508-3, IEC 61508-4, [EC 62061, ISO 13849-

1, IEC 61800-5-2

Vocé pode habilitar a fungdo safe torque off (STO) para evitar inicializagées inesperadas quando a
fonte de alimentag&o principal do inversor ndo estiver desligada. A fungdo STO desliga a saida do
inversor desligando os sinais do inversor para evitar partidas inesperadas do motor (consulte a Figura
a seguir). Apds habilitar a fungdo STO, vocé pode executar algumas operagdes (como limpeza nao
elétrica na industria de tornos) e manter os componentes ndo elétricos do dispositivo sem desligar o

inversor.

funcgao de STO

Chave, relé etc.

COM
ubC+
Circuito
de PWM+
controle UN/W
Circuito de
acionamento
Nota:
— Os contatos da chave de seguranca devem ser abertos ou
WM fechados dentro de 250 ms; e o comprimento do cabo que
conecta o VFD a chave de seguranca ndo pode ulrapassar 25
metros
ubDC-

E.1 Légica de funcionamento do STO

A tabela a seguir descreve os estados
STO.

de entrada e as falhas correspondentes do funcionamento do

Estado de entrada do STO

Falha correspondente

H1 e H2 abertos
simultaneamente

A fungdo STO é acionada e o inversor para de funcionar.
Cadigo de falha:

40: Torque seguro desligado (STO)

H1 e H2 fechados
simultaneamente

A fungdo STOP ndo é acionada e o inversor funciona
corretamente.

Um de H1 e H2 abertos, e o outro

fechado

Afalha STL1, STL2 ou STL3 ocorre.

-589-




VFD Motiondrive350A multifuncional de alto desempenho

Cadigo de falha:
41: Excegao do canal H1 (STL1)
42: Excegdo do Canal H2 (STL2)

43: Excegdes dos canais H1 e H2 (STL3)

E.2 Descrigao do retardo do canal de STO

A tabela a seguir descreve o retardo de disparo e indicagédo dos canais de STO.

Modo STO Retardo de disparo e indicagdo STO" 2

Retardo de disparo < 10 ms
Falha STO: STL1
Retardo de indicagao < 280 ms

Retardo de disparo < 10 ms
Falha STO: STL2
Retardo de indicagao < 280 ms

Retardo de disparo < 10 ms
Falha STO: STL3
Retardo de indicagao < 280 ms

Retardo de disparo < 10 ms
Falha STO: STO
Retardo de indicagao < 100 ms

1. Retardo de disparo de fungdo STO: Intervalo de tempo entre o acionamento da fungéo STO e o
desligamento da saida do inversor

2. Retardo de indicacdo de STO: Intervalo de tempo entre o acionamento da fungdo STO e a
indicacéo do estado de saida do STO
E.3 Lista de verificagao de instalagao da fungao STO

Antes de instalar o STO, verifique os itens descritos na tabela a seguir para garantir que a fungéo
STO possa ser usada corretamente.

Item

Certifique-se de que o conversor pode ser executado ou parado aleatoriamente
durante o comissionamento.

Pare o inversor (se estiver em execugdo), desconecte a fonte de alimentagdo de
entrada e isole o inversor do cabo de alimentagéo por meio do interruptor.
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O Verifique a conexao do circuito STO de acordo com o diagrama do circuito.
0 Verifique se a camada de blindagem do cabo de entrada STO esta conectada ao terra
de referéncia +24 V COM.
O Conecte a fonte de alimentagao.
Teste a fungdo STO conforme segue apds o motor parar de funcionar:
* Se o inversor estiver operando, envie um comando de parada para ele e espere
até que o eixo do motor pare de girar.
U
+  Ative o circuito STO e envie um comando de partida para o inversor. Certifique-se
de que o motor n&o arranca.
+ Desative o circuito STO.
| Reinicie o inversor e verifique se o motor esta funcionando corretamente.
Teste a fungdo STO conforme segue quando o motor estiver funcionando:
* Inicie o inversor. Certifique-se de que o motor esta funcionando corretamente.
+  Ative o circuito STO.
U
+ O inversor reporta uma falha de STO (para detalhes, consulte 5.5.19 Tratamento
de falhas). Certifique-se de que o motor desacelere para parar de girar.
+ Desative o circuito STO.
O Reinicie o inversor, e verifique se o motor esta funcionando corretamente.
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Apéndice F Dados de eficiéncia energética

Tabela 0—-1 Perda de forga e classe de IE

Perda relativa (%) Perda

de |Clas

Modelo
espera|se |E

(w)

(0;25) |(0;50)| (0;100) | (50;25) |(50;50)| (50;100) |(90;50) | (90;100)

MD350A-1R5G/2R2P-4 154 | 150 | 1,67 1,12 1,04 1,45 0,91 1,45 3 IE2

MD350A-2R2G/003P-4 2,21 2,58 | 3,22 2,37 2,73 3,46 2,76 3,34 5 IE2

MD350A-004G/5R5P-4 1,13 | 1,40 | 2,05 1,14 1,43 2,14 1,41 2,28 6 IE2

MD350A-5R5G/7R5P-4 1,09 | 1,47 | 243 1,12 1,53 2,56 1,52 2,64 1" IE2

MD350A-7R5G/011P-4 1,06 | 1,37 | 2,06 1,1 1,45 2,45 1,46 2,69 7 IE2

MD350A-011G/015P-4 0,61 0,84 | 1,55 0,61 1,04 1,97 0,99 2,16 9 IE2

MD350A-015G/018P-4 0,42 (052 | 127 0,55 0,73 1,46 0,78 1,66 9 IE2

MD350A-018G/022P-4 054 (0,74 | 1,22 0,77 1,03 1,70 0,96 1,65 1" IE2

MD350A-022G/030P-4 0,47 |067 | 1,21 0,67 0,90 1,54 0,87 1,38 1" IE2

MD350A-030G/037P-4 0,53 | 0,71 1,24 0,72 0,90 1,45 0,85 1,50 13 IE2

MD350A-037G/045P-4 0,47 |(069| 1,39 0,63 0,88 1,60 0,99 1,72 14 IE2

MD350A-045G/055P-4 0,49 (069 | 1,39 0,78 1,00 1,64 0,97 1,66 21 IE2

MD350A-055G/075P-4 0,51 0,69 | 1,26 0,71 0,89 1,47 0,88 1,40 22 IE2

MD350A-075G/090P-4 0,44 | 0,61 1,12 0,51 0,69 1,29 0,76 1,42 22 IE2

MD350A-090G/110P-4 0,42 (059 | 1,15 0,47 0,65 1,29 0,90 1,48 25 IE2

MD350A-110G/132P-4 0,43 |(063| 1,30 0,48 0,75 1,64 0,80 1,78 28 IE2

MD350A-132G/160P-4 0,47 | 059 | 1,06 0,61 0,71 1,28 0,85 1,43 55 IE2

MD350A-160G/185P-4 0,59 | 0,71 1,36 1,22 0,97 1,87 1,00 1,84 55 IE2

MD350A-185G/200P-4 0,63 (0,76 | 1,21 1,17 1,12 1,70 1,08 1,61 55 IE2
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MD350A-200G/220P-4 0,53 | 0,71 1,42 0,74 0,94 1,81 1,00 1.84 55 IE2
MD350A-220G/250P-4 0,33 | 042 | 0,69 0,85 0,95 1,33 1,10 1,18 80 IE2
MD350A-250G/280P-4 0,38 | 059 | 1,22 0,65 0,92 1,67 0,93 1,74 80 IE2
MD350A-280G/315P-4 0,40 (059 | 1,10 0,64 0,89 1,58 1,12 1,35 80 IE2
MD350A-315G/355P-4 0,56 | 035 | 0.79 0,94 0,94 1.63 1,36 2,22 80 IE2
MD350A-355G/400P-4 0,37 | 047 | 0,98 0,91 1,11 1,95 1,42 2,44 80 IE2
MD350A-400G/450P-4 0,17 | 026 | 042 0,28 0,41 0,74 0,47 0,92 80 IE2
MD350A-450G/500P-4 0,31 0,54 | 0,98 0,46 0,62 1,02 0,67 0,85 80 IE2

MD350A-500G-4 0,32 (055 | 0,98 0,45 0,61 1,02 0,66 0,83 80 IE2
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Tabela 0-2 Especificagdes nominais

Poténcia Poténcia Corrente Temperatura | Frequéncia Tensao
Modelo aparente | nominal de | nominal de max. de de poténcia | nominal de
(kVA) saida (kW) | saida (A) trabalho (°C) |nominal (Hz)| energia (V)
MD350A-1R5G/2R2P-
2,4 1.5 3.7
4
MD350A-2R2G/003P-4 3,2 2.2 5
MD350A-004G/5R5P-4 6,2 4 9.5
MD350A-5R5G/7R5P-
9,2 5.5 14
4
MD350A-7R5G/011P-4 121 7.5 18.5
MD350A-011G/015P-4 16,4 " 25
MD350A-015G/018P-4 21,0 15 32
50 °C
MD350A-018G/022P-4 25,0 18.5 38
Reduzir em 1% |50Hz/60Hz
MD350A-022G/030P-4 | 29,6 22 45 para cada Variagao
aumento de 1  |Permitida: 3PH 380V
MD350A-030G/037P-4 39,4 30 60 o
C quando a
47-63Hz
MD350A-037G/045P-4 | 49,3 37 75 |temperatura
exceder 40 °C.
MD350A-045G/055P-4 60,5 45 92
MD350A-055G/075P-4 75,6 55 115
MD350A-075G/090P-4 98,7 75 150
MD350A-090G/110P-4 118,4 90 180
MD350A-110G/132P-4 141,5 110 215
MD350A-132G/160P-4 1711 132 260
MD350A-160G/185P-4 200,7 160 305
MD350A-185G/200P-4 223,7 185 340
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MD350A-200G/220P-4 250,1 200 380
MD350A-220G/250P-4 279,7 220 425
MD350A-250G/280P-4 315,9 250 480
MD350A-280G/315P-4 348,8 280 530
MD350A-315G/355P-4 394,9 315 600
MD350A-355G/400P-4 427,8 355 650
MD350A-400G/450P-4 473,8 400 720
MD350A-450G/500P-4 539,7 450 820

MD350A-500G-4 566,0 500 860
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Apéndice G Informagoes adicionais
G.1 Consultas de produtos e servigos

Se vocé tiver alguma duvida sobre o produto, entre em contato com o escritério local da
MOTRONICS/MOTRONICS. Fornega o modelo e o nimero de série do produto que vocé deseja
consultar. Vocé pode visitar www.motronics.com.br para encontrar uma lista de escritorios da
MOTRONICS/MOTRONICS.

G.2 Feedback sobre os manuais VFD MOTRONICS/MOTRONICS

Seus comentarios sobre nossos manuais sdo bem-vindos. Visite www.motronics.com.br, entre em
contato diretamente com o pessoal de atendimento on-line ou escolha Fale conosco para obter
informagdes de contato.

G.3 Documentos na Internet

Vocé pode encontrar os manuais e outros documentos do produto no formato PDF na Internet. Visite
www.motronics.com.br e selecione Suporte > Download.
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