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Capitulo 1 Informacéo de Segurancga e Precaucgdes

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

Seguranga Elétrica

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

Design da Maquina/Sistema e Seguranga do Pessoal

Design da Maquina/Sistema, instalagdo, comissionamento, partida e
manutencdo devem ser realizados por pessoal que tenha experiéncia e
treinamentos adequados. Eles devem ler essas informagdes de seguranca e os
conteudos desse manual. Se incorretamente instalado, o inversor CA pode
apresentar riscos a seguranga;

O inversor CA usa de alta voltagem e correntes (incluindo CC), carrega alto nivel
de energia elétrica armazenada nos capacitores de barramento CC até mesmo
apos ser desligado (OFF). Essas altas voltagens sé&o potencialmente letais.

O inversor CA nao foi feito para ser usado para aplicagdes ou funcdes relacionadas
a seguranga. Os circuitos eletrénicos de controle “STOP & START" no Inversor CA
nao devem ser confiados para a seguranca do pessoal. Tais circuitos de controle
nao isolam a tensdo de saida de energia elétrica oriunda do Inversor CA. A fonte
principal de energia deve estar desconectada por um aparelho de isolamento
elétrico de seguranca antes que se possa acessar as partes internas do Inversor
CA.

Avaliagdes de seguranga e risco da maquina ou sistema que usa o inversor CA
devem ser realizadas pelo usuario ou seu integrador de sistemas/designer. Em
particular a avaliacdo/design de seguranca do Inversor CA deve levar em
consideragao as consequéncias de falhas ou desarmes do Inversor CA durante
uma operagcdo normal, e se isso leva a uma parada segura sem danificar a
maquina, equipamento adjacente e usuarios/operadores. Essa responsabilidade
cai sobre o usuario da maquina ou integrador de sistema/processos.

O designer/integrador do sistema deve assegurar a seguranga completa de todo
sistema, e, projetado de acordo com os padrdoes relevantes de segurancga.
Providenciamos recomendagdes relacionadas ao Inversor CA para garantir
segurancga a longo prazo nas operagaoes.
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Instalagcao Elétrica - Seguranca

O risco de choque elétrico esta sempre presente em um inversor CA, incluindo o
cabo de saida que leva aos terminais do motor. Em locais onde os resistores de
frenagem dindmica forem instalados externamente ao inversor CA, deve-se tomar
cuidado com o contato ativo com os resistores de frenagem, terminais que estao
em alta tensdo CC e sao potencialmente letais. Os cabos entre o inversor CA e os
resistores de frenagem dindmica devem ter isolamento duplo, pois as tensées CC
sao normalmente de 600 a 700 VCC.
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Instale o interruptor de isolamento principal diretamente no inversor CA. Antes de
remover qualquer tampa do inversor ou iniciar manutencao, desligue a alimentacao
principal usando esse interruptor. Isso € crucial porque os capacitores do
barramento CC interno ainda armazenam carga letal mesmo apés o desligamento
da rede CA. Aguarde pelo menos 10 minutos apds o isolamento para permitir que
o resistor de purga interno descarregue completamente os capacitores antes de
qualquer intervencao.

Recomendacao Prioritaria: Sempre que possivel, verifique a tensao do barramento
CC com um voltimetro antes de acessar a ponte do inversor CA. Atencdo com
Plugues: Se o inversor CA usa uma conexao plugue/soquete na entrada, ao
desconecta-los, lembre-se de que os pinos do plugue podem ficar expostos e ainda
conectados internamente aos capacitores do barramento CC (via ponte
retificadora). Aguardar é essencial: Permaneca 10 minutos apds a desconexao
para os resistores de purga dissiparem a carga dos capacitores antes de qualquer
intervencgao no inversor.

Risco de choque elétrico

Certifique-se de que o condutor de aterramento de proteg¢ao esteja em conformidade
com os padrdes técnicos e regulamentos de seguranga locais. A corrente de fuga
excede 3,5 mA em todos os modelos e, portanto, a IEC 61800-5-1 declara que a
fonte de alimentacdo deve ser desconectada automaticamente em caso de
descontinuidade do condutor de aterramento de protecdo ou um condutor de
aterramento de prote¢cdo com secao transversal de pelo menos 10 mm2 (Cu) ou 16
mm2 (Al) deve ser usado. Ou deve-se utilizar dois fios PE e cada fio deve atender
aos requisitos IEC de forma independente.

O descumprimento desta instrugcado pode resultar em morte ou ferimentos graves.
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Capitulo 1 Informagdes de seguranca e preucacdes

Ao usar um disjuntor de fuga a terra, use um dispositivo de prote¢ao operado por
corrente residual (RCD) do tipo B (disjuntor que pode detectar CAe CC). Acorrente
de fuga pode fazer com que os componentes desprotegidos funcionem
incorretamente. Se isso for um problema, reduza a frequéncia da corrente de
transporte, substitua os componentes em questdo por pegas protegidas contra
correntes harmoénicas ou aumente a amperagem de sensibilidade do disjuntor de
fuga para pelo menos 100 mA por inversor.

@ Fatores na determinagéo da corrente de fuga:
© Tamanho do inversor CA;
® Frequéncia portadora do inversor CA;

© Tipo/comprimento do cabo do motor;
O Filtro EMI/RFI.
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Capitulo 2 Informacéo do produto

2.1 Placa de Identificacdo

meozrsas2 (€
e e Q3R "

NOTRONICS

2.2 Método de nomenclatura

MC02-1R5G-S2

CE

MODELO
ENTRADA 3PH 380V120% S50/60Hz
S4IDA 3PH 0~380V 0~600Hz 3.8A

00O

S/N:25SVFEC4550C0

MCO2 - 1R5G -5 2

cODIGO NO.

CONTEUDO

Série MC02

Nome de Série

Nivel de Tensao

2: 2020V 4: 380V

Classificagao de Tensao

S: Monofasica T: Trifasica

Poténcia do Motor Adaptada

0.4KW ~ 400KW

WINB- O =

Modelo

Servigo Pesado
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2.3 Especificagdes gerais

Modelo do Inversor Corrente de entrada Corrente de saida Unidade de
CA nominal (A) nominal (A) frenagem
Tensédo de entrada: Monoféasica 220V de alcance: 15%-20%
MC02-0R4G-S2 54 23
MC02-0R7G-S2 8.2 4
MC02-1R5G-S2 14
MCO02-2R2G-S2 23 9.6 Integrado
MC02-004G-S2 39 16.5
MC02-5R5G-S2 48 25
MC02-7R5G-S2 65 32
Tensé&o de entrada: Trifasica 220V de alcance: 15%-20%
MC02-0R4G-2 3 2.3
MC02-0R7G-2 4.6 4
MC02-1R5G-2 9
MCO02-2R2G-2 13 9.6 Integrado
MC02-004G-2 21 16.5
MC02-5R5G-2 32 25
MC02-7R5G-2 42 32
Tenséo de entrada: Trifasica 380V de alcance:15%-20%
MC02-0R7G-4 34 2.1
MC02-1R5G-4 5 3.8
MC02-2R2G-4 5.8 5.1
MC02-004G-4 10.5 9
MC02-5R5G-4 14.6 13
MC02-7R5G-4 20 17
MC02-011G-4 26 25 Integrado
MC02-015G-4 35 32
MC02-018G-4 58 37
MC02-022G-4 67 45
MC02-030G-4 65 60
MC02-037G-4 80 75

Z 181deyn



Capitulo 2 Informagdes do produto

Modelo do inversor CA Corrente de entrada Corrente de saida Unidade de
nominal (A) nominal (A) frenagem
MC02-045G-4 95 90
MC02-055G-4 118 110 fr)]f:é?ggé
MC02-075G-4 157 150
MC02-090G-4 180 176
§ MC02-110G-4 215 210
% MC02-132G-4 232 253
MC02-160G-4 285 310
MC02-185G-4 326 350
MC02-200G-4 354 380 Opcao
MC02-220G-4 403 430 Externa
MC02-250G-4 441 470
MC02-280G-4 489 520
MC02-315G-4 571 590
MC02-355G-4 624 650
MC02-400G-4 700 725

2.4 Dimensoes

w

-10-

0.4KW~15KW
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Dimens6es(mm)

Tamanho da

instalacio(mm)

Modelo Abertura
w H D w1 H1
Monofasica 220V de alcance: 15%-20%
MC02-0R4G-S2 80 150 103.5 68 138 ®5.5
MC02-0R7G-S2 80 150 103.5 68 138 ®5.5
MC02-1R5G-S2 80 150 103.5 68 138 ®5.5
MC02-2R2G-S2 80 150 103.5 68 138 ®5.5
MC02-004G-S2 90 190 126.4 78 178 ®5.5
MC02-5R5G-S2 106.5 |240.5 | 165 96 230 ®4.5
MC02-7R5G-S2 106.5 |240.5 | 165 96 230 ®4.5
Trifasica 220V de alcance: 15%-20%
MC02-004G-2 80 150 103.5 68 138 ®5.5
MC02-0R7G-2 80 150 103.5 68 138 ®5.5
MC02-1R5G-2 80 150 103.5 68 138 ®5.5
MC02-2R2G-2 80 150 103.5 68 138 ®5.5
MC02-004G-2 90 190 126.4 78 178 ®5.5
MC02-5R5G-2 106.5 |240.5 | 165 96 230 ®4.5
MC02-7R5G-2 106.5 |240.5 | 165 96 230 ®4.5
Trifasica 380V de alcance: 15%-20%
MC02-0R7G-4 80 150 103.5 68 138 ®5.5
MC02-1R5G-4 80 150 103.5 68 138 ®5.5
MC02-2R2G-4 80 150 103.5 68 138 ®5.5
MC02-004G-4 90 190 126.4 78 178 ®5.5
MCO02-5R5G-4 90 190 126.4 78 178 ®5.5
MCO02-7R5G-4 90 190 126.4 78 178 ®5.5
MC02-011G-4 106.5 |240.5 | 165 96 230 ®4.5
MC02-015G-4 106.5 |240.5 | 165 96 230 ®4.5

Z 181deyn
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- W D W1 o ®8
5 o
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18.5KW~400KW
Tamanho de Tamanho externo
Modelo instalagdo (mm) Abertura de
W1 H1 H2 H W D instalacao
MC02-018G-4
120 317 - 335 200 [178.2 D8
MC02-022G-4
MC02-030G-4
150 |387.5 - 405 255 195 D8
MC02-037G-4
MC02-045G-4
180 437 - 455 300 225 D10
MC02-055G-4
MC02-075G-4
MC02-090G-4 260 750 - 785 395 285 »12
MC02-110G-4
MC02-132G-4
300 865 - 900 440 350 »12
MC02-160G-4
MC02-185G-4
MC02-200G-4 360 950 - 990 500 360 D16
MC02-220G-4
MC02-250G-4
400 | 1000 - 1040 | 650 400 D16
MC02-285G-4
MC02-315G-4
MC02-355G-4 600 |1252 - 1300 | 815 422 D16
MC02-400G-4
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Capitulo 3 Fiagcao

3.1 Fiacao tipica
3.1.1 0.4~15KW descricio do circuito principal e do terminal de circuito de controle

<> Fiagao da fonte de alimentagéo trifasica 380 VAC;
<> 220V EntradaL. N, 380V EntradaR. S. T.

Resisténcia ge franagsm
B e S0
o—0-
R/1 s
N < ! P |
Grade de entrada <n
Tritasica >N % y
T \
R e N M e Syt h )
| Entradage —— ——@ | ] N )
! energia monofasica
1 —~——@ N,
|}
_______________ .
» >+ *
Aulti-Ref 1 Ay =
it o : - . :-: \:
I8 uiti-Reft - ; - 'tt :5\.
i ( Av=z!
- A t f L A ; :0 \n
Mult AY T comLEDeLCD
¢ . v - ! Fungo ds copia de pardmstros de suports
ulti-Ref D15 AY L + — i
- a4 L ¢ e 1= 3 » Ay -
COM = V@ COM  saica de puiso 0s aita velociaads 1
o VI $aida analogica 1
Entraca 0~10VDC 1 @ AO0L | o.10v 0/4~20mA
. 0~10VDC 2 A A : &)
anaiogica 1 Fo20mA 1/ V. D - Tipo 08 tenado ou tipo de corrents ssiecions AO1
- - iy
' atraves g J13
ps 23 0 0to20ma
. PS-23=1L4~20ma
A
$aida de Rels 1

A4 KW~ 15KW Diagrama de fiagcdo do circuito principal

Terminal Nome do terminal Terminal Nome do terminal
D1~D5 Entrada digital X5 Ai1 Entrada analdgica X1
A+ B- RS485 X1 TA,TB,TC Saida do relé X1
D5/FM,COM DI (entrada/saida de pulso de alta velocidade HDI)

-14-



Capitulo 3 Fiacao

<> Terminais do circuito de poténcia

Terminal Nome do terminal Descricao
- . e ica s Pontos de ligagao da alimentagao
R/L,S/N,T  |Terminais de entrada da alimentagéo trifasica L.
nal ! : has! monofasica 220VAC Le N
P+BR Terminais de ligacédo da resisténcia de travagem | Ligar a uma resisténcia de travagem
u,Vv,w Terminais de saida Ligar a um motor trifasico
PE Material de aterramento Deve estar aterrado.

<> Terminais do Circuito de Controle

.| Simbolo Nome do e ~
Categoria Terminal Terminal Descrigao da fungao
Fornecer fonte de alimentagdo de +10V para o
exterior, Corrente maxima de saida: 100mA (com
0V Fonte de Energia protecéo contra .curto-cn'Ncmto), geralmente. Ausado
GND Externa +10V como fonte.de allmer?tagao. para um po.tenC|ometro
externo. Faixa de resisténcia do potencidmetro
Fonte de 1kQ~5kQ
energia
externa
Fornecer fonte de alimentacdo de +24V para o
5 Fonte de Energia| exterior, geralmente utilizado como fonte de
t24v- externa +24V alimentagao para terminais de entrada/saida digital e
COM sensors  externos.  Poténcia  maxima  de
saida:200mA.
1. Faixa de entrada: Tenséo: 0V a 10VCC,
Terminal de Corrente: 0 mA a 20mA * (Configurado via
Entrada Al1-GND d arametro P4-39) *
analdgica - entrada P
analégica 1 2. Impedancia de entrada: Tens&o: 22kQ
Corrente: 500Q
Ajuste a saida de tens&o analdgica ou Corrente
Said analdgica através da chave dip J13.
Jogica | AOV-GND Saida Faixa d OV~10V
analogica aixa de tensao: OV~
g AO1-GND analégica 1

Faixa de corrente de saida: 0OmA~20mA, 4~20mA
(Configurado via P5-23)

-15-
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Categoria Simbolo Nome do Descricdo da Fungéo
g Terminal Terminal ¢ ¢
DI1-COM Entrada digital 1 Impedancia de entrada: 1kQ
DI2-COM Entrada digital 2 Faixa de tensao para entrada de nivel:
DI3-COM Entrada digital 3 oV=30v
gptrftlja _ radadofa Além das caracteristicas de DI1 a DI4, o
'gita DI4-COM Entrada digital 4 terminal DI5 também pode ser utilizado como:
Canal de entrada de pulso de alta velocidade
Entrada de pulso de . .
DI5-COM ) (frequéncia max: 20kHz).
alta velocidade
Limitada pelo cédigo de fungao P5-00, quando
utilizada como saida de pulsos de alta
Saida Saida de pulsos de veIomdade,.? frequéncia maX|,ma € de 20kHz;
. FM-COM , quando utilizada como saida de coletor
Digital alta velocidade - I
aberto, é igual a especificagao DO1.
Capacidade de acionamento dos contatos:
AC250V,3A
Saida de Saida de contato
rolé TA-TB-TC de relé DC30V,1A
TA, TB: normalmente fechado
TA, TC: normalmente aberto
Sinal de A+ B Comunicacgéo A+ é uma entrada diferencial
. ~ + -
comunicagao RS-485 B- € uma entrada diferencial
Entrada DC24V externa:
1. Em modo NPN, a fonte de alimentacao
externa de DC+24V conecta ao terminal de
+24V, e a fonte de alimentagao externa de
DCOQV alterna para o terminal DI,
Entrada de
Energia +24V-OP Modo NPN 2. Em modo PNP, a fonte de alimentagéo
Externa OP-COM Modo PNP externa de DCOV conecta ao terminal COM, e

a fonte de alimentacdo externa de DC+24V
alterna para o terminal DI;

NOTA: Para entrada de DC24 externa neste
modo, o conector curto entre os terminais +24V
e OP deve ser removido.
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3.1.2 Descricdo dos terminais do circuito principal e do circuito de controle de 18,5 kW- 400 kW

RESISTOR DE FRENAGEM

O—©O
= + PB
CIRCUITO PRINCIPAL U '\,\[\— =
T
Entrada trifsica da rede ¥ 7 \
/I"\ v (" —\ M J
e 0O R o .{Ii, S,
SR O] —0) S (R, T Monotasico ) PE {z“;, J
— Seguro
4 —{ O T o ‘
&guro leclado Removivel g
2
g
(I COM y
Peca de curto
CME
h,n'»r_éo‘ de de pardmeltros
((A‘ \‘
COM AO1 ‘ “\N‘.ﬂ"L
Forward/stop § ./
DI 0-10V /0-20mA
, GND §
Reverse/stop P I N P
DI2 AO2 §- {Am)— " o
Terminal multifuncao 3 o
7. 9 DI3 0-10V /0-20mA
lerminal multdungio 4/ GNDI
. Dl4 +24V '
Terminal muttfuncao y CIRCUITO DE CONTROLE
9 HD| | Sestocojmpe 2
AO1 AI2 Al1 AO2 Y1e-
A 2 NPN Salda de coletor aberto. saida
de puiso de alta velocidade
.—__
. 10\/ CoM Porta de comunicagdo
MO
Entrada 0-10V/0-20mA PNP o | Vo —
ot ——
Al2 B
{ | | |
GND 485- 9—— l‘.;_—;.“
10V TA
Entrada 0-10V/0-20mA -
A” TB! Saida de Reld

Slololeeleo]elelele 250VAC/3A

TCL or30VDC/3A

GND

Qe

18.5KW~400KW Terminais do Circuito Principal

17-
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Capitulo 3 Fiagcao

<> Terminais do Circuito Principal

Terminais Designacao e Fungbes de Terminais
Terminais de entrada CA monofasica / trifasica (Ligar
RL. Sz, T3 R/L1, T/L3 quando se utiliza uma entrada monofasica)
@ . B1 Terminais de ligacao da resisténcia de travagem
Umt,  VIMT2, WIT3 Terminais de saida CA trifasica
@ Terminal de terra PE

<> Terminais do Circuito de Controle

. Simbolo do Nome do o ~
Categoria : . Descricao da fungéao
terminal terminal
Tens&o de 10.1V £3%
+10V referéncia de Corrente méaxima de saida de 25mA
entrada A n
60 Aresisténcia do potencidmetro externo deve ser
analogica maior que 400Q
GND Negativo Isolado interiormente do COM
0~20mA: impedancia de entrada -500Q,
Entrada Corrente maxima de entrada - 25mA
analdgica
Al Entrad 0 ~10V: impedancia de entrada -22kQ
ntra. a Tenséo de entrada maxima -12.5V
analdgica 1
Chave Al1 na placa de controle para saltar de
0~20mA e 0~10V, padrao de fabrica: 0~10V
AL Entrada 10V~10V: impedancia de entrada - 25kQ
analdgica 2 Faixa: -12.5V~+ 12.5V
0~20mA: impedancia - 200Q~500Q
0~10V: impedancia = 10k
; AO1 Saida analogica 1
Sa'd? g Chave AO1 na placa de controle para saltar
Analdégica entre 0~20mA e 0~10V, padrao de fabrica:
0~10V
GND Negativo Isolado interiormente do COM
Entrada 24V/+10%, Isolado do GND internamente
digital +24V H24V
gita Carga maxima - 200mA
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Categoria Simbolo Nome do Descricdo da fungao
g Terminal Terminal ¢ ¢
Usado para alternar niveis altos e baixos, curto-
Terminal comum | circuito com +24V na entrega, valor baixo de entrada
PLC entrada digital | digital valido
Entrada de energia externa
COM Aterramento +24V | lIsolado do GND interiormente
Entrada Entrada: 24VDC, 5mA
Digital Terminais das
X1~X3 entradas digitais | Faixa de frequéncia: 0~200Hz
1~5 Faixa de tens&o: 10V~30V
Entrada Entrada digital: o mesmo de X1~X5
X6/DI digital/entrada de | Entrada de pulso: 0.1Hz~50kHz; faixa de tensao:
pulso 10-30V
v Saida de coletor | Faixa de tens&o: 0~24V
Entrada aberto Faixa de corrente: 0~50mA
Digital Saida de coletor | ¢4, de coletor aberto: iguala'Y
Y/DO aberto/Saida de
pulso Saida de pulso: 0~50kHz
Saidade | RA/RB Saida derelé da | RA-RB: NC; RA-RC: NO
relé IRC placa de controle | ¢,4cidade de contato: 250VAC/3A, 30VDC/3A
485 485 sinal + Taxa:
+
4800/9600/19200/38400/57600/115200bps
Terminal 485 sinal - Distancia méaxima - 500m (cabo de rede padréo
485-
485 usado)
485 aterramento
GND de blindagem de Isolado do aterramento interno do COM
comunicagao
A distancia maxima de comunicagéo é de 3m quando
Painel de Interface SPI do ,
conectado ao painel de controle
controle painel de controle

Use um cabo de rede padrao

0
=y
&
=
=
a
-
W
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3.2 Diagrama de Exemplo da Aplicagao da Fiagao do Produto

O
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3.2.1 Esteira de Transporte

Extemal Switch
Exurmal St Button, POD241 Pa00=1
Extir rd S iop Button P01 <3 P 41162

O O3 O4 OS AM TA B X

w o

COM »XNGND AT AOT A+ B

Extemal potentiometers

“Sating Wy, PO032
Ve Ut Extunrraal prots o ety

Ot O2 D8 OM O AM ™ T8 TC

20N OF OOM NV END AT A A B
. .

Etapa Codlgo~ e Valor definido Descrigao
Fungao
1 P0.02 1 Partida e parada do terminal de controle
2 P0.03 5 Selecao da def|n|<’;a.o da frequéncia
analdgica
3 Definir
P0.17 conforme Tempo de aceleracao
necessario
4 Definir
P0.18 conforme Tempo de desaceleracao
necessario
5 P4.00 1 Rotacao para frente




Capitulo 3 Fiagcao

3.2.2 Velocidade multi-etapas

COM \_ DI
Q
c,':;"
5 COM ~_ DI2
(9]
o COM ~_ DI3
COM \_ Dl4
COM ~_ DI5

Parametros Multivelocidade

Etapal Parametro Valor Descricéao
1 P0.02 1 Terminal de controle iniciar e parar
2 P0.03 6 Comando multivelocidade
3 P4.00 1 Rotacgao pra frente
4 P4.01 12 Multivelocidade 1
5 P4.02 13 Multivelocidade 2
6 P4.03 14 Multivelocidade 3
7 P4.04 15 Multivelocidade 4
8 PC.01 Configurar Percentual de frequéncia velocidade 1
9 PC.02 Configurar Percentual de frequéncia velocidade 2
10 PC.04 Configurar Percentual de frequéncia velocidade 3
11 PC.08 Configurar Percentual de frequéncia velocidade 4

-22-



Capitulo 3 Fiacao

3.2.3 Fornecimento de agua com pressao constante PID

0
=y
&
=
=
a
-
W

+10V GND| Al

D2 Di3 DM D5 ™M TA TB TC
U\ %%%%%\%
%[%%)%1%1%]%]%]%]

24V oP (DM-l.LW GP:U A.il AD1 A+ B-

N¢

Parametros PID:

Etapa Parametro Valor Descrigcao
1 P0.02 1 Inicio e parada do controle do terminal
2 P0.03 8 -
3 PA.O01 Configurar | Valor dado pelo PID
4 PA.02 0 O valor de feedback é definido por Al1
5 PA.08 0 A operacao reversa € proibida
6 P8.49 Configurar |Frequéncia de ativagao
7 P8.50 Configurar | Tempo de atraso para ativacao
8 P8.51 Configurar |Frequéncia do modo de descanso
9 P8.52 Configurar |Tempo de atraso de descanso
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Capitulo 3 Fiagcao

3.2.4 UP e DOWN

A -y

e c—

p- o

¢ci11dey)

DI3 _~ COM

DI2 _~~ COM

DIf _~COM

® l
D

°
DIl D2 DI3 D4 D5 FM TA TB TC

POPPDDDDD
Lllulal ol

24V OP COM +10V GND Al1 AO1 A+ B-
®

Paradmetros Up/Down

Padrao de

Etapa |Parametro fabrica Valor Descricéao
P0.02 1 Controle do terminal Iniciar e Parar

2 P0.03 0 0 Configuragéo Hz fornecida
3 P0.17 Configurar Configurar Tempo de aceleragdo
4 P0.18 Configurar Configurar Tempo de desaceleracao
5 P4.00 Rotacgao para frente
6 P4.01 Terminal de Subida
7 P4.02 Terminal de Descida
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Capitulo 3 Fiacao

3.2.5 Variacao de velocidade via potenciémetro sincrono

All
AO1 All

+10V | anD

0
=
&

=
pard
a
-
W

Inversor No. 2
z°Configurar P0.03=2

Inversor No. 1
z°Configurar P0.03=2,P5-07=7

D1 DI2 DI3 D4 D5 FM TA TB TC D1 DI2 DI3 D4 D5 FM TA TB TC

I
I

24y OP COM H\ GND \[1 \()1 A+ B- 24y OP COM +10V GND \ll AO1 A+
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Capitulo 4

Instalacao

4.1 LOgica de CONLIOIE. . ...uuiiiiie e e 28
4.2  INStalaGao PASSO @ PASS0....cuuiieniieii e et 30
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Capitulo 4 - Instalacao

4.1 Légica de controle
<> Diagrama de tempo completo

=

[ x,x Hz): padrio 0.0 He
por inmalio G GE 2 imie de Sequiecs

= Time:

o e de sl fus P4-20=2

[xx Se g [ [xx Segh
SmED B de iresmge m por injeglio de G5 1 (e PE-000) - mmﬂmi‘\ ange i sr i

[ 5k |xx Seq] (padrio: 0,0 Seg)
poer b e 05 1 rhen fue: FR-00-0) Th 8 SRR O SR P GRS 08 T

e e pra ot el (s PRI
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Capitulo 4 - Instalacéao

<> Diagrama de tempo completo

Evento Descricdo Parametro| Status
t1 O inversor CA aguarda o sinal de EXECUCAO — Inativo
O inversor AC recebe o comando de execugéo para frente —
O IGBT se ativa —
2 A frenagem por inje¢cao de DC 1 / Pré-excitacao é ativada se P6- P6-05 RUN
06 > 0.
Se P6-00 = 0, E “Frenagem por injecdo DC 1 / Pré-excitacdo é
ativa se P6-06 > 0. Pe-06
A frequéncia por injecédo de DC / Pré-excitacédo é desativada —
t3 P6-03 RUN
A frequéncia de partida se ativa se P6-04 > 0.
P6-04
A frequéncia de partida se desativa. —
O motor acelera até a frequéncia esperada; PO-17
t4 RUN
P6-08
Curva-S ativa
P6-09
t5 O motor opera na frequéncia esperada; P0-08 RUN
O comando de execugéo para frente é cancelado —
O motor desacelera até a frequéncia zero. P0O-18
t6 RUN
P6-08
Curva-S ativa
P6-09
O comando de saida de frequéncia atinge o limite da P61 RUN
frenagem por inje¢éo de DC 2. (se P6-12
7 O IGBT se desativa se o tempo de atraso da frenagem DC P6-12 =0)
2 né&o for zero. Inativo
Ap6s o tempo de atraso definido em P6-12, o IGBT se ativa (se P6-12
novamente > 0)
L . P6-13
t8 A frenagem por injegéo de DC2 ¢ ativada se P6-14 > 0 RUN
P6-14
A frenagem por inje¢ao DC 2 esta desabilitada. — .
t9 Inativo
O IGBT fica inativo; —
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Capitulo 4 - Instalacéao

4.2 Configuragao passo a passo

Fluxograma de configuragao

Checar na placa de identificacao e fiagcao
Y
Aplique a alimentagao principal ao inversor de frequéncia
¥
Familiarize-se com o teclado
y
Definir parametros do motor
Y
Definir o modo de controle do motor
y
Ajuste o motor se estiver no modo de controle SVC
¥
A Definir referéncia de frequéncia
= ]
2 Definir o modo de operagéo
-
Definir o modo de inicio e o modo de parada
A
Definir o tempo de aceleracdo e desaceleragéao
y
Defina DI e DO, se necessario
Y
Defina a frequéncia de inicializagcdo, se necessario
v
Defina a curva S, se necessario
y
Defina frenagem por injecao CC se necessario
\J
RUN!
Verificar a rotagao do motor e o sentido de
deslocamento da maquina
¥
Checar a Corrente do motor
¥
Defina o Pl do loop de velocidade se o modo
de controle for SVC

-30-
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Capitulo 4 - Instalacao

Etapa 1: Familiarize-se com o teclado

Luz indicadora de status

Controlador

Tecla Shift
Tecla de programacao tecla RUN
Tecla multifungdo Stop/Reset

Tecla confirmacao

Teclas de aumento e diminuigdo

Indicadores

Nome Descricao de Funcgoes

Indica o estado do inversor de frequéncia.

RUN | OFF indica o estado de parada, ON (verde) indica o estado de
de funcionamento e ON (Vermelho) indica o estado de falha.

Indicador

de Status | | oc Indicador de operagéo do teclado, operagéo do terminal e

operagao remota (controle de comunicagao).

Indica a rotacdo para frente ou para tras;

F/R
OFF indica rotacao para frente e ON indica rotacao reversa.
Indicador i
_ Hz Unidade de A | Corrente limite V| Unidade de tenséo
unidade frequéncia
LED Atela de 5 digitos de LED consegue mostrar o valor de referéncia da

frequéncia, valor da frequéncia de saida, dados de monitoramento e falha.

Tecla Nome de Tecla Funcao

PRG Programacao Entrar ou sair do menu de Nivel 1

ENT _ Entrar a interface do menu de nivel a nivel, e
Confirmar confirmar a configuragio do parametro
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Capitulo 4 - Instalacao

Tecla Nome de Tecla Fungdo
A Aumentar Aun:ientar 03 dados ou o3 ndmeros de
Farametros
Y Diminuir DlmJHmr 0s dados ou os nilmeros de
Farametros
SHIFT Seleciona os parametros na tela quando
acontecer o estado stop ou o estado de
(SHIFT) TROCAR funcionamento, e seleciona o digito para ser
modificado quando modificando pardametros.
RUN Comeca o inversor CA no teclado no modo de
INICIAR )
funcionamento.
STOP Para o inversor CA quando esta no estado de
funcionamento e realiza a operacao de reinicio
PARAR quando esta num estado de defeito. As funcbes
dessa tecla estio restritas por P7-02.
MF.K Realize a troca de funcao (como troca rapida
. . de fonte de comando ou direcao) de acordo
Multifuncoes com a configuracéo de P7-01.
Parametro| NOMe do Faixa de configuragéo Unid | Padrao | Modif
Parametro
0: Tecla MF.K desativada
1: Alternancia do controle remoto
(terminal ou comunicac&o) para o
controle do teclado
Selegao da 2: Troca entre rotagao para frente e
P7-01 fungéo da ; N.A. 0
para tras.
tecla MF.K 3: Avanco manual pra frente
4: Avanco reverso
5: Exibicao de paradmetros individualizados
5 0: Tecla STOP (PARAR)/RESET habilitada
Funcéo da
tec] somente no controle do teclado
ecla
pP7-02 STOP/ 1: Tecla STOP/RESET habilitada em qualquer | N.A. 1
modo de operagao
RESET
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Capitulo 4 - Instalacéao

Operacéao do Teclado

A

PP PO 27
PRG ENT | = ENT ENT T
>

[ e Pe— T Pe— O P —
pra | PO PRG 1?027 PRG l

ENT

NIOIN

save the value

V) Y

P1 PRG

Arranjo e Numero de Parametro

Parametros Descricéo Observacgao

PO até PP Padréo de grupo de parametro Parametros de fung¢ao padrao

AO até AC | Avanco de grupo de parametro Corregao de AI/AO

uo Parametro de funcionamento Exibicdo de parametros basicos

Passo 2: Definir parametros do motor

Parametro No[ne o Faixa de Configuragéo Unid Padrao Modif
parametro

0: Motor assincrono comum

Selecao do tipo ,
P1-00 1: Motor assincrono de N.A. 0
de motor o »
frequéncia variavel

Poténcia nominal Depende
P1-01 do motor 0.1a30.0 kw do modelo
Tens&o nominal Depende
P1-02 1a 1000 \%
do motor do modelo
inal Depende
p1-o3 | Comentenominali o 65535 A P
do_motor do modelo
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Parametro No[’ne do Faixa de configuracéo Unid Padrao Modif
parametro
Frequéncia o Dependente
P1-04 : 0.01 a frequéncia maxima Hz
Nominal do motor do modelo
Velocidade Dependente
P1-05 i 1 a 65535 RPM
nominal do motor do modelo
Passo 3: Definir o modo de controle do motor
Parametro No[ne do Faixa de configuracéo Unid Padrao Modif
parametro
0: Controle vetorial sem sensor
Modo de
(SVC)
P0-01 controle do _ N.A. 1
1: Controle de tensao/frequéncia
motor 1

(VIF)

Passo 4: Realize o ajuste do motor se estiver no modo de controle SVC

Parametro Nonn1e do Faixa de configuragéo Unid Padro Modif
parametro
0: Sem auto-tuning
1: Auto-tuning estatico
P1-37 Auto-tuning N.A. 0
2: Auto-tuning dindmico
Passo 5: Definir a referéncia de frequéncia
Parametro Norpe do Faixa de configuragao Unid Padréao Modif
parametro
0: Configuragao digital P0-08
; (ndo retentivo ao desligar)
Selegdo X da 1: Configuragéao digital P0-08
fonte d
P0-03 fon eh © ' (retentivo ao desligar) N.A. 0
re.qu.enlma 2 Ai1
rincipa
princip 3: Ai2
4: Reservado




Capitulo 4 - Instalacéao

Parametro No[ne do Faixa de configuragéo Unid |Padréo| Modif
parametro
_ 5: Referéncia de pulso (Di5)
Selegao X da 6: Multi-referéncia
P0-03 fonte de 7: PLC simples N.A. 0
frequéncia 8: PID
principal 9: Referéncia de comunicagao
Selegéo Y da O mesmo que P0-03 (Selegao da
PO-04 fonte de fonte de frequéncia principal X) N.A. B
frequéncia auxiliar
R..h:&ol cnlin c&lcl:llo principal ¢ auxiliar
Fonte de 3: incipa — Al
. I L S
frequéncia
P0-07 ~ [Selecae do canal de configuracao da referéncia de 00
selegdo de trequéncia - go ot o o
R 150;::;;!0 prinelpul-oan:lllar'
sobreposigao e
P0-08 | Frequéncia def. 0.00 a frequéncia maxima Hz 50.00
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Capitulo 4 - Instalacao

| PO-08  Entada digital (néo retentiva)

[ PO-OB | Entrada digital {retentiva)

| Px-xx Entrada analdgica

| Pr-xx | Referincia de pulso Referbincia de frequincia P ._H;I. 5
L : L n |
Pasoc__fi nela Referbncia de Irequbneia /—\
[ Px-xx | PLE simples '\Am:iliary'-
| Px-xx | Reforbncia PID o
| Pu-xx | Comunicagpdes sariais.
Maim + .Auxiliar:.r Soma do principal o do auxiliar %I gho Limits & auxiliar
P : para caloulo
| Main 'hux'“ar? D ga sntre o principal o o suxiliar - I |
. : Mo B [ Poos | |
Max. [Main, Auxiliary) wasor sntre o principal s o susiker '._\ﬁuuillﬂ.lj‘?'," PO-0G
_r;hn. (Main, ﬁ.uxnliarf] Malor savirs o T [
v
RESULTADD
Referéncia final de H | Auxiliary -
frequéncia * i
ry a
Main
| P4-00 10 Pa-09 = 18|
Passo 6: Selecione o modo de operagao
R Nome do
Parametro i H 2 P 2 i
parametro Faixa de configuracéo Unid |Padréao| Modif
Selecso da fonte 0: Controle de teclado
P0-02 de comando 1: Controle de terminal N.A.
2: Controle de comunicagao
_ 0: Modo de controle de dois fios 1
P41 Terminal 1: Modo de controle de dois fios 2 NA
Modo de 2: Modo de controle de trés fios 1 o
comando 3: Modo de controle de trés fios 2
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| P0-02 |
FONTE E

COMANDO
SELEGAD

DI
| Al ]@

Painel de Coniroke Tsrmill:llfg
[teclado & tela) COMUNICACAD control
SERIAL
FWD Run enabled
= DI ~ [@] oI
REV |- de dois fon 1 pogrhy v g Direction
~ [@] oi B —"— J®] D
|__[@]com _[@]coM
FWD Run enabled
~ [@] o - [@] oI
Stop Stop
< o gy | gmsers |1 o) o
. REV b ] | Direction
-~ [@] oi ~ [@] DI
[@]com | [@]com
Passo 7: Defina o modo de inicio e 0 modo de parada
Parametro Nome do Faixa de configuracéao Unid |Padrdo| Modif
parametro
0: Inicializagao direta
2: Inicializagao pré-excitada
Modo de parada 0: Decelerar até parar
P6-10 ) N.A. 0
1: Acelerar até parar
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Passo 8: Definir parametros de aceleragao e desaceleracao

Parametro P,\;?;nrﬁe(i?o Faixa de configuragao Unid | Padrao | Modif
0s~30000s(P0-19=0)
Tempo de
PO-17 Aceleracio 1 0.0s~3000.0s(P0-19=1) s 2
0.00s~-300.00s(P0-19=2)
Tempo de 0s~30000s(P0-19=0)
PO-18 desaceleracéo 1 0.0s~3000.0s(P0-19=1) s 2
0.00s~-300.00s(P0-19=2)
Unidade de tempo | 0: 1s
P0-19 Aceleragao 1:0.1s N.A.
/[Frenagem 2:0.01s
Unidade de tempo | 0: Modo linear
P6-07 Desaceleragao 1: Modo curva SA N.A.
/Frenagem 2: Modo curva S B
Passo 9: Defina DI e DO, se necessario
Configuragao do DI
Parametro P'\;Or;nrse(:?o Faixa de configuragéo Unid | Padrao | Modif
0: Sem fungéo
1: Run para a frente
2: Run inverso
Selecgdo da 3: Controle de trés fios 1
P4-00 fungéo 4: Avango manual (FJOG) N.A. FWD
DI1 5: Recuo manual (RJOG)
6: Terminal UP
7: Terminal DOWN
8: Parada por inércia
9: Reset de falha (RESET)
10: Pausa RUN
Selegao da 11: Entrada de falha externa
P4-01 funcdo normalm.ente abe.rta . NA | 4
DI2 12: Terminal multirreferencial 1 JOG
13: Terminal multirreferencial 2
14: Terminal multirreferencial 3
15: Terminal multirreferencial 4
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Parametro

Nome do
parametro

Faixa de configuragao

Unid

Padrao

Modif

P4-02

Selecdo da
funcao
DI3

P4-03

Selegao da
funcao
Dl4

P4-04

Selegao
da fungao
DI5

16: Terminal 1 para selegao do tempo de
aceleracao/desaceleracao

17: Terminal 2 para selegcéo do tempo de
aceleracao/desaceleragao

18: Comutacao da fonte de frequéncia

19: Limpeza da configuragdo UP e DOWN
(terminal, teclado)

20: Terminal 1 de comutagdo da fonte de

comando

21: Aceleragao/desaceleracao proibida

22: Pausa do PID

2 3: Redefinicdo do status do PLC

24: Pausa da oscilacao

25: Entrada do contador

26: Reinicializagdo do contador

27: Entrada de contagem de comprimento

28: Reinicializagdo de comprimento

29: Controle de torque proibido

30: Entrada de pulso (somente para DI5)

31: Reservado

32: Frenagem imediata por injegdo de CC

33: Entrada de falha externa normalmente
fechada (NC)

34: Modificagéo de frequéncia proibida

35: Inversao da direcdo da acdo do PID

36: Terminal STOP externo 1

37: Terminal de comutacédo da fonte de

comando 2
38: PID integral desativado

39: Alternancia entre a frequéncia principal fonte

X e a frequéncia predefinida

40: Comutacao entre a fonte de frequéncia Y e

a frequéncia predefinida

41: Terminal de selegdo do motor 1
42: Reservado

43: Comutagao do parametro PID
44: Falha definida pelo usuario
45: Falha definida pelo usuario

N.A.

N.A.

12

N.A.

13

0
=7
)
o
~—t
(¢
)
~
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Nome do
parametro

Parametro Faixa de configuragéo Unid | Padrdo | Modif

46: Comutagao do controle de
velocidade/controle de torque
47: Parada de emergéncia

48: Terminal STOP externo 2

49: Desaceleragao da frenagem CC
50: Limpar o tempo de operacao atual
51: Comando de dois fios/trés fios

52: Frequéncia reversa proibida
53-59: Reservado

P4-10 | Filtro DI 0.000 ate 1.000 s 0.010

P4-35 | Atraso DI1 0.0 até 3600.0 s 0.0

P4-36 | Atraso DI2 0.0 até 3600.0 s 0.0

P4-37 | Atraso DI3 0.0 até 3600.0 s 0.0

0: Nivel alto ativo
1: Nivel baixo ativo

|Hodn ative D12 :
Illodn ative DI1 :

Modo de
P4-38 selecdo ativo
DI1

N.A. | 00000

Nota:
@ O parafuso esta conectado por padrao;

@ O parafuso ndo pode ser reconectado depois de cortado. Isso resultarda em um aumento da
Corrente de fuga para o terra durante o funcionamento do inversor. Leve em consideracéo o fato
antes de cortar o jumper.

Configuragao do DO

Parametro Nonje do Faixa de configuragéo Unid |Padrdo| Modif
parametro
Modo de saida |0: Saida de pulso (FMP)
P5-00 do terminal EM 1: Saida de sinal de chaveamento (FMR)| N.A. 0
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Parametro

Nome do
parametro

Faixa de configuragao

Unid

Padréao

Modif

P5-01

Selecao da
funcéo
FMR (setor
aberto
saida
terminal)

P5-02

Funcgéao
dorelé
T/A-T/B-T/C

0: Sem saida

1: Em operagao

2: Saida de falha

3: Detecgéo de nivel de frequéncia saida FDT1

4: Frequéncia atingida
5: Funcionamento em velocidade zero (sem
saida na parada)

6: Pré-aviso de sobrecarga do motor
7: Pré-aviso de sobrecarga do motor

8: Valor de contagem definido atingido

9: Valor de contagem designado atingido
10: Comprimento atingido

11: Ciclo do PLC concluido

12: Tempo de funcionamento atingido

13: Frequéncia limitada

14: Torque limitado

15: Pronto para RUN

16: Reservado

17: Limite superior de frequéncia atingido
18: Limite inferior de frequéncia atingido (sem

saida na parada)
19: Saida de estado de subtensao

20: Configuragao de comunicagao

21: Reservado

22: Reservado

23: Funcionamento em velocidade zero 2 (com

saida na parada)

24: Tempo acumulado de inicio atingido
25: Saida FDT2 de detecgao do nivel de
frequéncia

26: Frequéncia 1 atingida

27: Frequéncia 2 atingida

28: Corrente 1 atingida

29: Corrente 2 atingida

30: Duragéo do tempo atingida

31: Limite de entrada Al1 excedido

32: Carga perdida

33: Rotacéo inversa

34: Estado atual zero

N.A.

0 Sem
saida

N.A.

2 Saida
de falha

)
=7
)
o
~—t
(¢
)
~
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Parametro e el Faixa de configuragéo Unid | Padrdo | Modif
parametro
35: Temperatura do IGBT atingida
36: Limite de Corrente excedido
37: Limite inferior de frequéncia atingido
(com saida em parada)
38: Saida de alarme
39: Reservado
40: Tempo de funcionamento atingido
41: Saida de falha (sem saida em subtengo)
P5.17 Atraso da saida 0.0 2 3600.0 0.0
- EMR Da . s )
ps.1g | Atrasodasaidadol o 4500 s 0.0
relé 1
p5.1g | Atr@sodasaidado |, 4500 0 s 0.0
relé 2
pspp | Atasodasaida |, 3500.0 s 0.0
DO1
Atraso da saida
P5-21 ! 0.0 a 3600.0 s 0.0
DO2
0: Logica positiva
1: Légica negativa
Selecédo do modo ——
,
P5'22 at|VO dO DO NA OOOOO
|Modo ativo do relé 1 I
|Modoa1ivu FMR }
Nota:

@ A légica positiva significa que o terminal de saida DO esta no estado

padréo.

@ Aldgica negativa signifca a situagéo oposta.




Capitulo 4 Instalagao

Passo 10: Defina a frequéncia de inicializacdo, se necessario

Parametro Norpe et Faixa de configuragdo Unid | Padrdo | Modif
parametro
P6-03 Frequénciada | 1 4 10,00 Hz | 0.00
inicializacao
Frequéncia de
P6-04 inicializag&o 0.0 a 100.0 s 0.0
tempo ativo
Passo 11: Defina a curva S, se necessario
Parametro Nome do Faixa de configuracao Unid | Padrao | Modif
parametro
Aceleracao/Modo 0: Modo linear
P6-07 de desace|eragéo 1: Modo curva S A N.A. 0 1
2: Modo curva S B
Proporgao do tempo
P6-08 de inicio da curva S 0.0a [1 00.0 menos P6'09] % 30.0
Proporgao de tempo
P6-09 final da curva S 0.0 a[100.0 menos P6-08] % 30.0

)
=7
)

o
—
(¢
)
~

Passo 12: Defina a frenagem por injecdo de CC/pré excitagdo, se necessario

Parametro ey Faixa de Configuragéo Unid | Padrdo | Modif
parametro
Modo de 0: Inicializagao direta
P6-00 L 1: Reservado N.A. 0
inicializagéo i . .
2: Inicializagao pré-excitada
b Frenagem por ] o 0
6-05 injecdo de CC 1 02100 °
|Frenagem por injecao
P6-06 | de CC 2 limiar de 0.0 a 100.0 S 0.0
frequéncia
Frenagem por
P6-11 inje¢cdo CC 2 limiar | 0.00 a 10.00 Hz 0.00
de frequéncia
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Ps‘rja. Para. Name Faixa de configuragéo Unid | Padrdo | Modif
Atraso da frenagem por
P6-12 injecdo de CC 2 0.0a100.0 s 0.0
Frenagem por injecdo CC
P6-13 gem por iniee 0100 % 50
de 2 niveis
P6-14 Frenagem por injecdo CC 00a100.0 s 0.0
2 tempo ativo

Nota:
@ Somente quando P6-00 = 0, os parametros P6-05 e P6-06 estao relacionados a frenagem por
injecao CC 1;

Parametrol  Nome do parametro Faixa de configuragéo Unid Modif

0: Partida direta
P6-00 Modo de inici 1: Reservado NA 0 2
odo deinicio 2: Partida pré-excitada o
(motor assincrono)
P6-05 Nivel de pré-excitagao 0a100 % 50
Tempo ativo de pré-

P6-06 excitacdo 0.0a100.0 s 0.0

Nota:

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

excitagao.

Passo 13: Defina o Pl do loop de velocidade se for o modo de controle SCV

velocidade 2

Parametro|  Nome do parametro Faixa de configuracéo Unid | Padrao | Modif
Ganho proporcional do
P2-00 . 1a100 N.A. 30
loop de velocidade 1
Tempo integral do
P2-01 PO Inted 0.01 a 10.00 s | 050
loop de velocidade 1
P2-02 Frequéncia de 0.00 a P2-05 NA. | 5.00
comutacdo
Ganho proporcional do
P2-03 ) 1a100 N.A. 20
loop de velocidade 2
P2-04 Tempo integral do loop de 0.01a 10.00 S 1.00
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Solucao de problemas
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Capitulo 5 Solucao de problemas

5.1 Falhas e solucdes

Tela Falha Possiveis causas Solucgdes
1. Circuito de saida esta em curto 1: Elimine o curto-circuito.
circuito. 2: Aumente o tempo de
2. Tempo de aceleracdo muito curto. | aceleragéo.
3. Aumento de torque manual ou 3: Ajuste o boost de torque
curva V/F inadequados. manual ou a curva V/F.
4. Alimentacao de energia muito 4: Verifique se a alimentagéo
Sobrecorrente | baixa. elétrica estd normal.
ERRO02 durante a 5. A operacdo de partida é realizada |5: Selecione a reinicializagédo
aceleracéo no motor em rotagé&o. com monitoramento de
6. Carga repentina adicionada velocidade ou ligue o motor
durante a aceleragéo. apos a parada.
7. O modelo do inversor de 6: Remova a carga adicional.
frequéncia é de classe de poténcia 7: Selecione um acionamento
muito baixa. de classe de poténcia superior.
1. Circuito de saida em curto-circuito. | 1: Elimine o curto-circuito.
2. Tempo de desaceleragdo muito 2: Aumente o tempo de
curto. desaceleracéo.
Sobrecorrente 3. Alimentacao muito baixa. 3: Verifique a alimentacao
ERRO3 durante a 4. Carga repentina acionada durante | elétrica e certifique-se de que
desaceleragéo a desaceleracéo. esteja normal.
5. Resistor de frenagem nao 4: Remova a carga adicional.
instalado. 5: Instale o resistor de frenagem
1. O circuito de saida esta em curto-
circuito. 1: Elimine o curto-circuito.
Sobrecorrente 2. A alimentacgéo elétrica esta muito 2 Aju.ste a alimer.Itagéo de
lbaixa. energia para a faixa normal.
ERRO4 om velocidade 3. Uma carga repentina é adicionada 3: Remova a carga adicional.
constante . ° p~ 4: Selecione um inversor de
durante a operacao.
4. O modelo do inversor de frequéncia & classe de poténcia superior
de classe de poténcia muito baixa.




Capitulo 5 Solugdes de problemas
Tela  Nome da falha Possiveis causas Solugbes
1. Atensao do barramento CC esta 1: Substituir por um resistor de
. frenagem adequado.
muito alta.
. 2: Cancelar a forca externa ou
2. Uma forga externa adiciona o
Sobrecorrente ~ instalar um resistor de frenagem.
durante a motor durante a aceleragao.
ERRO5 - 3. O tempo de aceleragéo é muito 3: Aumentar o tempo de
aceleragao aceleragao.
curto. _
4. O resistor de frenagem nao esta 4: Instalar um resistor de
; frenagem.
instalado.
1 Atensdo do barramento CC 1: Substitua por um resistor de
C frenagem adequado.
esta muito alta.
. 2: Cancele a forga externa ou
2. Uma forga externa aciona o
Sobrecorrente ~ instale um resistor de frenagem.
g . motor durante a desaceleracao.
urante a :
ERRO06 _ 3. O tempo de desaceleracéo é 3: Aumente o tempo de
desaceleragao . desaceleracao.
muito curto. _
4. O resistor de frenagem nao esta 4:Instale o resistor de
. frenagem.
instalado
Sobretensdo 1. Atensado do barramento CC 1: Substituir por um resistor de
ERRO7 em velocidade | €sta muito alta. frenagem adequado.
constante 2. Uma forga externa aciona o 2: Cancelar a forga externa.
motor durante a desaceleragéo.

Limites de tensao

e ol e Sobretenso do Subtensgo do | Nivel de operacao da
barramento CC barramento CC |unidade de frenagem
Monofasico 220 V 400V 200V 381V
Trifasico 220 V 400V 200V 381V
Trifasico 380 V 810V 350V 700V

|Fa|ha de energia

A tens3o de entrada excede

Ajuste a tens&o de entrada dentro

ERRO08 . " . .
de controle a faixa permitida. da faixa permitida.

1. Ocorre falha instanténea de
energia. 1: Reinicialize a falha.
2. Atenséo de entrada excede a 2: Ajuste a tensdo de entrada

ERRO09 Subtenséo . . . .
faixa permitida. para dentro da faixa permitida.
3. Atensao do barramento CC 3 a 6: Procure manutengéo.
esta muito baixa.

-47-



gIiadey)d

-48-

Capitulo 5 Solugdes de problemas

Tela Falha Possiveis causas Solugdes
4. A ponte retificadora e o resistor de
buffer estdo com defeito;
ERR09 | Subtensdo 5 e 6. Aplaca de acionamento ou de
controle esta com defeito.
1: Reduza a carga, ou verifique o
1. A carga esta muito pesadaou o | motor, ou verifique se a maquina
ERR10 cSic(:li)r:iZfsrz? ;Otgr .esté bqu’uado. esta tra\{ando 0 rFJtor.
- O inversor € de uma classe de 2: Selecione um inversor de classe
poténcia muito pequena. de poténcia maior.
1. P9-01 esta muito baixo. 1: Ajuste P9-01 corretamente.
2. A carga esta muito pesada ou o | 2: Reduza a carga, ou verifique o
ERRA1 Sobrecarga | rotor esta travado. motor, ou verifique se a maquina esta
do motor 3. O inversor é de uma classe de | travando o rotor.
poténcia muito pequena. 3: Selecione um inversor de classe de
poténcia maior.
1. O fornecimento trifasico esta
Perda de | @normal.
fase na 2. Aplaca do inversor esta com 1: Verifique a fonte de alimentagéo.
ERR12 | entrada de | defeito. 2 a 4: Solicite manutengao.
energia 3 e 4. A placa de protegao contra
surtos ou a placa de controle esta
com defeito.
1. O cabo entre o inversor e o motor
Perda de |esta com defeito. 1: Verifique o cabo.
fase de |2. A saida trifasica do inversor esta 2: Verifique as bobinas do motor.
ERR13 saida de |desequilibrada 3 a 4: Solicite manutencao
energia |3.A placa do inversor esta com
defeito.
4. O IGBT esta com defeito.
1. A temperatura ambiente esta
muito alta. 1: Reduza a temperatura ambiente.
Super 2. O filtro de ar esta obstruido. 2: Limpe o filtro de ar.
ERR14 [Aquecimentol 3. O ventilador de refrigeragdo esta | 3 a 5: Solicite manutengéo
do IGBT | danificado.
4 e 5: O sensor térmico do IGBT ou
o IGBT esta danificado
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Tela Falha Possiveis causas Solugdes
1. O sinal de falha externa é
Falha de bido via Dl
recebido via DI.
equipamento Redefinir falha.
ERR15 auip 2. O sinal de falha externa é
externo . .
recebido via VDI.
1. O computador mestre esta | 1: Verifique o cabeamento do
com defeito. computador mestre.
2. O cabo de comunicagéo 2: Verifique o cabeamento de
Falha de esta com defeito. comunicac3o.
ERR16 | comunicagdo 3. O tipo de placa de 3: Configure corretamente o P0-28.
expansao configurado em PO- | 4: Configure corretamente os
28 esta incorreto. parametros de comunicag&o.
4. Os parametros do grupo
PD estéo configurados Substitua a placa do inversor
incorretamente.
ERR1g | F@lha na deteccao def A placa esta com defeito.
corrente
1. Os parametros do motor 1. Verifique os parametros do
Falha no ajuste do estao incorretos. motor P1-00 a P1-05.
ERR19 .
motor 2. Tempo excedido no ajuste | 2. Verifique o cabeamento entre o
do motor. inversor e o motor.
ERR21 Falha de leitura da | O chip EEPROM esta Substitua os cabos ou o motor
EEPROM danificado.
Curto-circuito para o | O motor esta em curto-circuito ,
ERR23 Substitua os cabos ou o motor
terra para o terra
Tempo acumulado de 0] temp~o aCL-Jm.uIado de !_llm.pe. o] r(?glstro reallAzando a
ERR26 operaco atingido operacgao atingiu o valor inicializagédo dos parédmetros (PP-
configurado em P8-17 01=2)
1. O sinal de falha definido
Falha definida  |pelo usuario 1 é fornecido via Redefinir falh
ERR27 pelo usuario 1 [DI. 2. O sinal de falha definido | o o e
pelo usuario 1 é via VDI.
1. O sinal de falha definido
Falha definida pelo usuario 2 é fornecido via
ERR28 Redefinir falha

pelo usuario 2

DI. O sinal de falha definido
pelo usuario 2 é via VDI.
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Capitulo 5 — Solucdes de problemas

Tela Nome da falha Possiveis causas Solugbes
Tempo O tempo acumulado de Limpe o registro realizando a
ERR29 | de energizagado energizacao atingiu o valor inicializacdo dos parametros (Definir
atingido configurado em P8-16 PP-01 como 2).
ERR30 Falha de Desacoplamento enquanto o | verifique a conexao entre o motor e a
descarga inversor estava operando carga.
Perda de O feedback do PID esta Verifique o sinal de feedback do PID ou
ERR31 | feedback PID abaixo de PA-26 ajuste PA-26 para um valor adequado.
durante operagao
Tempo de espera 1. As fiagOes estdo frouxas
excedido na dentro do inversor CA. )
ERR33 | recepcdo da 2. A placa do inversor esta 1. Conecte todas as fiagbes de forma
segura.
comunicacao da anormal. ) 93 Solicit tenca
5 e 3: Solicite manutengao.
placa do inversor 3. A placa de controle esta ¢
anormal.
1. A carga esta muito pesada |1. Reduza a carga, verifique o motor ou
. _ i o b 3
Limite répido de ou o rotor estd travado verifique a maquina para saber se esta
ERR40 corrente 2. Oinversor é de classe de |travando o rotor.
poténcia muito baixa. 2. Selecione um inversor de classe de
poténcia superior.
Falha de troca de| O motor atual foi trocado via
ERR41 motor durante o terminal durante o Faca a troca do motor somente apés
funcionamento | funcionamento do inversor CA | © inversor parar
. 1. Verifique se a maquina apresenta
1. O rotor do motor esta ] . ) )
alguma anomalia, se nao foi realizado
travado. .
. 0 ajuste do motor ou se a
Erro d 2. P9-69 e P9-70 estao . . . i .
rro ae " configuragdo do P2-10 n&do esta muito
sobrevelocidade| configurados baixa.
ERR42 incorretamente.
o 2. Configure corretamente P9-70.
3. As fiagbes entre o -~ i )
] ~ 3. Verifique se ha rompimento nas
inversor AC e o motor estao o )
) fiagbes entre o inversor e o motor. Se
anormais
houver, reconecte-as de forma segura.
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Tela Falha Possiveis causas Solugdes

1. As fiagbes estao frouxas dentro do 1 Conecte todas as

Timeout na recepgao

ERR96 | de comunicagao
dentro da placa 2 e 3. Aplaca do inversor ou a placa de

inversor CA. fiagbes de forma segura.

2 e 3: Solicite manutengao.

controle esta anormal.

5.2 Sintomas e diagnosticos comuns

Falha Possiveis causas Solucgdes

1. Nao ha fonte de alimentagdo ou a
tensao esta muito baixa.
2. Afonte chaveada na placa do inversor | 1: Verifique a fonte de alimentac&o.

esta com defeito. 2 a 5: Solicite manutencéo.
Visor nao 3. A ponte retificadora esta danificada. 6: Reconecte os cabos de flat de 4
acende ao ligar.| 4. O resistor de buffer do drive esta vias e 28 vias, ou solicite
danificado. manutencao.

5. A placa de controle ou o teclado esta
com defeito.

6. O cabo entre a placa de controle e a
placa do drive ou teclado esta rompido.

1.0 cabo entre a placa do drive e a placa | 1. Reconecte os cabos flat 4 e 28

de controle estd em mau contato. vias, ou solicite manuteng&o.
"HC" é 2. A placa de controle esta danificada. 2: Solicite manutencao.
exibido ao 3. O enrolamento do motor ou do cabo do | 3: Verifigue o motor ou substitua-o, e
energizar. motor esta em curto para o terra; verifique o cabo do motor.
4. A fonte de alimentagdo esta muito 4: Verifique a fonte de alimentacao
baixa. conforme o Capitulo 1.3.
Err23 é 1.0 motor ou os cabos de saida estido 1. Mecga o isolamento do motor e dos
exibido ao em curto para o terra. cabos de saida.
energizar. 2. O inversor CA esta danificado. 2. Solicite manuteng&o.
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Capitulo 5 Solugdes de problemas

Falha

Possiveis causas

Solucgdes

O display esta normal

ao energizar, mas HC

aparece apos a partida
e 0 motor para
imediatamente.

1. O ventilador de refrigeragao
esta danificado ou o rotor esta
travado.

2. Algum terminal estd em
curto;

1: Substitua o ventilador ou verifique a
maquina para ver se esta travando o
rotor.

2: Elimine o curto-circuito.

Err14 aparece
frequentemente

1. Afrequéncia portadora esta
muito alta.

2. O ventilador de refrigeragao
esta danificado ou o filtro de ar
esta entupido.

3. Componentes internos
(termopar ou outros) estao
danificados.

1: Reduza P0-15.

2: Substitua o ventilador e limpe o filtro de
ar.

3: Solicite manutencgéo.

O motor nao gira
apos o inversor
fornecer uma
referéncia diferente
de zero.

1. O motor ou o cabo do
motor esta danificado.

2. Os parametros do motor
estdo configurados
incorretamente.

3. O cabo entre a placa do
inversor e placa de controle
esta em mau contato.

4. A placa do inversor esta
com defeito.

5. O rotor esté travado.

1: Verifique o motor ou o cabo entre o
inversor e o motor.

2: Verifique e reconfigure os parametros
do motor.

3: Reconecte os cabos flat de 4 e 28 vias,
ou solicite manutengao.

4: Solicite manutengao.

5: Verifique a maquina para ver se esta
travando o rotor.

Os terminais DI estéo
desativados.

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

3. O fio de ponte entre OP E
+24V esta em mau contato.

4. A placa de controle esta com
defeito.

1: Verifique e reconfigure os paradmetros DI
no grupo P4;

2: Verifique os sinais de entrada ou o cabo
de entrada.

3: Verifique o fio de ponte entre OP e +24V.
4: Solicite manutengao.
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Falha

Possiveis causas

Solucgdes

O inversor reporta
sobrecorrente e
sobretensao
frequentemente.

1. Os parametros do motor estéo
configurados incorretamente.

2. O tempo de acc/desac é muito
curto.

3. A carga esta oscilando.

1: Reconfigure os parametros do motor.
2: Ajuste um tempo adequado de
aceleragao/desaceleracao.

3: Verifique a maquina ou solicite
manutengao.

Err17 aparece
ao energizar

O contato do acionamento n&o

1. Verifique se a fiagdo do contato esta
solta.
2. Verifique se o contato estad com

esta fechado. defeito.
durante a e
B 3. Verifique se a fonte de 24V do contato
operacao. ]
esta com problema.
4: Solicite manutencgao.
Display ao Dispositivo relacionado na placa de o .
. i » Solicite manutencao.
energizar controle esta danificado.
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Capitulo 6 Tabela de Parametros

Nota:

@ "4": significa que o valor configurado deste parametro pode ser alterado quando o inversor estiver
desligado ou em operagao;

@ "x": significa que o valor configurado deste parametro ndo pode ser alterado quando o inversor
estiver em operacgao;

@ "e":indica que o valor deste parametro € o valor real registrado pela detecg¢éo e n&o pode ser
alterado;

6.1 Tabela de Parametros

Paréametro Nome do

ST Faixa de configuracéao Unid | Padrdo| Modif

Grupo P0O: Parametros Padréao

P0-00 |Modelo do produto Moqelo do produto: .cllsp.)Iay de cinco N A .
digitos, 2 casas decimais
P0-01 Modo de controle do | O: Controle vetorial sem sensor NA 1 N
motor 1: Controle V/F
0: Canal de comando local (LED off)
. 1: Canal de comando via terminal (LED
Selecgédo da fonte
P0-02 on) N.A 0 S

de comando ] L
2: Canal de comando via comunicagao

(LED piscando)

0: Configuragéo digital (frequéncia pré-
definida P0-08, UP/DOWN pode ser
modificado, mas n&o € memorizado em
caso de falta de energia)

1: Configuragéo digital (frequéncia pré-
; definida P0-08, UP/DOWN pode ser
Selecéo da fonte modificado, com memaria apds

principal de desligamento)
P0-03 frequéncia X N.A 3 *

. . 2: Al
(Poténcia de até .
. ) 3: Potenciébmetro local
15kW incluida)

4: Reservado

5: Configuracéo de pulso (DI5)
6: Instrugcdo Multirreferéncia

7: PLC simples

8: PID

9: Comunicacéo fornecida
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Parametro No[ne do Faixa de configuragao Unid |Padrao|Modif
parametro
0: Configuracgéo digital P0-08 (ndo
retentiva ao desligar)
1: Configuragao digital P0O-08 (retentiva
ao desligar)
2: Ai1
Selegao Y da fonte de 3 A2
frequéncia auxiliar
P0-04 4: Reservado N.A 0 *
5: Referéncia de pulso (DI5)
6: Multi-referéncia
7: PLC simples
8: PID
9: Referéncia de comunicagao
P0-04 a N.A 0 *
Selecdo Y da fonte O mesmo que P0-03
de frequéncia auxiliar
P0-05 Seleggo da faiAxa Y da 0: Relativo a frequéncia maxima N.A 0 e
fonte de frequéncia no | 4. Relativo a frequéncia principal
funcionamento
P0-06 Faixa Y da fonte de . . % 100 e
frequéncia durante o 0%~-150%
funcionamento
Um bit: selecdo da fonte de frequéncia
0: Fonte de frequéncia primaria X
1: Operagdes primarias e secundarias (0
B modo de operacgao é determinado por dez
PO-07 Selegao do' rtlodo de digitos)
sobreposicao ijas. 2 : Comutagao entre a fonte de
fontes de frequéncia | frequencia primaria X e a fonte de NA | 00 %

frequéncia auxiliar Y
3: Alternando entre a fonte de frequéncia
primaria X e os resultados da operacéao
secundaria primaria
4: Alternando entre a fonte de frequéncia
secundaria Y e os resultados da operacao
principal e auxiliar

®
=7
&
=
=
a
-
(o))
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temperatura

Parametro Nome do parametro Faixa de configuracéo Unid | Padrao |Modif
Dezena: relagédo de operagéao entre a
Selegéo do modo fonte primaria e secundaria
P0-07 de sobreposi¢éo 0: Primaria + Secundaria
das fontes de 1: Priméaria Secundaria N.A 00 *
frequéncia 2: Maximo entre ambas
3: Minimo entre ambas
4: Primaria x Secundaria
P0-08 | Frequéncia pré-definida 0.00 até a frequéncia maxima (P0-10) N.A | 50.00 v
M i
P0-09 Sentido de rotagao 0: Mesmo sentido N.A 0 e
1: Sentido reverso
P0-10 Frequéncia maxima 50.00Hz~~600.00Hz (P0-22=2) Hz 50.00 *
50.0Hz~1200.0Hz (P0-22=1)
0: Configuragéo de P0-12
Fonte do limite superior de 1: Al
frequéncia (Para 2: Potenciémetro local N.A 0 *
inversores até 15 kW) 3: Reservado
4: Configuragéo de pulso HDI
5: Comunicacao fornecida
PO-11 i _
0: Configuragao de P0-12
. do lim ] 1: Al1
onte ? |n.1|te su.perlor 2: Potenciémetro local NA 0
de frequéncia (Acima de 3: Reservado . *
18,5 kW) 4: Configuragéo de pulso HDI
5: Comunicacao fornecida
PO-12 Limite superior de  |Do Iinjite.infer'io.r de frequéncia (P0-14) até a Hz 50.00 *
frequéncia frequéncia maxima (P0-10)
P0-13 | Deslocamento dolimite | ( 00 até a frequéncia maxima (P0-10) Hz 0.00 #
superior de frequéncia
P0-14 Limite inferior de 0.00 até o limite superior de frequéncia (PO- %
o Hz 0.00
frequéncia 12)
PO-15 | Frequéncia portadora 0.5kHz~16.0kHz N.A | Depende *
do modelo
Ajuste da frequéncia 0: N3o
PO-16 portadora conforme 1: Sim N-A 1 *
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Parametro No[ne do Faixa de configuragéo Unid | Padrao |Modif
parametro
0s — 30000s(P0-19 = 0)
P0-17 [fempo de aceleracao 0.0S - 3000.0s (P0O-19=1) N.A 10.0S o
0.00 — 300.00s (P0-19 = 2)
Tempo de 0s~30000s(P0-19=0)
PO-18 - N.A 10.0S ¥
desaceleragao
0.00s~300.00s(P0-19=2)
Unidade do tempo | 0: 1s
P0-19 de aceleragéo/ 1:0.1s s 1 *
desaceleracéo 2:0.01s
Deslocamento de
frequéncia da fonte
_ s af . . PO-
PO-20 | auxiliar de frequéncia (1)00)0 ate a frequéncia maxima (PO Hz 0.00 ¥
para superposi¢cao X e
Y
P0-22 Resolugzao.de 1: 0.1Hz, PO-10 & ’50~3200Hz NA 5 *
Frequéncia 2:0.01Hz, P0-10 é 50~500Hz
P0-23 Meméria ao desligar a | 0: Sem meméria NA 1 %
frequéncia definida | 1: Com meméria '
P0-24 Reservado - — — ¥
Frequéncia base do _ _
P0-25 | tempo de aceleragdo 0: Frequéncia maxima (P0-10) Hy 0 %
/desaceleragio 1: Referéncia de frequéncia
Frequéncia base 0: Frequéncia em operagéo
P0-26 | Para ajuste up/down - Tred . P . ¢ _ N.A 0 *
- 1: Referéncia de frequéncia
durante operagao
Bit Unidade: selecéo da fonte de
frequéncia vinculada ao comando do
painel de operacéo
Vinculando fonte 0: Sem associacéo
de comando a fonte de | 1 Frequéncia configurada
PO-27 - - Al
frequéncia (Para N.A 0000 ¥

inversores até 15 kW)

1
2
3: Potencidbmetro local

4: Reservado

5: Configuracao de pulso (DI15)
6: Multivelocidade

7: PLC simples

8 : PID
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Capitulo 6 Tabela de parametros

a do grupo P01

6: Download dos parametros dos itens
modificados, exceto P01.

7: Download de todos os parametros
de modificacao.

2 Nome do . . ~ . ~
Parametro i
parAmetro Faixa de configuracéo Unid | Padrao |Modif
9: Comunicacao fornecida
Bit Dezena: selecéo da fonte de
frequéncia vinculada ao comando.
Bit Centena: selegao da fonte de
frequéncia vinculada ao comando de
comunicagao
Bit Milhar: selecao da fonte de frequ.
vinculada a operagao automatica
Vinculando fonte de
comando a fonte de
PO-27 | frequéncia (Para A mesma configuragéo de
inversores acima de inversores até 15kW
18,5kW) N.A 0000 S
Valor de tensao
PO-28 0%~100% % 3 *
sobremodulada
0: Sem fungao
1: Upload dos parémetros
Upload para o 2: Download parametros grupo P01
teclado baixar a 3: Download paradmetros exceto
selecdo de grupo P1
P0-29 parametros do 4: Download de todos parametros NA 3 %
inversor 5: Download dos parametros for o
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Parametro Nome do parametro Faixa de configuragéo Unid | Padrao |Modif
Grupo P1: Parametros do motor 1
P1-00 | Selecdo do tipo de motor 0: Motor assincrono comum NA. 0 *
Dependent
P1-01 | Poténcia nominal do motor | 0.1~1000KW kW d:?gdjze *
Dependent
P1-02 | Tens&o nominal do motor 1~380V v dj ‘::gdgge *
Dependent
P1-03 |Corrente nominal do motor | 0.01~100.00A A d:‘;?gd;ze *
L Dependent
P1-04 | Frequéncia nominal do motor | 0.01~Frequéncia maxima Hz dc??:gd;rc:e *
Dependent
P1-05 | Velocidade nominal do motor | 1~65535rpm rpm df‘?fgdj.ze *
Resisténcia do estator do | 0-0010Q~65.535Q) (Poténcia dg
p1.0g | Motor (Sem essa fungdo | inversor < 55kW) q | Parametrosde|
abaixo de 18.5 kW) 0.00010Q~6.5535Q) aprendizagem
(Poténcia >55kW)
Resisténcia do rotor do | 0-001Q2~65.535Q) (Poténcia
P1-07 motor (Sem essa do inversor < 55kW) Q Parametros de |
funcado abaixo de 18.5 0.00010Q~6.5535Q) aprendizagem
kW) (Poténcia >55kW)
0.01mH~655.35mH
Indutancia de fuga do motor Potancia < 55KV BarAmotios d
P1-08 (Sem essa fungao abaixo (Poténcia ) Q aamemos e | %
do 18.5 kW) 0.001mH~65.535mH aprendizagem
' (Poténcia >55kW)
Indutancia mutua do motor 0.01mH~655.35mH
P1-09 | (Sem essa fungdo abaixo | (Poténcia < 55kW) q |FParametrosde |
de 18.5 Kw) 0.001mH~65.535mH aprendizagem
(Poténcia >55kW)
0.01A~P1-03 (Poténcia <
P1-10 Corrente de motor em 55kW) o Parametros de N
vazio 0.1A~P1-03 (Poténcia aprendizagem
>55kW)
Numero de pulsos do
P1-27 | encoder (Sem essa fungéo | 1~65535 N.A. 2500 *

abaixo de 18.5 kW)
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Capitulo 6 Tabela de Parametros

velocidade

5: Comunicacgao definida
6 : MIN (Al1,AI2)

7 : MAX (Al1,A12)

A faixa completa das opgdes
de 1 a7 corresponde ao

cadigo P2-10;

Parametro Nome do parametro Faixa de configuracédo Unid | Padrao |Modif
Tipo de encoder (Sem essa 0: Encoder Incremental N
P1-28 fungao abaixo de 18.5 Kw) ABZ N.A. 0
2: Resolver
Encoder incremental ABZ com 0: Positi
P1-30 sequéncia de fase AB (Sem essa 1 ) ROSI Vo N.A. 0 *
fungo abaixo de 18.5 Kw) - Reverso
Numero de pares polos do resolver
P1-34 1~65535 N.A. 1 *
(Apenas acima de 18.5 Kw)
PG tempo de velocidade de deteccao . =
P1-36 ) 0.0s: nenhuma agéo 0.0 *
desconectado (Apenas acima de 0.1s~10.0s s Us
18.5 Kw)
0: Sem autoajuste
P1-37 Selegao de autoajuste 1: Autoajuste estatico NA. 0 *
2: Autoajuste dinamico
Grupo P2: Controle Vetorial
P2-00 | Ganho proporcional do lago de velocidade 1 0.1~10.0 N.A. 4.0 ¢
P2-01 | Tempo integral do lago de velocidade 1 0.01s~10.00s s 0.50 *
P2-02 Frequéncia de comutagéo 1 0.00~ P2-05 Hz 5.00 ¢
P2-03 | Ganho proporcional do lago de velocidade 2 0.1~10.0 Hz 4.0 AS
P2-04 | Tempo integral do lago de velocidade 2 0.01s~10.00s S 1.00 Yo
P2-05 | Frequéncia de comutagao 2 P2-02~Frequéncia maxima| Hz | 10.00 AS
P2-06 | Ganho de deslizamento no controle vetorial 50%~200% % 100% ¥
P2-07 [fempo do filtro do lago de velocidade 0.000s~1.000s S 0.015s *
P2-08 |Ganho de sobreexcitagdo 0~200 N.A. 0 AS
0: Configuragéo pelo
cédigo de fungao P2-10
1: Al1
2: Al2
Fonte do limite superior de :’: ges?rvado~ 4o oul
P2-09 torque no modo de controle de - ~ontiguracdo de puiso N.A. 0 A
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Parametro.  Nome do parametro Faixa de configuracao Unid | Padrdo |Modif
Configuragao digital do limite
P2-10 |superior de torque no modo | 0.0%~200.0% % 150.0 Y
de controle de velocidade
0: Cdédigo de fungao configurado P2-12
1: A1
2: Al2
Fonte do limite 3: Reservado
P2-11 5 C icacio f id 0 ¥
de frenagem - Lomunicagao Tornecida
6: MIN (Al1, Al2)
7: MAX (Al1, Al2)
A faixa complete das opgbes de 1 a7
corresponde ao codigo P2-10
P2-12 Limite superior de torque 0.0~200.0% % 150.0 %
de frenagem
Ganho proporcional do
P2-13 nho proporetona 0~60000 NA | 2000 | #
ajuste de excitacéo
Ganho integral do ajuste
P2-14 o 0~60000 NA. | 1500 %
de excitagao
P2-15 Ganho proporcional do
ajuste de torque 0~60000 N.A. 2000 *
Ganho integral do ajuste
P2-16 9 : 0~60000 NA. | 1500
de torque
Propriedade da malha Um bit: separacéo integral
P2-17 de velocidade 0: Invalido N.A 0 *
1: Vélido
Fator de corregédo do torque
P2-18 680 o Toraue | 509,~200% % | 100% | =
de magnetizacéo
Tempo do filtro de saida da
P2-21 P , 0.000~1.000s N.A. | 0.0000
malha de velocidade
Limite d ténci
imite 'e potencia 0.0: Sem limite
P2-22 regenerativa (Sem essa , % 0.0 *
~ . 0.1 até 200.0
fungéo abaixo de 18.5 Kw)
Grupo P3: Controle V/F
0: V/F Linha reta
Configuracéo de 1: V/IF multiponto
P3-00 N.A. 0 *

curva V/F

2: VIF quadrada
3: VIF elevado a 1.7
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instrucéo V/F

: PLC simples

:PID

: Comunicacgao fornecida
Observacgéao: 100% corresponde

1
2
3
4
5: Multivelocidade
6
7
8

a tensdo nominal do motor

Parametro,  Nome do parametro Faixa de configuragao Unid | Padrédo |Modif
4:V/F elevado a 1.5
5: VIF elevado a 1.3
6: Modo totalmente separado V/F
7: Modo semi-separado V/F
0.0%: (aumento automatico de
~ % Depende do
P3-01 Elevacgédo de torque torque) ° | modelo *
0.1~30.0%
Frequéncia de corte do ) .
P3-02 0.00~frequéncia maxima de saida| Hz 25.00 *
reforco de torque
F éncia 1 do V/F multi-
p3-03 | couencldao¥Im MU 1, 00HZz~P3-05 Hz | 1.30 *
ponto
P3-04 |Tensao 1 do V/F multi-ponto | 0.0B~100.0B % 5.2 *
Frequéncia 2 do V/F multi-
P3-05 P3-03~P3-07 Hz 2.50 *
ponto
P3-06 | Tenso 2 do V/F multi-ponto| 0%-100% % 8.8 *
énci i- Frequéncia nominal do motor P3-
P3.07 Frequéncia V/F multi q Hy 15.00 *
ponto 05 (P1-04)
P3-08 | Tenséo 3 do V/F multi-ponto| 0%-100% % 35 *
P3-09 Ganho de compensacao 0%-100% % 50 %
de escoregamento V/F
P3-10 | Ganho de sobreexcitagdo V/F | 0~200 % 100 *
Ganho de supresséo de o Depende
- ~ vz
P3-11 oscilagdes V/F 0~100 0 domodelo | %
Equipamentos de 18,5 kW n&o possuem os parametros P3.13 a P3.26
0: Configuracao digital (P3-14)
T Al
TAI2
: Reservado
Fonte de tenso para : Configuragao de pulso
P3-13 P N.A. 0
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Parametro Nome do parédmetro Faixa de configuracéo Unid | Padrao |Modif
Configuracao digital de - ]
P3-14 ~ ~ 0V~ tens&o nominal do motor V ov w
tenséo separagao V/F
0.0s~1000.0s
Tempo de aceleragdo de | Nota: Indica o tempo necessario
P3-15 | tens&o para separagéo V/F para ir de OV até a tensao s 0.0s *
nominal do motor
B 0.0s~1000.0s
Temp~o de desacelera?ao da Nota: Indica o tempo necessario N
P3-16 tensao para separagao V/F para ir de OV até a tens3o s 0.0s
nominal do motor
0: A frequéncia e a tensao sao
Selecdo do modo de parada |reduzidas até 0 de forma
P3-17 para separagao V/F independente. N.A. 0 *
1: Apos a tenséo ser reduzida a
0, a frequéncia é entado reduzida.
Nivel de supressao de
P3-18 50~200% % 150% *
sobrecorrente
Selecao de eficacia da : 3l
P3-19 (}~ Icaci 0: Invalido NA. 1 *
supressao de sobrecorrente | 1: Valido
Ganho da supressao de
P3-20 0~100 N.A. 20 ¥
sobrecorrente
Coeficiente de compensacao
P3-21 de corrente na agao de 50~200% % 50% *
bloqueio por sobrecorrente
Tensao de atuagéo do
P3-22 . - 650.0V~800.0V N.A. 770 *
bloqueio por sobretenséo
Habilitagdo do bloqueio por | O: Invélido
- . N.A. 1 *
p3-23 sobretenséo 1: Valido
P3-24 Ganho' de frequéncia do 0~100 NA. 30 %
bloqueio por sobretenséo
Ganho de tenséo do
P3-25 , ~ 0~100 N.A. 30 %
bloqueio por sobretensao
Limite de aumento de frequéncia
P3-26 a 0~50Hz Hz | 5Hz | *

por blogqueio por sobretenséo
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Parametro)

Nome do
parametro

Faixa de configuracéo

Unid

Padrao

Modif

P4-00

Selecao da
fungéo de DI1

P4-01

Selecdo da
fungéo de DI2

P4-02

Selegéo da
funcao de DI3

P4-03

Selecao da
fungao de DI4

P4-04

Selecéo da
fungéo de DI5

P4-05

Selegéo da
funcado de DI6
(abaixo de 18,5
kW)

: Sem funcéao

: Rotacéo para frente (FWD)

: Operacéo reversa (REV)

: Controle de operacgao por trés fios

: Jog de avango (FJOG)

: Jog reverso (RJOG)

: Terminal SUBIR (UP)

: Terminal DESCER (DONW)

: Parada livre (inércia)

9: Redefini¢cao de falha (RESET)

10: Pausa na operagéao

11: Entrada para falha externa normalmente
aberta

12: Terminal de comando multiestagio1
13: Terminal de comando multiestagio2
14: Terminal de comando multiestagio3
15: Terminal de comando multiestagio4
16: Terminal de selegédo do tempo de
aceleragao/desaceleragao 1

17: Terminal de selegédo do tempo de
aceleragao/desaceleragao 2

18: Comutagéo da fonte de frequéncia
19: Reset da configuragdo SUBIR/DESCER
20: Terminal de comutacéao

21: Proibicdo de aceleragao e
desaceleragao

22: Pausa do PID

23: Reset do status do PLC

24: Pausa do oscilador de frequéncia
25: Entrada do Contador

26: Reset do Contador

27: Entrada do Contador de comprimento

0 N O 0o WN -~ O

28: Reinicializagdo de comprimento

29: Controle de torque proibido

30: Entrada de pulso (habilitada somente
para Di5)

31: Reservado

32: Frenagem imediata por inje¢do de CC

N.A.

N.A.

N.A.

N.A.

N.A.

12

N.A.
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Parametro Mgz el Faixa de configuragédo Unid | Padrdo |Modif
parametro
33: Entrada de falha externa
normalmente fechada (NC)
34: Modificagao de frequéncia proibida
35: Inversao da diregao da agéo do PID
36: Terminal STOP externo 1
37: Terminal de comutagéo da fonte de
comando 2
38: PID integral desativado
39: Comutacéo entre a fonte de
frequéncia principal X e a frequéncia
predefinida
40: Comutacgao entre a fonte de
frequéncia auxiliar Y e a frequéncia
predefinida
41: Terminal de selegao do motor 1
42: Reservado
43: Comutagéo do parametro PID
44: Falha definida pelo usuario
45: Falha definida pelo usuario
P4-10 [Tempo de filtragem de DI} 0.000s~1.000s s 0.010 *
0: Modo de controle por dois fios 1
P41 Modo de comando 1: Modo de controle por dois fios 2 NA 0 N
de terminal 2: Modo de controle por trés fios 1
3: Modo de controle por trés fios 2
Taxa de variagao
P4-12 ) 0.01Hz/s~100.00Hz/s Hz/s 1.000 Y
UP/DOWN do terminal
p4q3 | EMradaminimada o o psqsy v | 000 | =%
curva Al1
Configuragédo
P4-14 | correspondente da entrada] 100.0%~100.0% % 0.0 Y
minima da curva Al1
Entrada maxima da curva
P4-15 Al P4-13~10.00V V 10.00 *
Configuragéo
P4-16 | correspondente da entrada| 100.0%~100.0% % 100.0 *

maxima da curva Al1
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Parametro,  Nome do parametro Faixa de configuragao Unid | Padrdo |Modif
P4-17 Tempo de filtragem de Al1 0.00s~10.00s s 0.10 W
P4-18 | Entrada minima da curva Al2 0.00V~P4-20 \% 0.00 Y

Configuracéo correspondente da
P4-19 n 100.0%~100.0% % 0.0 AS
entrada minima da curva Al 2
P4-20 | Entrada maxima da curva Al 2 P4-18~10.00V Vv 10.00 b e
Configuracéo correspondente da
P4-21 . 100.0%~100.0% % 100.0 AS
entrada maxima da curva Al2
P4-22 | Tempo de filtragem Al 2 0.00s~10.00s s 0.10 A
P4-23 |Entrada minima da curva Al3 -10.00~P4-25 \% -10.00
Configuracéo correspondente da
P4-24 N 100.0%~100.0% % -100.0 AS
entrada minima da curva Al3
P4-25 | Entrada maxima da curva Al 3 P4-23~10.00V \% 10.00 DAY
P4-26 Ajuste cc’)rrlespondente da entrada 100.0%~100.0% % 100.0 "
maxima da curva Al 3
P4-27 | Tempo de filtragem Al3 0.00s~10.00s s 0.10 A
P4-28 | Entrada minima do pulso HDI 0.00KHz~P4-30 KHz 0.00
Configuracéo correspondente da
P4-29 . 100.0%~100.0% % 0.0 *
entrada minima do pulso HDI
P4-30 | Entrada minima do pulso HDI P4-28~50.00KHz KHz 50.00 2AY
P4-31 Configuragé.o .correspondente da 100.0%~100.0% % 100.0 %
entrada minima do pulso HDI
P4-32 | Tempo de filtragem do pulso HDI | 0.00s~10.00s s 0.10 bAe
Um bit: selecédo da curva Al1
1: Curva 1 (2 pontos, P4-13 —
P4-16)
2: Curva 2 (2 pontos, P4-18 —
Selegdo da curva Al P4-21)
P4-33 3: Curva 3: (2 pontos, P4-23 — N.A. 321 *
P4-26)
Dezena: selegado da curva Al 2
(como acima) Cem bits: selecao
da curva Al3 (como acima)
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Parametrol  Nome do parametro Faixa de Configuragao Unid |Padrao |Modif

Um bit: selegéo da
configuracao para Al1 abaixo
da entrada minima

0: Configuragao
Configurando Al abaixo da | correspondente da entrada

p4.34 | entrada minima minima i NA. 000 *
1: 0.0% Dezena: opgao para

Al2 abaixo da entrada minima
(como acima)

Cem bits: opgao para Al3
abaixo da entrada minima
(como acima)

P4-35 Tempo de atraso DI1 0.0s~3600.0s s 0.0s
P4-36 Tempo de atraso DI2 0.0s~3600.0s s 0.0s
P4-37 Tempo de atraso DI3 0.0s~3600.0s s 0.0s *

0: Ativo em nivel alto
1: Ativo em nivel baixo

Selegao de modo Um bit: Di1_
P4-38 ativo do DI Dezena: Di2 N.A. 000 *
Centena: Di3
Milhar: Di4
Ndmero: Di5
a
P4-39 Selecdo de tensdo/corrente | 0: Entrada de tenso NA. 0 * .;
de entrada Al1 1: Entrada de corrente ©

Modo valido do terminal de | 0: Ativo em nivel alto

P4-39 | entrada digital 2 (Acima de | 1: Ativo em nivel baixo N.A. 0 *
18.5 kW) Um bit: X6
Al1 funciona como 0 a 50, fungdo igual ao

P4-41 terminal DI terminal DI comum N.A. 0 *
Selecdo do modo valido Unidades: Al1 0: Nivel alto
i é valido, 1: Nivel baixo é

Pa-44 quando Al fL'JI’ICIOI‘]a como v NA. 0x00 «
terminal DI valido Dezena: reservado

Centena: reservado
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Parametro)

Nome do
parametro

Faixa de configuracéo

Unid

Padréo

Modif

Grupo P5: Terminais de Saida

P5-00

Modo de saida do
terminal FM

0: Saida de pulso (FMP)
1: Saida de valor de comutag¢ado (FMR)

N.A.

P5-01

Selecédo da fungao
de saida FMR

P5-02

Selegao da fungao do
relé da placa de
controle (TA-TB-TC)

P5-04

Reservado

1: Em operacgao

2: Saida de falha (desligamento por falha)
3: Saida de detecgao do nivel de frequéncia
FDT1

4: Chegada de frequéncia

5: Em operagao de velocidade zero (sem
saida durante desligamento)

6: Pré-alarme de sobrecarga do inversor
7: Pré-alarme de sobrecarga do inversor
8: O valor definido foi alcancado

9: O valor especificado chega

11: Ciclo PLC concluido

12: Tempo acumulado de funcionamento
alcancado

13: Dentro do limite de frequéncia

14: Dentro do limite de torque

15: Pronto para operagao

16: Frequéncia do limite superior atingida
17: Frequéncia do limite superior atingida
18: Frequéncia do limite inferior atingida
(relacionado a operagéo)

19: Saida de status de subtensao

20: Configuragbes de comunicagao

23: Operacao em velocidade zero 2 (saida
durante desligamento)

24: Tempo acumulado ligado

25: Saida de detecgao do nivel de frequéncia
FDT2

26: Frequéncia 1 alcanca a saida

27: Frequéncia a saida

28: Corrente 1 alcanga a saida

29: Corrente 2 alcanga a saida

30: Saida de chegada temporizada

31: Sobrecarga na entrada Al 1

32: Perda de carga

33: Rotagao reversa

34: Estado de corrente zero

N.A.

N.A.

N.A.
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Parametro

Nome do parametro

Faixa de configuracao

Unid

Padrao

Modif

35: Temperatura do modulo atingida
36 Corrente da saida excede o limite
37: A frequéncia de limite baixa &
alcangada (saida durante o
desligamento)

38: Saida do alarme

40: O tempo de execugéo chegou
41: Saida de falha (falha de
desligamento livre e nenhuma saida sob
tenséo)

42: Saida do controle de trava

43: Indicagéo do motor 1

44: Saida do timer

P5-06

Selecao da funcao de
saida FMP

P5-07

Selegao da fungéo de
saida AO1

0: Frequéncia de operagao

1: Frequéncia definida

2: Corrente de saida

3: Torque de saida

4: Poténcia de saida

5: Tenséo de saida

6: Entrada de pulso HDI (100,%
corresponde a 100,0 kHz)
7:Al1

8: Al2

11: Registro de valores

12: Configuragdes de comunicagao
13: Velocidade do motor

14: Corrente de saida (100,0%
corresponde a 1000,0A)

15: Tensé&o de saida (100,0%
corresponde a 1000,0V)

16: Reservado

N.A.

N.A.

P5-09

Frequéncia maxima de
saida FMP

0.01 to 50.00

KHz

50.00

P5-10

Coeficiente de ajuste zero
do AO (acima de 18,5 kW)

-100.0%~100.0%

%

0.0

P5-11

Ganho de A0

-10.00 ~ +10.00

N.A

1.00

P5-12

Coeficiente de ajuste zero do
A0

-100.0%~100.0%

%

0.00

0
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Capitulo 6 Tabela de parametros

Parametro Nome do parametro Faixa de configuracédo Unid |Padrao |Modif
P5-13 | Ganho de AO (abaixo de 18,5 kw)| —10.00 ~ +10.00 N.A | 1.00 ¥
P5-17 | Tempo de atraso de saida FMR | 0.0s~3600.0s S 0.0 e
P5-18 |Tempo de atraso do relé 1 0.0s~3600.0s S 0.0 *
P5-19 |Tempo de atraso do relé 2 0.0s~3600.0s S 0.0 *
P5-22 Selegdo do modo de saida DO 00000~11111 N.A 00000 ¥

(acima de 18,5 kW) '
P5-23 | Selegéo da saida de corrente AO1 0: 0~20 mA mA 0 A
1: 4~20mA
P5-27 | Limite inferior da saida AO1 100.0%~P5-29 % 0.0 Y
Limite inferior correspondente
P5-28 4 saida de AO1 0.00v~10.00V V 0.00 e
P5-29 | Limite superior da saida AO1 P5-27~100.0% % 100.0 Y
P5.30 Limite superi’or correspondente a 0.00V~10.00V v 10.00 X
saida de A01
Grupo P6: Controle de Partida/Parada
0: Partida direta
Modo de inicio 1: Reinicio com rastreamento
P6-00 de velocidade N.A 0 *
2: Partida pré-excitada
Modo de captura de 0: A partir da frequéncia de parada
P6-01 motor girando 1: A partir da frequéncia alvo N.A 0 *
2: A partir da frequéncia maxima
P6-02 Velocidade de rastreamento 1~100 N.A. 20 *
P6-03 Frequéncia de partida 0~P0-08 Hz | 0.00 ¥
P6-04 [Tempo ativo da frequéncia de partida |0.0s~100.0s S 0.0 *
P6-05 N (?orrente de frenactzjem 'CC ) 0%~100% % 0 *
inicial/corrente de pré-excitagao
Tempo de frenagem CC
P6-06 | . . . P g o 0.0s~100.0s s 0.0 *
inicial/tempo de pré-excitagao
0: Modo linear
P6-07 ~M0d0 de ~ 1: Curva S modo A N.A 0 *
Aceleragéo/Desaceleragéo 2: Curva S modo B o




Capitulo 6 Tabela de Parametros

Parémetrol  Nome do parametro Faixa de configuragéo Unid |Padréo| Modif

Proporcao de tempo do

P6-08 segmento inicial da curva S

0.0%~~(100.0%-P6-09) % 20.0 *

Proporgao de tempo do

P6-09 : 0.0%~-(100.0%-P6-08) % | 200 | *
segmento final da curva S

0: Desacelerar até parar
1: Parar por inércia

P6-10 Modo de parada N.A. 0 A

Frequéncia de inicio da L .
P6-11 ) 0.00Hz~frequéncia maxima Hz 0.00 *
frenagem CC de desligamento

Tempo de espera da frenagem

P6-12 CC de desligamento 0.0s ~100.0s ] 0.0 *

Corrente de frenagem CC
P6-13 ‘renag 0%~100% % | 0% | %
de desligamento

Tempo de frenagem CC
P6-14 : 0.0s ~100.0s s 0.0 *
de desligamento

P6-15 | Taxa de utilizagao do freio 0%~100% % 100% e
Limite de corrente para Depende
P6-18 | captura de motor em rotagéo | 30%~200% % |do » *
moaelo
(acima de 18,5 kW)
Tempo de desmagnetizagdo Depende
P6-21 ) 0.00s~5.00s s do *
(Acima de 18.5KW) modelo

Grupo P7: Controle de teclado e display LED

0: M.FK é invalido

1: Alternar entre o canal de comando

do painel de operagao e o canal de

comando remoto (canal de comando

do terminal ou canal de

comunicagao)

Selegdo da fungéo da 2: Troca entre sentido horario e anti-
Tecla M.FK horario

3: Comando por ponto no sentido

horario

4: Comando por ponto no sentido

anti-horario

5: A configuragado do PID do painel é

vélida (acima de 18,5KW)
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P7-01 N.A. 2 *
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Capitulo 6 Tabela de Parametros

Parametro

Nome do
parametro

Faixa de Configuracao

Unid

Padrao

Modif

P7-02

Funcgao da tecla
STOP/RESET

0: Afungao de desligamento da tecla
STOP/RESET
é valida apenas no modo de operagao do

teclado.

1: A funcéo de desligamento da tecla STOP/RES

é valida em qualquer modo de operagao.

N.A.

P7-03

Parametros de

funcionamento

do display LED
1

0000

Bit0O0:
Bit01:
Bit02:
Bit03:
Bit04:
Bit05:
Bit06:
Bit07:
Bit08:
Bit09:

Bit11
V)

Bit12
Bit14
Bit15

~FFFF

frequéncia de operagéo 1 (Hz)
frequéncia definida (Hz)
tenséo do barramento (V)
tenséo de saida (V)

corrente de saida (A)

poténcia de saida (kW)

torque de saida (%)

status da entrada DI

status da saida DO

tenséo Al1 (V) Bit10: tensdo Al2 (V)

: tensdo do potencidmetro do painel Al3

: valor da contagem
: exibicdo da velocidade de carga

: configuragéo PID

N.A.

001F

P7-04

Parametros de
funcionamento do
display LED 2

0000~FFFF

Bit0O:
Bit01:
Bit02:
Bit03:
Bit04:

Bit05: Tens&o Al1 antes da corregéo (V) Bit06: Tensédo

Feedback PID

Estagio PLC

Frequéncia do pulso de entrada HDI (kHz)
Frequéncia de operagéo 2 (Hz)

Tempo restante de funcionamento

Al2 antes da corregéo (V) Bit07: Tens&o antes da

correg
Bit08:
Bit09:
Bit10:
Bit11:
Bit12:
Bit13:
Bit14:
Bit15:

a0 do potencidmetro do painel (V)
Velocidade linear

Tempo de funcionamento atual (hora)
Tempo de funcionamento atual (minutos)
Frequéncia do pulso de entrada HDI (Hz)
Valor de configuragdo da comunicagéo
Velocidade de feedback do codificador (Hz)
Exibicdo da frequéncia principal X (Hz)

Exibicdo da frequéncia secundaria Y (Hz)

N.A.

0000
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Parametro Nome do parametro Faixa de configuracédo Unid | Padrdo | Modif

0000~FFFF

Bit00: frequéncia definida (Hz)
Bit01: tensdo do barramento (V)
Bit02: status da entrada DI

Bit03: status da saida DO

Bit04: tensao Al1 (V) Bit05: tensao

Parametros de Al2 (V) Bit06: tensdo do
P7-05 parada do display potenciémetro do painel (V) NA | 0033 %
LED Bit07: valor da contagem

Bit08: valor do comprimento
Bit09: estagio do PLC

Bit10: velocidade de carga
Bit11: configuragéo PID
Bit12: frequéncia do pulso de
entrada HDI (kHz)

Coeficiente de exibicado
P7-06 . 0.0001~6.5000 N.A. | 1.0000 *
da velocidade da carga

P7.07 Temperatura do dissipador de 0C~100C c
™" |calor do IGBT do inversor CA - y

P7-09 |Tempo de funcionamento acumulado | 0h~65535h h N.A. AS

, L 0: 0 Casas decimais
Numero de casas decimais )
1: 1 Casa decimal

P7-12 |para exibicdo da velocidade de N.A. 1 *

2: 2 Casas decimais -
carga o 5
3: 3 Casas decimais =)
Tempo de energizacao =
P7-13 acumulado 0h~65535h h N.A. °
Consumo de energia
P7-14 0kWh~65535kWh kWh N.A. °
acumulado
Amplitude da fi éncia d
p7-15 | "MPIUAe AAIEGUENCIade |, hoHz ~ Frequencia maxima Hz | 000 | %
salto 1
p7.16 | AMPlitude da frequénciade |, ) Frequancia maxima Hz | 000 | %
salto 2
0: Modo padrao
- " 1:0.1Hz
Precisao do potencidémetro
P7-19 2:0.5Hz N.A. 2 *
do teclado 3: 1Hz
4:2Hz
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Capitulo 6 Tabela de Parametros

Parametro Nome do parametro Faixa de configuragao Unid | Padrao Modi1l
5:4Hz
6: 5Hz
7:8Hz
8: 10Hz
9:0.01Hz
10: 0.05Hz
Tempo de atraso para
P7-20 |desligamento quando a frequéncid 0.0s~600.0s s 0.0 Y
esta abaixo do limite inferior
P7-24 | Tempo de sincronizagéo de alto nivel | 0.0s~6000.0s s 2.0 *
P7-25 [Tempo de sincronizagéo de baixo nivell 0.0s~6000.0s s 2.0 *
pP7-27 Senha do agente 0~65535 N.A. 0 e
Tempo morto da rotagao no
P7-28 P L F . . 10.0s~3000.0s s 0.0 A
sentido horario e anti-horario
A frequéncia de salto é eficaz N
P7-29 durante a aceleracgoe | O° InY?hdo NA. 0 %
desaceleragao 1: Valido
Fator d ao d ibica
p7.32 | o e comesaodaexibieao 4 001~3.000 NA. | 1.000 | %
da poténcia de saida
~ ..~ | Velocidade linear = P7-33 (NUumero
Fator de correcao da exibigao
P7-33 . . de pulsos HDI amostrados por N.A. | 1.000 *
da velocidade linear
Segundo) /PB-07
Vers3 ~
P7.34 ersdo do software de Versao de software de NA. o
performance performance
P7-35 Versdo de software de Versé&o do software de fungdo NA. °
funcao
Fator de correcao do display
P7-36 . 0.001~3.000 N.A. | 1.000 *
de velocidade do motor
Group P8: Funcdes Auxiliares
P8-00 | Frequéncia de JOG 0.00~Frequéncia maxima Hz 6.00 *
P8-01 | Aceleragao de JOG 0.0s~6500.0s S 20.00 *
P8-02 | Desaceleracao de JOG 0.0s~6500.0s S 20.00 A
P8-03 | Tempo de aceleragéo 2 0.0s~6500.0s s Sjﬂfgggo e
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Parametrol  Nome do parametro Faixa de configuragao Unid | Padrdo |Modif
Depende d
P8-04 | Tempo de desaceleragéo 2 0.0s~6500.0s s R
D
P8-05 | Tempo de aceleragéo 3 0.0s~6500.0s s dg’::gg;o ¥
P8-06 | Tempo de desaceleragéo 3 0.0s~6500.0s S 5: F;Tg:; ol *
Depend
P8-07 | Tempo de aceleragéo 4 0.0s~6500.0s s d: F:sgdjo =
P8-08 | Tempo de desaceleragéo 4 0.0s~6500.0s s 52’:::3; ol <
P8-09 Salto de frequéncia 1 0.00~Frequéncia maxima Hz 0.00 *
P8-10 Salto de frequéncia 2 0.00~Frequéncia maxima Hz 0.00 A
0: Funcionar no limite inferior
Modo de funcionamento quando |da frequéncia
P8-14 | a frequéncia definida é inferior |1: Parar N.A. 0 *
ao limite inferior da frequéncia | 2: Funcionar em velocidade
zero
P8-15 Controle de inclinagéo 0.00Hz~10.00Hz Hz 0.00 ¥
Limite de tempo de energizagao
P8-16 P 91286391 bh~65000h h 0 %
acumulado
Limite de tempo de
P8-17 ) 0h~65000h h 0 *
funcionamento acumulado
P8-18 | Protecao de inicializagao o: N.ao N.A. 0 A
1: Sim
Valor de detecgédo de . .
P8-19 L 0.00Hz~Frequéncia maxima Hz 50.0 *
frequéncia (FDT1)
Histerese de detecgéo de 0.0%~100.0% (nivel d
P8-20 erese de % o o (nivel de % 5.0 %
frequéncia (histerese FDT1) | FDT1)
Faixa de detecgéo de frequéncia | 0.0%~100% (Frequéncia
P8-21 " 9 . Y
8 alcancada maxima) % 0.0
Ponto de comutagao de frequéncia
P8-25 | entre o tempo de aceleragdo 1 e 0 |0.00Hz~Frequéncia maxima Hz 0.00 e
tempo de aceleragéo 2
Ponto de comutagao de frequéncia
P8-26 | entre o tempo de desaceleracédo 1 e | 0.00Hz~Frequéncia maxima Hz 0.00 DAY
o tempo de aceleragao 2
pg-27 | Prioridade do ponto do terminal 0: Desabilitado N.A. 0 g

1: Habilitado
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Capitulo 6 Tabela de Parametros

(Acima de 18.5KW)

2: Al3

Parametro Nome do parametro Faixa de configuracédo Unid | Padrédo |Modif
Valor de deteccao de
P8-28 . ¢ 0.00Hz~Frequéncia maxima| N.A. 50.00 *
frequéncia (FDT2)
Histerese de detecgéo de 0.0%~100.0% (Nivel de
P8-29 orose de detecs ’ > (Niv % 50 | %
frequéncia (histerese FDT2) FDT2)
Valor de detecgéo 1 de . .

P8-30 N 0.00Hz~Frequéncia maxima Hz 50.00 *

frequéncia atingida
i 5 .0%~100.0% (F énci
P8-31 AmplltudeAde.dete-;cgtao 1de |O OA 00.0% (Frequéncia % 0.0 &
frequéncia atingida maxima
Val a0 2
P8-32 alor d? détecg?ao. de 0.00Hz~Frequéncia maxima Hz 50.00 *
frequéncia atingida
. ~ o/ o A

P8-33 AmplltudeAde.dete-)cg?o 2 de 0.(’) /o 100.0% (Frequéncia % 0.0 %

frequéncia atingida maxima)

P8-34 | Nivel de detecgéo de corrente zero | 0.0%~300.0% % 5.0 *
P8-35 |Atraso de detecgéo de corrente zero | 0.01s~600.0 Os s 0.10 AS
P8-36 | Limite de sobrecorrente de saida| 0.0% (Nenhuma deteccéo) % 200.0 *
P8-37 Atraso na detecgéo de sobrecorrente 0.00s~600.00s s 0.0 e

de saida ’ ' '

pg-3g | Valor de detecgao 1 de corrente 0.0%~300.0% (Corrente % 100.0 %

atingida nominal do motor)

P8-39 Amplitude de def[ec.g:éo 1de 0.0%~300.0% (Corrente % 0.0 »

corrente atingida Nominal do motor)

P840 Valor de detec.:gé.o 2 de corrente 0.0"@~300.0% (Corrente % 100.0 %

atingida nominal do motor)

841 Amplitude de deteccdo 2 de 0-0%."’300-0% (Corrente % 0.0 %

corrente atingida nominal do motor

P8-42 Selecao da.fun?ao de 0: In?/?hdo NA. M %

temporizacao 1: Vélido
0: Configuracéo P8-44
Selecao do tempo de 1- Al1
funcionamento temporizado 2: Potenciémetro local N.A. M *
(Abaixo de 15kW) 3: Potenciémetro do
P8-43 teclado externo
Selegéo do tempo de 0: Configuragéo P8-44
funcionamento temporizado 1: Al2 N.A. M Y
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Parametro Nome do pardmetro Faixa de configuracéo Unid | Padrao IModif
P8-44 | Duragdo da temporizagdo 0.0min~6500.0min min | 0.0 ¥
P8-45 | Limite inferior da tens3o de entrada Al1 | 0.0V~P8-46 \Y 3.10 Y
P8-46 |Limite superior da tens&o de entrada Al1| P8-45~10.00V \Y 6.80 *
P8-47 |Limite de temperatura IGBT 0°C~100°C °C 75 A

Controle de ventoinha (base da 0 V?ntomha ligada durante o

P8-48 ventoinha da placa principal) funcionamento N-A. 0 *
1: Ventoinha ligada continuamente

P8-49 | Frequéncia de ativagao Frequéncia de Hibernagao (P8-51) Hz 0.00 %
Frequéncia maxima (P0-10)

P8-50 | Atraso para a ativacao 0.0s~6500.0s s 0.0 ¥

P8-51 Frequéncia de Hibernacao 0.00~Frequéncia de despertar Hz 0.00 A
(P8-49)

P8-52 Atraso de Hibernagdo 0.0s76500.0s s 0.0 ¥
P8-53 | Tempo atual de funcionamento | 0.0min6500.0min min 0.0 *
0: Desabilitado

P8-55 | O modo de incéndio foi 1: Ativa o modo 1 para permitir a

ativado parada de emergéncia do terminal N.A. 0 *

2: O modo 2 é ativado e paradas
ndo sado permitidas
Frequéncia forgada no modo de| § goHz ~ F ancia Maxi
P8-56 . z ~ Frequéncia Maxima Hz | 50.00 *
incéndio
Grupo P9: Falhas e Protecao
Protecéo contra sobrecarga do | 0: Desabilitado
P9-00 ¢ g N NA. | 1 *
motor 1: Habilitado
Ganho da protecao contra
P9-01 protee 0.20~10.00 NA. | 100 | =
sobrecarga do motor
Coeficiente de pré-aviso de
P9-02 P 50%~100% % | 80 | =
sobrecarga do motor
P9-03 | Ganho de interrupgéo por sobretensdo | 0~100 N.A. 30 ¥
po-04 |  lensdodeprotegaode 1,5, 50 0v v | 7600 | %
interrupcéo por sobretenséo

P9-05 |Ganho de interrupgao por sobrecorrente| 0~100 N.A. 20 Y
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Capitulo 6 Tabela de Parametros

Parametro

Nome do Parametro

Faixa de configuragéo

Unid

Padrao

Modif

P9-06

Corrente de protegéo por
interrupcao por sobrecorrente

100%~200%

%

150

P9-07

Curto-circuito ao terra ao ligar

0: Desabilitado
1: Habilitado

N.A.

P9-09

Tempos de reinicializagcdo automatica

0~20

N.A.

P9-10

Acgéo DO durante reinicializagao
automatica de falha

0: Nao agir
1: Agir

N.A.

P9-11

Atraso na reinicializagado automatica de falha

0.1s~100.0s

1.0

P9-12

Selecao da protecao contra
perda de fase de entrada

0: Desabilitado
1: Habilitado

N.A.

P9-13

Selegéo da protegéo contra
perda de fase de saida

0: Desabilitado
1: Habilitado

N.A.

P9-14

Primeiro tipo de falha

P9-15

Segundo tipo de falha

P9-16

Terceiro tipo de falha

0: Sem falha

1: Reservado

2: Sobrecorrente de aceleragéo

3: Sobrecorrente de desaceleracao
4: Sobrecorrente de velocidade
constante

5: Sobretenséo de aceleragao

6: Sobretensdo de desaceleragao
7: Sobretenséo de velocidade
constante

8: Sobrecarga do resistor de buffer
9: Subtensao

10: Sobrecarga do conversor de
frequéncia

11: Sobrecarga do motor

12: Perda de fase de entrada

13: Perda de fase de saida

14: Superaquecimento do modulo
15: Falha externa

16: Comunicagao anormal

17: Contator anormal

18: Detecgéo de corrente anormal
19: Ajuste anormal do motor

20:
21: Leitura e gravagéo anormais de

Reservado

parametros
22: Hardware do inversor anormal

N.A.

JJ

N.A.

JJ

N.A.

JJ
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Parametro Nome do Parametro Faixa de Configuragéo Unid | Padrao |Modif

23: Curto-circuito do motor para o

terra

24: Reservado

25: Reservado

26: Chegada do tempo de

operagao

27: Falha definida pelo usuario 1

28: Falha definida pelo usuario 2

29: Energia ligada

30: Descarregamento de carga

31: Perda de feedback do PID

durante a operagéo

40: Tempo limite rapido de

limitagcdo de corrente

41: Troca de motor durante

operagao

42: Desvio excessivo de

velocidade

43: Sobrevelocidade do motor

45: Reservado
P9-17 Frequéncia na 32 falha N.A. N.A. | N.A. °
P9-18 Corrente na 32 falha N.A. N.A. | N.A. °
P9-19 | Tensao do barramento na 32 falha N.A. N.A. | N.A. °
P9-20 Status dos terminais de entrada na NA. NA | NA .

32 falha
Status dos terminais de saida na
P9-21 N.A. N.A. | N.A. °
32falha
P9-22 | Status do inversor na 32 falha N.A. N.A. | N.A. °
P9-23 [Tempo de energizacdo na 32 falha | N.A. N.A. | N.A. °
P9-24 | Tempo de operacéo na 32 falha N.A. N.A. | N.A. °
P9-27 | Frequéncia na 22 falha N.A. N.A. | N.A °
P9-28 Corrente na 22 falha N.A. N.A. | N.A. °
P9-29 |Tensao do barramento na 22 falha| N.A. N.A. | N.A. °
Status dos terminais de entrada

P9-30 N.A. N.A. | N.A. °

na 22 falha
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Capitulo 6 Tabela de parametros

Parametro Nome do Parémetro Faixa de configuracéo Unid |Padrédo |Modif
Status dos terminais de saida na
P9-31 u nal ! N.A. NA. | NA. .
22 falha
pP9-32 | Status do inversor na 22 falha N.A. NA. | NA. °
Tempo de energizacao na 22 falha
P9-33 N.A. N.A. | NA. °
P9-34 | Tempo de operagdo na 2% falha | NA. NA. | NA. .
P9-37 | Frequéncia na 12 falha N.A. N.A. | N.A. o
P9-38 Corrente na 12 falha N.A. N.A. | NA. °
P9-39 | Tens&o do barramento na 12 falha| N A. NA. | NA. °
P9-40 Status dos terminais de entrada na NA. NA | NA .
12 falha
Pg-41 Status dos terminais de saida na NA. NA | NA .
12 falha
P9-42 | Status do inversor na 22 falha N.A. N.A. | NA °
P9-43 |Tempo de energizagao na 12 falha N.A. N.A. | N.A. °
P9-44 Frequéncia na 12 falha N.A. N.A. | NA. °
Bit: Sobrecarga do motor (11)
0: Parada livre
1: Desligar conforme o modo
de desligamento
Selecgéo de acgdo de protegéo 2: Continuar operando
¢ ¢ protee Dezena: Perda de fase de
contra falhas 1
P9-47 entrada (12) N.A. [ 00000 | e
Centena: Perda de fase de
saida (13)
Milhar: Falha externa (15)
Dez Milhar: Comunicagao
anormal (16)
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Parametro|  Nome do Parametro Faixa de configuragéo Unid |Padrdo |Modif

Local das unidades: Falha no cartdo Encoder/PG
0: Parada livre

Local das dezenas: Leitura e escrita anormais do
codigo de fungéo

0: Parada livre

Selegéo da agdo de  |1: Parar conforme o modo de parada configurado
P9-48 protecéo contra falha 2 |Local das centenas: Selecao da agdo em caso de| N A. 0 Y
(acima de 18,5 kW) |falha por sobrecarga do inversor

0: Parada livre

1: Operacéo de redugéo

Local dos milhares: Motor superaquecido
Local das dezenas de milhar: Tempo de operagéo

atingido

Unidade das unidades (1): Falha definida
pelo usuario 1

0: Estacionamento livre

1: Parar conforme 0 modo de parada

2: Continuar operando

Dezena (10): Falha definida pelo usuario 2
0: Estacionamento livre

1: Parar conforme o modo de parada

2: Continuar operando

Centena (100): Quando o tempo de
energizagao chega

0: Parada livre

Selecao da acdo de | 1: Parar conforme o modo de parada
P9-49 protecdo contra falha 3 | 2: Continuar operando N.A. 0 e
(acima de 18,5kW) Milhar (1000): Carga caiu
0: Estacionamento livre

®
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1: Desacelerar até parar

2: Saltar diretamente para 7% da
frequéncia nominal do motor e continuar
operando, se a carga nao for removida
(com recuperagdo automatica para definir
frequéncia de operagao)

Dez milhar (10000): Perda de feedback do
PID durante operagéo

0: Parada livre

1: Parar conforme o modo de parada

2: Continuar operando
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Capitulo 6 Tabela de parametros

energia

barramento)

Parametro| ~ Nome do parametro Faixa de configuragdo Unid | Padrao |Modif
Local as unidades: Desvio de
velocidade muito grande 0: Parada
livre
Selegao de agao de 1: Parar conforme o modo de NA
P9-50 protecéo contra falha 4 parada : - Y
(acima de 18,5 kW) 2: Continuar operando
Local das dezenas: Sobrevelocidade
do motor Local das centenas: Posigao
inicial incorreta
0: Operar na frequéncia de operagéo atual
Selecéo de frequéncia para | . Operar na frequéncia configurada
PO-54 continuar operando em 2: Operar na frequéncia do limite superior 0 e
caso de falha 3: Operar na frequéncia do limite inferior
4: Operar na frequéncia de espera normal
Frequéncia reversa em caso 60.0% ~~ 100.0% (100.0%
P9-55 g i corresponde a frequéncia méaxima | Hz | 100.0% *
de anomalia
P0-10)
Segundo tempo de 0: Sem sensor de temperatura N.A
P9-56 energizagao (acima de 1: Pt100 0 *
18,5 kW) 2: Pt1000
Segundo tempo de operagéo
pg.57 | °9UNCO EMPO€e OPETACES 1 4o n00°C ¢ | 11oc | ®
(acima de 18,5 kW)
Frequéncia na primeira falha . 3 . 3 N
P9-58 (acima de 18,5 kW) 0°C~200°C C 90°C
Selegdo da agdo em caso | 0: Invalido
P9-59 de falha instanténea de 1: Desacelerar N.A. 0 Y
energia 2: Desacelerar até parar
Tenséo de avaliagéo de
P9-60 |pausa em falha instantanea | P9-62~100.0% % 100 *
de energia
Tempo de avaliagao para
P9-61 - . 0.0s~100.0s S 0.50 *
recuperacao de energia
Tensgo de avaliagao em | 1, 1o, _100.0% (Tensao padréo do
P9-62 falha instantanea de o o P % 80 F




Capitulo 6 Tabela de parametros

kW)

entrada HDI (Di5)

5: Comunicacéo fornecida
6: Instrugédo de configuragao
multi referencia

Parametro Nome do Parametro Faixa de configuragao Unid |Padrédo Modif
5 0: Desabilitad
P9-63 Protecao contra perda de es?. ilitado NA. 0 "
carga 1: Habilitado
P9-64 |Nivel de detecgéo de perda de carga | 0.0%~100.0% % 10.0 Y
P9-65 [fempo de detecgéo de perda de carga| 0.0s~ 60.0s s 1.0 e
Valor de detecgao de 0.0%~50.0% (frequéncia o o
- *
P9-67 sobrevelocidade (Acima de 18,5 kW) | maxima) % 20.00%
PO.-68 Tem.po de det-ecgéo de 0.0s: sem detecgao S 1.0s %
sobrevelocidade (Acima de 18,5 kW) | 0.1~60.0s
Val 3 i
alor de " deteccao de desvio| ; 4o, g4 g9 (frequéncia
P9-69 |excessivo de velocidade (Acima . % 20.00% w
maxima)
de 18,5 kW)
Tempo de detecgéo de desvio _ _
P9-70 excessivo de velocidade 8.?&6?)6(? detecgao S 5.0s e
(Acima de 18,5 kW) HITOUS
Ganho proporcional KP para parada
P9-71 | instantanea sem interrupgéo (Acima | 0~100 N.A. 40 w
de 18,5 kW)
Coeficiente integral Ki para
P9-72 parada instantanea sem 0~100 N.A. 30 Y
interrupgao (Acima de 18,5 kW)
Tempo de desaceleragéo para
P9-73 | acao de parada instantanea sem | 0~300.0s s 20.0s *
interrupgao (Acima de 18,5 kW)
Grupo PA: Processo de controle e fungao PID
0: Configuracao PA-01
1: A1
2:Potenciémetro local
Fonte de referéncia .
_ 3: Reserva
PA-00 PID (Abaixo de 15 4:Configuracéo de pulsos de | N A 0 *
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Capitulo 6 Tabela de parametros

Parametro Nome do Parametro Faixa de configuragéo Unid | Padrao [Modif
0: Configuracao PA-01
1: Ai1
2:Potenciémetro local
Fonte de referéncia 3: Reservado
PA-00 PID (Abaixo de 15 4:Configuracdo de pulsos de | N.A 0 %
kW) entrada HDI (Di5)
5: Comunicacgao fornecida
6: Instrugdo de configuragao
multi referencia
PA-01 Ajuste do valor PID 0.0%~100.0% % 50.0 *
0: A1
1: Al2 (potencidmetro local)
2: Reservado
3: Reservado
PAL02 Fonte de realimentagdo PID 4: Configuracao de pulsos de NA 0 N
] entrada HDI (Di5) '
5: Dado por comunicagao
6: Al1 + Al2
7: MAX (JAI1], |AI2])
8: MIN (JAl1], |AI2])
0: Agéao diret
PA-03 | Direcdo de acdo do PID gdo direta NA | o %
1: Agao reversa
PA-04 Escala da referéncia do PID 0~65535 N.A 1000 e
PA-05 Ganho proporcional KP1 0.0~100.0 N.A 20.0 *
PA-06 Tempo integral Ti1 0.01s~10.00s s 2.00 *
PA-07 Tempo derivado Td1 0.000s~10.000s S 0.000 *
Frequéncia de corte para
PA-08 quenc P 0.000Hz~Frequéncia maxima| Hz | 0.00 |
rotagao reversa do PID
PA-09 Limite de desvio do PID 0.0%~100.0% % 0.0 Y
PA-10 | Limite do termo derivativo 0.00%~100.00% % 0.10 *
PA-11 Tempo de transigdo da referéncia PID | 0.00s~650.00s S 0.00 e
PA-12 Tempo de filtro da realimentacéo PID | 0.00s~60.00s s 0.00 Y
PA-13 Tempo de filtro da saida PID 0.00s~60.00s S 0.00 ¥
PA-15 Ganho proporcional KP2 0.0~100.0 N.A. 20.0 Y




Capitulo 6 Tabela de parametros

Parametro Nome do Parametro Faixa de configuragéo Unid | Padrao |Modif
PA-16 Tempo integral T2 0.01s~10.00s s 2.00 Y
PA-17 Tempo derivado TD2 0.000s~10.000s s 0.000 Y

0: Nao ha troca
PA18 Condi(,zéo de troca de 1: N&o ha troca pelo terminal DI |, 0 "
parametros PID 2: Troca automatica por desvio
PA-19 Desvio para troca PID 1 0.0%~ PA-20 % 20.0 ¥
PA-20 | Desvio para troca PID 2 PA-19~100.0% % 80.0 *
PA-21 Valor inicial do PID 0.0%~100.0% % 0.0 b4
Tempo de retencao do valor
PA-22 L 0.00s~650.00s s 0.00 *
inicial
PA.23 Desvio maximo entre saidas 0.00% até 100.00% " 1.00 N
- PID (sentido direto) 0o ate TURET ° '
Desvio maximo entre
PA-24 saidas PID (sentido direto) | 0.00% to 100.00% % 1.00 Y
Um bit: separagéo integral
0: Invalido
Propriedades da acéo 1: Valido
integral Dezena: Para a integracédo
PA-25 quando a saida atingir o valor N.A. 00 *
limite
0: Continuar a pontuagao
1: Parar a integracao
Limite para deteccdio de O.O:INao detNector perda de
PA-26 . ~ realimentagéo % 0.0 *
perda de realimentagao
0.1%~100.0%
Tempo para detecgdo de
PA-27 PO para deleceao | 0.0s~20.0s s | 100 | %
perda de realimentagao
PA-28 Operagéo PID em parada 0: Nenhuma operagéao do PID na parada NA. 0 %

1: Operagéo do PID na parada
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Parametro Nome do Parametro Faixa de configuracdo |uUnid Padrao Modif
Grupo PB: Frequéncia de Oscilagcdo, Comprimento Fixo e Contagem
0: Relativo a frequéncia
Modo de configuracao de oscilacao
PB-00 - disoonivel ac central NA. | 0 | %
(Nao disponivel acima de 18.5 kW) | 4. poiativo a frequéncia Sl
maxima
PB-01 Am;zlituqe da 'frequé.ncia de oscilagao 0.0%~100.0% % 0.0 X
(Nao disponivel acima de 18,5 kW)
PB-02 Passo da o.scilagéo (Nao disponivel 0.0%~50.0% % 0.0 ”
acima de 18,5 kW)
PB-03 Ciclo de o§C|Iagao (Nao disponivel 0.15~3000.0s S 10.0 %
acima de 18,5 kW)
Coeficiente de subida da onda triangular . . .
PB-04 (N&o disponivel acima de 18,5 Kw) 0.0%~100.0% %o 50.0 ®
PB-05 Comprimento ajustado 0~65535m m 1000 *
PB-06 Comprimento real 0 ~65535m m 0 ¥
PB-07 Pulsos por metro 0.1~6553.5 N.A. 1100.0 A
PB-08 Valor de contagem definido 1~65535 N.A. | 1000 e
PB-09 Valor de contagem designado 1~65535 N.A. | 1000 *
Grupo PC: Multi Referéncia e Fungédo PLC Simples
PC-00 Velocidade Multi Referencia 0 100.0%~100.0% % 0.0 ¥
PC-01 Velocidade Multi Referencia 1 100.0%~100.0% % 0.0 e
PC-02 Velocidade Multi Referencia 2 100.0%~100.0% % 0.0 *
PC-03 Velocidade Multi Referencia 3 100.0%~100.0% % 0.0 *
PC-04 Velocidade Multi Referencia 4 100.0%~100.0% % 0.0 *
PC-05 Velocidade Multi Referencia 5 100.0%~100.0% % 0.0 *
PC-06 Velocidade Multi Referencia 6 100.0%~100.0% % 0.0 o
PC-07 Velocidade Multi Referencia 7 100.0%~100.0% % 0.0 o
0: Desligar ap6s operacao unica
1: Manter valor final apos
PC-16 Modo de operagéo do PLC operagao Gnica NA. 0 %
simples 2: Ciclo continuo (repetigéo
automatica)
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Parametro Nome do Parametro Faixa de configuragao Unid  |Padrao| Modif

Bit da unidade: Selegao de
memoria apos falha de energia
Unidade

0: Sem memodria apds falha de

Selegao de retengéo do PLC energia
PC-17 simples 1: Memodria apds falha de NA. 00 %
energia

Dezena: Selegcdo de memoria
apos desligamento

0: Desligamento sem memoria
1: Memodria apos desligamento

Tempo de execugdo do estagio | 0.0s (h) ~6553.5s
PC-18 _ 0.0sth) 00 | =
0 do PLC simples (h)

Tempo de aceleracdo/desaceleracao
PC-19 po ¢ gaor “°lo0as N.A. 0o | #
do estagio 7 do PLC simples

Tempo de execugdo do estagio 0.0s (h) ~6553.5s

PC-20 _ 00sth) |00 | =%
1 do PLC simples (h)
Tempo de aceleragao/desaceleragao
PC-21 | 4o estagio 7 do PLC simples 0a3 N.A. 0 *
pC.op | Tempo de execucao do estagio 2 | 0.0s (h) ~6553.5s 0ost) |00 N

do PLC simples (h)

Tempo de aeragéo/desaceleragédo do
PC-23 . . 0a3 N.A. 0 e
estagio 3 do PLC simples

Tempo de execugdo do estagio 3 0.0s (h) ~6553.5s

PC-24
do PLC simples (h)

0.0s(h) |00 | =
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Tempo de aceleragdo/desaceleragio

PC-25 Oto3 N.A. 0 *

do estagio 7 do PLC simples

Tempo de execugéo do estagio4 | 0.0s (h) ~6553.5s

PC-26 | 4o PLC simples (h)

0.0sh) |00 | =

Tempo de aceleracao/desaceleragao
PC-27 po gaot “°10a3 N.A. 0o | =%
do estagio 7 do PLC simples

Tempo de execuGdo do estdgio 5 do| 0.0s (h) ~6553.5s

PC-28 PLC simples (h)

0.0sh) |00 | =

Tempo de aceleracao/desaceleragao
PC-29 po gaor “°loas N.A. 0o | %
do estagio 7 do PLC simples

Tempo de execugdo do estagio 6 do | 0.0s (h) ~6553.5s

PC-30
PLC simples (h)

0.0sth) |00 | =*
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Parametro Nome do Parametro Faixa de configuragéo Unid  |Padraol Modif
Tempo de aceleragdo/desaceleragao 0a3
PC-31 do estégio 6 do PLC simples NA. | 0 | *
PC.32 Tempo de execugdo do estagio 7 () (h) N
- do PLC simples 0.0s (h 6553.5s (h 0.0s(h) 0.0
Tempo de aceleragao/desaceleragao
PC-33 . ) 0a3 N.A. 0 W
do estagio 7 do PLC simples
PC-50 Unidac~ie de tempo. para 0: s (segundo); NLA. 0 %
execucgao do PLC simples 1: h (hora)
0: Definido pelo cédigo de
funcao PC-00
1: Entrada analégica Al1
2: Entrada analdgica Al2
Fonte de referéncia para o (potenciémetro local)
PC-51 segmento 0 3: Reservado NA. 0 *
4: Pulsos de entrada HDI
5: Saida do controlador PID
6: Frequéncia pré-definida
(P0-08).
Grupo PD: Comunicagéo
0: 300BPS
1: 600BPS
2: 1200BPS
3: 2400BPS
4:4800BPS
PD- T: issé N.A. *
00 axa de transmissao 5- 9600BPS 5
6: 19200BPS
7: 38400BPS
8: 57600BPS
9: 115200BPS
0: Sem verificagao (8-N-2)
1: Paridade par (8-E-1)
PD-01 F t N.A. Y
0 ormato de dados 2: Paridade impar (8-0-1) 0
3 : 8-N-1
PD-02 Endereco local 1~247 N.A. 1
PD-03 Atraso de resposta 0~20ms ms 2 Y
0.0 (invalido);
PD-04 imi icaca i A
0 Tempo limite de comunicagéo 0.15~30.0s s 0.0
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Parametro |  Nome do Parametro Faixa de configuragéo Unid | Padrdo [Modif
Selegéo de formato da Um bit: MODBUS
PD-05 transmissao de dados 0: Protocolo MODBUS atipico N.A. 1 Y
1: Protocolo MODBUS padrao
Resolucao de corrente lida 0: 0.01A
PD-06 . L A 0 e
via comunicagao 1: 0.1A
0: Configuragao do cadigo de
funcao PD-08
1: Ai1
Fonte do comando de | 2:Poténciometro local
torque 3: Reservado
PD-07 ) - N.A. 0 *
4: Configuragdes do pulso
PULSE
5: Comunicacao fornecida
A escala completa das op¢des
1-7 corresponde a PD-08
PD-08 | Valor de referéncia de torque | 200.0% ~ 200.0% B 150 A
PD-10 Frequéncia maxima positiva no 0.00I-’Iz.~ Frequéncia Hy 50.00 %
controle de torque maxima
Frequéncia maxima reversa 0.00Hz~F énci
PD-11 K oonz ~rrequencia Hz | 50.00 %
no controle de torque maxima
Tempo de filtragem do
PD-13 i 0.00s ~ 10.00s s 0.00 Y
sinal de torque
Te d I a
PD-14 | o PO e ACCISTAGAOEM 4 o 1000.0s s 10.0 *
modo de torque
Tempo de desaceleracéo
PD-15 P 3 1 0.0s ~ 1000.0s s 10.0 *
em modo torque
PD-17 Selegéo d-e modo 0: Modo velocidade NA. 0 *
operacional 1: Modo torque
Grupo PP: Gerenciamento do nimero do parametro
PP-00 Senha do usuario 0~65535 N.A. 00000 Y
Parametros de 0: Nenhuma operacéao
L 01: Restaurar padrao de fabrica
PP-01 inicializagéo N.A. 000 *

(exceto parametros do motor)
02: Limpar registros historicos
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Parametro |  Nome do Parametro Faixa de configuragéo Unid | Padrao |Modif
Um bit: grupo U de selegéo da
exibicao
Selegéo de exibicado de 0: Nao exibir
PP.02 grupos de parametros 1: Exibir NA 11 N
i Dezena: Grupo A de selegdo da o
exibicao
0: N&o exibir
1: Exibir
Propriedades de 0: Modificavel
PP-04 p L R ? I |cav.e. . N.A. 0 RAe
modificagdo do parametro |1: Ndo modificavel
Grupo A5: Parametro de otimizagdo do controle
Frequéncia maxima de 0: Afaixa inteira é sete estagios
A5-00 | comutagdo DPWM 1: Comutagao automatica 7/5 Hz 0 *
estagios
. 0: Modulagéo assincrona
A5-01 | Modo de modulagao PWM ., N.A. 0 bAe
1: Modulagéo sincrona
Selegédo do modo de 0: Sem compensag&o
morta
A5-03 | Profundidade do PWM aleatério | 0~g N.A. 0 Y
A5-04 Limitagao réPida de 0: Des?.bilitado ) NA. 1 %
corrente esta habilitada 1: Habilita a fungéo
Ajuste do ponto de 200.0/
A5-06 150.0V~500.0V \Y, *
subtens&o 350.0
Ajuste do ponto da zona
A5-08 ) P 100~200% % 150% *
morta
Ajuste do ponto de Depende o
A5-09 200.0-2500.0V \Y, *
sobretensao modelo
Grupo B2: Paradmetro de otimizagao
B2-01 Limitar a frenagem 330.0V ~ 800.0V V 360.0/ =
690.0
0: Nenhuma saida de corrente
B2-02 Selecione o modo de 1: O sistema funciona normalmente NA 0 N
operagao de OHz 2: Saida com corrente de frenagem o
CC de parada P6-13
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Nome do Parametro Faixa de configuragao Unid | Padrao |Modif
0: Indica o modo restrito 0
Modo de limitagao da 1: indica o modo restrito 1
B2-03 portadora de baixa 2:Faixa irrestrita (portadora NA. 0 %
frequéncia constante em todas as faixas
de frequéncia)
Grupo B3: Parametros de correcao AIAO
B3-00 Ai1: tensao indicada 1 9.999V~10.000V V 3.000 *
B3-01 | Ai1: tensdo medida 1 9.999V~10.000V \% 3.000 bAe
B3-02 | Al1: tensédo indicada 2 9.999V~10.000V \Y 8.000 ¥
B3-03 | Ai1: tensdo medida 2 9.999V~10.000V \Y, 8.000 RAe
B3-12 | Ao1: tensdo de referéncia 1 9.999V~10.000V V 3.000 bAe
B3-13 | Ao1:tensdo medida 1 9.999V~10.000V \% 3.000 R e
B3-14 | Ao1: tensao de referéncia 2 9.999V~10.000V \% 8.000 bAe
B3-15 | Ao1:tensdo medida 2 9.999V~10.000V v 8.000 Y
Grupo B4: Parametros de controle mestre/escravo
B54-00 Habilitagdo do controle | O: ProiF).ido NA. 0 %
mestre/escravo 1: Habilitado
~ . o a
B4-01 Se_le(?ao das unldafje.s 0: PrmmPaI . NA. 0 N E
principal e secundaria 1: Da maquina =
B4-02 Selecao lda orlgclam.da 0: Frequtanc!a de operafga? NLA. 0 %
frequéncia do principal 1: Frequéncia de referéncia
Selegao da origem de :Na i
B4-03 ¢ 9 0: Néo sequir N.A. 0 *
comando do escravo 1: Me siga
Fator de escala de frequéncia
B4-04 0.00%~600.00% % 100.00 ¥
do escravo
B4-g5 | Coeficiente detorqueno |, 0 1600 N.A. | 1.00 %
escravo
Compensagéo fixa de
B4-06 P ¢ 50.00%~50.00% % 0.00 *
torque no escravo
Limite de desvio de
B4-07 . 0.20%~10.00% % 0.50 A
frequéncia
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Parametro Nome do Parametro Faixa de Configuragao Unid | Padrao [Modif
Tempo de detecgao da

B4-08 comunicagao 0.00s~10.0s S 0.1 *

primaria/secundaria off-line

Grupo B5: Parametros de fungao de frenagem

Selecgao de habilitacdo d : ibi

B5-00 elecéo de habili ac.;:ao o |0 Pro@.ldo NA. 0 %
controle de freio 1: Habilitado
B5-01 | Frequéncia para liberagéo do freio | 0.00Hz~20.00Hz Hz 2.5 *
Tempo de manutengao da
B5-02 . . - 0.0s~20.0s s 1.0 *
frequéncia de liberagcao

Limite de corrente no periodo

B5-03 B ) 50.0%~200.0% % 120.0 *
de retengao do freio

B5-04 |Frequéncia para acionar o freio 0.00Hz~20.00Hz Hz 1.5 *
B5-05 |tempo de atraso para acionar o freio 0.0s~20.0s S 0.0 *

T ~
B5-06 emp? d? manutfengao da 0.0s~20.0s s 1.0 *

frequéncia de acionamento

6.2 Pardmetros de Monitoramento
Nome do Parametro FEPEeD Unid Padréo Modif
configuracéao
Grupo UO: Monitoramento

U0-00 Frequéncia de operacao N.A. Hz 0.01Hz °
U0-01 Frequéncia de referéncia N.A. Hz 0.01Hz °
U0-02 Tensao do barramento CC N.A. Vv 0.1V °
U0-03 Tensao de saida N.A. Vv 1V °
U0-04 Corrente de saida N.A. A 0.01A °
U0-05 Poténcia de saida N.A. kW 0.1kW °
U0-06 Torque de saida N.A. % 0.1% °
uo-07 Estado DI N.A. N.A. 1 °
U0-08 Estado DO N.A. N.A. 1 °
U0-09 Tensao de Al1 N.A. V 0.01v °
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6.2 Parametros de monitoramento

Parametro Nome do Parametro Eii:zgi?agéo Unid Padrao Modif
uo-10 Tenséo Al2 N.A. V 0.01Vv °
Uo-11 Tenséo Al3 N.A. V 0.01Vv )
uo0-12 Valor de contagem N.A. N.A. 1 °
Uo0-13 Valor de comprimento N.A. N.A. 1 °
uo-14 Velocidade de carga N.A. N.A. 1 °
Uo-15 Setpoint do PID N.A. N.A. 1 °
U0-16 Feedback do PID N.A. N.A. 1 °
uo-17 Estagio do CLP N.A. N.A. 1 °
Uo0-18 Frequéncia de pulsos de entrada N.A. kHz 0.01kHz °
uo-19 Velocidade de realimentagéo N.A. Hz 0.1Hz .
U0-20 Tempo restante de operagao N.A. Min 0.1Min °
U0-21 Tenséo de Ai1 (pré-corregéo) N.A. \Y 0.001V °
U0-22 | Tenséo de Ai2 (pré-corregao) N.A. \ 0.001V °
U0-23 | Tenséo de Ai3 (pré-corregao) N.A. \Y 0.001V °
U0-24 | Velocidade linear N.A. m/Min 1m/Min °
U0-25 | Tempo acumulado de energizagao N.A. Min 1Min ° ;—f
U0-26 | Tempo acumulado de operagao N.A. Min 0.1Min ° i
U0-27 | Frequéncia de entrada de pulsos N.A. Hz 1Hz ° _
U0-28 | Valor configurado via comunicagéo N.A. % 0.01% °
U0-30 | Frequéncia principal X N.A. Hz 0.01Hz °
U0-31 Frequéncia auxiliar Y N.A. Hz 0.01Hz °
U0-32 | Leitura de registro por enderego N.A. N.A. 1 °
Uo-35 Torque de referéncia N.A. % 0.1% o
u0-37 Angulo do fator de poténcia N.A. ° 0.1° .
U0-39 [Tenséo de referéncia (modo V/F separado) N.A. \Y 1V °
U0-40 |Tensao de saida (modo V/F separado) N.A. Vv 1V °
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- . Faixa de . - Modif
arametro Nome do Parametro Configurag&o Unid Padréo odi
U0-41 Visualizagao do estado das DI N.A. N.A. 1 °
u0-42 Visualizagao do estado das DO N.A. N.A. 1 °

Visualizacao de fungdes das DI —
u0-43 N.A. N.A. 1 °
Grupo 1 (01-40)
Visualizacao de fungdes das DI- Grupo
U0-44 N.A. N.A. 1 °
2 (41-80)
u0-45 Informacdes das falhas N.A. N.A. 1 °
uU0-59 Frequéncia definida (%) N.A. % 0.01% °
U0-60 Frequéncia de operagéo (%) N.A. % 0.01% °
U0-61 Status do inversor N.A. N.A. 1 °
U0-62 Cadigo de falha atual N.A. N.A. 1 °
U0-65 Limite superior de torque N.A. % 0.1% °
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Grupo PO: Parametros padrao

Parametro Faixa de configuracéo Padrdo | Modif

Nome do parametro

P0-01 Modo de controle do motor 0~2 1 *

0: Controle vetorial de malha aberta

Refere-se ao controle vetorial de malha aberta, adequado para situagdes gerais de controle de alto
desempenho. Um inversor pode acionar apenas um motor.

1: Controle V/F

E adequado para situagdes em que os requisitos de carga néo séo altos ou em que um inversor aciona
varios motores, como ventiladores e bombas. Aviso: O processo de identificagdo dos pardmetros do motor
deve ser realizado quando o modo de controle vetorial estiver selecionado. Somente parametros precisos
do motor podem se beneficiar do modo de controle vetorial. Um melhor desempenho pode ser obtido
ajustando o codigo de fungéo do grupo de parametros P2 do regulador de velocidade.

£ Io1dey)
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Parametro

Nome do parametro

Faixa de Configuragéo

Padrao

Modif

P0-02

Selecéao de fonte de comando

0~2

Selecione o canal de entrada do comando de execugao do inversor.

0: O comando de execugéo é controlado pelas teclas RUN, STOP/RES no teclado.

1: O comando de execugéao é controlado pelos terminais de entrada multifuncionais FWD, REYV,
JOGF, JOGR, etc.

2: O comando de execugéo é dado pelo computador superior através de comunicagao.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuragdo Padréo | Modif
Selegdo da fonte de
P0-03 g0 78 o 0~9 3 *
frequéncia principal X

0: Configuragéo digital do teclado (sem memdria quando desligado)

O valor inicial da frequéncia definida é o valor de P0-08. O valor da frequéncia definida do inversor
pode ser alterado através das teclas A e V¥ do teclado (ou das teclas PARA CIMA e PARA BAIXO
do terminal de entrada multifuncional).

Quando o inversor é desligado e ligado novamente, o valor de frequéncia definido retorna ao valor de

P0-08.




Capitulo 7 Descricao detalhada da fungéao

1: Configuragéao digital do teclado (desligamento da memoria)
O valor inicial da frequéncia definida é o valor de P0-08. O valor da frequéncia definida do inversor pode
ser alterado através das teclas A e ¥ no teclado (ou UP e DOWN do terminal de entrada multifuncional).

Quando o inversor é desligado e ligado novamente, a frequéncia definida € a frequéncia definida no
momento do ultimo desligamento, e o valor de correcao das teclas A e ¥ no teclado ou dos terminais
UP e DOWN é memorizado.

Vale lembrar que P0-23 é "selegao digital da memoéria de parada da frequéncia de ajuste”, P0-23 é usado
para selecionar se o valor de correcédo da frequéncia sera memorizado ou apagado quando o inversor
parar. P0O-23 esta relacionado ao desligamento, ndo a memdria de desligamento, portanto, preste atengao

na aplicagao.
2: Al1
3: Al2 Potenciémetro local

A frequéncia é determinada pelo terminal de entrada analdgico. A placa de controle fornece um

terminal de entrada analégica (Ai1). Entre eles:
Al1 pode ser uma entrada de tensédo de 0 V ~ 10 V ou uma entrada de corrente de 0 mA ~ 20 mA,
determinada por P4-39;

Al2 é o potencidbmetro da maquina;

Valor da tensao de entrada Al1 e Al2 e a relagao correspondente com a frequéncia alvo, o usuario pode
escolher livremente.

5: Pulso dado (DI5)

Afrequéncia fornecida é fornecida pelo pulso do terminal. Especificagdes do sinal de pulso fornecido: faixa
de tensdo de 9V a 30V, faixa de frequéncia de 0 kHz a 100 kHz. O pulso fornecido sé pode ser inserido
a partir do terminal de entrada multifuncional DI5. A relagéo entre a frequéncia de pulso de entrada do
terminal DI5 e a configuracdo correspondente é definida por meio de P4-28 a P4-31. A relacao
correspondente € uma relagéo linear correspondente entre dois pontos. O valor de 100,0% definido
correspondente a entrada de pulso refere-se a frequéncia maxima relativa PO -10%.

6: Instrucdo multissegmentada

Ao selecionar o modo de operagdo de comando multissegmento, é necessario inserir diferentes
combinagdes de estados dos terminais DI por meio da entrada digital para corresponder a diferentes
valores de frequéncia definidos. O inversor pode definir 4 terminais de comando multissegmento, 16
estados dos 4 terminais, que podem corresponder a quaisquer 16 "comandos multissegmento" por meio
do cdodigo de fungdo do grupo PC, sendo o "comando multissegmento” a porcentagem relativa a

frequéncia maxima P0-10.

Quando o terminal DI de entrada digital € usado como fungéo de terminal de comando multissegmento,
ele precisa ser definido no grupo P4. Para mais detalhes, consulte a descricdo do parametro de fungao

relacionado ao grupo P4.
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Capitulo 7 Descricao detalhada da funcéao

7: O programa € executado

Quando a frequéncia é definida para execugéo programada, a frequéncia de operagéo do inversor pode
ser alternada entre 1 e 16 comandos de frequéncia arbitrarios, e o tempo de retencéo e os respectivos
tempos de aceleracado e desaceleragdo de 1 a 16 comandos de frequéncia também podem ser definidos
pelo usuario. Para mais detalhes, consulte a descrigédo relevante do grupo PC.

8: PID
Selecione a saida do controle PID do processo como a frequéncia operacional.
9: Comunicacgéo fornecida

Isso significa que o canal principal de configuragédo de frequéncia é fornecido pelo computador host por
meio de comunicagao.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuragéo Padrdo | Modif

Fonte de frequéncia secundaria
Selegdo Y

P0-04 O mesmo que P0-03 0 *

Quando a frequéncia do canal auxiliar € usada como um canal de referéncia de frequéncia
independente (ou seja, a configuracdo de frequéncia é selecionada como comutagéo de X para Y), seu
uso é o mesmo que o do canal principal de configuragédo de frequéncia X. Para o método de uso,
consulte as instrucdes relevantes do P0-03.

Quando a frequéncia do canal auxiliar € usada para superposigao (ou seja, a configuragédo de
frequéncia é selecionada como X+Y, comutacéo de X para X+Y ou comutacéo de Y para X+Y), é
necessario prestar atencéao a:

1. Quando o canal auxiliar é digital dado:

Se o P0-08 néo funcionar, o ajuste de frequéncia realizado pelo usuario através das teclas A e ¥do
teclado (ou das teclas PARA CIMA e PARA BAIXO do terminal de entrada multifuncional) é ajustado
diretamente com base na frequéncia principal fornecida.

2. Quando o canal auxiliar € dado pela entrada analégica (Al1,Al2) ou dado pela entrada de pulso:

A entrada fornecida 100% corresponde a faixa de ajuste de frequéncia auxiliar, que pode ser definida
através de P0-05 e P0-06.

3. Quando o canal auxiliar recebe entrada de pulso:

Semelhante ao analégico fornecido.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuragéo Padrao Modif

Selecao da faixa Y da fonte de
frequéncia durante o empilhamento
Faixa Y da fonte de frequéncia

P0-06 , 0%~150% 100% ¥
durante o empilhamento

P0-05 0~1 0 ¥
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Quando o modo de combinagao dos canais principal e auxiliar € selecionado como "operagao principal e
auxiliar" (ou seja, P0-07 é definido como 1, 3 ou 4), esses dois parametros sdo usados para determinar

a faixa de ajuste dos canais auxiliares.
P0-05 é usado para determinar o objeto correspondente a faixa do canal auxiliar. Ele pode ser

selecionado em relagéo a frequéncia maxima ou em relagao ao canal principal X. Se for selecionado para
ser relativo ao canal principal, a faixa do canal auxiliar mudara com a frequéncia do canal principal.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuragao Padrao Modif
Selegéo do modo de superposigdo| Unidade: 0~4
PO-07 ¢ 6 SUperposic _ 0 %
da fonte de frequéncia Dezena: 0~4

Use este parametro para selecionar a frequéncia do canal fornecido. A configuragdo de frequéncia é
realizada pela combinagédo da configuragdo de frequéncia do canal principal X e da configuragdo de
frequéncia auxiliar Y. Local: Selegao da configuragédo de frequéncia:

0: Canal principal X

Canal principal X como frequéncia alvo.

1: Resultados das operagdes principal e auxiliar
Os resultados das operagdes principal e auxiliar sdo usados como frequéncia alvo, e a relagao entre as
operagdes principal e auxiliar € mostrada na descrigédo "dezenas" deste codigo de fungéo.

2: Alternar entre o canal principal X e o canal auxiliar Y

Quando a fun¢éo 18 do terminal de entrada multifuncional (comutagéo de frequéncia) for invalida, o canal
principal X sera usado como frequéncia alvo.

Quando a fun¢do 18 do terminal de entrada multifuncional (comutagcédo de configuragdo de frequéncia)
estiver valida, o canal auxiliar Y sera usado como frequéncia alvo.

3: Alternar entre o canal principal X e os resultados da operagéao principal e auxiliar

Quando a fungao 18 do terminal de entrada multifuncional (comutacao de frequéncia) for invalida, o canal

principal X sera usado como frequéncia alvo.

Quando a fungao 18 do terminal de entrada multifuncional (comutagéo de frequéncia) estiver ativa, os
resultados da operagéo principal e auxiliar serdo usados como frequéncia alvo.

4: Alternar entre o canal auxiliar Y e os resultados da operacao principal e auxiliar

Quando a fungéo 18 do terminal de entrada multifuncional (comutacao de frequéncia) for invalida, o canal
auxiliar Y sera usado como frequéncia alvo.

Quando a fungéo 18 do terminal de entrada multifuncional (comutacéo de frequéncia) estiver ativa, os
resultados das operagbes principal e auxiliar serdo usados como frequéncia alvo. Casa das dezenas:
Relagao entre as operacgdes principal e auxiliar na configuragédo de frequéncia:
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Capitulo 7 Descricao detalhada da funcéao

0: canal principal X + canal auxiliar Y

A soma do canal principal X e do canal auxiliar Y & usada como frequéncia alvo.
Realize a superposicao de frequéncias da funcao fornecida.

1: canal principal X-canal auxiliar Y

A diferencga entre o canal principal X e o canal auxiliar Y é usada como frequéncia alvo.

2: MAX (canal principal X, canal auxiliar Y)

Tome o maior valor absoluto do canal principal X e do canal auxiliar Y como a frequéncia alvo.
3: MIN (canal principal X, canal auxiliar Y)

Tome o menor valor absoluto do canal principal X e do canal auxiliar Y como a frequéncia alvo.

Além disso, quando a configuragdo de frequéncia é selecionada como operacgédo principal e auxiliar, a
frequéncia de deslocamento pode ser definida por meio de P0-21, e a frequéncia de deslocamento é
sobreposta aos resultados da operagéo principal e auxiliar para responder de forma flexivel a diversas
necessidades.

4: Primario x secundario

P0-08 Frequéncia predefinida 0.00 até a frequéncia maxima (P0-10)| 50.00Hz ¥

Quando a configuragao de frequéncia é selecionada como "configuragao digital" ou "terminal UP/DOWN"
o valor do cddigo de fungao é o valor inicial da configuracao digital de frequéncia do inversor.

b Nome do parametro Faixa de configuracéo Padrdao | Modif
P0-09 Dirego da partida 0: Indica a mesma diregéo o .
1: A diregao é reversa

Ao alterar este codigo de fungdo, o objetivo de alterar a diregdo do motor pode ser alcangado sem alterar
a fiagdo do motor. Sua fungédo é equivalente a ajustar quaisquer duas linhas do motor (U, V, W) para
realizar a conversao da diregdo de rotagao do motor.
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Parametro Nome do parametro Faixa de configuragéo Padrao Modif

50.00Hz~600.00Hz (PO-

P0-10 Frequéncia maxima 22=2)
50.0Hz~1200.0Hz (P0-22=1)

50.00Hz *

Quando a entrada analdgica € usada como configuragao de frequéncia, os respectivos 100,0% s&o
escalonados em relagao a P0-10.

A frequéncia maxima de saida pode atingir 1200 Hz. Para levar em consideragao os dois indicadores de
resolugdo do comando de frequéncia e faixa de entrada de frequéncia, o nimero de casas decimais do
comando de frequéncia pode ser selecionado através de P0-22.

Quando P0-22 é selecionado como 1, a resolugéo de frequéncia é 0,1 Hz e a faixa de
configuragao de P0-10 é 50.0Hz~1200.0Hz;

Quando P0-22 é selecionado como 2, a resolugéo de frequéncia € 0,01 Hz e a faixa de configuragéo de
P0-10 é 50,00 Hz ~ 600,00 Hz.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuragdo | Padrao | Modif

PO-11 Fonte do limite superior de frequéncia | 0 ~5 0 *

Define a configuragédo de frequéncia limite superior. A frequéncia limite superior pode ser proveniente da
configuracgao digital (P0-12) ou do canal de entrada analdgico. Ao usar a entrada analdgica para definir a
frequéncia limite superior, 100% da configuragao da entrada analdgica corresponde a P0-12.

Parametroj Nome do parametro Faixa de configuracéo Padréo Modif

Limite inferior de frequéncia(P0-14) até a 50 00Hz %

Frequéncia limite
frequéncia maxima (P0-10)

superior
Deslocamento do limite
superior de frequéncia

P0O-12

PO-13 0.00 até a frequéncia maxima (P0-10) 0.00Hz ¥

Define a configuragédo da frequéncia limite superior. A frequéncia limite superior pode ser proveniente da
configuracao digital (P0-12) ou do canal de entrada analdgico. Ao usar a entrada analdgica para definir a
frequéncia limite superior, 100% da configuragao da entrada analdgica corresponde a P0-12.

Parametro Nome do parémetro Faixa de Configuragéo Padréo Modif

0.00Hz 5¢

P0-14  |Limite inferior de frequéncia | 0.00 para o limite superior de frequéncia (P0-12)
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Capitulo 7 Descricao detalhada da funcéao

Quando o comando de frequéncia for menor que a frequéncia limite inferior definida por P0-14, o inversor
pode parar, operar na frequéncia limite inferior ou operar em velocidade zero, cujo modo de operagéo

pode ser selecionado por P8-14 (a frequéncia definida € menor que o0 modo de operagao de frequéncia
limite inferior).

Parametro| Nome do parametro Faixa de configuracédo Padrao | Modif
PO-15 |Frequéncia portadora | 0.5kHz~16.0kHz, padrio de fabrica ai‘;‘:l‘:e 4 =

Esta fungao ajusta a frequéncia portadora do inversor. Ao ajustar a frequéncia portadora,
o ruido do motor pode ser reduzido, o ponto de ressonancia do sistema mecanico pode ser reduzido, a
corrente de fuga fase-terra pode ser reduzida e a interferéncia gerada pelo inversor pode ser reduzida.

Quando a frequéncia da portadora é baixa, os componentes harménicos mais altos da corrente de saida
aumentam, a perda do motor aumenta e o aumento de temperatura do motor aumenta.

Quando a frequéncia portadora € alta, a perda do motor diminui e o aumento da temperatura do motor

diminui, mas a perda do inversor aumenta, o0 aumento da temperatura do inversor aumenta e a
interferéncia aumenta.

Parametrol] Nome do parametro Faixa de configuragéo Padrdo | Modif

Ajuste de frequéncia
P0O-16 portadora com 0~1 1 ¢
temperatura

A frequéncia da portadora é ajustada com a temperatura, o que significa que, quando o inversor

detecta que a temperatura do seu proprio radiador esta alta, ele reduz automaticamente a frequéncia da
portadora para reduzir o aumento de temperatura do inversor. Quando a temperatura do radiador esta
baixa, a frequéncia da portadora retorna gradualmente ao valor definido. Esta fungdo pode reduzir a
chance de alarme de superaquecimento do inversor.

Parametro| Nome do parametro Faixa de configuracéo Padrdo | Modif

0s~30000s(P0-19=0) Depende o

P0-17 | Tempo de aceleracao 1 0.0s~3000.0s(P0-19=1) del ¥
0.00s~300.00s(P0-19=2) modelo
0s~30000s(P0-19=0) Decende o

P0-18 |Tempo de desaceleragdo 1| 0.0s~3000.0s(P0-19=1) Z | 3
0.00s~300.00s(P0-19=2) modelo
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O tempo de aceleragao refere-se ao tempo necessario para o inversor acelerar da frequéncia zero até a
frequéncia de referéncia de aceleragéo e desaceleragdo (determinada por P0-25), conforme mostrado no
tempo de aceleragao definido na Figura 6-1.

O tempo de desaceleragao refere-se ao tempo necessario para o inversor desacelerar da frequéncia de
referéncia de aceleragdo e desaceleragao (determinada por P0-25) até a frequéncia zero, conforme
mostrado no tempo de desaceleragio definido na Figura 6-1.

A
Frequéncia de saida (Hz)

Frequéncia base de
aceleracéio/desaceleragio

Frequéncia setada

Time (t)
Tempo de aceleracdo atual |—| I—ITempo de desaceleracéo atual
" Tempo de aceleracéio setado ! 12 Tempo de desaceleracéo setado

Fig.6-1 Diagrama esquematico do tempo de aceleracao e desaceleragao

Parametro Nome do parametro Faixa de configuragao Padréo Modif

Unidade de tempo de
P0-19 ) . |02 L
aceleragao/desaceleragao

Para atender as necessidades de varios campos, o produto fornece 3 unidades de tempo de
aceleracdo e desaceleracao, a saber: 1 segundo, 0,1 segundo e 0,01 segundo.

Note:

Ao modificar este pardmetro de fungéo, o nimero de casas decimais exibido pelos 4 grupos de tempo de
aceleracdo e desaceleragao sera alterado, e o tempo de aceleragédo e desaceleragédo correspondente
também sera alterado. Atencao especial deve ser dada durante o processo de aplicagao.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuragéo Padrdo | Modif

Deslocamento de frequéncia da , . .
. - 0.00 até a frequéncia maxima

pPo-21 |fonte de frequéncia auxiliar para (P0-10) 0.00Hz ¥

superposicao de operagdo Xe Y

P0-22 Resolugao de frequéncia 1~2 2 *
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Este cddigo de fungao so é valido quando a configuragdo de frequéncia é selecionada como operagao
principal e auxiliar.

Quando a frequéncia é definida como a operacéao principal e auxiliar, P0-21 é usado como a frequéncia
de polarizagao e sobreposto aos resultados da operagéo principal e auxiliar como o valor de configuragao
de frequéncia final, para que a configuragédo de frequéncia possa ser mais flexivel.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuragéo Padrédo | Modif

Frequéncia definida digital

P0-23 memoria de desligamento 0~1 1 *

Esta fungao é valida somente quando a frequéncia esta definida como digital.

"Sem memoaria" significa que, apds a parada do inversor, o valor da frequéncia digital definida retorna ao
valor de P0-08 (frequéncia digital definida do teclado) e a corregédo de frequéncia realizada pelas teclas
A e ¥V no teclado ou pelos terminais UP e DOWN ¢ apagada.

"Memodria" significa que, apdés a parada do inversor, a frequéncia digital definida permanece a mesma
frequéncia definida no ultimo momento de parada, e a correcao de frequéncia realizada pelas teclas A e
¥ no teclado ou pelos terminais UP e DOWN permanece valida.

Parametro Nome do parédmetro Faixa de configuracao Padrao | Modif

Aceleragao/Desaceleragcao
P0-25 rag ¢ 0~1 0 *
frequéncia base de tempo

O tempo de aceleragao/desaceleragao refere-se ao tempo de aceleragdo/desaceleragdo da frequéncia
zero até a frequéncia definida por P0-25. A Figura 7-1 é um diagrama esquematico do tempo de
aceleracao/desaceleragao.

Quando P0-25 é selecionado como 1, o tempo de aceleragdo e desaceleragdo esta relacionado a
frequéncia definida. Se a frequéncia definida mudar frequentemente, a aceleragdo do motor também
mudara, portanto, atengao deve ser dada a aplicagao.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuragao Unid Modif

Frequéncia base para
P0-26 modificagdo UP/DOWN 0~1 0 *
durante a execugao
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Este par&metro s6 é valido quando a frequéncia esta definida como digital.

E usado para determinar qual método usar para corrigir a frequéncia definida quando as teclas A e ¥do
teclado ou o terminal UP/DOWN atuam, ou seja, se a frequéncia alvo aumenta ou diminui com base na
frequéncia de execugéo, ou aumenta ou diminui com base na frequéncia definida.

A diferenga entre as duas configuragdes € 6bvia quando o inversor estd em processo de aceleragao e
desaceleragéo, ou seja, se a frequéncia de operacgéo do inversor for diferente da frequéncia definida, a
selegao deste parametro sera muito diferente.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuragao Padrao Modif

Vinculando a fonte do comando a

= A¢
fonte de frequéncia 0~9 0

PO-27

Trés canais de comando em execucgéo sao definidos para ter precedéncia sobre nove canais de
frequéncia fornecidos para facilitar a comutagao sincrona.

O significado do canal de frequéncia fornecido acima € o mesmo que a configuragao de frequéncia do
canal principal X selecionado em P0-03. Consulte a descrigdo do cédigo de fungdo P0-03. Diferentes
canais de comando em execugado podem priorizar o mesmo canal de frequéncia fornecido. Quando o
comando em execuc¢ao tiver uma configuragédo de frequéncia prioritaria, a configuracao de frequéncia sera
definida por P0-03 a P0-07.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuragéo Padréo | Modif

P0-28 Valor de tensdo sobremodulada 0% ~100% 3 *

Este parametro é usado para aumentar a capacidade de tenséo de saida da regido de poténcia constante
do inversor, e a tensdo nominal do motor é de 100%. Quanto maior o valor, maior a capacidade de
elevagdo de tensdo, mas maior o conteudo de ondulagao de corrente, que deve ser observado no uso.
Geralmente, nenhuma modificagao é necessaria.

Parametro Nome do pardmetro Faixa de configuracédo Padréo Modif

Carregar para o teclado baixar
P0-29 para o conversor de frequéncia | 0~7 3
selecado de paradmetros

O download é o conversor de frequéncia para armazenar os valores dos pardmetros do cddigo de
fungéo no LCD.

Upload significa que o LCD grava os valores dos paradmetros do conversor de frequéncia armazenados
no conversor de frequéncia. Portanto, o LCD deve baixar os par@metros antes de carrega-los.
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Grupo 1: Parametros do motor 1

Parametro| Nome do parametro Faixa de configuragéo Padrdo | Modif
P1-00 | Selecéo do tipo de motor| 0~1 0 *
Depende o
P1-01 Poténcia nominal do motor | 0.1~1000KW P *
modelo
. ) Depende o
P1-02 Tensao nominal do motor 1~380V *
modelo
. Depende o
P1-03 Corrente nominal do motor | 0.01~100.00A *
modelo
P1-04 | Frequéncia nominal do motor | 0.01~Frequéncia maxima Dependeo]
modelo
Depende o
P1-05 | Velocidade nominal do motor | 1~65535rpm *
modelo

Os cédigos de fungdo acima sdo os parametros da placa de identificagdo do motor, e os parametros
relevantes precisam ser definidos com precisdo de acordo com a placa de identificacdo do motor.

Para obter melhor desempenho de controle vetorial, € necessario o autoaprendizado dos parametros do
motor, e a precisao dos resultados do ajuste esta intimamente relacionada a configuragdo correta dos
parametros da placa de identificagdo do motor.

Parametro E:rrgr?ngt?o Faixa de configuragao Padrio Modif
Resisténcia 0.0010Q~65.535Q) (Poténcia <
P1-06 do estator do 55kW) Parametros de *
motor 0.00010Q~6.5535Q) (Poténcia aprendizagem
>55kW)
0.0010Q~65.535Q) (Poténcia <
P1.07 Fr{c?tzirsfdin;izti(: 55kW) Parametros de *
0.00010~6.55350) (Poténcia aprendizagem
>55kW)
0.01mH~655.35mH (Poténcia <
P1.08 Indutancia de 55kW) Parametros de *
fuga do motor | ¢ 001mH~65.535mH (Poténcia aprendizagem
>55kW)
0.01mH~655.35mH (Poténcia <
o106 Indutancia mutua 55KkW) Parametros de N
i do motor 0.001mH~65.535mH (Poténcia aprendizagem
>55kW)
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Parametro Nome do parametro Faixa de Padrao Modif
configuragao

0.01A~P1-03 (Poténcia

P1-10 Corrente sem carga do motor < 55kW) Parametros de %
0.1A~P1-03 (Poténcia aprendizagem
>55kW)

P1-06 a P1-10 sdo os parametros do motor assincrono. Esses parametros geralmente nao constam na
placa de identificacdo do motor e precisam ser obtidos por meio do autoaprendizado automatico do inversor.
Entre eles, o "autoaprendizado estatico do motor assincrono" permite obter apenas trés parametros, P1-06
a P1-08, e o "autoaprendizado abrangente do motor assincrono" permite obter todos os cinco parametros,
mas também a sequéncia de fases do encoder, os parametros de corrente do anel PI, etc.

Ao alterar a poténcia nominal do motor (P1-01) ou a tensdo nominal do motor (P1-02), o inversor modificara
automaticamente os valores dos parametros de P1-06 a P1-10 e restaurara esses cinco parametros para os
parametros padrao do motor da série Y comumente usados.

Caso o motor de indugdo nao possa ser autoaprendido no local, os codigos de fungédo correspondentes
acima podem ser inseridos de acordo com os parametros fornecidos pelo fabricante do motor.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuracéo Padrdo | Modif

P1-37 Auto-tuning 0~2 0 *

0: Nenhuma operacéo, ou seja, a autoaprendizagem é proibida.
1: A maquina assincrona ainda esta em autoaprendizagem.

E adequado para situagdes em que o motor assincrono e a carga nao sdo faceis de desconectar e a
autoaprendizagem abrangente ndo pode ser realizada. Antes da autoaprendizagem estatica do motor
assincrono, o tipo de motor e os parametros da placa de identificagdo do motor P1-00 a P1-05 devem ser
definidos corretamente. A maquina assincrona é estatica e autoaprendizagem, e o inversor pode obter trés
parametros de P1-06 a P1-08.

Descricao da acao: Defina o cédigo de fungédo como 1 e pressione a tecla RUN. O inversor executara
o autoaprendizado estatico.

2: A maquina assincrona é totalmente autodidata

Para garantir o desempenho do controle dinamico do inversor, opte pela autoaprendizagem abrangente.
Neste momento, o motor deve ser desconectado da carga para manté-lo em estado sem carga. Durante
0 processo de autoaprendizagem abrangente, o inversor primeiro realiza a autoaprendizagem estatica e,
em seguida, acelera até 80% da frequéncia nominal do motor, de acordo com o tempo de acelera¢do PO-
17. Apés manter a velocidade por um periodo, ele desacelera e para de acordo com o tempo de
desaceleragéo P0-18, encerrando a autoaprendizagem.
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Durante o processo de autoaprendizagem em vazio, o inversor primeiro conclui a autoaprendizagem em
carga e, em seguida, acelera até P0-08 de acordo com o tempo de aceleragao P0-17. Apds manter a
posi¢cao por um periodo de tempo, ele desacelera até parar de acordo com o tempo de desaceleragao PO-
18 e encerra a autoaprendizagem. Observe que P0-08 deve ser definido como um valor diferente de 0,
caso contrario, a identificagdo ndo podera ser realizada normalmente.

Nota: A autoaprendizagem sé pode ser realizada no modo de operagédo do teclado, ndo no modo de
operagao do terminal e no modo de operagao de comunicag¢ao. Autoaprendizagem do motor.
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Grupo P2: Controle Vetorial

Os cddigos de fungdo do grupo P2 sado validos somente para controle vetorial.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuracéo Padrao | Modif

P2.00 Ganho proporcional de baixa 1~100 30 %
) velocidade do loop de velocidade

Tempo de integragéo de baixa

P2-01 velocidade do loop de velocidade 0.01s~10.00s 0.50s *

Loop de velocidade de baixa

P2-02 . . .1 0.00~P2-05 5.00Hz w
velocidade frequéncia de comutagao

Ganho proporcional de alta

- ~ RAe
P2-03 velocidade do loop de velocidade 1~100 20

Tempo de integracao de alta
P2-04 P gracao de e 0.01s~10.00s 1.00s *
velocidade do loop de velocidade

Frequéncia de comutagéo de alta L .
P2-05 ) . P2-02~Frequéncia maxima 10.00Hz A
velocidade do loop de velocidade

Quando o inversor opera em frequéncias diferentes, diferentes parametros de Pl da malha de velocidade
podem ser selecionados. Quando a frequéncia de operagéo for menor que a frequéncia de comutagao 1
(P2-02), os parametros de ajuste de Pl da malha de velocidade sdo P2-00 e P2-01. Quando a frequéncia
de operagéo for maior que a frequéncia de comutagao 2, os parametros de ajuste de velocidade para Pl
sdo P2-03 e P3-04. Os parametros de Pl da malha de velocidade entre a frequéncia de comutagédo 1 e a
frequéncia de comutagdo 2 sdo comutados linearmente entre dois conjuntos de parametros de PI,
conforme mostrado na Figura 7-2:

mf A

parametert

(P2-01, P02-02)

(P2-03, P02-04) —
Comando de
| frequéncia
>
P2J02 P2-05

Fig.6-2 Diagrama esquematico dos parametros Pl

Ao definir o coeficiente proporcional e o tempo integral do regulador de velocidade, as caracteristicas de
resposta dinamica de velocidade do controle vetorial podem ser ajustadas.
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Aumentar o ganho proporcional e reduzir o tempo integral pode acelerar a dindmica
do circuito de velocidade. No entanto, se o ganho proporcional for muito grande ou o tempo integral for
muito pequeno, o sistema podera oscilar. O método de ajuste sugerido é:

Se os parametros de fabrica ndo atenderem aos requisitos, faga o ajuste fino com base nos parametros
padrao de fabrica, primeiro aumente o ganho proporcional para garantir que o sistema nao oscile; em
seguida, reduza o tempo integral, para que o sistema tenha caracteristicas de resposta mais rapidas e
menos ultrapassagens.

Observagao: Se o parametro Pl nao for definido corretamente, o excesso de velocidade podera ser muito
grande. Até mesmo uma falha de sobretens&o ocorre quando o excesso de velocidade cai.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuragéo Padrao Modif

P2-06 Vector control slip gain 50%~200% 100% A

Para controle vetorial de malha aberta, este pardmetro é usado para ajustar a precisdo de estabilizacao
de velocidade do motor: quando o motor estiver carregado com baixa velocidade, aumente este
parametro e vice-versa.

Para controle vetorial de malha fechada, este parametro pode ajustar a corrente de saida do inversor
sob a mesma carga.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuracéao Padrdao | Modif
P2-07 | Tempo constante do filtro de loop de velocidade | 0.000s~1.000s 0.000s ¥
P2-08 |Ganho de sobreexcitagéo de controle vetorial 0~200 64 *

No modo de controle vetorial, a saida do regulador de malha de velocidade é o comando de corrente de
torque, e este parametro é usado para filtrar o comando de torque.

Este pardmetro geralmente ndo precisa ser ajustado. Quando a flutuacao de velocidade for grande, o
tempo de filtragem pode ser aumentado adequadamente; se o motor oscilar, este parametro deve ser
reduzido adequadamente.

A constante de tempo do filtro do loop de velocidade é pequena e o torque de saida do inversor pode
flutuar bastante, mas a resposta de velocidade é rapida.

Parametro Nome do pardmetro Faixa de configuragao Padrdo | Modif

Selegéo do comando de limite superior de
P2-09 0~7 0 ¥

torque no modo de controle de velocidade
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Parametro Nome do parametro Faixa de configuracéao Padrdo | Modif

Configuragéao digital do limite superior de

P2-10 0.0%~200.0% 150% *

torque no modo de controle de velocidade

No modo de controle de velocidade, o torque maximo de saida do inversor € controlado pela
configuracao do limite superior de torque.

P2-09 é usado para selecionar a configuragédo do limite superior de torque. Quando definido por grandeza
analdgica, pulso PULSE e comunicagao, os 100% correspondentes da configuragdo correspondem a P2-
10, e 100% de P2-10 é o torque nominal do inversor. Inversor Vetorial de Malha Fechada de Alta Precisao
E7 - Capitulo 7 - Detalhes das Fungdes.

Para as configuragbes de Al1, Al2 e A3, consulte a introdugao a curva Al do grupo P4 (selecione a curva
respectiva através de P4-33).

Para pulso, veja a introducédo de P4-28~P4-32.

Quando a configuragéo de comunicagao € selecionada, se o escravo atual for um escravo de comunicagao
ponto a ponto e os dados recebidos forem usados como referéncia de torque, a configuragdo digital de
torque sera enviada diretamente pelo host (consulte a introdugdo a comunicagao ponto a ponto no Grupo
A8). Caso contrario, os dados de -100,00% a 100,00% s&o gravados pelo computador host através do
enderego de comunicagdo 0x1000, dos quais 100,00% correspondem a P2-10. Suporta MODBUS,
CANopen.

Parametro Nome do parametro cF:c?ri:;iagSreagéo Padrao | Modif
P2-13 | Ganho proporcional de ajuste de excitacdo |0~60000 2000 *
P2-14 | Ganho integral de ajuste de excitacéo 0~60000 1300 g
P2-15 | Ganho proporcional de ajuste de torque 0~60000 2000 ¥
P2-16 | Ganho integral de ajuste de torque 0~60000 1300 w

O parametro de ajuste do Pl do circuito de corrente de controle vetorial sera obtido automaticamente
apos a maquina assincrona estar totalmente autoaprendida e geralmente ndo precisa ser modificado.

Vale lembrar que o regulador integral do circuito de corrente nao utiliza o tempo integral como dimensao,
mas define diretamente o ganho integral. Se o ganho do Pl do circuito de corrente for definido como muito
alto, podera causar oscilagdo em todo o circuito de controle. Portanto, quando a oscilagao da corrente ou
a flutuagédo do torque for grande, o ganho proporcional do Pl ou o ganho integral podem ser reduzidos
manualmente.
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Grupo 3: Controle V/F

Este grupo de cédigos de fungdo € valido somente para controle V/F e invalido para controle
vetorial.

O controle V/F é adequado para cargas de uso geral, como ventiladores e bombas, ou um inversor com
varios motores, ou aplicagdes onde a poténcia do inversor e do motor sdo bem
diferentes.

Parametro| Nome do parametro Faixa de configuracdo Padrao | Modif
P3-00 Configuracao curva V/F | o~7 0 *
0: V/F linear.

Adequado para cargas comuns de torque constante.

1: V/F multiponto.

Adequado para cargas especiais, como desidratadores e centrifugas. Neste momento, definindo os
paradmetros P3-03 a P3-08, qualquer curva de relagcédo V/F pode ser obtida.

2: Quadrado V/F.

Adequado para cargas centrifugas, como ventiladores e bombas.

3 ab5:

Uma relagao V/F entre V/F reto e V/F quadrado.

6: Modo totalmente separado V/F.

Neste momento, a frequéncia de saida e a tensao de saida do inversor sdo independentes uma da outra,
a frequéncia de saida é determinada pela configuragdo de frequéncia e a tensao de saida é determinada
por P3-13 (configuracdo de tenséo de separacéo V/F). Modo de separacdo completa V/F, geralmente
utilizado em aquecimento por indugao, alimentagcédo do inversor, controle de motor de torque e outras
ocasides.

7: Modo de meia separagao V/F.

Neste caso, V e F sdo proporcionais, mas a relagao proporcional pode ser definida pelo ajuste de tenséo
P3-13, e a relagao entre V e F também esta relacionada a tensao nominal e a frequéncia nominal do
motor no grupo P1. Assumindo que a entrada de ajuste de tenséo seja X (X € um valor de 0 a 100%), a
relagédo entre a tensao de saida V do inversor e a frequéncia F é:

V/F=2xXx(tensdo nominal do motor)/(frequéncia nominal do motor)
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Parametro|] Nome do parametro Faixa de configuragao Padrdo | Modif
0.0%: (sem torque boost) Depende o
P3-01 Ta boost ¥
orque boos 0.1%~30.0% modelo

Frequéncia de corte do

0.00Hz~Frequéncia maxima 50.00Hz *
aumento de torque

P3-02

Para compensar a caracteristica de torque de baixa frequéncia do controle V/F, é aplicada uma
compensagao de refor¢o na tenséo de saida do inversor em baixa frequéncia. No entanto, se o ajuste de
reforgo de torque for muito alto, o motor superaquece facilmente e o inversor fica sujeito a sobrecorrente.

Quando a carga for pesada e o torque de partida do motor nao for suficiente, recomenda-se

aumentar este parametro. O aumento de torque pode ser reduzido em cargas leves. Quando o aumento
de torque é definido como 0,0, o inversor realiza o aumento de torque automatico. Nesse momento, o
inversor calcula automaticamente o valor de aumento de torque necessario de acordo com a resisténcia
do estator do motor e outros parametros.

Frequéncia de corte do torque do boost de torque: Abaixo dessa frequéncia, o torque do boost de
torque é valido, e se exceder essa frequéncia definida, o boost de torque torna-se invalido. Consulte a
Figura 6-3 para detalhes.

Tenséo
de saida
Vb V,: Tensao
maxima de saida
V4
Frequéncia
de saida
Y f, »
V1: Tensao de reforco de torque manual V,: Tensdo maxima de saida
f1: Frequéncia de corte do aumento de torque fb: Frequéncia de execucao nominal
manual
Fig.6-3 Manual do torque boost
Parametro Nome do parametro Faixa de configuragédo Padrdo | Modif
P3-03 Frequéncia V/F multiponto 1 0.00Hz~P3-05 0.00Hz *
P3-04 Tensao V/F multiponto 1 0.0%~100.0% 0.0% *
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Parametro Nome do parametro Faixa de configuracéo Padrédo | Modif
P3-05 Frequéncia V/F multiponto 2 P3-03~P3-07 0.00Hz *
P3-06 Tensé&o V/F multiponto 2 0.0%~100.0% 0.0% *

Esses seis parametros sao usados para definir a curva V/F multiponto.

A curva V/F multiponto é definida com base na caracteristica de carga do motor. A relagao
entre tensdes e frequéncias é:

V1<V2<V3, P1<P2<P3

Em baixa frequéncia, uma tensdo mais alta pode causar superaquecimento ou até mesmo queima do
motor e parada por sobrecorrente ou prote¢cao contra sobrecorrente do inversor de frequéncia.

A Tenszo B
Ve
Ve
Vo
V4
| Frequéncia B
-
f1 fo fo f,

£ Io1dey)

V JV: A porcentagem da tensao do 1°-3° estagio do V/F multivelocidade

f Jf: Porcentagem de frequéncia do 1°-3° estagio do V/F multivelocidade
Vb: Tens&o do motor

fo: Frequéncia do motor

Fig.6-4 Diagrama de configuragéo da curva V/F
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Parametro Nome do parémetro Faixa de configuracéao Padrao | Modif

Depende o e
modelo

P3-11  |Fator de supressao de Oscilagdo V/F | 0~100

O ganho é selecionado o menor possivel sob a premissa de suprimir efetivamente as oscilagdes, de
modo a evitar efeitos adversos na operagao V/F. Quando o motor nao oscila, selecione este ganho como
0. Somente quando o motor estiver claramente oscilando, é necessario aumentar adequadamente o
ganho; quanto maior o ganho, mais Obvia sera a supressao da oscilagao.

Ao utilizar a fungao de supresséao de vibragéo, os pardmetros de corrente nominal e corrente sem carga
do motor devem ser precisos, caso contrario, o efeito de supressao de vibragdo V/F ndo sera bom.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuracao Padrao | Modif

Selecione a fonte de tensao de
P3-15 , . 0~7 0 *
saida quando VF estiver separado

Configuragédo de tensdo digital OV ~ Tens&o nominal do

0.00Hz *
para separagao V/F motor

P3-16

Tempo de aceleragao da tensao
P3-17 - 0.0 ~3000.0s 0.00Hz *
para separagao V/F

Tempo de desaceleragao da
P3-18 - - 0.0 ~3000.0s 0.0% *
tenséo para separagao V/F

0: Frequéncia e saida tempo de
desaceleragéo de tensao
Selegéo do modo de parada independente.

P3-19 5 0.0%
de separagéo V/F 1: A frequéncia é reduzida ’

depois que a tensao é reduzida
para 0

O tempo de subida da separagao V/F refere-se ao tempo necessario para que a tensao de saida mude
de 0 V para a tensao nominal do motor. Conforme mostrado na Figura 6-5:
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Tensao de saida j

Tensao nominal do motor

Tenséo alvo / \

Time (t)

] >
Tempo de aceleracéo atual ] Tempo de desaceleragéo atual

Tempo de aceleragao N t2

Tempo de desaceleragao

Fig.6-5 Esquema de separagao V/F

£ Io1dey)
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Grupo P4: Terminais de entrada

O inversor MC02 vem de fabrica com 5 terminais de entrada digital multifuncionais (onde DI5 pode ser
usado como um terminal de entrada de pulso de alta velocidade), 2 terminais de entrada analégica e
DI6~DI10 s&o os terminais na placa de expanséo.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuracéo Padréo Modif
P4-00 Selecao de fungéo DI1 1 *
P4-01 Selegéo de fungdo DI2 2 *
P4-02 Selecgao de fungéo DI3 4 *

0~50
P4-03 Selegao de fungéo DI4 9 *
P4-04 Selegdo de fungdo DI5 12 *
P4-05 Selecao de fungéo DI6 0 *

Estes paradmetros sdo usados para definir as fungdes dos terminais de entrada multifuncionais digitais.
As fungdes que podem ser selecionadas sdo mostradas na tabela abaixo:

Valor Funcao Descrigao

Terminais ndo utilizados podem ser configurados como "Sem

0 Sem fungao - " . .
fungao" para evitar mau funcionamento.

1 RUN para frente (FWD) Controle a rotacao para frente e para tras do inversor

2 RUN reverso (REV) através de terminais externos.

Através deste terminal, determina-se que o modo de operagao
Controle a 3 fios do inversor € o modo de controle de trés fios. Para detalhes,
consulte a descrigdo do cédigo de fungao P4-11.

FJOG é o movimento de avango, RJOG é o movimento de ré.
Para a frequéncia de movimento e o tempo de
aceleragao/desaceleragéo, consulte a descricdo dos codigos

4 Jog para frente (FJOG)

5 | Jogreverso (RIOG) de fungéo P8-00, P8-01 e P8-02.
Quando a frequéncia é fornecida pelo terminal externo, ela é

6 Terminal UP o .
usada para modificar os comandos de incremento e decremento
da frequéncia. Quando a configuragéo de frequéncia € definida

7 Terminal DOWN como digital, a frequéncia definida pode ser ajustada para cima €

para baixo.
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Descrigcao

O inversor bloqueia a saida e o processo de parada do motor
nao € controlado pelo inversor neste momento.

Este método tem o mesmo significado do estacionamento livre
descrito em P6-10.

Utilize o terminal para executar a fungdo de reset de falhas.
Mesma funcgéo da tecla RESET do teclado. Com esta fungéo, o
reset remoto de falhas pode ser realizado.

O inversor desacelera até parar, mas todos os parametros de
operagdo sao memorizados. Como parametros do CLP,
parametros de frequéncia de oscilagdo, parametros PID. Apos
o sinal do terminal desaparecer, o inversor retorna ao estado
de operagéao antes de parar.

Quando o sinal é enviado ao inversor, este ira relatar a falha
EF e lidar com a falha de acordo com o modo de acéo de
protecéo contra falhas (consulte o cédigo de fungao P9-47
para obter detalhes).

Através dos 16 estados desses quatro terminais, é possivel
configurar 16 velocidades ou outros 16 comandos.

Através dos 16 estados desses quatro terminais, é possivel
configurar 16 velocidades ou outros 16 comandos.

Utilizado para alternar entre diferentes configuragdes de
frequéncia. De acordo com a configuragdo do cddigo de
fungéo de selegéo de frequéncia (P0-07), ao alternar entre
duas configuracbes de frequéncia, este terminal é usado
para alternar entre as duas configuragdes de frequéncia.

Valor Fungao
8 Estacionamento livre
9 Reset de falha (RESET)
10 Executar pausa
Falha externa
1 normalmente aberta
12 | Terminal multi-velocidade 1
13 | Terminal multi-velocidade 2
14 | Terminal multi-velocidade 3
15 | Terminal multi-velocidade 4
16 Tempo de Aceleragao
/Desaceleragéo selegéo 1
Tempo de Aceleragao
17 ~ ~
/Desaceleragéo selegéo 2
Comutagéo
18 da fonte de frequéncia
Limpar configuragéo
19 UP/DOWN
(terminal, teclado)

Quando a frequéncia fornecida for uma frequéncia digital, este
terminal pode limpar o valor de frequéncia alterado pelo
terminal UP/DOWN ou pelo teclado UP/DOWN, para que a
frequéncia fornecida possa ser restaurada ao valor definido
por P0-08.
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Valor

Funcao

Descrigao

Executar comandos para

Se a fonte de comando nao for um teclado, vocé pode usar este
terminal para alternar entre o controle do terminal e o controle do

20 alternar terminais teclado. Para comunicagéo, este terminal pode ser usado para
comunicagao e controle do teclado.
Aceleracéo e Certifiqgue-se de que o inversor ndo seja afetado por sinais
21 | desaceleragéo proibidas | €xternos (exceto por comandos de desligamento) e mantenha a
frequéncia de saida atual.
Quando a fonte de frequéncia P0-03 for PID, a falha do PID fara
22 Falha PID (pausa) . d . .
com que o inversor mantenha a saida de frequéncia atual.
O CLP pausa durante a execugao e pode ser restaurado ao
O status do PLC & p - . ¢ p .
23 . estado inicial de CLP simples por meio deste terminal ao
redefinido
executar novamente.
) i i Suspenda a frequéncia de oscilagédo e o inversor emitira na
24 | Terminal multi-velocidade 1 o
frequéncia central.
) ) ) Terminal de entrada de pulso de contagem, com PB-08 para
25 | Terminal multi-velocidade 2 L ~ o
atingir a fungéo de definir o valor de contagem.
26 | Terminal multi-velocidade 3| Zere o contador
) ) ) Os terminais de entrada da contagem de comprimento sdo combinados
27 | Terminal multi-velocidade 4 ) i
com PB-05 PB-07 para obter trabalho de comprimento fixo.
Tempo de Aceleragao _
28 /Desaceleragao selecao 1 Comprimento claro
Tempo de Aceleragéo / O conversor ¢ proibido de usar o modo de controle de torque e o
29 Desaceleracdo selecdo 2 | conversor é alternado para o modo de controle de velocidade.
30 | Frequéncia HDI pulso | Terminal de entrada de pulso (somente HDI).
) ) Quando o terminal é ativado, o inversor freia imediatamente a CC
32 Frenagem DC imediata i .
e a corrente de frenagem P6-13 é definida.
, Quando o sinal de falha externa é enviado ao inversor, o
Afalha externa é .
33 inversor relata a falha Err28 e para de acordo com o
normalmente fechada . -
modo de desligamento definido por P6-10.
34 A mudanca de frequéncia é | Quando os terminais est&o ativos, o conversor de frequéncia nao
proibida responde as mudancgas de frequéncia.
35 A dire¢do da agéo do Quando este terminal é valido, a dire¢gao da ag¢édo do PID é
PID é invertida oposta a diregao definida pelo PA-03.
) Quando a fonte de comando P0-02 for o painel de operacgao,
Estacionamento externo . . i
36 o terminal pode ser usado para PARAR o inversor, o que é

terminal 1

equivalente a funcao da tecla STOP no teclado.
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Valor Funcéo Descrigcao
37 Terminal 2 do interruptor de| Usado para alternar entre o controle do terminal e o controle de
comando de controle comunicagao.
38 Aintegragéo do PID esta| Quando a fonte de frequéncia P0-03 for PID, a falha do PID fara
suspensa com que o inversor mantenha a saida de frequéncia atual.
Alterne a fonte de Se este terminal for valido, a fonte de frequéncia X é substituida
39 | frequéncia X com a pela frequéncia predefinida (P0-08).
frequéncia predefinida
Mude a fonte de frequéncia i . L . o
. Se o terminal for valido, a fonte de frequéncia Y é substituida pela
40 | Y para o terminal de ¢ o definida (P0-08
frequéncia predefinido requéncia predefinida (P0-08).
Indica que o modo de
42 . d , . Para detalhes, olhe P8-55.
disparo esta habilitado
Terminal de O primeiro conjunto de paradmetros PID é usado quando terminal
43 comutacéo de € invalido, e o -segupdo’ (l:onjunto de p.-arémetros PID é usado
parametros PID quando o terminal é valido. Para mais detalhes, consulte a
descricao do grupo PA.
O inversor alterna entre os modos de controle de torque e de
Controle de velocidade. Quando o terminal é invalido, o inversor opera no modo
46 |Vvelocidade/torque definido pelo Pd-10 (modo de controle de velocidade/torque) e
comutagao de controle |alterna para outro modo quando o terminal é ativado.
Quando o terminal esta ativo, o inversor para na velocidade mais
Parada de rapida e a corrente no processo de parada esta no limite superior
47 emeraéncia de corrente definido. Esta fungdo é usada para atender aos
g requisitos de que o inversor precisa parar o mais rapido possivel
quando o sistema esta em estado de emergéncia.
Estacionamento Em qualquer modo de controle (controle de painel, controle de
48 externo terminal, controle de comunicagéo), o terminal pode ser usado
terminal 2 para desacelerar e parar o inversor, € o tempo de desaceleragao
é fixado como tempo de desaceleragao 2 (P8-04).
Quando o terminal é ativado, o inversor primeiro desacelera
Desacelerar L i
49 para a frequéncia inicial de frenagem CC de desligamento e, em
frenagem CC )
seguida, muda para o estado de frenagem CC.
B Quando o terminal estiver ativo, o tempo de temporizagdo desta
50 O T[empo de execugdo operacgao do inversor sera zerado, e a energia precisara ser usada
€ limpo em conjunto com a operagao de temporizagdo (P8-42) e o valor de
configuragao do tempo de execugédo (P8-44).
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Parametro Nome do parametro Faixa de configuracéo Padrao | Modif

P4-10 Tempo de filtro DI 0.000s~1.000s 0.010s *

Defina o tempo de filtragem do software do status do terminal DI. Se o terminal de entrada for suscetivel
a interferéncias e causar mau funcionamento, este paradmetro pode ser aumentado para aprimorar a
capacidade antiparasitaria. No entanto, aumentar o tempo de filtragem fara com que a resposta do
terminal DI se torne mais lenta.

Parametro Nome do parametro Faixa de configurag&o Padrao | Modif

P4-11 Método de comando do terminal 0~3 0 *

Este pardmetro define quatro maneiras diferentes de controlar a operagédo do inversor por meio de
terminais externos.
0: Modo de dois fios 1

Este € o modo de dois fios mais comumente utilizado. O funcionamento direto e reverso
do motor é determinado pelos terminais DIx e Dly. As configuragdes de funcdo dos terminais sdo as

seguintes:
K1 K2 Comando RUN
— Kle—"o——— LFWD
0 0 Parada 5
<
1 0 RUN frente K20 b REV g
O
=
0 1 RUN reverso COM/+24V
1 1 Parada

Fig.6-6 Modo de operacgao de dois fios 1

1: Modo de operagao de dois fios 2

Neste modo, FWD é o terminal de habilitagdo. A diregdo é determinada pelo estado de REV.

K1 K2 Comando RUN
— Kle—o— LFrwD
0 0 Parada 5
<
0 1 Parada K2°/° & REV %
e
=
1 0 RUN frente COM/+24Y
1 1 RUN reverso

Fig.6-7 Modo de operagéao de dois fios 2
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2: Modo de operagao de trés fios 1

Din é o terminal de habilitagdo neste modo, e as diregdes sao controladas por FWD e REV
respectivamente. Mas o pulso é valido, o que deve ser feito desconectando o sinal do terminal Din ao
parar.

SB1: Botao de parada

SB2: Botéo avango SB1 ';-l; L FWD

SB3: Botao reverso oy
- SB2 Al &Din =

Din é o terminal de entrada multifuncional de %

DI1~HDI. Neste momento, sua funcdo de SB3 b REV a

terminal correspondente deve ser definida

como a fungao n°® 3 "controle de operagao de r DCM

trés fios".

Fig.6-8 Operacéo de trés fios

2: Modo de operacgao de trés fios

O terminal de ativagao deste modo € Din, o comando de execug¢do é dado por FWD e a diregéo é
determinada pelo estado de REV.

O comando de parada é feito desconectando o sinal Din.

SB1: Botao de parada
SB2: Botao de partida

Din é o terminal de entrada multifuncional de
DIM1~HDI, e sua fungcdo de terminal

correspondente deve ser definida como a

fungéo n° 3 "controle de operagéao de trés fios". SB2 :'q L FWD
BTy - S 5
K Comando RUN %
K o REV @
0 RUN frente
1 RUN reverso r COM/+24V

Fig.6-9 Modo de operagéao de trés fios 2
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Parametro Nome do parametro Faixa de configuracéao Padrao Modif

P4-12 | Taxa de variagdo UP/DOWN 0.001Hz/s~65.535Hz/s 0.0s *

E usado para definir a velocidade de mudanca de frequéncia quando o terminal UP/DOWN ajusta a
frequéncia definida, ou seja, a quantidade de mudanga de frequéncia por segundo. Quando P0-22 (ponto
decimal da frequéncia) é 2, a faixa de valores é 0,001 Hz/s ~ 65,535 Hz/s. Quando P0-22 (ponto decimal
da frequéncia) € 1, a faixa de valores € 0,01 Hz/s ~ 655,35 Hz/s.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuragéo Padrdo | Modif

P4-13 Curva Al 1 entrada minima 0.00V~P4-15 0.00V w

P4-14 Configurag’:é-o correspondente de Al 100.0%~+100.0% 0.00% %
entrada minima da curva 1

P4-15 Curva Al 1 entrada maxima P4-13~+10.00V 10.00V A

Configuragao correspondente da
P4-16 .. 100.0%~+100.0% 100.00% ¥
entrada maxima da curva Al curva 1

P4-17 Tempo de filtro Ai1 0.00s~10.00s 0.10s ¥

Os caédigos de fungado acima s&o usados para definir a relagdo entre a tensédo de entrada analdgica e o

valor definido que ela representa.

Quando a tensdo da entrada analdgica for maior que a "entrada maxima" definida (P4-15), a tenséo
analdgica sera calculada de acordo com a "entrada maxima"; da mesma forma, quando a tensdo da
entrada analdgica for menor que a "entrada minima" definida (P4-13), de acordo com a configuragéo "Al

menor que a selecdo de entrada minima" (P4-34), ela sera calculada pela entrada minima ou 0,0%.

Quando a entrada analdgica € uma entrada de corrente, uma corrente de 1 mA é equivalente a uma
tensdo de 0,5 V.

O tempo de filtro de entrada Al1 é usado para definir o tempo de filtro de software do Al1. Quando a
grandeza analdgica local for facilmente perturbada, aumente o tempo de filtro para estabilizar a grandeza
analdgica detectada. A velocidade de resposta é lenta e a forma de defini-la precisa ser avaliada de
acordo com a aplicagao real.

Em diferentes aplicacdes, o significado do valor nominal correspondente a 100,0% da configuragéo
analdgica é diferente. Para mais detalhes, consulte a descricdo de cada seg¢ao de aplicagéo.

As ilustragdes a seguir mostram duas configuracdes tipicas:
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Valor definido

correspondente
(frequéncia e torque)
Valor definido 100.0% = ————— %
correspondente s
(frequéncia e torque) / i
/ |
: 0V (0 mA) -
s / 10V (20 mA) Al
4
-100.0%
0V (0 mA) [
10 V (20 mA)
Parametro Nome do paréametro Faixa de configuracéo Padrdo | Modif
P4-18 Curva Al 2 entrada minima 0.00V~P4-20 0.00Vv *

P4-19 Configurag’:é-o correspondente da 100.0%~+100.0% 0.00% %
entrada minima da curva Al curva2

P4-20 Curva Al 2 entrada maxima P4-18~+10.00V 10.00V ¥

Configuragao correspondente da

P4-21 entrada maxima da curva Al curva2 100.0%~+100.0% 100.0% *

P4-22 Tempo de filtro Al2 0.00s~10.00s 0.10s e

Para a fungao e o uso da curva 2, consulte a descrigdo da curva 1.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuragéo Padrdo | Modif

P4-23 | Entrada minima da curva Al 3 10.00V~P4-25 J10.00V ¥
Configuracao correspondente da

P4-24 guraga P 100.0%~+100.0% J100.00% | *
entrada minima da curva Al 3

P4-25 | Curva Al 3 entrada maxima P4-23~+10.00V 10.00V *

Configuragao correspondente da

P4-26 . 100.0%~+100.0% 100.0% ¥
entrada Al 3 curva maxima

Para a fungao e uso da curva 3, consulte a descrigdo da curva 1.
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Parametro Nome do parametro Faixa de configuracéao Padrdo | Modif

P4-28 Entrada minima de pulso HDI 0.00kHz~P4-30 0.00kHz w
Entrada minima de pulso HDI

P4-29 ) - P 100.0%~+100.0% 0.00% A
configuragao correspondente

P4-30 Entrada maxima de pulso HDI P4-28~50.00KHz 50.00kHz ¥

P4-31 Configuragdo maxima de entrada de pulso HDI | 100.0%~+100.0% 100.0% ¥

P4-32 | Tempo de filtragem de pulso HDI 0.00s~10.00s 0.10s w

Este grupo de cédigos de fungéo € usado para definir a relagao entre a frequéncia de pulso DI5 e a
configuragao correspondente.

A frequéncia de pulso s6 pode ser inserida no inversor através do canal DI5.

Parametro] Nome do parametro Faixa de configuragéo Padrao Modif
P4-33 Selecao de curva Al Unidade: 1~3 321 ¥
Dezena: 1~3

As unidades e dezenas do codigo de fungdo sdo usadas para selecionar a curva de ajuste
correspondente das entradas analégicas Al1 e Ai2. As duas entradas analégicas podem selecionar
qualquer uma das trés curvas, respectivamente. Curva 1, Curva 2 e Curva 3 sao todas curvas de 2
pontos, definidas no cédigo de fungéo do grupo P4.

A unidade padréo do inversor fornece 2 portas de entrada analoégicas.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuragéo Padrao | Modif
P4-34 Configurag’:ép para Al menor que a Unidade: 0~1 0 %
entrada minima Dezena:0~1

Este cédigo de fungéo é usado para definir, quando a tenséo da entrada analégica for menor que a
"entrada minima" definida, como determinar a configuragédo correspondente ao analdgico.

As unidades e dezenas do codigo de fungdo correspondem as entradas analdgicas Al1 e Al2,
respectivamente. Se 0 for selecionado, quando a entrada Al for menor que a "entrada minima", a
configuragdo correspondente da grandeza analdgica sera a curva "configuracdo correspondente a
entrada minima" (P4-14, P4-19) determinado pelo cddigo de fungao.

Se 1 for selecionado, quando a entrada Al for menor que a entrada minima, a configuragdo
correspondente da grandeza analégica sera 0,0%.
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Parametro Nome do parametro Faixa de configuragéo Padrdo | Modif
P4-35 Tempo de atraso DI1 0.0s~3600.0s 0.0s *
P4-36 Tempo de atraso DI2 0.0s~3600.0s 0.0s *
P4-37 Tempo de atraso DI3 0.0s~3600.0s 0.0s *

E usado para definir o tempo de atraso do inversor para a mudancga quando o estado do terminal DI

muda.

Atualmente, apenas DI1, DI2 e DI3 tém a fungao de definir o tempo de atraso.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuracao Padrédo | Modif

P4-38 Selecao de modo ativo DI 1 0~1 000 *
0 *

P4-39 |Selegéo de tensdo/corrente de entrada Al1| 0~1

Usado para definir o modo de estado valido do terminal de entrada digital. Quando selecionado para ser
ativo em nivel alto, é valido quando o terminal DI correspondente esta conectado a COM e invalido quando
desconectado. Quando selecionado para ser ativo em nivel baixo, o terminal DI correspondente € invalido
quando conectado a COM e valido quando desconectado.
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Grupo P5: Terminais de saida

O inversor vem de fabrica com 1 terminal de saida analdgica multifuncional, 1 terminal de saida digital
multifuncional, 1 terminal de saida de relé multifuncional e 1 terminal FM (pode ser selecionado como
terminal de saida de pulso de alta velocidade ou como saida de chave de coletor aberto).

Parametro Nome do parametro Faixa de configuragéo Padrédo | Modif

P5-00 Modo de saida do terminal FM 0~1 0 R

O terminal FM é um terminal de multiplexagdo programavel, que pode ser usado como um terminal de
saida de pulso de alta velocidade (FMP) ou um terminal de saida de comutagéo de coletor aberto (FMR).

Ao emitir FMP como pulso, a frequéncia maxima do pulso de saida é de 100 kHz. Consulte a descricado
do P5-06 para as fungdes relacionadas ao FMP.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuracéo Padrdo | Modif

P5-01 | Selegéo da funcdo de saida FMR 0 A
Selegéo da fungéo do relé da placa de 0~44

P5-02 2 ad
controle (TA-TB-TC)

Os 4 cadigos de fungéo acima sao usados para selecionar as fungdes de 3 saidas digitais.

A descri¢do da fungdo do terminal de saida multifuncional é a seguinte:

Valor Funcao Descrigao

0 Sem saida O terminal de saida nao tem funcao.

Indica que o inversor esta funcionando e tem uma frequéncia

1 O inversor esta funcionando | de saida (que pode ser zero), e o sinal ON é emitido neste
momento.
2 Saida de falha (parada) | Quando o inversor falha, emite sinal LIGADO.
3 Nivel de frequéncia Consulte a descrigdo dos codigos de fungdo P8-19 e P8-20.
deteccéao 1
4 A frequéncia chega Consulte a descricdo do cédigo de fungdo P8-21.

Operando em velocidade Quando o inversor estd em operagéo e a frequéncia de saida é
5 zero definida, o sinal LIGADO é emitido. Quando o inversor esta em
estado de parada, este sinal € DESLIGADO.
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Valor Fungao Descrigcao
Antes da protegao contra sobrecarga do motor atuar, ele é
Pré-alarme de avaliado de acordo com o limite de pré-alarme de sobrecarga, e
6 sobrecarga do motor |0 sinal LIGADO € emitido apés o limite de pré-alarme ser
excedido. Consulte os cédigos de fungdo P9-00 a P9-02 para a|
configuragcédo dos parametros de sobrecarga do motor.
7 Pré-alarme de 10s antes da protegéo de sobrecarga do inversor ocorrer, 0
sobrecarga do inversor | sinal LIGADO é emitido
8 Definir o valor de | Quando o valor de contagem atingir o valor definido pelo Pb-
contagem a ser atingido. | 08, o sinal LIGADO sera emitido.
O valor de contagem Quando o’valo.r.de contagem atjnge o valor definido por PB-09, o
9 especificado foi atingido sinal ON é emitido. Para a fung&o de contagem,
consulte a descrigéo da fungao do grupo PB.
. Quando o comprimento real detectado exceder o comprimento
10 O comprimento chega . , , »
definido pelo PB-05, o sinal ON sera emitido.
. ) Quando o programa executa um ciclo, um sinal de pulso com
11 Ciclo PLC concluido . -
uma largura de 250 ms é emitido.
12 Tempo de operagéao Quando o tempo de operagao acumulado do inversor exceeder
acumulado atingido o tempo definido em P8-17, ele emitira o sinal LIGADO.
Quando a frequéncia definida excede a frequéncia limite superior
P ou a frequéncia limite inferior, e a frequéncia de saida do inversor
13 Frequéncia limitada ) i RS ] T
também atinge a frequéncia limite superior ou a frequéncia limite
inferior, o sinal LIGADO ¢é emitido.
Quando o inversor estd no modo de controle de velocidade,
14 Limite de torque quando o torque de saida atinge o valor limite de torque, o
inversor entra no estado de protegao contra travamento e emite
o sinal LIGADO ao mesmo tempo.
Quando a alimentagdo do circuito principal e do circuito de
_ controle do inversor estiver estabilizada, e o inversor nao tiver
15 Pronto para funcionar detectado nenhuma informagao de falha, e o inversor estiver em
estado de operagao, o sinal LIGADO sera emitido.
16 Quando o valor da entrada analégica Al1 for maior que o valor
AlT>AL2 de entrada de Al2, o sinal ON sera emitido.
17 Frequéncia limite Quando a frequéncia de operagéo atinge a frequéncia
superior atingida limite superior, o sinal ON ¢é emitido
Afrequéncia limite inferior Quando a frequéncia atinge a frequéncia limite inferior, o sinal
18 € atingida (sem saida

quando parado)

LIGADO é emitido. No estado parado, este sinal € DESLIGADO.
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Valor Funcéao Descrigcao
19 Status de queda de Quando o inversor esta sob tensao, ele emite o sinal
energia na saida LIGADO.
Configuracbes L
20 L Consulte o protocolo de comunicagéo.
de comunicagao
21 Reservado Reservado
22 Reservado Reservado
Executando em Quando a frequéncia de saida do inversor € 0, o sinal
23 velocidade zero 2 LIGADO é emitido. Este sinal também fica LIGADO no estado
de parada.
O tempo acumulado de |Quando o tempo acumulado de ativagéo do inversor (P7-13)
24 ativacao é atingido excede o tempo definido por P8-16, o sinal de saida fica LIGADO
25 Saida FDT2 para detecgéo | Consulte a descrigdo dos codigos de fungdo P8-28 e P8-29.
de nivel de frequéncia
26 Frequéncia 1 chega a Consulte a descricdo dos cédigos de fungéo P8-30 e P8-31.
saida
Frequéncia 2 chega a Consulte a descrigdo dos codigos de fungdo P8-32 e P8-33.
27 saida
Corrente 1 chega a Consulte a descrigdo dos cdodigos de funcao P8-38 e P8-39.
28 saida
o9 Corrente 2 chega a saida| Consulte a descrigéo dos codigos de fungéo P8-40 e P8-41.
Saida de chegada Quando a selegao da funcdo de temporizacao (P8-42) for
30 valida, o inversor emitirda o sinal LIGADO apés o tempo de
temporizada execugao atual atingir o tempo de temporizagéo definido.
Quando o valor da entrada analdgica Al1 for maior que P8-46 (limite
31 | Entrada Al1 excedente | g perior da protecdo da entrada Al1) ou menor que P8-45 (limite inferior
da protecdo da entrada Al1), o sinal LIGADO sera emitido.
32 Baixando Quando o inversor esta no estado de descarga, o sinal LIGADO
€ emitido.
33 RUN inverso Quando o inversor esta no modo reverso, o sinal de saida esta LIGADO.
Consulte a descrigdo dos codigos de funcao P8-28 e
34 Estado atual zero ¢ g ¢

P8-29.
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Valor Fungéao Descrigcao

Quando a temperatura do radiador do médulo inversor
35 | Temperatura do médulo atingida (P7-07) atinge o valor definido de temperatura do médulo

atingindo o valor (P8-47), o sinal ON é emitido.

Consulte a descrigdo dos codigos de fungao

36 |Excesso de corrente de software
P8-36 e P8-37.

A frequéncia limite inferior é atingida | Quando a frequéncia de operacéo atinge a frequéncia
37 |(a saida também ¢ emitida quando a |limite inferior, o sinal LIGADO é emitido. Este sinal
maquina esté parada). também é LIGADO no estado de parada.

Quando o conversor de frequéncia falha e o modo

38 Saida de alarme de processamento da falha continua em execucao,
(continuar operag&o) o conversor de frequéncia alerta a saida.
Quando a temperatura do motor atinge P9-58
39 Alarme de superaquecimento do (limite de alarme de superaquecimento do
motor motor), a saida é ligada. (A temperatura do

motor pode ser visualizada por U0-34)

Quando o tempo de execugao do conversor de
frequéncia excede o tempo definido por P8-53, o
sinal ON é emitido.

40 O tempo de execugédo chegou

Saida de falha (falha de desligamento| Quando o conversor de frequéncia falha e ndo ha

41 automatico e sem subtensdo na saida) uma falha de subtenséo, o sinal LIGADO é emitido.
42 Saida de controle de blogueio Quando o bloqueio estlv.er ativo, emita o sinal
LIGADO, consulte as Configuragdes do grupo B5.
. Quando o motor atual for o motor n° 2, emita
43 Indicagao do motor 1, motor 2

sinal LIGADO.

Quando o temporizador consegue realizar a fungéo de relé

44 Saida do temporizador de tempo, quando o tempo efetivo do sinal de entrada do

temporizador atinge o tempo de fechamento e interrupgéo

definido, a fungdo de saida de temporizacéo é efetiva.

Parametrol Nome do parametro Faixa de configuragéo Padrao | Modif

P5-06 SelljgéFon: fungéo de 0 %
saida 016

P5.07 Selecao da fungao de 0 %

saida AO1
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A faixa de frequéncia de pulso de saida do terminal FMP é de 0,01 kHz a P5-09 (frequéncia maxima de
saida FMP), P5-09 pode ser definido entre 0,01 kHz a 100,00 kHz.

A faixa de saida da saida analdgica AO1 éde 0V a 10V, ou 0 mA a 20 mA. Arelagdo de escala entre a
faixa de saida de pulso ou saida analégica e a fungédo correspondente € mostrada na tabela a seguir:

Valor Funcéao Descrigcao
0 Frequéncia de execugéo 0~Frequéncia maxima de saida
1 Definir frequéncia 0~Frequéncia maxima de saida
2 Corrente de saida 0 a 2 vezes a corrente nominal do motor

Torque de saida do motor
3 (valor absoluto, percentual em| 0 @ 2 vezes o torque nominal do motor

relagdo ao motor)

4 Poténcia de saida 0~~2 vezes a poténcia nominal
5 Tensédo de saida 0~1.2 vezes a tensao nominal do inversor
6 Entrada de pulso (100,0% 0.01kHz~100.00kHz
corresponde a 100,0 kHz)
7 Al1 ov~10V
8 Al2 0V~10V (or 0~20mA)
9 Reservado Reservado
10 Comprimento 0~Comprimento maximo do conjunto
" Valor de contagem 0~Valor maximo de contagem

12 Configuragdes de comunicagdo | 0.0%~100.0%

0 a velocidade correspondente a frequéncia maxima de
saida

13 Velocidade do motor

Corrente de saida (100.0%
14 0.0A~1000.0A
corresponde a 1000.0A)

Tens&o de saida (100.0%
15 0.0Vv~1000.0V
corresponde a 1000.0V)

Torque de saida do motor
16 (valor real, porcentagem
relativa ao motor)

J2 vezes o torque nominal do motor ~ 2 vezes o
torque nominal do motor

Parametro Nome do parametro Faixa de configuracao Padrédo | Modif

P5-09 |Frequéncia maxima de saida FMP | 0.01kHz~100.00kHz 50.00kHz *
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Quando o terminal FM é selecionado como saida de pulso, este cédigo de funcéo é usado para selecionar
o valor de frequéncia maxima do pulso de saida.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuragéao Padrao | Modif
P5.10 Coeficiente de deslocamento 100.0%~100.0% 0.00% %

) zero AO (acima de 18,5 kW) IRt s e
P5-11 | Ganho de AO (acima de 18,5kW) | 10.00~+10.00 1 w

Os codigos de fungéo acima sao geralmente usados para corrigir o desvio de zero da saida analogica e
o desvio da amplitude de saida. Também podem ser usados para personalizar a curva de saida AO
desejada.

Se o deslocamento de zero for representado por "b", o ganho for representado por k, a saida real for
representada por Y e a saida padrao for representada por X, a saida real sera:

Y = kX + b. Dentre eles, o coeficiente de deslocamento de zero de AO1 é 100%, correspondendo a 10 V
(ou 20 mA), e a saida padréao refere-se a saida de 0 V ~ 10 V (ou 0 mA ~ 20 mA), correspondendo a
saida analdgica sem deslocamento de zero e correcdo de ganho.

Por exemplo: se o conteudo da saida analdgica for a frequéncia de operagédo e vocé quiser emitir 8 V
quando a frequéncia for 0 e emitir 3 V quando a frequéncia for a frequéncia maxima,
0 ganho devera ser definido como "-0,50" e o deslocamento de zero devera ser definido como "80%".

Parémetro Nome do parametro Fr?\ixa de Padrédo | Modif
configuragao
P5-12 Coeficiente de deslocamento zero A0 100.0%~100.0% 0.00 ¥
P5-13 Ganho AO -10.00 ~ +10.00 1.00 *
P5-17 Tempo de atraso da saida FMR 0.0s~3600.0s 0.0 *
P5-18 Tempo de atraso da saida do relé 1 0.0s~3600.0s 0.0 ¥
P5-19 Tempo de atraso da saida do relé 2 0.0s~3600.0s 0.0 ¥
P5-23 Selecao da saida de corrente AO1 0~1 0 A
P5-27 Limite inferior da saida AO1 100.0% ~P5-29 0.0% *
P5-28 | Limite inferior correspondente a saida AO1 | 0.00V~10.00V 0.00V *
P5-29 Limite superior da saida AO1 P5-27~100.0% 100.0% ¥
P5-30 ggTite superior corresponde a saida 0.00V~10.00V 10.00V %

A selecéo da saida de corrente Ao1 é ajustada pela chave DIP J13 para tens&o analdgica de saida ou
corrente analdgica. A faixa de tenséo de saida padrdo é de 0 V a 10 V; Faixa do sinal de corrente de
saida: 0 mA a 20 mA quando P5-23 = 0, 4 mA a 20 mA quando P5-23 = 1. Em caso de incompatibilidade
entre o sinal de saida e a situacgéo real, os ajustes podem ser feitos por meio de P5-27 a P5-30.



Capitulo 7 Descricao detalhada da funcéao

Grupo P6: Controle de Partida/Parada

Parametro Nome do parametro Faixa de configuragéo Padrdo | Modif

P6-00 Modo de inicio 0~2 0 *

0: inicio direto

Se o tempo de frenagem CC de partida for definido como 0, o inversor inicia a operagao a partir da
frequéncia de partida. Se o tempo de frenagem CC de partida nao for 0, a frenagem CC sera realizada
primeiro e, em seguida, a operacao iniciara a partir da frequéncia de partida. E adequado para pequenas
cargas de inércia, e o motor pode girar durante a partida.

1: Reinicio do rastreamento de velocidade

O inversor primeiro avalia a velocidade e a diregcdo do motor e, em seguida, parte na frequéncia
rastreada do motor, implementando uma partida suave e sem choques no motor em rotacdo. E
adequado para falhas instantaneas de energia e reinicializagdo de grandes cargas de inércia. Para
garantir o desempenho da reinicializagdo com rastreamento de velocidade, é necessario definir os
parametros do grupo P1 do motor com precisao.

2: Partida de pré-excitagdo do motor assincrono

Valido apenas para motores assincronos, € usado para criar o campo magnético antes do motorfuncionar.
Para a corrente de pré-excitagdo e o tempo de pré-excitacdo, consulte a descricdo dos cédigos de fungéo
P6-05 e P6-06.

Se o tempo de pré-excitagao for definido como 0, o inversor cancela o processo de pré-excitagao e inicia
a partir da frequéncia de partida. Se o tempo de pré-excitagao nao for 0, a pré-excitagao é realizada antes
da partida, o que pode melhorar o desempenho da resposta dinamica do motor.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuragéo Padrao | Modif

Modo de captura de um

~ *
motor em rotagao 0~2 0

P6-01

Para concluir o processo de rastreamento de velocidade no menor tempo possivel, selecione o método
para o inversor rastrear a velocidade do motor:

0: Rastrear a partir da frequéncia no momento da falha de energia; este método geralmente é selecionado.
1: Iniciar o rastreamento a partir da frequéncia 0 e usa-lo no caso de reinicializagdo apés uma longa queda
de energia.

2: Rastrear a partir da frequéncia maxima, geralmente usado para cargas de geragao de energia.
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Parametro Nome do parametro Faixa de configuracéo Padrédo | Modif

P6-02 Velocidade de rastreamento de velocidade 1~100 20 *

Quando o rastreamento de velocidade for reiniciado, selecione a velocidade do rastreamento de
velocidade.

Quanto maior o parametro, maior a velocidade de rastreamento, mas um valor muito alto pode causar
um efeito de rastreamento pouco confiavel.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuracao Padrdao | Modif
P6-03 Frequéncia inicial 0~P0-08 0.00Hz *
P6-04 Tempo ativo de frequéncia de inicializagdo | 0.0s~100.0s 0.0s *

Para garantir o torque do motor na partida, defina uma frequéncia de partida adequada. Para gerar
totalmente o fluxo magnético na partida do motor, a frequéncia de partida precisa ser mantida por um
determinado periodo de tempo.

A frequéncia de partida P6-03 n&o é limitada pelo limite de frequéncia inferior. Porém, quando a frequéncia
alvo definida for menor que a frequéncia de partida, o inversor ndo dara partida e ficara em modo de espera.

Durante o processo de comutagao para frente/para tras, o tempo de retengdo da frequéncia inicial nao
funciona. O tempo de retengao da frequéncia inicial ndo esta incluido no tempo de aceleragéo, mas esta
incluido no tempo de execuc¢éo do programa.

Exemplo 1:

P0-03 = 0, a frequéncia é definida como digital
P0-08 = 2,00 Hz, a frequéncia de configuragao digital € 2,00 Hz
P6-03 = 5,00 Hz, a frequéncia inicial é 5,00 Hz
P6-04 = 2,0 s, o tempo de retencéo da frequéncia inicial € 2,0 s

Neste momento, o inversor estara em modo de espera e a frequéncia de saida do inversor
€ 0,00 Hz.

Exemplo 2:

P0-03 = frequéncia 0 definida como digital

P0-08 = frequéncia de configuragéo digital de 10,00 Hz é 10,00 Hz
P6-03 = frequéncia inicial de 5,00 Hz é 5,00 Hz

P6-04 = tempo de retengao da frequéncia inicial de 2,0s € 2,0 s

Neste momento, o inversor acelera para 5,00 Hz, apds 2,0 s, e entdo acelera para a frequéncia
fornecida de 10,00 Hz.



Capitulo 7 Descricao detalhada da funcéao

Parametro Nome do parametro Faixa de configuragéo Padrdo | Modif
P6-05 .C?r.rente de frenager’n CC. ) 0%~100% 50% *
inicial/corrente de pré-excitacao
Tempo de frenagem CC
P6-06 0.0s~100.0s 0.0s *

inicial/tempo de pré-excitacao

Frenagem CC de partida, geralmente usada para parar o motor em funcionamento e, em seguida, liga-lo.
A pré-excitacao € usada para fazer com que o motor assincrono estabelegca um campo magnético antes

da partida e melhorar a velocidade de resposta.

A frenagem CC inicial s6 é valida quando o modo de partida é a partida direta. Neste momento, o inversor
primeiro executa a frenagem CC de acordo com a corrente de frenagem CC inicial definida e, em seguida,
inicia a operacdo apos o tempo de frenagem CC inicial. Se o tempo de frenagem CC for definido como 0,
ele iniciara diretamente sem frenagem CC. Quanto maior a corrente de frenagem CC, maior a forga de
frenagem.

Se o modo de partida for a partida por pré-excitagcdo da maquina assincrona, o inversor primeiro
estabelecera um campo magnético de acordo com a corrente de pré-excitagao definida e, em seguida,
iniciara a operagao apo6s o tempo de pré-excitagao definido. Se o tempo de pré-excitagao for definido como
0, ele iniciara diretamente, sem passar pelo processo de pré-excitagao.

A corrente de frenagem CC/corrente de pré-excitagdo de partida € uma porcentagem relativa a corrente

nominal do inversor.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuragéo Padrao Modif

P6-07 |Modo de aceleragcédo/desaceleracéo [0~2 0 *

Selecione o modo de mudanga de frequéncia durante a partida e parada do inversor.
0: Aceleragédo e desaceleracao linear
A frequéncia de saida aumenta ou diminui linearmente.

1: Aceleracgao e desaceleragéo da curva S

A frequéncia de saida aumenta ou diminui de acordo com a curva S. A curva S é utilizada quando é
necessaria uma partida ou parada suave. Os codigos de fungédo P6-08 e P6-09 definem, respectivamente,
a relacao temporal do segmento inicial e do segmento final da aceleragao e desaceleracdo da curva S.

2: Aceleragao e desaceleragao da curva S B

Nesta curva S de aceleragéo/desaceleragéo B, a frequéncia nominal do motor PB é sempre o ponto de
inflexdo da curva S. Conforme mostrado na Figura 7-12, ela é geralmente utilizada em ocasibes em que
s80 necessarias aceleracdes e desaceleragdes rapidas na faixa de alta velocidade acima da frequéncia
nominal. Quando a frequéncia definida estd acima da frequéncia nominal, o tempo de

aceleracao/desaceleragao é:
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t=(X E)%42) X T

Entre eles, f é a frequéncia definida, PB é a frequéncia nominal do motor e T é o tempo para acelerar da
frequéncia 0 até a frequéncia nominal PB.

Parametro Nome do pardmetro Faixa de configuracao Padrao Modif
P ao t Id t

PG-08 || | oPoreac lemporaldo segmento 1, 49,~(100.0%-P6-09) 30.00% | *
inicial da curva S
Propor¢ao temporal do segmento final

P6-09 0.0%~(100.0%-P6-08) 30.00% A

dacurva S

Os cédigos de funcao P6-08 e P6-09 definem respectivamente a relagdo de tempo do segmento inicial
e do segmento final da aceleragdo e desaceleragéo da curva S A. Os dois codigos de fungdo devem
satisfazer: P6-08+P6-09 = 100,0%.

Na Figura 6-11, t1 € o parametro definido pelo pardmetro P6-08. Durante este periodo, a inclinagdo das
mudangas na frequéncia de saida aumenta gradualmente. t2 é o tempo definido pelo parametro P6-09,
e a inclinagdo da mudanga na frequéncia de saida muda gradualmente para O durante este periodo.
Durante o tempo entre t1 e t2, a inclinagdo da mudanga na frequéncia de saida é fixa, ou seja, aceleragao
e desaceleragao lineares sao realizadas neste intervalo.

Frequéncia de saida Hz A

Frequéncia definida =— t= = = = i

I
|
(N

| | |
t1 t2 t2 t1

l tgnpo

Figura 6-11. Diagrama esquematico de Aceleragéo e desaceleragdo da curva S A

Frequéncia de saida Hz A

Frequéncia definida = == == =

Frequéncia nominal = = = /= = = == — -

I tempo

|—T—{

Figura 6-11. Diagrama esquematico de aceleragao e desaceleragao da curva S B
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Parametro Nome do parédmetro Faixa de configuragéo Padrdo | Modif

P6-10 Modo de parada 0~1 0 w

0: Desacelerar para parar

Apds o comando de parada ser valido, o inversor reduz a frequéncia de saida de acordo com o tempo
de desaceleragao e para apos a frequéncia cair para 0.

1: Parada por inércia

Apoés o comando de parada ser valido, o inversor interrompe imediatamente a saida e o motor para por
inércia mecanica.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuracéo Padrédo |Modif
Frequéncia de inicio do desligamento | 0.00Hz~Frequéncia
P6-11 o 0.00Hz ¥
da frenagem CC maxima
P6-12 Tempo de espera para frenagem CC de desligamento 0.0s~100.0s 0.0s *
P6-13 |Corrente de frenagem CC de desligamento | 0.0%~100.0% 0% *
P6-14 |Tempo de frenagem CC de desligamento | 0.0s~100.0s 0.0s ¥

Frequéncia inicial da frenagem CC na parada: Durante o processo de parada por desaceleragéo, quando
a frequéncia de operacao é reduzida a esta frequéncia, o processo de frenagem CC é iniciado.

Tempo de espera da frenagem CC na parada: Apds a frequéncia de operacéo ser reduzida a frequéncia
inicial da frenagem CC na parada, o inversor interrompe a saida por um periodo e, em seguida, inicia o
processo de frenagem CC. E usado para evitar falhas, como sobrecorrente, que podem ser causadas
pela partida da frenagem CC em velocidades mais altas.

Corrente de parada de frenagem CC: refere-se a corrente de saida durante a frenagem CC, em
porcentagem em relagédo a corrente nominal do motor. Quanto maior este valor, maior sera o efeito de
frenagem CC, mas maior sera o aquecimento do motor e do inversor.

Tempo de parada da frenagem CC: o tempo em que a intensidade da frenagem CC é mantida. Se este
valor for 0, o processo de frenagem CC é cancelado. O processo de frenagem CC na parada é mostrado
no diagrama esquematico da Figura 7-13.
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A Frequéncia
de saida
| |
| | tem_po
I | =
| |
A Tensao l I
de saida | I I |
I I
1 | tempo
Frenagem CC na partida Frenagem CC na parad—a

Figura 6-13. Diagrama esquematico da parada de frenagem CC

Parametro Nome do parametro Faixa de configuragéo Padrao Modif

P6-15 | Taxa de utilizagao do freio 0.0%~100.0% 100% *

Valido somente para inversores com unidade de frenagem integrada.

E usado para ajustar a taxa de trabalho da unidade mével. Se a taxa de utilizagao da frenagem for alta,
a taxa de trabalho da unidade de frenagem sera alta e o efeito de frenagem sera forte, mas a tenséo do
barramento do inversor oscilara bastante durante o processo de frenagem.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuragéo Padrdo | Modif
Tempo de desmagnetizagéo (acima Depende o

P6-21 0.00s~5.00s w
de 18,5 KW) modelo
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Grupo P7: Controle de teclado e display LED

Parametro Nome do parametro Faixa de configuracdo | Padrdo | Modif
P7-01 Selegdo de funcido da Tecla M.F.K 0~4 2 ¥
P7-02 | Afuncao da Tecla STOP/RESET 0~1 1 *
P7-03 | Parametro de exibigdo de operagio do LED 1 | 0000~FFFF 001F Yo

No estado de operacédo do inversor, a exibicdo dos parametros é afetada pelo codigo de fungéo, ou seja,
um numero binario de 16 bits. Por exemplo, se um bit for 1, o parametro correspondente pode ser
visualizado pela tecla > > /SHIFT durante a operagdo. Se o bit for 0, o parametro correspondente ao bit
nao sera exibido. Ao definir o cédigo de fungao P7-03, para converter o nimero binario em um ndamero
hexadecimal, insira o codigo de fungéo.

BIT15 BIT14 BIT13 BIT12 O quarto
BIT11 BIT10 BIT9 BIT8 O terceiro
BIT7 BIT6 BITS BIT4 O segundo
BIT3 BIT2 BIT1 BITO O primeiro
0 0 0 0 0000 0
0 0 0 1 0001 1
0 0 1 0 0010 2
0 0 1 1 0011 3
0 1 0 0 0100 4
0 1 0 1 0101 5
0 1 1 0 0110 6
1 1 1 1 0111 7
1 0 0 0 1000 8
1 0 0 1 1001 9
1 0 1 0 1010 A
1 0 1 1 1011 B
1 1 0 0 1100 C
1 1 0 1 1101 D
1 1 1 0 1110 E
1 1 1 1 1111 F
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O conteudo de exibi¢do representado pelos 8 bits inferiores é o seguinte:

716l 5] 4 92f1]o]

Bit00: Frequéncia de operacgéo 1 (Hz)
Bit01: Frequéncia definida (Hz)

Bit02: Tens&o do barramento (V)
Bit03: Tens&o de saida (V)

Bit04: Corrente de saida (A)

Bit05: Poténcia de saida (kW)

Bit06: Torque de saida (%)

Bit07: Status da entrada do terminal X

[15]14]13]12{11]1d 9] 8|

Bit08: Status da saida DO

e Bit09: Tens&o Al1 (V)
Bit10: Tensdo Al2 (V)
Bit11: Reservado

Bit12: Valor da contagem

Bit13: Valor do comprimento

Bit14: Exibicdo da velocidade de carga
Bit15: Configuragéo do PID

O status dos terminais de entrada e saida é exibido em decimal, X1 (Y1) corresponde ao menor digito,
por exemplo, se o status de entrada exibir 3, significa que os terminais X1 e X2 estdo fechados e os
outros terminais estao abertos.

Parametro Nome do pardmetro Faixa de configuracdo | Padrdo | Modif
P7-04 Parametros de execugéo do display LED 2 | 0000~FFFF 0000 w
2 P7-05 Parametros de parada do display LED 2 0000~FFFF 0033 ¢
S
E A configuragado desta fungédo é a mesma do P7-03.
Parametro Nome do parametro Faixa de configuragdo | Padrdo | Modif
P7-06 | Coeficiente de exibico da velocidade de carga 0.0001~6.5000 - bAS

Quando a velocidade da carga precisar ser exibida, este pardmetro pode ser usado para ajustar a relagcao
correspondente entre a frequéncia de saida do inversor e a velocidade da carga. Consulte a descri¢cdo de
P7-12 para a relagao correspondente especifica.
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Parametro Nome do parametro Faixa de configuragéo Padrao | Modif

Temperatura do dissipador de calor
P7-07 0iC~100iC - L
do IGBT do inversor de frequéncia ! !

Exibe a temperatura do modulo inversor IGBT.

O valor de protegdo contra superaquecimento do IGBT do médulo inversor de diferentes modelos é
diferente.

Parametro Nome do parametro Faixa de configurag&o Padrao | Modif

P7-09 Tempo de execugédo acumulativo 0h~65535h - Y

Exibe o tempo de execugao acumulado do inversor.

Quando o tempo de execucgdo atinge o tempo de execugao definido P8-17, a fungdo de saida digital
multifuncional (12) do inversor emite o sinal LIGADO.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuracao Padrao Modif

Numero de casas decimais para
P7-12 I . 0~3 1 b
exibicdo da velocidade de carga

Usado para definir o nimero de casas decimais para exibicdo da velocidade da carga. O exemplo a
seguir mostra como a velocidade da carga é calculada:

Se o coeficiente de exibicdo da velocidade de carga P7-06 for 2,000, o ponto decimal da velocidade de
carga P7-12 sera 2 (2 pontos decimais), quando a frequéncia de operagéo do inversor for 40,00 Hz, a
velocidade de carga sera:

40,00 x 2,000 = 80,00 (2 pontos decimais)

Se o inversor estiver no estado parado, a velocidade da carga sera exibida como a velocidade
correspondente a frequéncia definida, ou seja, "velocidade de carga definida". Tomando como exemplo
a frequéncia definida de 50,00 Hz, a velocidade da carga no estado desligado é: 50,00 x 2,000 = 100,00
(exibida com 2 casas decimais).

Parametro Nome do parédmetro Faixa de configuracdo Padrédo | Modif

P7-13 Tempo de energia acumulativa 0h~65535h N.A. o

Exibe o tempo acumulado de ativagao do inversor de fabrica.

Quando este tempo atingir o tempo de ativagao definido (P8-17), a fungdo de saida digital multifuncional
(24) do inversor emitira o sinal LIGADO.
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Pardmetro Nome do parametro Faixa de configuragéo Padrao Modif
Consumo de energia
P7-14 , 0~65535 N.A. °
acumulativa

Exibe o consumo de energia acumulado do inversor até o momento.

Parametro Nome do pardmetro Faixa de configuracao Padrao Modif

Botdo de precisédo do
P7-19 0~10 2 o
teclado externo

Este parametro define a resolugdo na qual o teclado operacional externo ajusta a frequéncia definida
no modo de menu do monitor.

-144-



Capitulo 7 Descricao detalhada da fungéao

Grupo P8: Funcdes Auxiliares

Parametro Nome do pardmetro Faixa de configuracao Padrao Modif
P8-00 Frequéncia de JOG 0.00~Frequéncia maxima 6.00Hz ¥
P8-01 Aceleragao de JOG 0.0s~6500.0s 20.0s ¥
P8-02 Desaceleragdo de JOG 0.0s~6500.0s 20.0s w

Defina a frequéncia fornecida e o tempo de aceleragdo/desaceleragédo do inversor durante o
movimento lento.

Durante a operagéo de jog, o modo de inicializag&o é fixado como partida direta (P6-00=0) e o método
de parada ¢ fixado como parada por desaceleragao (P6-10=0).

PEGETED Nome do parametro Faixa de configuragéo Padrio | Modif

P8-03 Tempo de acelerag&o 2 0.0s~6500.0s Dependeo| .
modelo

P8-04 Tempo de desaceleragao 2 0.0s~6500.0s Depende o *
modelo

Pg-05 | Tempo de aceleragéo 3 0.0s~6500.0s Dependeo|
modelo

P8-06 Tempo de desaceleragao 3 0.0s~6500.0s Dependeo|
modelo

P8-07 Tempo de aceleragao 4 0.0s~6500.0s Dependeo | .
modelo

P8-08 Tempo de desaceleragao 4 0.0s~6500.0s Dependeo|
modelo

O inversor fornece 4 conjuntos de tempo de aceleragdo e desaceleragao, que sao P0-17/P0-18 e os 3
conjuntos de tempo de aceleragdo e desaceleragdo acima.

As definigbes dos 4 grupos de tempo de aceleragdo e desaceleragdo sdo exatamente as mesmas.
Consulte as descrigdes relevantes de P0-17 e P0-18. Através de diferentes combinacdes dos terminais
de entrada digital multifuncionais DI, 4 grupos de tempo de aceleragdo e desaceleragdo podem ser
alternados e selecionados. Consulte as instru¢des relevantes nos codigos de fungédo P4-01 a P4-05 para
0 uso especifico.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuracédo Padriao | Modif
P8-09 Salto de frequéncia 1 0.00Hz~Frequéncia maxima 0.00Hz ¥
P8-10 Salto de frequéncia 2 0.00Hz~Frequéncia maxima 0.00Hz w
P8-11 Amplitude da frequéncia de salto | 0.00Hz~Frequéncia limite superior | 0.00Hz ¥

-145-



Capitulo 7 Descricao detalhada da funcéao

Quando a frequéncia definida estiver dentro da faixa de frequéncia de salto, a frequéncia operacional
real funcionara na frequéncia de salto mais préxima da frequéncia definida. Ao definir a frequéncia de
salto, o inversor pode evitar o ponto de ressonancia mecanica da carga.

O inversor pode definir dois pontos de frequéncia de salto. Se ambas as frequéncias de salto forem
definidas como 0, a fungéo de frequéncia de salto sera cancelada. Para o principio da frequéncia de salto
e da amplitude da frequéncia de salto, consulte a Figura 6-14.

A Frequéncia de saida
(Hz)

:Amplitude da frequéncia de salto
__Amplitude da frequéncia de salto

Amplitude da frequénciade salto 2 | = =— =— —i

. L - _Amplitude da frequéncia de salto
Amplitude da frequénciade salto1 | — e i

_Amplitude da frequéncia de salto

Tempo

Fig.6-14 Diagrama esquematico da frequéncia de salto

Parametro Nome do parametro Faixa de configuracéao Padrio Modif

P8-12 Tempo morto para frente e para tras 0.0s~3000.0s 0.00Hz ¥

Defina o tempo de transigdo na saida 0 Hz durante a transigao direta/reversa do inversor,
conforme mostrado na Figura 6-15:

A Frequéncia de saida(Hz)

@)
s
=1 Time (t)
3 —»
. |
(|
—» {1 «—
| |
Tempo de Rotagao
zona morta reversa

Fig.6-15 Diagrama esquematico do tempo morto direto e reverso

-146-



Capitulo 7 Descricao detalhada da funcéao

Parametro Nome do parametro Faixa de configuragdo Padrao | Modif

P8-13 Frequéncia reversa proibida 0~1 0 w

Este par&dmetro é usado para definir se o inversor pode operar em modo reverso. Se o motor ndo puder
operar em modo reverso, defina P8-13=1.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuracéao Padrdo | Modif

Modo de execugao quando a
P8-14 Frequéncia definida € menor 0~2 0
que o limite inferior da frequéncia

Quando a frequéncia definida for inferior a frequéncia limite inferior, o estado de operagao do inversor
pode ser selecionado por este pardmetro. O conversor de frequéncia oferece trés modos de operagéo
para atender as diversas necessidades de aplicagao.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuracéo Padrao | Modif

P8-15 Controle de queda 0.00Hz~10.00Hz 0.00 ¥

Arazéo de afundamento permite uma ligeira diferenga de velocidade entre as estagbes mestre e escrava,
0 que, por sua vez, evita colisées entre elas. O valor padréo deste paradmetro é 0.

Somente quando o mestre e o escravo utilizam o modo de controle de velocidade, a taxa de afundamento
precisa ser ajustada. Para cada processo de transmissao, a taxa de afundamento apropriada precisa ser
gradualmente encontrada na pratica. Recomenda-se nao definir P8-15 muito alto, caso contrario, a carga
quando for maior, a velocidade em regime permanente diminuira significativamente. Tanto o mestre
quanto o escravo devem definir a

taxa de afundamento.

Velocidade de queda = frequéncia sincrona x torque de saida x taxa de queda + 10
Por exemplo: P8-15 = 1,00, frequéncia sincrona 50 Hz, torque de saida 50%, entao:
Velocidade de queda = 50 Hz x 50% x 1,00 + 10 = 2,5 Hz

Frequéncia real do inversor = 50 Hz-2,5 Hz = 47,5 Hz

Parametro Nome do parametro Faixa de configuragéo Padrdo | Modif
Limite de tempo de ativagao
P8-16 0h~65000h Oh w
acumulada
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Quando o tempo acumulado de ativagdo (P7-13) atinge o tempo de ativagdo definido por P8-16, a DO
digital multifuncional do inversor emitira o sinal LIGADO. Os exemplos a seguir ilustram sua aplicagao:

Exemplo: Combinado com a fung&o DI/DO virtual, apds o tempo de inicializagdo definido atingir 100
horas, a saida de alarme de falha do inversor sera acionada. Programa:

Fungao do terminal DI1 virtual, definida como falha 1 definida pelo usuario: A1-00=44;
Estado valido do terminal DI1 virtual, definido para vir da DO1 virtual: A1-05=0000;
Funcgéo da DO1 virtual, definida para chegar no momento da inicializagdo: A1-11=24;
Definir o tempo de chegada da inicializagdo acumulada para 100 horas: P8-16=100.

Entéo, quando o tempo acumulado de ativagéo atingir 100 horas, o inversor emitira UdE1 para falha.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuragéo Padrdo | Modif
Limite de tempo de execugéo
P8-17 . 0h~65000h Oh w
acumulativo

Usado para definir o tempo de execugao do inversor.

Quando o tempo de execug¢ao acumulado (P7-09) atingir o tempo de execugéo definido, o DO digital
multifuncional do inversor emitira um sinal ON.

Parametro Nome do pardmetro Faixa de configuracéo Padrdo | Modif

P8-18 Protegao de inicializagao 0~1 0 *

Este parametro esta relacionado a fungéo de protegédo de seguranga do inversor.

Se este parametro for definido como 1, se o comando de execugéo for valido quando o inversor for ligado
(por exemplo, o comando de execucgdo do terminal estiver no estado fechado antes da inicializacéo), o
inversor ndo respondera ao comando de execugéo, € o comando de execugdo devera ser cancelado
uma vez, e o comando de execugdo sera valido novamente apds o inversor responder.

£ Io1dey)

Além disso, se este parametro for definido como 1, se o comando de execugéo for valido no momento da
reinicializagao da falha do inversor, o inversor nao respondera ao comando de execugao, e o comando
de execugdo devera ser removido para eliminar o estado de prote¢cdo de execucgao.

Definir este pard@metro como 1 pode evitar o perigo causado pelo motor responder ao comando de execugéo
durante a inicializag&o ou reinicializagédo de falha sem saber.
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Parametro Nome do parametro Faixa de configuracao Padrao | Modif

P8-19 | Valor de detecgéo de frequéncia (FDT1) 0.00Hz~Frequéncia maxima | 50.00Hz e

Histerese de deteccéo de frequéncia | 0.0%~100.0% (nivel FDT)

_ o ¥
P8-20 (Histerese FDT1) 5.00%

Quando a frequéncia de operacgéao for maior que o valor de detecgéo de frequéncia, a saida multifuncional
DO do inversor emitira o sinal ON e, quando a frequéncia for menor que o valor de detecgdo em um
determinado valor de frequéncia, o sinal ON da saida DO sera cancelado.

Os parametros acima sdo usados para definir o valor de detecgcéo da frequéncia de saida e o valor de
histerese da liberagdo da agao de saida. Entre eles, P8-20 é a porcentagem da frequéncia de atraso em

relagédo ao valor de detecgéo de frequéncia P8-19. A Figura 6-16 € um diagrama esquematico da fungéo
FDT.

Frequéncia de saida (Hz) A

Nivel FDT i‘ a i Histerese FDT
__— = = = =N\ - =P8-19 * P8-20
| | r
| I
Tempo (t)
I i >
Frequéncia atingida | |
sinal de deteccao I I
(DO, relé)
ON
Tempo (t)
>
Fig.6-16 Diagrama de nivel FDT
Parametro Nome do parametro Faixa de configuracédo Padrao Modif

Faixa de deteccao de frequéncia 0.00%~100%

P8-21 L 0.00%
alcangada (frequéncia maxima)

*

Quando a frequéncia de operagao do inversor estiver dentro de uma determinada faixa da frequéncia
alvo, o DO multifuncional do inversor emitira um sinal LIGADO.

Este parametro é usado para definir a faixa de deteccdo da chegada da frequéncia, que é uma

porcentagem em relagcdo a frequéncia maxima. A Figura 6-17 é um diagrama esquematico da chegada
da frequéncia.
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Frequéncia de saida (Hz) A

Definir frequéncia 4

Alcance e detecgao

Sinal de deteccao de
frequéncia atingida

P Tempo (t)

P Tempo (t)

Fig.6-17 Diagrama esquematico da amplitude de detecgao de chegada de frequéncia

Parametro Nome do parametro Faixa de configuragao Padrao Modif
Se a frequéncia de salto é

P8-22 valida durante a aceleragao e 0: invalido 0 *
desaceleragao

Este cédigo de fungao é usado para definir se a frequéncia de salto é valida durante a aceleragao e

desaceleragao.

Quando definido como valido, quando a frequéncia de operagéo estiver na faixa de frequéncia de salto,
a frequéncia de operacédo real ultrapassara o limite de frequéncia de salto definido. A Figura 6-18 é um

diagrama esquematico da frequéncia de salto efetiva durante a aceleragéo e a desaceleragéo.

A Frequéncia de

Frequéncia de salto 2 =

L Iaadey)

saida(Hz)

: :Amplitude de frequéncia de salto
__Amplitude de frequéncia de salto

Frequéncia de salto 1

- : : : :Amplitude de frequéncia de salto
_v _Amplitude de frequéncia de salto

Tempo

Fig.6-18 Diagrama esquematico da frequéncia de salto efetiva durante a aceleracao e desaceleragao
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Parametro Nome do parametro Faixa de configuragao Padrao | Modif

Ponto de comutacédo de frequéncia o
~ 0.00Hz~Frequéncia
P8-25 | entre o tempo de aceleracédo 1 e o o 0.00Hz w
~ maxima
tempo de aceleragao 2

Ponto de comutagéo de frequéncia N o

~ 0.00Hz~Frequéncia maxima
P8-26 |entre o tempo de desaceleragdo 1 e o 0.00Hz 3
tempo de desaceleragao 2

Esta fungao é valida quando o motor é selecionado como motor 1 e o tempo de aceleragdo/desaceleragédo
nao é selecionado pela comutacdo do terminal DI. Ela é usada para selecionar diferentes tempos de
aceleragao e desaceleragdo de acordo com a faixa de frequéncia de operagéo, em vez do terminal DI,
durante o processo de operagao do inversor.

Frequéncia de ‘
saida Hz

P8-25f == ===mennnns

P8-26p===== | I

tempo
[} —
|
| | |
Tempode  Tempo de Tempo de Tempo de
aceleracdo  aceleragéo desaceleragdo 1 ~ desaceleragéo 2
2 1

Fig.6-19 Diagrama esquematico da comutagao do tempo de aceleragéo e desaceleragao

A Figura 7-19 apresenta um diagrama esquematico da comutagdo dos tempos de aceleragéo e
desaceleragao. Durante a aceleragao, se a frequéncia de operagao for menor que P8-25, selecione o
tempo de aceleragao 2; se a frequéncia de operagao for maior que P8-25, selecione o tempo de
aceleracao 1.

Durante o processo de desaceleragao, se a frequéncia de operagao for maior que P8-26, selecione o
tempo de desaceleragédo 1; se a frequéncia de operagao for menor que P8-26, selecione o tempo de

desaceleragao 2.

Parametro| Nome do parametro Faixa de configuracao Padrao Modif

P8-27 | Prioridade do JOG do terminal]  0~1 0 ¥

Este parametro é usado para definir se a fungéo de jog do terminal tem a prioridade mais alta.

Quando a prioridade de jog do terminal for valida, se houver um comando de jog do terminal durante o
processo de execugdo, o inversor mudara para o estado de execugédo de jog do terminal.
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Parametro Nome do parametro Faixa de configuracéao Padréao Modif
0.00Hz~Frequéncia
P8-28 |Valor de detecgdo de frequéncia (FDT2) o 50.00Hz ¥
maxima
Histerese de detecgdo de frequéncia | 0.0%~100.0% (nivel
P8-29 . 5.00% A
(histerese FDT2) FDT2)

Esta fungdo de deteccdo de frequéncia € exatamente a mesma que a do FDT1, consulte a descricéo
relevante do FDT1, ou seja, a descrigdo dos coédigos de fungdo P8-19 e P8-20.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuragéo Padrao Modif
Valor de detecgéo 1 de qualquer 0.00Hz~Frequéncia

P8-30 N o 50.00Hz w
frequéncia atingida maxima

P8-31 AmpllAtud.e delde.tecgao 1 de qualquer |0.0%~100.0% (Frequéncia 0.00% e
frequéncia atingida maxima)

P8.32 Valorfje .dete.cge".lo 2 de qualquer 0.00Hz~Frequéncia maxima 50 00Hz %
frequéncia atingida
Amplitude de deteccao 2 de %~ 9 énci

P8-33 P ete G ) < ¢ 0.0%~100.0% (Frequéncia 0.00% %
qualquer frequéncia atingida maxima)

Quando a frequéncia de saida do inversor estiver dentro da faixa das amplitudes de deteccao positiva e
negativa de qualquer valor de detecgao de frequéncia de chegada, o DO multifuncional emite o sinal ON.

O inversor fornece dois conjuntos de pardmetros para detectar qualquer frequéncia de chegada,
definindo, respectivamente, o valor da frequéncia e a faixa de deteccdo da frequéncia. A Figura 7-20 é
um diagrama esquematico desta fungéo.

L Iaadey)
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Frequéncia de chegada arbitraria =

Frequéncia de saida (Hz) A

v

Alcance de detecgéo
Alcance de detecgéo

Chegada arbitraria
detecgao de frequéncia OFF

OFF

P» Tempo (t)

OFF

sinal DO ou relé

Fig.6-20 Diagrama esquematico da detecgdo de frequéncia de chegada arbitraria
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Parametro Nome do parametro Faixa de configuragéo Padrdo | Modif

Nivel de detecgéo de corrente 0.0%~300.0%
P8-34 100% corresponde a corrente 5.00% P

Zero
nominal do motor

Atraso de deteccao de corrente

P8-35 0.01s~600.00s 0.10s w
Zero

Quando a corrente de saida do inversor for menor ou igual ao nivel de detec¢do de corrente zero e a
duracao exceder o tempo de atraso de detecgdo de corrente zero, o DO multifuncional do inversor emite
um sinal LIGADO. Figura 6-21 Diagrama esquematico da detecgao de corrente zero.

Corrente de saida

Nivel de detecgao de
corrente zero P8-34

Sinal de detecgéo
de corrente zero

tempo

Fig.6-21 Diagrama esquematico de detecgéo de corrente

Parametro| Nome do parametro Faixa de configuragdo Padréo | Modif
Limite de sobrecorrente .
P8-36 , 0.0% (Sem deteccéo) 200.00% w
de saida

Atraso na detecgao de
P8-37 , 0.00s~600.00s 0.00S ¥
sobrecorrente de saida

Quando a corrente de saida do inversor for maior ou exceder o ponto de detecgao de limite, e a duragao
exceder o tempo de atraso de detecgédo do ponto de sobrecorrente do software, o DO multifuncional do
inversor emite o sinal LIGADO. A Figura 7-22 é o diagrama esquematico da funcédo de sobrelimite de
corrente de saida.
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Corrente de saida

A corrente de saida
excede o limite P8-36

Sinal de detecgao de
excesso de limite de
corrente de saida

Fig.6-22 Diagrama esquematico da detecgéo de excesso de limite de corrente de saida

Paréametro Nome do parametro Faixa de configuracao Padrao Modif

P8.38 Valor de deteccéo 1 .de. 0.0%~300.0% (corrente nominal do 100.00% %
qualquer corrente atingida motor)
Amplitude de deteccdo 1 de %~ 9 i

P8-39 p 9 . 0.0%~300.0% (corrente nominal do 0.00% %
qualquer corrente atingida motor)

P840 Valor de detecgéo 2 .de. 0.0%~300.0% (corrente nominal do 100.00% *
qualquer corrente atingida motor)
Amplitude de detecgdo 2 de 0.0%~300.0% (corrente nominal do

P8-41 0.00% *

qualquer corrente atingida motor)

Quando a corrente de saida do inversor estiver dentro da largura de detecgao positiva e negativa de
qualquer corrente de chegada, o DO multifuncional do inversor emitira o sinal ON.

O inversor fornece dois conjuntos de parametros: corrente de chegada arbitraria e largura de detecgéao.

e A Figura 6-23 é um diagrama esquematico da fungao.
5
o
o Corrente de saida ‘
- S I o .
L d te de chegada arbitraria
Corrente de chegada arbitraria == ===+~ ARl R . J.J-@rgura de corrente de cheg L
_________ . _JLargura de corrente de chegada arbitraria
P tempo
Chegada arbitraria o

ON_!

detecgao de corrente
sinal DO ou relé OFF H @i OFF | | OFF

Fig.6-23 Diagrama esquematico de detecgao de corrente de chegada arbitraria
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Parametro Nome do parametro Faixa de configuracéo Padrao Modif
P8-42 | Selecao da fungao de temporizagéo 0~1 0 *
P8-43 | Selecao do tempo de execucdo da temporizagao | 0~2 0.00e, *
P8-44 | Duragao da temporizagéo 0.0Min~6500.0Min 0.0Min *

Este grupo de parametros é usado para completar a fungao de operagao de temporizagdo do inversor.

Quando a selegéo da fungéo de temporizagdo de P8-42 for valida, o inversor inicia a temporizagéo ao
iniciar, e quando o tempo de execugdo de temporizagdo definido € atingido, o inversor para

automaticamente, e a DO multifuncional emite o sinal ON ao mesmo tempo.

Cada vez que o inversor ¢ ligado, a temporizagdo comega do zero, e o tempo restante de execugéo pode
ser verificado através de U0-20. O tempo de execugéo da temporizagéo € definido por P8-43 e P8-44, e

a unidade de tempo & minutos.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuracéo Padrao | Modif
P8-45 |Limite inferior da tensédo de entrada Al1 | 0.00V~P8-46 3.10V A
P8-46 |Limite superior da tensédo de entrada Al1| P8-45~10.00V 6.80V ¥

Quando o valor da entrada analdgica Al1 for maior que P8-46, ou a entrada Al1 for menor que
P8-47, o DO multifuncional do inversor emite o sinal LIGADO "Sobrecarga da entrada Al1", que é usado

para indicar se a tensao de entrada Al1 esta dentro da faixa de ajuste.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuragdo Padrio Modif
P8-47 | Limite de temperatura do IGBT 0~100°C 90°C b
Quando a temperatura do radiador do inversor atingir essa temperatura, o DO multifuncional
do inversor emitira o sinal LIGADO de "temperatura do modulo atingida".
Parametro Nome do paradmetro Faixa de configuragéo Padréo Modif
P8-48 Controle do ventilador 0~1 0 ¥

Usado para selecionar o modo de operagao do ventilador de resfriamento. Quando definido como 0, o
inversor acionara o ventilador no estado de funcionamento. Se a temperatura do radiador estiver acima
de 40 graus no estado de parada, o ventilador funcionara. No estado de parada, o ventilador nao

funcionara quando a temperatura do radiador estiver abaixo de 40 graus.

Quando 1 é selecionado, os ventiladores funcionam de forma consistente apds a inicializagéo.

-155-



L Iaadey)

-156-

Capitulo 7 Descricao detalhada da funcéao

Parametro| Nome do parametro Faixa de configuracéao Padrao Modif

P89 | F ancia de d ) Frequéncia do sono (P8-51) ~ 0 N
i requencia de despertar Frequéncia maxima (A0-10)

P8-50 | Atraso de despertar 0.0s~6500.0s 0

P8-51 | Frequéncia de hibernagio 0.0Hz~Frequéncia de despertar (P8-49) 0

p8-52 | Atraso de hibernagédo 0.0s~6500.0s 0

Este grupo de paradmetros € usado para implementar fungbes de suspensao e ativagdo em aplicagdes de
abastecimento de agua.

Durante a operagao do inversor, quando a frequéncia definida for menor ou igual a frequéncia de repouso
de P8-51, apés o tempo de atraso de P8-52, o inversor entra no estado de repouso e para
automaticamente.

Se o inversor estiver em estado dormente e o comando de execucao atual for valido, quando a frequéncia
definida for maior ou igual a frequéncia de ativagado de P8-49, o inversor iniciara apds o tempo de atraso
de P8-50.

Em geral, defina a frequéncia de despertar para um valor maior ou igual a frequéncia de sono. Se a
frequéncia de despertar e a frequéncia de sono forem definidas como 0,00 Hz, as funcbes de sono e
despertar serdo invalidas.

Quando a funcao de suspensédo estiver habilitada, se a configuragdo de frequéncia utilizar o PID, a
operacao do PID no estado de suspenséo sera afetada pelo codigo de fungdo PA-28. Neste momento, a
operagao quando o PID estiver parado deve ser selecionada (PA-28=1).

Parametro Nome do parametro Faixa de configuragéo Padrdo | Modif

P8-53 | Tempo de execugéo atual alcangado | 0.0~6500.0 minutos 0 b

Quando o tempo de execugédo desta inicializagédo atinge este tempo, a saida digital multifuncional DO
emite o sinal "Este tempo de execugéo chega".

Parametro Nome do parémetro Faixa de configuracéo Padrao Modif

P8-55 | O modo de incéndio foi habilitado | 0~2 0 *
Frequéncia forcada no modo de | 0.00Hz ~F &Nci

ps.56 | . fl . ¢ : .z requéncia 50.00Hz N
incéndio maxima

Configuragbes da funcéo do terminal DlI:
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Parametro Nome do parametro Faixa de configuracéo Padrao Modif
P4-02 Selegao de fungao DI3 0~50 4 *
P4-03 Selecao de fungéo Dl4 0~50 9 *

Descri¢cao da fungdo do modo de combate a incéndio:
(1) Quando P8-55 é definido como 0: o modo de combate a incéndio ndo é ativado;

2) Quando P8-55 estiver definido como 1 (modo de disparo 1): Neste momento, o terminal de entrada
digital (DI1-DI5) é a fungéo 42, que é o terminal de habilitagdo do modo de disparo (acionado pela borda
de subida). Quando esta fungéo estiver ativa, o inversor operara na frequéncia definida por P8-56. Se
uma falha for relatada durante a operagéo do conversor de frequéncia, ele continuara a operar sem parar.
Quando esta fungéo estiver ativa, o conversor de frequéncia operara automaticamente. Quando esta
funcgéo estiver invalida, é necessario que a fonte de comando emita a instru¢gao de parada antes de parar.

Nota: Neste modo, se ocorrer uma emergéncia apds o modo de incéndio ser iniciado, pressione o botédo
de parada de emergéncia para permitir a parada (o terminal DI4 padrdo é definido para a fungéo de

parada de emergéncia 45).

(3) Quando P8-55 estiver definido como 2 (modo de disparo 2): Neste momento, o terminal de entrada
digital (DI1-DI5) é a funcéo 42, que é o terminal de habilitagdo do modo de disparo (acionado pela borda
de subida). Quando esta fungao estiver ativa, o inversor operara na frequéncia definida por P8-56. Se
uma falha for relatada durante a operagao do conversor de frequéncia, ele continuara a operar sem parar.
Quando esta fungéo estiver ativa, o conversor de frequéncia operara automaticamente e nao podera

parar até que o conversor de frequéncia seja desligado ou exploda.
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Capitulo 7 Descricao detalhada da funcéao

Grupo P9: Parametros de Protecéo

Parametro Nome do parametro Faixa de configuracéao Padrdo | Modif
P9-00 | Protegéo contra sobrecarga do motor 0~1 1 ¥
P9-01 Ganho de protegao contra sobrecarga do motor 0.20~10.00 1 ¥

P9-00=1: Neste momento, o inversor avalia se o0 motor esta sobrecarregado de acordo com a curva de
tempo inverso da protecao contra sobrecarga do motor.

O menor tempo para reportar sobrecarga do motor € de 2 minutos. Caso seja necessario ajustar a corrente
e o tempo de sobrecarga do motor, defina P9-01 (ganho da protegdo contra sobrecarga do motor). As
curvas de corrente e tempo de sobrecarga do motor sdo mostradas na figura a seguir:

A

100.0min

80.0min

30.0min =

8.0min} =

6.0min | =

[]
3.0min [m sl =
25mink = b ==

) ]
20minp = p (porcentagem da corrente nominal

do motor)

1.5min [m milm o = - -
10min b wm N sl - -L--‘-,

Oamin o m wm - & = %
O5min fui i e e al -
--------------------
PR N L T L A L T
110% 120% 130% 140% 150% 160% 170% 180% 190% 200% 210% 220% 230% 240%  250%

r

Tempo (t)

Figura 6-24. Curva de corrente de sobrecarga e tempo de sobrecarga

Por exemplo:
Se o motor precisar funcionar a 120% da corrente do motor por 30 minutos para relatar sobrecarga,
primeiro calcule a corrente do motor Ix para 30 minutos de sobrecarga na configuragao padrao.

Pode-se saber a partir do diagrama da curva de sobrecarga do motor que a sobrecarga de 30 minutos
esta dentro da faixa de corrente de 125% e 135%, e a configuracdo padrdo da corrente do motor de
sobrecarga de 30 minutos Ix é a seguinte:

(40-30)+(125%-Ix)=(40-15)+(125%-135%)

Obteve-se a corrente do motor 1x=129%, o que nos permite concluir que o motor precisa reportar
sobrecarga por 30 minutos sob a condicdo de 120% da corrente do motor, e o ganho da protegao contra
sobrecarga do motor é:

P9-01=120%+1x=120%+129%=0.93

O usuario precisa definir corretamente o valor de P9-01 de acordo com a capacidade real de sobrecarga
do motor. Se este parémetro for definido com um valor muito alto, isso facilmente levara ao
superaquecimento e danos ao motor, e o inversor ndo emitira alarme!
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Parametro Nome do parédmetro Faixa de configuracéo Padrao Modif

P9-02 |Fator de alerta de sobrecarga do motor 50%~100% 80% w

Esta fungdo é usada para emitir um sinal de alerta antecipado ao sistema de controle por meio de DO
antes da protecao contra sobrecarga do motor. Este fator de alerta é usado para determinar a intensidade
do alerta que é emitido antes da prote¢do contra sobrecarga do motor. Quanto maior o valor, menor o

alerta antecipado.

Quando a corrente de saida cumulativa do inversor for maior que o produto da curva de limite de tempo
inverso de sobrecarga e P9-02, o DO digital multifuncional do inversor emite o sinal LIGADO de “pré-
alarme de sobrecarga do motor”.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuragdo Padrao Modif

Selegao de protecao contra curto-
P9-07 - 0~1 1 ¥
circuito para aterramento

Quando o inversor é ligado, ele pode ser selecionado para detectar se o motor esta em curto-circuito
com o terra.

Se esta funcgéo estiver valida, o terminal UVW do inversor tera saida de tens&o por um periodo de tempo
apos a inicializagao.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuracéao Padréao Modif

P9-09 | Tempo de reinicializagao automatica | 0~20 0 ¢

Quando o inversor seleciona o reset automatico por falha, ele € usado para definir o nimero de resets
automaticos. Apds esse numero de vezes, o inversor permanece no estado de falha.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuracédo Padrao Modif

P9-10 Agao DO durante falha de reinicializagdo automatica 0~1 0 w

Se o inversor estiver configurado com a fungdo de reset automatico de falhas, durante o periodo de
reset automatico de falhas, a atuagao ou nao da falha DO pode ser definida através de P9-10.

Parametro Nome do paradmetro Faixa de configuragdo Padrao Modif

P9-11 | Atraso de reinicializagdo automatica de falha | 0.1s~100.0s 1.0s bAS

Tempo de espera entre o alarme de falha do inversor e a reinicializagao automatica da falha.
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Parametro Nome do parametro Faixa de configuragéo Padrao Modif

Selegéo de protegao contra perda

) ~ *
P9-12 de fase de entrada 0~1 1.0s

Selecione se deseja proteger a perda de fase de entrada.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuragéo Padrdo | Modif

Selecao de protecido contra perda de
po-13 | SSe6ac e protee P 0~1 1 *
fase de saida

Selecione se deseja proteger a perda de fase de saida. Se vocé escolher O e a perda de fase de saida
realmente ocorrer, nenhuma falha sera reportada. Neste momento, a corrente real € maior que a corrente
exibida no painel, e ha um risco. Use com cautela.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuracao Padréao Modif
P9-14 | Primeiro tipo de falha - °
P9-15| Segundo tipo de falha 0~51 - o
P9-16 | Terceiro tipo de falha - .

Registre os trés ultimos tipos de falha do inversor; 0 significa que nao ha falha. Para as possiveis causas
e solugdes de cada codigo de falha, consulte as instru¢des relevantes no Capitulo 7.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuragao Padrdo | Modif

P9-17 Frequéncia na 32 falha - - .

P9-18 Corrente na 32 falha - - °

P9-19| Tensao do barramento na 32 falha - - °
Status do terminal de entrada na 32

P9_20 - - Y
falha
Status do terminal de saida na 32

P9-21 - - °
falha

P9-22 | Tempo de inicializagdo apds 32 falha - - °

Tempo de inicializagao na terceira
P9-23| °™P ¢ - - o

falha (mais recente)

P9-24 | Tempo de execucgdo na 32 falha - - °
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Parametro Nome do parametro Faixa de configuragéao Padrao Modif
P9-27 |Frequéncia na 22 falha - - °
P9-28 |Corrente na 22 falha - - °

P9-29 | Tensdo do barramento na 22 falha

Status do terminal de entrada na 22

P9-30 - - i

falha
. . a

Pg-31 Status do terminal de saida na 22 falha |_ _ o
Status do inversor na segunda falha

P9-32 - - i
Tempo de energizagdo na segunda |_ )

P9-33 | falha *
Tempo de operacdo na segunda

P9-34 P perag 9 - - i
falha

P9-37 | Frequéncia da primeira falha - - °

P9-38 | Corrente na primeira falha - - L

P9-39 |Tensado do barramento na primeira falha

P9-40 Estado do terminal de entrada na ) ) o
primeira falha

P9-41 Estado do terminal de saida na primeira| ) o
falha

P9-42 | Status do inversor na primeira falha

P9-43 Momento de energiza¢do da primeira falha - °
P9-44 |Frequéncia na 12 falha - - °
Selegdo de acéo de protecéo contra
P9-47 ¢ gao de protee 0~2 0 %
falhas 1
Parametro Nome do parametro Faixa de configuracéao Padrdo | Modif
Unidade: 0
Acéo de protecao contra Dezena: 0~1
P9-48 falhas selegéo 2 (acima de Milhar: Motor superaquecido 0 %
18,5 kW) Dezena de milhar: O tempo de
execucao chegou
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Capitulo 7 Descricao detalhada da funcéao

Parametro Nome do parametro Faixa de configuracéao Padrao | Modif
Unidade: 0~2
Acéo de protegéo contra Dezena: 0~2
P9-49 falhas seleg¢éo 3 (acima de Centena: 0~2 0 ¥
18,5 kW) Milhar: 0~2
Dezena de milhar: 0~2
Unidade: 0~2
Acéo de protecéo contra Dezena: 0~2
P9-50 falhas selegdo 4 (acima de | Centena: 0~2 0 *
18,5 kW) Milhar: 0~2
Dezena de milhar: 0~2

Quando "parada livre" é selecionado, o inversor exibira o cédigo de falha e parara imediatamente.

Quando o "modo parada por parada" é selecionado: o inversor exibira o cédigo de falha e parara no modo de
parada e exibira o codigo de falha apds a parada.

Quando "continuar operando” é selecionado: o inversor continua a operar e exibe o cadigo de falha, e a
frequéncia de operagéo é definida por P9-54.

Padrao IModif

Parametro| Nome do parametro Faixa de configuragéo
0: Operar na frequéncia operacional atual
Selecao de frequéncia 1: Operar na frequéncia definida
. 2: Operar na frequéncia limite superior
P9-54 para continuar operando - e

em caso de falha 3: Operar na frequéncia limite inferior

4:Opera rem frequéncia de espera
5: Opera em frequéncia de espera anormal

Frequéncia de backup 0.0%~100.0%
P9-55 | em caso de anormalidade | (100,0% corresponde a frequéncia maxima |100.00%|
A0-10)

Quando ocorre uma falha durante a operagao do inversor e 0 modo de processamento da falha é definido
para continuar em execugdo, o inversor exibe o cddigo de falha e opera na frequéncia determinada por
P9-54.

Quando a frequéncia de espera anormal é selecionada para execugao, o valor definido por P9-55 ¢ a
porcentagem relativa a frequéncia maxima.
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Parametro Nome do parametro Faixa de configuracéo Padréo Modif

Selecao de agao em caso de falha
P9-59 | . . ) 0~2 0 *
instantanea de energia

Pausa na avaliagdo da tensdo em caso
P9-60 k R ) 80%~100% 85% *
de falha instantanea de energia

Tempo de avaliagdo da recuperagéo de tenséo

- ~ *
P9-61 em caso de falha de energia instantanea. 0.0~100.0s 0.5s

Avaliagao da tenséo em falha de

P9-62 |energia instantanea 60%~100% 80% *

Esta funcao significa que, em caso de falha instantdnea de energia ou queda repentina de tensao, o
inversor reduz a velocidade de saida para compensar a diminuigcdo da tensdo do barramento CC do
inversor, reduzindo a velocidade de saida, de modo a manter o inversor funcionando.

Se P9-59=1, o inversor desacelerara quando a energia for cortada ou a tens&o cair repentinamente, e
quando a tensdo do barramento retornar ao normal, o inversor acelerara até a frequéncia definida e
funcionara normalmente. A base para julgar que a tensao do barramento voltou ao normal é que a tensao
do barramento esteja normal e a duragéo exceda o tempo definido por P9-61.

Se P9-59=2, o inversor desacelerara até parar quando a energia for cortada ou a tenséo cair

repentinamente.

Tensao do barramento Tensao operacional de falha de

P9-61 iai a
L j energia instantanea

Instantanea agao de falha ) .
Hora do julgamento de retirada

de energia
Avaliagéo da tensédo P9-62

Pausa momentanea da agéao
Tenséo de julgamento P9-60 | | 1

Frequéncia operacional

P9-59=1:Diminua a velocidade

Frequéncia operacional
| B I

| P9-59=2:Desacelerac¢éo para parar

Fig.6-25 Diagrama esquematico de falha de energia instantanea
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Capitulo 7 Descricao detalhada da funcéo

Parametro Nome do parametro Faixa de configuragéo Padrdo | Modif
P9-63 | Protecao contra perda de carga 0~1 0 e
P9-64 | Nivel de detecgdo de queda de carga | 0.0~100.0% 10.00% ¥
P9-65 | Tempo de detecgéo de queda de carga | 0.0~60.0s 1.0S ¥

Se a funcgéo de protegao contra perda de carga estiver ativa, quando a corrente de saida do inversor for
menor que o nivel de deteccdo de perda de carga P9-64 e a duragao for maior que o tempo de detecgao
de perda de carga P9-65, a frequéncia de saida do inversor sera reduzida automaticamente para 7% da
frequéncia nominal. Durante o periodo de protegéo contra perda de carga, se a carga for recuperada, o

inversor retornara automaticamente a frequéncia definida.

velocidade excessiva

Parametro Nome do parametro Faixa de configuragéo Padrao | Modif
P69 Valor d.e deteccdo de velocidade 0-(’]"/?~50-0% (frequéncia 20.00% &
excessiva maxima
Tempo de deteccao de desvio de
P9-70 b 0-60 seg 5.0S ¥

Esta fungao so é valida quando o inversor esta operando em controle vetorial de malha fechada.

Quando o inversor detecta um desvio entre a velocidade real do motor e a frequéncia definida, o desvio
€ maior que o valor de detecgao de desvio de velocidade excessiva P9-69, e a duragdo € maior que o

tempo de detecgao de desvio de velocidade excessiva P9-70, o alarme de falha do inversor dEuF, e lida

com isso de acordo com o modo de agao de protecao de falha.

Quando o tempo de deteccao de desvio de velocidade excessiva for 0,0 s, a detecgdo de falha de desvio
de velocidade excessiva sera cancelada.




Capitulo 7 Descricao detalhada da funcéao

Grupo PA: Controle de Processo e Funcéao PID

O controle PID é um método comum de controle de processos. Ao realizar operagbes proporcionais,
integrais e diferenciais na diferenga entre o sinal de realimentagéo da varidvel controlada e o sinal alvo,
e ao ajustar a frequéncia de saida do inversor, forma-se um sistema em malha fechada, de modo que a
variavel controlada permaneca estavel no valor alvo.

E adequado para aplicagbes de controle de processos, como controle de fluxo, controle de pressdo e
controle de temperatura. A Figura 6-25 apresenta o diagrama de blocos do principio de controle do PID
de processo.

() > 1/8) Saida PID
Valor desejado quantidade de controle
Td*S+1 P
1
Quantidade de feedback

Fig.6-26 Diagrama de blocos do processo PID

Parametro Nome do parametro Faixa de configuragdo Padrdo | Modif
PA-00 Fonte fornecida pelo PID 0~6 0 *
PA-01 Configuragao do valor do PID 0.0%~100.0% 50.0% ¥

Este pardmetro é usado para selecionar a grandeza alvo para um determinado canal do PID de
processo.

O valor alvo definido para o PID de processo € um valor relativo, e a faixa de ajuste é de 0,0% a 100,0%.
Da mesma forma, a grandeza de feedback do PID também é uma grandeza relativa, e a fun¢ao do PID
€ igualar essas duas grandezas relativas.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuragao Padriao | Modif

PA-02 Fonte de feedback PID 0~8 0 *

Este parametro é usado para selecionar o canal do sinal de feedback para o PID do processo.
A quantidade de feedback do PID do processo também & um valor relativo, e a faixa de ajuste é de
0,0% a 100,0%.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuracéao Padrao Modif

PA-03 Direcéo de agao do PID 0~1 0 ¥
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Capitulo 7 Descricao detalhada da funcéao

Efeito positivo:

Quando o sinal de feedback do PID € menor que o valor fornecido, a frequéncia de saida do inversor
aumenta. Como em ocasides de controle de tensdo do enrolamento.

Reacao:

Quando o sinal de feedback do PID é menor que o valor fornecido, a frequéncia de saida do inversor
diminui. Como em ocasides de controle de tensdao de desenrolamento. Esta fungdo é afetada pela
inversao da dire¢ao de agéo do PID do terminal multifuncional (fungao 35) e

precisa ser observada durante o uso.

Parametro Faixa de configuragao Padrao Modif

Nome do parametro

PA-04 0~65535 1000 *

Direcao de agao do PID

O intervalo de feedback fornecido pelo PID é uma unidade adimensional, usada para o display de
feedback fornecido pelo PID U0-15 e para o display de feedback fornecido pelo PID U0-16.

O valor relativo do feedback fornecido do PID é 100,0%, correspondendo a faixa de feedback fornecida
PA-04. Por exemplo, se PA-40 for definido como 2000, quando o PID fornecido for 100,0%, o PID
fornecido no display U0-15 sera 2000.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuragdo Padrao | Modif
PA-05 Ganho proporcional KP1 0.0~1000.0 50.0 w
PA-06 Tempo integral TI1 0.01s~10.00s 2.00s w
PA-07 Tempo derivado TD1 0.000s~10.000s 0.000s w

Ganho proporcional Kp1:

Determina a intensidade de ajuste de todo o regulador PID. Quanto maior o Kp1, maior a intensidade de
ajuste. O parametro 100,0 indica que, quando o desvio entre o valor de feedback do PID e o valor fornecido
for de 100,0%, a faixa de ajuste do regulador PID para o comando de frequéncia de saida sera a
frequéncia maxima.

Tempo integrado Ti1:

Determina a intensidade do ajuste integral do regulador PID. Quanto menor o tempo de integragao, maior
a intensidade do ajuste. O tempo integral significa que, quando o desvio entre a grandeza de feedback
do PID e a grandeza fornecida for de 100,0%, o regulador integral se ajustara continuamente apos esse
tempo, e a grandeza de ajuste atingira a frequéncia maxima.

Tempo diferencial Td1:

Determina a intensidade com que o regulador PID ajusta a taxa de variagdo do desvio.
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Quanto maior o tempo, maior a intensidade do ajuste. Tempo diferencial significa que, quando a quantidade
de feedback muda 100,0% dentro desse tempo, a quantidade de ajuste do regulador diferencial € a
frequéncia maxima.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuracéo Padrao | Modif
Frequéncia de corte da rotagéo
PA-08 q : 0.00Hz~frequéncia méxima | 0.00Hz | *
reversa do PID

Em alguns casos, somente quando a frequéncia de saida do PID é negativa (ou seja, o inversor esta
invertido), o PID pode controlar o valor fornecido e o valor de feedback para o mesmo estado, mas
frequéncia reversa muito alta ndo é permitida em algumas ocasides. Sim, o PA-08 é usado para
determinar o limite superior da frequéncia reversa.

Parametro

Nome do parametro

Faixa de configuracéao

Padrao

Modif

PA-09

Tempo de desvio do PID

0.0%~100.0%

0.0%

*

Quando o desvio entre o valor fornecido pelo PID e o valor do feedback for menor que PA-09, o PID

parara de se ajustar. Dessa forma, quando o desvio entre o valor fornecido e o feedback for pequeno, a
frequéncia de saida permanecera estavel e inalterada, o que € muito eficaz para algumas ocasides de

controle em malha fechada.

Parametro

Nome do paréametro

Faixa de configuracéao

Padrao

Modif

PA-10

Limite diferencial PID

0.0%~100.0%

0.10%

*

No regulador PID, o papel do diferencial € mais sensivel e é facil causar oscilagdes no sistema. Por esse
motivo, o papel do diferencial PID & geralmente limitado a uma pequena faixa. O PA-10 é usado para

definir a faixa de saida do diferencial PID.

Parametro

Nome do parametro

Faixa de configuracédo

Padrao

Modif

PA-11

Limite diferencial PID

0.00~650.00s

0.00s

*

O tempo de alteragao fornecido pelo PID refere-se ao tempo necessario para que o valor fornecido pelo

PID mude de 0,0% para 100,0%.

Quando o PID fornecido muda, o valor do PID fornecido muda linearmente de acordo com o tempo de

mudanga fornecido para reduzir o efeito adverso da mudanga repentina no sistema.
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Capitulo 7 Descricao detalhada da funcéao

Parametro Nome do parametro Faixa de configuracéao Padrdao | Modif
PA-12 | Tempo do filtro de feedback PID 0.00s~60.00s 0.00s w
PA-13 | Tempo do filtro de saida PID 0.00s~60.00s 0.00s ¥

O PA-12 é usado para filtrar a quantidade de feedback do PID, o que é benéfico para reduzir a influéncia
da quantidade de feedback pela interferéncia, mas prejudicara o desempenho de resposta do sistema de
malha fechada do processo.

O filtro PA-13 é usado para filtrar a frequéncia de saida do PID. Este filtro atenuara a mudanga repentina
da frequéncia de saida do inversor, mas também melhorara o desempenho de resposta do sistema de
malha fechada do processo.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuragéao Padrao | Modif
PA-14 Reservado - - -
PA-15 Ganho proporcional Kp2 0.0~1000.0 20 w
PA-16 Tempo integral Ti2 0.01s~10.00s 2.00s w
PA-17 Tempo diferencial Td2 0.000s~10.000s 0.000s *
PA-18 | Transferéncia dos paradmetros PID | 0~3 0 ¥
PA-19 E:;V,:efr:();;tjgéo dos 0.0%~PA-20 200% | *
PA-20 E:;Vrfe‘:r:c;rr;tsgéo dos PA-19~100.0% 80.0% | *

Em algumas aplicagbes, um conjunto de pardmetros PID ndo pode atender as necessidades de todo
0 processo em execugao, e diferentes pardmetros PID precisam ser usados em diferentes situagdes.

Este grupo de codigos de fungéo é usado para alternar entre dois grupos de pardmetros PID. O método

de configuragdo dos parametros do regulador PA-15~PA-17 é semelhante ao dos parametros PA-
05~PA-07.

Os dois grupos de parametros PID podem ser comutados através do terminal DI digital multifuncional,
podendo também ser comutados automaticamente de acordo com o desvio do PID. Ao selecionar a
comutacado do terminal DI multifuncional, a selegédo de fungéo do terminal multifuncional deve ser definida
como 43 (terminal de comutacao de parametros PID). 2 (PA-15 ~PA-17).

Quando a comutacéo automatica é selecionada, quando o valor absoluto do desvio entre a referéncia e
o feedback é menor que o desvio de comutagao do pardmetro PID 1 (PA-19), o pardmetro PID seleciona
o grupo de parametros 1. Quando o valor absoluto do desvio entre a referéncia e o feedback € maior que
o desvio de comutagéo do PID 2 (PA-20), a selecdo do pardmetro PID seleciona o grupo de paradmetros.
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2. Quando o desvio entre a referéncia e o feedback esta entre desvio de comutacéo 1 e desvio de
comutagéao 2, os parametros PID s&o valores de interpolagao linear de dois conjuntos de parametros
PID, conforme mostrado na Figura 7-26.

Parametro PI A

Grupo 1 de
parametros PID

PA-05, PA-06, PA-07

Grupo 2 de
paradmetros PID

PA-15, PA-16. PA-17

Desvio PID
| I >
PA-19 PA-20
Fig.6-27 Comutacéo de paradmetros PID
Parametro Nome do parametro Faixa de configuracéao Padrao | Modif
PA-21 Valor inicial do PID 0.0%~100.0% 0.0% w
PA-22 Tempo de retengéo do valor inicial do PID 0.00~650.00s 0.0s ¥

Quando o inversor inicia, a saida do PID ¢é fixada no valor inicial do PID PA-21, e o PID inicia a operagéo
de ajuste em malha fechada apdés o tempo de retengao do valor inicial do PID PA-22 ser continuado.

Frequéncia A
de saida Tempo de retengao do valor
incial do PID PA-22

- = V\\/

PA-21

temﬁ

Fig.6-28 Diagrama esquematico da fung¢ao de valor inicial do PID

Parametro Nome do parametro Faixa de configuracao Padrdo | Modif

Desvio maximo entre duas saidas
PA-23 o 0.00% a 100.00% 1.00 *
PID na direcao direta

Desvio maximo entre duas saidas PID
PA-24 L 0.00% a 100.00% 1.00 *
na diregdo reversa
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Capitulo 7 Descricao detalhada da funcéo

Parametro Nome do parametro Faixa de configuracéo Padrdo | Modif
PA-25 | Propriedade integral do PID Unidade: 0~1 00 %
Dezena: 0~1

Separagao de pontos:

Se a separacgao integral for definida como valida, quando a pausa integral DI digital multifuncional (fungao
22) for valida, a integral PID do PID interrompe a operagdo, e somente as fun¢des proporcionais e
diferenciais do PID serdo validas neste momento.

Quando a selecéo de separacgéo integral é invalida, independentemente de o DI digital multifuncional ser
valido ou ndo, a separacéo integral é invalida.

Se a integragao deve ser interrompida ap6és a saida atingir o limite:

Apés a saida da operagdo PID atingir o valor maximo ou minimo, vocé pode escolher se deseja
interromper a acao integral. Se optar por interromper a integracdo, a integragdo PID interrompera o
célculo neste momento, o que pode ajudar a reduzir o overshoot do PID.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuracéo Padrao | Modif
Valor de detecgéo de perda .0%: a0 |
PA-26 C p 0.0%: Perda de feedback néo julgada 0.0% %
de feedback do PID 0.1%~100.0%
Tempo de deteccéo de perda
PA-27 0.0s~20.0 1.00 *
de feedback do PID STERLe S

Este cddigo de fungao é usado para avaliar se o feedback PID foi perdido.

Quando o valor de feedback do PID for menor que o valor de detecgao de perda de feedback PA-26, e
a duragao exceder o tempo de deteccao de perda de feedback do PID PA-27, o inversor emitira um
alarme de falha PIdE e a tratara de acordo com o método de tratamento de falha selecionado.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuragéo Padrdao | Modif

PA-28 | Operagéo PID para parar 0~1 1 w

Usado para selecionar se o PID continua a operar no estado de parada do PID. Em aplicagdes gerais, o
PID deve parar de computar no estado de parada.
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Grupo PB: Frequéncia de oscilagao, comprimento fixo e contagem

A fungao de frequéncia de oscilagdo é adequada para industrias téxteis, de fibras quimicas e outras, bem
como ocasides em que fungdes de deslocamento e enrolamento sdo necessarias.

A funcao de frequéncia de oscilagio refere-se a frequéncia de saida do inversor, que oscila para cima e
para baixo com a frequéncia definida como centro. A trajetéria da frequéncia de operagéo no eixo do tempo
€ mostrada na Figura 7-29. A amplitude de oscilagdo é definida por PB-00 e PB-01. Quando PB-01 é
definido como 0, a oscilagao é 0 e a frequéncia de oscilagdo nao funciona.

Frequéncia de saida Hz
q A Amplitude da frequéncia de oscilagédo

Frequéncia limite superiorde __ | _ 7 _ — — —m e —m o o—m
frequéncia de oscilagédo
HAwW
Frequéncia central Fset == == ==/ — — —, - —
- Aw
Frequéncia limite = = N — — —\— — — | —
inferior de frequéncia
de oscilagdo | [ | 1
| [ | I
1 1 1 | tempo
1 1 1 T T
<———
Acelerar por Ciclo de Tempo de Desacel. por
| tempo de aceleragéo oscilagdo g pida da onda te!mpo de

triangular desacel.

Executar comando

Figura 6-29. Diagrama esquematico da operagao de frequéncia de oscilagao

Parametro Nome do parametro Faixa de configuragéo Padrdao | Modif

PB-00 | Modo de configuragéo de oscilagéo | 0~1 0 ¥

Este parametro é usado para determinar a quantidade de oscilagao basica.

0: relativo a frequéncia central (configuragao de frequéncia P0-07), para o sistema de oscilagéo
variavel. A oscilagdo varia com a mudanga da frequéncia central (frequéncia definida).
1: frequéncia maxima relativa (P0-10), para o sistema de oscilagao fixa, oscilagao fixa.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuragéo Padrdo | Modif
PB-01 |Amplitude da frequéncia de osicilagéo 0.0%~100.0% 0.0 ¥
PB-02 |Amplitude da frequéncia de osicilagéo 0.0%~50.0% 0.0 3
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Capitulo 7 Descricédo detalhada da fungao

O valor da amplitude de oscilacdo e da frequéncia de salto pode ser determinado por este parametro.
Quando a oscilagéo ¢ definida em relagéo a frequéncia central (PB-00=0): AW de oscilagdo = frequéncia
definida P0O-07x amplitude de oscilagdo PB-01 Quando a oscilagédo é definida em relagédo a frequéncia
maxima (PB-00=1): AW de oscilagéo = frequéncia maxima P0-10x amplitude de oscilacao PB-01 salto a
amplitude de frequéncia é a frequéncia de oscilacao:

A porcentagem da frequéncia de salto em relagdo a amplitude do balango, ou seja: frequéncia de salto =
amplitude do balango AW x amplitude da frequéncia de salto PB-02.

Se a oscilagao for selecionada em relagao a frequéncia central (PB-00=0), a frequéncia de snap sera o
valor de alteracdo. Se a oscilagdo for selecionada em relagdo a frequéncia maxima (PB-00=1), a
frequéncia de snap sera fixa.

A frequéncia operacional do péndulo é limitada pelas frequéncias superior e inferior.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuragéo Padrdo | Modif
PB-03 Ciclo de oscilacao 0.1s~3000.0s 10.0s ¥
Coeficiente de tempo de subida
PB-04 clente po de Subi 0.0%~100.0% 50.0% %
da onda triangular

Periodo de oscilagdo: O valor temporal de um periodo de oscilagdo completo.

O coeficiente de tempo de subida da onda triangular PB-04 ¢ a porcentagem do tempo de subida da onda
triangular em relagéo ao periodo de frequéncia de oscilagdo PB-03. Tempo de subida da onda triangular
= periodo pendular PB-03 x coeficiente de tempo de subida da onda triangular PB-04, a unidade é o
segundo.

Tempo de queda da onda triangular = periodo de frequéncia do péndulo PB-03x (coeficiente de tempo
de subida da onda triangular 1 PB-04), a unidade é o segundo.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuracéo Padréao | Modif
PB-05 Comprimento definido 0m~65535m 1000m w
PB-06 Comprimento real Om~65535m Om A
PB-07 Pulsos por metro 0.1~6553.5 100 ¥

Os codigos de fungao acima s&o usados para controle de comprimento fixo.

As informagdes de comprimento precisam ser coletadas através do terminal de entrada digital
multifuncional. O nimero de pulsos amostrados pelo terminal é dividido pelo numero de pulsos por metro
PB-07, e o comprimento real PB-06 pode ser calculado. Quando o comprimento real for maior que o
comprimento definido PB-05, o DO digital multifuncional emite o sinal LIGADO de "comprimento atingido".
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Durante o processo de controle de comprimento fixo, a operacao de redefinicdo de comprimento pode
ser realizada através do terminal DI multifuncional (a sele¢cdo da funcdo DI é 28). Para mais detalhes,
consulte P4-00~P4-09.

Na aplicacao, a fungao do terminal de entrada correspondente precisa ser definida como "entrada de
contagem de comprimento" (fungdo 27). Quando a frequéncia de pulso for alta, a porta DI5 deve ser
utilizada.

Parémetro Nome do parametro Faixa de configuragéo Padrao | Modif
PB-08 | Definir valor de contagem 1~65535 1000 *
PB-09 Especificar valor de contagem 1~65535 1000 <

O valor da contagem precisa ser coletado através do terminal de entrada digital multifuncional. Na
aplicacao, a funcédo do terminal de entrada correspondente precisa ser definida como "entrada do
contador” (fungéo 25). Quando a frequéncia de pulso for alta, a porta DI5 deve ser utilizada.

Quando o valor da contagem atinge o valor de contagem definido PB-08, o DO digital multifuncional emite
o sinal ON "valor de contagem definido atingido" e, em seguida, o contador para de contar.

Quando o valor da contagem atinge o valor de contagem designado PB-09, o DO digital multifuncional
emite o sinal LIGADO "valor de contagem designado atingido" e o contador continua a contar neste
momento, parando até atingir o "valor de contagem definido".

O valor de contagem especificado PB-09 ndo deve ser maior que o valor de contagem definido PB-08.
A Figura 6-30 é um diagrama esquematico da fungéo de configuragao da chegada do valor de contagem
e especificagdo da chegada do valor de contagem.

Frequéncia de limite ”I”lI”“”“”||"“”“”””“”l””” I“”“”l””u0-12:va|ordecontagem
inferior de frequéncia 1 2 3 10 112 1920 21 1 2

de oscilagao : '
Entrada de redefinicdo de . . |uo-12=o|
contagem T r
PB-09=11 ¢
Uo-12=11 : |

A contagem especificada
atinge a saida

PB-08=20

Definir saida de chegada de U0-12=20 I
contagem

Fig.6-30 Diagrama esquematico do valor de contagem definido fornecido e do valor de contagem
especificado fornecido.
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Grupo PC: Instrugcdes multivelocidade, PLC simples

O comando multiestagio do inversor possui mais fungées do que a velocidade multiestagio usual. Além
de realizar a fungao de velocidade multiestagio, ele também pode ser usado como ajuste de tenséo da
separacao V/F e como ajuste do PID do processo. Por esse motivo, as dimensdes das instru¢des
multissegmentadas sao relativas.

A funcéo de execugdo do programa é diferente da fungdo programavel pelo usuario do inversor, e a
execugao do programa so pode realizar a operagdo combinada simples de instrugdes multissegmentares.
As fungbes programaveis pelo usuario sdo mais abundantes e praticas. Consulte as instru¢des relevantes

do grupo A7.

Parémetro Nome do parametro Faixa de configuracdo Padrdo | Modif
PC-00 Multivelocidade O 100.0%~100.0% 0.00% *
PC-01 Multivelocidade 1 100.0%~100.0% 0.00% w
PC-02 | Multivelocidade 2 100.0%~100.0% 0.00% w
PC-03 | Multivelocidade 3 100.0%~100.0% 0.00% *
PC-04 | Multivelocidade 4 100.0%~100.0% 0.00% *
PC-05 | Multivelocidade 5 100.0%~100.0% 0.00% *
PC-06 | Multivelocidade 6 100.0%~100.0% 0.00% *
PC-07 | Multivelocidade 7 100.0%~100.0% 0.00% *
PC-08 | Multivelocidade 8 100.0%~100.0% 0.00% *
PC-09 | Multivelocidade 9 100.0%~100.0% 0.00% *
PC-10 | Multivelocidade 10 100.0%~100.0% 0.00% *
PC-11 | Multivelocidade 11 100.0%~100.0% 0.00% *
PC-12 | Multivelocidade 12 100.0%~100.0% 0.00% *
PC-13 | Multivelocidade 13 100.0%~100.0% 0.00% *
PC-14 | Multivelocidade 14 100.0%~100.0% 0.00% *
PC-15 | Multivelocidade 15 100.0%~100.0% 0.00% *

Instrugdes multissegmentares podem ser usadas em trés ocasides: como configuragdo de frequéncia,
como configuracao de tensao para separagéo V/F e como configuragdo de PID de processo.

A instrucdo multissegmento precisa ser comutada de acordo com os diferentes estados do DI digital
multifuncional. Para mais detalhes, consulte as instru¢des relevantes do grupo P4.
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Parametro Nome do parametro Faixa de configuracdo Padrdo | Modif

*

PC-16 | Modo de operagdo PLC simples 0~2 0

A fungdo de execugdo do programa tem duas fung¢des: como configuracdo de frequéncia ou como
configuracao de tensao para separagéo V/F.

A Figura 6-31 é um diagrama esquematico do programa em execugado como configuragédo de frequéncia.
Quando a execugao do programa é usada como configuracdo de frequéncia, os valores positivos e
negativos de PC-00~PC-15 determinam a diregdo de execugao. Se for negativo, significa que o inversor

opera na dire¢cao oposta.

Direcao do
acionamento PC-19 PC-21
PC-14
PC-02
PC-00] | 8 eeeres PC-15
I\ -
PC-01
PC-18 PC-20
PC-23
DO ou saida de relé

Fig.6-31 Diagrama esquematico simples de CLP

Quando usado como configuragao de frequéncia, o PLC tem trés modos de operagao, quando usado
como configuracdo de tensao de separacéo V/F, ele ndo tem esses trés modos. Em:

0: Parar no final de uma Unica operagéao

O inversor parara automaticamente apds completar um Unico ciclo e precisara dar o comando de
execuc¢ao novamente para iniciar.

1: Manter o valor final ao final de uma Unica operagéo. Apds o inversor concluir um Unico
ciclo, ele mantera automaticamente a frequéncia de operagéo e a dire¢ado do ultimo segmento.

2: Ciclo continuo. Apo6s o inversor concluir um ciclo, ele iniciara automaticamente o proximo
ciclo até parar quando houver um comando de parada.
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Paréametro Norpe 4 Faixa de configuracao Padrdo | Modif
parametro
- Um bit: desligamento selecdo de memodéria
Selegéo de a ) .
- 0: Sem meméoria apos falha de energia
memoria

, 1: Desligamento da memoria

PC-17 desligamento L . ~ iy 0 g
, Dez digitos: desligamento sele¢ao de memoria

simples do PLC i L

0: Desligamento sem memoria

1: Desligamento da memoaria

A memoria de desligamento do CLP significa memorizar o estagio de operagéo e a frequéncia de
operagao do CLP antes do desligamento e continuar a operagéo a partir do estagio de meméaria quando
a energia for ligada novamente. Se vocé optar por ndo memorizar, o processo do CLP sera reiniciado
sempre que a energia for ligada.

A memoria de desligamento do CLP significa memorizar o estagio de operagéo e a frequéncia de
operagao do CLP antes do desligamento e continuar a operagao a partir do estagio de meméria quando
a energia for ligada novamente. Se vocé optar por ndo memorizar, o processo do CLP sera reiniciado
sempre que a energia for ligada.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuragéo Padrdo | Modif

PC-18 | Tempo de execugao da segdo 0 do PLC simples | 0.0s(h)~6553.5s(h) 0.0s(h) ¢

Selegdo de tempo de aceleragéo e
PC-19 . . ) 0~3 0 ¥
desaceleragéo da segao 0 do CLP simples

PC-20 | Tempo de execugéo da segdo 1 do PLC simples | 0.0s(h)~6553.5s(h) 0.0s(h) ¥

Selecgdo de tempo de aceleragéo e

- ~ Ae
PC-21 desaceleragéo da segao 1 do CLP simples 0~3 0

PC-22 | Tempo de execugéo da segdo 2 do PLC simples | 0.0s(h)~6553.5s(h) 0.0s(h) ¥

Selegdo de tempo de aceleragéo e
PC-23 ~ ~ . 0~3 0 *
desaceleragéo da secgao 2 do CLP simples

PC-24 | Tempo de execugao da segdo 3 do PLC simples | 0.0s(h)~6553.5s(h) 0.0s(h) ¥

Selegao de tempo de aceleragao e
PC-25 . . . 0~3 0 w
desaceleragéo da segédo 3 do CLP simples

PC-26 | Tempo de execugéo da segdo 4 do PLC simples | 0.0s(h)~6553.5s(h) 0.0s(h) w

Selegéo de tempo de aceleragéo e
PC-27 - - . 0~3 0 w
desaceleragdo da secéo 4 do CLP simples

PC-28 | Tempo de execugéo da segdo 5 do PLC simples | 0.0s(h)~6553.5s(h) 0.0s(h) *

Selecéo de tempo de aceleragdo e
PC-29 . . . 0~3 0 ¥
desaceleragéo da segao 5 do CLP simples
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Parametro Nome do parametro Faixa de configuracao Padrao | Modif
PC-30 | Tempo de execugéo da segdo 6 do PLC simples | 0.0s(h)~6553.5s(h) 0.0s(h) w
Selecéo de tempo de aceleragéo e %
PC-31 desaceleragéo da segdo 6 do CLP simples 0~3 0
PC-32 | Tempo de execugéo da segéo 7 do PLC simples | 0.0s(h)~6553.5s(h) 0.0s(h) w
Selecéo de tempo de aceleragédo e
PC-33 ga0 de Tempo de aceleragao & 0~3 0 *
desaceleracéo da segao 7 do CLP simples
PC-34 | Tempo de execugéo da segéo 8 do PLC simples | 0.0s(h)~6553.5s(h) 0.0s(h) w
Selegdo de tempo de aceleragdo e
PC-35 - ~ . 0~3 0 w
desaceleracéo da segao 8 do CLP simples
PC-36 | Tempo de execugéo da segéo 9 do PLC simples  |0.0s(h)~6553.5s(h) 0.0s(h) e
Selegéo de tempo de aceleragéo e
PC-37 - - . 0~3 0 A
desaceleragéo da secdo 9 do CLP simples
PC-38 | Tempo de execugéo da segéo 10 do PLC simples | 0.0s(h)~6553.5s(h) 0.0s(h) ¥
Selecéo de tempo de aceleragéo e
PC-39 gao deTempo fe aceeragao & - 0~3 0 %
desaceleragéo da se¢do 10 do CLP simples
PC-40 | Tempo de execugéo da segéo 11 do PLC simples  |0.0s(h)~6553.5s(h) 0.0s(h) *
Selegao de tempo de aceleragéo e
PC-41 - - . 0~3 0 *
desaceleragado da secdo 11 do CLP simples
PC-42 | Tempo de execugéo da segéo 12 do PLC simples | 0.0s(h)~6553.5s(h) 0.0s(h) *
Selecéo de tempo de aceleragédo e
PC-43 gao e empo de aceeragao e - 0~3 0 #
desaceleracdo da segdo 12 do CLP simples
PC-44 | Tempo de execugéo da segéo 13 do PLC simples | 0.0s(h)~6553.5s(h) 0.0s(h) g
Selecéo de tempo de aceleragédo e
PC-45 g0 de ‘empo de aceieragao e 0~3 0 %
desaceleragdo da sec¢édo 13 do CLP simples
PC-46 | Tempo de execugéo da segéo 14 do PLC simples  |0.0s(h)~6553.5s(h) 0.0s(h) *
Selecado de tempo de aceleragéo e
PC-47 gao e empo de aceeragao e - 0~3 0 #
desaceleragao da segao 14 do CLP simples
PC-48 | Tempo de execugéo da segéo 15 do PLC simples  |0.0s(h)~6553.5s(h) 0.0s(h) *
Selecéo de tempo de aceleragéo e
PC-49 gao defempo de aceileragao € - 0~3 0 %
desaceleragdo da sec¢éo 15 do CLP simples
PC-50 | Unidade de tempo de execugéo de PLC simples 0~1 0 *
PC-51 Unidade de tempo de execugao de PLC simples | 0~6 0 ¥
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Capitulo 7 Descricao detalhada da funcéao

Este pardmetro determina o canal fornecido da instrugdo multissegmento 0.

Além do PC-00, existem muitas outras opg¢des para a instrugdo multissegmento 0, o que é conveniente
para alternar entre instrugbes multishort e outros métodos fornecidos. Quando o comando
multissegmento € usado como configuragao de frequéncia ou a operagédo do programa é usada como
configuracao de frequéncia, a alternancia entre as duas configuragdes de frequéncia pode ser facilimente
realizada.
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Grupo PD: Parametro de comunicacao

Consulte o Acordo de Comunicacéao

Descrigao do parametro de controle de torque:

Parametro Nome do parametro Faixa de configuracao Padrdo | Modif

0~5
PD-07 | Fonte de comando de torque A escala completa das opgdes 1 0 *
a 7 corresponde ao PD-08

PD-08 Valor de torque fornecido 200.0% ~ 200.0% 150B *

Controle de t it
pp-10 | ~OMro'e detorque posiivo 0.00Hz ~ Frequéncia méaxima 50.00Hz| =*
frequenCIa maxima

Controle de torque reverso

PD-11 L. . 0.00Hz ~ Frequéncia maxima 50.00Hz A
frequéncia maxima
T fil . ~

PD-13 empo de filtragem da instrugéo 0.00s ~ 10.00s 0.00s ”
de torque
F énciad do de t

pD-14 | oduenciadomododetorque 4 e 4000.0s 10.0s e

tempo de aceleragéo

Frequéncia do modo de torque
PD-15 - 0.0s ~ 1000.0s 10.0s *
tempo de desaceleragao

PD-17 | Selegao do modo de velocidade/torque 0~1 0 *

O controle de torque s6 pode ser realizado quando o modo de controle P0-01=0 for vetorial, de modo
que o torque de saida do motor possa ser controlado através do comando de torque. Ao utilizar o controle
de torque, ha as seguintes consideragdes:

Controle de torque em vigor
Para que o controle de torque entre em vigor, defina Pd-17 como 1.

Além disso, a desabilitagdo do controle de torque (funcéo 29) pode ser realizada por meio de terminais
DI digitais multifuncionais. Quando a funcdo de desabilitagdo de torque esta ativa, o conversor de
frequéncia é fixado como modo de controle de velocidade.

Instrucéo de torque, configuragao de limite de velocidade

As instrucdes de torque podem ser definidas por Pd-07 e Pd-08. Quando a fonte de torque nao for digital,
insira 100% do valor de configuracao correspondente de Pd-08.

O limite de velocidade pode ser definido digitalmente por Pd-10 e Pd-11, ou pela frequéncia superior PO-
11, P0-12, P0-13.
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Capitulo 7 Descricao detalhada da funcéao

Grupo PP: Para. No. Gestéao

Se o PP-00 definir qualquer numero diferente de zero, a fungdo de protegcao por senha entrara em vigor.
Na proxima vez que vocé entrar no menu, devera inserir a senha correta, caso contrario, ndo sera possivel
visualizar e modificar os parametros da fungdo. Lembre-se da senha de usuario definida.

Definir PP-00 como 00000 limpara a senha de usuario definida e tornara a fungao de protecao por senha
invalida.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuragéo Padrao | Modif

PP-01 Inicializag&o de parametros 0~05 0 *

1. Restaurar as configuragdes de fabrica, excluindo os parametros do motor

Apds definir PP-01 como 1, a maioria dos pardmetros funcionais do inversor sdo restaurados aos
parametros padrdo de fabrica, mas os parametros do motor, ponto decimal do comando de frequéncia
(P0-22), informagdes de registro de falhas, tempo de operagao acumulado (P7-09), tempo de inicializagéo
acumulado (P7-13) e consumo de energia acumulado (P7-14) nao sao recuperados.

2. Limpar informages de registro
Limpe as informagdes do registro de falhas do inversor, tempo de execugédo acumulado (P7-09), tempo
de ativagdo acumulado (P7-13) e consumo de energia acumulado (P7-14).

3. Faga backup dos parametros atuais do usuario

Faca backup dos parametros definidos pelo usuario atual. Fagca backup dos valores de configuragédo
de todos os parametros de fungéo atuais. Para facilitar a recuperagéo dos clientes apods problemas de
ajuste de parédmetros.

4. Restaurar parametros de backup do usuario

Restaure os parametros do usuario cujo backup foi feito anteriormente, ou seja, restaure os pardmetros
cujo backup foi feito configurando PP-01 como 05.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuragéo Padrao | Modif
leca ibica Unidade: 0~1

PP-02 Se ?gao de eX|b|gao~do grupo de 1 %
parédmetros de funcéo Dezena: 0~1
Grupo de parémetros de i :0~1

PP-03 p ; p s o Unidade: 0 0 %
personalidade selegéo de exibicéo Dezena: 0~1
Modificagéo do codigo de fungéo

PP-04 . ¢ g ¢ 0~1 0 A
atributo

A possibilidade de modificar os pardmetros do cddigo de fungéo definidos pelo usuario é usada para evitar
o perigo de os parametros da fungéo serem alterados por engano.

Quando este cddigo de funcédo é definido como 0, todos os cddigos de fungdo podem ser modificados;
e quando é definido como 1, todos os codigos de fungéo s6 podem ser visualizados e nao podem ser
modificados.
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Grupo A5: Otimizacao de Controle

Parametro Nome do parametro Faixa de configuragéo Padrdo | Modif

Limite superior de comutagéao
DPWM frequéncia

A5-00 0~1 0 *

Valido somente para controle VF.

Determina-se o0 modo de emissdo de ondas da VF da maquina assincrona. Se for menor que esse valor,
trata-se de um modo de modulagéo continua de 7 segmentos e, caso contrario, trata-se de um modo de
modulacao descontinua de 5 segmentos.

Na modulacéo continua de 7 estagios, a perda de comutacao do inversor € grande, mas a ondulagao de
corrente é pequena; no modo de depuragao intermitente de 5 estagios, a perda de comutagao é pequena
e a ondulagdo de corrente é grande; mas em alta frequéncia, pode causar instabilidade no motor.
Geralmente, ndo € necessario modificar a operagéao.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuragéo Padrao | Modif

A5-02 Seleg¢do do modo de compensagéo de 0~1 1 %
tempo morto

Este pardmetro geralmente ndo precisa ser modificado. Somente quando houver requisitos especiais
para a qualidade da forma de onda da tens&o de saida, ou quando o motor apresentar uma anormalidade,
como oscilagao, é necessario tentar alternar para selecionar um modo de compensagao diferente.

O modo de compensacgao 2 é recomendado para alta poténcia.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuragéo Padrio Modif

A5-03 Profundidade PWM aleatdria 0~10 0 e

Definir o PWM aleatério pode suavizar o som monétono e aspero do motor e ajudar a reduzir a
interferéncia eletromagnética externa. Quando a profundidade do PWM aleatdrio é definida como 0, o
PWM aleatério é invalido. Ajustar o PWM aleatério com profundidades diferentes produzira efeitos
diferentes.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuracéo Padrao | Modif

A5-04 | Ativagao rapida do limite de corrente | 0~1 1 w

Habilitar a funcao de limitagao rapida de corrente pode minimizar a falha de sobrecorrente do inversor e
garantir a operagao ininterrupta do inversor. Se o inversor permanecer no estado de limitagao rapida de
corrente por um longo periodo, podera ser danificado por superaquecimento, o que ndo € permitido.
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Portanto, o inversor emitird um alarme de falha OCn quando estiver limitando rapidamente
a corrente por um longo periodo, indicando que o inversor esta sobrecarregado e precisa ser parado.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuracéo Padréo Modif
A5-06 | Configuragao do ponto de subtenséo | 450 gv~500 0V 205%%\\/// %

Monofasico 220V ou trifasico 220V: 200V
Trifasico 380V: 350V

Parametro Nome do parametro Faixa de configuragéao Padrao | Modif

A5-08 | Ajuste de horario de zona morta 100~200% 150% w

Ajustar este valor pode melhorar a taxa de utilizagao efetiva da tenséo e, se o ajuste for muito pequeno,
facilmente levara a instabilidade da operacdo do sistema. Modificagdes feitas pelo usuario ndo séo

recomendadas.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuragéo Padrao | Modif
Confi dod tod

AB-09 on |gurag~:ao o ponto de 200.0V~2500.0V De;;erlwde do *
sobretensao modelo

Usado para definir o valor de tens&o da falha de sobretenséo do inversor

Nota:

O valor padrao de fabrica também é o limite superior da protegado interna contra sobretenséo do inversor.
Esta configuragéo de parametro s6 entra em vigor quando o valor definido em A5-09 for menor que o valor
padrao de fabrica. Quando for maior que o valor de fabrica, o valor de fabrica prevalecera.

L Iaadey)
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Grupo B2: Parametro de otimizacao

Parametro Nome do paréametro Faixa de configuracéo Padrao | Modif
B2-01 Ponto de frenagem 330.0V ~ 800.0V 360.0/ ¥
690.0
B2-02 | Selecione o modo de operagcdo OHz | 0~2 0 Y
Modo de limitagao de portadora de
B2-03 . A 0~2 0 *
baixa frequéncia
Nota:

Em 380V, o valor € 690,0 V, e em 200 V, o valor é 360,0 V.

Este valor é o ponto de tensao inicial da resisténcia de frenagem. Quando ha resisténcia de frenagem e
a tensdo do barramento é maior que B2-01, o conversor de frequéncia libera o excesso de energia de
frenagem através da resisténcia de frenagem para evitar sobretensio no conversor de frequéncia.

Grupo B4: Parametros de controle mestre/escravo

O controle mestre-escravo refere-se a interacdo de dados entre dois ou mais inversores por meio de
comunicagao ponto a ponto, a fim de alcancgar o efeito de sincronizagdo de velocidade ou equilibrio de
corrente entre multiplos inversores, sendo utilizado em aplicagbes com multiplos acionamentos, como
maquinas de dragagem, maquinas de esteiras para minas de carvéao, entre outras. Configure o grupo PD

do conversor de frequéncia corretamente antes do uso.

Quando a comunicagao 485 é usada para controle mestre-escravo, o conversor de frequéncia nio
consegue mais se comunicar com o computador host usando o modo de comunicagao 485, caso contrario,
o sistema funcionara de forma anormal. Observe o seguinte ao usar o controle mestre-escravo:

Determinar a diregdo da maquina mestre e escrava

Quando for necessario o controle mestre/escravo e o controle de sincronizagéo de velocidade, certifique-
se de que a direcao real de operacédo do motor mestre e escravo seja consistente antes da operacao.

Quando a dire¢do do mestre e do escravo s&o inconsistentes, a diregéo real de operagédo do motor pode
ser alterada selecionando P0-09 na dire¢ao do motor ou alterando a fiagdo entre o motor e a extremidade

de saida do inversor.
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Configuragéo de paradmetros de controle mestre e escravo

Quando varios inversores acionam a mesma carga, ha dois métodos de controle para as maquinas mestre
e escrava:

3 O modo de controle do host P0-01 é definido como vetorial, enquanto o escravo é vetorial e o controle

de torque. Este método € usado na maioria dos casos;

O modo de controle do host P0-01 esta definido como VF, e o escravo P0-01 também esta definido
como VF. Neste momento, defina a taxa de afundamento apropriada em P8-15. Para o método de
configuragao, consulte P8-15. Caso contrario, a corrente entre o mestre e o escravo ficara
desequilibrada.

3 Quando a relagdo de transmissdo mecanica da maquina mestre e escrava for consistente,
a frequéncia maxima do conversor de frequéncia mestre e escrava deve ser consistente;

3 Quando o host B4-02=0, o tempo de aceleragédo e desaceleragdo do escravo precisa ser definido
como 0; Quando o host B4-02=1, o tempo de aceleragdo e desaceleragdo do escravo deve ser o
mesmo que o do mestre.

3 SO pode haver um host em um sistema, mas pode haver varias maquinas escravas e, de acordo com
o0 método de comunicagao utilizado, esta série suporta apenas comunicagao 485.

Parametro Nome do pardmetro Fa_ixa de_ Padrao | Modif
configuracao

B4-00 | Controle mestre/escravo Permite a selegao 0~1 0 *

B4-01 Selecdo dos servidores primario e secundario 0~1 0 *

B4-02 | Selecao da frequéncia de envoi do host 0~1 0 *

0: indica a frequéncia de operagao. Neste caso, o tempo de aceleragao e desaceleragéo do
escravo deve ser definido como 0. Caso contrario, as velocidades do mestre e do escravo ndo seréo
sincronizadas.

1: Frequéncia alvo. Neste caso, vocé precisa definir o mesmo tempo de aceleragédo e desaceleragao
para o host e o escravo, respectivamente; caso contrario, a velocidade do mestre e do escravo sera
inconsistente.

£ Io1dey)

Parametro Nome do parametro Faixade | poyra0 | Modif
configuracéo
B4-03 |Selecione o escravo na fonte de comando do host 0~1 0 *

0: ndo seguir, ou seja, 0 escravo nao executa apds a execugao do host. Pode ser usado para verificar se
a comunicacgao do sistema esta normal.

1: Siga, ou seja, o escravo inicia e para com a fonte de comando do host.
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Parametro Nome do parametro Faixa de configuracdo | Padréo Modif
B4-04 | Fator de frequéncia do receptor escravo | 0.00%~600.00% 100.00 »
B4-05 | O escravo recebe o coeficiente de torque | 10.00~10.00 1.00 ¥
B4-06 O escravo recebe polarizagéo de torque | J50.00% ~50.00% 0.00 e

B4-04 a B4-06 Especifica a relagdo entre os dados recebidos pelo escravo e o host, que é valida apenas

para o escravo.
Se os dados enviados pelo host forem x, os dados utilizados pelo escravo forem Y e os dados recebidos
pelo escravo forem K(B4-04/B4-05), entdo Y=K*x+b. Frequéncia b=0, torque b=B4-06.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuragéao Padrdo | Modif
B4-07 Limite de desvio de frequéncia 0.20%~10.00% 0.50 ¥
Tempo de detecgdo da comunicagéo
B4-08 . - . 0.00s~10.0s 0.1 ¥
primaria/secundaria offline

Nenhum Exemplo Defina o tempo de deteccdo para interrupgdo da comunicagdo primaria/secundaria

como 0.

0
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Grupo B5: Parametros da fungao de freio

Parametro Nome do pardmetro Faixa de configuracéao Padrdao | Modif
B5-00 |Selegao de habilitagdo de controle de freio | 0~1 0 *
Executar comando A
ON PFF
-
tempo
Frequéncia A
B5-01
B5-04
P
| | I I tempo
Corrente elétrica
B5-03
| | tempo
Controle de bloqueio A | | |
Bloqubio | Freio frouxo I Blogueio

>
p—in |<—>'<—? tempo
B5-02 B5-05 B5-0

O processo de travamento é o seguinte:

1) Ap6s receber o comando de operacgdo, o inversor acelera até a frequéncia de liberagcédo definida por
B5-01.

2) Quando a frequéncia atinge a frequéncia definida por B5-01, o sinal de liberac&o é emitido através da
funcao "saida de controle de travamento” do terminal DO 42, e o travamento de controle ¢ liberado.

3) Opera em frequéncia livre e velocidade constante. Durante este periodo, a corrente de saida de
controle do inversor ndo excede a corrente definida por B5-03.

4) Ap6s o tempo de operacao do inversor atingir o valor definido por B5-02 na frequéncia livre, ele comeca
a acelerar até a frequéncia definida.

5) Apos receber o comando de parada, o inversor desacelera até a frequéncia de travamento definida por
B5-04 e opera a uma velocidade constante nesta frequéncia.
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6) Apos a frequéncia de operagéo atingir o valor definido em B5-04, atrasar a frequéncia de retengéo
tempo de manutencgéo definido em B5-05, emitir o sinal de retencao através do terminal DO 42 fungao
"Saida de controle de retengao" para controlar a sucgao de retengao.

7) Quando o tempo do sinal de bloqueio da saida do terminal de saida de comutagéo "controle de
bloqueio de bloqueio" atinge o valor definido de B5-06, o inversor bloqueia a saida e entra no estado de
desligamento.

Parametrg Nome do parametro Faixa de configuracao Padrao Modif

B5-01 | Frequéncia de liberacdo do freio 0.00Hz~20.00Hz 2.5 *

Quando a frequéncia atinge este valor definido, a saida da grandeza de comutag&o "controle de trava"
sinal de trava de saida do terminal, controle de liberagédo da trava. Este valor pode ser definido de acordo
com a frequéncia de escorregamento nominal do motor. Para controle V/F, vocé pode defini-lo para um
valor ligeiramente maior.

Parametro Nome do parédmetro Faixa de configuracéo Padrdo | Modif

Frequéncia de liberagao do freio

B5-02 tempo de manutengéo 0.0s~20.0s 1.0 *

Apos o terminal de "controle de trava" da saida do interruptor emitir o sinal de trava, o inversor para de
acelerar dentro do tempo definido. Apds atingir esse tempo, inicie a aceleragdo da operacéo. Defina um
tempo razoavel de acordo com o tempo necessario para a liberagdo da maquina de retengao do freio.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuragao Padrao | Modif

B5-03 Limite de f:orrente .durante 0 periodo 50.0% ~200.0% 120.0 *
de retencao do freio

Antes que o conversor de frequéncia acelere a partir da frequéncia de liberagéo do freio, ou seja, antes
que o mecanismo de freio seja totalmente liberado, a corrente é limitada a esse valor.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuracao Padrao Modif

B5-04 | Frequéncia de fechamento do freio 0.00Hz~20.00Hz 1.5 *

Apos receber o comando de parada, o inversor desacelera até a frequéncia de bloqueio definida por B5-
04 e opera em velocidade constante nessa frequéncia, aguardando o sinal de controle de bloqueio de
saida.
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Parametro Nome do parametro Faixa de configuragéo Padrao | Modif

B5-05 | Tempo de atraso no fechamento do freio | 0.0s~20.0s 0.0 *

Apds a frequéncia de operagéo atingir a frequéncia de bloqueio, adie o tempo de espera de bloqueio
definido em B5-05. Em seguida, o terminal de saida do interruptor "controle de bloqueio" emite o sinal de
bloqueio, controlando o bloqueio.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuragdo Padrao | Modif

Frequéncia de fechamento do freio

B5-06 ~ 0.0s~20.0s 1.0 *
tempo de manutengéao

Ap6s o terminal de saida do interruptor "controle de trava" emitir o sinal de liberagao, mantenha o tempo
definido por B5-06 para garantir que o mecanismo de trava seja totalmente absorvido. Em seguida, o
inversor bloqueia a saida e entra no estado de desligamento.

L Iaadey)
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Grupo UO: Monitoramento

O grupo de parametros U0 é usado para monitorar as informacdes de status operacional do inversor. Os
clientes podem visualiza-lo através do painel para facilitar a depuragéo no local e também podem ler o
valor do grupo de parametros através da comunicagédo para monitoramento pelo computador host. Entre
eles, U0-00 a U0-31 sdo os parametros de monitoramento de operagéo e parada definidos em P7-03 e

P7-04.
Parametro Nome do parametro Faixa de configuragéo Padrao | Modif
U0-00 Frequéncia de operagao (Hz) 0.01Hz 7000H
U0-01 Definir frequéncia (Hz) 0.01Hz 7001H
Exibe a frequéncia tedrica de operagao do inversor e o valor absoluto da frequéncia definida.
Veja U0-19 para a frequéncia de saida real do inversor.
Parametro Nome do parametro Faixa de configuracéao Padréo Modif
U0-02 Tensao do barramento (V) 0.1V 7002H
Exibe o valor da tensdo do barramento do inversor.
Parametro Nome do paréametro Faixa de configuracéo Padrdo | Modif
U0-03 Tensao de saida (V) 1V 7003H
Exibe o valor da tenséo de saida do inversor durante a operagao.
Parametro Nome do parametro Faixa de configuragao Padréao Modif
uo0-04 Corrente de saida (A) 0.01A 7004H
Exibe o valor da corrente de saida do inversor durante a operacao.
Parametro Nome do parametro Faixa de configuracéao Padrao Modif
U0-05 Torque de saida (%) 0.1kW 7005H

Exibe o valor da poténcia de saida do inversor durante a operagao.
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Parametro Nome do parametro Faixa de configuragéo Padrao Modif

U0-06 Torque de saida (%) 0.001 7006H

Exibe o valor do torque de saida do inversor durante a operagéo.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuragédo Padrédo | Modif

uo-07 Estado de entrada X 1 7007H

Exibe o valor atual do status de entrada do terminal DI. Ap6s a conversdo em dados binarios, cada bit
corresponde a um sinal de entrada DI, 1 significa que a entrada € um sinal de alto nivel e 0 significa que
a entrada € um sinal de baixo nivel. A relagdo correspondente entre cada bit e o terminal de entrada é a

seguinte:
Bit0 Bit1 Bit2 Bit3
DI1 Di2 Di3 Di4
Bit4 Bit5 Bit6 Bit7
Di5
Bit8 Bit9 Bit10 Bit11
VDI1 VDI2
Bit12 Bit13 Bit14 Bit15
VDI3 VDI4 VDI5 --
Parametro Nome do parametro Faixa de configuragéo Padrao Modif
uo0-08 Status de saida DO 1 7008H

Exibe o valor atual do status de saida do terminal DO. Apds a conversdo para dados binarios, cada bit
corresponde a um sinal DO, 1 significa que a saida esta alta e 0 significa que a saida esta baixa. Arelagdo
correspondente entre cada bit e o terminal de saida é a seguinte:

Bit0 Bit1 Bit2 Bit3
Relay 1
Bit4 Bit5 Bit6 Bit7
Di5 VDO1 VDO2 VDO3
Bit8 Bit9 Bit10 Bit11
VDO4 VDO5
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Parametro

Nome do parametro

Faixa de configuracao

Padrao

Modif

uo-10

Tens&o Ai2 (V)/corrente (mA)

0.01Vv/0.01mA

700AH

Quando P4-40 é definido como 0, a unidade de exibicdo dos dados de amostragem Al2 é a tensao (V).
Quando P4-40 é definido como 1, a unidade de exibicdo dos dados de amostragem Al2 é a corrente

(mA).

Parametro Nome do parametro Faixa de configuracéao Padréo Modif
U0-14 | Exibigao de velocidade de carga 1 700EH

O valor exibido € descrito em P7-12.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuracéao Padrao Modif
uo-15 Configuragao de PID 1 700FH
Uo-16 Feedback de PID 1 7010H

Exibe o valor definido do PID e o valor de feedback. O formato do valor € o seguinte:

Configuragao do PID = Configuragéo do PID (porcentagem) x PA-04

Feedback do PID = Feedback do PID (porcentagem) x PA-04

Parametro Nome do parametro Faixa de configuragéo Padrao | Modif
U0-18 | Frequéncia de pulso de entrada (Hz) | 0.01kHz 7012H

Exibe frequéncia de amostragem de pulso de alta velocidade DI5, a unidade minima é 0,01 KHz.

Parametro

Nome do parametro

Faixa de configuracéao

Padrao

Modif

uo-19

Velocidade de feedback (Hz)

0.01Hz

7013H

Exibe a frequéncia de saida real do inversor.
O valor de configuragdo de dezenas do cédigo de fungédo P7-12 (ponto decimal da velocidade de carga)
representa o numero de casas decimais em U0-19/U0-29. Quando definido como 2, o nimero de casas
decimais em U0-19 é 2 e a faixa de exibi¢do é de -320,00 Hz a 320,00 Hz; quando definido como 1, o
numero de casas decimais em U0-19 é 1 e a faixa de exibi¢ao é de -500,0 Hz a 500,0 Hz.

-191-



Capitulo 7 Descricao detalhada da funcéao

Parametro

Nome do parametro

Faixa de configuracao

Padrao

Modif

uU0-20

Tempo de execugao restante

0.1Min

7014H

Exibe o tempo restante de execugao durante a operagao de temporizagao. Para a introducédo da

operagao de temporizagao, consulte a introdugao dos parametros P8-42 a P8-44.

da calibragao

Parametro Nome do parametro Faixa de configuragéo Padrédo | Modif
U0-21 | Tensao Ai1 antes da corregao 0.001Vv 7015H

Tenséao Ai2 (V)/Corrente (mA) antes
U0-22 0.001V/0.01mA 7016H

Exibe o valor real da tenséo/corrente amostrada da entrada analégica.

A tensao/corrente real usada é corrigida linearmente para tornar menor o desvio entre a tensao/corrente
amostrada e a tensao/corrente de entrada real.

Consulte U0-09 e U0-10 para a tensao/corrente de corregao real usada e consulte a introdugcdo do
grupo CA para o método de corregéo.

Parametro

Nome do parametro

Faixa de configuragéo

Padrao

Modif

uo-24

Velocidade da linha

1m/Min

7018H

Exibe a velocidade linear da amostragem de pulso de alta velocidade DI5, a unidade é: m/min.

Calcule o valor da velocidade linear de acordo com o numero real de pulsos amostrados por minuto e
PB-07 (pulsos por metro).

g Parametro Nome do parametro Faixa de configuragéo Padrao | Modif
la=]
E uo-27 Frequéncia de pulso de entrada 1Hz 701BH

Exibe a frequéncia de amostragem do pulso de alta velocidade DI5 em 1 Hz. S0 os mesmos dados do
U0-18, apenas a unidade exibida é diferente.

Parametro

Nome do parametro

Faixa de configuracéao

Padrao

Modif

u0-28

Configuragdes de comunicacgao

0.0001

701CH

Exibe os dados gravados através do endere¢o de comunicagédo 0x1000.

-192-



Capitulo 7 Descricao detalhada da funcéao

Parametro Nome do parametro Faixa de configuragéo Padrdo | Modif

U0-30 Exibicao de frequéncia principal 0.01Hz 701EH

Configuracao de frequéncia de exibigdo do canal principal X configuracao de frequéncia.

Parametro Nome do parédmetro Faixa de configuracéo Padrao Modif

U0-31 Exibicao de frequéncia auxiliar 0.01Hz 701FH

Exibe a configuracao de frequéncia auxiliar Y.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuracéo Padrao Modif
U0-39 | Tenséo alvo de separacao V/F 1V 7027H
U0-40 | Tensao de saida dividida V/F 1V 7028H

Exibe a tensdo de saida alvo e a tensado de saida real atual ao operar no estado de separagéo V/F.

Para separacao V/F, consulte a introdugéo relacionada do grupo P3.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuragéo Padrao | Modif

U0-41 | Exibigao intuitiva do status de entrada X | 1.00 7029H

Exiba visualmente o status do terminal DI e seu formato de exibigao é o seguinte:

vDI1 DI9 DI7 DIR DI3 DI

I I I I I I I I I\ Exibig&o de status do terminal
I I I I I I I I I DI Acende alto

AI3 A1 vDI4  vDI2 DI10 DI8 DI6 DI4 DI2

o

ligado para nivel baixo

Parametro Nome do parametro Faixa de configuragdo Padrao | Modif
U0-42 Ex’ibigéo intuitiva do status da 1.00 702AH
saida Do

Exiba visualmente o status de saida do terminal DO, e seu formato de exibi¢cao é o seguinte:
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vdo2 relé2
vdo4 Do2 Do3

[ ] Exibigao de status do terminal
DO Acende alto
desligado para nivel baixo

vdoR vdo1 relé1
vdo3 do1

Parémetro Nome do parametro Faixa de configuracao Padréo Modif

Exibicao visual do status da fungao X
uo-43 1 (fungéo 01-40) 1.00 702BH

Exibe visualmente se as fungdes do terminal 1 a 40 s&o validas.

Existem 5 tubos nixie no teclado, e cada tubo nixie pode representar 8 opgdes de funcao.

A definigdo de tubo digital é a seguinte:

1
[ ]
6| Iz
7 Exibigao efetiva da fungso do terminal DI
‘_ »
_— Acende como valido
5 I 3 desligado é invalido
4

[ |

Da direita para a esquerda, os tubos digitais representam as fungdes 1~8, 9~16, 17~24, 25~32, 33~40
respectivamente.

Parametro Nome do parametro Faixa de configuracéo Padrao | Modif

Exibicao visual do status da fungéo X

uo-44 2 (funcdes 41-80) 1.00 702CH

£ Io1dey)

Exibe visualmente se as fungbes do terminal 41 a 59 sao validas.
Exibicado semelhante a U0-43.

Os tubos digitais representam as fungdes 41-48, 49-56, 57-59 da direita para a esquerda,
respectivamente.
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Parametro Nome do parametro Faixa de configuracéo Padrdo | Modif

U0-61 Estado do inversor 1.00 703DH

Exibe informagdes sobre o status de execugéo do inversor, o formato de definicao de dados € o seguinte:

Bit0
0: Parar; 1: Frente; 2: Reverso
Bit1
Bit2
0: velocidade constante;  1: aceleragéao; 2: desaceleragao;
Bit3
Bit4 0: Atensao do barramento esta normal; 1: Subtensao
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Esses dados de comunicagao do produto podem ser divididos em dados de cddigo
de funcdo e dados de codigo ndo funcional, estes ultimos incluem comandos em
execucao, status de execucdo, parametros em execucao, informacgdes de alarme,
etc.

8.1 Dados do codigo de funcéo

Os dados do codigo de fungao sao os parametros de configuragdo importantes do
conversor de frequéncia, como segue:

Grupo P
Dadosdo | (raw) |PO- P1. P2. P3. P4, P5. PG, P7. P8, P9, PA, PB
codigo de = A
3 rupo
fungao (wa) AO. Al. A2, A5. A6, A7. A8. A9, AA. AB. AC

O endereco de comunicagao dos dados do cédigo de fungao é definido da seguinte
forma:

Ao ler dados de codigo de fungao para comunicador

Para dados de cédigo de fungdo nos grupos PO a PF e A0 a AF, os 16 digitos
acima do enderego de comunicagao sdo o numero do grupo de fungdes, e os 16
digitos abaixo do endereco de comunicagédo sao o numero do grupo de fungdes.
Por exemplo:

_ | Parametro de fungao P0-16, cujo enderego de comunicagao € FO10H,
onde FOH é o parametro de fun¢do do grupo PO e 10H é o formato de dados
hexadecimal do codigo de poténcia 16 no grupo de fungdes.

.| Parametro de fungao Ac-08, cujo endereco de comunicagao € AC08. ACH
indica o parametro de funcao do grupo AC, e 08H indica o formato de dados
hexadecimal do numero de cédigo de poténcia 8 no grupo de funcéao.

Ao escrever dados de cddigo de funcado para comunicagao

Para dados de cédigo de fungao nos grupos PO a PF, seu endereg¢o de comunicagao
€ 16 bits maior. O valor pode ser 00 a OF ou PO a PF. Os 16 digitos inferiores sao o
numero do codigo de fungao no grupo de fungdes. Por exemplo:

' | Escreva os parametros da fungao P0-16;

Se nenhuma EEPROM for gravada, seu endereco sera 0010H;
Se uma EEPROM precisar ser gravada, seu enderego sera FO10H,;
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Para os dados do codigo de fungédo nos grupos A0 a AF, seu endereco de
comunicagao € 16 digitos maior e pode ser distinguido como se precisasse
ser escrito na EEPROM;

40 a 4F ou A0 a AF, os 16 digitos inferiores sdo o numero do cddigo
de fungdo no grupo de fungdes. Veja um exemplo:

| Escreva o parametro de fungao AC-08:

Se nenhuma EEPROM for gravada, o endereco sera 4CO8HX.
Se uma EEPROM precisar ser gravada, seu endereco sera ACO8HK.

8.2 Dados de codigo nao funcionais

Dados de
status(somente
leitura)

Parametros de monitoramento do grupo U, descrigao de falha do conversor de
frequéncia, estado de operagao do conversor de frequéncia

Dados de
codigo ndo|l Parametro | Comando de controle, valor de ajuste de comunicacédo, saida digital,

funcional | de controle | controle de terminal, controle de saida analégica AO1, controle de
(SrZTaenétg) saida analégica AO2, controle de saida de pulso de alta velocidade
e ¢ (FMP), inicializagdo de parametros.

Os dados de status sao divididos em parametros de monitoramento do grupo U,
descricédo de falha do conversor de frequéncia e estado de execucao do conversor
de frequéncia.

Parametros de monitoramento de parametros do grupo U

Para a descricdo dos dados de monitoramento no grupo U, consulte os Capitulos
5 e 6. Os enderecos sao definidos da seguinte forma: U0 a UF, os 16 digitos acima
de U0 sédo 70 a 7F, e os 16 digitos abaixo sdo os numeros de série dos parametros
de monitoramento no grupo. Por exemplo, U0-11 € 700BH.

Descri¢cdo da falha do conversor de frequéncia

Quando a comunicacao |é a descricdo da falha do conversor de frequéncia, o
endereco de comunicacao € fixado em 8000H. Ao ler os dados do endereco, o
computador superior pode obter o cdédigo de falha atual do conversor de
frequéncia. A descrigao do codigo de falha é definida no Capitulo 5, P9-14, Cédigo
de Funcéo.

9!
=
o
=]
—t
@
=
o

-199-



Capitulo 8 485 Protocolo de Comunicagao

Status de execugao do conversor de frequéncia

Quando a comunicagao Ié o estado de execugédo do conversor, o enderego de
comunicacédo € fixado em 3000H. Ao ler os dados do endereco, o computador
superior pode obter as informacdes sobre o estado de execucgao atual do conversor,
que séo definidas da seguinte forma:

Enderegco de comunicacao do status de

- . Leia a definicdo da palavra de status
operacgdo do conversor de frequéncia

1 : Avango
3000H 2 : Reverso
3 : Desligamento

8.3 Parametros de controle

Os parametros de controle sdo divididos em comando de controle, controle de
terminal de saida digital, controle de saida analdégica AO1, controle de saida
analdgica AO2 e controle de saida de pulso de alta velocidade (FMP).

8.3.1 Comandos de controle

Quando P0-02 (fonte de comando) é definido como 2: controle de comunicagao, o
computador superior pode controlar a partida e a parada do inversor e outros
comandos relacionados através deste endereco de comunicacdo. Os comandos de
controle sdo definidos como segue:

Comando de controle

. Funcdo de comando
endereco de comunicagao

: Frente

: Reverso

: Frente aos poucos
2000H : Reverso aos poucos
: Desligamento livre

: Desligamento lento

N OO oA W N -

: Reinicializagéo de falhas

g 191dey)

7.3.2 Ponto de ajuste de comunicacéao

Valor definido de comunicagao Fonte de frequéncia, fonte de limite superior de
torque, fonte de tenséo de separacéo VF, fonte fornecida pelo PID, fonte de
feedback do PID
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sao selecionados como os dados fornecidos para o tempo de comunicagao pelo
usuario principal deste produto. Seu endereco de comunicacao ¢ 1000H. Quando o
computador superior define esse valor de endereco de comunicacao, seu intervalo
de dados é de -10000~10000, correspondendo ao valor relativo fornecido de -
100,00%~100,00%.

8.3.3 Controle de terminal de saida digital

Quando a fungao do terminal de saida digital € definida como 20: controle de
comunicagao, o computador superior pode controlar o terminal de saida digital do
conversor por meio deste endereco de comunicacéo, conforme definido abaixo:

Enderego de comunicagéao de

controle do terminal de saida digital Conteudo do .comando

BITO: Controle de saida DO1

BIT1: Controle de saida DO2

BIT2: Controle de saida do RELE 1
BIT3: Controle de saida do RELE 2
BIT4: Controle de saida FMR
2001H BIT5: VDO1

BIT6 : VDO2

BIT7 : VDO3

BIT8 : VDO4

BIT9 : VDO5

8.3.4 Controle das saidas analdgicas AO1 e AO2, saida de pulso de alta velocidade FMP

Quando a fungao de saida das saidas analdgicas AO1 e AO2 e da saida de pulso de alta
velocidade FMP estiver definida como 12: configuragédo de comunicagdo, o computador
superior podera controlar a saida analdgica e a saida de pulso de alta velocidade do
inversor por meio deste endereco de comunicagao, conforme definido abaixo:

Endereco de comunicagéo de

, Conteudo do comando
controle de saida

Q
AO1 2002H =

(¢
AO2 2003H 0~7FFF significa 0% ~100% =
FMP 2004H
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8.3.5 Inicializacao dos Parametros

Esta funcao é necessaria quando o computador superior € usado para inicializar
0s parametros do conversor.

Se P-00 (senha do usuario) nao for 0, a verificagdo da senha precisa ser realizada
primeiro por meio de comunicagdo. Apds a verificagdo, o computador superior
inicializa os parametros em 30 segundos.

Comunicacgao O enderego de comunicagao para verificacdo da senha do usuario é
1FOOH. Se a senha correta do usuario for escrita diretamente neste endereco, a
verificacdo da senha podera ser concluida.

O enderego para inicializacdo dos parametros de comunicacdo é 1FO1H, e seu
conteudo de dados € definido da seguinte forma:

Inicializagdo de parametros

. Funcdo de comando
enderego de comunicagao

1: Restaurando os parametros de fabrica

2: Gravando as informagdes com clareza

1FO1H 4: Restaurando os parametros de backup do usuario
501: Fazendo backup dos parametros atuais do

usuario

8.4 Conteudo do protocolo

Os inversores desta série possuem interface de comunicacdo RS485 e suportam o
protocolo de comunicacdo escravo Modbus-RTU. Os usuarios podem realizar o
controle centralizado por meio de computador ou CLP, através do protocolo de
comunicacao, definir comandos de execugao do conversor de frequéncia, modificar
ou ler parametros de cédigo de funcao, ler o estado de funcionamento e informacgdes
de falha do conversor de frequéncia, etc.

8.4.1 Inicializagcdo dos paréametros

O protocolo de comunicacéao serial define o conteudo e o formato das informagdes
transmitidas na comunicacgao serial. Estes incluem: formato de polling (ou broadcast)
do host; o método de codificacdo do host, incluindo: cédigo de funcdo que requer
acao, dados de transmissao e verificacdo de erros, etc. A resposta da maquina
escrava também adota a mesma estrutura, incluindo: confirmacao da acao, dados
de retorno e verificacdo de erros. Se a maquina escrava cometer um erro ao receber
a mensagem ou ndo executar a agao exigida pelo host, ela organiza uma mensagem
de erro e a envia de volta ao host em resposta.
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8.4.1.1 Modo de aplicacéao

O conversor de frequéncia é conectado a rede de controle PC/PLC "mestre unico
multiescravo" com barramento RS485 como escravo de comunicacéo.

8.4.1.2 Estrutura do barramento

"1 Interface de hardware

A placa de expansdo RS485 MD38TX1 é inserida no conversor de frequéncia;

] Estrutura topolégica de um sistema multiescravo com host unico. Cada
dispositivo de comunicacao na rede possui um enderego escravo exclusivo, e
um dispositivo atua como gateway;

Host de comunicagao (geralmente computador de mesa, CLP, IHM, etc.), inicia
ativamente a comunicacgao, |1é ou grava os parametros da maquina escrava;

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

Dados enquanto outros dispositivos estao no estado de recebimento;

O endereco IP do escravo varia de 1 a 247. 0 é o endereco de broadcast. Os
enderecos escravos na rede devem ser Unicos.

"] Modo de transmissao de comunicagao: serial assincrono, half-duplex modo
de transmiss&o. Na comunicacao serial assincrona, os dados sédo enviados
na forma de mensagens, enviando um quadro de dados por vez. De acordo
com o protocolo Modbus-RTU, quando o tempo ocioso sem dados na linha de
comunicagao € maior que 3,5 bytes de tempo de transmisséo, indica o inicio
de um novo quadro de comunicagao.

O protocolo de comunicagéao integrado deste inversor em série € o protocolo de
comunicacao escravo Modbus-RTU, que pode responder a "Consulta/comando”
do host ou, de acordo com a "Consulta/comando" do host, executar a agao

correspondente e responder aos dados de comunicacao.
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Mainframe pode se referir a computadores pessoais (PCS), equipamentos de
controle industrial ou controladores logicos programaveis (PLCS), etc.

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

8.5 Estrutura de dados de comunicacgao

O formato de dados de comunicacdo do protocolo Modbus deste conversor de
frequéncia em série € o seguinte: o conversor de frequéncia suporta apenas leitura
ou gravagao de parametros do tipo Word. O comando de operagao de leitura de
comunicagao correspondente é Ox03. O comando de operagéo de gravagao é 0x06
e nao suporta operagdes de leitura/gravacao de bytes ou bits.

Teoricamente, o computador superior pode ler varios codigos de fungao
consecutivos ao mesmo tempo (ou seja, n pode ser até 12), mas nao ultrapasse o
ultimo cddigo de fungdo neste grupo de codigos de fungéo, caso contrario, um erro
sera respondido.

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

O protocolo de comunicacéao serial define o conteudo e o formato das informagdes
transmitidas na comunicacgao serial. Estes incluem: formato de polling (ou broadcast)
do host; o método de codificacdo do host, incluindo: cédigo de funcdo que requer
acao, dados de transmissao e verificagdo de erros, etc. A resposta da maquina
escrava também adota a mesma estrutura, incluindo: confirmacédo da acdo, dados
de retorno e verificacdo de erros. Se a maquina escrava cometer um erro ao receber
a mensagem ou nao executar a agao exigida pelo host, ela organiza uma mensagem
de erro e envia.

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

Faixa de enderecos de comunicacdo : 1~247 ;

ADR
0 = endereco de transmisséao

03 : parametro de leitura ;
CMD )
06 : parametro de escrita ;
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O enderecgo dos parametros internos do conversor, expresso em
Numero do cédigo de fungéo H | hexadecimal; Os parametros podem ser classificados em codigos
funcionais e nao funcionais (como parametros de status de

execugao e comandos de execugao). Para mais detalhes, consulte

, s ~ Definicdo de endereco. Durante a transmisséo, o byte alto é o
Numero do cédigo de fungao L o A
primeiro e o byte baixo é o ultimo.

Numero de cddigos de fungéao lidos neste quadro. Se for 1, um
cédigo de funcéo é lido. Durante a transmissdo, o byte mais alto
€ 0 primeiro e o byte mais baixo € o ultimo.

Numero do cédigo de funcdo L | Este protocolo pode reescrever apenas um codigo de fungéo por

Numero do cédigo de fungédo H

vez.
Data H Os dados de resposta, ou dados a serem gravados, sao
transmitidos com o byte mais alto primeiro e o byte mais baixo por
Data L Gltimo.
END 3,5 caracteres

8.5.2 Modo de verificacdo CRC:

CRC (Cyclic Redundancy Check) utiliza o formato de quadro RTU e as mensagens
incluem métodos baseados em CRC no dominio de deteccdo de erros. O dominio
CRC detecta o conteudo de toda a mensagem. O campo CRC tem dois bytes,
contendo 16 bits de dois. Um valor base calculado pelo dispositivo de transporte e
adicionado a mensagem. O dispositivo RECEPTOR recalcula o CRC para a
mensagem recebida e compara com os VALORES recebidos no campo CRC. Se os
dois valores de CRC nao forem iguais, isso indica que ha um erro de transmisséo.

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

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

O resultado é xOR reverso para o bit menos significativo. Se LSB for 0, nenhuma
operacao é executada. Todo o processo é repetido oito vezes.

Apods a conclusao do ultimo bit (8° bit), o proximo byte de 8 bits € diferente ou do
valor atual do registrador.

E o valor CRC ap6és todos os bytes na mensagem terem sido executados.
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Quando o CRC ¢ adicionado a uma mensagem, os bytes baixos sao adicionados
primeiro, depois os bytes altos.

Definicdo de endereco para parametros de comunicacgao:

Ler e escrever parametros de codigo de funcdo (alguns cédigos de fungdo nao
podem ser alterados, somente para uso do fabricante ou monitoramento).

8.5.3 Regras de rotulagem de enderegos de parametros de codigo de fungéo

Regra de enderego com numero de grupo de cédigo de fungao e rétulo como parametros:

Bytes de ordem superior: PO~PF(grupo P), AO~AF(grupo A), 70~7F(grupo U). O valor
varia de 00 a PF. Por exemplo, se o cédigo de fungdo de intervalo P3-12 for necessario,

0 enderec¢o de acesso do codigo de fungéo é expresso como 0 xf30c;

Nota:

& Grupo PF: os parametros ndo podem ser lidos nem alterados;
@ Grupo U: somente podem ser lidos, ndo é possivel alterar os parametros.

Alguns parametros ndo podem ser alterados quando o conversor esta em operagao;
Alguns parametros ndo podem ser alterados independentemente do estado em que

0 conversor se encontra;
Altere os parametros do codigo da funcédo, mas também preste atencao ao intervalo

do parametro, unidade e instrucdes relacionadas.

Grupo de cédigos de fungéo Cominicacaolenderees A cor’ngnicagéo m?difica 0 enderego
N°. do cédigo de fungcdo na RAM

Grupo PO~PE 0xFO00~0xFEFF 0x0000~0x0EFF

Grupo AO~AC 0xA000~0xACFF 0x4000~0x4CFF

Grupo UQ 0x7000~0x70FF

Observe que, como a EEPROM é armazenada com frequéncia, sua vida util sera
reduzida. Portanto, alguns cddigos de recursos no modo de comunicagdo nao
precisam ser armazenados, bastando alterar o valor na RAM.

@ Se for um parametro do grupo P, a fungao pode ser realizada alterando a posi¢ao
alta F do endereco do cddigo de fungao para 0.
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@ Se for um parametro do grupo A, para atingir esta fungéo, basta alterar a
posicéo alta A do enderecgo do codigo de fungéo para 4.

Isso é possivel. O endereco do codigo de fungao correspondente € o seguinte:
Byte alto: 00~0F(grupo P), 40~4F(grupo A), o valor varia de 00 a FF.

Por exemplo:

O cdbdigo de fungdo P3-12 ndo esta armazenado na EEPROM e o endereco é
030C. O cadigo de fungao A0-05 ndo esta armazenado na EEPROM e o enderego
€ 4005.

Este endereco indica que a RAM so6 pode ser gravada, mas nao lida. Quando lido,
0 endereco € invalido.

Vocé também pode usar o cédigo de comando 07H para todos os parametros.

Os dados sao fornecidos pelo computador superior através do enderego de
comunicacao 0x1000. O formato dos dados é com 2 casas decimais e o intervalo
de dados € P0-10 ~ + P0O-10.

"I Parametros de desligamento/operagao:

Parametro Parametro Parametro . .
s Descrigdo do parametro
endereco descrigcao endereco
Comunicacao G o
1000H 1y aior definido (decimal) | 1010H Definir PID
1001H —-10000~10000 1011H Feedback PID
1002H Frequéncia de execugéo 1012H Procedimento CLP
1003H Tenséo do 1013H Frequéncia de pulso de entrada PULSE
barramento
1004H Tensao de saida 1014H Velocidade do feedback
1005H Corrente de saida 1015H Tempo restante de execugao
1006H Torque de saida 1016H Tens&o de pré-calibragédo Al1 A
= . ~ =
1007H Torque de saida 1017H Tens&o de pre-calibragao Al2 =
o
1008H Velocidade de execugéo 1018H Tensé&o de pré-calibragéo Al3 -
1009H Simbolo de entrada DI 1019H Velocidade linear
100AH Tensao Al1 101AH Tempo atual de ativagao
100BH Tensao Al2 101BH Tempo de execugéao atual
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Parametro . . Parametro . R
Descrigao do parametro Descrigao do parametro

endereco endereco

100CH Tens3o de Al3 101CH Frequéncia de pulso de entrada PULSE

100DH Entrada do valor de calculo 101DH Valor de configuragdo de comunicagao

100EH Entrada do valor de comprimento 101EH Velocidade de feedback real

100FH Velocidade da carga 101FH Exibicdo da frequéncia principal X

-- - 1020H Exibicao da frequéncia auxiliar Y
Nota:

& O valor definido de comunicagao € a porcentagem do valor relativo, 10000
corresponde a 100,00%, -10000 corresponde a -100,00%.

@ Para dados dimensionais de frequéncia, a porcentagem € uma porcentagem
relativa a frequéncia maxima (P0-10); Para a dimensé&o do torque.

@ A porcentagem é P2-10 e A2-48 (o limite superior de torque é definido
numericamente, correspondendo ao primeiro e segundo motores,
respectivamente).

| Controle a entrada de comando no conversor de frequéncia : (somente gravagao).

Enderecgo do caractere de

Funcao de comando
comando

0001 : Frente

0002 : Reverso

0003 : Frente lentamente
2000H 0004 : Reverso lentamente
0005 : Desligamento livre
0006 : Desligamento lento

0007 : Reinicializagado de falhas

| Ler estado do conversor de frequéncia :(somente leitura)

Endereco de caractere de status Fungao de caractere de status
001 : Frente
3000H 0002 : Reverso
0003 : Desligar
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| Verificagao de senha de bloqueio de parametro: (se 8888H for retornado, a
verificacdo de senha foi aprovada) Verificagdo de senha de bloqueio de
parametro: (se 8888H for retornado, a verificagcdo de senha foi aprovada)

Endereco de senha Insira o conteudo da senha

1FOOH GGGGG

| Controle de terminal de saida digital: (somente gravagao)

Enderego de comando Conteudo do comando

BITO : Controle de saida DO1
BIT1 : Controle de saida DO2
BIT2 : Controle de saida do relé 1
BIT3 : Controle de saida do relé 2
BIT4 : Controle de saida FMR
BIT5 : VDO1

BIT6 : VDO2

BIT7 : VDO3

BIT8 : VDO4

BIT9 : VDO5

2001H

| Controle de saida analogica AO1: (somente gravagao)

Endereco de comando Conteudo do comando

2002H 0~7FFF significa 0%~100%

| Controle de saida analdgica AO2: (somente gravagao)

Endereco de comando Conteldo do comando

2003H 0~7FFF significa 0% ~100%

9!
=
o
=]
—t
@
=
o

| Controle de saida de pulso: (somente gravacgao)

Endereco de comando Conteudo do comando

2004H 0~7FFF significa 0%~100%
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Descrigao de falha do inversor de frequéncia

Endereco
do conversor
de frequéncia

Informacgdes sobre falhas no
conversor de frequéncia

Informacgdes sobre falhas no conversor de
frequéncia

8000H

0000 : Sem falha

0001 : Reter

0002 : Sobrecorrente na aceleracao

0003 : Retartando sobrecorrente

0004
constante

Sobrecorrente em velocidade

0005 : Sobretensao na aceleragao
0006 : Retardando sobretensao

0007 : Sobretensdo em velocidade
constante

0008 : O resistor de buffer esta
sobrecarregado

0009 : Falha de subtenséo

000A : Sobrecarga no inversor

000B : Sobrecarga no motor

000C : Falta de fase na entrada

000D : Falta de fase na saida

000E : Superaquecimento do modulo

000F : Falha externa

0010 : Comunicag¢ao anormal

0011 : Contator anormal

0012 : Falha de detecgéo de corrente

0013 : Falha de auto tuning

0014 : Falha do cartdo PG/Encoder

0015: Excegéo de leitura/gravagéo de parametro
0016 : Falha no hardware do inversor

0017: Falha de curto-circuito do motor para
o aterramento

0018 : Reter
0019 : Reter
001A: Tempo de chegada

001B: Falha definida pelo usuario 1
001C: Falha definida pelo usuario 2
001D : Chegada do tempo de inicializagao
001E : Descarga
001F : Perda de feedback PID durante a execugéo
0028 : Limitagéo de tempo de trafego rapido

0029 : Falha de comutacao do motor

durante a operacéao
002A : Desvio excessive de velocidade
002B : Sobrevelocidade do motor
002D: Sobretemperatura do motor

005A : Configuragéo errada do numero do
cabo do encoder

005B: Encoder desconectado
005C : Posigéo inicial errado

005E : Velocidade de feedback errada
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Taxa de transmisséo Padrao de fabrica 6005

Unidade: taxa de transmissdo MODBUS

0 : 300BPS 5 : 9600BPS
Fd-00 Faixa de 1: 600BPS 6 : 19200BPS
configuragéo 2 : 1200BPS 7 : 38400BPS
3 : 2400BPS 8 : 57600BPS
4 : 4800BPS 9 : 115200BPS

8.5.4 Descri¢cao dos parametros de comunicagao do grupo FD

Este parametro é usado para definir a taxa de transmissdo de dados entre o
computador host e o conversor de frequéncia. Observe que a taxa de transmissao
definida pelo computador superior e pelo conversor de frequéncia deve ser
consistente, caso contrario, a comunicagao nao podera prosseguir. Quanto maior a
taxa de transmissao, maior a velocidade de comunicagao.

Formato de dados Padrao de fabrica 0

0: Sem verificacdo: formato de dados <8,N,2>
Fd-01 Faixa de 1: Verificagdo par: formato de dados <8,E,1>
configuracao 2: Verificagao irregular: formato de dados <8,0,1>
3: Sem verificagao: formato de dados <8-N-1>

O formato de dados definido pelo computador superior e pelo conversor de
frequéncia deve ser consistente; caso contrario, a comunicacdo nao podera ser

realizada.

Enderecgo local Padrao de fabrica 1

Fd-02

Faixa de configuragéo| 1~247,0 endereco de transmiss&o

Quando o endereco local é definido como 0, é o endereco de broadcast para realizar
a funcdo de broadcast do computador superior. O endereco nativo possui
exclusividade (exceto o enderego de broadcast) e € a base da comunicagéo ponto
a ponto entre o computador host e o conversor de frequéncia.

9!
=
o
=]
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o

Atraso na resposta Padrao de fabrica 2ms

Fd-03
Faixa de configuragéo | 0~20ms
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Atraso de resposta: refere-se ao intervalo entre o término da aceitagdo dos dados
doinversor e o envio dos dados para a maquina ascendente. Se o atraso de resposta
for menor que o tempo de processamento do sistema, o atraso de resposta sera
baseado no tempo de processamento do sistema. Se o atraso de resposta for maior
que o tempo de processamento do sistema, o sistema o processa.

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

Tempo limite de comunicagao Padr&o de fabrica 0.0s

Fd-04

Faixa de configuragéo 0.0s (null) ;0.1~60.0s

Quando o codigo de fungao é definido como 0,0s, o parametro de tempo limite de
comunicacéo é invalido.

Quando o cddigo de fungao é definido como um valor valido, se o intervalo entre
uma comunicagao e a proxima comunicacao exceder o periodo de tempo limite de
comunicagao.

O sistema sera reportado um erro de falha de comunicagao (Err16). Normalmente,
este erro é definido como invalido. Se estiver em um sistema de comunicacéo
continua, defina parametros para monitorar a comunicacao.

Selegao do protocolo de

. - Padrao de fabrica 0
comunicagao

Fd-05
0: Protocolo Modbus nao padrao;

Faixa de configuracéo ~
1: Protocolo Modbus padrao

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

Pd-05=0: Quando o comando é lido, o numero de bytes retornados da maquina
escrava € um byte a mais do que o do protocolo Modbus padrao. Para detalhes,
consulte a secéo 5 Estrutura de Dados de Comunicacao deste Contrato.

el il Dl Padrao de fabrica 0
resolucao atual
Fd-06 _ , 0:0.01A;
Faixa de configuracéo
1:0.1A
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Unidade de saida usada para determinar o valor da corrente quando a comunicagao
Ié a corrente de saida.

8.6 Referéncia para uso real

Use a comunicacao 485 para controlar a frequéncia, iniciar e parar.
Defina P2-02 como 2 e selecione o canal de comando de comunicacéo.
Envie o cédigo de controle: 01 06 FO 02 00 02 9A CB.
Defina PO03 como 9 e defina a principal fonte de frequéncia para comunicacgao.
Envie o cddigo de controle: 01 06 FO 03 00 09 8A CC.
Enviar codigo de controle: 01 06 20 00 00 01 43 CA

Defina a frequéncia de operacao para 32 Hz, com duas casas decimais, o valor
de configuragao deve ser colocado na posigao alta.

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

Parada
Enviar codigo de controle: 01 06 20 00 00 06 02 08
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GARANTIA

A empresa promete solenemente que os usuarios desfrutarao dos seguintes servigos de garantia
a partir da data da compra dos produtos de nossa empresa (doravante denominada fabricante).

Como o produto foi adquirido pelo usuario diretamente do fabricante, vocé pode usufruir dos
seguintes trés servigcos de garantia:

Devolugao, substituicdo e reparo em até 30 dias apds a entrega:
Substituicdo e reparo em até 90 dias apos a entrega:

Reparo em até 18 meses apods a entrega:

Exceto quando exportado para o exterior.

Este produto conta com servigo pago vitalicio a partir da data de compra pelo usuario ao
fabricante.

Isencdo de responsabilidade: Falhas no produto causadas pelos seguintes motivos nao sao
cobertas pelo servigo de garantia gratuito do fabricante:

Falha causada pelo uso e operagao pelo usuario de acordo com os requisitos
do «Manual de Instrugdes»:

Falha causada pelo usuario em reparar ou modificar o produto sem comunicar
o fabricante:

Falha causada por envelhecimento anormal do produto devido ao ambiente de usuario inadequado:

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

Danos ao produto durante o transporte (0 método de transporte é especificado
pelo cliente, e a empresa auxilia no manuseio dos procedimentos de remessa da carga)

[1 Nas seguintes condigdes, os fabricantes tém o direito de ndo fornecer servigos de garantia:

Quando o logotipo do produto, a marca registrada, a placa de identificacdo, etc. do fabricante
estiverem danificados ou irreconheciveis:

Quando o usuario ndo pagar o prego de compra de acordo com o contrato assinado:

O usuario oculta intencionalmente a unidade de servigo pés-venda do fabricante quando o
produto é instalado, conectado, operado, mantido ou usado de forma inadequada.

Para o servigo de devolugao, substituicdo e reparo, a empresa devera devolver ou devolver a
empresa, € 0 mesmo somente podera ser devolvido ou reparado apds a confirmagdo da
responsabilidade assumida.



CARTAO DE GARANTIA

Nome do usuario

Endereco do usuario

Cddigo postal Contato
Telefone Fax

Tipo de maquina Cédigo da maquina
Fornecedor
Contato
Telefone Data de entrega

CERTIFICADO DE QUALIDADE

Teste do controle de qualidade

Este produto foi testado pelo departamento de qualidade da nossa empresa e seu
desempenho atende aos padrdes, passa na inspecao e esta aprovado para sair da
fabrica.



rvwv
4 & A4

MOTRONICS

Aponte seu telefone para o
QR Code e acesse nosso site

[m] 2775 =]

[=]

www.motronics.com.br

@ /motronics

/motronicsautomacao

o /motronicsautomacao

Motronics Ltda.
Rua Vico Costa, 54, Cidade Nova - 95112-095 - Caxias do Sul / RS
+55 54 2024.0218 | atendimento@motronics.com.br



