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» Aplicativo basico = ASFIFFO01

* Aplicativo padrao = ASFIFF02

«  Aplicativo de controle local/remoto =
ASFIFFO03

» Aplicativo de controle de velocidade
multipasso = ASFIFF04

»  Aplicativo de controle de PID = ASFIFF05

» Aplicativo de controle multifinalidade
- NXS = ASFIFF06
- NXP = APFIFF06

* Aplicativo de controle de bombas e
ventiladores = ASFIFFQ07

SOBRE ESTE MANUAL

Este manual é copyright da Vacon Ltd. Todos os direitos reservados. O manual esta sujeito a
alteracoes sem aviso prévio. O idioma original destas instrucoes € o inglés.

Neste manual, vocé podera ler sobre as funcoes do conversor de frequéncia VACON® e
sobre como usa-lo.

Este manual inclui uma grande quantidade de tabelas de parametros. Estas instrucoes
explicam como ler as tabelas.

R 8% 8K KR K

Index Parameter Min Unit Default | Cust Description

\ 20

A. Alocalizacao do parametro no menu,ou  G. A prdpria configuracao do cliente.
seja, o numero do parametro. H. O numero de ID do parametro.

B. O nome do parametro. [.  Uma breve descricao dos valores dos

C. O valor minimo do parametro. parametros e/ou suas funcoes.

D. O valor maximo do parametro. J. Quando o simbolo for exibido, vocé

E. Aunidade do valor do parametro. A podera encontrar mais dados sobre o
unidade mostra se ele esta disponivel. parametro no Capitulo Descricoes dos

F. 0O valor que foi definido na fabrica. parametros.
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1 APLICATIVO BASICO

1.1 INTRODUCAO

O Aplicativo basico é um aplicativo simples e facil de usar. Ele é a configuracao padrao
recebida de fabrica. Caso contrario, selecione o Aplicativo basico no menu Mé na pagina
S6.2. Consulte o Manual do Usuario do produto.

A entrada digital DIN3 é programavel.

Os parametros do Aplicativo basico sao explicados no Capitulo 9 Descricao de pardmetros
deste manual. As explicacoes estao organizadas de acordo com o nimero de ID individual do
parametro.

1.1.1 FUNCOES DE PROTECAO DO MOTOR NO APLICATIVO BASICO

O Aplicativo basico fornece quase todas as mesmas funcdes de protecao que outras
aplicacodes:

* Protecao contra falhas externas

» Supervisao de fases de entrada

* Protecao contra subtensao

« Supervisao de fase de saida

* Protecao contra falha de aterramento
« Protecao térmica do motor

* Protecao contra falhas de termistor

» Protecao contra falhas de fieldbus

* Protecao contra falhas de slot

Diferentemente de outros aplicativos, o Aplicativo basico nao fornece quaisquer parametros
para escolher a funcao de resposta ou valores limites para as falhas. Para obter mais
informacdes sobre protecao térmica do motor, consulte ID704 no Capitulo ? Descricdo de
parédmetros.
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1.2 CONTROLE E/S

Potenciémetro de Placa de E/S padrao

referéncia, 1-10 k& Terminal ~ sinal |  Descricdo
ﬁﬁ _ _I 1 | | +10V | |Sa|’da de referéncia| rfenséo para potenciémetro, etcl

| —
\L Entrada analogica 1 Referéncia de frequéncia
: _____ 2 AL+ Eig;r%erﬁgr\'fgo(gzl&\)/ €| |da entrada analégica 1
_____ | 3 | | All- | |Terra de E/S | |Terra para referéncia e controle{;
| 4 | | Al2+ | |Entrada analdgica 2 | Referéncia de frequéncia da
| 5 | | AI2- | |Faixa de corrente 0-20 mA| entrada analogica 2
P e LT e -I 6 | | +24 V ® | |Sa|’da de tensdo de controlel |Tens§0 para chaves, etc. max O,1|A
E | 7 | | GND Y | |Terra de E/S | ITerra para referéncia e controle#
5_ __ _/ ________ .I 8 | | DIN1 | |Partida no sentido horério| |C0ntat0 fechado = partida para frentla
E—— - —/ ———————— -I 9 | | DIN2 | |Partida reversa | |Contato fechado = partida para{ tras
: Entrada de falh Contato aberto = falh
b S 1 10 | | DIN3 | [Procramaver (3.2 | [E3ntato fochado = faiha > |
| 11 |[CMA | | comum para pIN 1—D1n 3 | [Conecte a GND ou +24 V|
E | 12 | | +24V ([ ] | |Sa|’da de tensdo de controle| |Tens§o para chaves (consulte #6)|
E o= _.I 13 | | GND ® | |Terra de E/S | [Terra para referéncia e controles|
5. - - _/ —--bo--- -| 14 | | DIN4 | Sele(;at.o de velocidade DIN4 | DIN5 Ref. freq.
' / | Abﬁrtg Agerto Reflerégc'ga de Ed/Sf Pg.léll)
' x ; F Aberto | Veloci ini
b-- SRRl EEETE 15 | | DINS Selecdo de velocidade| | "F7080% |\ fo i ol Velocidads predefinida 2
' : predefinida 2 Fechado IFechadol ~ Frequéncia max.
}--/ r-| 16 | | DIN6 | [Reset de falha | [EORtats fechado = reserae faita
! 17 | | cMB IcComum para DIN4-DINé| [Conecte a GND ou +24 V
\ | 7 -
: | 18 | | AO1+ Saida analdgica 1, )
; : frequéncia de saida| |Faixa 0—20 mA/R,
| : 1 19 | | A01- ® r(alggglrg;navel max. 500 Q
! PRONTO '
| ! »0 | | po1 Saida digital 1 Coletor aberto,
- B ity PRONTO I<50 mA, U<48 VCC
I 1
1
| ! OPTA 2 / OPTA 3 *)
1
| 1
! . 21 RO1 Saida de relé 1
| RUN [ 22 RO1 RUN
1
L @ _________ 23 | [ rOL —
24 | | RO2 Saida de relé 2
25 RO2 FALHA
26 RO2 —

Fig. 1: Configuracdo de E/S padrao do Aplicativo béasico
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*) A placa opcional A3 ndo possui terminal para contato aberto em sua segunda saida de relé
(o terminal 24 estd ausente).

INDICACAO!
consulte as selecoes de jumpers abaixo. Mais informacoes no Manual do Usuario
do produto.

Bloco de jumpers X3:
Aterramento de CMA e CMB

e®| CMB conectado a GND
ee] CMA conectado a GND

e@® | CMB isolado de GND
e@® | CMA isolado de GND

° CMB e CMA conectados juntos
internamente, isolados de GND

= Padrdo de fabrica

Fig. 2: Selecoes de jumpers
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1.3 LOGICA DO SINAL DE CONTROLE NO APLICATIVO BASICO

—13.2 Referéncia de teclado|

AR, 2.14 Referéncia de E/S
i —<2.18 Velocidade predefinida 1

2.19 Velocidade predefinida 2

DIN4 ® ,
R R ey -B.1 Local de controle

All ®
Al2 ®

I

—

2.2 Frequéncia max}—

1 Referéncia de
 frequéncia interna

; O ..
L{Referéncia de fieldbus Bot&o Reset —| g Oo
Iniciar/Parar de fieldbus|Botes Iniciar/Parar—
Direcdo de fieldbus :

DIN1 ® ng:;ttuI%%rr\‘%rano Iniciar/Parar e _irciar/Parar —e, Partida/Parada interna

DIN2 ® I6gica de reversap .
Partida reversa _| !
Reverter . P
| 3.3 Diregdo do teclade s Reversao Interna
DING6 ® Entrada de reset de falha ] > 1 —>Reset de falha interna

DIN3 ® Entrada de falha externa (programavel)

Fig. 3: Ldgica do sinal de controle do Aplicativo basico

1.4 APLICATIVO BASICO - LISTAS DE PARAMETROS

1.4.1 VALORES DE MONITORAMENTO (TECLADO DE CONTROLE: MENU M1)

Os valores de monitoramento sao os valores reais dos parametros e sinais, bem como os
status e as medicoes. Os valores de monitoramento nao podem ser editados.
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Tabela 1: Valores de monitoramento

Valor de
monitoramento

Indice

Descricao

V1.1 Freqiiéncia de saida Hz 1
V1.2 ReferénAcia Fie fre- Hy 95
quéncia
V1.3 Velocidade do motor rpm 2
V1.4 Corrente do motor A 3
V1.5 Torque do motor % 4
V1.6 Poténcia do motor % 5
V1.7 Tensao do motor \% 6

Tensao do circuito
vi.8 intermediario CC v 7

Temperatura da uni-

1.9 dade °C 8
110 Temperatura do % 9
motor

V1.11 Entrada analdgica 1 V/mA 13
V1.12 Entrada analégica 2 V/mA 14
V1.13 DIN1,2,3 15
V1.14 DIN 4,5, 6 16
V1.15 DO1, RO1, RO2 17
V1.16 Saida analdgica | mA 26
V117 Itens de multimoni-

toramento
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1.4.2 PARAMETROS BASICOS (TECLADO DE CONTROLE: MENU M2 -> G2.1)

Tabela 2: Parametros basicos G2.1

indice Parametros in. AX. Unidad Descricao
e
P2.1 Freg. min. 0.00 P2.2 Hz 0.00 101
P2.2 Frequéncia méx. P2.1 320.00 Hz 50.00 102
P2.3 Tempo de acele- 0.1 3000.0 s 3.0 103
racao 1
pp.4 |Tempodedesace- |4, 3000.0 s 3.0 104
leracao 1
pP2.5 Limite de corrente | 0,1 x IH 2xIH A IL 107
NX2: 230
Tenes - v
P2.6 ensaonomina 180 690 v NX5: 400 110
do motor Vv
NX6: 690
v
pp.7 | Frequéncianomi- | g0 f 5049 Hz 50.00 111

nal do motor

ppg | Velocidade nomi- 24 20000 | rpm 1440 112
nal do motor

P2.9 Corrente nominal | o |5y 1y A IH 113
do motor

P2.10 Cos phi do motor 0.30 1.00 0.85 120

0= Rampa

1 = Partida dina-
P2.11 Funcao de partida 0 2 0 505 |mica

2 = Partida dina-
mica condicional

0 = Desaceleracao
1=2=Rampa +
Desaceleracao
natural de ativacao
de funcionamento
Rampa

3 = Desaceleracao
+ Rampa de ativa-
cao de funciona-
mento

P2.12 Funcao de parada 0 3 0 506

0 = N&o usado
P2.13 Optimizacao U/f 0 1 0 109  [1=Binario de
reforco automatico

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFOSS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 16 APLICATIVO BASICO

Tabela 2: Parametros basicos G2.1

Unidad
e

Indice Parametros

Descricao

P2.14

Referéncia de E/S

117

0=AI1
1=AlI2
2 =Teclado
3 = Fieldbus

P2.15

Entrada analdgica
2, compensacao
de referéncia

302

0=0-20mA
1=4mA-20 mA

P2.16

Funcao de saida
analégica

307

0 = Nao usado

1 =Frequéncia de
saida (0-fmax)

2 = Referéncia de
freq. (0-fmax)

3 =Velocidade do
motor (0 - veloci-
dade nominal do
motor)

4 = Corrente de
saida (0-InMotor)
5=Torque do
motor (0-TnMotor)
6 = Poténcia do
motor (0-PnMotor)
7 =Tensao do
motor (0-UnMotor)
8 = Tensao do
enlace CC (0 - 1000
V)

P2.17

Funcao DIN3

301

0 = Nao usado

1 = Falha ext.,
cont. de fecha-
mento

2 = Falha ext.,
cont. de abertura
3 = Ativar funcio-
namento, cf

4 = Ativar funcio-
namento, ca

5 =Forcar cp. para
E/S

6 = Forcar cp. para
teclado

7 = Forcar cp. para
fieldbus

P2.18

Velocidade prede-
finida 1

0.00

P2.2

Hz

0.00

105

P2.19

Velocidade prede-
finida 2

0.00

P2.2

Hz

50.00

106
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Tabela 2: Parametros basicos G2.1

Indice Parametros in. AX. Descricao

Reinicio automa-

P2.20 .
tico

731

1.4.3 CONTROLE DE TECLADO (TECLADO DE CONTROLE: MENU M3)

Os parametros para a selecao do local de controle e direcao no teclado estao listados abaixo.
Consulte o menu de controle do teclado no Manual do Usuario do produto.

0 = Desativado
2 = Ativado

Tabela 3: Parametros de controle do teclado, M3

Parametros in. AX. Unidad |Padrao Descricao

1=Terminal de
P3.1 Local de controle 1 3 1 125 E/S
’ 2 =Teclado
3 = Fieldbus
P3.2 Referéncia do P2.1 P2.2 Hz 0.00
teclado
P3.3 Diregao [no 0 1 0 123
teclado)
0 = Funcao limi-
tada do botao de
- parada
R3.4 Botao de parada 0 1 1 M4 1 = Botdo de
parada sempre ati-
vado

1.4.4 MENU DO SISTEMA (TECLADO DE CONTROLE: MENU Mé)

Para obter informacoes sobre parametros e funcoes relacionados ao uso geral do conversor
de frequéncia, como selecao de aplicacao e idioma, conjuntos de parametros personalizados
ou informacodes sobre hardware e software, consulte o Manual do Usuario do produto.

1.4.5 PLACAS EXPANSORAS (TECLADO DE CONTROLE: MENU M7

O menu M7 mostra as placas expansoras e opcionais conectadas a placa de controle e
informacdes relacionadas as placas. Para obter mais informacdes, consulte o Manual do
Usuario do produto.
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2 APLICATIVO PADRAO

2.1 INTRODUCAO
Selecione o Aplicativo padrao no menu Mé na pagina S6.2.

O Aplicativo padrao é geralmente usado em aplicativos de bombas, ventiladores e esteiras
para os quais o Aplicativo basico é muito limitado, mas onde nenhum recurso especial é
necessario.

« O Aplicativo padrao possui os mesmos sinais de E/S e a mesma ldgica de controle que o
Aplicativo basico.
« Aentrada digital DIN3 e todas as saidas sao livremente programaveis.

Funcoes adicionais:

« Partido/Parada programével e logica de sinal reverso

» Escala de referéncia

« Uma supervisao de limite de frequéncia

* Programacao de rampa em S e rampas de segundos

« Funcoes de partida e parada programaveis

* Freio de CC na parada

« Uma area de frequéncia proibida

« Curva de U/f programavel e frequéncia de comutacao

« Reinicio automatico

« Protecao térmica do motor e contra estolagem: Acao programavel; desligada, aviso,
falha

Os parametros do Aplicativo padrao sao explicados no Capitulo 9 Descricdo de parametros
deste manual. As explicacoes estdo organizadas de acordo com o nimero de ID individual do
parametro.
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2.2 CONTROLE E/S
OPTA1
Potenciémetro de
referéncia, 1-10 ko Terminal |___sinal ] Descricdo
\ _ _I 1 | | +10 Vref | |Sa|'da de referéncia | |Tenséo para potenciémetro, etci.
| —
Entrada analdgica 1 Referéncia de frequéncia
| \— ————— 2 AIl+ Faixa de tensdo 0—10 VCC e
| Programavel (P2.1.11) da entrada analdgica 1
————— Terra para referéncia
3 All- Terra de E/S e controles
a4 Al2+ L
En.tradda analogica 2 | | poferancia de frequéncia
galxzao epc:orrente da entrada analdgica 2
5 AI2- —eum
R i 6 | +24V ) | | Saida de tens&o de controlel | Tensé&o para chaves, etc. méx 0,1 Al
E | 7 | | GND ® | |Terra de E/S | |Terra para referéncia e controles |
UREEEEEEE (s | [om | [ a3 | Soma oy e
R {To ] [om2 | FoETe [T
! Entrada de falha ext Contato aberto = falh
Foml oo 1 10 | | DIN3 | [Frobramaver (7259 | | Contate fechado = faiha
| 11 ]| cMA | | comum para pIN 1—DIN 3| [ Conecte a GND ou +24 V|
E | 12 | | +24V ([ J | |§glggn I?ofgnSEO | | Tens&o para chaves (consulte #6) |
E F----- -I 13 | | GND [ | |Terra de E/S | |Terra para referéncia e controles |
D E—— 14 | [ DING Selece Jeveoodade | [ DINA | DINS | Ref. freq. |
. ' [Aberto |Aberto | Referéncia de E/S
' _/ ] 15 DINS Selecdo de velocidade Z%Cehr?gj?bﬁrtdo Ve:OCigaje Prege?nig !
[ e echado| Veloci ini
! : predefinida 2 FechaddFechado Eigﬁé;aeaiﬁléealirga 2
L S { 16 | | DIN6 | |Reset de falha | [ Sontato aberto = sem 2c20
! 17 CMB |Comum para DIN4—DIN6 | | Conecte a GND ou +24 V |
1
! 18 AO1+ Saida analdgica 1 .
! Freqiiéncia de saida Faixa gO_Ozg mA/RL,
! au - ® | |Programavel (P2.3.2) max.
PRONTO: 19 AC1
\ Saida digital 1 Coletor aberto, I<50 mA,
DO1 PRONTO

Programavel (P2.3.7) U<48 VCC

o
L)
-

A2 / OPTA3 *)
21 RO1 Saida de relé 1
RUN . ______ 22 RO1 ; RUN
Programavel
R o Ny A 23 RO1 — (P2.3.8)
24 RO2 Saida de relé 2
25 RO2 j FALHA
Programavel
26 RO2 — (P2.3.9)

Fig. 4: Configuracao de E/S padrao do Aplicativo padrao
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*) A placa opcional A3 ndo possui terminal para contato aberto em sua segunda saida de relé
(o terminal 24 estd ausente).

INDICACAO!
consulte as selecoes de jumpers abaixo. Mais informacoes no Manual do Usuario
do produto.

Bloco de jumpers X3:
Aterramento de CMA e CMB

e®| CMB conectado a GND
ee] CMA conectado a GND

e@® | CMB isolado de GND
e@® | CMA isolado de GND

° CMB e CMA conectados juntos
internamente, isolados de GND

= Padrdo de fabrica

Fig. 5: Selecoes de jumpers
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2.3 LOGICA DO SINAL DE CONTROLE NO APLICATIVO PADRAO

—3.2 Referéncia de tecladd

RREEEEEEEEEEEED 2.1.11 Referéncia de E/S
| 1Tt 2..1.12 Velocidade de controle do teclado 1

[ 2.1.13 Referéncia de controle de fieldbus

2.1.14 Velocidade predefinida 1
: o 2.1.15 Velocidade predefinida 2
(9 {177 - S A S 3 O s
DINS ® 4-------q---------mmmmmmmmo oo LR IR EERRE
ﬁ%% g ;\ RE /|3.1 Local de controle
® ' L o N ! N
° R : Referéncia de
e i frequéncia interna
. I ’_' |
Y ' !
E— | °
5 OO s
L|[Referéncia de fieldbus Bot&o Reset —| : OOO
Bot&es Iniciar/Parart—] } OO

Iniciar/Parar de fieldbus
Diregao de fieldbus

DIN1 ParFitEIa no sentid9 . Iniciar/Parar . 1 Partida/Parada interna
E— z horario (programavel) E?orgg:é?\fgldg _:\E\.—/F

Partida reversa |6gica reversa _|
(programavel) Reverter

, e.__ Reversdo interna
| 3.3 Direg&o do teclado | .

DING6 ® Entrada de reset de falha ] > 1 —>ReSEt de falha interna

DIN3 ® Entrada de falha externa (programavel)

Fig. é: Ldgica do sinal de controle do Aplicativo padrao

2.4 APLICATIVO PADRAO - LISTAS DE PARAMETROS

2.41 VALORES DE MONITORAMENTO (TECLADO DE CONTROLE: MENU M1)

Os valores de monitoramento sdo os valores reais dos parametros e sinais, bem como os
status e as medicdes. Os valores de monitoramento ndao podem ser editados.
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Tabela 4: Valores de monitoramento

Valor de
monitoramento

Indice

Descricao

V1.1 Freqiiéncia de saida Hz 1
V1.2 ReferénAcia Fie fre- Hy 95
quéncia
V1.3 Velocidade do motor rpm 2
V1.4 Corrente do motor A 3
V1.5 Torque do motor % 4
V1.6 Poténcia do motor % 5
V1.7 Tensao do motor \% 6

Tensao do circuito
vi.8 intermediario CC v 7

Temperatura da uni-

1.9 dade °C 8
110 Temperatura do % 9
motor

V1.11 Entrada analdgica 1 V/mA 13
V1.12 Entrada analégica 2 V/mA 14
V1.13 DIN1,2,3 15
V1.14 DIN 4,5, 6 16
V1.15 DO1, RO1, RO2 17
V1.16 Saida analdgica | mA 26
V117 Itens de multimoni-

toramento
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2.4.2 PARAMETROS BASICOS (TECLADO DE CONTROLE: MENU M2 -> G2.1)

Tabela 5: Parametros basicos G2.1

indice Parametros in. AX. Unidad Descricao
e
P2.1.1 Freg. min. 0.00 P2.1.2 Hz 0.00 101
P2.1.2 Frequéncia méx. P2.1.1 320.00 Hz 50.00 102
p2.13 | Tempodeacele- 0.1 3000.0 s 0.0 103
racao 1
pp.14 |1empodedesace- |4 3000.0 s 0.0 104
leracao 1
pP2.1.5 Limite de corrente | 0,1 x IH 2xIH A IL 107
NX2: 230
Tenes - v
P2.1.6 ensaonomina 180 690 v NX5: 400 110
do motor Vv
NX6: 690
v
pp.17 | Freguéncianomi- | g 05 | 35600 Hz 50.00 111

nal do motor

pp.1g | Velocidade nomi- 24 20000 | rpm 1440 112
nal do motor

Corrente nominal

P2.1.9 0,1xIH 2 X IH A IH 113
do motor
P2.1.10 Cos phi do motor 0.30 1.00 0.85 120
0=ANl
a 1=AlI2
P2.1.11 Referéncia de E/S 0 3 0 117
2 =Teclado
3 =Fieldbus
Referéncia de ? jﬁ:;
P2.1.12 controle de 0 3 2 121 -
teclado 2 =Teclado
3 = Fieldbus
Referéncia de [1) iﬁ:;
P2.1.13 controle de field- 0 3 3 122 -
b 2 =Teclado
us 3 = Fieldbus

Velocidade prede-

P2.1.14 finida 1

0.00 P2.1.2 Hz 10.00 105

Velocidade prede-

P2.1.15 finida 2

0.00 P2.1.2 Hz 50.00 106
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2.43 SINAIS DE ENTRADA (TECLADO DE CONTROLE: MENU M2 -> G2.2)

Tabela 6: Sinais de entrada, G2.2

indice Parametros in. AX. Unidad Descricao
e
Logica=0
Sinal ctrl 1 = Partida
para frente
Sinal ctrl 2 = Partida
reversa
Logica=1
Sinal ctrl 1 = Partida/
Parada
Sinal Ctrl 2 = Rever-
sao
Logica=2
Sinal ctrl 1 = Partida/
Parada
Sinal ctrl 2 = Ativar
funcionamento
Logica=3
, . . Sinal ctrl 1 = Pulso
ppoq |Logicade gar“da/ 0 6 0 300 |de partida [borda)
parada Sinal ctrl 2 = Pulso
de parada
Logica=4
Sinal ctrl 1 = Pulso
para frente (borda)
Sinal ctrl 2 = Pulso
para tras (borda)
Logica=5
Sinal ctrl 1 = Pulso
de partida (borda)
Sinal ctrl 2 = Pulso
reverso
Logica=6
Sinal ctrl 1 = Pulso
de partida (borda)
Sinal ctrl 2 = Ativar
pulso
0 = Nao usado
1 = Falha ext., cont.
de fechamento
2 = Falha ext., cont.
de abertura
3=Autorizacao de
marcha
P2.2.2 Funcao DIN3 0 8 1 301 |4 =Sel tempoacel/
’ desacel.
5= Forcar cp. para
E/S
6 = Forcar cp. para
teclado
7 = Forcar cp. para
fieldbus
8 = Reversao
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Tabela é: Sinais de entrada, G2.2

indice Parametros in. AX. Unidad Descricao

(]

Entrada analégica S: 0-20 mA (0-10V)

P2.2.3 2, compensacao 0 1 1 302 1= 4-20 mA (2-10 V)
de referéncia .

Valor minimo da
P2.2.4 escala de referén- 0.00 320.00 Hz 0.00 303
cia

Valor maximo da

P2.2.5 escala de referén- 0.00 320.00 Hz 0.00 304
cia
P2.2.6 Inversao de refe- 0 1 0 05 |0 =Naoinvertido
réncia 1 = Invertido
P2.27 Tempo de filtra- 0.00 10.00 < 0.10 305 |0 ="Sem filtragem
gem de referéncia
P 0 g ¥+ Selecdo de sinal Al 277
Al1
P2 2.9 *¥x Selecao de sinal A2 288

Al2

** = L embre-se de posicionar os jumpers do bloco X2 de forma correspondente. Consulte o
Manual do Usuario do produto.

*** = Use o método TTF para programar esses parametros.
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2.4.4 SINAIS DE SAIDA (TECLADO DE CONTROLE: MENU M2 -> G2.3

Tabela 7: Sinais de saida, G2.3

indice Parametros in. AX. Unidad Descricao

(]

Selecao de sinal
P2.3.1 de saida analdgica 0 Al 464
1

0 = N3o usado (20
mA/10V)

1 =Frequéncia de
saida (0-fmax)

2 = Referéncia de
freq. (0-fmax)

3 =Velocidade do
motor (0 - veloci-
dade nominal do
motor)

0 8 1 307 4 = Corrente do
motor (0-InMotor)
5=Torque do
motor (0-TnMotor)
6 = Poténcia do
motor (0-PnMotor)
7 =Tensao do
motor (0-UnMotor)
8 =Tensao do
enlace CC (0 - 1000
V)

Funcao de saida

P2.3.2 L
analogica

Tempo do filtro de
saida analdgica

0 = Sem filtragem

P2.3.3 0.00 10.00 s 1.00 308

P2.3.4 Inversao,d.e saida 0 1 0 309 [0 =Naoinvertido
analogica 1 = Invertido

Saida analdgica 0 1 0 310 0=0mA(0V)

P2.3.5 minima T=4mA(2V)

P2.3.6 Escala de saida 10 1000 % 100 311
analogica
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Tabela 7: Sinais de saida, G2.3

Indice

Parametros

Unidad

Descricao

0 = Nao usado

1 = Pronto

2 = Executar

3 =Falha

4 = Falha inversa
5 = Superaqueci-
mento de FC

6 = Falha ou aviso
ext.

7 = Falha ou aviso

analégica 2

ref.
8 = Aviso
Funcao da saida 9 = Revertido
P2.3.7 digital 1 0 16 ! 312 10=Velocidade pre-
definida 1
11 = Na velocidade
12 = Regulador do
motor ativado
13 = Supervisao do
limite de frequén-
cia de saida 1
14 = Local de con-
trole: E/S
15 = Falha/aviso do
termistor
16 = Fieldbus DIN1
P2.3.8 Funcao RO1 0 16 2 313 |Conforme parame-
’ tro 2.3.7
P2.3.9 Funcao R02 0 16 3 314 |Conforme parame-
’ tro 2.3.7
0 =Sem limite
Supervisao do 1 = Supervisao do
P2.3.10 | limite de frequén- 0 2 0 315 |limite inferior
cia de saida 1 2 = Supervisao do
limite superior
Supervisao do
limite de frequén-
P2.3.11 cia de saida 1; 0.00 320.00 Hz 0.00 316
valor supervisio-
nado
Selecao de sinal
P2.3.12 * |da saida analdgica 0.1 E.10 0.1 471
2
P2 313 Funcao da saida 0 8 4 479 Conforme parame-

tro 2.3.2
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Tabela 7: Sinais de saida, G2.3

indice Parametros in. AX. Unidad |Padrao Descricao

Tempo de filtra- 0 =Sem filtragem

P2.3.14 |gem da saida ana- 0.00 10.00 s 1.00 473
logica 2
P2 315 Inversac,J dg saida 0 1 0 474 0 =Nao |Qvert|do
analogica 2 1 = Invertido

Saida analdgica 2 0=0mA(0V)
P23.16 minima 0 1 0 5 1 o4maY)
p.2.3.17 | Escaladasaida 10 1000 % 1.00 476

analdgica 2

* = Use o método TTF para programar esses parametros.
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2.4.5 PARAMETROS DE CONTROLE DE CONVERSOR (TECLADO DE CONTROLE: MENU
M2 -> G2.4

Tabela 8: Parametros de controle de conversor, G2.4

indice Parametros in. AX. Unidad Descricdo

e

0 = Linear

100 = acel. total/
aum. desacel./
tempos desacel.

P2.4.1 Forma da rampa 1 0.0 10.0 s 0.1 500

0 = Linear

100 = acel. total/
aum. desacel./
tempos desacel.

P2.4.2 Forma da rampa 2 0.0 10.0 s 0.0 501

Tempo de acele-

P2.4.3 racao 2

0.1 3000.0 s 1.0 502

Tempo de desace-

P2.4.4 leracao 2

0.1 3000.0 s 1.0 503

0 = Desativado

1 =Usado em fun-
cionamento

2 = Cortador do
freio externo
P2.4.5 Cortador do freio 0 4 0 504 |3 =Usado quando
parado/em funcio-
namento

4 = Usado em fun-
cionamento (sem
teste)

0= Rampa

1 = Partida dina-
P2.4.6 Funcao de partida 0 2 0 505 |mica

2 = Partida dina-
mica condicional

0 = Desaceleracao
por inércia

1= Rampa

2 =Rampa + Desa-
celeracao de ativa-
P2.4.7 Funcao de parada 0 3 0 506 |[cao de funciona-
mento

3 = Desaceleracao
+ Rampa de ativa-
cao de funciona-
mento

po.4g | Correntede fre- 0.00 IL A 0,7 x IH 507
nagem de CC
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Tabela 8: Parametros de controle de conversor, G2.4

indice Parametros in. AX. Descricao
Tempo de frena- 0= Freio de CC
P2.4.9 P 0.00 | 600.00 s 0.00 508  [desativado na
gem CC na parada parada
Frequéncia para
iniciar frenagem
P2.4.10 de CC durante 0.10 10.00 Hz 1.50 515
parada de rampa
Tempo de frena- 0= Freio de CC
P2.4.11 P ) 0.00 600.00 s 0.00 516 |desativado na par-
gem CC na partida tida
P2.4.12* Freio de fluxo 0 1 0 520 g :Eﬁjggzda
p2.4.13 | Correntedeire- | g g IL A IH 519
nagem de fluxo

2.4.6 PARAMETROS DE FREQUENCIAS PROIBIDAS (TECLADO DE CONTROLE: MENU M2
-> 52.5)

Tabela 9: Parametros de frequéncias proibidas, G2.5

indice Parametros in. AX. Unidad |Padrao Descricao

Limite inferior da

P2.5.1 faixa de frequén- 0.00 320.00 Hz 0.00 509
cia proibida 1
Limite superior da
P2.5.2 faixa de frequén- 0.00 320.00 Hz 0.00 510
cia proibida 1

Rampa de acel./

P2.5.3 desacel. proibida

0.1 10.0 X 1.0 518
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2.4.7 PARAMETROS DE CONTROLE DO MOTOR (TECLADO DE CONTROLE: MENU M2 ->
G2.6)

Tabela 10: Parametros de controle do motor, G2.4

indice Parametros in. AX. Unidad Descricido

e

0 = Controle de
frequéncia

1 = Cont. veloci-
dade

NXP:

2 = Controle de
torque de loop
aberto

3 =Controle de
velocidade de loop
fechado

4 = Controle de
torque de loop
fechado

P2 4.1 * Modo de controle 0 13 0 400
do motor

0 = Nao usado
P2.6.2* Optimizacao U/f 0 1 0 109 | 1=Binéario de
reforco automatico

0 = Linear
" Selecao de razao 1= Guadrat|cla
P2.6.3 u/f 0 3 0 108 |2 =Programavel
3 =Linear com
otim. de fluxo
Ponto de enfra-
P2.6.4* quecimento do 8.00 320.00 Hz 50.00 602

campo

Tensao no ponto
P2.6.5* de enfraqueci- 10.00 200.00 % 100.00 603
mento do campo

Frequéncia do
P2.6.6 * ponto médio da 0.00 P2.6.4 Hz 50.00 604
curva de U/f

Tensao do ponto

P2.6.7* | médio da curva de 0.00 100.00 % 100.00 605
u/f
Tensdo de saida
pP2.6.8 * em frequéncia 0.00 40.00 % Varia 606
zero

Frequéncia de

P2.6.9 -
comutacao

1.0 Varia kHz Varia 601
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Tabela 10: Parametros de controle do motor, G2.6

Indice

Parametros

Controlador de

Unidad

e

Descricao

0 = Nao usado
1 = Usado (sem

dade 0 na partida

P2.6.10 - 0 2 1 607  [rampa)
sobretensao
2 = Usado (com
rampa
P2 6.11 Controlado~r de 0 1 1 408 0 =Nao usado
subtensao 1 = Usado
P2.6.12 Queda de carga 0.00 100.00 % 0.00 620
0 =Sem acao
1 = Identificacao
sem funciona-
mento
2 = |ldentificacao
com funciona-
P2.6.13 Identification 0 1/2 0 631 mento
3 = Funcionamento
de ID do codifica-
dor
4 =Sem acao
5 = Falha no fun-
cionamento de ID
Grupo de parametros de loop fechado 2.6.14
Po.6.141 |COreNtEdemag- | q0q | 5, A 0.00 612
netizacao
Ganho P de con-
P2.6.14.2 trole de veloci- 1 1000 30 613
dade
Tempo | de con-
P2.6.14.3 trole de veloci- 0.0 3200.0 ms 30.0 614
dade
P2.6.145 | Compensacaode | 444 | 509 g9 s 0.00 626
aceleracao
P2.6.14.6 |Alustedeescorre- | g 500 % 100 619
gamento
Corrente de mag-
P2.6.14.7 | netizacao na par- 0,00 IL A 0.00 627
tida
P2.6.14.8 | empo de magne- 0 60000 ms 0 628
tizacao na partida
Tempo de veloci-
P2.6.14.9 0 32000 ms 100 615
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Tabela 10: Parametros de controle do motor, G2.6

indice Parametros in. AX. Unidad Descricao
Tempo de veloci-
P2.6.14.10 0 32000 ms 100 616
dade 0 na parada
0 = Nao usado
1 =Memobria de
torque
P2 6.14.11 Torque de~|n|C|al|- 0 3 0 621 2 = Referéncia de
zacao torque
3 =Torque de inici-
alizacao para
frente/tras
P2.6.14.12 | Torauedeiniciali- | 5005 | 3000 7 0.0 633
B zacao FRENTE ' ' ° '
P2.6.14.13 | Torque deiniciali- 1 3000 | 300.0 % 0.0 634
T zacao TRAS ’ ' ° ’
Tempo de filtra-
P2.6.14.15 | gem do codifica- 0.0 100.0 ms 0.0 618
dor
P2.6.14.17 | BanhoPdecon-t g 051 40000 % 40.00 617
trole de corrente
Grupo de parametros de identificacao 2.6.15
Passo de veloci-
P2.6.15.1 -50.0 50.0 0.0 0.0 1252
dade

* = 0 valor do parametro somente podera ser alterado apds o conversor de frequéncia ser
interrompido.
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2.4.8 PROTECOES (TECLADO DE CONTROLE: MENU M2 -> G2.7

Tabela 11: Protecoes, G2.7

indice Parametros Unidad Descricao
e
0 = Sem resposta
1 = Aviso
2 = Aviso + Fre-
quéncia anterior
Resposta a falha 3 = Aviso+FreqgPre-
P2.7.1 de referéncia de 4 0 5 0 700 |def2.7.2
mA 4 = Falha, acel. de
parada para 2.4.7
5 = Falha, parada
por desaceleracao
natural
Frequéncia de
P2.7.2 falha de referén- 0.00 P2.1.2 Hz 0.00 728
ciade 4 mA
P2 73 Resposta da falha 0 3 2 701 0= Sem resposta
externa 1 = Aviso
2 = Falha, acel. de
parada para 2.4.7
P27 4 Supervisao de 0 3 0 730 3 = Falha, parad?
fases de entrada por desaceleracao
natural
0 = Falha armaze-
P27 5 Resposta a feilha 0 1 0 797 nada no~h|stor|co
de subtensao Falha ndo armaze-
nada
P27 6 Superwsao’ de 0 3 2 702 0= Sem resposta
fase de saida 1 = Aviso
2 = Falha, acel. de
Protecao contra parada para 2.4.7
pP2.7.7 falha de aterra- 0 3 2 703 3 = Falha, parada
mento por desaceleracao
natural
P278 Protecao térmica 0 3 2 704
do motor
Fator de tempera-
P2.7.9 tura ambiente do | -100.0 100.0 % 0.0 705
motor
Fator de arrefeci-
pp.7.q0 | Mmentodomotor g, ) ygag | g 400 706
em velocidade
zero
Constante de
P2.7.11 | tempo térmica do 1 200 min Varia 707
motor
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Tabela 11: Protecoes, G2.7

indice Parametros in. AX. Unidad Descricao
e
p2.7.12 | LooP detrabalho 0 150 % 100 708
do motor
0 = Sem resposta
1 = Aviso
Protecio de 2 = Falha, acel. de
P2.7.13 ar’ada 0 3 0 709 |parada para 2.4.7
P 3 = Falha, parada
por desaceleracao
natural
p2.7.14 |Correntedeesto- 4 g5 1 5y A I 710
lagem
pp7.15 | Limitedetempo oy gl on00 | s 15.00 71
de estolagem
Limite de fre-
P2.7.16 |quéncia de estola- 1.0 P2.1.2 Hz 25.00 712
gem
0 = Sem resposta
1 = Aviso
Protecao contra 2= Falha, acel. de
P2.7.17 subcar 3 0 3 0 713 |parada para 2.4.7
9 3 = Falha, parada
por desaceleracao
natural
p2.7.1g | SUBIDATorque |44 150.0 % 50.0 714
inicial
p2.7.19 |SUBIDACargade |, 150.0 % 10.0 715
frequéncia zero
Limite de tempo
P2.7.20 de protecao con- 2.00 600.00 s 20.00 716
tra subcarga
0 = Sem resposta
1 = Aviso
Resposta a falha 2= Falha, acel. de
P2.7.21 P ) 0 3 2 732 |parada para 2.4.7
de termistor
3 = Falha, parada
por desaceleracao
natural
P2 7 99 Respo;ta a falha 0 3 2 733 Consulte P2.7.21
de fieldbus
P2 7 93 Resposta a falha 0 3 9 734 Consulte P2.7.21
de slot
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2.4.9 PARAMETROS DE REINICIO AUTOMATICO (TECLADO DE CONTROLE: MENU M2 ->
G2.8)

Tabela 12: Parametros de partida automatica, G2.8

Indice Parametros in. AX. Descricao

P2.8.1 Tempo de espera 0.10 10.00 s 0.50 717

Tempo para ten-

P2.8.2 tativas

0.00 60.00 s 30.00 718

0= Rampa

1 = Partida dina-
P2.8.3 Funcao de partida 0 2 0 719  |mica

2 =De acordo com
P2.4.6

Numero de tenta-
tivas apos aciona-
mento por sub-
tensao

P2.8.4 0 10 0 720

Numero de tenta-

tivas apos aciona-

mento por sobre-
tensao

P2.8.5 0 10 0 721

NuUmero de tenta-
tivas ap6s aciona-
mento por sub-
tensao

P2.8.6 0 3 0 722

Numero de tenta-

tivas apos aciona-

mento de referén-
ciade 4 mA

P2.8.7 0 10 0 723

NiUmero de tenta-
tivas apos aciona-
P2.8.8 mento por falha 0 10 0 726
de temperatura
do motor

NiUmero de tenta-
tivas apos aciona-
mento por falha
externa

P2.8.9 0 10 0 725

NuUmero de tenta-
tivas apds aciona-
mento por falha
de subcarga

P2.8.10 0 10 0 738
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2.410 CONTROLE DE TECLADO (TECLADO DE CONTROLE: MENU M3)

Os parametros para a selecao do local de controle e direcao no teclado estao listados abaixo.
Consulte o menu de controle do teclado no Manual do Usuario do produto.

Tabela 13: Parametros de controle do teclado, M3

indice Parametros in. AX. Unidad |Padrao Descricao
1 =Terminal de
P3.1 Local de controle 1 3 1 125 E/S
' 2 =Teclado
3 = Fieldbus
P3.2 Referéncia do P2.1 P2.2 Hz 0.00
teclado
P3.3 Direcao (no 0 1 0 123
teclado)
0 = Funcao limi-
tada do botao de
- parada
R3.4 Botao de parada 0 1 1 114 1 = Botdo de
parada sempre ati-
vado

2.4.11 MENU DO SISTEMA (TECLADO DE CONTROLE: MENU Mé)

Para obter informacdes sobre parametros e funcoes relacionados ao uso geral do conversor
de frequéncia, como selecao de aplicacao e idioma, conjuntos de parametros personalizados
ou informacoes sobre hardware e software, consulte o Manual do Usuario do produto.

2.4.12  PLACAS EXPANSORAS (TECLADO DE CONTROLE: MENU M7

O menu M7 mostra as placas expansoras e opcionais conectadas a placa de controle e
informacdes relacionadas as placas. Para obter mais informacoes, consulte o Manual do
Usuario do produto.
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3 APLICATIVO DE CONTROLE LOCAL/REMOTO

3.1 INTRODUCAO

Selecione o Aplicativo de controle local/remoto no menu Mé na pagina S6.2.

Com o Aplicativo de controle local/remoto, é possivel manter dois locais de controle
diferentes. Para cada local de controle, a referéncia de frequéncia pode ser selecionada do
teclado de controle, terminal de E/S ou fieldbus. O local de controle ativo é selecionado com
a entrada digital DINé.

« Todas as saidas sao livremente programaveis.

Funcoes adicionais:

« Partido/Parada programavel e logica de sinal reverso

» Escala de referéncia

« Uma supervisao de limite de frequéncia

* Programacao de rampa em S e rampas de segundos

« Funcoes de partida e parada programaveis

* Freio de CC na parada

« Uma area de frequéncia proibida

« Curva de U/f programavel e frequéncia de comutacao

» Reinicio automatico

« Protecao térmica do motor e contra estolagem: Acao programavel; desligada, aviso,
falha

Os parametros do Aplicativo de controle local/remoto sdo explicados no Capitulo 9 Descricdo
de pardmetros deste manual. As explicacdes estao organizadas de acordo com o nimero de
ID individual do parametro.
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3.2 CONTROLE E/S

" . OPTA1
Potenciometro de referéncia,

1-10 kQ - —
L Sinal ____
Hﬁ _ _I 1 | | +10 V | |Sa|'da de referéncia | rrenséo para potenciémetro, etcl

| -
\_ Entrada analogica 1 Referéncia da entrada
————— 2 AIl+ Faixa de tensdo 0—10 VCC analégica 1 para local B

Programavel (P2.1.12)

_____ Terra para referéncia
3 Al1l- Terra de E/S e Cont?‘oles

Entrada analdgica 2

Faixa de corrente 0—20 mA | | Referéncia da entrada
analdgica 2 para local A

Referéncia remota----4 4 Al2+

0(4)-20mA---4 5 Al2- Programavel (P2.1.11)

e 6 || +24V @ | Isaida de tens&o de controld | Tenséo para chaves, etc. méx 0,1 A|
E | 7 | | GND ® | |Terra de E/S | | Terra para referéncia e controles |
i— -- -/ -------- -I 8 | | DIN1 | l[gg?éaA;;r%%T;ﬁégglS(epnzt,ig?l?orério| | Contato fechado = partida para frente |
E_ - ? ———————— -I 9 | | DIN2 | IRO%IJnAz %arkt(i)?]?nreversa | | Contato fechado = partida para tras |
L Contato aberto = falh
- {10 DN | [Eirde geTalhe extema | [Contats aberty = sem e
E | 11 | | CMA | komum para DIN 1—DIN 3| |C0necte a GND ou +24 V |
E | 12 | | +24Ve | |Saida de tenséo de control4 |Tenséo para chaves (consulte #6) |
E 1 - ‘I 13 | | GND ® | |Terra de E/S | | Terra para referéncia e controles |
H 1
, ! Local B: Partida no Contato fechado = partida para frente
. _/ L 14 DIN4 sentido horario
' 1 Ldgica programavel (P2.2.15 ) .
' / . Tocal B: Partida reversa Contato fechado = partida para tras
i[5 [oms l=as |
I { 16 | [ bINe | [Selecao de local A/B | [E30i2t0 iirago — toeer & ectt tiva
! E 17 CMB |Comum para DIN4—DIN6| |Conecte a GND ou +24 V |
' ! 18 AO1+ Saida analdgica 1 )
| Frequéncia de saida || Faixa 0—20 mA/R,,
PRONTOE 2] 19 || AO1L- ® | |Programével (P2.3.2) | [ max. 500 @
! 1
X Saida digital letor rto, I<50 mA
@ """" 20 DO1 PRONTO Siigovége to, I=50
X ! Programavel (P2.3.7) =
1
; 5 | OPTA2 / OPTA3 *)
! 1 7 7
' | 21 RO1 Saida de rele 1
! 1
pORUN 22 | [ ROL » RUN
X Programavel
- @ """"" 23 || RO1 — (P2.3.8)

24 RO2 Saida de relé 2

25 | [ rRO2 7 R ka

Programavel
26 | [ RO2 — (P2.3.9)

Fig. 7: Configuracdo de E/S padrao do Aplicativo de controle local/remoto
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*) A placa opcional A3 ndo possui terminal para contato aberto em sua segunda saida de relé
(o terminal 24 estd ausente).

INDICACAO!
consulte as selecoes de jumpers abaixo. Mais informacoes no Manual do Usuario
do produto.

Bloco de jumpers X3:
Aterramento de CMA e CMB

e®| CMB conectado a GND
ee] CMA conectado a GND

e@® | CMB isolado de GND
e@® | CMA isolado de GND

° CMB e CMA conectados juntos
internamente, isolados de GND

= Padrdo de fabrica

Fig. 8: Selecoes de jumpers
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3.3 LOGICA DO SINAL DE CONTROLE NO APLICATIVO DE CONTROLE LOCAL/
REMOTO

5 N

DIN6 ®{--------mmmmomooooeoo oo —2.1.15 Ref. de velocidade de]

2.1.14 Referéncia de controle de fieldbus f-------------- 1

2.1.13 Referéncia de controle de teclado [~~~ """7777 H
2.1.12 Referéncia Bde E/S  r-----»
2.1.11 Referéncia A de E/S -

[Referéncia de teclado R3.2} P | | | 3.1 Local de
All® P b : i---1controle
' o 1 1 | |
AI2® o~ ! oA :
;\-—.—A—,—o\':/._ !
DIN2 @22 "Mpotencidme- . ! | ep ! !
DIN 3 ®{Para_baix (ter motoriza- _N‘ i ! T i i
o ° ° H L E i
I | ! F{ef. de
I : ! i frequéncia interna
e 1 o ! - _..\7\. d
«— " ' i o7
. i : e |
o i !
—e ' !
—e ----------1 Botoes Iniciar/Pgrar
| Botdo Reset \ |
Referéncia de fieldbus - E E @
Iniciar/Parar de fieldbus E \ : OO P9
Direcdo de fieldbus E ! OO0
Partid tid i :
DIN1 ®1rorars (programavery|Partida/Parad Al :
a programa- ¢ Iniciar/Pgrar A
Partida reversa |vel e logica | i :
DIN2® (programavel) eversa A FB : E
. . i | e_! Partida/Parada interna
Partida no sentido ! .
DIN4 ® horario (programavel) gagﬁlc?gaépr?]ga_d A 1 Reverter —;\53
Partida reversa |vel e ldgica e *
DIN5 ® (programavel) reversa B I B E R ~ .
_ , . eversdo interna
[3.3 Direcdo do teclado | :
DIN3® Entrada de reset de falha (programavel) > 1 Reset de falha interna

Fig. 9: Ldgica do sinal de controle do Aplicativo de controle local/remoto

3.4 APLICATIVO DE CONTROLE LOCAL/REMOTO - LISTAS DE PARAMETROS

3.4.1 VALORES DE MONITORAMENTO (TECLADO DE CONTROLE: MENU M1)

Os valores de monitoramento sao os valores reais dos parametros e sinais, bem como os
status e as medicoes. Os valores de monitoramento nao podem ser editados.
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Tabela 14: Valores de monitoramento

Valor de
monitoramento

Indice

Descricao

V1.1 Freqiiéncia de saida Hz 1
V1.2 ReferénAcia Fie fre- Hy 95
quéncia
V1.3 Velocidade do motor rpm 2
V1.4 Corrente do motor A 3
V1.5 Torque do motor % 4
V1.6 Poténcia do motor % 5
V1.7 Tensao do motor \% 6

Tensao do circuito
vi.8 intermediario CC v 7

Temperatura da uni-

1.9 dade °C 8
110 Temperatura do % 9
motor

V1.11 Entrada analdgica 1 V/mA 13
V1.12 Entrada analégica 2 V/mA 14
V1.13 DIN1,2,3 15
V1.14 DIN 4,5, 6 16
V1.15 DO1, RO1, RO2 17
V1.16 Saida analdgica | mA 26
V117 Itens de multimoni-

toramento
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3.4.2 PARAMETROS BASICOS (TECLADO DE CONTROLE: MENU M2 -> G2.1)

Tabela 15: Parametros basicos G2.1

indice Parametros in. AX. Unidad Descricao
e
P2.1.1 Freg. min. 0.00 P2.1.2 Hz 0.00 101
P2.1.2 Frequéncia méx. P2.1.1 320.00 Hz 50.00 102
p2.13 | Tempodeacele- 0.1 3000.0 s 0.0 103
racao 1
pp.14 |1empodedesace- |4 3000.0 s 0.0 104
leracao 1
pP2.1.5 Limite de corrente | 0,1 x IH 2xIH A IL 107
NX2: 230
Tenes - v
P2.1.6* ensaonomina 180 690 v NX5: 400 110
do motor Vv
NX6: 690
v
pp.1.7+ |Frequéncianomi- | g5 | 5904 Hz 50.00 111

nal do motor

P2.1.8* Ve#‘;ﬁ'ggd;:tzr:" 24 20000 | rpm 1440 112

Corrente nominal

p2.1.9 * 0,1xIH 2 X IH A IH 113

do motor

P2.1.10 * | Cos phi do motor 0.30 1.00 0.85 120
0=Al1
1=AlI2

Referéncia A de 2 =Teclado
*

P2.1.11 E/S 0 4 1 117 3 = Fieldbus
4 = Potenciometro
motorizado
0=AlI1
1=AI2

Referéncia B de 2 =Teclado
*

P2.1.12 E/S 0 4 0 131 3 = Fieldbus
4 = Potenciometro
motorizado

Referéncia de ? iﬁ:;

P2.1.13* controle de 0 3 2 121 -

teclado 2 =Teclado
3 =Fieldbus
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Tabela 15: Parametros basicos G2.1

Descricao

Indice Parametros

Referéncia de ? jﬁ:;
P2.1.14 * | controle de field- 0 3 3 122 -
bus 2 =Teclado
3 = Fieldbus

Referéncia de
P2.1.15* |velocidade de jog- 0.00 P2.1.2 Hz 0.00 124

ging

* = 0 valor do parametro somente podera ser alterado apds o conversor de frequéncia ser
interrompido.
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3.4.3 SINAIS DE ENTRADA (TECLADO DE CONTROLE: MENU M2 -> G2.2)

Tabela 16: Sinais de entrada, G2.2

indice Parametros in. AX. Unidad Descricao

(]

Logic=0

Sinal ctrl 1 = Partida
para frente

Sinal ctrl 2 = Partida
reversa

Logic =1

Sinal ctrl 1 = Partida/
Parada

Sinal Ctrl 2 = Rever-
sao

Logic =2

Sinal ctrl 1 = Partida/
Parada

Sinal ctrl 2 = Ativar
funcionamento
Logic=3

Sinal ctrl 1 = Pulso
de partida (borda)
Sinal ctrl 2 = Pulso
de parada

Logic = 4

Sinal ctrl 1 = Partida
para frente

Sinal de controle 2 =
Potenciometro do
motor PARA CIMA
Logic=5

Sinal de controle 1 =
Partida para frente
(borda)

Sinal de controle 2 =
Partida reversa
(borda)

Logic=6

Sinal de controle 1 =
Partida (borda) /
Parada

Sinal Ctrl 2 = Rever-
sao

Logica=7

Sinal de controle 1 =
Partida (borda) /
Parada

Sinal ctrl 2 = Ativar
funcionamento
Logica=8

Sinal de controle 1 =
Partida para frente
(borda)

Sinal de controle 2 =
Potenciometro do
motor PARA CIMA

Selecao de logica
P2.2.1 *** | de partida/parada 0 8 0 300
do local A
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Tabela 16: Sinais de entrada, G2.2

indice Parametros in. AX. Unidad Descricao

(]

0 = Nao usado

1 = Falha ext., cont.
de fechamento

2 = Falha ext., cont.
de abertura
3=Autorizacao de
marcha

4 = Sel. tempo acel./
desacel.

5 =Forcar cp. para
E/S

6 = Forcar cp. para
teclado

7 = Forcar cp. para
fieldbus

8 = Reversao

9 =Velocidade de
jogging

11 = Operacao de
acel/desacel. proi-
bida

12 = Comando de
frenagem de CC

13 = Potenciometro
do motor PARA
BAIXO

P2.2.2 Funcao DIN3 0 13 1 301

P2.2.3 Selecao de sinal

- Al 0.1 E.10 Al 377

0=0a10V(0-20
mA**]
. . 1=2a10V(4a20

P22 4 Faixa de sinal de 0 9 0 320 |mA*¥)
Al

2 = Intervalo de con-
figuracdes persona-
lizadas**

Configuracao per-
P2.2.5 sonalizada -160.00 | 160.00 % 0.00 321
minima Al1

Configuracao per-

pP2.2.6 sonalizada Al1 -160.00 160.00 % 100.00 322
maxima
P2 27 Inversao de sinal 0 1 0 323
All
ppog |Tempodofiltrode | g4 | g0 s 0.10 324
sinal Al1
P2.2.9 Selecao de sinal 01 E10 A2 188

%k % % Xk A|2
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Tabela 16: Sinais de entrada, G2.2

indice Parametros in. AX. Unidad Descricao

(]

0=0a10V(0-20
mA**]
. . 1=2a10VI(4a20

P22 10 Faixa de sinal de 0 9 1 395 mA*¥)
Al2

2 = Intervalo de con-
figuracdes persona-
lizadas**

Configuracao per-
P2.2.11 sonalizada Al2 -160.00 | 160.00 % 0.00 326
minima

Configuracao per-
P2.2.12 sonalizada Al2 -160.00 160.00 % 100.00 327
maxima

P2 213 Inversa:lge sinal 0 1 0 328

Tempo do filtro de

P2.2.14 sinal Al2

0.00 10.00 s 0.10 329
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Tabela 16: Sinais de entrada, G2.2

indice Parametros Unidad Descricao
e
Logic=0
Sinal ctrl 1 = Partida
para frente
Sinal ctrl 2 = Partida
reversa
Logic =1
Sinal ctrl 1 = Partida/
Parada
Sinal Ctrl 2 = Rever-
sao
Logic =2
Sinal ctrl 1 = Partida/
Parada
Sinal ctrl 2 = Ativar
funcionamento
Logic=3
P2 2 15 Sele(;ég de ldgica Sinal ct.rl 1=Pulso
e de partida/parada 0 6 0 363 |de partida (borda)
do local B Sinal ctrl 2 = Pulso
de parada
Logic=4
Sinal ctrl 1 = Pulso
para frente (borda)
Sinal ctrl 2 = Pulso
para tras (borda)
Logic=5
Sinal ctrl 1 = Pulso
de partida (borda)
Sinal ctrl 2 = Pulso
reverso
Logic =6
Sinal ctrl 1 = Pulso
de partida (borda)
Sinal ctrl 2 = Ativar
pulso
Valor minimo da
P2.2.16 |escala de referén- 0.00 320.00 Hz 0.00 303
ciado local A
Valor maximo da
P2.2.17 |escala de referén- 0.00 304
ciado local A
Valor minimo da
P2.2.18 |escala de referén- 0.00 320.00 Hz 0.00 364
ciado local B
Valor méximo da 0,00 = Sem escala
P2.2.19 |escala de referén- 0.00 320.00 Hz 0.00 365 >0 = valor maximo
ciado local B em escala
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Tabela 16: Sinais de entrada, G2.2

indice Parametros in. AX. Unidad Descricao

(]

0 = Nao usado

Entrada analdgica 1 = Entrada anald-

pP2.2.20 livre, selecao de 0 2 0 361 gica 1
sinal 2 = Entrada analo-

gica 2

0 =Sem reset
1 = Reduz o limite de
corrente (P2.1.5)

Entrada analdgica 2 = Reduz a corrente

P2.2.21 . - 0 4 0 362 |de frenagem de CC
livre, funcao
’ 3 = Reduz tempos de
acel. e desacel.
4 = Reduz limite de
supervisao de torque
Tempo de rampa
P2.2.22 | do potenciometro 0.1 2000.0 Hz/s 10.0 331
motorizado
Reset da memoria 0 = Sem reset
de referéncia da 1 = Reseta se parado
P2.2.23 frequéncia do 0 2 1 367 |oudesligado
potencidmetro do 2 = Resetar se desli-
motor gado
0 = Estado de funcio-
- namento nao copi-
p2.2.24 |Memoriadepulso | 1 0 498 |ado

de partida 1 = Estado de funcio-

namento copiado

** = | embre-se de posicionar os jumpers do bloco X2 de forma correspondente. Consulte o
Manual do Usuario do produto.

*** = 0 valor do parametro somente podera ser alterado ap6s o conversor de frequéncia ser
interrompido.

**** = Use o método TTF para programar esses parametros.
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APLICATIVO DE CONTROLE LOCAL/REMOTO

3.4.4

Tabela 17: Sinais de saida, G2.3

Indice

P2.3.1

Parametros

Selecao de sinal
AO1

0.1

E.10

Unidad

A1

SINAIS DE SAIDA (TECLADO DE CONTROLE: MENU M2 -> G2.3

464

Descricao

P2.3.2

Funcao de saida
analégica

307

0 = N&o usado (20
mA/10V)

1 =Frequéncia de
saida (0-fmax)

2 = Referéncia de
freq. (0-fmax)

3 =Velocidade do
motor (0 - veloci-
dade nominal do
motor)

4 = Corrente do
motor (0-InMotor)
5=Torque do
motor (0-TnMotor)
6=7 =Tensao do
motor (0-UnMotor)
Poténcia do motor
(0-PnMotor)

8 = Tensao do
enlace CC (0 - 1000
V)

P2.3.3

Tempo do filtro de
saida analdgica

0.00

10.00

1.00

308

0 = Sem filtragem

P2.3.4

Inversao de saida
analdgica

309

0 = Nao invertido
1 =Invertido

P2.3.5

Saida analdgica
minima

310

0=0mA(0V]
1=4mA(2V)

P2.3.6

Escala de saida
analdgica

1000

%

100

31
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Tabela 17: Sinais de saida, G2.3

indice Parametros in. AX. Unidad Descricao

(]

0 = Nao usado

1 = Pronto

2 = Executar

3 =Falha

4 = Falha inversa

5 = Superaqueci-
mento de FC

6 = Falha ou aviso
ext.

7 = Falha ou aviso
ref.

8 = Aviso

9 = Revertido

10 = Velocidade de
jogging selecio-
nada

11 = Na velocidade
12 = Regulador do
motor ativado

13 = Supervisao do
limite de frequén-
0 22 1 312 ciade saida 1

14 = Supervisao do
limite de frequén-
cia de saida 2

15 = Supervisao do
limite de torque
16 = Supervisao do
limite de referén-
cia

17 = Controle de
freio ext.

18 = Local de con-
trole: E/S

19 = Supervisao do
limite temp. de FC
20 = Direcao de
rotacao nao solici-
tada

21 = Controle de
freio ext. invertido
22 = Falha/Aviso
de termistor

Funcdo da saida

P2.3.7 digital 1

Conforme parame-

P2.3.8 Funcao RO1 0 22 2 313 tro 2.3.7

Conforme parame-

P2.3.9 Funcao RO2 0 22 3 314 tro 2.3.7
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Tabela 17: Sinais de saida, G2.3

indice Parametros in. AX. Unidad Descricao
e
0 =Sem limite
Supervisao do 1 =Supervisao do
P2.3.10 | limite de frequén- 0 2 0 315 |limite inferior
cia de saida 1 2 = Supervisdo do
limite superior
Supervisao do
limite de frequén-
P2.3.11 cia de saida 1; 0.00 320.00 Hz 0.00 316
valor supervisio-
nado
0 =Sem limite
Supervisao do 1 =Supervisao do
P2.3.12 | limite de frequén- 0 2 0 346 |limite inferior
cia de saida 2 2 = Supervisdo do
limite superior
Limite de fre-
pp3.3 | Quenciadesaida | o540 | 90000 | kg 0.00 347
2; valor supervi-
sionado
Funcao de super- 0 =Nao
P2.3.14 | visao do limite de 0 2 0 348 1 = Limite baixo
torque 2 = Limite alto
Valor de supervi-
P2.3.15 sao do limite de -300.0 300.0 % 0.0 349
torque
Funcao de super- 0=Nao
P2.3.16 visdo de limite de 0 2 0 350 1 = Limite baixo
referéncia 2 = Limite alto
Valor de supervi-
P2.3.17 sao do limite de 0.0 100.0 % 0.0 351
referéncia
Atraso de desati-
P2.3.18 vacao de freio 0.0 100.0 s 0.5 352
externo
pp.3.19 |Atrasodeativacio | g g 100.0 s 15 353
de freio externo
Supervisao do 0 =Nao
P2 3.20 limite de tempe- 0 9 0 354 1= L!m!te baixo
ratura do conver- 2 = Limite alto
sor de frequéncia
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Tabela 17: Sinais de saida, G2.3

Indice

P2.3.21

Parametros

Valor do limite de

temperatura do

conversor de fre-
quéncia

-10

100

Unidad
e

°C

40

355

Descricao

P2.3.22

Escala da saida
analégica 2

0.1

E.10

0.1

471

P2.3.23

Funcdo da saida
analégica 2

472

Conforme parame-
tro 2.3.2

P2.3.24

Tempo de filtra-
gem da saida ana-
légica 2

0.00

10.00

1.00

473

0 = Sem filtragem

P2.3.25

Inversao da saida
analdgica 2

474

0 = Nao invertido
1 = Invertido

P2.3.26

Saida analdgica 2
minima

475

0=0mA(0V]
1=4mA(2V)

P.2.3.27

Escala da saida
analdgica 2

1000

%

1.00

476
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3.4.5 PARAMETROS DE CONTROLE DE CONVERSOR (TECLADO DE CONTROLE: MENU
M2 -> G2.4

Tabela 18: Parametros de controle de conversor, G2.4

indice Parametros in. AX. Unidad Descricdo

e

0 = Linear

100 = acel. total/
aum. desacel./
tempos desacel.

P2.4.1 Forma da rampa 1 0.0 10.0 s 0.1 500

0 = Linear

100 = acel. total/
aum. desacel./
tempos desacel.

P2.4.2 Forma da rampa 2 0.0 10.0 s 0.0 501

Tempo de acele-

P2.4.3 racao 2

0.1 3000.0 s 1.0 502

Tempo de desace-

P2.4.4 leracao 2

0.1 3000.0 s 1.0 503

0 = Desativado

1 =Usado em fun-
cionamento

2 = Cortador do
freio externo
P2.4.5 Cortador do freio 0 4 0 504 |3 =Usado quando
parado/em funcio-
namento

4 = Usado em fun-
cionamento (sem
teste)

0= Rampa

1 = Partida dina-
P2.4.6 Funcao de partida 0 2 0 505 |mica

2 = Partida dina-
mica condicional

0 = Desaceleracao
por inércia

1= Rampa

2 =Rampa + Desa-
celeracao de ativa-
P2.4.7 Funcao de parada 0 3 0 506 |[cao de funciona-
mento

3 = Desaceleracao
+ Rampa de ativa-
cao de funciona-
mento

po.4g | Correntede fre- 0.00 IL A 0,7 x IH 507
nagem de CC
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Tabela 18: Parametros de controle de conversor, G2.4

Indice

Parametros

Descricao

nagem de fluxo

Tempo de frena- 0= Freio de CC
P2.4.9 P 0.00 | 600.00 s 0.00 508  [desativado na
gem CC na parada
parada
Frequéncia para
iniciar frenagem
P2.4.10 de CC durante 0.10 10.00 Hz 1.50 515
parada de rampa
Tempo de frena- 0= Freio de CC
P2.4.11 P ) 0.00 600.00 s 0.00 516 |desativado na par-
gem CC na partida .
tida
P2.4.12* | Freio de fluxo 0 1 0 520 [0 - Desligada
0 = Ativado
p2.4.13 | Correntedeire- | g g IL A IH 519

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 56 APLICATIVO DE CONTROLE LOCAL/REMOTO

3.4.6 PARAMETROS DE FREQUENCIAS PROIBIDAS (TECLADO DE CONTROLE: MENU M2
-> G2.5)

Tabela 19: Parametros de frequéncias proibidas, G2.5

indice Parametros in. AX. Unidad Descricdo

e

Limite inferior da
P2.5.1 faixa de frequén- 0.00 320.00 Hz 0.00 509
cia proibida 1

Limite superior da 0 = Faixa de proibi-
P2.5.2 faixa de frequén- 0.00 320.00 Hz 0.00 510 |cao 1 desativada
cia proibida 1

Limite inferior da
P2.5.3 faixa de frequén- 0.00 320.00 Hz 0.00 511
cia proibida 2

Limite superior da 0 = Faixa de proibi-
P2.5.4 faixa de frequén- 0.00 320.00 Hz 0.00 512 |cao 2 desativada
cia proibida 2

Limite inferior da
P2.5.5 faixa de frequén- 0.00 320.00 Hz 0.00 513
cia proibida 3

Limite superior da 0 = Faixa de proibi-
P2.5.6 faixa de frequén- 0.00 320.00 Hz 0.00 514 |cdo 3 desativada
cia proibida 3

Rampa de acel./

P2.5.7 desacel. proibida

0.1 10.0 X 1.0 518
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3.4.7 PARAMETROS DE CONTROLE DO MOTOR (TECLADO DE CONTROLE: MENU M2 ->
G2.6)

Tabela 20: Parametros de controle do motor, G2.4

indice Parametros in. AX. Unidad Descricido

e

0 = Controle de
frequéncia

1 = Cont. veloci-
dade

NXP:

2 = Controle de
torque de loop
aberto

3 =Controle de
velocidade de loop
fechado

4 = Controle de
torque de loop
fechado

P2 4.1 * Modo de controle 0 13 0 400
do motor

0 = Nao usado
P2.6.2* Optimizacao U/f 0 1 0 109 | 1=Binéario de
reforco automatico

0 = Linear
" Selecao de razao 1= Guadrat|cla
P2.6.3 u/f 0 3 0 108 |2 =Programavel
3 =Linear com
otim. de fluxo
Ponto de enfra-
P2.6.4* quecimento do 8.00 320.00 Hz 50.00 602

campo

Tensao no ponto
P2.6.5* de enfraqueci- 10.00 200.00 % 100.00 603
mento do campo

Frequéncia do
P2.6.6 * ponto médio da 0.00 P2.6.4 Hz 50.00 604
curva de U/f

Tensao do ponto

P2.6.7* | médio da curva de 0.00 100.00 % 100.00 605
u/f
Tensdo de saida
pP2.6.8 * em frequéncia 0.00 40.00 % Varia 606
zero

Frequéncia de

P2.6.9 -
comutacao

1.0 Varia kHz Varia 601
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Tabela 20: Parametros de controle do motor, G2.6

indice Parametros Unidad Descricao
e
0 =Nao usado
1 =Usado (sem
p2.6.10 | Controtador de 0 2 1 607 |rampal
sobretensao
2 = Usado (com
rampa
P2 6.11 Controlado~r de 0 1 1 408 0 =Nao usado
subtensao 1 = Usado
P2.6.12 Queda de carga 0.00 100.00 % 0.00 620
0 =Sem acao
1 = Identificacao
sem funciona-
mento
2 = |ldentificacao
com funciona-
P2.6.13 Identification 0 1/2 0 631 mento
3 = Funcionamento
de ID do codifica-
dor
4 =Sem acao
5 = Falha no fun-
cionamento de ID
Grupo de parametros de loop fechado 2.6.14
Po.6.141 |COreNtEdemag- | q0q | 5, A 0.00 612
netizacao
Ganho P de con-
P2.6.14.2 trole de veloci- 1 1000 30 613
dade
Tempo | de con-
P2.6.14.3 trole de veloci- 0.0 3200.0 ms 30.0 614
dade
P2.6.145 | Compensacaode | 444 | 509 g9 s 0.00 626
aceleracao
P2.6.14.6 |Alustedeescorre- | g 500 % 100 619
gamento
Corrente de mag-
P2.6.14.7 | netizacao na par- 0,00 IL A 0.00 627
tida
P2.6.14.8 | empo de magne- 0 60000 ms 0 628
tizacao na partida
Tempo de veloci-
P2.6.14.9 : 0 32000 ms 100 615
dade 0 na partida
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Tabela 20: Parametros de controle do motor, G2.6

indice Parametros in. AX. Unidad Descricao
Tempo de veloci-
P2.6.14.10 0 32000 ms 100 616
dade 0 na parada
0 = Nao usado
1 =Memobria de
torque
P2 6.14.11 Torque de~|n|C|al|- 0 3 0 621 2 = Referéncia de
zacao torque
3 =Torque de inici-
alizacao para
frente/tras
P2.6.14.12 | Torauedeiniciali- | 5005 | 3000 7 0.0 633
B zacao FRENTE ' ' ° '
P2.6.14.13 | Torque deiniciali- 1 3000 | 300.0 % 0.0 634
T zacao TRAS ’ ' ° ’
Tempo de filtra-
P2.6.14.15 | gem do codifica- 0.0 100.0 ms 0.0 618
dor
P2.6.14.17 | BanhoPdecon-t g 051 40000 % 40.00 617
trole de corrente
Grupo de parametros de identificacao 2.6.15
Passo de veloci-
P2.6.15.1 -50.0 50.0 0.0 0.0 1252
dade

* = 0 valor do parametro somente podera ser alterado apds o conversor de frequéncia ser
interrompido.
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3.4.8 PROTECOES (TECLADO DE CONTROLE: MENU M2 -> G2.7

Tabela 21: Protecoes, G2.7

indice Parametros Unidad Descricao
e
0 = Sem resposta
1 = Aviso
2 = Aviso + Fre-
quéncia anterior
Resposta a falha 3 = Aviso+FreqgPre-
P2.7.1 de referéncia de 4 0 5 0 700 |def2.7.2
mA 4 = Falha, acel. de
parada para 2.4.7
5 = Falha, parada
por desaceleracao
natural
Frequéncia de
P2.7.2 falha de referén- 0.00 P2.1.2 Hz 0.00 728
ciade 4 mA
P2 73 Resposta da falha 0 3 2 701 0= Sem resposta
externa 1 = Aviso
2 = Falha, acel. de
parada para 2.4.7
P27 4 Supervisao de 0 3 0 730 3 = Falha, parad?
fases de entrada por desaceleracao
natural
0 = Falha armaze-
P27 5 Resposta a feilha 0 1 0 797 nada no~h|stor|co
de subtensao Falha ndo armaze-
nada
P27 6 Superwsao’ de 0 3 2 702 0= Sem resposta
fase de saida 1 = Aviso
2 = Falha, acel. de
Protecao contra parada para 2.4.7
pP2.7.7 falha de aterra- 0 3 2 703 3 = Falha, parada
mento por desaceleracao
natural
P278 Protecao térmica 0 3 2 704
do motor
Fator de tempera-
P2.7.9 tura ambiente do | -100.0 100.0 % 0.0 705
motor
Fator de arrefeci-
pp.7.q0 | Mmentodomotor g, ) ygag | g 400 706
em velocidade
zero
Constante de
P2.7.11 | tempo térmica do 1 200 min Varia 707
motor
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Tabela 21: Protecoes, G2.7

Indice

Parametros

Loop de trabalho

Unidad
e

Descricao

de slot

P2.7.12 0 150 % 100 708
do motor
0 = Sem resposta
1 = Aviso
Protecio de 2 = Falha, acel. de
P2.7.13 ar’ada 0 3 0 709 |parada para 2.4.7
P 3 = Falha, parada
por desaceleracao
natural
p2.7.14 |Correntedeesto- 4 g5 1 5y A I 710
lagem
pp7.15 | Limitedetempo oy gl on00 | s 15.00 71
de estolagem
Limite de fre-
P2.7.16 |quéncia de estola- 1.0 P2.1.2 Hz 25.00 712
gem
0 = Sem resposta
1 = Aviso
Protecao contra 2= Falha, acel. de
P2.7.17 subcar 3 0 3 0 713 |parada para 2.4.7
9 3 = Falha, parada
por desaceleracao
natural
p2.7.1g | SUBIDATorque |44 150.0 % 50.0 714
inicial
p2.7.19 |SUBIDACargade |, 150.0 % 10.0 715
frequéncia zero
Limite de tempo
P2.7.20 de protecao con- 2.00 600.00 s 20.00 716
tra subcarga
0 = Sem resposta
1 = Aviso
Resposta a falha 2= Falha, acel. de
P2.7.21 P ) 0 3 2 732 |parada para 2.4.7
de termistor
3 = Falha, parada
por desaceleracao
natural
P2 7 99 Respo;ta a falha 0 3 2 733 Consulte P2.7.21
de fieldbus
P2 7 93 Resposta a falha 0 3 9 734 Consulte P2.7.21
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3.4.9 PARAMETROS DE REINICIO AUTOMATICO (TECLADO DE CONTROLE: MENU M2 ->
G2.8)

Tabela 22: Parametros de partida automatica, G2.8

Indice Parametros in. AX. Descricao

P2.8.1 Tempo de espera 0.10 10.00 s 0.50 717

Tempo para ten-

P2.8.2 tativas

0.00 60.00 s 30.00 718

0= Rampa

1 = Partida dina-
P2.8.3 Funcao de partida 0 2 0 719  |mica

2 =De acordo com
P2.4.6

Numero de tenta-
tivas apos aciona-
mento por sub-
tensao

P2.8.4 0 10 0 720

Numero de tenta-

tivas apos aciona-

mento por sobre-
tensao

P2.8.5 0 10 0 721

NuUmero de tenta-
tivas ap6s aciona-
mento por sub-
tensao

P2.8.6 0 3 0 722

Numero de tenta-

tivas apos aciona-

mento de referén-
ciade 4 mA

P2.8.7 0 10 0 723

NiUmero de tenta-
tivas apos aciona-
P2.8.8 mento por falha 0 10 0 726
de temperatura
do motor

NiUmero de tenta-
tivas apos aciona-
mento por falha
externa

P2.8.9 0 10 0 725

NuUmero de tenta-
tivas apds aciona-
mento por falha
de subcarga

P2.8.10 0 10 0 738
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3.4.10 CONTROLE DE TECLADO (TECLADO DE CONTROLE: MENU M3)

Os parametros para a selecao do local de controle e direcao no teclado estao listados abaixo.
Consulte o menu de controle do teclado no Manual do Usuario do produto.

Tabela 23: Parametros de controle do teclado, M3

indice Parametros in. AX. Unidad |Padrao Descricao

1=Terminal de

E/S
P3.1 Local de controle 1 3 1 125 2 = Teclado
3 = Fieldbus
P32 Referéncia do P21 P22 Hz 0.00
teclado
P33 Direcao (no 0 1 0 123
teclado)
0 = Funcao limi-
tada do botao de
) parada
R3.4 Botdo de parada 0 1 1 114 1 = Bot3o de
parada sempre ati-
vado

3.4.11 MENU DO SISTEMA (TECLADO DE CONTROLE: MENU Mé)

Para obter informacdes sobre parametros e funcoes relacionados ao uso geral do conversor
de frequéncia, como selecao de aplicacao e idioma, conjuntos de parametros personalizados
ou informacoes sobre hardware e software, consulte o Manual do Usuario do produto.

3.4.12  PLACAS EXPANSORAS (TECLADO DE CONTROLE: MENU M7

O menu M7 mostra as placas expansoras e opcionais conectadas a placa de controle e
informacdes relacionadas as placas. Para obter mais informacoes, consulte o Manual do
Usuario do produto.
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4 APLICATIVO DE CONTROLE DE VELOCIDADE
MULTIPASSO

4.1 INTRODUCAO

Selecione o Aplicativo de controle de velocidade multipasso no menu Mé na pagina Sé.2.

O Aplicativo de controle de velocidade multipasso pode ser usado em aplicacées em que
velocidades fixas sao necessarias. No total, 15 + 2 velocidades diferentes podem ser
programadas: uma velocidade basica, 15 velocidades multipasso e uma velocidade de
jogging. Os passos de velocidade sao selecionados com os sinais digitais DIN3, DIN4, DINS e
DINé. Se velocidade de jogging for usada, DIN3 podera ser programado do reset de falha
para selecao de velocidade de jogging.

A referéncia de velocidade basica pode ser sinal de corrente ou tensdo através de terminais
de entrada analdgica (2/ 3 ou 4/5). A outra entrada analdgica pode ser programada para
outros fins.

» Todas as saidas sao livremente programaveis.

Funcoes adicionais:

« Partido/Parada programavel e logica de sinal reverso

» Escala de referéncia

« Uma supervisao de limite de frequéncia

* Programacao de rampa em S e rampas de segundos

« Funcoes de partida e parada programaveis

* Freio de CC na parada

« Uma area de frequéncia proibida

« Curvade U/f programavel e frequéncia de comutacao

* Reinicio automatico

* Protecao térmica do motor e contra estolagem: Acao programavel; desligada, aviso,
falha

Os parametros do Aplicativo de controle de velocidade multipasso sao explicados no Capitulo
9 Descricdo de pardmetros deste manual. As explicacoes estao organizadas de acordo com o
numero de ID individual do parametro.
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4.2

CONTROLE E/S

Potencidmetro de OPTA1

referéncia, 1-10 kQ
Terminal |___sinal ] Descricdo
\ _ _I 1 | | +10 Vet | |Sa|'da de referéncia | |Tense§o para potenciémetro, etd.

| P P
| ] All+ Entrada analdgica 1. Referéncia de frequéncia
2 Faixa de tensdo 0—10 VCC | |da entrada analdgica 1
|
————— Terra para referéncia
3 All- Terra de E/S e controles
Entrada analdgica 2. N A
4 AI2+ ) 9 Referéncia de frequéncia
Referéncia basica =~ Faixa de corrente L
(opcional) 0—20 mA da entrada analodgica 2
T 5 AlI2- Programavel (P2.1.11) Referéncia padrao
T 6 | +24V @ | | Saida de tensdo de controle | Z?Q_s;"éﬁagalc,{‘a"es' |
E / | 7 | | GND ® | |Terra de E/S | |Terra para referéncia e controles |
1 Partid tido horari =
T 1.8 | [ DN | (e srocramavel (e5.0) | |SSMHACdSed Phte
R Partid =
— {9 |[Din2 | B | [SSAal IS el |
L oo Entrada de falha ext C berto = falh
Fe- 1 10 | [ DIN3 | | Programaver (3,555 | [Eontats fochago = falha ™
| 11 |[ CMA | | comum para DIN 1—DIN 3 | [Conecte a GND ou +24V |
E | 12 | | +24V e | |Sa|’da de tensdo de controle | |Tens§o para chaves (consulte #6) |
E 1 - ‘I 13 | | GND ® | |Terra de E/S | Terra para referéncia e controles
! / X Selecao d locidad sell sel2 sel3 sel4 (com DIN3)
! €lecao de velocidade 0 0 0 O Referéncia de E/S
[Ep— B — 14 DIN4 /
' 1 predefinida 1 1 0 0 0 Velocidade 1
! ' Sel de velocidad i
- 4[5 [oms | gl e ][0 1 0 0 vebddadeo
L {16 | [ DINs | [Selegiodevelocidade || 1 1 1 velocidade 13
1 1
! ! 17 CMB |Comum para DIN4—DIN6 | |Conecte a GND ou +24 V
' ! 18 AO1+ Saida analdgica 1: )
| Frequéncia de saida Faixa 0—20 mA/RL,
! : -4 19 AO1- °® Programavel (P2.3.2) max. 500 Q
! PRONTO!
i---@-J _______ 20 DO1 gsgﬁ_lgoigital Coletor aberto, I<50 mA,
X | Programavel (P2.3.7) U=48 VCC
1
1
; 5 | OPTA2 /OPTA3 *)
! 1 7 .
! | 21 RO1 Saida de relé 1
1
| RUN | ; RUN
——————— 22 | [ ROL ) ;
| Programavel | | Programavel
VA 23 RO1 — (P2.3.8)
24 RO2 7 Saida de relé 2
25 RO2 FAI,‘HA Programavel
Programavel
26 RO2 — (P2.3.9)

Fig. 10: Configuracdo de E/S padrao do Aplicativo de controle de velocidade multipasso
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*) A placa opcional A3 ndo possui terminal para contato aberto em sua segunda saida de relé
(o terminal 24 estd ausente).

INDICACAO!
consulte as selecoes de jumpers abaixo. Mais informacoes no Manual do Usuario
do produto.

Bloco de jumpers X3:
Aterramento de CMA e CMB

e®| CMB conectado a GND
ee] CMA conectado a GND

e@® | CMB isolado de GND
e@® | CMA isolado de GND

° CMB e CMA conectados juntos
internamente, isolados de GND

= Padrdo de fabrica

Fig. 11: Selecoes de jumpers
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4.3 LOGICA DO SINAL DE CONTROLE NO APLICATIVO DE CONTROLE DE
VELOCIDADE MULTIPASSO

|3.2 Referéncia de tecIadc*— """"""" 2.1.11 Referéncia de E/S
Fmmmm 2.1.12 Referéncia de controle de teclado

Lo 2.1.13 Referéncia de controle de fieldbu
2.1.15 Velocidade predefinida 1

[ |...2.1.29 Velocidade predefinida 15
2.1.14 Referéncia de
velocidade de jogging

[}

D) {\Vic -] S S— :

DIN4 & Velocidade predefinida_1
DINS®-|- _Velocidade predefinida 2

DIN6® |- Velocidade predefinida 3 ﬁ

DIN3 g|---Velocidade predetinida_4

RS L

:13.1 Local de controle|

B ! Referéncia de
o | | o, frequéncia interna
-l —
e Tt ' i
L o E !
L o . E
J‘ Botdo i PS
L_| Referéncia de fieldbus BotﬁeRseset_ : OOO [
— - Iniciar/Parar !
Iniciar/Parar de fieldbus : OO
Diregdo de fieldbus '
DIN1 ® Partida no’ sentido horario Partida/Parada Iniciar/Parar ~ E Partida/Parada interna
(programavel) programavel e Lo e
DIN2 &+—— — I6gica reversa *.
Iniciar rev,erslzio R t |
rogramave everter] : - .
(prog »..__ Reversao interna
3.3 Diregédo do teclado M

Reset de falha interna
DIN3 ® Entrada de reset de falha >1

(programavel)

Fig. 12: Légica do sinal de controle do Aplicativo de velocidade multipasso

4.4 APLICATIVO DE CONTROLE DE VELOCIDADE MULTIPASSO - LISTAS DE
PARAMETROS

4.4.1 VALORES DE MONITORAMENTO (TECLADO DE CONTROLE: MENU M1)

Os valores de monitoramento sao os valores reais dos parametros e sinais, bem como os
status e as medicoes. Os valores de monitoramento nao podem ser editados.
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Tabela 24: Valores de monitoramento

Valor de
monitoramento

Indice

Descricao

V1.1 Freqiiéncia de saida Hz 1
V1.2 ReferénAcia Fie fre- Hy 95
quéncia
V1.3 Velocidade do motor rpm 2
V1.4 Corrente do motor A 3
V1.5 Torque do motor % 4
V1.6 Poténcia do motor % 5
V1.7 Tensao do motor \% 6

Tensao do circuito
vi.8 intermediario CC v 7

Temperatura da uni-

1.9 dade °C 8
110 Temperatura do % 9
motor

V1.11 Entrada analdgica 1 V/mA 13
V1.12 Entrada analégica 2 V/mA 14
V1.13 DIN1,2,3 15
V1.14 DIN 4,5, 6 16
V1.15 DO1, RO1, RO2 17
V1.16 Saida analdgica | mA 26
V117 Itens de multimoni-

toramento
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4.4.2 PARAMETROS BASICOS (TECLADO DE CONTROLE: MENU M2 -> G2.1)

Tabela 25: Parametros basicos G2.1

indice Parametros in. AX. Unidad Descricao
e
P2.1.1 Freg. min. 0.00 P2.1.2 Hz 0.00 101
P2.1.2 Frequéncia méx. P2.1.1 320.00 Hz 50.00 102
p2.13 | Tempodeacele- 0.1 3000.0 s 0.0 103
racao 1
pp.14 |1empodedesace- |4 3000.0 s 0.0 104
leracao 1
pP2.1.5 Limite de corrente | 0,1 x IH 2xIH A IL 107
NX2: 230
Tenes - v
P2.1.6* ensaonomina 180 690 v NX5: 400 110
do motor Vv
NX6: 690
v
po.1.7+ |Frequéncianomi- | g5 | 5904 Hz 50.00 111

nal do motor

P2.1.8* Ve#‘;ﬁ'ggd;:tzr:" 24 20000 | rpm 1440 112

Corrente nominal

p2.1.9 * 0,1xIH 2 X IH A IH 113
do motor
P2.1.10 * | Cos phi do motor 0.30 1.00 0.85 120
0=AI
P2.1.11 * | Referéncia de E/S 0 3 1 117 1=A12
2 =Teclado
3 =Fieldbus
Referéncia de ? jﬁ:;
P2.1.12 * controle de 0 3 2 121 -
teclado 2 =Teclado
3 = Fieldbus
Referéncia de [1) iﬁ:;
P2.1.13* | controle de field- 0 3 3 122 -
b 2 =Teclado
us 3 = Fieldbus

p2.1.14 |Ref-develocidade |4 o, P2.1.2 Hz 0.00 124

de jogging

Velocidade prede-

P2.1.15 finida 1

0.00 P2.1.2 Hz 5.00 105
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Tabela 25: Parametros basicos G2.1

indice Parametros in. AX. Unidad Descricao
e

p2.1.16 | Velocidadeprede- | 4 o, P2.1.2 Hz 10.00 106
finida 2

pp.1.q7 | Velocidadeprede- | 4 o, P2.1.2 Hz 12.50 126
finida 3

p2.1.1g | Velocidadeprede- | 4 P2.1.2 Hz 15.00 127
finida 4

p2.1.19 |Velocidadeprede- | 4 o, P2.1.2 Hz 17.50 128
finida 5

p2.1.20 |Velocidadeprede- | 4, P2.1.2 Hz 20.00 129
finida 6

p2.1.21 |Velocidadeprede- | 4 o, P2.1.2 Hz 22.50 130
finida 7

p2.1.2p |Velocidadeprede- | 4 o, P2.1.2 Hz 25.00 133
finida 8

p2.1.23 |Velocidadeprede- | 4 o, P2.1.2 Hz 27.50 134
finida 9

p2.1.24 |Velocidade prede- | 4 o, P2.1.2 Hz 30.00 135
finida 10

p2.1.25 |Velocidade prede- | 4 ) P2.1.2 Hz 32.50 136
finida 11

p2.1.26 | Velocidade prede- | 4 o, P2.1.2 Hz 35.00 137
finida 12

po.1.7 |Velocidade prede- | 4 o, P2.1.2 Hz 40.00 138
finida 13

pp.1.2g |Velocidade prede- | 4 o, P2.1.2 Hz 45.00 139
finida 14

p2.1.29 |Velocidade prede- | 4 o, P2.1.2 Hz 50.00 140
finida 15

* = 0 valor do parametro somente podera ser alterado apds o conversor de frequéncia ser
interrompido.
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4.4.3 SINAIS DE ENTRADA (TECLADO DE CONTROLE: MENU M2 -> G2.2)

Tabela 26: Sinais de entrada, G2.2

indice Parametros in. AX. Unidad |Padrao Descricao

Logic=0

Sinal ctrl 1 = Partida
para frente

Sinal ctrl 2 = Partida
reversa

Logic =1

Sinal ctrl 1 = Partida/
Parada

Sinal Ctrl 2 = Rever-
sao

Logic =2

Sinal ctrl 1 = Partida/
Parada

Sinal ctrl 2 = Ativar
funcionamento

Logic=3
. . Sinal ctrl 1 = Pulso
pp..1 +++ | LOgica de partida/ 0 6 0 300 |de partida (bordal
parada Sinal ctrl 2 = Pulso
de parada
Logic = 4

Sinal ctrl 1 = Pulso
para frente (borda)
Sinal ctrl 2 = Pulso
para tras (borda)
Logic=5

Sinal ctrl 1 = Pulso
de partida (borda)
Sinal ctrl 2 = Pulso
reverso

Logic =6

Sinal ctrl 1 = Pulso
de partida (borda)
Sinal ctrl 2 = Ativar
pulso
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Tabela 26: Sinais de entrada, G2.2

indice Parametros in. AX. Unidad Descricao

(]

0 = Nao usado

1 = Falha ext., cont.
de fechamento

2 = Falha ext., cont.
de abertura
3=Autorizacao de
marcha

4 = Sel. tempo acel./
desacel.

5 =Forcar cp. para
E/S

6 = Forcar cp. para
teclado

P2.2.2 Funcao DIN3 0 13 1 301 7 = Forcar cp. para
fieldbus

8 = Rvs (se P2.2.1 =
2,3 ou 6)

9 = Velocidade de
jogging

10=Reset de falhas
11 = Operacao de
acel/desacel. proi-
bida

12 = Comando de
frenagem de CC

13 = Velocidade pre-

definida
P2.2.3 Selecao de sinal
ok ’ Al 0.1 E.10 Al 377
0=0a10V(0-20

Faixa de sinal de 1=2a10V(4a20
pP2.2.4 0 2 0 320 mA**)

Al 2 =Intervalo de con-
figuracdes persona-
lizadas**

Configuracao per-
P2.2.5 sonalizada -160.00 | 160.00 % 0.00 321
minima Al1

Configuracao per-
P2.2.6 sonalizada Al1 -160.00 | 160.00 % 100.00 322
maxima

P2 27 Inversa:lfe sinal 0 1 0 323

Tempo do filtro de

P2.28 sinal Al1

0.00 10.00 s 0.10 324
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Tabela 26: Sinais de entrada, G2.2

indice Parametros in. AX. Unidad Descricao
e
P2.2.9 Selecao de sinal
. ’ A2 0.1 E.10 A2 388
0=0a10V(0-20
. . 1=2a10VI(4a20
pp.2.10 | Faixadesinalde 0 2 1 325 [mA*)
Al2
2 = Intervalo de con-
figuracoes persona-
lizadas**
Configuracao per-
P2.2.11 sonalizada Al2 -160.00 160.00 % 0.00 326
minima
Configuracao per-
pP2.2.12 sonalizada Al2 -160.00 160.00 % 100.00 327
maxima
P2.2.13 Inversao de sinal 0 1 0 328
Al2
pp.2.14 |Tempodofiltrode |44 10.00 s 0.10 329
sinal Al2
Valor minimo da
P2.2.15 |escala de referén- 0.00 320.00 Hz 0.00 303
cia
Valor maximo da 0,00 = Sem escala
P2.2.16 |escala de referén- 0.00 320.00 Hz 0.00 304 >0 = valor maximo
cia em escala
Entrada analégica 0 = Nao usado
p2.2.17 livre, selecao de 0 2 0 361 1=Al
sinal 2=AI2
0 = Sem funcao
1 = Reduz o limite de
corrente (P2.1.5)
2 = Reduz a corrente
Entrada analdgica de frenagem de CC,
P2.2.18 livre funcég 0 4 0 362 P2.4.8
' ’ 3 = Reduz tempos de
acel. e desacel.
4 = Reduz limite de
supervisao de torque
P2.3.15

CP = local de controle
cc = Contato de fechamento
oc = Contato de abertura
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** = Lembre-se de posicionar os jumpers do bloco X2 de forma correspondente. Consulte o
Manual do Usuario do produto.

*** = 0 valor do parametro somente podera ser alterado apo6s o conversor de frequéncia ser
interrompido.

%k %k % %k

= Use o método TTF para programar esses parametros.
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4.b.4 SINAIS DE SAIDA (TECLADO DE CONTROLE: MENU M2 -> G2.3

Tabela 27: Sinais de saida, G2.3

indice Parametros in. AX. Unidad Descricao

(]

Selecao de sinal

*
P2.3.1 AO1

0.1 E.10 A1 464

0 = N&o usado (20
mA/10V)

1 =Frequéncia de
saida (0-fmax)

2 = Referéncia de
freq. (0-fmax)

3 =Velocidade do
motor (0 - veloci-
dade nominal do
motor)

0 8 1 307 4 = Corrente do
motor (0-InMotor)
5=Torque do
motor (0-TnMotor)
6 = Poténcia do
motor (0-PnMotor)
7 =Tensao do
motor (0-UnMotor)
8 = Tensao do
enlace CC (0 - 1000
V)

Funcao de saida

P2.3.2 .
analogica

Tempo do filtro de
saida analdgica

0 = Sem filtragem

P2.3.3 0.00 10.00 s 1.00 308

P2.3.4 Inversaoldg saida 0 1 0 309 [0 =Naoinvertido
analégica 1 = Invertido

Saida analdgica 0 1 0 310 0=0mA(0V)

P2.3.5 minima 1=4mA(2V)

P2.3.6 Escala de saida 10 1000 % 100 311
analégica

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 76 APLICATIVO DE CONTROLE DE VELOCIDADE MULTIPASSO

Tabela 27: Sinais de saida, G2.3

indice Parametros in. AX. Unidad Descricao

(]

0 = Nao usado

1 = Pronto

2 = Executar

3 =Falha

4 = Falha inversa

5 = Superaqueci-
mento de FC

6 = Falha ou aviso
ext.

7 = Falha ou aviso
ref.

8 = Aviso

9 = Revertido

10 = Velocidade de
jogging selecio-
nada

11 = Na velocidade
12 = Regulador do
motor ativado

13 = Supervisao do
limite de frequén-
0 22 1 312 ciade saida 1

14 = Supervisao do
limite de frequén-
cia de saida 2

15 = Supervisao do
limite de torque
16 = Supervisao do
limite de referén-
cia

17 = Controle de
freio ext.

18 = Local de con-
trole: E/S

19 = Supervisao do
limite temp. de FC
20 = Direcao de
rotacao nao solici-
tada

21 = Controle de
freio ext. invertido
22 = Falha/Aviso
de termistor

Funcdo da saida

P2.3.7 digital 1

Conforme parame-

P2.3.8 Funcao RO1 0 22 2 313 tro 2.3.7

Conforme parame-

P2.3.9 Funcao RO2 0 22 3 314 tro 2.3.7
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Tabela 27: Sinais de saida, G2.3

indice Parametros in. 3X. Unidad
e

Descricao

Supervisao do

0 = Sem limite
1 = Supervisao do

sor de frequéncia

P2.3.10 | limite de frequén- 0 2 0 315 |limite inferior
cia de saida 1 2 = Supervisdo do
limite superior
Supervisao do
limite de frequén-
P2.3.11 cia de saida 1; 0.00 320.00 Hz 0.00 316
valor supervisio-
nado
0 =Sem limite
Supervisao do 1 =Supervisao do
P2.3.12 | limite de frequén- 0 2 0 346 |limite inferior
cia de saida 2 2 = Supervisdo do
limite superior
Limite de fre-
pp3.3 | Quenciadesaida | o540 | 90000 | kg 0.00 347
2; valor supervi-
sionado
Funcao de super- 0 =Nao
P2.3.14 | visao do limite de 0 2 0 348 1 = Limite baixo
torque 2 = Limite alto
Valor de supervi-
P2.3.15 sao do limite de -300.0 300.0 % 0.0 349
torque
Funcao de super- 0=Nao
P2.3.16 visdo de limite de 0 2 0 350 1 = Limite baixo
referéncia 2 = Limite alto
Valor de supervi-
P2.3.17 sao do limite de 0.0 100.0 % 0.0 351
referéncia
Atraso de desati-
P2.3.18 vacao de freio 0.0 100.0 s 0.5 352
externo
pp.3.19 |Atrasodeativacio | g g 100.0 s 15 353
de freio externo
Supervisao do 0 =Nao
P2 3.20 limite de tempe- 0 9 0 354 1= L!m!te baixo
ratura do conver- 2 = Limite alto
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Tabela 27: Sinais de saida, G2.3

indice Parametros Unidad Descricao
Valor do limite de
pp3.21 | temeeraturado |, 100 °C 40 355
conversor de fre-
quéncia
pp3.2p+ | Escaladasaida 0.1 E.10 0.1 471
analogica 2
P 393 * Fungaoldg saida 0 8 4 479 Conforme parame-
analdgica 2 tro 2.3.2
Tempo de filtra- 0 = Sem filtragem
P2.3.24 * |gem da saida ana- 0.00 10.00 s 1.00 473
légica 2
P2 3 95 * Inversa(? dg saida 0 1 0 474 0 =Nao |Qvert|do
analogica 2 1 = Invertido
Saida analdgica 2 0=0mA(0V)
*
P2.3.26 minima 0 ! 0 475 1=4mA(2V)
p.2.3.27+ | Eecaladasaida 10 1000 % 1.00 476
analdgica 2

* = Use o método TTF para programar esses parametros
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4.4.5 PARAMETROS DE CONTROLE DE CONVERSOR (TECLADO DE CONTROLE: MENU
M2 -> G2.4

Tabela 28: Parametros de controle de conversor, G2.4

indice Parametros in. AX. Unidad Descricdo

e

0 = Linear

100 = acel. total/
aum. desacel./
tempos desacel.

P2.4.1 Forma da rampa 1 0.0 10.0 s 0.1 500

0 = Linear

100 = acel. total/
aum. desacel./
tempos desacel.

P2.4.2 Forma da rampa 2 0.0 10.0 s 0.0 501

Tempo de acele-

P2.4.3 racao 2

0.1 3000.0 s 1.0 502

Tempo de desace-

P2.4.4 leracao 2

0.1 3000.0 s 1.0 503

0 = Desativado

1 =Usado em fun-
cionamento

2 = Cortador do
freio externo
P2.4.5 Cortador do freio 0 4 0 504 |3 =Usado quando
parado/em funcio-
namento

4 = Usado em fun-
cionamento (sem
teste)

0= Rampa

1 = Partida dina-
P2.4.6 Funcao de partida 0 2 0 505 |mica

2 = Partida dina-
mica condicional

0 = Desaceleracao
por inércia

1= Rampa

2 =Rampa + Desa-
celeracao de ativa-
P2.4.7 Funcao de parada 0 3 0 506 |[cao de funciona-
mento

3 = Desaceleracao
+ Rampa de ativa-
cao de funciona-
mento

po.4g | Correntede fre- 0.00 IL A 0,7 x IH 507
nagem de CC
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Tabela 28: Parametros de controle de conversor, G2.4

indice Parametros Descricao
Tempo de frena- 0= Freio de CC
P2.4.9 P 0.00 | 600.00 s 0.00 508  [desativado na
gem CC na parada parada
Frequéncia para
iniciar frenagem
P2.4.10 de CC durante 0.10 10.00 Hz 1.50 515
parada de rampa
Tempo de frena- 0= Freio de CC
P2.4.11 P ) 0.00 600.00 s 0.00 516 |desativado na par-
gem CC na partida tida
P2.4.12* Freio de fluxo 0 1 0 520 g :Es\iggzda
p2.4.13 | Correntedeire- | g g IL A IH 519
nagem de fluxo
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4.4.6 PARAMETROS DE FREQUENCIAS PROIBIDAS (TECLADO DE CONTROLE: MENU M2
-> G2.5)

Tabela 29: Parametros de frequéncias proibidas, G2.5

indice Parametros in. AX. Unidad Descricdo

e

Limite inferior da
P2.5.1 faixa de frequén- 0.00 320.00 Hz 0.00 509
cia proibida 1

Limite superior da 0 = Faixa de proibi-
P2.5.2 faixa de frequén- 0.00 320.00 Hz 0.00 510 |cao 1 desativada
cia proibida 1

Limite inferior da
P2.5.3 faixa de frequén- 0.00 320.00 Hz 0.00 511
cia proibida 2

Limite superior da 0 = Faixa de proibi-
P2.5.4 faixa de frequén- 0.00 320.00 Hz 0.00 512 |cao 2 desativada
cia proibida 2

Limite inferior da
P2.5.5 faixa de frequén- 0.00 320.00 Hz 0.00 513
cia proibida 3

Limite superior da 0 = Faixa de proibi-
P2.5.6 faixa de frequén- 0.00 320.00 Hz 0.00 514 |cdo 3 desativada
cia proibida 3

Rampa de acel./

P2.5.7 desacel. proibida

0.1 10.0 X 1.0 518
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4.4.7 PARAMETROS DE CONTROLE DO MOTOR (TECLADO DE CONTROLE: MENU M2 ->
G2.6)

Tabela 30: Parametros de controle do motor, G2.4

indice Parametros in. AX. Unidad Descricido

e

0 = Controle de
frequéncia

1 = Cont. veloci-
dade

NXP:

2 = Controle de
torque de loop
aberto

3 =Controle de
velocidade de loop
fechado

4 = Controle de
torque de loop
fechado

P2 4.1 * Modo de controle 0 13 0 400
do motor

0 = Nao usado
P2.6.2* Optimizacao U/f 0 1 0 109 | 1=Binéario de
reforco automatico

0 = Linear
" Selecao de razao 1= Guadrat|cla
P2.6.3 u/f 0 3 0 108 |2 =Programavel
3 =Linear com
otim. de fluxo
Ponto de enfra-
P2.6.4* quecimento do 8.00 320.00 Hz 50.00 602

campo

Tensao no ponto
P2.6.5* de enfraqueci- 10.00 200.00 % 100.00 603
mento do campo

Frequéncia do
P2.6.6 * ponto médio da 0.00 P2.6.4 Hz 50.00 604
curva de U/f

Tensao do ponto

P2.6.7* | médio da curva de 0.00 100.00 % 100.00 605
u/f
Tensdo de saida
pP2.6.8 * em frequéncia 0.00 40.00 % Varia 606
zero

Frequéncia de

P2.6.9 -
comutacao

1.0 Varia kHz Varia 601
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Tabela 30: Parametros de controle do motor, G2.6

Indice

Parametros

Controlador de

Unidad
e

Descricao

0 = Nao usado
1 = Usado (sem

dade 0 na partida

P2.6.10 - 0 2 1 607  [rampa)
sobretensao
2 = Usado (com
rampa
P2 6.11 Controlado~r de 0 1 1 408 0 =Nao usado
subtensao 1 = Usado
P2.6.12 Queda de carga 0.00 100.00 % 0.00 620
0 =Sem acao
1 = Identificacao
sem funciona-
mento
2 = |ldentificacao
com funciona-
P2.6.13 Identification 0 1/2 0 631 mento
3 = Funcionamento
de ID do codifica-
dor
4 =Sem acao
5 = Falha no fun-
cionamento de ID
Grupo de parametros de loop fechado 2.6.14
Po.6.141 |COreNtEdemag- | q0q | 5, A 0.00 612
netizacao
Ganho P de con-
P2.6.14.2 trole de veloci- 1 1000 30 613
dade
Tempo | de con-
P2.6.14.3 trole de veloci- 0.0 3200.0 ms 30.0 614
dade
P2.6.145 | Compensacaode | 444 | 509 g9 s 0.00 626
aceleracao
P2.6.14.6 |Alustedeescorre- | g 500 % 100 619
gamento
Corrente de mag-
P2.6.14.7 | netizacao na par- 0,00 IL A 0.00 627
tida
P2.6.14.8 | empo de magne- 0 60000 ms 0 628
tizacao na partida
Tempo de veloci-
P2.6.14.9 0 32000 ms 100 615
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Tabela 30: Parametros de controle do motor, G2.6

indice Parametros in. AX. Unidad Descricao
Tempo de veloci-
P2.6.14.10 0 32000 ms 100 616
dade 0 na parada
0 = Nao usado
1 =Memobria de
torque
P2 6.14.11 Torque de~|n|C|al|- 0 3 0 621 2 = Referéncia de
zacao torque
3 =Torque de inici-
alizacao para
frente/tras
P2.6.14.12 | Torauedeiniciali- | 5005 | 3000 7 0.0 633
B zacao FRENTE ' ' ° '
P2.6.14.13 | Torque deiniciali- 1 3000 | 300.0 % 0.0 634
T zacao TRAS ’ ' ° ’
Tempo de filtra-
P2.6.14.15 | gem do codifica- 0.0 100.0 ms 0.0 618
dor
P2.6.14.17 | BanhoPdecon-t g 051 40000 % 40.00 617
trole de corrente
Grupo de parametros de identificacao 2.6.15
Passo de veloci-
P2.6.15.1 -50.0 50.0 0.0 0.0 1252
dade

* = 0 valor do parametro somente podera ser alterado apds o conversor de frequéncia ser
interrompido.
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4.4.8 PROTECOES (TECLADO DE CONTROLE: MENU M2 -> G2.7)

Tabela 31: Protecoes, G2.7

indice Parametros in. AX. Unidad Descricao
e
0 = Sem resposta
1= Aviso
2 = Aviso + Fre-
Resposta a falha giex;:oir;tfer;?r
P2.7.1 de referéncia de 4 0 5 0 700
mA Predef 2.7.2
4 = Falha, acel. de
parada para 2.4.7
5 = Falha, parada
por desaceleracao
natural
Frequéncia de
P2.7.2 falha de referén- 0.00 P2.1.2 Hz 0.00 728
ciade 4 mA
P27 3 Resposta da falha 0 3 9 701
externa 0 = Sem resposta
1= Aviso
2 = Falha, acel. de
Supervisao de parada para 2.4.7
P2.7.4 0 3 3 730 | 3 =Falha, parada
fases de entrada -
por desaceleracao
natural
Resposta a falha 0= Falha armaze-
P2.7.5 - 0 1 0 727 nada no histérico
de subtensao ~
Falha ndao armaze-
nada
P2.7.6 Supervisao de 0 3 2 702
fase de saida 0 = Sem resposta
1= Aviso
Protecao contra 2 = Falha, acel. de
P2.7.7 falha de aterra- 0 3 2 703 parada para 2.4.7
mento 3 = Falha, parada
por desaceleracao
P2 78 Protecao térmica 0 3 2 704 natural
do motor
Fator de tempera-
P2.7.9 tura ambiente do | -100.0 100.0 % 0.0 705
motor
Fator de arrefeci-
pp.7.q0 | Mmentedomotor g4 ) ygag | g 40.0 706
em velocidade
zero
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Tabela 31: Protecoes, G2.7

indice Parametros Unidad Descricao
e
Constante de
P2.7.11 | tempo térmica do 1 200 min. Varia 707
motor
p2.7.12 | Loop de trabalho 0 150 % 100 708
do motor
0 = Sem resposta
1 =Aviso
P2713 Protecao de 0 3 0 709 2 = Falha, acel. de
parada parada para 2.4.7
3 = Falha, parada
por desaceleracao
natural
p2.7.14 |Correntedeesto- 4 q55 1 5y A 1H 710
lagem
pp7.15 | Limitedetempo oy gl on00 | s 15.00 71
de estolagem
Limite de fre-
P2.7.16 |quéncia de estola- 1.00 P2.1.2 Hz 25.00 712
gem
0 = Sem resposta
1= Aviso
P2 717 Protecao contra 0 3 0 713 2 = Falha, acel. de
subcarga parada para 2.4.7
3 = Falha, parada
por desaceleracao
natural
Torque fnom na o
P2.7.18 SUBIDA 10.0 150.0 Yo 50.0 714
p2.7.19 |SUBIDACargade | g, 150.0 % 10.0 715
frequéncia zero
Limite de tempo
P2.7.20 de protecao con- 2.00 600.00 s 20.00 716
tra subcarga
0 = Sem resposta
1 = Aviso
Resposta a falha 2 = Falha, acel. de
P2.7.21 de termistor 0 3 2 732 parada para 2.4.7
3 = Falha, parada
por desaceleracao
natural
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Tabela 31: Protecoes, G2.7

indice Parametros in. AX. Unidad |Padrao Descricao
P27 22 Respo;ta a falha 0 3 2 733 Consulte P2.7.21
de fieldbus
P2 7.93 Resposta a falha 0 3 734 Consulte P2.7.21
de slot
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4.4.9 PARAMETROS DE REINICIO AUTOMATICO (TECLADO DE CONTROLE: MENU M2 ->
G2.8)

Tabela 32: Parametros de partida automatica, G2.8

Indice Parametros in. AX. Descricao

P2.8.1 Tempo de espera 0.10 10.00 s 0.50 717

Tempo para ten-

P2.8.2 tativas

0.00 60.00 s 30.00 718

0= Rampa

1 = Partida dina-
P2.8.3 Funcao de partida 0 2 0 719  |mica

2 =De acordo com
P2.4.6

Numero de tenta-
tivas apos aciona-
mento por sub-
tensao

P2.8.4 0 10 0 720

Numero de tenta-

tivas apos aciona-

mento por sobre-
tensao

P2.8.5 0 10 0 721

NuUmero de tenta-
tivas ap6s aciona-
mento por sub-
tensao

P2.8.6 0 3 0 722

Numero de tenta-

tivas apos aciona-

mento de referén-
ciade 4 mA

P2.8.7 0 10 0 723

NiUmero de tenta-
tivas apos aciona-
P2.8.8 mento por falha 0 10 0 726
de temperatura
do motor

NiUmero de tenta-
tivas apos aciona-
mento por falha
externa

P2.8.9 0 10 0 725

NuUmero de tenta-
tivas apds aciona-
mento por falha
de subcarga

P2.8.10 0 10 0 738
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4.410 CONTROLE DE TECLADO (TECLADO DE CONTROLE: MENU M3)

Os parametros para a selecao do local de controle e direcao no teclado estao listados abaixo.
Consulte o menu de controle do teclado no Manual do Usuario do produto.

Tabela 33: Parametros de controle do teclado, M3

indice Parametros in. AX. Unidad |Padrao Descricao

1=Terminal de

E/S
P3.1 Local de controle 1 3 1 125 9 = Teclado
3 =Fieldbus
P3.2 Referéncia do P2.1.1 | P2.1.2 Hz 0.00
teclado
P3.3 Direcao (no 0 1 0 123
teclado)
0 = Funcao limi-
tada do botao de
- parada
R3.4 Botao de parada 0 1 1 114 1 = Botdo de
parada sempre ati-
vado

4.4.11 MENU DO SISTEMA (TECLADO DE CONTROLE: MENU Mé)

Para obter informacdes sobre parametros e funcoes relacionados ao uso geral do conversor
de frequéncia, como selecao de aplicacao e idioma, conjuntos de parametros personalizados
ou informacoes sobre hardware e software, consulte o Manual do Usuario do produto.

4.412  PLACAS EXPANSORAS (TECLADO DE CONTROLE: MENU M7

O menu M7 mostra as placas expansoras e opcionais conectadas a placa de controle e
informacdes relacionadas as placas. Para obter mais informacoes, consulte o Manual do
Usuario do produto.
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5 APLICATIVO DE CONTROLE DE PID

5.1 INTRODUCAO

Selecione o Aplicativo de controle de PID no menu Mé na pagina S6.2.

No Aplicativo de controle de PID, ha dois locais de controle de terminal de E/S; o local Aé o
controlador PID e a origem B ¢ a referéncia de frequéncia direta. O local de controle Aou B ¢
selecionado com a entrada digital DINé.

A referéncia de controlador PID pode ser selecionada das entradas analdgicas, fieldbus,
potenciometro motorizado, habilitando-se a Referéncia de PID 2 ou aplicando-se a
referéncia de teclado de controle. O valor real do controlador PID pode ser selecionado das
entradas analdgicas, fieldbus, valores reais do motor ou através de funcoes matematicas
desses.

A referéncia de frequéncia direta pode ser usada para controle sem o controlador PID e
selecionada das entradas analdgicas, fieldsbus, potenciometro do motor ou teclado.

O Aplicativo de PID é geralmente usado para controlar a medicao de nivel ou bombas e
ventiladores. Nessas aplicacoes, o Aplicativo de PID fornece um controle suave e um pacote
integrado de medicao e controle, onde nenhum componente adicional é necessario.

« As entradas digitais DIN2, DIN3, DIN5 e todas as saidas sao livremente programaveis.

Funcoes adicionais:

« Selecao de faixa de sinal da entrada analdgica

« Duas supervisoes de limite de frequéncia

» Supervisao de limite de torque

« Supervisao de limite de referéncia

* Programacao de rampa em S e rampas de segundos

« Funcoes de partida e parada programaveis

* Freio-DC no inicio e parada

« Trés areas de frequéncia proibidas

« Curva de U/f programével e frequéncia de comutacao

» Reinicio automatico

« Protecdo térmica do motor e contra estolagem: completamente programavel; desligada,
aviso, falha

* Protecao contra subcarga do motor

« Supervisao de fase de entrada e saida

« Adicao de frequéncia de ponto de soma a saida de PID

« 0O controlador PID também pode ser usado da E/S B de locais de controle, teclado e
fieldbus

« Funcao Comutacao facil

* Funcao de suspensao

Os parametros do Aplicativo de controle de PID sdo explicados no Capitulo 9 Descricao de
parametros deste manual. As explicacoes estao organizadas de acordo com o numero de ID
individual do parametro.
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5.2 CONTROLE E/S

) OPTA1
Potenciometro de

erini, 110 I CTTTN ETTITER
\ _ | 1 ][+10v, | |Saida de referéncia | [Tensao, de referéncia para

| Entrada analogi
N . gica 1 Entrada analégica 1
_____ 2 AIl+ Faixa de tensdo 0—10 VCC Referéncia de PID

Programavel (P2.1.11)

_____ Terra para referéncia

3 All- Terra de E/S e controles
Transmissor de 2 fios | 4 AI2+ Entrada analogica 2
Actual val - Faixa de corrente 0—20 mA | |Entrada analdgica 2
ctual vaio i Valor real de PID 1
P 5 Al2- Programavel (P2.2.9)
(0420 |
A L = 7
R M 6 [[+24V @ | [saida de tensdo de controle | [Tens&o para chaves, etc. méx 01 A
| .____1 7 | | GND ® | |Terra de E/S | |Terra para referéncia e controle{;
R —/ ———————— -I 8 | | DIN1 | Iﬁor?l'ké::PSarIEisgza no sentido horéricl |Contato fechado = partida para frentla
i_ - _/ ———————— -I 9 | | DIN2 | Epg;g;gsefla(lggg’_‘%ma | |Contato fechado = partida para tra’sl
E' __ _/ ________ .I 10 | | DIN3 | Reset de falha Contato fechado== falha
1 | 11 | | CMA | |Comum para DIN 1—DIN 3| |Contato fechado = reset de falt{a
E | 12 | | +24V @ | |Sa|'da de tensdo de controlei |Conecte a GND ou +24 V |
\ === | 13 | | GND ® | |Terra de E/S | I‘I’enséo para chaves (consulte #b)
' 1
, ! Local B: Partida no sentido horarid - |
E" _ _/ i 14 DIN4 Rmin. = 5 ko Terra para referéncia e controles
| | Selecao de velocidade de joggi Sinal de partid Tocal d trole B
- o {15 | [ons | (e e s e de Joaging | | e P e rmuancia (5 5.2
1 ! — 0
Lo - —/ EEREEEEE -I 16 | | DIN6 | |Se|eg§o de local de controle A/E} Cd oenjtgagtaq ]fegcahtadao = Velocidade
E : Contato aberto = Local de contfole
I | 17 CMB Comum para DIN4—DIN6 A esta ativo Contato fechado =
! ! Local de controle B esta ativo
1 1
! ! -{ 18 | [AOL+ | [saida analégica 1 |Conecte a GND ou +24 V|
‘ i Freqliéncia de saida i —
' | _ [ . Faixa 0—20 mA/R ,
| PRONTO! -4 19 | | AOL Programavel (P2.3.2) max. 500 Q -
: ! Saida digital Coletor aberto, I<50 mA
r“‘@‘*. ““““ 20 | | DO1 PRONTO, U<48 VCC '
X | Programavel (P2.3.7) =
I 1
! : | OPTA2 / OPTA3 *)
I 1
! X 21 RO1 Saida de relé 1
' RUN |
I EEEEEE 22 | [ RO1 L7 B
h Programavel
- (X)) 23 | [ RO1 — (P2.3.8)
24 RO2 Saida de relé 2
25 RO2 7 FALHA
Programavel
26 | [ RO2 — (P2.3.9)

Fig. 13: Configuracdo de E/S padrdo da aplicacdo de PID [com transmissor de 2 fios)]
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*) A placa opcional A3 ndo possui terminal para contato aberto em sua segunda saida de relé
(o terminal 24 estd ausente).

INDICACAO!
consulte as selecoes de jumpers abaixo. Mais informacoes no Manual do Usuario
do produto.

Bloco de jumpers X3:
Aterramento de CMA e CMB

e®| CMB conectado a GND
ee] CMA conectado a GND

e@® | CMB isolado de GND
e@® | CMA isolado de GND

° CMB e CMA conectados juntos
internamente, isolados de GND

= Padrdo de fabrica

Fig. 14: Selecoes de jumpers
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5.3 LOGICA DO SINAL DE CONTROLE NO APLICATIVO DE CONTROLE DE PID

DIN2 & Falha externa (programavel)
DINS .| Velocidade de jogging (programavel)
Selecdo de local A/B I Ativar referéncia do teclado
DING®1-=== Ga0CE LB oo ! ! de PID 2 (DIN5=13)
2.2.7 Referéncia de controle de fieldbug}-------- A
2.2.6 Referéncia de controle do teclado [~~~ E i E
2.2.5 Referéncia Bde E/S |---1 | | | !
2.2.4|Referéncia principal de PID}----- ! | P
' 110 11| [R35Referénciado ]
DIN2® otenciometr :?\d_:_é_;_i_ teclado de PID 2 __‘ e
DIN3® 0 motor eter] __; 3 +A i E . - PID_@
. ¢ 1 ' 1 | Belecdo doato i[Parametro | |
2.1.11[Referéncia de PID | {+--F4-}---- T >valor real, [~ de selecao
All® o0 | bt par. 2.2.9 At9.Ado valor real
ALD & ol | :E: . 2.2.10 2.2.8
e2 AT I T 1
do teclado de PID ° 3 Vo E E E
geg il
o 1 Lo
R3.2 Referéncia o2 B P
do teclado 3431 N
|
o0 0 i E E
el T
=§"K' AL r‘—|2.1.19 Ref. de velocidade de jogging
o4 e
5 E al de controle
l¢ 0 - 1 A .
! Ref. de frequéncia
e interna
o3¢
p
5 ! =
Referéncia de fieldbs ; Botao Reset On®
Iniciar/Parar de fieldbus : O O o
Direc&o de fieldbus : Botdes Iniciar/Parar| ()OO
DIN1 g | Iniciar; local A oo " . )
DIN4 ® L g, [Iniciar/Parar e~ Partida/Parada interna
DIN2 Iniciar; local B B *
DIN3 ® . 30 i
DINS 3.3 Direcao do teciadol g\wﬁema
DIN3 & Entrada de reset de falha (programavel) | 5 q [Reset de fajha interna

Fig. 15: Ldgica do sinal de controle do Aplicativo de controle de PID

5.4 APLICATIVO DE CONTROLE DE PID - LISTAS DE PARAMETROS

5.4.1 VALORES DE MONITORAMENTO (TECLADO DE CONTROLE: MENU M1)

Os valores de monitoramento sdo os valores reais dos parametros e sinais, bem como os
status e as medicoes. Os valores de monitoramento nao podem ser editados.

INDICACAO!
Os valores de monitoracao V1.19 a V1.22 estao disponiveis somente com o

Aplicativo de controle de PID.
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Tabela 34: Valores de monitoramento

indice Valor de Descricao
monitoramento ’
V1.1 Freqiiéncia de saida Hz 1
V1.2 ReferénAcia Fie fre- Hy 95
quéncia

V1.3 Velocidade do motor rpm 2
V1.4 Corrente do motor A 3
V1.5 Torque do motor % 4
V1.6 Poténcia do motor % 5
V1.7 Tensao do motor \% 6
s | Tosmdecreo |y |

19 Temperatura da uni- oC 8

dade
110 Temperatura do % 9
motor

V1.11 Entrada analdgica 1 V/mA 13
V1.12 Entrada analdgica 2 V/mA 14
V1.13 Entrada analdgica 3 27
V1.14 Entrada analdgica 4 28
V1.15 DIN1,2,3 15
V1.16 DIN 4,5, 6 16
V1.17 DO1, RO1, RO2 17
V1.18 Saida analdgica | mA 26
V1.19 Referéncia PID % 20
V1.20 Valor real PID % 21
V1.21 Valor de erro PID % 22
V1.22 PID Saida % 23
V123 Exibigvicioersrpeeaclial do 29
V1.24 TemFF’,eTrjt;Ora de oC 42
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Tabela 34: Valores de monitoramento

- Valor de i
Indice . Descricao
monitoramento ’
61.25 Itens de monitora-
mento

V1.26.1 Current A 1113

V1.26.2 Torque % 1125

V1.26.3 Tensao CC Vv 44

V1.26.4 Palavra de status 43

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFOSS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 96 APLICATIVO DE CONTROLE DE PID

5.4.2 PARAMETROS BASICOS (TECLADO DE CONTROLE: MENU M2 -> G2.1)

Tabela 35: Parametros basicos G2.1

indice Parametros in. AX. Unidad Descricao
e
P2.1.1 Freg. min. 0.00 P2.1.2 Hz 0.00 101
P2.1.2 Frequéncia méx. P2.1.1 320.00 Hz 50.00 102
p2.13 | Tempodeacele- 0.1 3000.0 s 0.0 103
racao 1
pp.14 |1empodedesace- |4 3000.0 s 0.0 104
leracao 1
pP2.1.5 Limite de corrente | 0,1 x IH 2xIH A IL 107
NX2: 230
Tenes - v
P2.1.6* ensaonomina 180 690 v NX5: 400 110
do motor Vv
NX6: 690
v
po.1.7+ |Frequéncianomi- | g5 | 5904 Hz 50.00 111

nal do motor

P2.1.8* Ve#‘;ﬁ'ggd;:tzr:" 24 20000 | rpm 1440 112

p2.1.g+ |Correntenominal | g4 (it oy A IH 113
do motor

P2.1.10* | Cos phi do motor 0.30 1.00 0.85 120

0=AIN
1=AI2
2 = Ref. de PID da
pagina de controle

Sinal de referén- do teclado, P3.4

" .
P2.1.11 C|an|<5c[E2£;ollz?or 0 4 1 332 3= Ref. de PID de
fieldbus (Process-
DataIN 1)
4 = Potenciometro
motorizado

Ganho do contro-

0,
P2.1.12 o I 0.0 1000.0 % 100.0 118
p2.1.13 | Tempo ldocon- 0.00 | 320.00 s 1.00 119
T trolador PID ’ ’ '
p2.1.14 | TempoDdocon- 44 4, 100.00 s 0.00 132

trolador PID
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Tabela 35: Parametros basicos G2.1

indice Parametros in. AX. Unidad |Padrao Descricao
pp.1.15 | frequenciade 0.00 | P21.2 Hz 10.00 1016
suspensao
P2.1.16 Retardo de 0 3600 s 30 1017
repouso
P2.1.17 |Nivel de despertar 0.00 100.00 % 25.00 1018
0 = Despertar ao
cair abaixo do nivel
- de despertar
p2.1.1 | Funcao dedes- 0 1 0 1019 [(2.1.17)
pertar
1 = Despertar ao
exceder o nivel de
despertar (2.1.17)
Referéncia de
P2.1.19 | velocidade de jog- 0.00 P2.1.2 Hz 10.00 124
ging

* = 0 valor do parametro somente podera ser alterado apds o conversor de frequéncia ser
interrompido.
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5.4.3 SINAIS DE ENTRADA

Tabela 36: Sinais de entrada, G2.2

indice Parametros in. AX. Unidad Descricao

(]

0 = Nao usado

1 = Falha externa,
cf

2= Falha externa,
ca

3=Autorizacao de
marcha

4 = Sel. tempo
acel./desacel.
5=CP: Terminal
de E/S (ID125)

6 =CP: Teclado
(ID125)

P2.2.1 ** Funcdo DIN2 0 13 1 319 7 = CP: Fieldbus
(ID125)

8 = Para frente/
tras

9 = Frequéncia de
jogging (cf)

10 = Reset de falha
(cf)

11 = Acel/desacel.
proibida (cf)

12 = Comando de
frenagem de CC
13= Pot. do motor
UP (cf)

Veja a excecao

*x = acima:
P2.2.2 Funcdo DIN3 0 13 10 301 | 5 oot do motor
DOWN (cf)
Veja a excecao
P2.23** | Funcdo DINS 0 13 9 330 [d¢'me:

13 = Ativar refe-
réncia de PID 2
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Tabela 36: Sinais de entrada, G2.2

Indice

P2.2.4 **

Parametros

Referéncia de
ponto de soma de
PID

Unidad
e

0 376

Descricao

0 = Valor de saida
de PID direto

1 =Al1 + Saida de
PID

2 =Al2 + Saida de
PID

3 = AI3 + Saida de
PID

4 = Al4 + Saida de
PID

5=Teclado de PID
+ Saida de PID

6 = Fieldbus +
Saida de PID (Pro-
cessDatalN3)

7 = Pot. mot. +
Saida de PID

P2.2.5**

Selecao de refe-
réncia B de E/S

1 343

0=AI1

1=AI2

2=AI3

3=Al4

4 = Referéncia de
teclado

5 = Referéncia de
fieldbus (FBSpee-
dReference)

6 = Potenciometro
motorizado

7 = Controlador
PID

P2.2.6 **

Selecao de refe-
réncia de controle
de teclado

4 121

Comoem P2.2.5

P2.2.7 **

Selecao de refe-
réncia de controle
de fieldbus

5 122

Como em P2.2.5

P2.2.8 **

Selecao de valor
real

0 333

0 =Valorreal 1
1=Real 1+ Real?2
2=Real1-Real 2
3=Real1*Real?2
4 =Min (Real 1,
Real 2)

5 = Max (Real 1,
Real 2)

6 = Média (Reall,
Real2

7 =Sqrt (Reall) +
Sqgrt (Real2)
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Tabela 36: Sinais de entrada, G2.2

indice Parametros in. AX. Unidad Descricao

(]

0 = Nao usado

1 =Sinal Al1 (placa
cl

2 =Sinal A2 (placa
c

3=AI3

4 = Al4

5 = ProcessDa-
taIN2 fieldbus

0 10 2 334 |6 =Torque do
motor

7 = Velocidade do
motor

8 = Corrente do
motor

9 = Poténcia do
motor

10 = Frequéncia do
codificador

Selecao do valor

* %
P2.2.9 real 1

0 = Nao usado
1 =Sinal Al1
2 =Sinal Al2
3=AI3
4 = Al4
5 = ProcessDa-
taIN3 fieldbus

6 =Torque do
p2.2.10 = | Entrada f%"a“’r 0 10 0 335 |motor
rea 7 = Velocidade do
motor
8 = Corrente do
motor
9 = Poténcia do
motor
10 = Frequéncia do
codificador

p2.2.11 |Escalaminimado | 4,066 | 1400.0 % 0.0 336
valor real 1

p2.2.12 |Escalamaximado | 4,064 | 1400.0 % 100.0 337
valor real 1

p2.2.13 | Escalaminimado | 4,006 | 1400.0 % 0.0 338
valor real 2

p2.2.14 |Escalamaximado | 4,064 | 14000 % 100.0 339
valor real 2

P2.2.15 Selecdo de sinal

ok Al 0.1 E.10 A1 377
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Tabela 36: Sinais de entrada, G2.2

Indice

Parametros

Faixa de sinal de

Unidad
e

Descricao

0=0a10V(0-20
mA**]
1=2a10V(4a20

motorizado

P2.2.16 Al 0 2 0 320 A
2 = Intervalo per-
sonalizado*
Configuracao
P2.2.17 |minima personali- | -160.00 | 160.00 % 0.00 321
zada Al1
Configuracao
P2.2.18 | maxima persona- | -160.00 | 160.00 % 100.0 322
lizada Al1
P2.2.19 | Inversdo de Al 0 1 0 323 |V =Naoinvertido
1 = Invertido
p2.2.20 |TemMPO dAT1f'ltr° 91 poo | 1000 s 0.10 324
0=0—20mA (0—
10V *)
Selecdo de sinal 1=4-20mA (2—
P2.2.21 Al2 0.1 E.10 A2 388 10V #)
2 = Intervalo per-
sonalizado*
. . 0 =0—20 mA*
p2.222 | Faba dAelg'”al de 0 2 1 325 |1=4—20 mA*
2 = Personalizado*
Configuracao
P2.2.23 | minima personali- | -160.00 | 160.00 % 0.00 326
zada Al2
Configuracao
P2.2.24 | maxima persona- | -160.00 | 160.00 % 0.00 327
lizada Al2
P2.2.25 | Inversdo de Al2 0 1 0 38 |0 =Naoinvertido
1 = Invertido
P2.2.26 |T€MPO dATZf'“rO 4 900 | 1000 s 0.10 329
Tempo de rampa
P2.2.27 | do potenciometro 0.1 2000.0 Hz/s 10.0 331
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Tabela 36: Sinais de entrada, G2.2

indice Parametros Unidad Descricao
e
Reset da memoria 0= Sem reset
a 1 = Reseta se
de referéncia da arado ou desli-
P2.2.28 frequéncia do 0 2 1 367 gado
potencidmetro do 5 = Resetar se des-
motor .
ligado
0 = Sem reset
Reset de memoria 1 = Reseta se
P2 2 99 de referéncia .dAe 0 9 0 370 parado ou desli-
PID do potencid- gado
metro de motor 2 = Resetar se des-
ligado
Limite minimo de
P2.2.30 PID -1600.0 | P2.2.31 % 0.0 359
p2.2.31 |Himite o de | p2230 | 1600.0 % 100.0 360
P2 932 Inversao de valor 0 1 0 340 0=Sem |r1versao
de erro 1 =Inversao
Tempo de eleva-
P2.2.33 cdo de referéncia 0.1 100.0 s 5.0 341
de PID
Tempo de eleva-
P2.2.34 | cdo de referéncia 0.1 100.0 s 5.0 342
de PID
Valor minimo da
P2.2.35 |escala de referén- 0.00 320.0 Hz 0.00 344
cia, local B
Valor maximo da
P2.2.36 |escala de referén- 0.00 320.0 Hz 0.00 345
cia, local B
0 = Manter refe-
P2.2.37 | Comutacao facil 0 1 0 366 |T€NCe .
’ 1 = Copiar referén-
cia atual
p2.2.38 Selecdo de sinal
e ’ Al3 0.1 E.10 0.1 141
0 = Faixa de sinal 0
Faixa de sinal de —10V
P2.2.39 Al3 0 ! ! 143 1 = Faixa de sinal 2
—10V
P2.2.40 | Inversao de Al3 0 1 0 151 |0 =Naoinvertido
1 = Invertido

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANF0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




APLICATIVO DE CONTROLE DE PID VACON - 103

Tabela 36: Sinais de entrada, G2.2

indice Parametros in. AX. Unidad Descricao
e
P2.2.41 |T€MPO dAT3f'“r° Sl 10.00 s 0.10 142
P2.2.42 Selecao de sinal
e AL 0.1 E.10 0.1 152
0 = Faixa de sinal 0
Faixa de sinal de —10V
P2.2.43 Al4 0 ! ! 154 1 = Faixa de sinal 2
—10V
P2.2.44 | Inversio de Al4 0 1 0 162 |0 =Naoinvertido
1 = Invertido
P2.2.45 |T€mPO dATAf'“rO de | 500 10.00 s 0.10 153
Exibicao especial
P2.2.46 do valor real 0 30000 0 1033
minimo
Exibicao especial
P2.2.47 do valor real 0 30000 100 1034
maximo
Decimais de exibi-
P2.2.48 cao especial do 0 4 1 1035
valor real
Unidade de exibi- Eg”csa“llffu'[g;ogé
P2.2.49 cao especial do 0 29 4 1036 pr A
’ Descricdo de para-
valor real
metros.

CP = local de controle
cf = contato
oc = Contato de abertura

* = Lembre-se de posicionar os jumpers do bloco X2 de forma correspondente. Consulte o
Manual do Usuario do produto.

** = 0 valor do parametro somente podera ser alterado apds FC ser interrompido.

*** = Use o método TTF para programar esses parametros.
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5.4.4 SINAIS DE SAIDA (TECLADO DE CONTROLE: MENU M2 -> G2.3

Tabela 37: Sinais de saida, G2.3

indice Parametros in. AX. Unidad Descricao

(]

Selecao de sinal

*
P2.3.1 AO1

0.1 E.10 A1 464

0 = Nao usado

1 =Frequéncia de
saida (0-fmax)

2 = Referéncia de
freq. (0-fméx)

3 =Velocidade do
motor (0 - veloci-
dade nominal do
motor)

4 = Corrente do
motor (0-InMotor)
5=Torque do
motor (0-TnMotor)
6 = Poténcia do
motor (0-PnMotor)
Funcao de saida 7 =Tensao do
analdgica 0 14 ! 307 motor (0-UnMotor)
8 = Tensao do
enlace CC (0 - 1000
V)

9 =Valor de ref. do
controlador PID

10 = Valor real do
contr.de PID 1

11 = Valor real do
contr.de PID 2

12 =Valor de erro
do contr. de PID

13 = Saida do con-
trolador PID

14 = Temperatura
de PT100

P2.3.2

Tempo do filtro de

P2.3.3 . .
saida analogica

0.00 10.00 s 1.00 308

P2.3.4 Inversaoldg saida 0 1 0 309 0 =Nao |n_vert|do
analdgica 1 = Invertido

Saida analdgica 0 1 0 310 0=0mA(0V)

P2.3.5 minima T=4mA(2V)

P2.3.6 Escala de saida 10 1000 % 100 311
analdgica
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Tabela 37: Sinais de saida, G2.3

indice Parametros in. AX. Unidad Descricao

(]

0 = Nao usado

1 = Pronto

2 = Executar

3 =Falha

4 = Falha inversa

5 = Superaqueci-

mento de FC

6 = Falha ou aviso

ext.

7 = Falha ou aviso

ref.

8 = Aviso

9 = Revertido

10=Velocidade pre-

definida 1

11 = Na velocidade

12 = Regulador do

motor ativado

Funcao da saida 13 = Supervisao do
digital 1 0 23 ! 312 limite de frequén-

cia de saida 1

14 = Supervisao do

limite de frequén-

cia de saida 2

15 = Supervisao do

limite de torque

16 = Supervisao do

limite de referén-

cia

17 = Controle de

freio ext.

18 = Local de con-

trole: E/S

19 = Supervisao do

limite temp. de FC

20 = Direcao de

rotacao nao solici-

tada

P2.3.7

21 = Controle de
freio ext. invertido
0 23 1 312 22 = Falha/Aviso
de termistor

23 = Fieldbus DIN1

Funcdo da saida

P2.3.7 digital 1

Conforme parame-

P2.3.8 Funcao RO1 0 23 2 313 tro 2.3.7

Conforme parame-

P2.3.9 Funcao RO2 0 23 3 314 tro 2.3.7
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Tabela 37: Sinais de saida, G2.3

indice Parametros Unidad Descricao
e
0 =Sem limite
Supervisao do 1 =Supervisao do
P2.3.10 | limite de frequén- 0 2 0 315 |limite inferior
cia de saida 1 2 = Supervisdo do
limite superior
Supervisao do
limite de frequén-
P2.3.11 cia de saida 1; 0.00 320.00 Hz 0.00 316
valor supervisio-
nado
0 =Sem limite
Supervisao do 1 =Supervisao do
P2.3.12 | limite de frequén- 0 2 0 346 |limite inferior
cia de saida 2 2 = Supervisdo do
limite superior
Limite de fre-
pp3.3 | Quenciadesaida | o540 | 90000 | kg 0.00 347
2; valor supervi-
sionado
Funcao de super- 0 =Nao
P2.3.14 | visao do limite de 0 2 0 348 1 = Limite baixo
torque 2 = Limite alto
Valor de supervi-
P2.3.15 sao do limite de -300.0 300.0 % 100.0 349
torque
Funcao de super- 0=Nao
P2.3.16 visdo de limite de 0 2 0 350 1 = Limite baixo
referéncia 2 = Limite alto
Valor de supervi-
P2.3.17 sao do limite de 0.0 100.0 % 0.0 351
referéncia
Atraso de desati-
P2.3.18 vacao de freio 0.0 100.0 s 0.5 352
externo
pp.3.19 |Atrasodeativacio | g g 100.0 s 15 353
de freio externo
Supervisao do 0 =Nao
P2 3.20 limite de tempe- 0 9 0 354 1= L!m!te baixo
ratura do conver- 2 = Limite alto
sor de frequéncia
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Tabela 37: Sinais de saida, G2.3

indice Parametros Unidad Descricao
e
Valor supervisio-
pp3.21 |nadodetempera- | -, 100 °C 40 355
tura do conversor
de frequéncia
p23.2 | Escaladasaida 0.1 E.10 0.1 471
analogica 2
P2 393 Fungaoldg saida 0 14 4 479 Conforme paréame-
analdgica 2 tro 2.3.2
Tempo de filtra-
P2.3.24 |gem da saida ana- 0.00 10.00 s 1.00 473
légica 2
P2 395 Inversac,J dg saida 0 1 0 474 0=Nao |Qvert|do
analogica 2 1 = Invertido
Saida analdgica 2 0=0mA(0V)
P2.3.26 minima 0 ! 0 475 1=4mAI(2V)
p.2327 | Escaladasaida 10 1000 % 1.00 476
analdgica 2

* = Use o método TTF para programar esses parametros
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5.4.5 PARAMETROS DE CONTROLE DE CONVERSOR (TECLADO DE CONTROLE: MENU
M2 -> G2.4

Tabela 38: Parametros de controle de conversor, G2.4

indice Parametros in. AX. Unidad Descricdo

e

0 =Linear
P2.4.1 Forma da rampa 1 0.0 10.0 s 0.1 500 |>0=Tempode
rampa da curva S

0 =Linear
P2.4.2 Forma da rampa 2 0.0 10.0 s 0.0 501 >0 =Tempo de
rampa da curva S

Tempo de acele-

P2.4.3 racao 2

0.1 3000.0 s 1.0 502

Tempo de desace-

P2.4.4 leracao 2

0.1 3000.0 s 1.0 503

0 = Desativado

1 =Usado em fun-
cionamento

2 = Cortador do
freio externo
P2.4.5 Cortador do freio 0 4 0 504 |3 =Usado quando
parado/em funcio-
namento

4 = Usado em fun-
cionamento (sem
teste)

0= Rampa

1 = Partida dina-
P2.4.6 Funcao de partida 0 2 0 505 [mica

2 = Partida dina-
mica condicional

0 = Desaceleracao
por inércia

1= Rampa

2 =Rampa + Desa-
celeracao de ativa-
P2.4.7 Funcao de parada 0 3 0 506 |cao de funciona-
mento

3 = Desaceleracao
+ Rampa de ativa-
cao de funciona-
mento

po.4g | Correntedefre- | 4, IL A 0,7 x IH 507
nagem de CC

Tempo de frena-

P2.49 gem CC na parada

0.00 600.00 s 0.00 508
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Tabela 38: Parametros de controle de conversor, G2.4

indice Parametros in. AX. Unidad |Padrao Descricao

Frequéncia para
iniciar frenagem

P2.4.10 el 0.10 10.00 Hz 1.50 515
parada de rampa
p2.411 | Tempodefrena- |40 | 5600 s 0.00 516
gem CC na partida
P2.4.12* | Freio de fluxo 0 1 0 5o0 |0 =Desligada
0 = Ativado

p2.413 | Correntedefre- | 4, IL A IH 519
nagem de fluxo

5.4.6 PARAMETROS DE FREQUENCIAS PROIBIDAS (TECLADO DE CONTROLE: MENU M2
-> 52.5)

Tabela 39: Parametros de frequéncias proibidas, G2.5

indice Parametros in. AX. Unidad |Padrao Descricao

Limite inferior da 0 = Nao usado
P2.5.1 faixa de frequén- -1.00 320.00 Hz 0.00 509
cia proibida 1

Limite superior da 0 = Nao usado
P2.5.2 faixa de frequén- 0.00 320.00 Hz 0.00 510
cia proibida 1

Limite inferior da 0 = Nao usado
P2.5.3 faixa de frequén- 0.00 320.00 Hz 0.00 511
cia proibida 2

Limite superior da 0 = Nao usado
P2.5.4 faixa de frequén- 0.00 320.00 Hz 0.00 512
cia proibida 2

Limite inferior da 0 = Nao usado
P2.5.5 faixa de frequén- 0.00 320.00 Hz 0.00 513
cia proibida 3

Limite superior da 0 =Nao usado
P2.5.6 faixa de frequén- 0.00 320.00 Hz 0.00 514
cia proibida 3

Rampa de acel./

P2.5.7 desacel. proibida

0.1 10.0 X 1.0 518
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5.4.7 PARAMETROS DE CONTROLE DO MOTOR (TECLADO DE CONTROLE: MENU M2 ->
G2.6)

Tabela 40: Parametros de controle do motor, G2.4

indice Parametros in. AX. Unidad Descricido

e

0 = Controle de
frequéncia

1 = Cont. veloci-
dade

NXP:

2 =Nao usado

3 =Controle de
velocidade de loop
fechado

4 = Controle de
torque de loop
fechado

P2 6.1 Modo de controle 0 13 0 400
do motor

NXP:

0 = Nao usado
1=Binario de
reforco automatico

P2.6.2 Optimizacao U/f 0 1 0 109

0 = Linear

1 = Quadratica

0 3 0 108 |2 =Programavel
3 =Linear com
otim. de fluxo

Selecao de razao

P2.6.3 U/t

Ponto de enfra-
P2.6.4 quecimento do 8.00 320.00 Hz 50.00 602
campo

Tensao no ponto
P2.6.5 de enfraqueci- 10.00 200.00 % 100.00 603
mento do campo

Frequéncia do
P2.6.6 ponto médio da 0.00 P2.6.4 Hz 50.00 604
curva de U/f

Tensao do ponto

P2.6.7 médio da curva de 0.00 100.00 % 100.00 605
u/t
Tens3o de saida
P2.6.8 em frequéncia 0.00 40.00 % Varia 606
zero
P2.6.9 Frequéncia de 1 Varia kHz Varia 601

comutacao
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Tabela 40: Parametros de controle do motor, G2.6

Indice

Parametros

Controlador de

Unidad
e

Descricao

0 = Nao usado
1 = Usado (sem

P2.6.10 - 0 2 1 607  [rampa)
sobretensao
2 =Usado (com
rampa
P2 6.11 Controlado~r de 0 1 1 408 0 = Nao usado
subtensao 1 = Usado
P2.6.12 Queda de carga 0.00 100.00 % 0.00 620
P2.6.13 Identification 0 1/2 0 631
Grupo de parametros de loop fechado 2.6.14
Po.6.141 |COrrentedemag- | q4q | 5, A 0.00 612
netizacao
Ganho P de con-
P2.6.14.2 trole de veloci- 1 1000 30 613
dade
Tempo | de con-
P2.6.14.3 trole de veloci- 0.0 3200.0 ms 30.0 614
dade
P2.6.145 | Compensacdode | a4 | 309 0g % 0.00 626
aceleracao
P2.6.14.6 |Alustedeescorre- | g 500 % 100 619
gamento
Corrente de mag-
P2.6.14.7 | netizacao na par- 0,00 IL A 0.00 627
tida
P2.6.14.8 |empo de magne- 0 60000 ms 0 628
tizacao na partida
Tempo de veloci-
P2.6.14.9 : 0 32000 ms 100 615
dade 0 na partida
Tempo de veloci-
P2.6.14.10 0 32000 ms 100 616
dade 0 na parada
0 = Nao usado
1 =Memoria de
torque
P2 6.14.11 Torque de~|n|C|al|- 0 3 0 621 2 = Referéncia de
zacao torque

3 =Torque de inici-
alizacao para
frente/tras
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Tabela 40: Parametros de controle do motor, G2.6

indice Parametros in. AX. Unidad

Descricao
e

Torque de iniciali- 0
P2.6.14.12 zacao FRENTE -300.0 | 300.00 % 0.0 633

P2.6.14.13 Torque de iniciali-

. - 0,
zacio TRAS 300.0 300.0 %o 0.0 634

Tempo de filtra-
P2.6.14.15 | gem do codifica- 0.0 100.0 ms 0.0 618
dor

P2 6.14.17 Ganho P de con-

0.00 100.00 % 40.00 617
trole de corrente

Grupo de parametros de identificacao 2.6.15

p2.615.1 | Fassodeveloci- | g5, 50.0 % 0.0 1252
dade
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5.4.8 PROTECOES (TECLADO DE CONTROLE: MENU M2 -> G2.7

Tabela 41: Protecoes, G2.7

indice Parametros in. AX. Unidad Descricao
e
0 = Sem resposta
1 = Aviso
2 = Aviso + Fre-
quéncia anterior
Resposta a falha 3 = Aviso+FreqgPre-
P2.7.1 de referéncia de 4 0 5 4 700 |def2.7.2
mA 4 = Falha, acel. de
parada para 2.4.7
5 = Falha, parada
por desaceleracao
natural
Frequéncia de
P2.7.2 |falha de referéncia 0.00 P2.1.2 Hz 0.00 728
de 4 mA
P2 73 Resposta da falha 0 3 2 701 0= Sem resposta
externa 1 = Aviso
2 = Falha, acel. de
parada para 2.4.7
P27 4 Supervisao de 0 3 0 730 3 = Falha, parad?
fases de entrada por desaceleracao
natural
0 = Falha armaze-
P27 5 Resposta a failha 0 1 0 797 nada no~h|stor|co
de subtensao Falha ndo armaze-
nada
P27 6 Superwsao’ de fase 0 3 2 702 0= Sem resposta
de saida 1 = Aviso
2 = Falha, acel. de
Protecao contra parada para 2.4.7
P2.7.7 falha de aterra- 0 3 2 703 3 = Falha, parada
mento por desaceleracao
natural
P27 8 Protecao térmica 0 3 2 704
do motor
Fator de tempera-
P2.7.9 tura ambiente do -100.0 100.0 % 0.0 705
motor
Fator de arrefeci-
pp.7.q0 | Mmentodomotor g4 ] ysag | g 400 706
em velocidade
zero
Constante de
P2.7.11 | tempo térmica do 1 200 min. Varia 707
motor
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Tabela 41: Protecoes, G2.7

indice Parametros in. AX. Unidad Descricao
e
p2.7.12 | LooP de trabalho 0 150 % 100 708
do motor
0 = Sem resposta
1 = Aviso
Protecio de 2 = Falha, acel. de
P2.7.13 aréda 0 3 1 709 |parada para 2.4.7
P 3 = Falha, parada
por desaceleracao
natural
p2.7.14 | Correntedeesto- g a5 1 oy A 1H 710
lagem
pp7.15 | Limitedetempo oy g ) qon00 | s 15.00 71
de estolagem
pp.7.16 |Limitedefrequén- i, g P2.1.2 Hz 25.0 712
cia de estolagem
0 = Sem resposta
1 = Aviso
Protecao contra 2= Falha, acel. de
P2.7.17 subcar 3 0 3 0 713  |parada para 2.4.7
9 3 = Falha, parada
por desaceleracao
natural
Torque fnom na 0
P2.7.18 SUBIDA 10.0 150.0 %o 50.0 714
p2.7.19 | SUBIDACarga de 5.0 150.0 % 10.0 715
frequéncia zero
Limite de tempo
P2.7.20 |de protecao contra 2.00 600.00 s 20.00 716
subcarga
0 = Sem resposta
1 = Aviso
Resposta a falha 2= Falha, acel. de
P2.7.21 P . 0 3 2 732 |parada para 2.4.7
de termistor
3 = Falha, parada
por desaceleracao
natural
P2 7 99 Respo;ta a falha 0 3 2 733 Consulte P2.7.21
de fieldbus
P2.793 Resposta a falha 0 3 2 734 Consulte P2.7.21
de slot
NuUmero de entra-
P2.7.24 das PT100 0 5 0 739
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Tabela 41: Protecoes, G2.7

indice Parametros in. AX. Unidad |Padrao Descricao

0 = Sem resposta
1 =Aviso
Resposta a falha 2 = Falha, acel. de
P2.7.25 0 3 0 740 |parada para 2.4.7
PT100
3 = Falha, parada
por desaceleracao
natural
p2.7.26 | Hmitedeaviso | 3545 1 2900 oC 120.0 741
PT100
Limite de falha o
P2.7.27 PT100 -30.0 200.0 C 130.0 742
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5.4.9 PARAMETROS DE REINICIO AUTOMATICO (TECLADO DE CONTROLE: MENU M2 ->
G2.8)

Tabela 42: Parametros de partida automatica, G2.8

Indice Parametros in. AX. Descricao

P2.8.1 Tempo de espera 0.10 10.00 s 0.50 717

Tempo para ten-

P2.8.2 tativas

0.00 60.00 s 30.00 718

0= Rampa

1 = Partida dina-
P2.8.3 Funcao de partida 0 2 0 719  |mica

2 =De acordo com
P2.4.6

Numero de tenta-
tivas apos aciona-
mento por sub-
tensao

P2.8.4 0 10 0 720

Numero de tenta-

tivas apos aciona-

mento por sobre-
tensao

P2.8.5 0 10 0 721

NuUmero de tenta-
tivas ap6s aciona-
mento por sub-
tensao

P2.8.6 0 3 0 722

Numero de tenta-

tivas apos aciona-

mento de referén-
ciade 4 mA

P2.8.7 0 10 0 723

NiUmero de tenta-
tivas apos aciona-
P2.8.8 mento por falha 0 10 0 726
de temperatura
do motor

NiUmero de tenta-
tivas apos aciona-
mento por falha
externa

P2.8.9 0 10 0 725

NuUmero de tenta-
tivas apds aciona-
mento por falha
de subcarga

P2.8.10 0 10 0 738
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5.4.10 CONTROLE DE TECLADO (TECLADO DE CONTROLE: MENU M3)

Os parametros para a selecao do local de controle e direcao no teclado estao listados abaixo.
Consulte o menu de controle do teclado no Manual do Usuario do produto.

Tabela 43: Parametros de controle do teclado, M3

indice Parametros in. AX. Unidad |Padrao Descricao

1=Terminal de

E/S
P3.1 Local de controle 1 3 1 125 9 = Teclado
3 =Fieldbus
P3.2 Referéncia do P2.1.1 | P2.1.2 Hz 0.00
teclado
P3.3 Direcao (no 0 1 0 123
teclado)
P3.4 Referéncia de PID 0.00 100.00 % 0.00 167
P3.5 REfere”‘;a dePID | 500 | 100.00 % 0.00 168
0 = Funcao limi-
tada do botao de
- parada
R3.4 Botao de parada 0 1 1 114 1 = Botdo de
parada sempre ati-
vado

5.4.11 MENU DO SISTEMA (TECLADO DE CONTROLE: MENU Mé)

Para obter informacdes sobre parametros e funcdes relacionados ao uso geral do conversor
de frequéncia, como selecao de aplicacao e idioma, conjuntos de parametros personalizados
ou informacoes sobre hardware e software, consulte o Manual do Usuario do produto.

5.4.12  PLACAS EXPANSORAS (TECLADO DE CONTROLE: MENU M7

O menu M7 mostra as placas expansoras e opcionais conectadas a placa de controle e
informacdes relacionadas as placas. Para obter mais informacoes, consulte o Manual do
Usuario do produto.
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6 APLICATIVO DE CONTROLE MULTIFINALIDADE

6.1 INTRODUCAO
Selecione o Aplicativo de controle multipasso no menu Mé na pagina S6.2.

O Aplicativo de controle multipasso oferece uma vasta gama de parametros para motores de
controle. Ele pode ser usado para varios tipos de processos onde uma ampla flexibilidade de
sinais de E/S é necessaria e controle de PID ndo é necessario (se vocé precisar de funcoes
de controle de PID, use o Aplicativo de controle de PID ou o Aplicativo de controle de bombas
e ventiladores).

A referéncia de frequéncia pode ser selecionada, por exemplo, das entradas analdgicas,
controle de joystick, potenciometro do motor e de uma funcao matematica das entradas
analdgicas. Também ha parametros para comunicacao Fieldbus. Velocidades multipasso e
velocidade de jogging também podem ser selecionadas se entradas digitais forem
programas para essas funcoes.

« As entradas digitais e todas as saidas sao livremente programaveis e a aplicacao é
compativel com todas as placas de E/S.

Funcoes adicionais:

« Selecao de faixa de sinal da entrada analdgica

« Duas supervisoes de limite de frequéncia

» Supervisao de limite de torque

«  Supervisao de limite de referéncia

* Programacao de rampa em S e rampas de segundos

« Partida/Parada programavel e ldgica reversa

* Freio-DC no inicio e parada

« Trés areas de frequéncia proibidas

« Curvade U/f programével e frequéncia de comutacao

* Reinicio automatico

« Protecao térmica do motor e contra estolagem: completamente programavel; desligada,
aviso, falha

* Protecao contra subcarga do motor

« Supervisao de fase de entrada e saida

» Histerese do joystick

* Funcao de suspensao
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Funcoes NXP:

» Funcoes de limite de poténcia

« Diferentes limites de poténcia para lado do motor e gerador

* Funcao Seguidor de mestre

» Diferentes limites de torque para lado do motor e gerador

» Entrada do monitor de resfriamento para unidade de troca de calor

* Aentrada de monitoramento do freio e o monitor de corrente real para fechamento
imediato do freio.

* Ajuste de controle de velocidade separado para diferentes velocidades e cargas

« Duas referéncias diferentes da funcao de avanco incremental

« Possibilidade de conectar os dados de processo FB a qualquer parametro e alguns
valores de monitoramento

« Parametro de identificacao pode ser ajustado manualmente

Os parametros do Aplicativo de controle multifinalidade sao explicados no Capitulo 9
Descricao de parametros deste manual. As explicacoes estao organizadas de acordo com o
numero de ID individual do parametro.
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6.2

CONTROLE E/S

Potencidmetro de OPTA1

referéncia, 1-10 kQ
Terminal | Sinal Descric&o

\ _ _I 1 | | +10 V | | Saida de referéncia | |Tenséo para potenciémetro, etc.|
| —
Entrada analdgica 1 Referéncia de frequéncia
| \‘ ----- 2 All+ Faixa de tensdo 0—10 VCC | | 40 e o analc’)qica 1
Programavel (P2.1.11) 9
————— Terra para referéncia
3 All- Terra de E/S e controles
4 Al2+ L.
Entrada analégica 2 Referéncia de frequéncia
Faixa de corrente da entrada analdgica 2
5 AI2- 0—20 mA
6 |[+24V o | |saida de tensdo de controld [Tenso para chaves, etc. méx 0,1 A
| 7 | | GND ® | |Terra de E/S | herra para referéncia e controle*
________ Partida no sentido horario - ;
1 8 | [DINI | e e e 0ol 0639 1.y Contato fechado = partida para frentp
-------- 1 9 |[DIN2 | |R min reversao de partida = 5 kg| [Contato fechado = partida para tras |
________ .I 10 | | DIN3 | Reset de falha Sop;:égggcg?gg (borda de elevagao)l
| 11 | [CMA | lcomum para DIN 1—DIN 3] [Conecte a GND ou +24 V|
jmmmmmmmmm - -I 12 | | +24V @ | | Saida de tensdo de controle| |Tenséo para chaves (consulte #61
1
! R -I 13 | | GND [ ] | |Terra de E/S | |Terra para referéncia e controles |
1
! ! 3 i ioqqgi Contato aberto = referéncia de E/S
:_ _/ L 14 DIN4 Seledio d? velocidade de jogging Contato fechado = Velocidade de
| ': Programavel (G2.2.7) jogging ativa
1 =
L ? SRR {15 | [oms | (FResems ., et Fote = S T
: L Selegdo de tempo de acel./desacel. | Contato aberto = P2.1.3 e P2.1.4
r : 16 DIN6 Programavel (G2.2.7) gnFlsz‘s‘(.)‘thnr;tits%fechado =P2.4.3.
| | 17 | | CMB | | Comum para DIN4—DIN6 | |Conecte a GND ou +24 V |
1
1
: 1 18 | [aoa1+ | | saida analegica 1 Faixa 0—20 mA/R ,
| Freqliiéncia de saida max. 500 Q
X .4 19 | | AOAl- ° Programavel (P2.3.5.2) )
1
Saida digital Coletor aberto, I<50 mA
20 DOA1 PRONTO ! !

Programavel (G2.3.3) Us48 VCC

OPTA2 / OPTA3

*)

21 RO1 Saida de relé 1
22 RO1 7 RUN
Programavel
23 RO1 — (G2.3.3)
24 RO2 7 Saida de relé 2
FALHA
25 RO2 Programavel
26 RO2 — (G2.3.3)

Fig. 16: Exemplo de conexdo e configuracao de E/S padrao do aplicativo de controle
multifinalidade
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*) A placa opcional A3 ndo possui terminal para contato aberto em sua segunda saida de relé
(o terminal 24 estd ausente).

INDICACAO!
consulte as selecoes de jumpers abaixo. Mais informacoes no Manual do Usuario
do produto.

Bloco de jumpers X3:
Aterramento de CMA e CMB

e®| CMB conectado a GND
ee] CMA conectado a GND

e@® | CMB isolado de GND
e@® | CMA isolado de GND

° CMB e CMA conectados juntos
internamente, isolados de GND

= Padrdo de fabrica

Fig. 17: Selecoes de jumpers
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6.3 LOGICA DO SINAL DE CONTROLE NO APLICATIVO DE CONTROLE
MULTIFINALIDADE
3.2 Referéncia de teclado— T 2.1.11 Referéncia de E/S
! 1= 2.1.12 Referéncia de controle de teclado
i il 2.1.13 Referéncia de controle de fieldbus
! i 1 ]2.1.15 Velocidade predefinida 1
DIN# @lmemmmmmmmeee E i i ...2.1.21 Velocidade predefiqidé 7
. ' i - 2.1.14 Referéncia de
DIN# g elocidade predefi oI velocidade de jogging
Velocidade predefi
DIN# ®efscidade pradefibi
DIN# @ === ! :43.1 Local de controle
Al# ® ; :
Al# ® - :

DIN# i i L
®—-—1Potencidmetrd | i Referéncia de
®—-—1motorizado o ! i frequéncia interna

DIN# «— ! — e |

e |
—e | i
——e o~ i
Bot&o Reset i ®
L|{Referéncia de fieldbus BotGes : o) S
Iniciar/Parar de fieldbus Iniciar/Parar E OO
Dire¢&o de fieldbus |
Partida no sentido horario Iniciar/Parar] E i i
DIN# @t partida/Parada - Partida/Parada interna
DIN# ® programavel o !
%niciar rev,ersgo e logica reversa_| i
programave Reverter| i PR
[3.3 Direcgo do teclado | - ) Reversao interna
DIN# & Entrada de reset de falha | >1 ReLde‘:aJha interna
(programavel)

Fig. 18: Ldgica do sinal de controle do Aplicativo de controle multifinalidade

6.4 APLICATIVO DE CONTROLE MULTIFINALIDADE - LISTAS DE PARAMETROS

6.4.1 VALORES DE MONITORAMENTO (TECLADO DE CONTROLE: MENU M1)

Os valores de monitoramento sdo os valores reais dos parametros e sinais, bem como os
status e as medicdes. Valores de monitoramento marcados com asterisco (*) podem ser
controlados do fieldbus.
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Tabela 44: Valores de monitoramento, conversores NXS

indice Valor de Descricao
monitoramento ’
V1.1 Freqiiéncia de saida Hz 1
V1.2 ReferénAcia Fie fre- Hy 95
quéncia
V1.3 Velocidade do motor rpm 2
V1.4 Corrente do motor A 3
V1.5 Torque do motor % 4
V1.6 Poténcia do motor % 5
V1.7 Tensao do motor \% 6
ne | emedaroce |V 7
V1.9 Temperatura da uni- oC 8
dade
Vv1.10 Temperatura do % 9
motor
V1.11 Entrada analdgica 1 V/mA 13
V1.12 Entrada analdgica 2 V/mA 14
V1.13 DIN1,2,3 15
V1.14 DIN 4,5, 6 16
V1.15 Saida analdgica 1 V/mA 26
V1.16 Entrada analdgica 3 V/mA 27
V1.17 Entrada analdgica 4 V/mA 28
V1.18 Referéncia de torque % 18
V119 Temperatura max. oc 42
do sensor
G1.20 Itens de multimoni-
toramento
V1.21.1 Current A 1113
V1.21.2 Torque % 1125
V1.21.3 Tensao CC \% L4
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Tabela 44: Valores de monitoramento, conversores NXS

Valor de

indice monitoramento Descricao
V1214 Palavra de status 43 g;[?;u’cl;-Tabela 53 Contedudo da palavra de status da
V1.21.5 Histérico Falhas 37
V1.21.6 Corrente motor A 45
V1.21.7 Aviso 74
V1.21.8 Temp. do sensor 1 °C 50
V1.21.9 Temp. do sensor 2 °C 51
V1.21.10 Temp. do sensor 3 °C 52
V1.21.25 Temp. do sensor 4 °C 69
V1.21.26 Temp. do sensor 5 °C 70
V1.21.27 Temp. do sensor 6 °C 71
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Tabela 45: Valores de monitoramento, conversores NXP

Valor de -
- Descricao
monitoramento ’
V1.1 Freqiiéncia de saida Hz 1
V1.2 ReferenAC|a Fie fre- Hy 95
quéncia
V1.3 Velocidade do motor rpm 2
V1.4 Corrente do motor A 3
V1.5 Torque do motor % 4
V1.6 Poténcia do motor % 5
V1.7 Tensao do motor \Y 6
Tensao do circuito
vis intermediario CC v 7
V1.9 Temperatura da uni- oC 8
dade
Vv1.10 Temperatura do % 9
motor
V1.1 * Entrada analdgica 1 V/mA 13
V112 * Entrada analdgica 2 V/mA 14
V1.13 DIN1,2,3 15
V1.14 DIN 4,5, 6 16
V1.15 Saida analdgica 1 V/mA 26
V1.16 * Entrada analdgica 3 V/mA 27
V1.17 * Entrada analdgica 4 V/mA 28
V1.18 Referéncia de torque % 18
V119 Temperatura max. co 42
do sensor
Itens de multimoni-
G1.20 toramento
V1.21.1 Current A 1113
V1.21.2 Torque % 1125
V1.21.3 Tensao CC \% L4
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Tabela 45: Valores de monitoramento, conversores NXP

Valor de

. Descricao
monitoramento ’
V1214 Palavra de status 43 Consu.lte Tabela 53 Conteudo da palavra de status
da aplicacao.
V1215 Frequgnua do codi- Hy 1124
ficador 1
V1.21.6 Loops do eixo r 1170 Consulte ID1090
V1.21.7 Angulo do eixo Deg 1169 Consulte ID1090
V1.21.8 Temp. do sensor 1 °C 50
V1.21.9 Temp. do sensor 2 °C 51
V1.21.10 Temp. do sensor 3 °C 52
V1.21.11 Frequgnua do codi- Hz 53
ficador 2
V12112 P05|gao.albsoluta do 54
codificador
Rotacoes absolutas
V12113 do codificador 55
V12114 Status de execucao 49
deID
V1.21.15 PolePairNumber 58
V1.21.16 Entrada analdgica 1 % 59
V1.21.17 Entrada analdgica 2 % 60
V1.21.18 * | Entrada analdgica 3 % 61
V1.21.19 * | Entrada analdgica 4 % 62
V1.21.20 Saida analdgica 2 % 31
V1.21.21 Saida analégica 3 % 32
Loop fechado de
V1.21.22 referéncia de fre- Hz 1131
quéncia final
V1.21.23 Resposta do passo Hz 1132
V1.21.24 Poténcia de saida kW 1508
V1.21.25 Temp. do sensor 4 °C 69
V1.21.26 Temp. do sensor 5 °C 70

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANF0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




APLICATIVO DE CONTROLE MULTIFINALIDADE

VACON - 127

Tabela 45: Valores de monitoramento, conversores NXP

Valor de

. Descricao
monitoramento ’
V1.21.27 Temp. do sensor 6 °C 71
Referéncia de torque
* 0,
V1.22.1 de FB Yo 1140
V12292 % Escala de limite de % 46
FB
Referéncia do ajuste
* 0,
V1.22.3 de FB Yo 47
V1.22 4 * Saida analdgica de % 48
FB
V1.22.5 Ultima falha ativa 37
V1.22.6 Corrente do motor A 45
para FB
Consulte Tabela 47 Status das entradas digitais:
V1.22.7 Pal. status DIN 1 56 1D56 e D57
Consulte Tabela 47 Status das entradas digitais:
V1.22.8 Pal. status DIN 2 57 1D56 e 1D57
V1.22.9 Aviso 74
V1.22.10 Palavra de falha1 1172 Consulte Tabela 48 Palavra de falha 1, ID1172
V1.22.11 Palavra de falha2 1173 Consulte Tabela 49 Palavra de falha 2, ID1173
V1.22.12 Palavra de alarme 1 1174 Consulte Tabela 50 Palavra de alarme 1, ID1174
V1.23.1 Status do sistema 1601 Consulte Tabela 51 Palavra de status de SystemBus,
o SystemBus 1D1601
V1.23.2 Corrente total A 83
V1.23.3.1 Co"e”t‘éfo motor A 1616
V12332 Corrente do motor A 1605
D2
V12333 Corrente do motor A 1606
D3
V12334 Corrente do motor A 1607
D4
V1.23.4.1 Pal status D1 1615 Cons'ulte Tabela 52 Palavra de status do conversor
seguidor
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Tabela 45: Valores de monitoramento, conversores NXP

Valor de i
. Descricao
monitoramento ’

V1.23.4.2 Pal. status D2 1602 Cons.ulte Tabela 52 Palavra de status do conversor
seguidor

V1.23.4.3 Pal. status D3 1603 Cons.ulte Tabela 52 Palavra de status do conversor
seguidor

V1.23.4.4 Pal. status D4 1604 Cons.ulte Tabela 52 Palavra de status do conversor
seguidor

Tabela 46é: Status das entradas digitais: ID15 e ID16

Status de DIN1/DIN2/DIN3 Status DIN4/DIN5/DINé

b0 DIN3 DINé
b1 DIN2 DINS
b2 DIN1 DIN4
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Tabela 47: Status das entradas digitais: ID56 e ID57

Pal. status DIN 1 Pal. status DIN 2

b0 DIN: A1 DIN: C.5
b1 DIN: A.2 DIN: C.6
b2 DIN: A3 DIN: D.1
b3 DIN: A.4 DIN: D.2
b4 DIN: A5 DIN: D.3
b5 DIN: A.6 DIN: D.4
bé DIN: B.1 DIN: D.5
b7 DIN: B.2 DIN: D.6
b8 DIN: B.3 DIN: E.1
b9 DIN: B.4 DIN: E.2
b10 DIN: B.5 DIN: E.3
b11 DIN: B.6 DIN: E.4
b12 DIN: C.1 DIN: E.5
b13 DIN: C.2 DIN: E.6
b14 DIN: C.3

b15 DIN: C.4
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Tabela 48: Palavra de falha 1, ID1172

Falha Comentario

b0 Sobrecorrente ou IGBT F1, F31, F41
b1 Sobretensao F2

b2 Subtensao F9

b3 Motor parado F15

b4 Falha a terra F3

b5 Subcarga do motor F17

b6 Superaquecimento do conversor F14

b7 Superaquecimento do motor F16, F56, F29, F65
b8 Fase de entrada F10

b11 Controle de teclado ou PC F52
b12 Fieldbus F53
b13 SystemBus F59
b14 Slot F54
b15 4 mA F50

Tabela 49: Palavra de falha 2, ID1173

Falha Comentario

b2 Codificador F43
b4

o] Externa F51
b9 IGBT F31, F41
b10 Freio F58
b14 Chave principal aberta Fé4
b15
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Tabela 50: Palavra de alarme 1, ID1174

Aviso Comentario

b0 Motor parado W15
b1 Superaquecimento do motor W16, W29, W56, W65
b2 Subcarga do motor W17
b3 Perda da fase de entrada W10
b4 Perda da fase de saida W11
b8 Aviso de superaquecimento de conversor W14
b9 Entrada analdgica < 4 mA W50
b10 Nao usado

b13 Nao usado

b14 Freio mecanico W58
b15 Falha/Aviso de teclado ou PC W52
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Tabela 51: Palavra de status de SystemBus, ID1601

Falso Verdadeiro

b0 Reservado

b1 Conversor 1 pronto

b2 Conversor 1 em funcionamento
b3 Falha do conversor 1

b4 Reservado

b5 Conversor 2 pronto

b6 Conversor 2 em funcionamento
b7 Falha do conversor 2

b8 Reservado

b9 Conversor 3 pronto

b10 Conversor 3 em funcionamento
b11 Falha do conversor 3

b12 Reservado

b13 Conversor 4 pronto

b14 Conversor 4 em funcionamento
b15 Falha do conversor 4
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Tabela 52: Palavra de status do conversor seguidor

Falso Verdadeiro

b0 Fluxo ndo pronto Fluxo pronto (>90%)

b1 Nao no estado Pronto Pronto

b2 Nao em funcionamento Em funcionamento

b3 Sem falha Falha

b4 Estado da chave de carga
b5

b6 Funcionamento desativado Ativar funcionamento

b7 Sem aviso Aviso

b8

b9

b10

b11 Sem freio de CC Freio de CC ativo

b12 Sem solicitacdo de funcionamento Solicitacao de funcionamento
b13 Sem controles de limite ativos Controle de limite ativo
b14 Controle de freio externo DESATIVADO Controle de freio externo ATIVADO
b15 Pulsacao

A Palavra de status da aplicacao combina diferentes status de conversores em uma palavra
de dados (consulte Palavra de status do Valor de Monitoramento V1.21.4). A Palavra de
status estara visivel no teclado somente no aplicativo multifinalidade. A Palavra de status de
qualquer outra aplicacao pode ser lida com o software para PC NCDrive.
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Tabela 53: Conteudo da palavra de status da aplicacao

Aplicacao
Palavra de Loc/Rem Multipasso
status
b1 Pronto Pronto Pronto Pronto Pronto Pronto
b2 Funciona- Funciona- Funciona- Funciona- Funciona- Funciona-
mento mento mento mento mento mento
b3 Falha Falha Falha Falha Falha Falha
b4
Sem EMStop
b5 (NXP)
b Permitir fun- | Permitir fun- | Permitir fun- | Permitir fun- | Permitir fun- | Permitir fun-
cionamento cionamento cionamento cionamento cionamento cionamento
b7 Aviso Aviso Aviso Aviso Aviso Aviso
b8
b9
b10
b11 Freio de CC Freio de CC Freio de CC Freio de CC Freio de CC Freio de CC
Solicitacao de | Solicitacao de | Solicitacao de | Solicitacao de | Solicitacao de | Solicitacao de
b12 funciona- funciona- funciona- funciona- funciona- funciona-
mento mento mento mento mento mento
Controle de Controle de Controle de Controle de Controle de Controle de
b13 o o o o o o
limite limite limite limite limite limite
b14 Contrqle de Aux 1
freio
b15 Local B esta PID ativo Aux 2
ativo
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6.4.2 PARAMETROS BASICOS (TECLADO DE CONTROLE: MENU M2 -> G2.1)

Tabela 54: Parametros basicos G2.1

indice Parametros in. AX. Unidad Descricao
e
P2.1.1 Freg. min. 0.00 P2.1.2 Hz 0.00 101
P2.1.2 Frequéncia méx. P2.1.1 320.00 Hz 50.00 102
p2.13 | Tempodeacele- 0.1 3000.0 s 3.0 103
racao 1
pp.14 |1empodedesace- |4 3000.0 s 3.0 104
leracao 1
p2.1.5 Limite de corrente Varia Varia A 0.00 107
NX2: 230
Tenes - v
P2.1.6* ensaonomina 180 690 v NX5: 400 110
do motor Vv
NX6: 690
v
pa.1.7+ |Frequéncianomi- | g5 | 5904 Hz 50.00 111
nal do motor
pp.1g+ | Velocidade nomi- 24 20000 | rpm 1440 112
nal do motor
p2.1.9+ |Correntenominal f . Varia A 5.40 113
do motor
P2.1.10 | Cos phido motor | 0.30 1.00 0.85 120
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Tabela 54: Parametros basicos G2.1

indice Parametros Unidad Descricao
e
0=AN
1=AI2
2=Al1+AI2
3=AlI1-Al2
4 = AlI2-Al
5 = Al1xAI2
6 = Joystick Al1
7 = Joystick Al2
8 = Teclado
9 = Fieldbus
10 = Potenciome-
P2.1.11 | Referéncia de E/S 0 15/16 0 117  |tro motorizado
11 =Al1, Al2
minimo
12 = Al1, AI2
maximo
13 = Frequéncia
max.
14=Selecao de
Al/AI2
15 = Codificador 1
16 = Codificador 2
(somente NXP)
0=AN
1=AI2
2=Al1+AI2
Referéncia de 2 _ ﬁ:;:ﬁ:%
P2.1.12 controle de 0 9 8 121
teclado 5 =A”XA.|2
6 = Joystick Al1
7 = Joystick Al2
8 = Teclado
9 = Fieldbus
Referéncia de Consulte P2.1.12
P2.1.13 controle de field- 0 9 9 122
bus
Referéncia de Consulte ID413 no
P2.1.14 | velocidade de jog- 0.00 P2.1.2 Hz 5.00 124 |Capitulo ¢ Descri-
ging cdo de pardmetros.
pp.q.15 | Velocidadeprede- | g 44 | o) Hz 10.00 105
finida 1
po.1.16 |Velocidadeprede- |44 | by gy Hz 15.00 106
finida 2
pp.q.17 |Velocidadeprede- | q4q | o) Hz 20.00 126
finida 3
pp.1.1g |Velocidadeprede- |44 | o) Hz 25.00 127
finida 4
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Tabela 54: Parametros basicos G2.1

indice Parametros in. AX. Unidad Descricao
e
p2.1.19 |Velocidadeprede- | 4 o, P2.1.2 Hz 30.00 128
finida b
p2.1.20 |Velocidadeprede- | 4 o, P2.1.2 Hz 40.00 129
finida 6
pp.121 |Velocidadeprede- | 4 o, P2.1.2 Hz 50.00 130
finida 7

* = 0 valor do parametro somente podera ser alterado apo6s FC ser interrompido.
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6.4.3 SINAIS DE ENTRADA

Tabela 55: Configuracées basicas [Teclado de controle: Menu M2 -> G2.2.1)

Parametros in. AX. Descricao
Logic=0
Sinal ctrl 1 = Partida
para frente
Sinal ctrl 2 = Partida
reversa
Logic=1
Sinal ctrl 1 = Partida/
Parada
Sinal Ctrl 2 = Rever-
sao
Logic =2
Sinal ctrl 1 = Partida/
Parada
Sinal ctrl 2 = Ativar
funcionamento
Logic=3
Sinal ctrl 1 = Pulso
de partida (borda)
Sinal ctrl 2 = Pulso
P2.2.1.1 | Selecao de légica de parada
ok de partida/parada 0 7 0 300 Logic=4
Sinal Ctrl 1 = Iniciar
Sinal de controle 2 =
Potenciometro do
motor PARA CIMA
Logic=5
Sinal ctrl 1 = Pulso
para frente (borda)
Sinal ctrl 2 = Pulso
para tras (borda)
Logic=6
Sinal ctrl 1 = Pulso
de partida (borda)
Sinal ctrl 2 = Pulso
reverso
Logic=7
Sinal ctrl 1 = Pulso
de partida (borda)
Sinal ctrl 2 = Ativar
pulso
P2219 Tempo de rampa
o do potenciometro 0.1 2000.0 Hz/s 10.0 331
motorizado
Reset da memoria 0 = Sem reset
P2 213 de referéncia da 1 = Reseta se parado
o frequéncia do 0 2 1 367 |oudesligado
potencidmetro do 2 = Resetar se desli-
motor gado
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Tabela 55: Configuracées basicas (Teclado de controle: Menu M2 -> G2.2.1)

Parametros in. AX. Descricao

0 = Nao usado

1=AI

P. 2=AI2
2.2.1.4 Ajustar entrada 0 5 0 493 [3=AI3
** 4=Al4

5 = Fieldbus (con-
sulte o grupo G2.9)

P2.2.1.5 Ajustar minimo 0.0 100.0 % 0.0 494

P2.2.1.6 | Ajustar maximo 0.0 100.0 % 0.0 495

** = 0 valor do parametro somente podera ser alterado apds FC ser interrompido.
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Tabela 56: Entrada analdgica 1 (Teclado de controle: Menu M2 -> G2.2.2]

Parametros in. AX. a Descricao

P2.2.2.1 Selecao de sinal

o o 0.1 E.10 A1 377

Tempo de filtro de

P2.2.2.2 Al

0.00 320.00 s 0.10 324

0=0a10V(0-20

mA**]

Faixa de sinal de 1=2210V{4a20

pP2.2.2.3 Al 0 3 0 320 mA**)
2=-10V...+10 v*

3 = Intervalo per-

sonalizado *

Configuracao
P2.2.2.4 |minima personali- | -160.00 | 160.00 % 0.00 321
zada Al1

Configuracao
P2.2.2.5 | maxima persona- | -160.00 | 160.00 % 100.00 322
lizada Al1

Escala de referén-
P2.2.2.6 cia Al1, valor 0.00 320.00 Hz 0.00 303
minimo

Escala de referén-
P2.2.2.7 cia Al1, valor 0.00 320.00 Hz 0.00 304
maximo

Histerese de joys-

0,
P2.2.2.8 A 0.00 20.00 % 0.00 384
Limite de suspen-

P2.2.2.9 S 0.00 | 100.00 % 0.00 385
sao Al1

p2.2.2.10 |Atrasedesuspen-| a5 | 35009 s 0.00 386
sao Al1

p2.22.11 | Compensacaode | 14444 | 40000 % 0.00 165

joystick Al1

* = Lembre-se de posicionar os jumpers do bloco X2 de forma correspondente. Consulte o
Manual do Usuario do produto.

** = Apliqgue 0 método Terminal to Function (TTF) a esses pardmetros (consulte o Capitulo
9.9 Principio da programacdo “Terminal to function” [TTF))
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Tabela 57: Entrada analdgica 2 (Teclado de controle: Menu M2 -> G2.2.3]

Parametros in. AX. a Descricao

P2.2.3.1 Selecao de sinal

o o 0.1 E.10 A2 388

Tempo de filtro de
Al2

0 = Sem filtragem

P2.2.3.2 0.00 320.00 s 0.10 329

0=0a10V(0-20

mA**]

Faixa de sinal de 1=2210V{4a20

pP2.2.3.3 A2 0 3 1 325 mA**)
2=-10V...+10 v*

3 = Intervalo per-

sonalizado *

Configuracao
P2.2.3.4 |minima personali- | -160.00 | 160.00 % 20.00 326
zada Al2

Configuracao
P2.2.3.5 | maxima persona- | -160.00 | 160.00 % 100.00 327
lizada Al2

Escala de referén-
P2.2.3.6 cia Al2, valor 0.00 320.00 Hz 0.00 393
minimo

Escala de referén-

P2.2.3.7 cia Al2, valor 0.00 | 320.00 Hz 0.00 394
maximo
Histerese de joys-
P2.2.3.8 . 0.00 20.00 % 0.00 395
tick Al2
Limite de suspen-
P2.2.3.9 ¢ 0.00 100.00 % 0.00 396
sao Al2
p2.2.3.10 |Atrasedesuspen- |44 | 596 s 0.00 397
sdo Al2
p2.2.3.11 | Compensacaode | 444 56 | 410009 % 0.00 166

joystick Al2

* = Lembre-se de posicionar os jumpers do bloco X2 de forma correspondente. Consulte o
Manual do Usuario do produto.

** = Apliqgue 0 método Terminal to Function (TTF) a esses pardmetros (consulte o Capitulo
9.9 Principio da programacdo “Terminal to function” [TTF))
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Tabela 58: Entrada analdgica 3 (Teclado de controle: Menu M2 -> G2.2.4]

Parametros in. AX. a Descricao

P2.2.4.1 Selecao de sinal

- 3 0.1 E.10 0.1 141

Tempo de filtro de
Al3

0 = Sem filtragem

P2.2.4.2 0.00 320.00 s 0.00 142

0=0a10V(0-20

mA**]

Faixa de sinal de 1=2210V{4a20

P2.2.4.3 A3 0 3 0 143 mA**)
2=-10V...+10 v*

3 = Intervalo per-

sonalizado *

Configuracao
P2.2.4.4 |minima personali- | -160.00 | 160.00 % 0.00 144
zada Al3

Configuracao
P2.2.4.5 | maxima persona- | -160.00 | 160.00 % 100.00 145
lizada Al3

Inversao de sinal 0 = Nao invertido
P2.2.4.6 Al3 0 ! 0 151 1 = Invertido

* = Lembre-se de posicionar os jumpers do bloco X2 de forma correspondente. Consulte o
Manual do Usuario do produto.

** = Aplique 0 método Terminal to Function (TTF) a esses pardmetros (consulte o Capitulo
9.9 Principio da programacdo "Terminal to function” (TTF))

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANF0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




APLICATIVO DE CONTROLE MULTIFINALIDADE VACON - 143

Tabela 59: Entrada analdgica 4 (Teclado de controle: Menu M2 -> G2.2.5]

Parametros in. AX. a Descricao

P2.2.5.1 Selecao de sinal

- d 0.1 E.10 0.1 152

Tempo de filtro de
Al4

0 = Sem filtragem

P2.2.5.2 0.00 320.00 s 0.00 153

0=0a10V(0-20
mA**]
. . 1=2a10V(4a20
p2253 | Faixa dEIZ'”al de 0 3 1 154 | mA*)
2=-10V...+10 V*
3 = Intervalo per-
sonalizado *

Configuracao
P2.2.5.4 |minima personali- | -160.00 | 160.00 % 20.00 155
zada Al4

Configuracao
P2.2.5.5 | maxima persona- | -160.00 | 160.00 % 100.00 156
lizada Al4

Inversao de sinal 0 = Nao invertido
P2.2.5.6 Al4 0 1 0 162 1 = Invertido

* = Lembre-se de posicionar os jumpers do bloco X2 de forma correspondente. Consulte o
Manual do Usuario do produto.

** = Aplique 0 método Terminal to Function (TTF) a esses pardmetros (consulte o Capitulo
9.9 Principio da programacdo "Terminal to function” (TTF))
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Tabela 60: Entrada analdgica livre, selecdo de sinal [Teclado: Menu M2 -> G2.2.6)

Parametros in. AX. a Descricao

0 = Nao usado

1=Al
2=AI2
Escala do limite 3=AI3
P2.2.6.1 de corrente 0 5 0 399 4 =Al4
5 =Escala do
limite de FB. Con-
sulte o grupo G2.9
Escala da cor- Como paréametro
P2.2.6.2 rente de frena- 0 5 0 400 P2.2.6.1. Escala de
gem de CC 0 a ID507.

Como parametro

Escala de tempos P2.2.6.1. Coloca a

P2.2.6.3 de acel/desacel 0 5 0 401 rampa ativa em
' ’ escala de 100% a
10%.
Escala do limite Como parametro
P2.2.6.4 | de supervisao de 0 5 0 402 |P2.2.6.1. Escala de
torque 0 a ID348.
Como parametro
Escala do limite P2.2.6.1. Escala de
P2.2.65 de torque 0 S 0 485 o4 (ID609 [NXS] ou
ID1287 (NXP]).

Somente conversores NXP

Escala do limite Como parametro
P2.2.6.6 de torque do 0 5 0 1087 |[P2.2.6.1. Escala de
gerador 0alD1288.
Escala do limite Como pardametro
P2.2.6.7 de poténcia do 0 5 0 179 |P2.2.6.1. Escala de
motor 0alD1289.
Escala do limite Como parametro
P2.2.6.8 de poténcia do 0 5 0 1088 |P2.2.6.1. Escala de
gerador 0 a ID1290.

Use o método de programacao TTF para todos os parametros de entrada digitais. Consulte o
Capitulo 9.9 Principio da programacdo "Terminal to function™ (TTF)
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Tabela 61: Entradas digitais (Teclado de controle: Menu M2 -> G2.2.4)

indice Parametros in. Padrao Descricao

P2.2.7.1* Sinal de partida 1 0.1 A 403 |Consulte P2.2.1.1.
P2.2.7.2* Sinal de partida 2 0.1 A2 404 |Consulte P2.2.1.1.
P2.2.7.3* Ativar funcionamento 0.1 0.2 407

P2.2.7.4* Reverso 0.1 0.1 412

P2.2.75* Velocidade predefinida 1 0.1 0.1 419  |Consulte velocidades prede-

finidas em Parametros basi-
P2.2.7.6 * Velocidade predefinida 2 0.1 0.1 420 |cos (G2.1).
P2.2.7.7 * Velocidade predefinida 3 0.1 0.1 421
Referéncia de potenciome-
*
P2.278 tro do motor DESCIDA 0.1 0.1 47
Referéncia de potenciome-
*

P2.2.7.9 tro do motor SUBIDA 01 01 418

P2.2.7.10 * Reset de falha 0.1 A3 414

P2.2.7.11 * | Falha externa (fechamento) 0.1 A5 405

P2.2.7.12* | Falha externa (abertura) 0.1 0.2 406

P2.2.7.13* | Sel. tempo acel./desacel. 0.1 A6 408

P2.2.7.14 * Ac./Desac. proibida 0.1 0.1 415

P2.2.7.15* Frenagem de CC 0.1 0.1 416

P2.2.7.16 * Velocidade de jogging 0.1 A4 413

P2.2.7.17* Selecdo de Al1/AI2 0.1 0.1 422

P227 18 * Controle de terminais de 01 01 409

E/S

P2.2.7.19 * Controle do teclado 0.1 0.1 410

P2.2.7.20 * Controle de fieldbus 0.1 0.1 411

p2.2.7.21* | Selegdo de conjunto de 0.1 0.1 496

parametros 1/2

P2 2799 % Modo de con1t/r'201e do motor 01 01 164
Somente conversores NXP

P2.2.7.23 * Monitor de resfriamento 0.1 0.2 750
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Tabela 61: Entradas digitais (Teclado de controle: Menu M2 -> G2.2.4)

indice Parametros in. Padrao Descricao
p2.2.7.24+ |  Confirmacdo de freio 0.1 0.2 1210
externo
P2.2.7.26 * | Ativar avanco incremental 0.1 0.1 532
pp.2.7.27+ | Referénciadeavanco 0.1 0.1 530
incremental 1
p2.2.7.08+ | Referénciadeavanco 0.1 0.1 531
incremental 2
P27 99 % Resetar contador do codifi- 01 01 1090
cador
P2.2.7.30 * Parada de emergéncia 0.1 0.2 1213
Consulte o Capitulo 9.2 Fun-
P2 27731 * Modo de Seguidor de mes- 01 01 1092 |60 de mestre/segutdorA
tre 2 [somente NXP] e os parédme-
tros P2.11.1-P2.11.7.
pp.2.732+ | Confirmacao de opcdo de 0.1 0.2 1209
entrada
P2 2733 % Entrada de fglha de filtro 01 01 214
ativo

cc = Contato de fechamento
oc = Contato de abertura

* = Aplique o método Terminal to Function (TTF) a esses parametros (consulte o Capitulo 9.9
Principio da programacéo "Terminal to function” (TTF)).
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6.4.4 SINAIS DE SAIDA

Tabela 62: Saida digital atrasada 1 (Teclado: Menu M2 -> G2.3.1)

indice Parametros in. AX. Unidad Descricao

(]

Selecao de sinal

*
P2.3.1.1 de saida digital 1

0.1 E.10 0.1 486

0 = Nao usado

1 =Pronto

2 = Executar

3 =Falha

4 = Falha inversa

5 = Superaqueci-
mento de FC

6 = Falha ou aviso
ext.

7 = Falha ou aviso
ref.

8 = Aviso

9 = Reversao

10 = Velocidade de
jogging selecio-
nada

11 = Na velocidade
12 = Regulador do
motor ativado

0 29 1 312 13 = Supervisao do
limite de frequén-
cia

14 = Supervisao do
limite de frequén-
cia 2

15 = Supervisao do
limite de torque
16 = Supervisao do
limite ref.

17 = Controle de
freio externo

18 = Local de con-
trole de E/S ativ.
19 = Supervisao do
limite temp. de FC
20 = Referéncia
invertida

21 = Controle de
freio ext. invertido

Funcdo da saida

P23.1.2 digital 1
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Tabela 62: Saida digital atrasada 1 (Teclado: Menu M2 -> G2.3.1)

indice Parametros in. AX. Unidad Descricao

(]

22 = Falha ou aviso
de termistor
23 = Ligar/desligar
controle
24 = Fieldbus DIN
1
25 = Fieldbus DIN
Funcaod id 2
P2.3.1.2 uncao da saida 0 29 1 312 |26 = Fieldbus DIN
digital 1 3
27 = Aviso.Temp
Somente conver-
sores NXS:
28 = Falha.Temp
Somente conver-
sores NXP:
29 = Bit.ID
pp3.13 |Atrasodeligacao | g4 | 550 g9 s 0.00 487
da saida digital 1
Atraso de desliga-
P2.3.1.4 mento da saida 0.00 320.00 s 0.00 488
digital 1
Somente conversores NXP
Somente conver-
P2 315 DO1 CONV atra- 0 1 0 1587 sores~NXS:
sado 0 =Nao
1=Sim
P2.3.1.6 DO1 bit livre ID 0.0 200.15 0.0 1217

* = Use o método TTF para programar esses parametros.
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Tabela 63: Saida digital atrasada 2 (Teclado: Menu M2 -> G2.3.2)

Parametros in. AX. Unidad |Padrao Descricao
Selecao de sinal
P2.3.2.1 de saida digital 2 0.1 E.10 0.1 489
P2399 Func;é.lo.da saida 0 29 0 490 Consulte P2.3.1.2
digital 2
Atraso de ligacao
P2.3.2.3 da saida digital 2 0.00 320.00 s 0.00 491
Atraso de desliga-
P2.3.2.4 mento da saida 0.00 320.00 s 0.00 492
digital 2
Somente conversores NXP
p23.25 | DOTCONVatra- 0 1 0 1588 |0=Nao
sado 1=Sim
P2.3.2.6 DO1 bit livre ID 0.0 200.15 0.0 1385
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Tabela 64: Sinais de saida digitais (Teclado de controle: Menu M2 -> G2.2.4)
Parametros Padrao Descricao
P2.3.3.1* Pronto 0.1 Al 432
P2.3.3.2* Em oper. 0.1 B.1 433
P2.3.3.3* Falha 0.1 B.2 434
P2.33.4* Falha invertida 0.1 0.1 435
P2.3.3.5* Aviso 0.1 0.1 436
P2.3.3.6* Falha externa 0.1 0.1 437
P2.3.3.7* Falha/aviso de referéncia 0.1 0.1 438
P2.3.3.8* | Aviso de superaquecimento 0.1 0.1 439
P2.3.3.9* Reverso 0.1 0.1 440
P2.3.3.10 * Direcao nao solicitada 0.1 0.1 441
P2.3.3.11* Na velocidade 0.1 0.1 442
P2.3.3.12* Velocidade de jogging 0.1 0.1 443
P2.3.3.13 * Local de controle de E/S 0.1 0.1 4h4
P2.3.3.14* | Controle de freio externo 0.1 0.1 445 Consulte os IDs 445 e 446 no
Capitulo ¢ Descricao de para-
P2 37315 * Controle.de frglo externo, 01 01 4hb metros.
invertido
P233.16 * SuperwAsao. do llmlFe de fre- 0.1 0.1 447 Consqltfa ID315 no Capitulo ¢
quéncia de saida 1 Descricdo de pardmetros.
P233.17 * Superwﬁsao. do l|m|"(e de fre- 01 01 448 Consqltfz ID346 no Capitulo ¢
quéncia de saida 2 Descricao de parédmetros.
P2 3318 * Supervisao 9e lllmlte de 0.1 0.1 449 Consqltfa ID350 no Capitulo ¢
referéncia Descricdo de parédmetros.
P2373.19 * Supervisao de limite de 01 01 450 Consqltfz ID354 no Capitulo ¢
temperatura Descricao de parédmetros.
P2 3.3.20 * Supervisao de limite de tor- 0.1 0.1 451 Consqltfa ID348 no Capitulo ¢
que Descricdo de parédmetros.
P2.3.3.21 * | Falha ou aviso do termistor 0.1 0.1 452
P2 3399 * Sinal de supervisao de 01 01 453 Consglt~e ID356 no Capitulo 2
entrada analdgica Descricao de parametros.
P2 3393 * Ativacao do regulador do 01 01 454
motor
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Tabela 64: Sinais de saida digitais (Teclado de controle: Menu M2 -> G2.2.4)
Index Parametros Min. Padrao Pers ] Descricao

P2.3.3.24 * Fieldbus DIN 1 0.1 0.1 455

P2.3.3.25* DIN 2 fieldbus 0.1 0.1 456

P2.3.3.26 * DIN 3 fieldbus 0.1 0.1 457

P2.3.3.27 * Fieldbus DIN 4 0.1 0.1 169

P2.3.3.28 * DIN 5 fieldbus 0.1 0.1 170

Somente conversores NXP

P2.3.3.29 * Pulso de CC pronto 0.1 0.1 1218

P2.3.3.30 * | Desativacdo segura ativa 0.1 0.1 756

* = Use o método TTF para programar esses parametros.

é CUIDADO!
CERTIFIQUE-SE de nao conectar duas funcdées em uma e a mesma saida para
evitar saturacoes de funcoes e garantir uma operacao sem falhas.
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APLICATIVO DE CONTROLE MULTIFINALIDADE

Tabela 65: Configuracées de limite [Teclado de controle: Menu M2 -> G2.3.4)

Parametros

Descricao

0 = Sem supervi-
sao
o
P2.3.4.1 [limite de frequén- 0 3 0 315 o
cia de saida 1 2 =.SuperV|s.ao do
limite superior
3 = Controle de ati-
vacao de freio
Supervisao do
limite de frequén-
P2.3.4.2 cia de saida 1; 0.00 320.00 Hz 0.00 316
valor supervisio-
nado
0 = Sem supervi-
sao
1 = Supervisao do
limite inferior
Supervisao do ﬁr;ifszi:gi;ido
P2.3.4.3 [limite de frequén- 0 4 0 346
cia de saida 2 3= Cc?ntr(zle de
desativacao de
freio
4 = Controle de ati-
vacao/desativacao
de freio
Limite de fre-
P2.3.44 | Quenciadesaida | g4y | 59009 Hz 0.00 347
2; valor supervi-
sionado
0 = Sem supervi-
sao
1 = Supervisao do
Supervisdo de limite infer.io~r
P2.3.4.5 S 0 3 0 348 |2 =Supervisao do
limite de torque . .
limite superior
3 =Controle de
desativacao de
freio
Valor de supervi-
P2.3.4.6 sdo do limite de -300.0 300.0 % 100.0 349
torque
Supervisao de O~= Sem supervi-
P2.3.4.7 |limite de referén- | 0 2 0 350 [
cia 1= L!m!te baixo
2 = Limite alto
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Tabela 65: Configuracées de limite [Teclado de controle: Menu M2 -> G2.3.4)

indice Parametros in. AX. Unidad Descricao
e
Valor de supervi- ?r‘m?: Frequéncia
P2.3.4.8 sao do limite de 0.0 100.0 % 0.0 351 ' A
~ 100,0 = Frequéncia
referéncia .
max.
Atraso de desati-
P2.3.4.9 vacao de freio 0.0 100.0 s 0.5 352
externo
P2.3.4.10 |Alrasedeativacio | 100.0 s 15 353
de freio externo
Supervisao de S;OSem supervi-
P2.3.4.11 | limite de tempe- 0 2 0 354 _ .
Catura 1 = Limite baixo
2 = Limite alto
Valor de tempera-
P2.3.4.12 | tura supervisio- -10 100 °C 40 355
nado
0 = Nao usado
Sinal de supervi- 1=Al
P2.3.4.13 <30 analépico 0 4 0 35 [2=AI2
g 3=A13
4=Al4
Limite inferior de Consulte P2.3.3.22.
P2.3.4.14 | supervisdo analo- 0.00 100.00 % 10.00 357
gica
Limite superior de Consulte P2.3.3.22.
P2.3.4.15 | supervisdo anald- 0.00 100.00 % 90.00 358
gica
Somente conversores NXP
Limite de corrente
P2.3.4.16 | de ativacdo/desa- 0 2xIH A 0 1085
tivacao do freio
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Tabela 6é: Saida analdgica 1 (Teclado de controle: Menu M2 -> G2.3.5)

Parametros

Descricao

P2.3.5.1*

Selecao de sinal
de saida analdgica
1

0.1

E.10

A

464

P2.3.5.2

Funcdo da saida
analdgica 1

307

0 = N&o usado (20
mA/10V)

1 = Frequéncia de
saida (0-fmax)

2 = Referéncia de
freq. (0-fmax)

3 =Velocidade do
motor (0 - Veloci-
dade nominal do
motor)

4 = Corrente do
motor (0-InMotor)
5=Torque do
motor (0-TnMotor)
6 = Poténcia do
motor (0-PnMotor)
7 =Tensao do
motor (0-UnMotor)
8 =Tensao do
enlace CC (0 - 1000
V)

9=Al

10=Al2

11 = Freq. de saida
(fmin - fmax)

12 =Torque do
motor
(-2...+2XxTNmot)

13 = Poténcia do
motor
(-2...+2xTNmot)

14 = Temperatura
de PT100

15 = Saida analo-
gica de FB Pro-
cessData4 (NXS)

P2.3.5.3

Tempo de filtra-
gem de saida ana-
logica 1

0.00

100.00

1.00

308

P2.3.5.4

Inversao de saida
analdgica 1

309

0 = Nao invertido
1 = Invertido

P2.3.5.5

Saida analdgica 1
minima

310

0=0mA(0V]
1=4mA(2V)

P2.3.5.6

Escala da saida
analdgica 1

1000

%

100

31
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Tabela 66: Saida analdgica 1 (Teclado de controle: Menu M2 -> G2.3.5]

Parametros in. AX. Descricao

Compensacao da

P2.3.5.7 saida analégica 1

-100.00 | 100.00 % 375

* = Use o método TTF para programar esses parametros.

Tabela 67: Saida analdgica 2 (Teclado de controle: Menu M2 -> G2.3.6)]

indice Parametros in. AX. Unidad |Padrao Descricao
Selecao de sinal
P2.3.6.1 * |da saida analdgica 0.1 E.10 0.1 471
2
P2 3.6.2 Fungaoldg saida 0 15 4 472 Consulte P2.3.5.2
analégica 2
Tempo de filtra-
P2.3.6.3 |[gem da saida ana- 0.00 10.00 s 1.00 473
logica 2
P23.6.4 Inversac{n d.a saida 0 1 0 474 0=Nao |qvert|do
analdgica 2 1 = Invertido
Saida analdgica 2 0=0mA(0V)
P2.3.6.5 minima 0 1 0 5 1 -4ma2v)
p2.364 | ESceladasaida 10 1000 % 100 476
analdgica 2
p2.3.67 | Compensacaoda | 4009 | 10000 | % 0.00 477
saida analdgica 2

* = Use o método TTF para programar esses parametros.
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Tabela 68: Saida analdgica 3 (Teclado de controle: Menu M2 -> G2.3.7)

Parametros in. AX. Unidad |Padrao Descricao
Selecao de sinal
P2.3.7.1 * |da saida analdgica 0.1 E.10 0.1 478
3
P2 379 Fun(;ao,d.a saida 0 15 5 479 Consulte P2.3.5.2
analogica 3
Tempo de filtra-
P2.3.7.3 |gem da saida ana- 0.00 10.00 s 1.00 480
logica 3
P23.74 Inversag dg saida 0 1 0 481 0=Nao |Qvert|do
analogica 3 1 = Invertido
Saida analdgica 3 0=0mA(0V)
P23.7.5 minima 0 1 0 B2 1 4mal2v)
p23.7.6 | EScaladasaida 10 1000 % 100 483
analogica 3
p.3.7.7 | Compensacaoda | 4009 | 10000 | % 0.00 484
saida analodgica 3

* = Use o método TTF para programar esses parametros.
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6.4.5 PARAMETROS DE CONTROLE DE CONVERSOR (TECLADO DE CONTROLE: MENU
M2 -> G2.4

Tabela 69: Parametros de controle de conversor, G2.4

indice Parametros in. AX. Unidad Descricdo

e

0 = Linear

100 = Tempos de
aum./dim. de
acel./desacel. total

P2.4.1 Forma da rampa 1 0.0 10.0 s 0.1 500

0 = Linear

100 = Tempos de
aum./dim. de
acel./desacel. total

P2.4.2 Forma da rampa 2 0.0 10.0 s 0.0 501

Tempo de acele-

P2.4.3 racao 2

0.1 3000.0 s 10.0 502

Tempo de desace-

P2.4.4 leracao 2

0.1 3000.0 s 10.0 503

0 = Desativado

1 =Usado em fun-
cionamento

2 = Cortador do
freio externo
P2.4.5* Brake chopper 0 4 0 504 |3 =Usado quando
parado/em funcio-
namento

4 = Usado em fun-
cionamento (sem
teste)

0= Rampa

1 = Partida dina-
P2.4.6 Funcao de partida 0 2 0 505 |mica

2 = Partida dina-
mica condicional

0 = Desaceleracao
por inércia

1= Rampa

2 =Rampa + Desa-
celeracao de ativa-
P2.4.7 Funcao de parada 0 3 0 506 |[cao de funciona-
mento

3 = Desaceleracao
+ Rampa de ativa-
cao de funciona-
mento

po.4g | Correntede fre- 0.00 IL A 0,7 x IH 507
nagem de CC

Tempo de frena-

P2.49 gem CC na parada

0.00 600.00 s 0.00 508
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Tabela 69: Parametros de controle de conversor, G2.4

indice Parametros in. AX. Unidad Descricao

(]

Frequéncia para
iniciar frenagem

P2.4.10 de CC durante 0.10 10.00 Hz 1.50 515
parada de rampa
p2.4.11 | Tempodefrena- | g 55 1 45000 s 0.00 516
gem CC na partida
. 0 = Desligada
P2.4.12 Freio de fluxo 0 1 0 520 0 = Ativado

p2.413 | Correntedefre- | 4, IL A IH 519
nagem de fluxo

Somente conversores NXP

Corrente do freio
P2.4.14 de CC na parada 0 IL A 0,1xIH 1080

Referéncia de
P2.4.15 |avancoincremen- | -320.00 | 320.00 Hz 2.00 1239
tal 1

Referéncia de

P2.4.16 |avancoincremen- | -320.00 | 320.00 Hz 653.36 1240
tal 2
pp.4.7 | r@mpadeavanco |, 3200.0 s 1.0 1257
incremental
0 = Desaceleracao
p2.4.1g | Modo de parada 0 1 0 1276 |por inércia
de emergéncia
1= Rampa
Opcoes de con-
P2.4.19 0 65536 0 1084
trole
0 = Modulador
Tipo de modula- ASIC
P2.4.20 dor 0 ! 0 1516 1 = Modulador de
software 1
P2.4.21 | Rampaiignorar 0 1 0 1900

S2

* = 0 valor do parametro somente podera ser alterado apos FC ser interrompido.
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6.4.6 PARAMETROS DE FREQUENCIAS PROIBIDAS (TECLADO DE CONTROLE: MENU M2
-> G2.5)

Tabela 70: Parametros de frequéncias proibidas, G2.5

indice Parametros in. AX. Unidad Descricdo

e

Limite inferior da 0 = Nao usado
P2.5.1 faixa de frequén- -1.00 320.00 Hz 0.00 509
cia proibida 1

Limite superior da 0 = Nao usado
P2.5.2 faixa de frequén- 0.00 320.00 Hz 0.00 510
cia proibida 1

Limite inferior da 0 = N&o usado
P2.5.3 faixa de frequén- 0.00 320.00 Hz 0.00 511
cia proibida 2

Limite superior da 0 = Nao usado
P2.5.4 faixa de frequén- 0.00 320.00 Hz 0.00 512
cia proibida 2

Limite inferior da 0 = Nao usado
P2.5.5 faixa de frequén- 0.00 320.00 Hz 0.00 513
cia proibida 3

Limite superior da 0 = Nao usado
P2.5.6 faixa de frequén- 0.00 320.00 Hz 0.00 514
cia proibida 3

Rampa de acel./

P2.5.7 desacel. proibida

0.1 10.0 X 1.0 518
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6.4.7 PARAMETROS DE CONTROLE DO MOTOR (TECLADO DE CONTROLE: MENU M2 ->
G2.6)

Tabela 71: Parametros de controle do motor, G2.4

indice Parametros in. AX. Unidad Descricdo

e

0 = Controle de
frequéncia

1 = Cont. veloci-
dade

2 = Controle de

torque
p2.6.1 | Modo de controle 0 2/4 0 600  [NXP:

do motor 3 =Controle de
velocidade de loop
fechado

4 = Controle de
torque de loop
fechado

NXP:

0 = Nao usado
1=Binério de
reforco automatico

P2.6.2 Optimizacao U/f 0 1 0 109

NXP:

0 = Linear
Selecdo de razao 1 = Quadratica
u/f 0 3 0 108 2 = Programavel
3 = Linear com

otim. de fluxo

P2.6.3

Ponto de enfra-
P2.6.4 quecimento do 8.00 320.00 Hz 50.00 602
campo

Tensao no ponto
P2.6.5 de enfraqueci- 10.00 200.00 % 100.00 603
mento do campo

Frequéncia do
P2.6.6 ponto médio da 0.00 P2.6.4 Hz 50.00 604
curva de U/f

Tensao do ponto

P2.6.7 médio da curva de 0.00 100.00 % 100.00 605
u/t
Tensao de saida
P2.6.8 em frequéncia 0.00 40.00 % Varia 606
zero

Frequéncia de

P2.6.9 -
comutacao

1 Varia kHz Varia 601
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Tabela 71: Parametros de controle do motor, G2.6

indice Parametros in. AX. Unidad Descricao

(]

0 = Nao usado

1 =Usado (sem
ppe1p | Controladorde 0 2 1 607  |rampal
sobretensao
2 = Usado (com

rampa

0 = Nao usado

Controlador de 1 =Usado (sem

P2.6.11 cubtensio 0 2 1 608 |rampal)
2 = Usado [com
rampa
P2 6.12 Modo de controle 0 4 5 61 Consulte P2.6.1
do motor 2

Ganho P do con-
P2.6.13 | trolador de veloci- 0 32767 3000 637
dade (loop aberto)

Ganho | do contro-
P2.6.14 lador de veloci- 0 32767 300 638
dade (loop aberto)

P2.6.15 Queda de carga 0.00 100.00 % 0.00 620

0 =Sem acdo

1 = Identificacao
sem funciona-
mento

NXP:

2 = |dentificacao
com funciona-
mento

3 = Funcionamento
de ID do codifica-
dor (PMSM)

4 = Recuar tudo

P2.6.16 Identification 0 1/4 0 631

Somente conversores NXP

P2.6.17 Atraso de reinicio 0.100 60000 s Varia 1424
P2.6.1g | TeMPpo dequeda 0 32000 ms 0 656
de carga
Limite de frequén-
P2.6.19 . : -327.67 | P2.6.20 Hz -327.67 1286
cla negativa
Limite de frequén-
P2.6.20 . .\ P2.6.19 | 327.67 Hz 327.67 1285
Cla positiva
pp621 | Himitedetorque |, 300.0 % 300.0 1288

do gerador
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Tabela 71: Parametros de controle do motor, G2.6

indice Parametros in. AX. Unidad |Padrao Descricao

Limite de torque

P2.6.22 do motor

0.0 300.0 % 300.0 1287

* = 0 valor do parametro somente podera ser alterado apds o conversor de frequéncia ser
interrompido.

INDICACAO!

Dependendo da versao da aplicacao, o cddigo do parametro podera ser exibido
como 2.6.17.xx em vez de 2.6.23.xx
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Tabela 72: Conversores NXS: Parametros de loop fechado (Teclado de controle: Menu M2 ->
G2.6.23)

Parametros in. AX. Descricao
p2.6.17.1 |Correntedemag- | o, 2 x IH A 0.00 612
netizacao
p2.6.17.2 | Controte develo- 1 1000 30 613
cidade P
Tempo | de con-
P2.6.17.3 | trole de veloci- [ -3200.0 | 3200.0 ms 100.0 614
dade
P2.6.17.5 | Compensacdode | 444 | 3090 s 0.00 626
aceleracao
P2.6.17.6 | Aluste de escor- 0 500 % 75 619
regamento
Corrente de mag-
P2.6.17.7 | netizacao na par- 0.00 IL A 0.00 627
tida
Tempo de mag-
P2.6.17.8 | netizacdo na par- 0 32000 ms 0 628
tida
Tempo de veloci-
P2.6.17.9 : 0 32000 ms 100 615
dade 0 na partida
Tempo de veloci-
P2.6.17.10 0 32000 ms 100 616
dade 0 na parada
0 = Nao usado
1 =Memoria de
torque
P2 6.17 11 Torqu.e de~|n|C|a- 0 3 0 621 2 = Referéncia de
lizacao torque
3 =Torque de inici-
alizacao para
frente/tras
P2.6.17.12 | Toraue deinicia- | 565 1 3009 0.0 633
o lizacdo FRENTE ' ' ° '
P2.6.17.13 | Terauedeinicia= | 555 1 3000 s 0.0 634
R lizacdo TRAS ' ' '
Tempo de filtra-
P2.6.17.15 | gem do codifica- 0.0 100.0 ms 0.0 618
dor
p2.6.17.17 | GanhoPdecon- | g4 | 4g0 09 % 40.00 617
trole de corrente
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Tabela 73:
G2.6.23)

Conversores NXP: Pardmetros de loop fechado (Teclado de controle: Menu M2 ->

Parametros

Descricao

P2.6.23.1 |Correntedemag- | o, 2 x IH A 0.00 612
netizacao
P2.6.23.2 |Controle develo- | 1000 30 613
cidade P
Tempo | de con-
P2.6.23.3 trole de veloci- -32000 | 3200.0 ms 100.0 614
dade
P2.6.235 | Compensacdode | q4q | 3090 s 0.00 626
aceleracao
P2.6.23.4 | Aluste deescor- 0 500 % 75 619
regamento
Corrente de mag-
P2.6.23.7 | netizacao na par- 0 IL A 0.00 627
tida
Tempo de mag-
P2.6.23.8 | netizacdo na par- 0 60000 ms 0 628
tida
Tempo de veloci-
P2.6.23.9 : 0 32000 ms 100 615
dade 0 na partida
Tempo de veloci-
P2.6.23.10 0 32000 ms 100 616
dade 0 na parada
0 = Nao usado
1 =Memoria de
torque
P2 6.23.11 Torqu.e de~|n|C|a- 0 3 0 621 2 = Referéncia de
lizacao torque
3 =Torque de inici-
alizacao para
frente/tras
Torque de inicia-
P2.6.23.12 lizacio FRENTE -300.0 300.0 s 0.0 633
P2.6.23.13 | Terauedeinicia= | 555 1 3000 s 0.0 634
e lizacdo TRAS ' ' '
Tempo de filtra-
P2.6.23.15 | gem do codifica- 0.0 100.0 ms 0.0 618
dor
P2.6.23.17 | GanhoPdecon- | g4 | 35909 % 40.00 617
trole de corrente
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Tabela 73: Conversores NXP: Parametros de loop fechado (Teclado de controle: Menu M2 ->
G2.6.23)

indice Parametros in. AX. Unidad Descricido
e
p2.6.23.18 | TempoControle- 0.0 3200.0 ms 15 657
Corrente
P2.6.23.19 | Limite de potén- | 4 300.0 % 300.0 1290
cia do gerador
P2.6.23.20 | Limite de potén- | 4 300.0 % 300.0 1289
cia do motor
P2.6.23.21 | Limite detorque | 300.0 % 300.0 645
negativo
P2.6.23.22 | Limite de torque | 4 300.0 % 300.0 646

positivo

P2.6.23.23 | Atrasodedesli- | gt gon00 | g 0 1402
gamento de fluxo

Fluxo de estado

P2.6.23.24 0.0 150.00 % 100.00 1401
de parada
P2.6.23.25 | Ponto SPC f1 0.00 | 320.00 Hz 0.00 1301
P2.6.23.26 | Ponto SPC f0 0.00 320.0 Hz 0.00 1300
P2.6.23.27 SPC Kp f0 0 1000 % 100 1299
P2.6.23.28 | SPC Kp FRENTE 0 1000 % 100 1298
P2.6.23.29 | TerauedeSPC 0.0 400.0 % 0.0 1296
minimo
p2.6.23.30 | Kp detorquede 0 1000 % 100 1295
SPC minimo
P2.6.2331 | TerauedesSPC 0 1000 ms 0 1297
Kp TC
Referéncia de
P2.6.23.32 0.0 500.0 % 100.0 1250
fluxo
TC do filtro de
P2.6.23.33 erro de veloci- 0 1000 ms 0 1311
dade
P2.6.23.34 | Limite de modu- 0 150 % 100 655

lacao
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Tabela 74: Conversores NXP: Parametros de controle do motor de PMS [Teclado de controle:
Menu M2 -> G2.6.24)

Parametros in. AX. Descricao

0 = Motor de indu-
P2.6.24.1 Tipo de motor 0 1 0 650 |cao
1 = Motor de PMS

Posicao
P2.6.24.2 OMOMOnaft 0 65535 0 649
P2.6.243 | 'Ddoangulode 0 10 0 1691

partida modificado

P2.6.24.4 | Corrente de D do 0.0 150.0 % 0.0 1756
angulo de partida

Corrente de pulso

- 0, -
P2.6.265 |~ aede 1.0 200.0 % 1.0 1566
P2.6.24.6 | Corrente de I/f 0.0 150.0 % 50.0 1693
P2.6.24.7 | Limite de controle |4 4 300.0 % 10.0 1790
de I/f
P2.6.24.8 | Kp FluxCurrent 0 32000 500 651
P2.6.24.9 | Tempo FluxCur- 0.0 100.0 ms 5.0 652

rent

Tabela 75: Conversores NXS: Pardmetros de identificacdo (Teclado de controle: Menu M2 ->
G2.6.25)

indice Parametros in. AX. Unidad |Padrao Descricdo

P2.6.18.1 | Fassodeveloci- | g4, 50.0 % 0.0 1252
dade

P2.6.18.2 | Passo de torque -100.0 300.0 % 0.0 1253
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Tabela 76: Conversores NXP: Parametros de identificacao (Teclado de controle: Menu M2 ->
G2.6.25)

Parametros in. AX. Descricao

P2.6.251 | 10% de fluxo 0.0 250.0 % 10.0 1355
P2.6.252 | 20% de fluxo 0.0 250.0 % 20.0 1356
P2.6.253 | 30% de fluxo 0.0 250.0 % 30.0 1357
P2.6.25.4 | 40% de fluxo 0.0 250.0 % 40.0 1358
P2.6.255 | 50% de fluxo 0.0 250.0 % 50.0 1359
P2.6.25.6 | 60% de fluxo 0.0 250.0 % 60.0 1360
P2.6.25.7 | 70% de fluxo 0.0 250.0 % 70.0 1361
P2.6.258 | 80% de fluxo 0.0 250.0 % 80.0 1362
P2.6.25.9 | 90% de fluxo 0.0 250.0 % 90.0 1363
P2.6.25.10 | 100% de fluxo 0.0 250.0 % 100.0 1364
P2.6.25.11 | 110% de fluxo 0.0 250.0 % 110.0 1365
P2.6.25.12 | 120% de fluxo 0.0 250.0 % 120.0 1366
P2.6.25.13 | 130% de fluxo 0.0 250.0 % 130.0 1367
P2.6.25.14 | 140% de fluxo 0.0 250.0 % 140.0 1368
P2.6.25.15 | 150% de fluxo 0.0 250.0 % 150.0 1369
P2.6.25.1¢4 | Quedade tensdo 0 30000 Varia 662

em Rs

Tensao de ponto

P2.6.25.17 | zero de adicao de 0 30000 Varia 664
RI
Escala do gera-
P2.6.25.18 | dor de adicao de 0 30000 Varia 665
RI

P2.6.25.19 | Escata de motor 0 30000 Varia 667
de adicao de RI

Tensao Motor-

0,
P2.6.25.20 BEM 0.00 | 320.00 % 90.0 674
P2.6.25.21 | Queda de tensao 0 3000 512 673
em Ls
P2.6.25.22 | Compensacaode | 49050 | 39000 10000 668

lu
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Tabela 76: Conversores NXP: Parametros de identificacao (Teclado de controle: Menu M2 ->
G2.6.25)
indice Parametros Descricido
P2.6.25.23 C"mper‘lja‘?a(’ de | 32000 | 32000 0 669
P2.6.25.24 | COMPENSAE0 e | 39000 | 32000 0 670

Passo de veloci-
P2.6.25.25 -50.0 50.0 % 0.0 1252

dade

P2.6.25.26 | Passo de torque -100.0 100.0 % 0.0 1253
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Tabela 77: Estabilizadores

Parametros in. AX. a Descricao

P2.6.26.1 | 8anho do estabi- 0 1000 100 1412
lizador de torque

Amortecimento
P2.6.26.2 do estabilizador 0 1000 900 1413
de torque

Ganho do estabi-

P2.6.26.3 | lizador de torque 0 1000 50 1414
FWP
Razao do limite
P2.6.26.4 | do estabilizador 0 20.00 % 3.00 1720
de torque

Ganho do estabi-
P2.6.26.5 | lizador do circulo 0 32767 10000 1550
de fluxo

P2.6.26.6 | TC doestabiliza- 0 32700 900 1551
dor de fluxo

P2.6.26.7 | Ganho do estabi- 0 32000 500 1797
lizador de fluxo

Coeficiente do
P2.6.26.8 | estabilizador de -30000 32766 b4 1796
fluxo

P2.6.26,9 | Banho do estabi- 0 100.0 % 10.0 1738
lizador de tensao

P2.6.26.10 | TC do estabiliza- 0 1000 900 1552
dor de tensao

P2.6.26.11 | Limite do estabi- 0 32000 Hz 1,50 1553
lizador de tensao
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6.4.8 PROTECOES (TECLADO DE CONTROLE: MENU M2 -> G2.7

Tabela 78: Protecoes, G2.7

indice Parametros Unidad Descricao
e
0 = Sem resposta
1 = Aviso
2 = Aviso + Fre-
quéncia anterior
Resposta a falha 3 = Aviso+FreqgPre-
P2.7.1 de referéncia de 4 0 5 0 700 |def2.7.2
mA 4 = Falha, acel. de
parada para 2.4.7
5 = Falha, parada
por desaceleracao
natural
Frequéncia de
P2.7.2 falha de referén- 0.00 P2.1.2 Hz 0.00 728
ciade 4 mA
P2 73 Resposta da falha 0 3 2 701 0= Sem resposta
externa 1 = Aviso
2 = Falha, acel. de
parada para 2.4.7
P27 4 Supervisao de 0 3 3 730 3 = Falha, parad?
fases de entrada por desaceleracao
natural
0 = Falha armaze-
P27 5 Resposta a feilha 0 1 0 797 nada no~h|stor|co
de subtensao Falha ndo armaze-
nada
P27 6 Superwsao’ de 0 3 2 702 0= Sem resposta
fase de saida 1 = Aviso
2 = Falha, acel. de
Protecao contra parada para 2.4.7
pP2.7.7 falha de aterra- 0 3 2 703 3 = Falha, parada
mento por desaceleracao
natural
P278 Protecao térmica 0 3 2 704
do motor
Fator de tempera-
P2.7.9 tura ambiente do | -100.0 100.0 % 0.0 705
motor
Fator de arrefeci-
pp.7.q0 | Mmentodomotor g, ) ygag | g 400 706
em velocidade
zero
Constante de
P2.7.11 | tempo térmica do 1 200 min Varia 707
motor
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Tabela 78: Protecoes, G2.7

Indice

Parametros

Loop de trabalho

Unidad
e

Descricao

de termistor

P2.7.12 0 150 % 100 708
do motor
0 = Sem resposta
1 = Aviso
Protecio de 2 = Falha, acel. de
P2.7.13 ar:ada 0 3 0 709 |parada para 2.4.7
P 3 = Falha, parada
por desaceleracao
natural
p2.7.14 |Correntedeesto- | g5 | pogo | A 1H 710
lagem
pp7.15 | Limitedetempo oy g | aon00 | s 15.00 711
de estolagem
Limite de fre-
P2.7.16 |quéncia de estola- 1.0 P2.1.2 Hz 25.0 712
gem
0 = Sem resposta
1 = Aviso
Protecao contra 2= Falha, acel. de
P2.7.17 subcar 3 0 3 0 713 |parada para 2.4.7
9 3 = Falha, parada
por desaceleracao
natural
Carga da area de
P2.7.18 enfraquecimento 10.0 150.0 % 50.0 714
de campo
po.7.19 |Car9adefrequén- | g4 150.0 % 10.0 715
cia zero
Limite de tempo
P2.7.20 de protecao con- 2.00 600.00 s 20.00 716
tra subcarga
0 = Sem resposta
1 = Aviso
Resposta a falha 2= Falha, acel, de
P2.7.21 P 0 3 2 732 |parada para 2.4.7

3 = Falha, parada
por desaceleracao
natural
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Tabela 78: Protecoes, G2.7

Parametros Unidad

Indice

Resposta a falha

(]

Descricao

0 = Sem resposta
1 =Aviso

2 = Falha, acel. de
parada para 2.4.7
3 = Falha, parada
por desaceleracao

freio

P2.7.22 . 0 4 2 733 |natural
de fieldbus 4 = Aviso, definir
ref. de freq. para
frequéncia de falha
de fieldbus
(P2.7.40) [somente
conversores NXP)
P2 7 93 Resposta a falha 0 3 9 734 Consulte P2.7.21
de slot
0 = Nao usado
1 =Canal
Numeros de 2=_Canaisle?
P2.7.24 TBoard1 0 5 0 739 3=Canais1,2e3
4 =Canais2e3
5=_Canal 3
0 = Sem resposta
1 = Aviso
Resp. falha 2 = Falha, acel. de
P2.7.25 P- 0 3 0 740 |parada para 2.4.7
TBoard
3 = Falha, parada
por desaceleracao
natural
p2.7.26 |HMmitedeavisode | 504 | 9909 oC 120.0 741
TBoard1
p.7.27 |Hmitedefalhade | 504 | 2000 | eoc 130.0 742
TBoard1
Somente conversores NXP
1 = Aviso
2 = Falha, acel. de
P27 98 Acao de falha de 1 3 1 1316 parada para 2.4.7
freio 3 = Falha, parada
por desaceleracao
natural
p2.7.29 |Atrasedefathade | 55 | 3900 s 0.20 1317
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Tabela 78: Protecoes, G2.7

Indice

Parametros

Falha de barra-

Unidad
e

Descricao

0 = Sem resposta
1 =Aviso
2 = Falha, acel. de

FB

P2.7.30 . 3 3 3 1082 |parada para 2.4.7
mento do sistema
3 = Falha, parada
por desaceleracao
natural
Atraso de falha de
P2.7.31 barramento do 0.00 10.00 s 3.00 1352
sistema
pp73p |Atrasodefalhade | 44, 7.00 s 2.00 751
resfriamento
0 = Sem resposta
1 =Aviso
pp.733 | Mododeerrode 0 2 0 752 |2 =Falha, parada
velocidade -
por desaceleracao
natural
Diferenca maxima
P2.7.34 do erro de veloci- 0 100 % 5 753
dade
pp.735 |Atrasodafalhade | g qq | 4009 s 0.50 754
erro de velocidade
1 = Aviso, parada
. ao desacelerar
p2.7.36 |Modo de desativa- 0 2 1 755 |2 = Falha, parada
cado segura -
por desaceleracao
natural
Conversores NXP e NXS
0 = Nao usado
1=_Canal 1
NUmeros de 2=Canais1e?
P2.7.37 TBoard?2 0 5 0 743 3=Canais1,2e3
4 =Canais2e3
5=Canal 3
pp.73g |Hmitedeavisode | 504 | 2000 | co 120 745
TBoard1
p.7.39 |Hmitedefalhade |- 504 | 2000 | co 130 746
TBoard?2
Somente conversores NXP
p2.7.40 | Frea-defathade 0 P2.1.2 Hz 20.00 1801
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Tabela 78: Protecoes, G2.7

indice Parametros in. AX. Unidad |Padrao Descricao

0 = Sem resposta
1 = Aviso

. 2 = Falha, acel. de
P2.7.41 Fatha de filtro 0 3 2 776  |parada para P2.4.7

ativo
3 = Falha, parada

por desaceleracao
natural
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6.4.9 PARAMETROS DE REINICIO AUTOMATICO (TECLADO DE CONTROLE: MENU M2 ->
G2.8)

Tabela 79: Parametros de partida automatica, G2.8

Indice Parametros in. AX. Descricao

P2.8.1 Tempo de espera 0.10 10.00 s 0.50 717

Tempo para ten-

P2.8.2 tativas

0.00 60.00 s 30.00 718

0= Rampa

1 = Partida dina-
P2.8.3 Funcao de partida 0 2 0 719  |mica

2 =De acordo com
P2.4.6

Numero de tenta-
tivas apos aciona-
mento por sub-
tensao

P2.8.4 0 10 0 720

Numero de tenta-

tivas apos aciona-

mento por sobre-
tensao

P2.8.5 0 10 0 721

NuUmero de tenta-
tivas ap6s aciona-
mento por sub-
tensao

P2.8.6 0 3 0 722

Numero de tenta-

tivas apos aciona-

mento de referén-
ciade 4 mA

P2.8.7 0 10 0 723

NiUmero de tenta-
tivas apos aciona-
P2.8.8 mento por falha 0 10 0 726
de temperatura
do motor

NiUmero de tenta-
tivas apos aciona-
mento por falha
externa

P2.8.9 0 10 0 725

NuUmero de tenta-
tivas apds aciona-
mento por falha
de subcarga

P2.8.10 0 10 0 738
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6.4.10  PARAMETROS DE FIELDBUS (TECLADO DE CONTROLE: MENU M2 -> G2.9)

Tabela 80: Parametros de fieldbus

indice Parametros in. AX. Unidad Descricao

(]

P2.9.1 Escala min. de 0.00 | 320.00 Hz 0.00 850
fieldbus

P2.9.2 Escala max. de 0.00 320.00 Hz 0.00 851
fieldbus

Selecdo de saida

de dados do pro-

cesso de fieldbus
1

P2.9.3 0 10000 1 852

Selecdo de saida

de dados do pro-

cesso de fieldbus
2

P2.9.4 0 10000 2 853

Selecdo de saida

de dados do pro-

cesso de fieldbus
3

P2.9.5 0 10000 45 854

Selecdo de saida

de dados do pro-

cesso de fieldbus
4

P2.9.6 0 10000 4 855

Selecdo de saida

de dados do pro-

cesso de fieldbus
5

P2.9.7 0 10000 5 856

Selecado de saida

de dados do pro-

cesso de fieldbus
6

P2.9.8 0 10000 6 857

Selecdo de saida

de dados do pro-

cesso de fieldbus
7

P2.9.9 0 10000 7 858

Selecdo de saida

de dados do pro-

cesso de fieldbus
8

P2.9.10 0 10000 37 859

Somente conversores NXP (em NXS, os valores padrao nao sao editaveis)

Selecao de

p2.9.11 | entradadedados 0 10000 1140 876
do processo de

fieldbus 1
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Tabela 80: Parametros de fieldbus

indice Parametros in. AX. Unidad Descricao

(]

Selecao de
p2.9.12 |entradadedados |, 10000 46 877
do processo de

fieldbus 2

Selecao de
pp.9.13 | entradadedados 0 10000 47 878
do processo de

fieldbus 3

Selecao de
P2.9.14 | entradadedados 0 10000 48 879
do processo de

fieldbus 4

Selecao de
p2.9.15 | entradade dados 0 10000 0 880
do processo de

fieldbus 5

Selecao de
P2.9.16 | entradade dados 0 10000 0 881
do processo de

fieldbus 6

Selecao de
pp.9.17 | éntradade dados 0 10000 0 882
do processo de

fieldbus 7

Selecao de
p2.9.1g | entradadedados | 10000 0 883
do processo de

fieldbus 8
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6.4.11 PARAMETROS DE CONTROLE DE TORQUE (TECLADO DE CONTROLE: MENU M2 ->
G2.10)

Tabela 81: Parametros de controle de torque, G2.10

indice Parametros in. AX. Unidad Descricdo
e
P2.10.1 Limite de torque 0.0 300.0 % 300.0 609
Ganho P de con-
P2.10.2 trole de limite de 0 32000 3000 610
torque
Ganho | do con-
P2.10.3 | trole de limite de 0 32000 200 611
torque
0 = Nao usado
1=Al1
2=AI2
3=AI3
4=Al4
5 = Joystick Al1
Selecao de refe- (-10...10V)
P2.10.4 réncia de torque 0 8 0 641 6 = Joystick Al2
(-10...10V)
7 = Referéncia de
torque do teclado,
R3.5
8 = Ref. de torque
de fieldbus
p2.105 |Referenciadetor-1 3050 | 3000 % 100 642
que max.
p2.10.6 |Referenciadetor=1 5000 | 3000 % 0.0 643
que min.
0 = Frequéncia
max.
Limite de veloci- 1 = Ref. de fre-
P2.10.7 dade de torque 0 3 1 644 |quéncia selecio-
(oL) nada
2=Velocidade pre-
definida 7
Frequéncia
p2.10.8 |Mimaparacon- - q49 f ppq2 Hz 3.00 636
trole de torque de
loop aberto
p2.10.9 | Ganho P docon- 0 32000 150 639
trolador de torque
p2.10.10 |Ganho ! docontro- |y 32000 10 640
lador de torque

Somente conversores NXP

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANF0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




APLICATIVO DE CONTROLE MULTIFINALIDADE VACON - 179

Tabela 81: Parametros de controle de torque, G2.10

indice Parametros in. AX. Unidad Descricao

(]

0 = Controle de
velocidade de CL
1 = Limites de fre-
quéncia pos./neg.
2 = SaidaRampa
(-/+]

3 = LimiteFreq-
Neg-SaidaRampa
4 = SaidaRampa-
-LimiteFreqPos

5 = Janela Saida-
Rampa

6 = 0-SaidaRampa
7 = Janela Saida-
Rampa ativada/
desativada

Limite de veloci-
P2.10.11 dade de torque 0 7 2 1278
(CL)

Tempo de filtra-

P2.10.12 |gem de referéncia 0 32000 ms 0 1244
de torque

P2.10.13 Janela negativa 0.00 50.00 Hz 2.00 1305

P2.10.14 Janela positiva 0.00 50.00 Hz 2.00 1304

p2.10.15 | Janetanegatva | g44 Iprqgi3 | He 0.00 1307
desativada

P2.10.14 | Janelapositiva 0.00 |P210.14 | Hz 0.00 1306
desativada

Limite de saida de
P2.10.17 |controle de veloci- 0.0 300.0 % 300.0 1382

dade
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CONVERSORES NXP: PARAMETROS DO SEGUIDOR DE MESTRE (TECLADO DE
CONTROLE: MENU M2 -> G2.11)

6.4.12

Tabela 82: Parametros do Seguidor de mestre, G2.5

indice

P2.11.1

Parametros

Modo de Seguidor
de mestre

Unidad
e

1324

Descricao

0 = Conversor
Unico

1 =Conversor
mestre

2 = Conversor do
seguidor

P2.11.2

Funcao de parada
do seguidor

1089

0 = Desaceleracao
por inércia

1 =Rampa

2 = Como mestre

P2.11.3

Selecao de refe-
réncia de veloci-
dade do seguidor

1081

0=AI1

1=AI2
2=AI1+AI2

3 =Al1-Al2

4 = AlI2-Al1

5= Al1xAI2

6 = Joystick Al1

7 = Joystick Al2

8 =Teclado

9 = Fieldbus

10 = Potenciome-
tro motorizado
11 =AI1, Al2
minimo

12 = Al1, Al2
maximo

13 = Frequéncia
max.

14=Selecao de
Al1/AI2

15 = Codificador 1
(C.1)

16 = Codificador 2
(C.3)

17 = Referéncia
mestre

18 = Saida de
rampa mestre
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Tabela 82: Parametros do Seguidor de mestre, G2.5

indice Parametros in. AX. Unidad Descricao

(]

0 = N&o usado
1=AN

2=AI2

3=AI3

4=Al4

Selecao de refe- 5 = Joystick Al1
P2.11.4 réncia de torque 0 9 9 1083 |6 = Joystick Al2
do seguidor 7 = Referéncia de
torque do teclado,
R3.5

8 = Referéncia de
torque de FB

9 = Torque mestre

Compartilha-
P2.11.5 mento de veloci- | -300.00 | 300.00 % 100.0 1241
dade

Compartilha-

P2.11.6 mento de carga

0.0 500.0 % 100.0 1248

0 = Conversor
Unico

Modo de Seguidor 0 9 0 1093 1 =Conversor
de mestre 2 mestre

2 = Conversor do

seguidor

P2.11.7

0 = Conversor
Unico

1 =Conversor
mestre

2 = Conversor do
seguidor

P2.11.8 | Falha do seguidor 0 2 0 1536

6.4.13  CONTROLE DE TECLADO (TECLADO DE CONTROLE: MENU M3)

Os parametros para a selecao do local de controle e direcao no teclado estao listados abaixo.
Consulte o menu de controle do teclado no Manual do Usuario do produto.
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Tabela 83: Parametros de controle do teclado, M3

Parametros in. AX. Unidad |Padrao Descricao
0 =_Cont. PC
1 =Terminal de
P3.1 Local de controle 0 3 1 125 E/S
2 =Teclado
3 =Fieldbus
R3.2 Referénciado | o) 44 | po12 Hz 0.00
teclado
P33 Direcao (no 0 1 0 123 0=Paraa frente
teclado) 1 = Reversao
0 = Funcao limi-
tada do botao de
~ parada
P3.4 Botao de parada 0 1 1 114 1 = Botdo de
parada sempre ati-
vado
R3.5 Refere”qiz detor- | 3000 | 3000 | % 0.0

6.4.14  MENU DO SISTEMA (TECLADO DE CONTROLE: MENU Mé)

Para obter informacoes sobre parametros e funcoes relacionados ao uso geral do conversor
de frequéncia, como selecdo de aplicacao e idioma, conjuntos de parametros personalizados
ou informacoes sobre hardware e software, consulte o Manual do Usuario do produto.

6.4.15  PLACAS EXPANSORAS (TECLADO DE CONTROLE: MENU M7

0 menu M7 mostra as placas expansoras e opcionais conectadas a placa de controle e
informacdes relacionadas as placas. Para obter mais informacdes, consulte o Manual do
Usuario do produto.
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7 APLICATIVO DE CONTROLE DE BOMBAS E
VENTILADORES

7.1 INTRODUCAO

Selecione o Aplicativo de controle de bombas e ventiladores no menu Mé na pagina Sé6.2.

O Aplicativo de controle de bombas e ventiladores pode ser usado para controlar um
conversor de velocidade variavel e até quatro conversores auxiliares. O controlador PID do
conversor de frequéncia controla a velocidade do conversor de velocidade variavel e fornece
sinais de controle para partida e parada de conversores auxiliares de forma a controlar o
fluxo total. Além dos oito grupos de parametros fornecidos como padrao, um grupo de
parametros para funcdes de controle de varias bombas e ventiladores esta disponivel.

A aplicacao possui dois locais de controle no terminal de E/S. O local A é o controle de
bombas e ventiladores e o local B é a referéncia de frequéncia direta. O local de controle é
selecionado com a entrada DINé.

Como seu nome ja diz, o Aplicativo de controle de bombas e ventiladores é usado para
controlar a operacao de bombas e ventiladores. Ele pode ser usado, por exemplo, para
diminuir a pressao de fornecimento em estacdes impulsionadoras se a pressao de entrada
medida cair abaixo de um limite especificado pelo usuario.

O aplicativo utiliza contatores externos para alternar entre os motores conectados ao
conversor de frequéncia. O recurso de troca automatica fornece a capacidade de alterar a
ordem de partida dos conversores auxiliares. A troca automatica entre 2 conversores
(conversor principal + 1 conversor auxiliar) é definida como padrao, consulte o Capitulo 9.77
Alteracdo automatica entre conversores [somente aplicativo 7).

« Todas as entradas e saidas sao livremente programaveis.

Funcoes adicionais:

« Selecao de faixa de sinal da entrada analdgica

» Duas supervisoes de limite de frequéncia

»  Supervisao de limite de torque

«  Supervisao de limite de referéncia

* Programacao de rampa em S e rampas de segundos

« Partida/Parada programavel e ldgica reversa

* Freio-DC no inicio e parada

« Trés areas de frequéncia proibidas

« Curva de U/f programével e frequéncia de comutacao

» Reinicio automatico

« Protecdo térmica do motor e contra estolagem: completamente programavel; desligada,
aviso, falha

* Protecao contra subcarga do motor

« Supervisao de fase de entrada e saida

* Funcao de suspensao
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Os parametros do Aplicativo de controle de bombas e ventiladores sao explicados no
Capitulo 9 Descricao de parémetros deste manual. As explicacoes estdo organizadas de
acordo com o numero de ID individual do parametro.
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7.2 CONTROLE E/S

. OPTA1
Potencidmetro de

eferénci, 110 ko [TV T YT

\ _ _I 1 | | +10V | |Sa|'da de referéncia | |Tenséo para potencidmetro, etc|.
| =
L Referéncia de PID da entrada
\_ _____ Entrada analdgica 1 Aqi Anci 5
: 2 All+ Faixa de tenségo 0—10 VCC 321'7%'%% %edc?a(rj%feprfzc'a padrép
————— Terra para referéncia
3 AIl- Terra de E/S e controles
Transmissor de 2 fios 4 Al2+ o
Val P e Entrada analogica 2 Valor real de PID 1 da
alor rea T ] Faixa de corrente 0—20 mA| | antrada analégica 2
: 5 Al2- Programavel (P2.2.1.9)
(0) 4-20 .
mA +
o] 6 | [ +24Vv e | Baida de tensdo de controld [T€nsdo para chaves, etc. |
| P :___..I 7 | | GND PS | |Terra de E/S | Terra para referéncia e controleg
i s Inici I'de partid trolad
Feml e 1 8 |[DINI | [BeSa s dnigiarbarar) BID 06 Al te atrole A ]
Lo _/ ________ .I 9 | | DIN2 | Trava 1 |, ontato fechado = Trava usada
' Programavel (G2.2.6 ontato aberto = Trava nao usada
[ _/ ________ .I 10 | | DIN3 | Trava 2 |, ontato fechado = Trava usada
Programdvel (G2.2.6) Egntam aberto = Trava ndo usal:la
| 11 ]| cMA | [comum para DIN 1—DIN 3[Conecte a GND ou +24 V|
mmmmmm e o -I 12 | | +24V @ | |Sa|'da de tensdo de controllalTenséo para chaves (consulte #6)|
1
! R .I 13 | | GND ® | |Terra de E/S | [Terra para referéncia e controle}
1 ! ]
| ! Local B: Iniciar/Parar _ )
bo- / R 14 DIN4 Programével (G2.2.6) Contato fechado = Partida
! | 3 - 5o991d Contato fechado = Velocidad
SR i Y | L | e e
Lo LA ___ Selecdo de local de controle A/ [Contato aberto = Local de contfole
? | 16 | | DN Progfamavel (623 6) e oo Saade,~
: : 17 | [ cvB | [comum para DIN4—DINS| [Conecte a GND ou +24 V]
1 1
! : 18 | | AO1+ | Saida analdgica 1 **) Faixa 0—20 mA/R ,
! | Freqiiéncia de saida | |max. 500 Q
' Falha ! 19 | | AO1-(GND) ® | |Programavel (P2.3.3.2
| 1
! ' Saida digital Coletor aberto
[ Tt 20 DO1 PRONTO 1
X @ | Programavel (G2.3.1) I<50 mA, U=48 VCC
| 1
; ! | OPTA2 / OPTA3 ***)
| 1
X | 21 RO1 Saida de relé 1
! e 22 RO1 :AuxiIiar/Trocalautoma'tica |
| Programavel
""m """"" 23 | [ RO1L — (G2.3.1)
24 RO2 7 Saida de relé 2
25 RO2 Auxiliar/Troca automatica 2| | *)
Programavel
26 RO2 — (G2.3.1)

Fig. 19: Exemplo de conexdo e configuracao de E/S padrao do aplicativo de controle de bombas e
ventiladores [com transmissor de 2 fios)
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*) Consulte Tabela 92 Sinais de saida digitais (Teclado de controle: Menu M2 -> G2.3.1).

**) Consulte Tabela 94 Saida analdgica 1 (Teclado de controle: Menu M2 -> G2.3.3), Tabela 95
Saida analdgica 2 [Teclado de controle: Menu M2 -> G2.3.4) e Tabela 96 Saida analdgica 3
[Teclado de controle: Menu M2 -> G2.3.7).

***] A placa opcional A3 ndo possui terminal para contato aberto em sua segunda saida de
relé (o terminal 24 esta ausente).

INDICACAO!
consulte as selecoes de jumpers abaixo. Mais informacoes no Manual do Usuario
do produto.

Bloco de jumpers X3:
Aterramento de CMA e CMB

ee] CMB conectado a GND
e8] CMA conectado a GND

e@® | CMB isolado de GND
e® | CMA isolado de GND

° CMB e CMA conectados juntos
internamente, isolados de GND

= Padrdo de fabrica

Fig. 20: Selecoes de jumpers
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230 VCA
22 VACON OPT-A2 25
24 vCC
RO1 412 34 DIN2 RO2 DIN3 410

23 » 26

Agt;m{g;'%%reic / Austozm Ofﬁ%‘ﬂﬁca/ ........... N %
K2 K1
K2 K1

K1.1 K1 /- K2.1 K2/

Ki[ k1.1 ] K2 [ Jk2.1[ ]
M1/Vacon M1/rede elétrica M2/Vacon M2/rede elétrica

Fig. 21: Sistema de troca automatica de bomba, diagrama de controle principal
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VACON - 188
230 VCA
{ VACON OPT-A1 VACON OPT-A1 VACON OPT-A1i
i24 vCC DIN2 DIN3 DIN4
512 9 10 14 :
22 VACON OPT-B5 125 VACON OPT-B5t 28
23 26 29
A oRede [elétrica A o Rede ¢létrica A oRede glétrica
S1 S hte Npreeeeeeny i 2 e i S3 ey fornreran] N i
K37 ka K3\ K3/ ki1 K% K17 ka2 Kli
K2 K1 | K2
K1.1 K1 7‘ K2.1 K2 7" K3.1 K3 7‘
K1 Kl.lE‘j K2 K2.1E‘j K3 K3.1E‘j
M1/Vacon M1/rede elétrica M2/Vacon M2/rede M3/Vacon M3/rede elétrica
elétrica

Fig. 22: Sistema de troca automatica de bomba, diagrama de controle principal
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7.3 LOGICA DO SINAL DE CONTROLE NO APLICATIVO DE CONTROLE DE
BOMBAS E VENTILADORES

Velocidade de jogging (programavel, par. 2.2.6.12)
DIN5 & ~ 7
bine ® [o€lecao de local A/B (programavel, par. 2.2.6.3)
Trava 1 (programavel, par. 2.2.6.18)
DIN2 & , T
bINs @ 1rava 2 (programavel, par. 2.2.6.19)
A LI SR
(zzé%t}‘b%eRgg 'Ec gl(?ode """""": E E Ativar referéncia do tecladq
2.2.1.1 Referéncia B de E/S}-----=--7 | | ! de PID 2 {par. 2.2.6.23)
2.2.1.4 Referéncia de PID 2f----- o
2.1.11 Referéncia de PID 1 [ """ o
i o oo e ga’lgulo dalljef_. Uma _
®0 ' a4t 0 e freq. e 16 |cg—__
AI2 = ol ! Al v \._ de cor?trole ge
ﬁ%:‘, . : E : E : Valor real 1 PID| |SomimasoTes  |Troca automética 1
- e i o 2.2.1.9 — (programavel)
Ref. de fieldbus de PI o2 1 oo 5oNE do— _|Logica de
FBProcessDataIN1 o 1o A?lo usado troca | Troca automética RO2
"_":..(1) Loor 5 - A2 automatica [2 (programavel)
92 o ! 1 —
Ref. teciado de PID 1 o hA A
R34 o5 b 5 = Fieldbus
Ref. teclado de PID 2 o T Valor real 2
R3.5 | b N 0 = N&o usado
Ref. de fieldbus de PIP Rl | [¢ P 8% g’ | ! iz
(FBProcessDataIN3) 2 I 3 = AI3
Ref. teclado, R3.2 | :2 A 4 = Al4
- ) o5 vy 5 = Fieldbus
*6 N Uma referéncial
o0 e
ol N
3% w1 !
pdra cima L] ' 9 ' ' H . . .
DIN# @ footenciamatr §§/" Ll l—3—|2.1.19 Ref. de velokidade de jogging
DIN# QX motorizado o6 o e
(programavel) 1 T — 1B [3.1 Local de contrgle
L —97 : P
i i A/B ! Ref. de frequéncia
| —=2 Teclado —e-__ interna
‘ 'Z F Fieldbus !
Referéncia de fieldbus I i Botao Reset
— — ' , O o
Iniciar/Parar de fieldpus T ! OOO .
Diregao de fieldbus [———————— , E“ B_Ot_O_eS Iniciar/Parar o @)e
Iniciar; local A, par. progr. 2.2.6.1 | . -
DIN1 ® par P g‘—ﬁ\:._lln'c'a JPara & Partida/Parada |ntern|a Bot3o de
DIN4 ® e—ltniclar/rarar _—;\'—\_ L» parada
Inigiar; local B, par. progr. 2.2.6.2 H >1 ativo,
DIN# @ Reversdo de E/S, par. 2.2.6.11 (programavel) EReverséo interna P3.6=1
- p ® ~o——
3.3 Direg&o do tecladio .
> 1 Reset de falha interna
; —>
| Reset do fieldbus | =
A1= Referéncia de PID (E/S A); A2= Referéncia de PID (E/S A); B= Referéncia de frequéncia direta (E/S B);

Fig. 23: Ldgica do sinal de controle do Aplicativo de controle de bombas e ventiladores

7.4 APLICATIVO DE CONTROLE DE BOMBAS E VENTILADORES - LISTAS DE
PARAMETROS

7.4.1 VALORES DE MONITORAMENTO (TECLADO DE CONTROLE: MENU M1)

Os valores de monitoramento sao os valores reais dos parametros e sinais, bem como os
status e as medicoes. Os valores de monitoramento nao podem ser editados.
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INDICACAO!

Os valores de monitoracao V1.18 a V1.23 estdo disponiveis somente com o
aplicativo de controle de PFC.
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Tabela 84: Valores de monitoramento

. Valor de .
Indice . Descricao
monitoramento ’
V1.1 Freqiiéncia de saida Hz 1
V1.2 ReferenAC|a Fie fre- Hy 95
quéncia
V1.3 Velocidade do motor rpm 2
V1.4 Corrente do motor A 3
V1.5 Torque do motor % 4
V1.6 Poténcia do motor % 5
V1.7 Tensao do motor \' 6
Tensao do circuito
vi.8 intermediario CC v 7
19 Temperatura da uni- oC 8
dade
110 Temperatura do % 9
motor
V1.11 Entrada analdgica 1 V/mA 13
V1.12 Entrada analdgica 2 V/mA 14
V1.13 DIN1,2, 3 15
V1.14 DIN 4,5, 6 16
V1.15 Saida analdgica | mA 26
V1.16 Entrada analdgica 3 V/mA 27
V1.17 Entrada analdgica 4 V/mA 28
V1.18 Referéncia PID % 20
V1.19 Valor real PID % 21
V1.20 Valor de erro PID % 22
V1.21 PID Saida % 23
Conversores auxilia-
V1.22 res em funciona- 30
mento
V123 Exibicao especial do 29
valor real
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Tabela 84: Valores de monitoramento

- Valor de i
Indice . Descricao
monitoramento ’
Temperatura de o
V1.24 PT-100 C 42
51.25 Itens de multimoni-
toramento
V1.26.1 Current A 1113
V1.26.2 Torque % 1125
V1.26.3 Tensao barr. CC \ 7
V1.26.4 Palavra de status 43
V1.26.5 Historico Falhas 37
V1.26.6 Corrente do motor A 45
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7.4.2 PARAMETROS BASICOS (TECLADO DE CONTROLE: MENU M2 -> G2.1)

Tabela 85: Parametros basicos G2.1

indice Parametros in. AX. Unidad Descricao
e
P2.1.1 Freg. min. 0.00 P2.1.2 Hz 0.00 101
P2.1.2 Frequéncia méx. P2.1.1 320.00 Hz 50.00 102
p2.13 | Tempodeacele- 0.1 3000.0 s 1.0 103
racao 1
pp.14 |1empodedesace- |4 3000.0 s 1.0 104
leracao 1
p2.1.5 Limite de corrente | 0,1 x IH 2xIH A IL 107
NX2: 230
Tenes - v
P2.1.6* ensaonomina 180 690 v NX5: 400 110
do motor Vv
NX6: 690
v
po.1.7+ |Frequéncianomi- | g5 | 5904 Hz 50.00 111

nal do motor

P2.1.8* Ve#‘;ﬁ'ggd;:tzr:" 24 20000 | rpm 1440 112

Corrente nominal

p2.1.9 * 0,1x1IH 2XIH A IH 113
do motor
P2.1.10 * | Cos phi do motor 0.30 1.00 0.85 120
0=AI
1=AI2
2=AI3
3=Al4

4 = Ref. de PID da

Sinal de referén- L
pagina de controle

« |-
P2.1.11 C|an|oDc[EEtC;ollzfor 0 6 4 332 do teclado, P3.4
5 = Ref. de PID de
fieldbus (FBPro-
cessDatalN1)
6 = Potenciometro
motorizado
pp.1.12 | Ganhodocontro- |4 1000.0 % 100.0 118

lador PID

Tempo | do con-

P2.1.13 trolador PID

0.00 320.00 s 1.00 19
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Tabela 85: Parametros basicos G2.1

indice Parametros in. AX. Unidad Descricao
e
Tempo D do con-
P2.1.14 trolador PID 0.00 10.00 s 0.00 132
pp.1.5 | Frequénciade 0 P2.1.2 Hz 10.00 1016
suspensao
P2.1.16 Retardo de 0 3600 s 30 1017
repouso
P2.1.17 |Nivel de despertar 0.0 1000.0 % 25.0 1018
0 = Despertar
quando cair abaixo
de seu nivel
(P2.1.17)
1 = Despertar
quando seu nivel
for excedido
P2.118 Funcao de des- 0 3 0 1019 (P2.1.17)
pertar 2 = Despertar
quando cair abaixo
de seu nivel
(P3.4/3.5)
3 = Despertar
quando seu nivel
for excedido
(P3.4/3.5)
Referéncia de
P2.1.19 | velocidade de jog- 0.00 P2.1.2 Hz 10.00 124
ging

* = Aplique o método Terminal to Function (TTF) a esses parametros (consulte o Capitulo 9.9
Principio da programacéo "Terminal to function” (TTF)).
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7.43 SINAIS DE ENTRADA

Tabela 86: Configuracées basicas [Teclado de controle: Menu M2 -> G2.2.1)

indice Parametros in. AX. Unidad Descricao
e
0=Al
1=AI2
2=AI3
3=Al4
4 = Referéncia de
Selecao de refe- teclado
P2.2.1.1 * |réncia da frequén- 0 7 0 343 |5 = Referéncia de
ciade E/SB fieldbus (FB Spee-
dReference)
6 = Potenciometro
motorizado
7 = Controlador
PID
Selecao de refe- Como em P2.2.1.1
P2.2.1.2 * |réncia de controle 0 7 4 121
de teclado
Selecao de refe- Como em P2.2.1.1
P2.2.1.3 * | réncia de controle 0 7 5 122
de fieldbus
0=Al1
1=AI2
2=AI3
3=Al4

4 = Referéncia de
a” PID 1 do teclado

P2.2.1.4* Referencz'a de PID 0 7 7 371 |5 = Referéncia de

fieldbus (FBPro-

cessDatalN3)

6 = Potenciometro

motorizado

7 = Referéncia de

PID 2 do teclado

Inversao do valor 0 =Sem inversao
P2.2.1.5 de erro de PID 0 ! 0 340 1 =Inversao

Tempo de eleva-
P2.2.1.6 | cao de referéncia 0.1 100.0 s 5.0 341
de PID

Tempo de eleva-
P2.2.1.7 | cao de referéncia 0.1 100.0 s 5.0 342
de PID
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Tabela 86:

Indice

P2.2.1.8*

Configuracées basicas (Teclado de controle: Menu M2 -> G2.2.1)

Parametros

Selecao de valor
real de PID

Unidad

(]

333

Descricao

0 =Valorreal 1
1=Real 1 +Real 2
2=Real1-Real?2
3=Real1*Real?2
4 = Max (Real 1,
Real 2)

5= Min (Real 1,
Real 2)

6 = Média (Real 1,
Real 2)

7 = Sqrt (Real1) +
Sqgrt (Real2). Con-
sulte P2.2.1.9¢
pP2.2.1.10

P2.2.1.9*

Selecao do valor
real 1

334

0 = Nao usado

1 =Al1 (placa de
controle)

2 =Al2 (placa de
controle)
3=AI3

4=Al4

5 = Fieldbus
(FBProcessDa-
talN2)

P2.2.1.10
*

Entrada do valor
real 2

335

0 = Nao usado

1 =Al1 (placa de
controle)

2 =Al2 (placa de
controle)
3=AI3

4=Al4

5 = Fieldbus
(FBProcessDa-
talN3)

P2.2.1.11

Escala minima do
valor real 1

-1600.0 | 1600.0 %

0.0

336

0 =Sem escala
minima

P2.2.1.12

Escala maxima do
valor real 1

-1600.0 | 1600.0 %

100.0

337

100 = Sem escala
maxima

P2.2.1.13

Escala minima do
valor real 2

-1600.0 | 1600.0 %

0.0

338

0 =Sem escala
minima

P2.2.1.14

Escala maxima do
valor real 2

-1600.0 | 1600.0 %

100.0

339

100 = Sem escala
maxima

P2.2.1.15

Tempo de rampa
do potenciometro
motorizado

0.1 2000.0 Hz/s

10.0

331
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Tabela 86: Configuracées basicas (Teclado de controle: Menu M2 -> G2.2.1)

indice Parametros in. AX. Unidad |Padrao Descricao

0 =Sem reset
1 = Reseta se
parado ou desli-

Reset da memoria
de referéncia da

P2.2.1.16 frequéncia do 0 2 1 367
otenciometro do gado
P 2 = Resetar se des-
motor .
ligado
0 = Sem reset
Reset de memoria 1 = Reseta se
P2 9117 de referéncia .dAe 0 9 0 370 parado ou desli-
PID do potencid- gado
metro de motor 2 = Resetar se des-

ligado

Escala de referén- 0=Sem escala
pP2.2.1.18 ) L. 0.00 320.00 Hz 0.00 344 >0 = Valor min. em
cia B, minima escala

E la d ferén- 0 = Sem escala
P2.2.1.19 |=°caa dereteren 0.00 320.00 Hz 0.00 345 [>0=Valor min. em
cia B, maxima escala

* = Aplique o método Terminal to Function (TTF) a esses pardmetros (consulte o Capitulo 9.9
Principio da programacéo "Terminal to function” (TTF]).
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Tabela 87: Entrada analdgica 1 (Teclado de controle: Menu M2 -> G2.2.2]

Parametros in. AX. Unidad |Padrao Descricao

P2.*2>;2.1 Selecao de sinal 0.1 E10 A1 377
Al
P2299 Tempo iﬁﬁltm de 0.00 10.00 S 0.10 394 0 = Sem filtragem
0=0a10V(0-20
mA**]
Faixa de sinal de 1=2a10VI(4a20
pP2.2.2.3 Al 0 2 0 320 mA*¥)
2 = Personalizado
*
Configuracao
P2.2.2.4 |minima personali- | -160.00 | 160.00 % 0.00 321
zada Al1
Configuracao
P2.2.2.5 | maxima persona- | -160.00 | 160.00 % 100.00 322
lizada Al1
Inversao de sinal 0 = Nao invertido
P2.2.2.6 Al 0 1 0 323 1= Invertido

* = Lembre-se de posicionar os jumpers do bloco X2 de forma correspondente. Consulte o
Manual do Usuario do produto.

** = Aplique 0 método Terminal to Function (TTF) a esses pardmetros (consulte o Capitulo
9.9 Principio da programacdo “Terminal to function” (TTF))
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Tabela 88: Entrada analdgica 2 (Teclado de controle: Menu M2 -> G2.2.3]

Parametros in. AX. Unidad |Padrao Descricao

P2.*2>;3.1 Selecao de sinal 0.1 E10 A2 388
Al2
P2 239 Tempo iTzﬁltro de 0.00 10.00 S 0.10 329 0 = Sem filtragem
0=0a10V(0-20
mA**]
Faixa de sinal de 1=2a10VI(4a20
pP2.2.3.3 Al2 0 2 1 325 A
2 = Personalizado
*
Configuracao
P2.2.3.4 |minima personali- | -160.00 | 160.00 % 0.00 326
zada Al2
Configuracao
P2.2.3.5 | maxima persona- | -160.00 | 160.00 % 100.00 327
lizada Al2
P2.2.3.6 | Inversao de Al2 0 1 0 gog |9 = Naoinvertido
1 =Invertido

* = Lembre-se de posicionar os jumpers do bloco X2 de forma correspondente. Consulte o
Manual do Usuario do produto.

** = Aplique 0 método Terminal to Function (TTF) a esses pardmetros (consulte o Capitulo
9.9 Principio da programacdo “Terminal to function” [TTF)).

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 200 APLICATIVO DE CONTROLE DE BOMBAS E VENTILADORES

Tabela 89: Entrada analdgica 3 (Teclado de controle: Menu M2 -> G2.2.4]

Parametros in. AX. Unidad |Padrao Descricao
P2.*2>;4.1 Selecao de sinal 0.1 E10 01 141
AI3
P22 4.9 Tempo iT:gﬁltro de 0.00 10.00 S 0.10 142 0 = Sem filtragem
0=0a10V(0-20
mA**]
Faixa de sinal de 1=2a10V(4a20
P2.2.4.3 Al3 0 2 1 143 A
1 = Personalizado
*
Configuracao
P2.2.4.4 |minima personali- | -160.00 | 160.00 % 0.00 144
zada AI3
Configuracao
P2.2.4.5 | maxima persona- | -160.00 | 160.00 % 100.00 145
lizada AI3
Inversao de sinal 0 = Nao invertido
P2.2.4.6 Al3 0 1 0 151 1 = Invertido

* = Lembre-se de posicionar os jumpers do bloco X2 de forma correspondente. Consulte o
Manual do Usuario do produto.

** = Aplique 0 método Terminal to Function (TTF) a esses pardmetros (consulte o Capitulo
9.9 Principio da programacdo “Terminal to function” (TTF))
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Tabela 90: Entrada analdgica 4 (Teclado de controle: Menu M2 -> G2.2.5]

Parametros in. AX. Unidad |Padrao Descricao

P2.*2>;5.1 Selecao de sinal 0.1 E10 01 152
Al4
P2 259 Tempo iTAﬁltro de 0.00 10.00 S 0.00 153 0 = Sem filtragem
0=0a10V(0-20
mA**]
Faixa de sinal de 1=2a10V(4a20
P2.2.5.3 Ald 0 2 1 154 mA*¥)
2 = Personalizado
*
Configuracao
P2.2.5.4 |minima personali- | -160.00 | 160.00 % 0.00 155
zada Al4
Configuracao
P2.2.5.5 | maxima persona- | -160.00 | 160.00 % 100.00 156
lizada Al4
Inversao de sinal 0 = Nao invertido
P2.2.5.6 Al 0 1 0 162 1= Invertido

* = Lembre-se de posicionar os jumpers do bloco X2 de forma correspondente. Consulte o
Manual do Usuario do produto.

** = Aplique 0 método Terminal to Function (TTF) a esses pardmetros (consulte o Capitulo
9.9 Principio da programacdo “Terminal to function” (TTF))
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Tabela 91: Entradas digitais (Teclado de controle: Menu M2 -> G2.2.4)

Parametros in. Descricao
P2.2.6.1 * | Sinal de partida A 0.1 Al 423
P2.2.6.2* | Sinal de partida B 0.1 A4 424
Selecao de local
* 7
P2.2.6.3 de controle A/B 0.1 A6 425
P2.2.6.4 * | Falha externa (cf) 0.1 0.1 405
P2.2.6.5* | Falha externa (ca) 0.1 0.2 406
P22 6.6 * Ativar funciona- 0.1 0.2 407
o mento ’ ’
p2.2.6.7+ | Sel-tempoacel/ | g, 0.1 408
o desacel. ’ ’
Controle de ter-
*
P2.2.6.8 minais de E/S 0.1 0.1 409
P2.2.6.9 * Controle do 0.1 0.1 410
teclado
P22 4.1 * Controle de field- 0.1 01 A1
B bus ' ’
P2_2*_<6_11 Reverso 0.1 0.1 412
P2.2;6.‘|2 VeLoudade de jog- 0.1 A5 413
ging
P2_2’;6_13 Reset de falha 0.1 0.1 414
P2.2;6.‘|4 Ac./Desgc. proi- 0.1 0.1 415
bida
P2'2;6'15 Frenagem de CC 0.1 0.1 416
Referéncia de
P2'2;6'16 potenciémetro do 0.1 0.1 417
motor DESCIDA
Referéncia de
P2'2;6'17 potenciémetro do 0.1 0.1 418
motor SUBIDA
P2.2*.‘6.18 Trava dfa Froca 0.1 A2 426
automatica 1
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Tabela 91: Entradas digitais (Teclado de controle: Menu M2 -> G2.2.4)

indice Parametros in. Padrao Descricao
P2.2;6.19 Trava dfe .troca 0.1 A3 427
automatica 2
P2.2>;6.20 Trava d? .troca 0.1 01 428
automatica 3
P2.2;6.21 Trava dfe .troca 0.1 01 429
automatica 4
P2.2>;6.22 Trava d? .troca 0.1 01 430
automatica 5
P2.2;6.23 Referenczla de PID 0.1 01 431

cc = Contato de fechamento
oc = Contato de abertura

* Aplique o método Terminal to Function (TTF) a esses parametros (consulte o capitulo 9.9
Principio da programacéo "Terminal to function” (TTF)).

7.4.4 SINAIS DE SAIDA

Use o método TTF para programar todos os parametros de sinais de saida digitais
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Tabela 92: Sinais de saida digitais (Teclado de controle: Menu M2 -> G2.3.1)

Parametros in. Descricao

P2.3.1.1 Pronto 0.1 0.1 432
P2.3.1.2 Em oper. 0.1 0.1 433
P2.3.1.3 Falha 0.1 A1 434
P2.3.1.4 Falha invertida 0.1 0.1 435
P2.3.1.5 Aviso 0.1 0.1 436
P2.3.1.6 Falha externa 0.1 0.1 437
pp3.1y | Falha/avisode 0.1 0.1 438
referéncia
pp3.1g | Avisode supera- 0.1 0.1 439
quecimento

P2.3.1.9 Reverso 0.1 0.1 440
p2.3.1.10 | Diregdo nao soli- 0.1 0.1 441

citada
P2.3.1.11 Na velocidade 0.1 0.1 442
p2.3.1.12 |Velocidadedejog- | 0.1 443

ging

p2.3.1.13 | Locatdecontrole |, 0.1 4bd

externo
P23.1.14 Controle de freio 0.1 0.1 445 ConsuEte ID445 no Capitulo 9 Descricdo

externo de pardmetros.

p2.3.1.15 | Controle de freio 0.1 0.1 446
externo, invertido

Supervisao do Consulte ID315 no Capitulo ? Descricao
P2.3.1.16 | limite de frequén- 0.1 0.1 447  |de pardmetros.

cia de saida 1

Supervisao do Consulte ID346 no Capitulo ? Descricao
P2.3.1.17 | limite de frequén- 0.1 0.1 448 | de pardmetros.

cia de saida 2

Supervisao de Consulte ID350 no Capitulo ? Descricao
P2.3.1.18 | limite de referén- 0.1 0.1 449 | de pardametros.

cia
Supervisao de Consulte ID354 no Capitulo ? Descricao

limite de tempe-
ratura do conver-
sor

de pardmetros.

P2.3.1.19 0.1 0.1 450
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Tabela 92: Sinais de saida digitais (Teclado de controle: Menu M2 -> G2.3.1)

indice Parametros in. Padrao Descricao
P2.3.120 'Su.perwsao de 0.1 01 451 ConsuEte ID348 no Capitulo ¢ Descricao
limite de torque de parametros.
pp.3.1.21 | Protecaotérmica |, 0.1 452
do motor
Sinal de supervi-
P2.3.1.22 sdo de entrada 0.1 0.1 463
analdgica
p2.3.1.03 |Atlvacdodoregu- |, 0.1 454
lador do motor
P2.3.1.24 Fieldbus DIN 1 0.1 0.1 455
P2.3.1.25 DIN 2 fieldbus 0.1 0.1 456
P2.3.1.26 DIN 3 fieldbus 0.1 0.1 457
Controle de troca
P2.3.1.27 automatica 1/ 0.1 B.1 458
auxiliar 1
Controle de troca
P2.3.1.28 automatica 2/ 0.1 B.2 459
auxiliar 2
Controle de troca
P2.3.1.29 automatica 3/ 0.1 0.1 460
auxiliar 3
Controle de troca
P2.3.1.30 automatica 4/ 0.1 0.1 461
auxiliar 4
pp.3.1.31 | Rotagaoautoma- | , 0.1 462
tica 5

C CUIDADO!
CERTIFIQUE-SE de nao conectar duas funcdes em uma e a mesma saida para
evitar saturacoes de funcoes e garantir uma operacao sem falhas.
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Tabela 93: Configuracées de limite [Teclado de controle: Menu M2 -> G2.3.2)

Parametros

Descricao

0 =Sem limite
Supervisao do 1 =Supervisao do
P2.3.2.1 |[limite de frequén- 0 2 0 315 |limite inferior
cia de saida 1 2 = Supervisdo do
limite superior
Supervisao do
limite de frequén-
P2.3.2.2 cia de saida 1; 0.00 320.00 Hz 0.00 316
valor supervisio-
nado
0 =Sem limite
Supervisao do 1 =Supervisao do
P2.3.2.3 | limite de frequén- 0 2 0 346 |limite inferior
cia de saida 2 2 = Supervisdo do
limite superior
Limite de fre-
p23.24 |Quenciadesaida | qqq | a90000 | h 0.00 347
2; valor supervi-
sionado
0 =Nao usado
5 <30 d 1 = Supervisao do
2325 | >upervisacde 0 2 0 348  |limite inferior
limite de torque .
2 = Supervisao do
limite superior
Valor de supervi-
P2.3.2.6 sao do limite de -300.0 300.0 % 100.0 349
torque
Supervisao de 0 = Nao usado
P2.3.2.7 | limite de referén- 0 2 0 350 1 = Limite baixo
cia 2 = Limite alto
Valor de supervi-
P2.3.2.8 sdo do limite de 0.0 100.0 % 0.0 351
referéncia
Atraso de desati-
P2.3.2.9 vacao de freio 0.0 100.0 s 0.5 352
externo
p2.3.2.10 |Alrasedeativacio | 100.0 s 15 353
de freio externo
Supervisao de 0 = Nao usado
P2.3.2.11 temperatura de 0 2 0 354 |1 = Limite baixo
FC 2 = Limite alto
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Tabela 93: Configuracées de limite [Teclado de controle: Menu M2 -> G2.3.2)

indice Parametros in. AX. Unidad |Padrao Descricao
Valor supervisio-
P2.3.2.12 | nado de tempera- -10 100 °C 40 355
tura FC
P23213 Entrada .ar_1alog|ca 0 1 0 379 0=Al
supervisionada 1=AI2
0 =Sem limite
Supervisao do 1 =Supervisao do
P2.3.2.14 | limite de entrada 0 2 0 373  |limite inferior
analdgica 2 = Supervisao do
limite superior
Valor supervisio-
P2.3.2.15 | nado de entrada 0.00 100.00 % 0.00 374
analdgica
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Tabela 94: Saida analdgica 1 (Teclado de controle: Menu M2 -> G2.3.3)

Parametros

Descricao

P2.3.3.1*

Selecao de sinal
de saida analdgica
1

0.1

E.10

A

464

P2.3.3.2

Funcao de saida
analdgica

307

0 = N3o usado (20
mA/10V)

1 = Frequéncia de
saida (0-fmax)

2 = Referéncia de
freq. (0-fmax)

3 =Velocidade do
motor (0 - Veloci-
dade nominal do
motor)

4 = Corrente do
motor (0-InMotor)
5=Torque do
motor (0-TnMotor)
6 = Poténcia do
motor (0-PnMotor)
7 =Tensao do
motor (0-UnMotor)
8 =Tensao do
enlace CC (0 - 1000
V)

9 =Valor de ref. do
controlador PID
10 = Valor real do
contr.de PID 1

11 =Valor real do
contr.de PID 2

12 =Valor de erro
do contr. de PID
13 = Saida do con-
trolador PID

14 = Temperatura
de PT100

P2.3.3.3

Tempo do filtro de
saida analdgica

0.00

10.00

1.00

308

0 = Sem filtragem

P2.3.3.4

Inversao de saida
analdgica

309

0 = Nao invertido
1 = Invertido

P2.3.3.5

Saida analdgica
minima

310

0=0mA(0V)
T=4mA(2V)

P2.3.3.6

Escala de saida
analégica

1000

%

100

31

P2.3.3.7

Compensacao de
saida analdgica

-100.00

100.00

%

0.00

375

* = Use o método TTF para programar esses parametros.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANF0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/



APLICATIVO DE CONTROLE DE BOMBAS E VENTILADORES VACON - 209

Tabela 95: Saida analdgica 2 (Teclado de controle: Menu M2 -> G2.3.4)

Parametros in. AX. Unidad |Padrao Descricao
Selecao de sinal
P2.3.6.1 * |da saida analdgica 0.1 E.10 0.1 471
2
P2 3.6.2 Fun(;ao,d.a saida 0 14 0 472 Consulte P2.3.3.2
analogica 2
Tempo de filtra- 0 = Sem filtragem
P2.3.6.3 |gem da saida ana- 0.00 10.00 s 1.00 473
logica 2
P2 364 Inversag dg saida 0 1 0 474 0=Nao |Qvert|do
analogica 2 1 = Invertido
Saida analdgica 2 0=0mA(0V)
P23.6.5 minima 0 1 0 5 1 -4ma2v)
P23.66 | Eocdladasaida 10 1000 % 100 476
analogica 2
p2.3.67 | Compensacaoda | 4009 | 10000 | % 0.00 477
saida analogica 2

* = Use o método TTF para programar esses parametros.

Tabela 9é: Saida analdgica 3 (Teclado de controle: Menu M2 -> G2.3.7)

indice Parametros in. AX. Unidad |Padrao Descricido

Selecao de sinal
P2.3.5.1 * |da saida analdgica 0.1 E.10 0.1 478
3
P2 359 Fun(;éoldg saida 0 4 4 479 Consulte P2.3.5.2
analdgica 3
Tempo de filtra- 0 = Sem filtragem
P2.3.5.3 |gem da saida ana- 0.00 10.00 s 1.00 480
légica 3
P2 354 Inverséc,J dg saida 0 1 0 481 0=Nao |Qvert|do
analogica 3 1 = Invertido
Saida analdgica 2 0=0mA(0V)
P2.3.5.5 minima 0 1 0 482 1=4mA(2V)
p235.4 | Escaladasaida 10 1000 % 100 483
analégica 3
p2.3.57 | Lompensacaoda | 40400 | 10000 | % 0.00 484
saida analodgica 3
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* = Use o método TTF para programar esses parametros.
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7.4.5 PARAMETROS DE CONTROLE DE CONVERSOR (TECLADO DE CONTROLE: MENU
M2 -> G2.4

Tabela 97: Parametros de controle de conversor, G2.4

indice Parametros in. AX. Unidad Descricdo

e

0 = Linear

100 = acel. total/
aum. desacel./
tempos desacel.

P2.4.1 Forma da rampa 1 0.0 10.0 s 0.1 500

0 = Linear

100 = acel. total/
aum. desacel./
tempos desacel.

P2.4.2 Forma da rampa 2 0.0 10.0 s 0.0 501

Tempo de acele-

P2.4.3 racao 2

0.1 3000.0 s 1.0 502

Tempo de desace-

P2.4.4 leracao 2

0.1 3000.0 s 1.0 503

0 = Desativado

1 =Usado em fun-
cionamento

2 = Cortador do
freio externo
P2.4.5 Cortador do freio 0 4 0 504 |3 =Usado quando
parado/em funcio-
namento

4 = Usado em fun-
cionamento (sem
teste)

0= Rampa

1 = Partida dina-
P2.4.6 Funcao de partida 0 2 0 505 |mica

2 = Partida dina-
mica condicional

0 = Desaceleracao
por inércia

1= Rampa

2 =Rampa + Desa-
celeracao de ativa-
P2.4.7 Funcao de parada 0 3 0 506 |[cao de funciona-
mento

3 = Desaceleracao
+ Rampa de ativa-
cao de funciona-
mento

po.4g | Correntede fre- 0.00 IL A 0,7 x IH 507
nagem de CC
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Tabela 97: Parametros de controle de conversor, G2.4

indice Parametros Descricao
Tempo de frena- 0= Freio de CC
P2.4.9 P 0.00 | 600.00 s 0.00 508  [desativado na
gem CC na parada parada
Frequéncia para
iniciar frenagem
P2.4.10 de CC durante 0.10 10.00 Hz 1.50 515
parada de rampa
Tempo de frena- 0= Freio de CC
P2.4.11 P ) 0.00 600.00 s 0.00 516 |desativado na par-
gem CC na partida tida
P2.4.12* Freio de fluxo 0 1 0 520 g :Es\iggzda
p2.4.13 | Correntedeire- | g g IL A IH 519
nagem de fluxo
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7.4.6 PARAMETROS DE FREQUENCIAS PROIBIDAS (TECLADO DE CONTROLE: MENU M2
-> G2.5)

Tabela 98: Parametros de frequéncias proibidas, G2.5

indice Parametros in. AX. Unidad Descricdo

e

Limite inferior da 0 = Nao usado
P2.5.1 faixa de frequén- -1.00 320.00 Hz 0.00 509
cia proibida 1

Limite superior da 0 = Nao usado
P2.5.2 faixa de frequén- 0.00 320.00 Hz 0.00 510
cia proibida 1

Limite inferior da 0 = N&o usado
P2.5.3 faixa de frequén- 0.00 320.00 Hz 0.00 511
cia proibida 2

Limite superior da 0 = Nao usado
P2.5.4 faixa de frequén- 0.00 320.00 Hz 0.00 512
cia proibida 2

Limite inferior da 0 = Nao usado
P2.5.5 faixa de frequén- 0.00 320.00 Hz 0.00 513
cia proibida 3

Limite superior da 0 = Nao usado
P2.5.6 faixa de frequén- 0.00 320.00 Hz 0.00 514
cia proibida 3

Rampa de acel./

P2.5.7 desacel. proibida

0.1 10.0 X 1.0 518
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PARAMETROS DE CONTROLE DO MOTOR (TECLADO DE CONTROLE: MENU M2 ->
G2.6)

7.4.7

Tabela 99: Parametros de controle do motor, G2.4

indice Parametros Unidad Descricao
e
0 = Controle de
P2 4.1 * Modo de controle 0 1 0 400 frequéncia .
do motor 1 = Cont. veloci-
dade
0 = Nao usado
P2.6.2 * Optimizacao U/f 0 1 0 109 1=Binario de
reforco automatico
0 =Linear
Selecao de razao 1 = Quadratica
P2.6.3* ’ 0 3 0 108 |2 =Programavel
u/f .
3 = Linear com
otim. de fluxo
Ponto de enfra-
P2.6.4* quecimento do 8.00 320.00 Hz 50.00 602
campo
Tensao no ponto
P2.6.5* de enfraqueci- 10.00 200.00 % 100.00 603
mento do campo
Frequéncia do
P2.6.6* ponto médio da 0.00 P2.6.4 Hz 50.00 604
curva de U/f
Tensao do ponto
P2.6.7* | médio da curva de 0.00 100.00 % 100.00 605
U/t
Tensdo de saida
P2.6.8 * em frequéncia 0.00 40.00 % Varia 606
zero
Consulte Tabela
158 Frequéncias de
P2.6.9 Frequencia de 1 Varia kHz Varia 601 | comutacao depen-
comutacao dentes de tamanho
para obter os valo-
res exatos.
0 = Nao usado
1 =Usado (sem
pp.6.1g | Controlador de 0 2 1 607  |rampa)
sobretensao
2 = Usado [com
rampa
P2 611 Controlado~r de 0 1 1 408 0 = Nao usado
subtensao 1 =Usado
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Tabela 99: Parametros de controle do motor, G2.6

indice Parametros in. AX. Unidad |Padrao Descricao

0 =Sem acao

1 = Identificacao
sem funciona-
mento

P2.6.12 Identificacao 631

* = Aplique o0 método Terminal to Function (TTF) a esses parametros (consulte o Capitulo 9.9
Principio da programacéo "Terminal to function” (TTF)).
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7.4.8

Tabela 100: Protecades, G2.7

Indice

Parametros

Unidad

PROTECOES (TECLADO DE CONTROLE: MENU M2 -> G2.7

Descricao

0 = Sem resposta
1 = Aviso
2 = Aviso + Fre-
quéncia anterior
Resposta a falha 3 = Aviso+FreqgPre-
P2.7.1 de referéncia de 4 0 5 4 700 |def2.7.2
mA 4 = Falha, acel. de
parada para 2.4.7
5 = Falha, parada
por desaceleracao
natural
Frequéncia de
P2.7.2 falha de referén- 0.00 P2.1.2 Hz 0.00 728
ciade 4 mA
P2 73 Resposta da falha 0 3 2 701 0= Sem resposta
externa 1 = Aviso
2 = Falha, acel. de
parada para 2.4.7
P27 4 Supervisao de 0 3 0 730 3 = Falha, parad?
fases de entrada por desaceleracao
natural
0 = Falha armaze-
P27 5 Resposta a feilha 0 1 0 797 nada no~h|stor|co
de subtensao Falha ndo armaze-
nada
P27 6 Superwsao’ de 0 3 2 702 0= Sem resposta
fase de saida 1 = Aviso
2 = Falha, acel. de
Protecao contra parada para 2.4.7
pP2.7.7 falha de aterra- 0 3 2 703 3 = Falha, parada
mento por desaceleracao
natural
P278 Protecao térmica 0 3 2 704
do motor
Fator de tempera-
P2.7.9 tura ambiente do | -100.0 100.0 % 0.0 705
motor
Fator de arrefeci-
pp.7.q0 | Mmentodomotor g, ) ygag | g 400 706
em velocidade
zero
Constante de
P2.7.11 | tempo térmica do 1 200 min Varia 707
motor
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Tabela 100: Protecées, G2.7

indice Parametros in. AX. Unidad Descricao
e
p2.7.12 | LooP detrabalho 0 150 % 100 708
do motor
0 = Sem resposta
1 = Aviso
Protecio de 2 = Falha, acel. de
P2.7.13 ar’ada 0 3 1 709 |parada para 2.4.7
P 3 = Falha, parada
por desaceleracao
natural
p2.7.14 |Correntedeesto- 4 g5 1 5y A 1H 710
lagem
pp7.15 | Limitedetempo oy gl on00 | s 15.00 71
de estolagem
Limite de fre-
P2.7.16 |quéncia de estola- 1.00 P2.1.2 Hz 25.00 712
gem
0 = Sem resposta
1 = Aviso
Protecao contra 2= Falha, acel. de
P2.7.17 subcar 3 0 3 0 713  |parada para 2.4.7
9 3 = Falha, parada
por desaceleracao
natural
Torque fnom na 0
P2.7.18 SUBIDA 10.0 150.0 %o 50.0 714
pp7.19 [C3readefrequén- | 5, 150.0 % 10.0 715
cia zero
Limite de tempo
P2.7.20 de protecao con- 2.00 600.00 s 20.00 716
tra subcarga
0 = Sem resposta
1 = Aviso
Resposta a falha 2= Falha, acel. de
P2.7.21 P ) 0 3 2 732 |parada para 2.4.7
de termistor
3 = Falha, parada
por desaceleracao
natural
P2 7 99 Respo;ta a falha 0 3 9 733 Consulte P2.7.21
de fieldbus
P2 7 93 Resposta a falha 0 3 9 734 Consulte P2.7.21
de slot
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Tabela 100: Protecées, G2.7

indice Parametros in. AX. Unidad |Padrao Descricao
NUmero de entra-
P2.7.24 das PT100 0 3 0 739
0 = Sem resposta
1 = Aviso
Resposta a falha 2= Falha, acel. de
P2.7.25 P 0 3 0 740 |parada para 2.4.7
PT100
3 = Falha, parada
por desaceleracao
natural
p2.7.26 | Hmitedeavise 4 504 | 2000 °C 120.0 741
o PT100 | ' '
Limite de falha o
P2.7.27 PT100 -30.0 200.0 C 130.0 742
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7.4.9 PARAMETROS DE REINICIO AUTOMATICO (TECLADO DE CONTROLE: MENU M2 ->
G2.8)

Tabela 101: Parametros de partida automatica, G2.8

Indice Parametros in. AX. Descricao

P2.8.1 Tempo de espera 0.10 10.00 s 0.50 717

Tempo para ten-

P2.8.2 tativas

0.00 60.00 s 30.00 718

0= Rampa

1 = Partida dina-
P2.8.3 Funcao de partida 0 2 0 719  |mica

2 =De acordo com
P2.4.6

Numero de tenta-
tivas apos aciona-
mento por sub-
tensao

P2.8.4 0 10 1 720

Numero de tenta-

tivas apos aciona-

mento por sobre-
tensao

P2.8.5 0 10 1 721

NuUmero de tenta-
tivas ap6s aciona-
mento por sub-
tensao

P2.8.6 0 3 1 722

Numero de tenta-

tivas apos aciona-

mento de referén-
ciade 4 mA

P2.8.7 0 10 1 723

NiUmero de tenta-
tivas apos aciona-
P2.8.8 mento por falha 0 10 1 726
de temperatura
do motor

NiUmero de tenta-
tivas apos aciona-
mento por falha
externa

P2.8.9 0 10 0 725

NuUmero de tenta-
tivas apds aciona-
mento por falha
de subcarga

P2.8.10 0 10 1 738
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7.410 PARAMETROS DE CONTROLE DE BOMBAS E VENTILADORES (TECLADO DE
CONTROLE: MENU M2 -> G2.9)

Tabela 102: Parametros de controle de bombas e ventiladores

indice Parametros in. AX. Unidad Descricdo

e

Ndmero de con-
P2.9.1 versores auxilia- 0 4 1 1001
res

Frequéncia de
p2.9.2 partida, conversor | P2.9.3 320.00 Hz 51.00 1002
auxiliar 1

Frequéncia de
P2.9.3 parada, conversor | P2.1.1 P2.9.2 Hz 10.00 1003
auxiliar 1

Frequéncia de
P2.9.4 partida, conversor | P2.9.5 320.00 Hz 51.00 1004
auxiliar 2

Frequéncia de
p2.9.5 parada, conversor | P2.1.1 P2.9.4 Hz 10.00 1005
auxiliar 2

Frequéncia de
P2.9.6 partida, conversor | P2.9.7 320.00 Hz 51.00 1006
auxiliar 3

Frequéncia de
P2.9.7 parada, conversor | P2.1.1 P2.9.6 Hz 10.00 1007
auxiliar 3

Frequéncia de
p2.9.8 partida, conversor | P2.9.9 320.00 Hz 51.00 1008
auxiliar 4

Frequéncia de
P2.9.9 parada, conversor | P2.1.1 P2.9.8 Hz 10.00 1009
auxiliar 4

Atraso de partida,
P2.9.10 conversores auxi- 0.0 300.0 s 4.0 1010
liares

Atraso de parada,
P2.9.11 conversores auxi- 0.0 300.0 s 2.0 1011
liares

Passo de referén-
pP2.9.12 cia, conversor 0.00 100.00 % 0.00 1012
auxiliar 1

Passo de referén-
P2.9.13 cia, conversor 0.00 100.00 % 0.00 1013
auxiliar 2
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Tabela 102: Parametros de controle de bombas e ventiladores

indice Parametros Unidad Descricao
e
Passo de referén-
P2.9.14 cia, conversor 0.00 100.00 % 0.00 1014
auxiliar 3
Passo de referén-
P2.9.15 cia, conversor 0.00 100.00 % 0.00 1015
auxiliar 4
P29 16 Bypass do contro- 0 1 0 1020 1 = Control. de PID
lador PID ignorado
0 = Nao usado
Selecao de 1=Al
’ , . 2=AI2
entrada analdgica 3-AI3
P2.9.17 para medicao de 0 5 0 1021 4 ; Al
p;enstizgfe 5 = Sinal de field-
bus (FBProcess-
DatalN3)
Limite superior de
P2.9.18 pressdo de 0.0 100.0 % 30.0 1022
entrada
Limite inferior de
P2.9.19 pressao de 0.0 100.0 % 20.0 1023
entrada
p2.9.20 |Quedadepressdo | g, 100.0 % 30.0 1024
de saida
0 = Sem retardo
p2.9.21 | Atrasode queda 0.0 300.0 s 0.0 1025 |00 =Sem queda
de frequéncia ou aumento de fre-
quéncia
Atraso de 300 Serm queta
P2.9.22 | aumento de fre- 0.0 300.0 s 0.0 1026 = >em g
a ou aumento de fre-
quéncia N
quéncia
0 = Travas nao
usadas
1 = Define a nova
trava como a
Ultima; ordem de
P2.9.23 Selecao de trava 0 2 1 1032 |atualizacdo apos
valor de P2.9.26 ou
estado de parada
2 = Para e atualiza
a ordem imediata-
mente
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Tabela 102: Parametros de controle de bombas e ventiladores

indice Parametros in. AX. Unidad Descricao

(]

0 = Nao usado

P2.9.24 | Troca automatica 0 1 1 1027 |1 =Troca automa-
tica usada
Selecao de auto- 0 = Somente con-
P2 9 25 matica de trav€a§ e 0 1 1 1008 |versores auxiliares
trocas automati- 1 =Todos os con-
cas versores
pp.9.ge |IMervalodetroca | o4 | 5500 h 48.0 1029 |00=TESTE=40s
automatica

Troca automatica;
p2.9.27 [ Numeromaximo 0 4 1 1030
de conversores

auxiliares

Limite de fre-
P2.9.28 quéncia de troca 0.00 P2.1.2 Hz 25.00 1031
automatica

Exibicao especial
P2.9.29 do valor real 0 30000 0 1033
minimo

Exibicao especial
P2.9.30 do valor real 0 30000 100 1034
maximo

Decimais de exibi-
P2.9.31 cao especial do 0 4 1 1035
valor real

Unidade de exibi- Consulte ID1036

P2.9.32 | céo especial do 0 28 4 1036 e Capitulod
’ Descricao de para-
valor real
metros.

7.4.11  CONTROLE DE TECLADO (TECLADO DE CONTROLE: MENU M3)

Os parametros para a selecao do local de controle e direcao no teclado estao listados abaixo.
Consulte o menu de controle do teclado no Manual do Usuario do produto.
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Tabela 103: Parametros de controle do teclado, M3

Parametros in. AX. a Descricao

1=Terminal de

E/S
P3.1 Local de controle 1 3 1 125 9 - Teclado
3 = Fieldbus
P3.2 Referénciado | o) 44 | ppg 2 Hz 0.00
teclado
P33 Direcao (no 0 1 0 123 0=Paraa trente
teclado) 1 = Reversao

P3.4 Refere”i'adeP'D 0.00 100.00 % 0.00 167

P3.5 Refere"cz'adep'D 0.00 100.00 % 0.00 168

0 = Funcao limi-
tada do botao de
parada

1 = Botao de
parada sempre ati-
vado

R3.6 Botdo de parada 0 1 1 14

7.4.12  MENU DO SISTEMA (TECLADO DE CONTROLE: MENU Mé)

Para obter informacoes sobre parametros e funcoes relacionados ao uso geral do conversor
de frequéncia, como selecao de aplicacao e idioma, conjuntos de parametros personalizados
ou informacodes sobre hardware e software, consulte o Manual do Usuario do produto.

7.4.13  PLACAS EXPANSORAS (TECLADO DE CONTROLE: MENU M7

O menu M7 mostra as placas expansoras e opcionais conectadas a placa de controle e
informacdes relacionadas as placas. Para obter mais informacdes, consulte o Manual do
Usuario do produto.
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8 DESCRICOES DE VALORES DE MONITORAMENTO
Este capitulo fornece as descricoes basicas de todos os valores de monitoramento.
1 FREQUENCIA DE SAIDA (V1.1)

Este valor de monitoramento mostra a frequéncia de saida real para o motor.

2 VELOCIDADE DO MOTOR (V1.3)

Este valor de monitoramento mostra a velocidade real do motor, em rpm (valor calculado).

3 CORRENTE DO MOTOR (V1.4]

Este valor de monitoramento mostra a corrente medida do motor.

4 TORQUE DO MOTOR (V1.5]

Este valor de monitoramento mostra o torque real do motor (valor calculado). Quando o
torque é no sentido anti-horario, o valor é negativo.

5 POTENCIA DO MOTOR (V1.6]

Este valor de monitoramento mostra a poténcia real do eixo do motor (valor calculado) como
porcentagem da poténcia nominal do motor.

6 TENSAO DO MOTOR (V1.7)
Este valor de monitoramento mostra a tensdo de saida medida para o motor.
7 TENSAO DO CIRCUITO INTERMEDIARIO CC (V1.8, V1.26.3)

Este valor de monitoramento mostra a tensdo medida no circuito intermediario CC do
conversor.

8 TEMP. UNIDADE (V1.9]

Este valor de monitoramento mostra a temperatura de saida de ar medida do conversor.

9 TEMPERATURA DO MOTOR (V1.10)

Este valor de monitoramento mostra a temperatura calculada do motor em percentual de
temperatura de operacao nominal.

13 ENTRADA ANALOGICA 1 (V1.11]

Este valor de monitoramento mostra o status da entrada analdgica 1.

14 ENTRADA ANALOGICA 2 (V1.12]

Este valor de monitoramento mostra o status da entrada analdgica 2.
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15 DIN1, DIN2, DIN3 (V1.13, V1.15)

Este valor de monitoramento mostra o status das entradas digitais 1-3 no slot A (E/S basical).

16 DIN4, DIN5, DING (V1.14, V1.16)

Este valor de monitoramento mostra o status das entradas digitais 4-6 em OPTA1 (E/S
basical.

17 DO1, RO1, RO2 (V1.15, V1.17)

Este valor de monitoramento mostra o status da saida digital e das saidas a relé 1-2 em
OPTA2 e OPTAS.

18 REFERENCIA DE TORQUE (V1.18)
Este valor de monitoramento mostra a referéncia de torque final para o controle do motor.
20 REFERENCIA PID (V1.18, V1.19)

Este valor de monitoramento mostra a referéncia PID como um percentual da frequéncia
maxima.

21 VALOR REAL DE PID (V1.19, V1.20]

Este valor de monitoramento mostra o valor real de PID como um percentual do valor real
maximo.

22 VALOR DE ERRO DE PID (V1.20, V1.21)
Este valor de monitoramento mostra o valor de erro do controlador PID.

23 SAIDA DO PID (V1.21, V1.22)

Este valor de monitoramento mostra a saida do controlador PID como porcentagem (de 0% a
100%).

25 REFERENCIA DE FREQUENCIA (V1.2)

Este valor de monitoramento mostra a referéncia de frequéncia real para o controle do
motor.

26 A0 (1) ANALOGICA (V1.15, V1.16, V1.18)

Este valor de monitoramento mostra o status da saida analdgica 1.

27 ENTRADA ANALOGICA 3 (V1.13, V1.16)

Este valor de monitoramento mostra o status da entrada analdgica 3.

28 ENTRADA ANALOGICA 4 (V1.14, V1.17)

Este valor de monitoramento mostra o status da entrada analdgica 4.
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29 EXIBICAO ESPECIAL REAL (V1.23]

Este valor de monitoramento mostra os valores reais de parametros para exibicao especial.

30 CONVERSORES AUXILIARES EM FUNCIONAMENTO (V1.22)

Este valor de monitoramento mostra o nimero real de conversores auxiliares em operacao
no sistema.

31 SAIDA ANALOGICA 2 (V1.21.20)

Este valor de monitoramento mostra o valor da saida analdgica 2 como porcentagem da faixa
usada.

32 SAIDA ANALOGICA 3 (V1.21.21)

Este valor de monitoramento mostra o valor da saida analégica 3 como porcentagem da faixa
usada.

37 HISTORICO DE FALHAS (V1.21.5, V1.22.5, V1.26.5)

Este valor de monitoramento mostra o codigo de falha da ultima falha ativada que nao
passou por reset.

39 CORRENTE DA FASE U (V1.18.5)

Este valor de monitoramento mostra a corrente da fase medida do motor (filtragem de 1s).

40 CORRENTE DA FASE V [V1.18.6)

Este valor de monitoramento mostra a corrente da fase medida do motor (filtragem de 1s).

41 CORRENTE DA FASE W [V1.18.7)

Este valor de monitoramento mostra a corrente da fase medida do motor (filtragem de 1s).

42 TEMPERATURA MAX. DO SENSOR (V1.19, V1.24)

Este valor de monitoramento mostra a temperatura maxima do sensor.

43 PALAVRA DE STATUS (V1.18.4, V1.21.4, V1.26.4)

Este valor de monitoramento mostra o status do conversor de frequéncia codificado em bits.

44 TENSAO CC (V1.18.3, V1.21.3, V1.26.3]

Este valor de monitoramento mostra a tensao CC nao filtrada.

45 CORRENTE DE FB (V1.21.6, V1.22.6, V1.26.6]

Este valor de monitoramento mostra a corrente medida do motor com nimero fixo de casas
decimais.
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46 ESCALA DE LIMITE DE FB [V1.22.2)

Este valor de monitoramento mostra o valor da escala de limite de fieldbus como uma
porcentagem.

47 REFERENCIA DO AJUSTE DE FB [V1.22.3)

Este valor de monitoramento mostra o valor da referéncia de ajuste de fieldbus como uma
porcentagem.

48 SAIDA ANALOGICA DE FB [V1.22.4)

Este valor de monitoramento mostra o status da saida analdgica controlada pela entrada de
fieldbus.

49 STATUS DE IDENTIFICACAO DO MOTOR (V1.21.14]

Este valor de monitoramento mostra o status de identificacao do motor.

50 TEMPERATURA DO SENSOR 1 (V1.21.8]

Este valor de monitoramento mostra o valor medido da temperatura do sensor 1.
51 TEMPERATURA DO SENSOR 2 (V1.21.9]

Este valor de monitoramento mostra o valor medido da temperatura do sensor 2.
52 TEMPERATURA DO SENSOR 3 [V1.21.10))

Este valor de monitoramento mostra o valor medido da temperatura do sensor 3.

53 FREQUENCIA DO CODIFICADOR 2 (V1.21.11]

Este valor de monitoramento mostra a frequéncia do codificador 2 da placa OPTA7 (entrada
C.3).

54 POSICAO DE ABS (V1.21.12)
Este valor de monitoramento mostra a posicdo de ABS quando a placa OPTBB esta em uso.

55 REVOLUCAO DE ABS (V1.21.13)

Este valor de monitoramento mostra o nUmero de revolucoes de ABS quando a placa OPTBB
estd em uso.

56 PAL. STATUS DIN 1(V1.22.7)

Este valor de monitoramento mostra o status dos sinais de entradas digitais codificado em
bits.

57 PAL. STATUS DIN 2 (V1.22.8)

Este valor de monitoramento mostra o status dos sinais de entradas digitais codificado em
bits.
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58 NUMERO DE PAR DE POLOS [V1.21.15)
Este valor de monitoramento mostra o nimero de par de polos em uso.
59 Al1(V1.21.16)

Este valor de monitoramento mostra o valor do sinal da entrada analdgica como
porcentagem da faixa usada.

60AI2 (V1.21.17)

Este valor de monitoramento mostra o valor do sinal da entrada analdgica como
porcentagem da faixa usada.

61AI3(vV1.21.18)

Este valor de monitoramento mostra o valor do sinal da entrada analégica como
porcentagem da faixa usada.

62 Al4 (V1.21.19)

Este valor de monitoramento mostra o valor do sinal da entrada analdgica como
porcentagem da faixa usada.

69 TEMPERATURA DO SENSOR 4 (V1.21.25]

Este valor de monitoramento mostra o valor medido da temperatura.
70 TEMPERATURA DO SENSOR 5 (V1.21.26)

Este valor de monitoramento mostra o valor medido da temperatura.
71 TEMPERATURA DO SENSOR 6 (V1.21.27)

Este valor de monitoramento mostra o valor medido da temperatura.
74 AVISO [V1.21.7, V1.22.9]

Este valor de monitoramento mostra o codigo do ultimo aviso ativado que nao passou por
reset.

83 CORRENTE TOTAL (V1.32.2)

Este valor de monitoramento mostra a corrente total dos conversores no sistema seguidor
de mestre.

1113 CORRENTE (V1.18.1, V1.21.1, V1.26.1)

Este valor de monitoramento mostra a corrente do motor nao filtrada.

1124 FREQUENCIA DO CODIFICADOR 1(V1.21.5]

Este valor de monitoramento mostra a frequéncia de entrada do codificador.
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1125 TORQUE (V1.18.2, V1.21.2, V1.26.2]

Este valor de monitoramento mostra o torque do motor nao filtrado.

1131 REFERENCIA DE FREQUENCIA FINAL CL (V1.21.22)

Este valor de monitoramento mostra a referéncia de frequéncia do eixo final para o
controlador de velocidade.

1132 RESPOSTA DO PASSO (V1.21.23)

Este valor de monitoramento mostra a resposta do passo de rampa de frequéncia.

1140 REFERENCIA DE TORQUE DE FB (V1.22.1)

Este valor de monitoramento mostra a referéncia de torque de fieldbus.

1169 ANGULO DO EIXO (V1.21.7]

Este valor de monitoramento mostra o angulo do eixo do codificador.

1170 LOOPS DO EIXO0 [V1.21.6]

Este valor de monitoramento mostra os loops do eixo do codificador.

1173 PALAVRA DE FALHA 2 [V1.22.11)

Este valor de monitoramento mostra o status codificado em bits da palavra de falha 2.

1172 PALAVRA DE FALHA 1(V1.22.10)

Este valor de monitoramento mostra o status codificado em bits da palavra de falha 1.

1174 PALAVRA DE ALARME 1 (V1.22.12)

Este valor de monitoramento mostra o status codificado em bits da palavra de alarme.

1508 POTENCIA DE SAIDA (V1.21.24)

Este valor de monitoramento mostra a poténcia de saida.

1601 STATUS DO SISTEMA SB (V1.23.1)

Este valor de monitoramento mostra o status do SystemBus.

1602 PALAVRA DE STATUS (V1.23.4.2)

Este valor de monitoramento mostra o status da palavra de status do conversor seguidor.

1603 PALAVRA DE STATUS D3 (V1.23.4.3)

Este valor de monitoramento mostra o status da palavra de status do conversor seguidor.
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1604 PALAVRA DE STATUS D4 (V1.23.4.4)

Este valor de monitoramento mostra o status da palavra de status do conversor seguidor.

1605 CORRENTE DO MOTOR D2 (V1.23.3.2]

Este valor de monitoramento mostra a corrente medida do motor.

1606 CORRENTE DO MOTOR D3 (V1.23.3.3]

Este valor de monitoramento mostra a corrente medida do motor.

1607 CORRENTE DO MOTOR D4 (V1.23.3.4]

Este valor de monitoramento mostra a corrente medida do motor.

1615 PALAVRA DE STATUS 1 (V1.23.4.1]

Este valor de monitoramento mostra o status da palavra de status do conversor seguidor.

1616 CORRENTE DO MOTOR D1 (V1.23.3.1]

Este valor de monitoramento mostra a corrente medida do motor.
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9  DESCRICAO DE PARAMETROS

Nas paginas a seguir, vocé encontrara as descricoes de parametros organizadas de acordo
com o numero de ID individual do parametro. Um asterisco apds o nimero de ID do
parametro (por exemplo, 418 Potenciémetro do motor PARA CIMA *) indica que o método de
programacao TTF deve ser aplicado a este parametro (consulte o Capitulo 9.9 Principio da
programacdo “Terminal to function” [TTF)).

Alguns nomes de parametros sao seguidos por um cddigo de nimero indicando os
aplicativos "Tudo em um" nos quais o parametro esta incluido. Se nenhum caédigo for
mostrado, o parametro estara disponivel em todas os aplicativos. Consulte abaixo. Os
numeros de parametros sob os quais o parametro aparece em diferentes aplicativos
também sao fornecidos.

Aplicativo basico

Aplicativo padrao

Aplicativo de controle local/remoto

Aplicativo de controle de velocidade multipasso
Aplicativo de controle de PID

Aplicativo de controle multifinalidade

Aplicativo de controle de bombas e ventiladores

NougRrLh -

101 FREQUENCIA MINIMA (2.1, 2.1.1)

Use este parametro para definir a referéncia de frequéncia minima.

102 FREQUENCIA MAXIMA (2.2, 2.1.2)

Use este parametro para definir a referéncia de frequéncia maxima.

Define os limites de frequéncia do conversor de frequéncia. O valor maximo para esses
parametros é 320 Hz.

As frequéncias minima e maxima definem limites para outros parametros relacionados a
frequéncia (por exemplo, Velocidade predefinida 1 (ID105), Velocidade predefinida 2 (ID106) e
velocidade predefinida de falhas de 4 mA (ID728).

103 TEMPO DE ACELERACAO 1 (2.3, 2.1.3)

Use este parametro para definir o tempo necessario para a frequéncia de saida aumentar
desde a frequéncia zero até a frequéncia maxima.

104 TEMPO DE DESACELERACAO 1 (2.4, 2.1.4]

Use este parametro para definir o tempo necessario para a frequéncia de saida reduzir
desde a frequéncia maxima até a frequéncia zero.

105 VELOCIDADE PREDEFINIDA 1 1246 (2.18, 2.1.14, 2.1.15)

Use este parametro para definir a referéncia de frequéncia predefinida quando a funcao de
frequéncias predefinidas é usada.
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106 VELOCIDADE PREDEFINIDA 2 1246 (2.19, 2.1.15, 2.1.16)

Use este parametro para definir a referéncia de frequéncia predefinida quando a funcao de
frequéncias predefinidas € usada.

Estes parametros podem ser usados para determinar referéncias de frequéncia que sao
aplicadas quando as entradas digitais apropriadas sao ativadas.

Os valores dos parametros sao automaticamente limitados a frequéncia maxima (ID102).

INDICACAO!

0 uso do método de programacao TTF no Aplicativo de controle multifinalidade.
Como todas as entradas digitais sao programaveis, primeiro vocé deve atribuir dois
DINs as funcoes de Velocidade predefinida (pardmetros ID419 e 1D420).

Tabela 104: Velocidade predefinida

Velocidade Velocidade predefinida 1 (DIN4/ID419) Velocidade predefinida 2 (DIN5/1D420)
Refe'rgnC|a 0 0

basica

ID105 1 0

ID106 0 1

107 LIMITE DE CORRENTE (2.5, 2.1.5)

Use este parametro para definir a corrente maxima do motor do inversor de CA.

A faixa de valores para o parametro é diferente para cada tamanho de gabinete do
conversor. Quando o limite de corrente é alterado, o limite de corrente de estolagem (ID710)
é calculado internamente como 90% do limite de corrente.

Quando o limite de corrente estiver ativo, a frequéncia de saida do conversor sera reduzida.

INDICACAO!
O limite de corrente ndo é um limite de acionamento de sobrecorrente.

108 SELECAO DE RAZAO U/F 234567 (2.6.3]

Use este parametro para definir o tipo da curva U/f entre a frequéncia zero e o ponto de
enfraquecimento do campo.
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Tabela 105: Selecdes para o pardmetro ID108

Nimero da <
Nome da selecao

selecao

Descricao

0 Linear

A tensdo do motor variara linearmente como funcao da fre-
quéncia de saida. A tensao variara do valor de Tensao de fre-
quéncia zero (ID606) até o valor de Tens3o do ponto de enfra-
quecimento do campo (ID603) em uma frequéncia definida
por Frequéncia do ponto de enfraquecimento de campo
(ID602). Use esta configuracdo padrao se n3o for necessaria
nenhuma configuracao diferente.

1 Quadratica

A tensdo do motor variara desde o valor de Tensao de fre-
quéncia zero (ID606é) até o valor de Frequéncia do ponto de
enfraquecimento de campo (ID603) em uma curva quadra-
tica. O motor operara submagnetizado abaixo do ponto de
enfraquecimento do campo, e produzird menos torque. Vocé
pode usar a razao U/f quadrética em aplicativos em que a
demanda de torque é proporcional ao quadrado da veloci-
dade, como, por exemplo, em ventiladores centrifugos e
bombas. Consulte Fig. 24.

2 Programavel

E possivel programar a curva U/f com 3 pontos diferentes: a
tens3o de frequéncia zero (P1), a tensao/frequéncia de ponto
médio (P2) e o ponto de enfraguecimento do campo (P3).
Vocé pode usar a curva U/f programéavel em frequéncias bai-
xas se isso for necessario para obter mais torque. Vocé pode
encontrar as configuracdes dtimas automaticamente com
uma rodada de identificacao (ID631). Consulte Fig. 25.

3 Linear com otim. de fluxo

O conversor de frequéncia para pesquisar a corrente de
motor minima para economizar energia e reduzir o ruido do
motor. Esta funcao pode ser usada em aplicacées como ven-
tiladores, bombas etc.
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ID603 Padrado:

Tensdo nominal do motor

Linear

Quadratica Padrdo:
Frequéncia nominal do motor
/
I
ID602

A U[V]
Un- ________________________ P3
ID603 | Padrdo: . Ponto de enfraquecimento
Tensao nominal ' do campo
do motor |
ID605 | ___ :
| | Padrdo:
ID606 154 ! ! Frequéncia nominal do motor
| Y fiHz]
ID604 ID602 g

Fig. 25: A curva U/f programavel

109 OPTIMIZACAO DE U/F (2.13, 2.6.2)

Use este parametro para definir a otimizacao de U/f.
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A
Uy, ;

Tensdo PEC | AT

Impulso de torque

Tensdo de ponto médio

\ﬂg J

/ )
Tensao de ponto zero

Quadratica

Linear

Programavel

Frequéncia de ponto médio PEC

Fig. 26: Optimizacao U/f

A tensao do motor varia proporcionalmente ao torque exigido, o que faz com que o motor
produza mais torque na partida e ao funcionar em baixas frequéncias. O aumento automatico
de torque pode ser usado em aplicacdes onde o torque de partida devido a friccdo inicial é
alto, por exemplo, em esteiras transportadoras.

Para iniciar com torque alto de 0 Hz, defina os valores nominais do motor (Grupo de
parametros 2.1) de forma automatica ou manual.
Definindo os valores nominais do motor com funcoes automaticas

1. Crie a rodada de identificacdo (ID631) com o motor de rotacao.
2. Se necessario, ative o controle de velocidade ou a otimizacdo de U/f (aumento de torque).
3. Se necessario, ative o controle de velocidade e a otimizacdo de U/f.
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Definindo os valores nominais do motor ao ajustar manualmente

1. Defina a corrente de magnetizacao do motor:

1. Opere o motor usando 2/3 de sua frequéncia nominal como referéncia de frequéncia.

2. Leiaacorrente do motor no menu de monitoramento ou use NCDrive para
monitoramento.

3. Defina essa corrente como a corrente de magnetizacdo do motor (ID612).

Defina a selecdo de razao U/f (ID108) como o valor 2 (curva de U/f programavel).

3. Opere o motor com referéncia de frequéncia zero e aumente a tensao de ponto zero do
motor (ID606) até que a corrente do motor seja aproximadamente igual a corrente de
magnetizacao do motor. Se o motor estiver em uma area de baixa frequéncia somente
por curtos periodos, sera possivel usar até 65% da corrente nominal do motor.

4. Defina a tensdo do ponto intermediario (ID605) como 1.4142*ID606 e a frequéncia de
ponto intermediario (ID604) como o valor ID606/100%*ID111.

5. Se necessario, ative o controle de velocidade ou a otimizacdo de U/f (aumento de torque).

6. Se necessario, ative o controle de velocidade e a otimizacao de U/f.

INDICACAO!
Em alto torque - aplicacdes de baixa velocidade - é improvavel que o motor

sobreaqueca. Se o motor tiver que funcionar por um periodo prolongado de tempo
sob essas condicoes, deve se ter especial atencao ao resfriamento do motor. Use
resfriamento externo para o motor se a temperatura tende a aumentar muito.

N

110 TENSAO NOMINAL DO MOTOR (2.6, 2.1.6)

Localize o valor Un na placa de identificacao do motor.

Este parametro define a tensdo no ponto de enfraquecimento de campo (ID603) como 100% *
UnMotor-

INDICACAO!
Descubra se a conexdo do motor é em delta ou estrela.

FREQUENCIA NOMINAL DO MOTOR (2.7, 2.1.7)

Localize o valor fn na placa de identificacao do motor.

Este parametro define o ponto de enfraquecimento do campo (ID602) com o mesmo valor.
112 VELOCIDADE NOMINAL DO MOTOR (2.8, 2.1.8)

Localize o valor nn na placa de identificacao do motor.

113 CORRENTE NOMINAL DO MOTOR (2.9, 2.1.9)

Localize o valor In na placa de identificacao do motor.

Se uma corrente de magnetizacao for fornecida, defina também o parametro ID612 antes de
criar a identificacao do motor (somente NXP).
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114 BOTAO DE PARADA ATIVADO (3.4, 3.6)

Use este parametro para ativar o botao de parada do teclado.

Se vocé desejar tornar o botao de Parada um "hotspot” que sempre para o conversor
independente do local de controle selecionado, atribua o valor 1 a esse parametro.

Consulte também o parametro ID125.

117 SELECAO DE REFERENCIA DA FREQUENCIA DE E/S 12346 (2.14, 2.1.11]

Use este parametro para selecionar a fonte de referéncia quando o local de controle é E/S A.

Tabela 106: Selecées para o parametro ID117

0 Entrada analdgica 1 (Al1) Entrada analdgica 1 (Al1). Consulte ID377

1 Entrada analdgica 2 (AI2). Entrada analdgica 2 (Al2). Consulte 1D388

2 Referéncia do teclado (menu M3]) Al1+AI2

3 Referéncia de fieldbus Al1-AlI2

4 Referépcia de potenciémetro (somente Al2-Al

aplicativo 3)

5 AlT*AI2

6 Joystick Al1

7 Joystick Al2

8 Referéncia do teclado (menu M3])

9 Referéncia de fieldbus
Referéncia de potenciometro; controlado com

10 ID418 (VERDADEIRO=aumento) e ID417 (VERDA-
DEIRO=reduc3o)

" Al1 ou Al2, o que for menor

12 Al1 ou Al2, o que for maior

13 Frequéncia maxima (recomendada somente em
controle de torque)

14 Selecao de Al1/AI2, consulte 1D422

15 Codificador 1 (entrada Al C.1)

16 Codificador 2 (com sincronizacdo de velocidade
OPTA7, somente NXP) (entrada Al C.3)
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118 GANHO DO CONTROLADOR PID 57 (2.1.12)

Use este parametro para ajustar o ganho do controlador PID.

Se o valor do parametro for definido como 100%, uma variacao de 10% no valor do erro fara
com que a saida do controlador varie em 10%. Se o valor do parametro for definido como 0, o
controlador PID funcionara como controlador de ID.

Por exemplo, consulte ID132.

119 TEMPO | DO CONTROLADOR PID 57 (2.1.13)
Use este parametro para ajustar o tempo de integracao do controlador PID.

Se este parametro estiver definido como 1,00 s, uma variacao de 10% no valor do erro fara
com que a saida do controlador varie em 10,00%/s. Se o valor do parametro for definido
como 0,00 s, o controlador PID funcionarad como controlador de PD.

Por exemplo, consulte ID132.
120 COS PHI DO MOTOR (2.10, 2.1.10)

Localize o valor na placa de identificacao do motor.

121 SELECAO DE REFERENCIA DE FREQUENCIA DO TECLADO 234567 (2.1.12, 2.1.13, 2.2.6,
2.2.1.2)

Use este parametro para selecionar a fonte de referéncia quando o local de controle é
teclado.
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Tabela 107: Selecao para o parametro ID121

0 Entrada analdgica 1 Entrada analdgica 1 (Al1) |Entrada analdgica 1 Entrada analdgica 1
(Al1) (AI1) (Al
1 Entrada analdgica 2 Entrada analdgica 2 (Al2) |Entrada analdgica 2 Entrada analdgica 2
(AI2) (AI2) (AI2)
Referéncia do teclado |AI3 Al1+AI2 Al3
2
(menu M3)
3 Referéncia de field- Al4 Al1-Al2 Al4
bus*
4 Referéncia do teclado Al2-Al1 Referéncia do teclado
(menu M3]) (menu M3])
5 Referéncia de fieldbus* |AIT*Al2 Referéncia de fieldbus*
6 Ref. do potenciémetro Joystick Al1 Ref. do potenciémetro
7 Ref. do controlador PID  |Joystick Al2 Ref. do controlador PID
8 Referéncia do teclado
(menu M3)
9 Referéncia de fieldbus*

*Referéncia de velocidade de FB Para obter mais informacdes, consulte o manual do
fieldbus usado.

122 SELECAO DE REFERENCIA DE FREQUENCIA DO FIELDBUS 234567 [2.1.13, 2.1.14, 2.2.7,

2.2.1.3)

Use este parametro para selecionar a fonte de referéncia quando o local de controle é
Fieldbus.

Para obter informacdes sobre selecoes em diferentes aplicativos, consulte ID121.

123 DIRECAO DO TECLADO (3.3)

Use este parametro para definir a direcao de rotacao do motor quando o local de controle é o

teclado.
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Tabela 108: Selecdes para o pardmetro ID123

Nimero da < I
Nome da selecao Descricao

selecao

Avanco A rotacdo do motor serd para frente quando o teclado for o
local de controle ativo.

Reverter A rotacao do motor sera para tras quando o teclado for o
local de controle ativo.

Para obter mais informacoes, consulte o Manual do Usuario do produto.

124 REFERENCIA DE VELOCIDADE DE JOGGING 34567 (2.1.14, 2.1.15, 2.1.19]

Use este parametro para definir a referéncia de frequéncia de jogging quando a funcao de
velocidade de jogging estiver em uso.

Define a referéncia de velocidade de jogging quando ativada pela entrada digital. Consulte os
parametros ID301 e ID413.

0 valor do pardametro sera automaticamente limitado a frequéncia maxima (ID102).

125 LOCAL DE CONTROLE (3.1)

Use este parametro para selecionar o local de controle.
Para obter mais informacoes, consulte o Manual do Usuario do produto.

Pressionar o botdo Iniciar por 3 segundos selecionara o teclado de controle como o local de
controle ativo e copiara as informacdes de status da execucdo (Executar/Parar, direcao e
referéncia).

Tabela 109: Selecées para o pardmetro ID125

Numer9 da Nome da selecao Descricao
selecao : ’
0 Controle de PC (ativado por
NCDrive)
1 Terminal de E/S
2 Teclado
3 Fieldbus

126 VELOCIDADE PREDEFINIDA 3 46 (2.1.17)

Use este parametro para definir a referéncia de velocidade predefinida quando a funcao de
velocidade predefinida for usada.
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127 VELOCIDADE PREDEFINIDA 4 46 [2.1.18)

Use este parametro para definir a referéncia de velocidade predefinida quando a funcao de
velocidade predefinida for usada.

128 VELOCIDADE PREDEFINIDA 5 46 (2.1.19)

Use este parametro para definir a referéncia de velocidade predefinida quando a funcao de
velocidade predefinida for usada.

129 VELOCIDADE PREDEFINIDA 6 46 (2.1.20]

Use este parametro para definir a referéncia de velocidade predefinida quando a funcao de
velocidade predefinida for usada.

130 VELOCIDADE PREDEFINIDA 7 46 [2.1.21)

Use este parametro para definir a referéncia de velocidade predefinida quando a funcao de
velocidade predefinida for usada.

Estes parametros podem ser usados para determinar referéncias de frequéncia que sao
aplicadas quando combinacoes apropriadas das entradas digitais sao ativadas.

No Aplicativo de velocidade multipasso (Aplicativo 4), as entradas digitais DIN4, DIN5 e DINé
sao atribuidas as funcdes de Velocidade predefinida. As combinacoes dessas entradas
ativadas selecionam a referéncia de velocidade predefinida.

INDICACAO!

0 uso do método de programacao TTF no Aplicativo de controle multifinalidade.
Como todas as entradas digitais sdo programaveis, primeiro vocé deve atribuir trés
DINs as funcdes de Velocidade predefinida (parédmetros ID41, ID420 e 1D421.

Tabela 110: Velocidades predefinidas 1a 7

Velocidade DIN4/ID419 DIN5/ID420 DIN6/ID421

Velocidade basica 0 0 0
Velocidade predefinida 1 (ID105) 1 0 0
Velocidade predefinida 2 (ID106) 0 1 0
Velocidade predefinida 3 (ID126) 1 1 0
Velocidade predefinida 4 (ID127) 0 0 1
Velocidade predefinida 5 (ID128) 1 0 1
Velocidade predefinida 6 (ID129) 0 1 1
Velocidade predefinida 7 (ID130) 1 1 1

Consulte também os parametros ID105 e ID106.
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0 valor do pardmetro sera automaticamente limitado a frequéncia maxima (ID102).

131 SELECAO DE REFERENCIA DA FREQUENCIA, LOCAL B3 (2.1.12]

Use este parametro para selecionar a fonte de referéncia quando o local de controle é E/S B.

Consulte os valores do parametro ID117 acima.

132 TEMPO D DO CONTROLADOR PID 57 (2.1.14)
Use este parametro para ajustar o tempo de derivacao do controlador PID.

Se este parametro estiver definido como 1,00 s, uma alteracao de 10% no valor do erro
durante 1,00 s fara com que a saida do controlador varie em 10,00%. Se o valor do parametro
for definido como 0,00 s, o controlador PID funcionara como controlador PI.

Veja os exemplos abaixo.

EXEMPLO 1:

Para reduzir o valor do erro para zero, com os valores fornecidos, a saida do conversor de
frequéncia se comportara como:

Valores fornecidos:

P2.1.12, P =0%

P2.1.13, Tempo I=1.00 s

P2.1.14, Tempo D = 0,00 sFreq. min =0 Hz

Valor do erro (ponto de definicdo - valor do processo) = 10,00%Freq. max = 50 Hz

Neste exemplo, o controlador PID funciona praticamente apenas como controlador I.

De acordo com o valor fornecido do parametro 2.1.13 (Tempo |), a saida do PID aumentara
em 5 Hz (10% da diferenca entre a frequéncia maxima e minima) a cada segundo até que o
valor do erro seja 0.
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------------ Saida PID

Hz wonnnnnns Valor do erro

| LO%Parte I=5 Hz/s

. 10% Parte I=5 Hz/s

R 10% Parte I=5 Hz/s
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PR NN NN NN NNENNNNNNNENNNRENE] t

1ls

Fig. 27: Funcao do controlador PID como controlador |

EXEMPLO 2

Valores fornecidos:

P2.1.12, P = 100%

P2.1.13, Tempo I=1.00 s

P2.1.14, Tempo D = 1,00 sFreq. min =0 Hz

Valor do erro (ponto de definicdo - valor do processo) = +10%Freq. max = 50 Hz

Conforme a alimentacao é ligada, o sistema detecta a diferenca entre o ponto de definicdo e
o valor de processo real e comeca a elevar ou reduzir (caso o valor do erro seja negativo) a
saida de PID de acordo com o Tempo |. Uma vez que a diferenca entre o ponto de definicao e
o valor do processo tenha sido reduzida para 0, a saida sera reduzida na quantidade
correspondente ao valor do parametro 2.1.13.

Caso o valor do erro seja negativo, o conversor de frequéncia reagira reduzindo a saida de
forma correspondente.
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------------ Saida PID

Hz wonnnnnns Valor do erro
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Fig. 28: A curva de saida de PID com os valores do Exemplo 2
EXEMPLO 3

Valores fornecidos:

P2.1.12, P = 100%

P2.1.13, Tempo I =0,00 s

P2.1.14, Tempo D = 1,00 sFreq. min =0 Hz

Valor do erro (ponto de definicdo - valor do processo) = +10%/sFreq. max = 50 Hz

Conforme o valor do erro aumentar, a saida de PID também aumentara de acordo com os
valores definidos (Tempo D = 1,00 s).

L e Saida PID

Hz ""'i Parte D=100/0=5,00 Hz noennnnns Valor do erro

1.00 s

Fig. 29: Saida de PID com os valores do Exemplo 3

133 VELOCIDADE PREDEFINIDA 8 4 (2.1.22)

Use este parametro para definir a referéncia de velocidade predefinida quando a funcao de
velocidade predefinida for usada.
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134 VELOCIDADE PREDEFINIDA 9 4 (2.1.23)

Use este parametro para definir a referéncia de velocidade predefinida quando a funcao de
velocidade predefinida for usada.

135 VELOCIDADE PREDEFINIDA 10 4 (2.1.24)

Use este parametro para definir a referéncia de velocidade predefinida quando a funcao de
velocidade predefinida for usada.

136 VELOCIDADE PREDEFINIDA 11 4 (2.1.25]

Use este parametro para definir a referéncia de velocidade predefinida quando a funcao de
velocidade predefinida for usada.

137 VELOCIDADE PREDEFINIDA 12 4 [2.1.26)

Use este parametro para definir a referéncia de velocidade predefinida quando a funcao de
velocidade predefinida for usada.

138 VELOCIDADE PREDEFINIDA 13 4 (2.1.27)

Use este parametro para definir a referéncia de velocidade predefinida quando a funcao de
velocidade predefinida for usada.

139 VELOCIDADE PREDEFINIDA 14 4 (2.1.28)

Use este parametro para definir a referéncia de velocidade predefinida quando a funcao de
velocidade predefinida for usada.

140 VELOCIDADE PREDEFINIDA 15 4 [2.1.29)

Use este parametro para definir a referéncia de velocidade predefinida quando a funcao de
velocidade predefinida for usada.

Para usar essas velocidades predefinidas no Aplicativo de velocidade multipasso (ASFIFF04),
o parametro ID301 devera receber o valor 13. No Aplicativo de velocidade multipasso
(Aplicativo 4), as entradas digitais DIN4, DIN5 e DIN6 serao atribuidas as funcoes de
Velocidade predefinida. As combinacdes dessas entradas ativadas selecionam a referéncia
de velocidade predefinida.
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Tabela 111: Selecoes de velocidade multipasso com entradas digitais DIN3, DIN4, DIN5 e DINé.

Velocidade Sel._de velocidade Sel._de velocidade Sel._de velocidade Sel._de velocidade
multipasso 1 (DIN4) | multipasso 2 (DIN5) multipasso 3 (DIN6) | multipasso 4 (DIN3)

P2.1.22 (8) 0 0 0 1

P2.1.23 (9) 1 0 0 1

P2.1.24 (10) 0 1 0 1

P2.1.25 (11) 1 1 0 1

P2.1.26 (12) 0 0 1 1

P2.1.27 (13) 1 0 1 1

P2.1.28 (14) 0 1 1 1

P2.1.29 (15) 1 1 1 1

141 SELECAO DE SINAL DE Al3 * 567 [2.2.38, 2.2.4.1)
Use este parametro para conectar o sinal Al a entrada analdgica de sua escolha.

Conecte o sinal AI3 a entrada analdgica de sua escolha com este parametro. Para obter
informacées, consulte o Capitulo 9.9 Principio da programacdo “Terminal to function” [TTF).

INDICACAO!
Se vocé usar um conversor NXP e o Aplicativo de controle multifinalidade

(Aplicativo 6), serd possivel controlar Al3 do fieldbus quando o valor 0,1 for
atribuido a esta entrada.

142 TEMPO DE FILTRAGEM DO SINAL AI3 567 (2.2.41, 2.2.4.2]

Use este parametro para filtrar as perturbacdes no sinal da entrada analdgica.

Quando este parametro recebe um valor maior que 0,0, a funcao que filtra perturbacdes do
sinal analdgico de entrada é ativada.

Tempos longos de filtragem tornam a resposta de regulacao mais lenta. Consulte o
parametro ID324.

143 FAIXA DE SINAL DE AI3 567 (2.2.39, 2.2.4.3)

Use este parametro para alterar a faixa do sinal analdgico.

Com este parametro, vocé podera selecionar a faixa de sinal de AI3.
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Tabela 112: Selecao para o parametro ID143

0 0-100% 0-100% 0-100%

1 4 mA/20-100% 4 mA/20-100% 4 mA/20-100%
2 -10...+10V Personalizado
3 Personalizado

144 CONFIGURACAO PERSONALIZADA MINIMA 67 (2.2.4.4)

Use este parametro para ajustar livremente a escala do sinal da entrada analdgica entre
-160% e 160%.

145 CONFIGURACAO PERSONALIZADA MAXIMA 67 (2.2.4.5)

Use este parametro para ajustar livremente a escala do sinal da entrada analdgica entre
-160% e 160%.

Defina os niveis minimo e maximo personalizados para o sinal de Al3 em - 160...160%.

Exemplo: Min 40%, Max 80% = 8-16 mA.
151 INVERSAO DO SINAL DE AI3 567 (2.2.40, 2.2.4.6)

Use este parametro para inverter o sinal da entrada analdgica.

Tabela 113: Selecdes para o pardmetro ID151

Numero da - i
- Nome da selecao Descricao
selecao : ’
0 Sem inversao
1 Sinal invertido

152 SELECAO DE SINAL DE Al4 * 567 (2.2.42, 2.2.5.1)

Use este parametro para conectar o sinal Al a entrada analdgica de sua escolha.

Consulte ID141.

153 TEMPO DE FILTRAGEM DE Al4 567 [2.2.45, 2.2.5.2)]

Use este parametro para filtrar as perturbacdes no sinal da entrada analdgica.

Consulte ID142.
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154 FAIXA DE SINAL DE Al4 567 [2.2.43, 2.2.5.3)

Use este parametro para alterar a faixa do sinal analdgico.

Consulte ID143.

155 CONFIGURACAO PERSONALIZADA DE Al4 MINIMA 67 (2.2.5.3, 2.2.5.4)

Use este parametro para ajustar livremente a escala do sinal da entrada analdgica entre
-160% e 160%.

156 CONFIGURACAO PERSONALIZADA DE Al4 MAXIMA * 67 (2.2.5.4, 2.2.5.5)

Use este parametro para ajustar livremente a escala do sinal da entrada analdgica entre
-160% e 160%.

Consulte os IDs 144 e 145.

162 INVERSAO DO SINAL DE Al4 567 (2.2.44, 2.2.5.5, 2.2.5.6)

Use este parametro para inverter o sinal da entrada analdgica.
Consulte ID151.

164 MODO DE CONTROLE DO MOTOR 1/2 6 (2.2.7.22)

Use este parametro para definir o modo de controle do motor 1 ou 2.
Contato estd aberto (ca) = Modo de controle do motor 1 é selecionado
Contato esta fechado (cf) = Modo de controle do motor 2 é selecionado
Consulte os IDs dos parametros 600 e 521.

A alteracao dos modos de controle de loop aberto para loop fechado e vice-versa somente
pode ser feita em estado parado.

165 COMPENSACAO DE JOYSTICK Al1 6 (2.2.2.11)

Use este parametro para definir o ponto zero da frequéncia. Localize o parametro, defina o
potenciometro no ponto zero presumido e pressione Enter no teclado.

INDICACAO!
No entanto, isso ndo alterard a escala de referéncia.

Pressione o botao Resetar para alterar o valor do parametro de volta para 0,00%.

166 COMPENSACAO DE JOYSTICK Al2 6 (2.2.3.11)

Use este parametro para definir o ponto zero da frequéncia. Localize o parametro, defina o
potenciometro no ponto zero presumido e pressione Enter no teclado.

Consulte o parametro ID165.
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167 REFERENCIA DE PID 157 (3.4)

Use este parametro para definir o valor de referéncia do controlador PID.

A referéncia de teclado do controlador PID pode ser definida entre 0% e 100%. Este valor de
referéncia sera a referéncia de PID ativa se o parametro ID332 for igual a 2.

168 REFERENCIA DE PID 2 57 (3.5)

Use este parametro para definir o valor de referéncia do controlador PID.

A referéncia de teclado do controlador PID 2 pode ser definida entre 0% e 100%. Esta
referéncia estara ativa se a funcao DIN5 = 13 e o contato DIN5 estiver fechado.

169 DIN4 FIELDBUS (FBFIXEDCONTROLWORDK, BIT é) 6 (2.3.3.27)

Use este parametro para conectar o sinal de Fieldbus (FBFixedControlWord) a entrada
digital de sua escolha.

170 DIN 5 FIELDBUS (FBFIXEDCONTROLWORD, BIT 7) 6 (2.3.3.28)

Use este parametro para conectar o sinal de Fieldbus (FBFixedControlWord) a entrada
digital de sua escolha.

Consulte o manual do fieldbus usado para obter mais detalhes.

179 ESCALA DO LIMITE DE POTENCIA DO MOTOR 6 (2.2.6.7)
Use este parametro para definir o limite de poténcia maxima do motor.

O limite de poténcia do motor sera igual a ID1289 se o valor 0 ‘Nao usado’ for selecionado. Se
qualquer uma das entradas for selecionada, o limite de poténcia do motor sera
dimensionado entre zero e o parametro ID1289. Este parametro esta disponivel somente
para o modo de controle de loop fechado NXP.

Tabela 114: Selecées para o parametro ID179

Numerg da Nome da selecao Descricao
selecao ; C
0 Nao usado
1 Al1
2 Al2
3 Al3
4 Al4
Escala do limite de FB ID46
5 :
(valor de monitoramento)
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214 ENTRADA DE FALHA DE FILTRO ATIVO0 6 (2.2.6.7]

Use este parametro para ativar a falha de filtro ativo.

Este parametro seleciona a entrada digital que aciona o aviso/a falha de filtro ativo de acordo
com o parametro ID776. Se o contato estiver fechado, a resposta definida pelo parametro

ID776 sera acionada.

Esse parametro esta presente apenas em conversores NXP.

INDICACAO!
Essa entrada é configurada como normalmente aberta. Se for necessaria uma
entrada normalmente fechada, considere o uso de falha externa.

300 SELECAO DA LOGICA DE PARTIDA/PARADA 2346 (2.2.1, 2.2.1.1)

Use este parametro para controlar a partida e a parada do conversor com os sinais digitais.
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Tabela 115: Selecdes para o pardmetro ID300

Selecao DI DIN2 DIN3
contato fechado = partida para |contato fechado = partida para
frente tras
0
Consulte Fig. 30.
contato fechado = partida, contato fechado = contato
1 contato aberto = parada aberto para tras = para frente
Consulte Fig. 31.
contato fechado = partida, contato fechado = partida ati- pode ser programado para
9 contato aberto = parada vada, contato aberto = partida |comando reverso
desativada e conversor parado
se em funcionamento
contato fechado = pulso de contato aberto = pulso de pode ser programado para
3 partida parada comando reverso
Consulte Fig. 32.
Aplicativos 2 e 4:
contato fechado = partida para |contato fechado = partida para
4 frente (borda em elevacao tras (borda em elevacao
necessaria para partida) necessaria para partida)
contato fechado = partida contato fechado = para tras
5 (borda em elevacdo necessa- | contato aberto = para frente
ria para partida)
contato aberto = parada
pode ser programado para
contato fechado = partida contato fechado = partida ati- coma.ndo reverso a menos que
(borda em elevacao necessad- |vada selecionado para DIN2
6 . . .
ria para partida) contato aberto = partida desa-
contato aberto = parada tivada e conversor parado se
em funcionamento
Aplicativos 3 e 6:
contato fechado = partida para |contato fechado = referéncia
frente aumenta (referéncia de poten-
ciometro do motor; este para-
4 metro serd automaticamente
definido como 4 se o parame-
tro ID117 for definido como 4
[Aplicativo 4]).
contato fechado = partida para |contato fechado = partida para
5 frente (borda em elevacao tras (borda em elevacao

necessaria para partida)

necessaria para partida)
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Tabela 115: Selecdes para o pardmetro ID300

Selecao DI DIN2 DIN3

contato fechado = partida contato fechado = para tras

6 (borda em elevacdo necessa- | contato aberto = para frente
ria para partida)
contato aberto = parada
contato fechado = partida contato fechado = partida ati-

7 (borda em elevacdo necessa- |vada
ria para partida) contato aberto = partida desa-
contato aberto = parada tivada e conversor parado se

em funcionamento
Aplicativo 3:

contato fechado = partida para |contato fechado = referéncia

8 frente (borda em elevacao aumenta (referéncia de poten-
necessaria para partida) ciometro do motor)

* = Conexao de 3 fios (controle de pulso)

As selecoes, incluindo o texto ‘Borda de elevacao necessaria para partida’, devem ser usadas
para excluir a possibilidade de uma partida nao intencional quando, por exemplo,
alimentacao for conectada, reconectada apds uma queda de energia, apds um reset de falha,
apos o conversor ser parado por Permitir funcionamento (Permitir funcionamento = Falso)
ou quando o local de controle for alterado do controle de E/S. O contato Partida/Parada deve
ser aberto antes que o motor possa ser iniciado.

FWD

REV

DIN1

DIN2

A
fsaida

®

_—— = =

>t

Fig. 30: Partida para frente + Partida para tras

1. A primeira direcao selecionada possui a 2.

prioridade mais alta.

Quando o contato DIN1 abre, a direcao

de rotacao inicia a alteracao.
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3. Se os sinais de Partida para frente
(DIN1) e Partida para tras (DIN2)
estiverem ativos simultaneamente, o
sinal de Partida para frente (DIN1) terd
prioridade.

A) Func3o de parada (ID506) = desaceleracao

A
FWD |fsaida

DIN2——— -]

Fig. 31: Partida, Parada, Reversao

A) Func3o de parada (ID506) = desaceleracao

A
fsaida

V &
T

Iniciar
DIN2

Parado U

Fig. 32: Pulso de partida/Pulso de parada
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A) Func3o de parada (ID506) = desaceleracao

B) Se os pulsos de Partida e Parada forem simultaneos, o pulso de Parada substituird o
pulso de Partida

3071 FUNCAO DIN3 12345 (2.17, 2.2.2)

Use este parametro para selecionar a funcao para a entrada digital A3.
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Tabela 116: Selecdes para o parametro ID301

Numero

da Nome da selecao
selecao

0 Nao usado

Descricao

Observacoes

Falha externa

Contato de fechamento: falha é mostrada e
respondida de acordo com ID701.

Falha externa

Contato de abertura: falha é mostrada e res-

2 pondida de acordo com ID701 quando a
entrada n3o est3 ativa.
Ativar funciona- Contato aberto: Partida do motor desativada e
mento motor parado
3 Sinal PRONTO ¢ definido como FALSO
Contato fechado: Partida do motor ativada
Aplicativo 1
Ativar funciona- Contato aberto: Partida do motor ativada
4 mento

Contato fechado: Partida do motor desativada
e motor parado

Aplicativos2a 5

Sel. de tempo de
acel./desacel.

Contato aberto: Tempo de aceleracdo/desace-
leracao 1 selecionado

4
Contato fechado: Tempo de aceleracdo/desa-
celeracao 2 selecionado
5 Contato de fecha-  [Forca o local de controle para terminal de E/S
mento
6 Contato de fecha- Forca o local de controle para o teclado
mento
Contato de fecha- Forca o local de controle para fieldbus
mento
7

Quando o local de controle é
forcado a alterar os valores
de Partida/Parada, Direc3o e
Referéncia validas no res-
pectivo local de controle sao
usadas (referéncia de acordo
com os parametros ID117,
ID121 e ID122).

INDICACAO!

O valor do parametro ID125
(local de controle do
teclado) nao é alterado.
Quando DIN3 abre, o local de
controle é selecionado de
acordo com o parametro 3.1.

Aplicativos2a 5

Reverter

Contato aberto: Avanco

Contato fechado: Reverter

Pode ser usado para rever-
sdo se o valor do parametro
ID300 for definido como 2, 3
ou 6.

Aplicativos 3a 5
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Tabela 116: Selecdes para o parametro ID301

Numero

da

Nome da selecao

selecao

Velocidade de jog-

Descricao

Contato fechado: Velocidade de jogging sele-

Observacoes

i ging cionada para referéncia de frequéncia

10 Reset de falha Contato fechado: Reseta todas as falhas

1 Operacdo de acel./ |Contato fechado: Para a acelerac&o ou desa-
desacel. proibida celeracao até que o contato seja aberto
Comando de frena- |Contato fechado: No modo Parar, a frenagem

12 gem de CC de CC funcionara até que o contato seja

aberto. Consulte a Figura 30, bem como os
parametros ID507 e ID1080

Aplicativos 3e 5

Potenciometro do

Contato fechado: A referéncia sera reduzida

L

13 motor para baixo até que o contato seja aberto
Aplicativo 4
Velocidade predefi-
13 )
nida
T
A : A
, | p
fsaida @ | fsaida
|
|
|
ID515 :
|
|
>t : >t
|

L

Fig. 33: DIN3 como entrada do comando de freio de CC

A. Modo de parada = Rampa B. Modo de parada = Desaceleracao

302 ENTRADA ANALOGICA 2, COMPENSACAO DE REFERENCIA 12 (2.15, 2.2.3)

Use este parametro para definir a compensacao de referéncia para a entrada analdgica.
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Tabela 117: Selecdes para o pardmetro ID302

Numero da

= Nome da selecao Descricao
selecao : ’
0 Sem compensacao: 0—20 mA
Compensacdo 4 mA (“zero Fornece supervisao do sinal de nivel zero. No Aplicativo
1 vivo") padrao, a resposta a falha de referéncia podera ser progra-
mada com o parametro ID700.

303 VALOR MINIMO DA ESCALA DE REFERENCIA 2346 (2.2.4, 2.2.16, 2.2.2.6]
Use este parametro para definir a escala de referéncia adicional.

304 VALOR MAXIMO DA ESCALA DE REFERENCIA 2346 (2.2.5, 2.2.17, 2.2.2.7]
Use this parameter to set additional reference scaling.

Se ambos os parametros ID303 e ID304 forem 0, a escala sera desativada. As frequéncias
minima e maxima sao usadas para escala.

INDICACAO!
Essa escala n3o afeta a referéncia de fieldbus (em escala entre Frequéncia minima
(parametro ID101) e Frequéncia maxima (parametro ID102).

A fsaida A fsaida

+f . ID102 | frnn 1D102

1{5)c 0 R S ,

T fmin ID101 i Al [V] - fmin ID101 i Al [V]
0 1'0 > 0 1-0 |

Fig. 34: Esquerda: Escala de referéncia. Direita: Sem uso de escala [parédmetro ID303 = 0)
305 INVERSAO DE REFERENCIA 2 (2.2.6)

Use este parametro para inverter a direcdo de referéncia.

Inverte o sinal de referéncia:
Sinal de entrada max = Referéncia de freq. min
Sinal de entrada min = Referéncia de freq. max
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Tabela 118: Selecdes para o pardmetro ID305

Numero da

~ Nome da selecao Descricao
selecao : ’
0 Sem inversao
1 Referéncia invertida
A r
fsaida
T+ fméx ID102
ID304 -
ID303

Fig. 35: Inversao de referéncia

306 TEMPO DE FILTRAGEM DE REFERENCIA 2 (2.2.7)

Use este parametro para definir o tempo de filtragem de perturbacoes dos sinais das
entradas analdgicas Al1 e Al2.

Longos tempos de filtragem tornam a resposta de regulacao mais lenta.
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%

Sinal nao filtrado

100%----{- -\ AN\ -

Sinal filtrado
63%-|----4--m-mmmes e

p t[s]

ID306

Fig. 36: Filtragem de referéncia

307 FUNCAO DE SAIDA ANALOGICA (2.16, 2.3.2, 2.3.5.2, 2.3.3.2)

Use este parametro para selecionar a funcao para o sinal da saida analdgica.
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Tabela 119: Selecées do parametro ID307

0 Nao usado Nao usado Nao usado
1 Freq. saida (0—fmax] Output freq. (0—fmax) Output freq. (0—fmax]
2 Referéncia de freq. (0—fmax] |Freq. reference (0—fmax) Freg. reference (0—fmax]
3 Velocidade do motor (0— Velocidade do motor (0—Veloci- |Velocidade do motor (0—Veloci-
Velocidade nominal do motor) |dade nominal do motor) dade nominal do motor)
4 Corrente de saida (0-InMotor) |Output current (0-InMotor) Output current (0-InMotor])
5 Torgue do motor (0—TnMotor) |Motor torque (0—TnMotor) Motor torque (0—TnMotor)
6 Poténcia do motor (0—PnMo- [Motor power (0—PnMotor) Motor power (0—PnMotor)
tor)
7 Tensao do motor (0-UnMotor) |Motor voltage (0-UnMotor) Motor voltage (0-UnMotor)
Tensao do enlace CC (0— Tens3o do enlace CC (0—1000V) [Tens&o do enlace CC (0—1000
8
1000 V) V)
9 Valor de ref. do controlador PID Al
10 Valor real do contr. de PID 1 Al2
" Valor real do contr. de PID 2 Freq. de saida (fmin - fmax]
12 Valor de erro do contr. de PID Torque do motor (-
2...+2xTNmot)
13 Saida do controlador PID Poténcia do motor (-
2...+2xTNmot)
14 Temperatura de PT100 Temperatura de PT100
15 Saida analdgica de FB Process-
Data4 (NXS)

308 TEMPO DE FILTRAGEM DA SAIDA ANALOGICA 234567 (2.3.3, 2.3.5.3, 2.3.3.3)
Use este parametro para definir o tempo de filtragem do sinal da saida analdgica.

Definir o valor deste parametro como 0 desativara a filtragem.
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%

Sinal nao filtrado

100%----{- -\ AN\ -

Sinal filtrado
63%-|----4--m-mmmes e

p t[s
ID308 [s]
Fig. 37: Filtragem de saida analdgica
309 INVERSAO DE SAIDA ANALOGICA 234567 (2.3.4, 2.3.5.4, 2.3.3.4]
Use este parametro para inverter o sinal da saida analdgica.
Sinal de saida maximo - Valor definido minimo
Sinal de saida minimo - Valor definido maximo
Consulte o parametro ID311 abaixo.
Corrente
de saida
analdgica
20 MA e
12 mA F------ IR ID311=50%
10 MA F----mmmo oo (o
“ ID311=100%
L R e N - Val ‘<. de sinal
= alor max. de sina
12%36%/3 selecionado com ID307
0mA g 0.5 1.0 >

Fig. 38: Inversao de saida analdgica

310 SAIDA ANALGGICA MINIMA 234567 (2.3.5, 2.3.5.5, 2.3.3.5)

Use este parametro para definir o valor minimo do sinal da saida analdgica.
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Define o sinal minimo para 0 mA ou 4 mA (zero vivo). Observe a diferenca na escala de saida
analdgica no parédmetro ID311 (8-15).

Tabela 120: Selecdes para o pardmetro ID310

NuUmero da
selecao

Nome da selecao Descricao

Defina o valor minimo como 0
mA/0V

Defina o valor minimo como 4
mA/2V

311 ESCALA DA SAIDA ANALOGICA 234567 [2.3.6, 2.3.5.6, 2.3.3.6)

Use este parametro para definir o fator de escala para a saida analdgica.

Use a formula fornecida para calcular os valores.

Tabela 121: Escala de saida analdgica

Sinal Valor max. do sinal

Freqiéncia de saida Frequéncia max (pardmetro ID102)
Referéncia de freg. Frequéncia max (pardmetro ID102)

Velocidade do motor Vel. nom. motor 1xnmMotor
Corrente de saida Corrente nom. do motor 1xInMotor
Torque do motor Torque nom. do motor 1xTnMotor
Poténcia do motor Poténcia nom. do motor 1xPnMotor
Tensdo do motor 100% x Unmotor

Tensao do circuito intermediario 1000V

ccC
Valor de ref. de PI 100% x Valor de ref. max.
Valor real de PI 1 100% x Valor real max.
Valor real de PI 2 100% x Valor real max.
Valor de erro de PI 100% x Valor de erro max.
Saida PI 100% x Saida méax.
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Corrente o

de saida

analdgica ID311= ID311=
20 mA. 200% 100%

12 mA |
10 mA |

s L
--------- e e e -y
e g

~1ID311=50%

TSy gt

ID310 =1 | ../ .7
4 mA L7

ID310 =0
0 mA

Valor max. de sinal
1 selecionado com ID307

>

0 0.5 1.0

Fig. 39: Escala de saida analdgica

Sinal * Escala de saida analogica%

100%

SinalSaida =

312 FUNCAO DE SAIDA DIGITAL 23456 (2.3.7, 2.3.1.2]

Use este parametro para selecionar a funcao para o sinal da saida digital.

313 FUNCAO DE SAIDA DE RELE 2345 (2.3.8, 2.3.1.3)

Use este parametro para selecionar a funcao para o sinal da saida a relé.

314 FUNCAO DE SAIDA DE RELE 2 2345 (2.3.9)

Use este parametro para selecionar a funcao para o sinal da saida a relé.
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Tabela 122: Sinais de saida via DO1 e relés de saida RO1 e RO2

Valor da configuracao Conteudo do sinal

0 = Nao usado

Fora de operacao

A saida digital DO1 dissipa a corrente e o relé programavel (RO1,
ROZ2) ¢ ativado quando:

1 =Pronto

0 conversor de frequéncia esta pronto para operar

2 = Executar

0 conversor de frequéncia estd em funcionamento (o motor esta
em operacao)

3 =Falha

Ocorreu um acionamento de falha

4 = Falha inversa

Nao ocorreu um acionamento de falha

5 = Aviso de superaquecimento do con-
versor de frequéncia

A temperatura do dissipador de calor excede +70 °C

6 = Falha ou aviso externo

Falha ou aviso dependendo do parametro ID701

7 = Falha ou aviso de referéncia

Falha ou aviso dependendo do parametro ID700, se referéncia ana-
légica for 4—20 mA e sinal for menor que 4 mA

8 = Aviso

Sempre se um aviso existir

9 = Revertido

0 comando de reversao foi selecionado

10 = Velocidade predefinida (Aplicativos 2)
10 = Velocidade de jogging (Aplicativos
3456)

A frequéncia predefinida foi selecionada com entrada digital.
A velocidade de jogging foi selecionada com entrada digital.

11 = Na velocidade

A frequéncia de saida alcancou a referéncia definida.

12 = Regulador do motor ativado

Um dos reguladores de limite (por exemplo, limite de corrente,
limite de torque) foi ativado.

13 = Supervisao do limite de frequéncia
de saida 1

A frequéncia de saida sai dos limites inferior/superior de supervi-
sao definidos (consulte os pardmetros ID315 e ID316 abaixo).

14 = Controle dos terminais de E/S (Aplic.
2)
14 = Supervisao do limite de frequéncia
de saida 2 (Aplicativos 3456)

Modo de controle de E/S selecionado (no menu M3)
A frequéncia de saida sai dos limites inferior/superior de supervi-
s&o definidos (consulte os pardmetros ID346 e ID347 abaixo).

15 = Falha ou aviso do termistor (Aplic. 2]
15 = Supervisao de limite de torque
(Aplic. 3456)

A entrada do termistor da placa opcional indica um superaqueci-
mento do motor. Falha ou aviso dependendo do parametro ID732.
0O torque do motor sai dos limites inferior/superior de supervisao
definidos (consulte os pardmetros ID348 e 1D349).
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Tabela 122: Sinais de saida via DO1 e relés de saida RO1 e RO2

Valor da configuracao Conteudo do sinal

16 = DIN1 fieldbus (Aplicac&o 2)
16 = Supervisao de limite de referéncia

Entrada digital de fieldbus 1. Consulte o manual de fieldbus.
A referéncia ativa vai além dos limites inferior/superior de supervi-
s&o definidos (consulte os parametros ID350 e ID351).

17 = Controle de freio externo (Aplic.
3456)

Controle de ATIVACAO/DESATIVACAO do freio externo com atraso
programavel (pardmetros 1D352 e ID353)

18 = Controle dos terminais de E/S (Aplic.
3456)

Modo de controle externo (menu M3; ID125)

19 = Supervisao do limite de temperatura
do conversor de frequéncia (Aplic. 3456)

A temperatura do dissipador de calor do conversor de frequéncia
vai além dos limites de supervisao definidos (consulte os parame-
tros ID354 e ID355).

20 = Direcao de rotacao nao solicitada
(Aplic. 345)
20 = Referéncia invertida (Aplic. 6)

A direcdo de rotacao é diferente da solicitada.

21 = Controle de freio externo, invertido
(Aplic. 3456)

Controle de ATIVACAQ/DESATIVACAO do freio externo (parametros
ID352 e ID353); saida ativa quando o controle de freio estd DESATI-
VADO

22 = Falha ou aviso do termistor (Aplic.
3456)

A entrada do termistor da placa opcional indica um superaqueci-
mento do motor. Falha ou aviso dependendo do parametro ID732.

23 = DIN1 fieldbus (Aplicativo 5)
23 = Supervisao do limite analdgico (Apli-
cativo 6)

Entrada digital de fieldbus 1. Consulte o manual de fieldbus.
Seleciona a entrada analdgica a ser monitorada. Consulte os para-
metros ID356, ID357, ID358 e 1D463.

24 = DIN1 fieldbus (Aplicativo 6)

Entrada digital de fieldbus 1. Consulte o manual de fieldbus.

25 = DIN2 fieldbus (Aplicativo 6)

Entrada digital de fieldbus 2. Consulte o manual de fieldbus.

26 = DIN3 fieldbus (Aplicativo 6)

Entrada digital de fieldbus 3. Consulte o manual de fieldbus.

315 SUPERVISAO DO LIMITE DE FREQUENCIA DE SAIDA 234567 (2.3.10, 2.3.4.1, 2.3.2.1)

Use este parametro para selecionar a funcao de supervisao de limite para a frequéncia de

saida.
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Tabela 123: Selecées para o parametro ID315

Numertj da Nome da selecao Descricao
selecao : ’
0 Sem supervisao
1 Supervisao do limite inferior
2 Supervisao do limite superior
Controle de ativacao de freio (Somente Aplicativo 6, consulte o Capitulo 9.3 Controle de
3 freio externo com limites adicionais (IDs 315, 316, 346 a 349,
352, 353).)

Se a frequéncia de saida ultrapassar para mais/menos o limite definido (ID316), esta funcao
gerara uma mensagem através de saida digital dependendo

1. das configuracoes dos parametros ID312 a ID314 (aplicativos 3,4,5) ou
2. nasaida a qual o sinal de supervisao 1 (ID447) esta conectado (aplicativos 6 e 7).

O controle de freio usa diferentes funcoes de saida. Consulte ID445 e ID446.

316 VALOR DE SUPERVISAO DO LIMITE DE FREQUENCIA DE SAIDA 234567 (2.3.11, 2.3.4.2,
2.3.2.2)

Use este parametro para definir o valor de supervisao de limite para a frequéncia de saida
quando vocé ativar a funcao de supervisao de limite.

Selecione o valor de frequéncia supervisionado pelo parametro ID315.

A
f[Hz] ID315 =2
| |
I I
D316 |- ____ AN L
I I
| |
I I
I I
| |
I I
I I
| |
I I
l l t
Exemplo: |51 [Ro1 j 21 |RO1 1 [21 |RO1 j
22 [RO1 22 |[RO1 3 22 |RO1
23 |RO1 — 23 |RO1 23 |[RO1 —

Fig. 40: Supervisao de frequéncia de saida
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319 FUNCAO DIN2 5 (2.2.1)

Use este parametro para selecionar a funcao para o sinal da entrada digital.

Este pardmetro possui 14 selecdes. Se a entrada digital DIN2 ndo precisar ser usada, defina
o valor do parametro como 0.
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Tabela 124: Selecdes para o parametro ID319

Numero da

selecao

Nome da selecao

Descricao

Observacoes

Falha externa,
normalmente
aberta

Contato fechado: Uma falha é exibida e o
motor parado quando a entrada estd ativa

Falha externa,

Contato aberto: Uma falha é exibida e o motor

2 normalmente parado quando a entrada nao esta ativa.
fechada
Ativar funciona- Contato aberto, partida do motor desativada.
3 mento
Contato fechado: Partida do motor ativada
Selecdo do tempo |Contato aberto, tempo de aceleracao/desace-
de aceleracao ou |leracao 1 selecionado
4 desaceleracao
Contato fechado: Tempo de aceleracio/desa-
celeracao 2 selecionado
5 Contato de fecha- [Forca o local de controle para terminal de E/S |Quando o local de controle
mento for forcado a alterar os valo-
res de Partida/Parada, Dire-
6 Contato de fecha- |Forca o local de controle para o teclado cdo e Referéncia validas no
mento respectivo local de controle
serdo usadas (referéncia de
Contato de fecha- |Forca o local de controle para fieldbus acordo com os parametros
mento ID343,1D121 e ID122).
INDICACAO!
0 valor de ID125 (Local de
7 controle do teclado) ndo
sera alterado.
Quando DIN2 for aberto, o
local de controle sera sele-
cionado de acordo com a
selecao do local de controle
do teclado.
Reverter Contato aberto: para frente Se varias entradas forem
programadas para reversao,
8 Contato fechado:Reversao um contato ativo sera sufici-
ente para definir a direcao
como reversao.
Velocidade de jog- |Contato fechado: Velocidade de jogging sele-
9 ging (consulte o cionada para referéncia de frequéncia
pardmetro 1D124)
10 Reset de falha Contato fechado: Reseta todas as falhas

Aceleracao/Desa-
celeracao proibida

Contato fechado: Nenhuma aceleracao ou
desaceleracao é possivel até que o contato
seja aberto.
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Tabela 124: Selecdes para o parametro ID319

Numero da

= Nome da selecao Descricao Observacoes
selecao . ’ .
Comando de fre- | Contato fechado: No modo de Parada, a fre-
nagem de CC nagem de CC funcionard até que o contato
12 seja aberto. Consulte Fig. 47 Comando de fre-
nagem de CC [selecdo 12] selecionado para
DIN2
Potenciometro Contato fechado: A referéncia aumentara até
13 motorizado PARA [que o contato seja aberto.
CIMA

Afsaida @ Afsal'da

T

|

|

|

l

|

ID515 |
|
S >t

|
DIN2 — L o2 — L
RUN R—,—\— : RUN
PARA i PARAR
Fig. 41: Comando de frenagem de CC (selecdo 12) selecionado para DIN2
A. Modo de parada = Rampa B. Modo de parada = Desaceleracao

320 FAIXA DE SINAL DE Al1 34567 [2.2.4,2.2.16, 2.2.2.3

Use este parametro para selecionar a faixa de sinal da entrada analdgica.

Tabela 125: Selecoes para o parametro D320

0 0-100% 0-100% 0-100%

1 4 mA/20-100% 4 mA/20-100% 4 mA/20-100%
2 Personalizado -10..+10V Personalizado
3 Personalizado

Para a selecdo 'Personalizada’, consulte os parametros ID321 e ID322.

321 CONFIGURACAO PERSONALIZADA MINIMA Al1 34567 (2.2.5, 2.2.17, 2.2.2.4]

Use este parametro para ajustar livremente o valor minimo do sinal da entrada analdgica
entre -160% e 160%.
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322 CONFIGURACAO PERSONALIZADA Al1 MAXIMA 34567 (2.2.6, 2.2.18, 2.2.2.5)

Use este parametro para ajustar livremente o valor maximo do sinal da entrada analdgica
entre -160% e 160%.

Por exemplo, vocé pode usar o sinal da entrada analdgica como referéncia de frequéncia, e
definir esses 2 parametros entre 40 e 80%. Nessas condicdes, a referéncia de frequéncia
variara entre a Referéncia de frequéncia minima (ID101) e a Referéncia de frequéncia
méaxima (ID102), e o sinal da entrada analdgica variara entre 8 e 16 mA,

323 INVERSAO DO SINAL DE Al1 3457 (2.2.7, 2.2.19, 2.2.2.6)

Use este parametro para inverter o sinal da entrada analdgica.

Se este parametro for 0, nenhuma inversao do sinal de entrada analdgico sera executada

INDICACAO!
No aplicativo 3, Al1 sera a referéncia de frequéncia do local B se o parametro

ID131= 0 (padrao).

A fsaida

{53610 Jc A R .

ID320 =0
AIl = 0—100%

ID304 L~ ... ID320 =1 AI1

L AIL = E ,
| personalizado 1 (term. 2)=
0 ID321 ID322 100%

Fig. 42: Nenhuma inversao do sinal de Al

Se este parametro for 1, nenhuma inversao do sinal de entrada analdgico sera executada.

Sinal AT max. = ref. de frequéncia minima
Sinal A1 min. = ref. de frequéncia maxima
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A fsaida

ID303 L. . .

ID320=0 |
AIl = 0—100%

D320 = 1
Al =

ID304 | ......__. iner_sona_li_z_a_do _____ S AI1 (term. 2)

[,
Ll

0 IDI321 ID322  100%

Fig. 43: Inversao de sinal Al'1

324 TEMPO DE FILTRO DO SINAL Al1 34567 [2.2.8, 2.2.20, 2.2.2.2)

Use este parametro para filtrar as perturbacdes no sinal da entrada analdgica.

Para ativar este parametro, atribua a ele um valor maior do que 0.

INDICACAO!
Tempos longos de filtragem tornam a resposta de regulacao mais lenta.

%
A

Sinal nao filtrado

100%4----{---f- AN AL -

Sinal filtrado
63%-|----f-mmmoaes LT TE R

t[s
ID324 > tls]

Fig. 44: Filtragem do sinal Al1

325 FAIXA DE SINAL DE A2 ANALOGICA 34567 (2.2.10, 2.2.22, 2.2.3.3

Use este parametro para selecionar a faixa de sinal da entrada analdgica.
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Tabela 126: Selecdes para o parametro ID325

0 0-20mA 0-20mA 0-100% 0-100%

1 4 - 20 mA 4 mA/20-100% 4 mA/20-100% 4 mA/20-100%
2 Personalizado Personalizado -10..+10V Personalizado
3 Personalizado

326 CONFIGURACAO PERSONALIZADA DA ENTRADA ANALOGICA Al2 MIN. 34567 (2.2.11, 2.2.23,
2.2.3.4)

Use este parametro para ajustar livremente o valor minimo do sinal da entrada analégica
entre -160% e 160%.

327 CONFIGURACAO PERSONALIZADA DA ENTRADA ANALOGICA Al2 MAX. 34567 (2.2.12, 2.2.24,
2.2.3.5)

Use este parametro para ajustar livremente o valor maximo do sinal da entrada analdgica
entre -160% e 160%.

Consulte 1D322.

ID325 = 1 :
AI2 = 20-100%

ID303 -1 | AI2 (term. 3,4)

! . Il . | -
0 | 4mA ID327 20 mA
ID326

Fig. 45: Escala de entrada analdgica Al2

328 INVERSAO DA ENTRADA ANALOGICA 2 3457 (2.2.13, 2.2.25, 2.2.3.6)

Use este parametro para inverter o sinal da entrada analdgica.

Consulte ID323.
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INDICACAO!
No aplicativo 3, Al2 sera a referéncia de frequéncia do local A se o parametro ID117
=1 (padrao).

329 TEMPO DE FILTRAGEM DA ENTRADA ANALOGICA 2 34567 (2.2.14, 2.2.26, 2.2.3.2)
Use este parametro para filtrar as perturbacdes no sinal da entrada analdgica.
Consulte ID324.

330 FUNCAO DIN5 5 (2.2.3)

Use este parametro para selecionar a funcao para o sinal da entrada digital.

A entrada digital DINS possui 14 funcoes possiveis. Se ela nao precisar ser usada, defina o
valor deste parametro como 0.

As selecdes sao iguais ao parametro ID319, exceto:

13 Ativar referéncia de PID 2
Contato aberto: Referéncia do controlador PID selecionada com o parametro ID332.

Contato fechado: Referéncia de teclado do controlador PID 2 selecionada com o parametro
R3.5.

331 TEMPO DE RAMPA DO POTENCIGMETRO DO MOTOR 3567 (2.2.22, 2.2.27, 2.2.1.2, 2.2.1.15]

Use este parametro para definir a taxa de variacao na referéncia do potenciometro
motorizado quando aumentado ou reduzido.

Os tempos de rampa de controle do motor ainda estao ativos.

332 SINAL DE REFERENCIA DO CONTROLADOR PID [LOCAL A) 57 (2.1.11)

Use este parametro para selecionar a fonte do sinal do controlador PID.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 274 DESCRICAO DE PARAMETROS

Tabela 127: Selecao para o parametro ID332

0 Entrada analdgica 1 Entrada analdgica 1
1 Entrada analdgica 2 Entrada analdgica 2
2 Ref. de PID do menu M3, parametro P3.4 Al3

Ref. de fieldbus (FBProcessDatalN1)
3 Consulte o Capitulo 9.7 Pardmetros de con- Al4
trole de fieldbus [IDs 850 a 859).

4 Referéncia do potenciémetro do motor Ref. de PID do menu M3, parametro P3.4

Ref. de fieldbus (FBProcessDatalN1)
5 Consulte o Capitulo 9.7 Parédmetros de controle
de fieldbus (IDs 850 a 859).

b Referéncia do potenciometro do motor

333 SELECAO DE VALOR REAL DO CONTROLADOR PID 57 (2.2.8, 2.2.1.8)

Use este parametro para selecionar o valor real do sinal do controlador PID.

Tabela 128: Selecoes para o parametro ID333

Numero da

~ Nome da selecao Descricao
selecao : ’
0 Valor real 1
1 Valor real 1 + Valor real 2
2 Valor real 1 - Valor real 2
3 Valor real 1 + Valor real 2
4 Menor entre Valorreal 1 e
Valor real 2
5 Maior entre Valor real 1 e Valor
real 2
Valor médio entre Valorreal 1 e
6
Valor real 2
7 Raiz quadrada do Valor real 1 +
Raiz quadrada do Valor real 2

334 SELECAO DO VALOR REAL 157 (2.2.9, 2.2.1.9)

Use este parametro para selecionar a fonte do valor real.
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335 SELECAO DO VALOR REAL 2 57 (2.2.10, 2.2.1.10]

Use este parametro para selecionar a fonte do valor real.

Tabela 129: Selecdes para os IDs de parametro 334 e 335

Numero da

~ Nome da selecao Descricao
selecao : ’
0 Nao usado
1 Al1
2 Al2
3 Al3
4 Al4
Fieldbus (Valor real 1: FBProcessDatalN2; Valor real 2: FBProcessDa-
5 talN3). Consulte o Capitulo 9.7 Pardmetros de controle de
fieldbus (IDs 850 a 859).
Aplicativo 5
6 Torque do motor
7 Velocidade do motor
8 Corrente do motor
9 Poténcia do motor
Frequéncia do codificador
10
(somente para o Valor real 1)

336 ESCALA MINIMA DO VALOR REAL 157 (2.2.11, 2.2.1.11]

Use este parametro para definir o ponto de escala minimo do valor real.
Consulte Fig. 46 Exemplos de escala de sinal de valor real.

337 ESCALA MAXIMA DO VALOR REAL 157(2.2.12, 2.2.1.12)

Use este parametro para definir o ponto de escala maximo do valor real.
Consulte Fig. 46 Exemplos de escala de sinal de valor real.

338 ESCALA MINIMA DO VALOR REAL 257 (2.2.13, 2.2.1.13]

Use este parametro para definir o ponto de escala minimo do valor real.

Define o ponto de escala minimo para o Valor real 2. Capitulo 339 Escala maxima do valor
real257(2.2.14,2.2.1.14).
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339 ESCALA MAXIMA DO VALOR REAL 2 57 (2.2.14, 2.2.1.14]

Use este parametro para definir o ponto de escala maximo do valor real.

Define o ponto de escala maximo para o Valor real 2. Consulte Fig. 46 Exemplos de escala de
sinal de valor real.

AEmM escala A Em escala
sinal de entrada [%] sinal de entrada [%]
100-f----mmmmmm ey . : 100}-------mmmmmm e Fomneeses

ID336 = 30%
ID337 = 80%

76.5.
(15,3 mA)|ID338 = -30%
ID339 = 140%

17.7
b (3,5 mA) : :
] Al[%] 30 - 1 10 Al[%]
0 80 100 { < 30-0 1Qo 14}0>
0 3.0 8.0 10,0V 0 10,0 V
0 6.0 16.0 20.0 mA 0 20.0 mA
4 8.8 16.8 20.0 mA 4 20.0 mA

Fig. 46: Exemplos de escala de sinal de valor real

340 INVERSAO DO VALOR DE ERRO DE PID 57 (2.2.32, 2.2.1.5)

Use este parametro para inverter o valor de erro do controlador PID.

Tabela 130: Selecoes para o parametro ID340

Numero da

= Nome da selecao Descricao
selecao
0 Sem inversao
1 Invertido

341 TEMPO DE ELEVACAO DE REFERENCIA DE PID 57 (2.2.33, 2.2.1.6)

Use este parametro para definir o tempo durante o qual a referéncia do controlador PID se
eleva de 0% para 100%.

342 TEMPO DE QUEDA DE REFERENCIA DE PID 57 (2.2.34, 2.2.1.7)

Use este parametro para definir o tempo durante o qual a referéncia do controlador PID cai
de 100% para 0%.

343 SELECAO DE REFERENCIA DE E/S 57 (2.2.34, 2.2.1.7)

Use este parametro para selecionar a fonte de referéncia de frequéncia quando o terminal
de E/S é o local de controle e a fonte de referéncia B esta ativa.
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Tabela 131: Selecdes para o pardmetro ID343

Numero da

seleciio Nome da selecao Descricao
0 Referéncia de Al1 (terminais 2 e 3, por exemplo, potenciémetro)
1 Referéncia de Al2 (terminais 5 e 6, por exemplo, transdutor)
2 Referéncia de Al3
3 Referéncia de Al4
4 Referéncia de teclado (pardme-

tro R3.2)

Referéncia de fieldbus

(FBSpeedReference)

6 Referéncia do potenciometro
do motor

7 Referéncia do controlador PID

Selecione o valor real (parémetros ID333 a ID339) e referéncia de controle de PID (pardmetro
ID332). Se o valor 6 for selecionado para este parametro no Aplicativo 5, os valores dos
parametros ID319 e ID301 serao automaticamente definidos como 13.

No Aplicativo 7, as funcoes Potenciometro de motor PARA BAIXO e Potenciometro de motor
PARA CIMA devem ser conectadas a entradas digitais (parametros ID417 e ID418), se o valor
6 for selecionado para este parametro.

344 VALOR MINIMO DA ESCALA DE REFERENCIA, LOCAL B 57 (2.2.35, 2.2.1.18)

Use este parametro para definir o ponto de escala minimo do valor de referéncia.

345 VALOR MAXIMO DA ESCALA DE REFERENCIA, LOCAL B 57 (2.2.36, 2.2.1.19)

Use este parametro para definir o ponto de escala maximo do valor de referéncia.

Vocé pode escolher uma faixa de escala para a referéncia de frequéncia do local de controle
B entre as frequéncias Minima e Maxima.

Se nenhuma escala for desejada, defina o valor do parametro como 0.

Nas figuras abaixo, a entrada Al1 com a Faixa de sinal 0-100% é selecionada para a
referéncia do Local B.

INDICACAO!
Essa escala nao afeta a referéncia de fieldbus (em escala entre Frequéncia minima
(parametro ID101) e Frequéncia maxima (parémetro ID102).
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A fsaida A fsaida

ID345 | - E

% . 1D101 L AL [V] Lt 1p101 ALV

Fig. 47: Valor maximo da escala de referéncia
A. Par.|D344=0 (Sem escala de referéncia) ~ B. Escala de referéncia

346 FUNCAO DE SUPERVISAO DO LIMITE DE FREQUENCIA DE SAIDA 2 34567 (2.3.12, 2.3.4.3,
2.3.2.3)

Use este parametro para selecionar a funcao de supervisao de limite para a frequéncia de
saida.

Tabela 132: Selecoes para o pardmetro D346

Numero da

< Nome da selecao Descricao
selecao : ’
0 Sem supervisao
1 Supervisao do limite inferior
2 Supervisao do limite superior
Controle de ativacao de freio (Somente Aplicativo 6, consulte o Capitulo 9.3 Controle de
3 freio externo com limites adicionais (IDs 315, 316, 346 a 349,
352, 353).)
Controle de ativacdo/desativa- |[Somente Aplicativo 6, consulte o Capitulo 9.3 Controle de
4 cao de freio freio externo com limites adicionais [IDs 315, 316, 346 a 349,
352, 353).)

Se a frequéncia de saida ultrapassar para mais/menos o limite definido (ID347), esta funcao
gerara uma mensagem de aviso através de uma saida digital dependendo

1. das configuracdes dos parametros ID312 a ID314 (aplicativos 3,4,5) ou
2. da saida a qual o sinal de supervisao 2 (ID448) esta conectado (aplicativos 6 e 7).

O controle de freio usa diferentes funcdes de saida. Consulte os parametros ID445 e ID446.
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347 VALOR DE SUPERVISAO DO LIMITE DE FREQUENCIA DE SAIDA 2 34567 (2.3.13, 2.3.4.4,
2.3.2.4)

Use este parametro para definir o valor de supervisao de limite para a frequéncia de saida
quando vocé ativar a funcao de supervisao de limite.

Selecione o valor de frequéncia supervisionado pelo parametro ID346. Consulte Fig. 40
Supervisao de frequéncia de saida.

348 FUNCAO DE SUPERVISAO DO LIMITE DE TORQUE 34567 (2.3.14, 2.3.4.5, 2.3.2.5)

Use este parametro para selecionar a funcao de supervisao de limite para o valor de torque
calculado.

Tabela 133: Selecdes para o pardmetro ID348

Numerg da Nome da selecao Descricao
selecao : .
0 Sem supervisao
1 Supervisao do limite inferior
2 Supervisao do limite superior
Controle de desativacao de (Somente Aplicativo 6, consulte o Capitulo 9.3 Controle de
3 freio freio externo com limites adicionais (IDs 315, 316, 346 a 349,
352, 353).)

Se o valor de torque calculado cair abaixo ou exceder o limite definido (ID349), esta funcao
gerara uma mensagem através de uma saida digital dependendo

1. das configuracdes dos parametros ID312 a ID314 (aplicativos 3,4,5) ou
2. dasaida a qual o sinal de supervisao de limite de torque (pardmetro ID451) esta
conectado (aplicativos 6 e 7).

349 LIMITE DE TORQUE, VALOR DE SUPERVISAQ 34567 (2.3.15, 2.3.4.6, 2.3.2.6)

Use este parametro para definir o valor de supervisao de limite para o torque quando vocé
ativar a funcao de supervisao de limite de torque.

Defina aqui o valor de torque a ser supervisionado pelo parametro ID348.
APLICATIVOS 3 E 4:

O valor de supervisao de torque pode ser reduzido abaixo do ponto definido com selecao de
sinal da entrada analdgica livre externa e funcao selecionada, consulte os parametros ID361
e ID362.

350 FUNCAO DE SUPERVISAO, LIMITE DE REFERENCIA 34567 (2.3.16, 2.3.4.7, 2.3.2.7)

Use este parametro para selecionar a funcao de supervisao de limite para o valor de
referéncia.
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Tabela 134: Selecoes para o pardmetro ID350

Numero da

seleciio Nome da selecao Descricao
0 Sem supervisao
1 Supervisao do limite inferior
2 Supervisao do limite superior

Se o valor de referéncia cair abaixo ou exceder o limite definido (ID351), esta funcao gerara
uma mensagem de aviso através de uma saida digital dependendo

1. das configuracdes dos parametros ID312 a ID314 (aplicativos 3,4,5) ou
2. da saida a qual o sinal de supervisao de limite de referéncia (par@metro ID449) esta
conectado (aplicativos 6 e 7).

A referéncia supervisionada ¢ a referéncia ativa atual. Ela pode ser a referéncia de local A ou
B dependendo da entrada DINé, referéncia de E/S, referéncia de painel ou referéncia de
fieldbus.

351 LIMITE DE REFERENCIA, VALOR DE SUPERVISAOQ 34567 (2.3.17, 2.3.4.8, 2.3.2.8)

Use este parametro para definir o valor de supervisao de limite para o valor de referéncia
quando vocé ativar a funcao de supervisao de limite de referéncia.

O valor de frequéncia a ser supervisionado com o parametro ID350. Atribua o valor em
percentual da escala entre as frequéncias minima e maxima.

352 ATRASO DE DESATIVACAO DE FREIO EXTERNO 34567 (2.3.18, 2.3.4.9, 2.3.2.9)

Use este parametro para definir o tempo de atraso para abrir o freio apés cumprir as
condicoes de abertura do freio.

353 ATRASO DE ATIVACAO DE FREIO EXTERNO 34567 (2.3.19, 2.3.4.10, 2.3.2.10]

Use este parametro para definir o tempo de atraso para fechar o freio apés cumprir as
condicoes de fechamento do freio.

A funcao de freio externo pode ser temporizada para os sinais de controle de partida e
parada com esses parametros. Consulte Fig. 48 Controle de freio externo e Capitulo 9.3
Controle de freio externo com limites adicionais (IDs 315, 316, 346 a 349, 352, 353).

O sinal de controle de freio pode ser programado via DO1 de saida digital ou uma das saidas
de relé RO1 e RO2, consulte os pardmetros ID312 a ID314 (aplicativos 3,4,5) ou ID445
(aplicativos 6 e 7). O atraso de ativacao do freio é ignorado quando a unidade esta atingindo
um estado de parada ap6s uma frenagem ou se parada por desaceleracao natural.
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®

t =ID352 t =ID353
[

t =ID352  t,,,=Par. ID353
[ [+

DESLIGADO LIGADO DESLIGADO LIGADO

Externa Externa

FREIO: OFF E T DO1/RO1/ | FREIO: OFF ! | DO1/RO1/RO2
ON : : |RO2 ON ! :
DIN1: PARTIDA FRENTE DIN1: INICIA
PARAR PULSO
DIN2: PARTIDA REV DIN2: PARAR '
PARAR PULSO |_|
>t
>t
Fig. 48: Controle de freio externo
A. Selecao de logica de partida/parada, B. Selecdo de logica de partida/parada,
ID300=0, 1ou 2 ID300=3

354 SUPERVISAO DO LIMITE DE TEMPERATURA DO CONVERSOR DE FREQUENCIA 34567 (2.3.20,
2.3.4.11,2.3.2.11)

Use este parametro para selecionar a funcao de supervisao de limite da temperatura do
conversor de frequéncia.

Tabela 135: Selecdes para o pardmetro ID354

Numero da

selecdo Nome da selecao Descricao
0 Sem supervisao
1 Supervisao do limite inferior
2 Supervisao do limite superior

Se a temperatura da unidade do conversor de frequéncia cair abaixo ou exceder o limite
definido (ID355], esta funcao gerara uma mensagem através de uma saida digital
dependendo

1. das configuracoes dos parametros ID312 a ID314 (aplicativos 3,4,5) ou
2. da saida a qual o sinal de supervisao de limite de temperatura (parametro ID450) esta
conectado (aplicativos 6 e 7).

355 VALOR DO LIMITE DE TEMPERATURA DO CONVERSOR DE FREQUENCIA 34567 (2.3.21,
2.3.4.12,2.3.2.12)

Use este parametro para definir o valor de supervisao de limite para a temperatura quando
vocé ativar a funcao de supervisao de limite de temperatura.

Este valor de temperatura é supervisionado pelo parametro ID354.

356 SINAL DE SUPERVISAO ANALOGICO 6 (2.3.4.13]

Use este parametro para selecionar a entrada analdgica que vocé deseja monitorar.
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Tabela 136: Selecdes para o pardmetro ID356

Numero da

selecdo Nome da selecao Descricao
0 N3o usado
1 Al
2 Al2
3 Al3
4 Al4

357 LIMITE INFERIOR DE SUPERVISAO ANALGGICA 6 (2.3.4.14)

Use este parametro para definir o limite inferior da entrada analdgica que vocé selecionou
para monitoramento.

358 LIMITE SUPERIOR DE SUPERVISAO ANALOGICA 6 (2.3.4.15)

Use este parametro para definir o limite superior da entrada analdgica que vocé selecionou
para monitoramento.

Estes parametros definem os limites inferior e superior do sinal selecionado com o
parametro ID356.

AI *)
A
ID358 ; /
ID357 VAR
_

»t

1

RO1
0

Fig. 49: Um exemplo do controle Ligar/Desligar.

*) Selecionado com par. ID356
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INDICACAO!
Neste exemplo, a programacao do par. ID463 = B.1

359 LIMITE MINIMO DO CONTROLADOR PID 5 (2.2.30)

Use este parametro para definir o limite minimo para a saida do controlador PID.

360 LIMITE MAXIMO DO CONTROLADOR PID 5 (2.2.31)

Use este parametro para definir o limite maximo para a saida do controlador PID.
Configuracao de limite: -1600,0% (de fmax) < par. ID359 < par. ID360 < 1600,0% (de fmax).

Esses limites sao importantes, por exemplo, quando vocé define ganho, tempo | e tempo D
para o controlador PID.

361 ENTRADA ANALOGICA LIVRE, SELECAO DE SINAL 34 (2.2.20, 2.2.17)

Use este parametro para selecionar o sinal de entrada para uma entrada analdgica que nao
estd em uso para o sinal de referéncia.

Tabela 137: Selecoes para o parametro ID361

Nt::::g:a Nome da selecao Descricao
0 Nao usado
1 Entrada analdgica 1 (Al1)
2 Entrada analdgica 2 (Al2)

362 ENTRADA ANALOGICA LIVRE, FUNCAO 34 (2.2.21, 2.2.18]

Use este parametro para selecionar a funcao para uma entrada analdgica que nao esta em
uso para o sinal de referéncia.
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Tabela 138: Selecdes para o pardmetro ID362

Numero da

= Nome da selecao Descricao
selecao : ’
0 Funcdo nado estd em uso
1 Reduz o limite de corrente do Este sinal ajustara a corrente do motor maxima entre O e o
motor (ID107) limite max. definido com ID107. Consulte Fig. 50.

Reduz a corrente de frenagem | A corrente de frenagem de CC pode ser reduzida com o sinal
2 de CC da entrada analdgica livre entre a corrente zero e a corrente
definida com o parametro ID507. Consulte Fig. 57.

Reduz tempos de aceleracdao e |Ostempos de aceleracao e desaceleracdo podem ser reduzi-
desaceleracao dos com o sinal da entrada analdgica livre de acordo com as
seguintes formulas:

Tempo reduzido = tempo de acel./desacel. definido (parame-
tros 1D103, ID104; ID502, ID503) dividido pelo fator R em Fig.
52.

Reduz limite de supervisao de O limite de supervisao definido pode ser reduzido com o sinal
4 torque da entrada analdgica livre entre 0 e o valor de supervisdo de
limite de torque (ID349), consulte Fig. 53.

Limite de torque

100% = [roememmemmmemememeses
Par. ID107

Al
0V Faixa desinal 10V
0 mA 20 mA
4 mA 20 mA
Personalizada Personalizada

Fig. 50: Escala da corrente de motor max.
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A
Corrente de frenagem de CC
100%
Par. ID507
Entrada
0.4 x IH r analdgica
! N ' livre >
0 Faixa de sinal
Fig. 51: Reducéo da corrente de frenagem de CC
A
Fator R
Entrada
ranaldgica
tlivre
0 Faixa de sinal g
Fig. 52: Reducéo dos tempos de aceleracao e desaceleracao
A
Limite de torque
100% [ttt :
Par. ID349 '
Entrada
 analogica
Vlivre
' >

0 Faixa de sinal

Fig. 53: Reducao do limite de supervisdo de torque

363 SELECAO DE LOGICA DE PARTIDA/PARADA, LOCAL B3 (2.2.15]

Use este parametro para controlar a partida e a parada do conversor com os sinais digitais.
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Tabela 139: Selecdes para o pardmetro ID363

Selecao DIN3 DIN4 DINS
contato fechado = partida para |contato fechado = partida para
0 frente tras
Consulte Fig. 54.
contato fechado = partida, con- |contato fechado = contato aberto
1 tato aberto = parada para tras = para frente
Consulte Fig. 55.
contato fechado = partida, con- |contato fechado = partida ativada,
9 tato aberto = parada contato aberto = partida desati-
vada e conversor parado se em
funcionamento
Pode ser programado para contato fechado = pulso de contato aberto = pulso de parada
3 comando reverso partida
Consulte Fig. 56.
contato fechado = partida para |contato fechado = partida para
4 ** frente (borda em elevacdo tras (borda em elevacdo necessa-
necessaria para partida) ria para partida)
contato fechado = partida contato fechado = para tras
5 o** (borda em elevacdo necessaria | contato aberto = para frente
para partida)
contato aberto = parada
contato fechado = partida contato fechado = partida ativada
b ** (borda em elevacdo necesséria | contato aberto = partida desati-
para partida) vada e conversor parado se em
contato aberto = parada funcionamento

* = Conexao de 3 fios (controle de pulso)

** = As selecoes 4 a 6 sao usadas para excluir a possibilidade de uma partida nao intencional
quando, por exemplo, a alimentacao é conectada, reconectada ap6s uma queda de energia,
ap6s um reset de falha, apds o conversor ser parado por Ativar funcionamento (Ativar
funcionamento = Falso) ou quando o local de controle é alterado. O contato Partida/Parada
deve ser aberto antes que o motor possa ser iniciado.

As selecdes, incluindo o texto ‘Borda de elevacao necessaria para partida’, sdo usadas para
excluir a possibilidade de uma partida nao intencional quando, por exemplo, a alimentacao é
conectada, reconectada ap6s uma queda de energia, apds um reset de falha, apés uma
parada do conversor por Ativar funcionamento (Ativar funcionamento = Falso) ou quando o
local de controle é alterado de controle de E/S. O contato Partida/Parada deve ser aberto

antes que o motor possa ser iniciado.
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A
FWD |fsaida

REV

DINd — 1 - - -~

DING — I _____

Fig. 54: Partida para frente + Partida para tras

1. A primeira direcao selecionada possui a 3. Pulso de partida/Pulso de parada
prioridade mais alta.

2. Quando o contato DIN4 abre, a direcao
de rotacao inicia a alteracao.

A) Funcao de parada (ID506) = desaceleracao

A
FWD |fsaida

DINS —— -]

Fig. 55: Partida, Parada, Reversao

A) Func3o de parada (ID506) = desaceleracao
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A
fsaida
o @
| . t

l | I g

| | |

| | |
REV || . :

H :
DIN4 l . _
Iniciar !
DIN5 :
Parado U

Fig. 56: Pulso de partida/Pulso de parada

A) Funcao de parada (ID506) = desaceleracao
B) Se os pulsos de Partida e Parada forem simultaneos, o pulso de Parada substituira o
pulso de Partida

364 VALOR MINIMO DA ESCALA DE REFERENCIA, LOCAL B3 (2.2.18]

Use this parameter to set additional reference scaling.

365 ESCALA DE REFERENCIA, VALOR MAXIMO, LOCAL B3 (2.2.19)

Use this parameter to set additional reference scaling.

Consulte os parametros ID303 e ID304 acima.

366 COMUTACAO FACIL 5 (2.2.37)

Use este parametro para selecionar a funcao de cépia de referéncia.

Tabela 140: Selecées para o parametro ID366

Numero da

= Nome da selecao Descricao
selecao
0 Manter referéncia
1 Copiar referéncia

Se a opcao Copiar referéncia tiver sido selecionada, sera possivel alternar de controle direto
para controle de PID e vice-versa sem colocar a referéncia e o valor real em escala.

Por exemplo: O processo é conduzido com referéncia de frequéncia direta (E/S do local de
controle B, fieldbus ou teclado) até algum ponto e o local de controle sera alternado para
onde o controlador PID é selecionado. O controle de PID é iniciado para manter esse ponto.
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Também ¢é possivel alterar a fonte de controle de volta para o controle de frequéncia direta.
Nesse caso, a frequéncia de saida é copiada como a referéncia de frequéncia. Se o local de
destino for Teclado, o status de funcionamento (Executar/Parar, Direcdo e Referéncia) sera
copiado.

A comutacao sera suave quando a referéncia da fonte de destino vier do Teclado ou de um
potenciémetro de motor interno (parametro ID332 [Ref. de PID] = 2 ou 4, ID343 [Ref. da E/S
Bl =2 ou 4, par. ID121 [Ref. de teclado] = 2 ou 4 e ID122 [Ref. de fieldbus]= 2 ou 4.

367 RESET DE MEMORIA DO POTENCIGMETRO DE MOTOR (REFERENCIA DE FREQUENCIA) 3567
(2.2.23,2.2.28, 2.2.1.3, 2.2.1.16]

Use este parametro para definir a ldgica para reset da referéncia de frequéncia do
potenciometro motorizado.

Tabela 141: Selecoes para o parédmetro ID367

Numero da
selecao

Nome da selecao Descricao

0 Sem reset

Reset de memoria em parada e
desligamento

Reset de memoria em desliga-
mento

370 RESET DE MEMORIA DO POTENCIOMETRO DO MOTOR (REFERENCIA DE PID)] 57 (2.2.29,
2.2.1.17)

Use este parametro para definir a ldgica para reset da referéncia PID do potenciometro do
motor.

Tabela 142: Selecoes para o pardmetro ID370

Nimero da < -
< Nome da selecao Descricao
selecao : ’

0 Sem reset

1 Reset de memoria em parada e
desligamento

2 Reset de memoria em desliga-
mento

371 REFERENCIA DE PID 2 (REFERENCIA ADICIONAL DO LOCAL A) 7 (2.2.1.4]

Use este parametro para selecionar o local da referéncia do controlador PID quando a
referéncia PID for ativada.
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Se a funcao de entrada de ativacao de referéncia de PID 2 (ID330) = VERDADEIRA, este
parametro definird qual local de referéncia sera selecionado como referéncia do controlador
PID.

Tabela 143: Selecdes para o parametro ID371

Numero da

selecio Nome da selecao Descricao
0 Referéncia de Al (terminais 2 e 3, por exemplo, potenciémetro)
1 Referéncia de Al2 (terminais 5 e 6, por exemplo, transdutor)
2 Referéncia de Al3
3 Referéncia de Al4
4 Referéncia de PID 1 do teclado

Referéncia de fieldbus (FBPro- |consulte o Capitulo 9.7 Pardmetros de controle de fieldbus

cessDatalN3) (IDs 850 a 859)
Potenciometro motorizado Se o valor 6 for selecionado para esse parametro, as funcoes
6 Potenciometro do motor PARA BAIXO e Potenciometro do
motor PARA CIMA deverao estar conectadas a entradas digi-
tais (pardmetros ID417 e 1D418).
7 Referéncia de PID 2 do teclado

372 ENTRADA ANALOGICA SUPERVISIONADA 7 (2.3.2.13)

Use este parametro para selecionar a entrada analdgica para a qual vocé deseja definir a
funcao de supervisao de limite.

Tabela 144: Selecdes para o pardmetro ID372

Numer? da Nome da selecao Descricao
selecao : ’
0 Entrada analdgica 1 (Al1)
1 Entrada analdgica 2 (Al2)

373 SUPERVISAO DO LIMITE DE ENTRADA ANALOGICA 7 (2.3.2.14]

Use este parametro para selecionar a funcao de supervisao de limite da entrada analdgica
selecionada.

Se o valor da entrada analdgica selecionada exceder para cima/baixo o valor de supervisao
definido (parametro ID374), esta funcdo gerard uma mensagem através de saida digital ou
saidas de relé dependendo da saida a qual a funcao de supervisdo de entrada analdgica
(parametro ID463) esta conectada.
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Tabela 145: Selecoes para o pardmetro ID373

Numero da

seleciio Nome da selecao Descricao
0 Sem supervisao
1 Supervisao do limite inferior
2 Supervisao do limite superior

374 VALOR SUPERVISIONADO DE ENTRADA ANALOGICA 7 (2.3.2.15)

Use este parametro para definir o valor de supervisao de limite para a entrada analdgica
selecionada quando vocé ativar a funcao de supervisao de limite.

O valor de entrada analdgica selecionado a ser supervisionado pelo parametro ID373.
375 COMPENSACAO DA SAIDA ANALOGICA 67 (2.3.5.7, 2.3.3.7)

Use este parametro para adicionar compensacao a saida analdgica.

Adicione -100,0 a 100,0% ao sinal de saida analdgico.

376 REFERENCIA DO PONTO DE SOMA DE PID (REFERENCIA DIRETA DE LOCAL A) 5 (2.2.4]

Use este parametro para selecionar fontes de referéncia adicionais para a saida do
controlador PID quando ele for usado.
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Tabela 146: Selecoes para o pardmetro ID376

Numero da
selecao

Nome da selecao Descricao

0 Nenhuma referéncia adicional (Valor de saida de PID direto)

Saida de PID + Referéncia Al1
1 dos terminais 2 e 3 (por exem-
plo, potenciémetro)

Saida de PID + Referéncia Al2
2 dos terminais 4 e 5 (por exem-
plo, transdutor)

Saida de PID + Referéncia de

3 teclado de PID

4 Saida de PID + Referéncia de
fieldbus (FBSpeedReference)

5 Saida de PID + Referéncia de
potencidmetro do motor

6 Saida de PID + Fieldbus + Saida |consulte o Capitulo 9.7 Pardmetros de controle de fieldbus
de PID (ProcessDatalN3) (IDs 850 a 859)

7 Saida de PID + Potenciémetro

do motor

Se o valor 7 for selecionado para este parametro, os valores dos parametros ID319 e ID301
serao automaticamente definidos como 13.

Hz
A
3000 - =S A
P AR Limite de PID maximo
TN AT L. . e ep e
*\. | Limite de PID minimo
20.00 RY. 4

e

Fig. 57: Referéncia de ponto de soma de PID

INDICACAO!

Os limites maximo e minimo ilustrados na imagem limitam apenas a saida de PID,
nenhuma outra saida.
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377 SELECAO DE SINAL DE A1 * 234567 (2.2.8, 2.2.3, 2.2.15, 2.2.2.1)

Use este parametro para conectar o sinal Al a entrada analdgica de sua escolha.

Para obter mais informacoes sobre o método de programacao de TTF, consulte o Capitulo
9.9 Principio da programacdo "Terminal to function" [TTF).

384 HISTERESE DE JOYSTICK Al1 6 (2.2.2.8)

Use este parametro para definir a histerese de joystick.
Este parametro define a histerese de joystick entre 0 e 20%.

Quando o controle de joystick ou potencidmetro é ajustado de reversao para avancar, a
frequéncia de saida cai linearmente para a frequéncia minima selecionada (joystick/
potencidmetro na posicdo intermediaria) e la permanece até que o joystick/potenciometro
seja ajustado em direcao ao comando avancar. Isso depende da quantidade de histerese do
joystick definida com este pardmetro, quanto o joystick/potenciometro deve ser ajustado
para iniciar o aumento da frequéncia em direcao a frequéncia maxima selecionada.

Se o valor deste parametro for 0, a frequéncia comecara a aumentar de forma linear e
imediata quando o joystick/potenciometro for ajustado em direcdo ao comando para frente
da posicao intermediaria. Quando o controle for alterado de avancar para reverter, a
frequéncia seqguira o mesmo padrao de forma inversa.

Referéncia de frequéncia Hz

A REVERSAO  AVANGO
Escala de ref. 50% 50%
max. ID304
= 70 Hz A B

De reversdo para avango

f,ID102 —f —— Nl
= 50 Hz

De avango para reverséo

Al (V/mA)

f . ID101 = (0-10 V/20 mA)
Escala de ref. min.
ID303 = 0 Hz »
L
Par. ID321 T 7 Par. ID322
= 20% Histerese de = 90%

joystick, ID384 = 20%

Fig. 58: Um exemplo de histerese do joystick. Neste exemplo, o valor do pardmetro ID385 (Limite
de suspensgo] =0

385 LIMITE DE SUSPENSAO Al1 6 (2.2.2.9)

Use este parametro para definir o limite de suspensao. O conversor de frequéncia sera
interrompido automaticamente se o nivel de sinal Al ficar abaixo do valor definido por este
parametro.

Consulte também o parametro ID386 e Fig. 59.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 294 DESCRICAO DE PARAMETROS

Referéncia de frequéncia Hz

A REVERSAO AVANCO
Escala de ref. 50% 50%
max. ID304
= 70 Hz B
De reversao para avanco
f

' ID102 4 ——\--—--—i - —
= 50 Hz

De avancgo para reversao

AL (V/mA)
(0-10 V/20 mA)

f ., ID101 =

Escala de ref. / <
min. ID303 Par. ID321 Par. IOD32'2
- 0 Hz = 20% = 90%

& leLimite de suspensdo ID385=7%

Histerese de
joystick, ID384 = 20%

Fig. 59: Exemplo da funcao de limite de suspensao

Referéncia de frequéncia Hz

A REVERSAO AVANGO
Escala de ref. 50% 50%
max. ID304
=70 Hz A B
De reversdo para avango
f . ID102 —F——\--- I
= 50 Hz
N /] De avango para reversdo
AI (V/mA)
f 1ID101 = (0-10 V/20 mA)
Escala de ref. -
m'g-HID303 ID321 = 20% ID322 = 90%
= z

Histerese de joystick,
ID384 = 20%

Fig. 60: Histerese de joystick com frequéncia minima em 35 Hz
386 ATRASO DE SUSPENSAO DE Al1 6 (2.2.2.10)

Use este parametro para definir o tempo que o sinal da entrada analdgica deve permanecer
abaixo do limite de suspensao antes da interrupcao do conversor de frequéncia.

Este parametro define o tempo em que o sinal da entrada analdgica pode permanecer sob o
limite de suspensao determinado com o parametro ID385 para parar o conversor de
frequéncia.
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388 SELECAO DE SINAL A2 * 234567 (2.2.9, 2.2.21, 2.2.3.1)

Use este parametro para conectar o sinal Al a entrada analdgica de sua escolha.

Conecte o sinal Al2 a entrada analdgica de sua escolha com este parametro. Para obter mais
informacdes sobre o método de programacao de TTF, consulte o Capitulo 9.9 Principio da
programacdo "Terminal to function” [TTF).

393 ESCALA DE REFERENCIA Al2, VALOR MINIMO 6 (2.2.3.6]

Use this parameter to set additional reference scaling.

394 ESCALA DE REFERENCIA Al2, VALOR MAXIMO 6 (2.2.3.7)

Use this parameter to set additional reference scaling.

Se os valores de ambos os parametros ID393 e ID394 forem 0, a escala sera desativada. As
frequéncias minima e maxima sao usadas para escala. Consulte os parametros ID303 e
ID304

395 HISTERESE DE JOYSTICK Al2 6 (2.2.3.8)

Use este parametro para definir a histerese de joystick.

Este parémetro define a zona morta de joystick entre 0 e 20%. Consulte 1D384.
396 LIMITE DE SUSPENSAO DE Al2 6 (2.2.3.9]

Use este parametro para definir o limite de suspensao. O conversor de frequéncia sera
interrompido automaticamente se o nivel de sinal Al ficar abaixo do valor definido por este
parametro.

Consulte também o parametro ID397 e Fig. 60 Histerese de joystick com frequéncia minima em
35 Hz.

Consulte 1D385.

397 ATRASO DE SUSPENSAO DE AI2 6 (2.2.3.10)

Use este parametro para definir o tempo que o sinal da entrada analdgica deve permanecer
abaixo do limite de suspensao antes da interrupcao do conversor de frequéncia.

399 ESCALA DO LIMITE DE CORRENTE 6 [2.2.6.1)

Use este parametro para selecionar o sinal de ajuste do valor maximo da corrente do motor.
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Tabela 147: Selecoes para o pardmetro ID399

Nt::::;g:a Nome da selecao Descricao

0 N3o usado

1 Al1

2 Al2

3 Al3

4 Al4

5 Fieldbus (FBProcessDatalN2) | Consulte o Capitulo 9.7 Parédmetros de controle de fieldbus

(IDs 850 a 859).

Este sinal ajustara a corrente do motor maxima entre 0 e o Limite de corrente do motor
(ID107).

400 ESCALA DA CORRENTE DE FRENAGEM DE CC 6 (2.2.6.2)
Use este parametro para selecionar o sinal de ajuste da corrente de frenagem CC.
Consulte o parametro ID399 para as selecoes.

A corrente de frenagem de CC pode ser reduzida com o sinal da entrada analégica livre entre
a corrente zero e a corrente definida com o parametro ID507.

A
Corrente de frenagem de CC
100% [ .
Par. ID507 :
Entrada
0,4 x IH r analogica
! B Flivre >

0 Faixa de sinal

Fig. 61: Escala da corrente de frenagem de CC

401 ESCALA DOS TEMPOS DE ACELERACAO E DESACELERACAOQ 6 (2.2.6.3]

Use este parametro para selecionar o sinal de ajuste dos tempos de aceleracao e
desaceleracao.

Consulte o pardmetro ID399.

Os tempos de aceleracao e desaceleracao podem ser reduzidos com o sinal da entrada
analdgica livre de acordo com as seguintes formulas:

Tempo reduzido = tempo de acel./desacel. definido (pardmetros ID103, ID104; ID502, ID503)
dividido pelo fator R de Fig. 62.
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O nivel de entrada analdgica zero corresponde aos tempos de rampa definidos pelos
parametros. Nivel maximo significa 1/10 do valor definido pelo parametro.

' Entrada
ranaldgica
Vlivre

[,
Ll

0 Faixa de sinal

Fig. 62: Reducao dos tempos de aceleracao e desaceleracao

402 ESCALA DO LIMITE DE SUPERVISAO DE TORQUE 6 (2.2.6.4)
Use este parametro para selecionar o sinal de ajuste do limite de supervisdo de torque.
Consulte ID399.

O limite de supervisao de torque definido pode ser reduzido com o sinal da entrada analdgica
livre entre 0 e o limite de supervisao definido, ID349.

A
Limite de torque

100% [oeeemmmemmmeememeeees :
Par. ID349 '

i Entrada
ranaldgica
tlivre

.
L

0 Faixa de sinal

Fig. 63: Reduzindo limite de supervisao de torque
403 SINAL DE PARTIDA * 16 (2.2.7.1)

Use este parametro para selecionar o sinal da entrada digital (sinal de controle 1) que inicia
e para o conversor quando o local de controle é a E/S A (FWD, a frente).

Programacao padrao A.1.
404 SINAL DE PARTIDA* 26 (2.2.7.2)

Use este parametro para selecionar o sinal da entrada digital (sinal de controle 2] que inicia
e para o conversor quando o local de controle é a E/S A (REV, para tras).

Programacao padrao A.2.
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405 FALHA EXTERNA [FECHAR] * 67 (2.2.7.11, 2.2.6.4)

Use este parametro para selecionar o sinal da entrada digital que ativara uma falha externa.

Contato fechado: a falha (F51) é exibida e o motor parado.

406 FALHA EXTERNA [ABRIR] * 67 (2.2.7.12, 2.2.6.5]

Use este parametro para selecionar o sinal da entrada digital que ativarad uma falha externa.

Contato aberto: a falha (F51) é exibida e o motor parado.

407 ATIVACAO DE FUNCIONAMENTO * 67 (2.2.7.3, 2.2.6.6)

Use este parametro para selecionar o sinal da entrada digital que coloca o conversor no
estado de prontidao.

Quando o contato estiver ABERTO, a partida do motor sera desativada.
Quando o contato estiver FECHADO, a partida do motor sera ativada.

Para parar, o conversor obedece ao valor do parametro ID506. O conversor sempre
desacelerara até a parada.

408 SELECAO DO TEMPO DE ACELERACAO OU DESACELERACAO * 67 (2.2.7.13, 2.2.6.7)

Use este parametro para selecionar o sinal da entrada digital que seleciona o tempo de
aceleracado/desaceleracao 1 ou 2.

Quando o contato esta ABERTO, o tempo de aceleracao/desaceleracdo 1 é selecionado
Quando o contato estd FECHADO, o tempo de aceleracdo/desaceleracdo 2 é selecionado

Defina os tempos de aceleracao/desaceleracdo com os parametros ID103 e ID104 e os
tempos alternativos de rampa com D502 e ID503.

409 CONTROLE DO TERMINAL DE E/S * 67 (2.2.7.18, 2.2.6.8)

Use este parametro para selecionar o sinal da entrada digital que alterna o local de controle
e a fonte de referéncia de frequéncia para o terminal de E/S (de qualquer local de controle).

Contato fechado: Forca o local de controle para terminal de I/0

Esta entrada tem prioridade sobre os parametros ID410 e ID411.

410 CONTROLE DO TECLADO * 67 [2.2.7.19, 2.2.6.9)

Use este parametro para selecionar o sinal da entrada digital que alterna o local de controle
e a fonte de referéncia de frequéncia para teclado (de qualquer local de controle).

Contato fechado: Forca o local de controle para teclado

Esta entrada tem prioridade sobre o parametro ID411, mas é precedida em prioridade por
ID409.
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411 CONTROLE DE FIELDBUS * 67 (2.2.7.20, 2.2.6.10)

Use este parametro para selecionar o sinal da entrada digital que alterna o local de controle
e a fonte de referéncia de frequéncia para Fieldbus (de E/S A, E/S B ou controle local).

Contato fechado: Forca o local de controle para fieldbus

Esta entrada é precedida em prioridade pelos parametros ID409 e ID410.

INDICACAO!
Quando o local de controle for forcado a alterar os valores de Partida/Parada,
Direcao e Referéncia validas no respectivo local de controle sdo usadas.

0 valor do parametro ID125 (local de controle do teclado) ndo é alterado.

Quando a entrada abre, o local de controle é selecionado de acordo com o parametro de
controle do teclado ID125.

412 REVERSAO * 67 (2.2.7.4, 2.2.6.11)

Use este parametro para selecionar o sinal da entrada digital que altera a direcdo quando o
sinal de partida 2 é usado para outras finalidades.

Contato aberto: Direcao para frente
Contato fechado: Direcao para tras

Este comando estara ativo quando o Sinal de partida 2 (ID404) for usado para outras
finalidades.

413 VELOCIDADE DE JOGGING * 67 (2.2.7.16, 2.2.6.12)

Use este parametro para selecionar o sinal da entrada digital que seleciona a velocidade de
jogging para a referéncia de frequéncia.

Contato fechado: Velocidade de jogging selecionada para referéncia de frequéncia
Consulte o parametro ID124.

Programacao padrao: A.4.

414 RESET DE FALHA * 67 (2.2.7.10, 2.2.6.13)

Use este parametro para selecionar o sinal da entrada digital que realiza reset de todas as
falhas ativas.

FECHADO = Reseta todas as falhas ativas.
415 ACELERAQAO/DESACELERA;:EO PROIBIDA * 67 [2.2.7.14, 2.2.6.14)

Use este parametro para selecionar o sinal da entrada digital que evita a aceleracdo e a
desaceleracao do conversor.

Nenhuma aceleracao ou desaceleracao sera possivel até que o contato seja aberto.
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416 FRENAGEM DE CC * 67 [2.2.7.15, 2.2.6.15)

Use este parametro para selecionar o sinal da entrada digital que inicia a frenagem CC no
modo de PARADA.

Contato fechado: no modo de Parada, a frenagem de CC funcionara até que o contato seja
aberto.

Consulte 1D1080.
417 POTENCIOMETRO DO MOTOR PARA BAIXO * 67 (2.2. 7.8,2.2.6.16)

Use este parametro para reduzir a frequéncia de saida com um sinal da entrada digital.

Contato fechado: A referéncia de potenciémetro do motor DIMINUIRA até que o contato seja
aberto.

418 POTENCIGMETRO DO MOTOR PARA CIMA * 67 (2.2.7.9, 2.2.6.17]

Use este parametro para aumentar a frequéncia de saida com um sinal da entrada digital.

Contato fechado: a referéncia de potenciémetro do motor AUMENTARA até que o contato
seja aberto.

419 VELOCIDADE PREDEFINIDA * 16 (2.2.7.5]

Use este parametro para selecionar o sinal da entrada digital usado como seletor das
frequéncias predefinidas.

420 VELOCIDADE PREDEFINIDA * 26 (2.2.7.6)

Use este parametro para selecionar o sinal da entrada digital usado como seletor das
frequéncias predefinidas.

421 VELOCIDADE PREDEFINIDA * 36 (2.2.7.7)

Use este parametro para selecionar o sinal da entrada digital usado como seletor das
frequéncias predefinidas.

422 SELECAO DE AlI1/AI2 * 6 (2.2.7.17)

Use este parametro para selecionar o sinal da entrada analdgica que é usado para a
referéncia de frequéncia.

Com o valor 14 selecionado para o parametro ID117, esse parametro permitird que vocé
selecione o sinal Al1 ou Al2 para a referéncia de frequéncia.

423 SINAL DE PARTIDA A *7(2.2.6.1)

Use este parametro para selecionar o sinal da entrada digital que inicia e para o conversor
quando o local de controle é a E/S A.

Programacao padrao: A.1
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424 SINAL DE PARTIDA B * 7 (2.2.6.2]

Use este parametro para selecionar o sinal da entrada digital que inicia e para o conversor
quando o local de controle é a E/S B.

Programacao padrao: A.4

425 SELECAO DE LOCAL DE CONTROLE A/B * 7 (2.2.6.3)

Use este parametro para selecionar o sinal da entrada digital que seleciona o local de
controle E/S A ou E/S B.

Contato aberto: local de controle A

Contato fechado: local de controle B

Programacao padrao: A.6

426 TRAVA DE TROCA AUTOMATICA 1 *7(2.2.6.18)

Use este parametro para selecionar o sinal da entrada digital usado como sinal de trava do
sistema multibomba.

Contato fechado: trava do conversor de troca automatica 1 ou conversor auxiliar 1 ativado.

Programacao padrao: A.2.

427 TRAVA DE TROCA AUTOMATICA 2 * 7 (2.2.6.19)

Use este parametro para selecionar o sinal da entrada digital usado como sinal de trava do
sistema multibomba.

Contato fechado: trava do conversor de troca automatica 2 ou conversor auxiliar 2 ativado.

Programacao padrao: A.3.

428 TRAVA DE TROCA AUTOMATICA 3 * 7 (2.2.6.20)

Use este parametro para selecionar o sinal da entrada digital usado como sinal de trava do
sistema multibomba.

Contato fechado: trava do conversor de troca automatica 3 ou conversor auxiliar 3 ativado.
429 TRAVA DE TROCA AUTOMATICA 4 7 (2.2.6.21)

Use este parametro para selecionar o sinal da entrada digital usado como sinal de trava do
sistema multibomba.

Contato fechado: trava do conversor de troca automatica 4 ou conversor auxiliar 4 ativado.
430 TRAVA DE TROCA AUTOMATICA 5 * 7 (2.2.6.22)

Use este parametro para selecionar o sinal da entrada digital usado como sinal de trava do
sistema multibomba.

Contato fechado: trava do conversor de troca automatica 5 ativada.
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431 REFERENCIA DE PID * 27 (2.2.6.23)

Use este parametro para selecionar a fonte do sinal de setpoint de PID.

Contato aberto: Referéncia do controlador PID selecionada com o parametro ID332.
Contato fechado: Referéncia de teclado do controlador PID 2 selecionada com o parédmetro
ID371.

432 PRONTO *67(2.3.3.1, 2.3.1.1]

Use este parametro para selecionar uma saida digital para o status de pronto.

433 FUNCIONAMENTO * 67 (2.3.3.2, 2.3.1.2)

Use este parametro para selecionar uma saida digital para o status de funcionamento.
434 FALHA * 67 (2.3.3.3, 2.3.1.3]

Use este parametro para selecionar uma saida digital para o status de falha.

435 FALHA INVERTIDA * 67 (2.3.3.4, 2.3.1.4]

Use este parametro para selecionar uma saida digital para o status de falha inversa.
436 AVISO * 67 (2.3.3.5, 2.3.1.5]

Use este parametro para selecionar uma saida digital para o status de aviso.

437 FALHA OU AVISO EXTERNO * 67 [2.3.3.6, 2.3.1.6)

Use este parametro para selecionar uma saida digital para o status de falha externa.
Falha ou aviso dependendo do parametro ID701.

438 FALHA OU AVISO DE REFERENCIA * 67 (2.3.3.7, 2.3.1.7)

Use este parametro para selecionar uma saida digital para o status de falha de referéncia Al.
Falha ou aviso dependendo do parametro ID700.

439 AVISO DE SUPERAQUECIMENTO DE CONVERSOR * 67 (2.3.3.8, 2.3.1.8)

Use este parametro para selecionar uma saida digital para o status de falha de
superaquecimento.

A temperatura do dissipador de calor excede o limite de aviso.

440 REVERSAO * 67 (2.3.3.9, 2.3.1.9)

Use este parametro para selecionar uma saida digital para o status de reversao.
441 DIRECAO NAO SOLICITADA * 67 (2.3.3.10, 2.3.1.10)

Use este parametro para selecionar uma saida digital para o status de diferenca de direcao.
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A direcao de rotacao é diferente da solicitada.

442 NA VELOCIDADE * 67 (2.3.3.11, 2.3.1.11)

Use este parametro para selecionar uma saida digital para o motor em funcionamento no
status de velocidade de referéncia.

A frequéncia de saida alcancou a referéncia definida.

A histerese é igual ao escorregamento nominal do motor com motores de inducao e até 1,00
Hz com motores PMS.

443 VELOCIDADE DE JOGGING * 67 (2.3.3.12, 2.3.1.12)

Use este parametro para selecionar uma saida digital para o status de velocidade de jogging.

444 LOCAL DE CONTROLE DE E/S ATIVO * 67 (2.3.3.13, 2.3.1.13]

Use este parametro para selecionar uma saida digital para o status de local de controle
externo.

445 CONTROLE DE FREIO EXTERNO * 67 (2.3.3.14, 2.3.1.14]

Use este parametro para selecionar uma saida digital para o status de controle do freio
externo.

Consulte o Capitulo 9.3 Controle de freio externo com limites adicionais (IDs 315, 316, 346 a 349,
352, 353) para obter detalhes.

Exemplo: RO1 na placa OPTAZ2:

Funcao de freio ATIVADA: Os terminais 22-23 estdo fechados (relé energizado).
Funcdo de freio DESATIVADA: Os terminais 22-23 estao abertos (relé nao energizado).

INDICACAO!
Quando a alimentacao da placa de controle é removida, os terminais 22-23 abrem.

Ao usar a funcdo Seguidor de mestre, o conversor seguidor abrira o freio ao mesmo tempo
que o Mestre mesmo se as condicoes do Seguidor para abertura do freio nao tiverem sido
atendidas.

446 CONTROLE DE FREIO EXTERNO, INVERTIDO * 67 (2.3.3.15, 2.3.1.15)

Use este parametro para selecionar uma saida digital para o status de controle do freio
externo inverso.

Consulte o Capitulo 9.3 Controle de freio externo com limites adicionais [IDs 315, 316, 346 a 349,
352, 353) para obter detalhes.

Exemplo: RO1 na placa OPTAZ2:

Funcdo de freio ATIVADA: Os terminais 22-23 est&o abertos (relé ndo energizado).
Funcao de freio DESATIVADA: Os terminais 22-23 estao fechados (relé energizado).
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Ao usar a funcao Seguidor de mestre, o conversor seguidor abrira o freio ao mesmo tempo
que o Mestre mesmo se as condicdes do Seguidor para abertura do freio nao tiverem sido
atendidas.

447 SUPERVISAO DO LIMITE DE FREQUENCIA DE SAIDA 1 * 67 (2.3.3.16, 2.3.1.16]

Use este parametro para selecionar uma saida digital para o status de supervisao 1 de saida
de frequéncia.

A frequéncia de saida sai dos limites inferior/superior de supervisdo definidos (consulte os
parametros ID315 e ID316).

448 SUPERVISAO DO LIMITE DE FREQUENCIA DE SAIDA 2 * 67 (2.3.3.17, 2.3.1.17)

Use este parametro para selecionar uma saida digital para o status de supervisao 2 de saida
de frequéncia.

A frequéncia de saida sai dos limites inferior/superior de supervisdo definidos (consulte os
paréametros ID346 e ID347).

449 SUPERVISAO DE LIMITE DE REFERENCIA * 67 (2.3.3.18, 2.3.1.18)

Use este parametro para selecionar uma saida digital para o status de supervisao de limite
de referéncia.

A referéncia ativa vai além dos limites inferior/superior de supervisao definidos (consulte os
parametros ID350 e ID351).

450 SUPERVISAO DE LIMITE DE TEMPERATURA * 67 (2.3.3.19, 2.3.1.19)

Use este parametro para selecionar uma saida digital para o status de supervisao de limite
de temperatura.

A temperatura do dissipador de calor do conversor de frequéncia vai além dos limites de
supervisdo definidos (consulte os parametros ID354 e ID355).

451 SUPERVISAO DE LIMITE DE TORQUE * 67 (2.3.3.20, 2.3.1.20)

Use este parametro para selecionar uma saida digital para o status de supervisao de limite
de torque.

0 torque do motor excede os limites de supervisao definidos (consulte os parametros ID348
e ID349).

452FALHA OU AVISO DO TERMISTOR * 67 (2.3.3.21, 2.3.1.21)

Use este parametro para selecionar uma saida digital para o status de falha térmica do
motor.

O termistor do motor inicia um sinal de excesso de temperatura que pode levar a uma saida
digital.
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INDICACAO!
Esta funcdo requer um conversor de frequéncia equipado com uma entrada de
termistor.

453 LIMITE DE SUPERVISAO DE ENTRADA ANALOGICA * 6 (V2.3.3.22)

Use este parametro para selecionar uma saida digital para o status de supervisao de entrada
analdgica.

O sinal da entrada analdgica selecionado excede os limites de supervisdo definidos (consulte
os parametros ID372, ID373 e ID374).

454 ATIVACAO DO REGULADOR DO MOTOR * 67 (2.3.3.23, 2.3.1.23]

Use este parametro para selecionar uma saida digital para o status do regulador do motor.
Um dos reguladores de limite (limite de corrente, limite de torque) foi ativado.

455 ENTRADA DIGITAL DE FIELDBUS 1 * 67 [2.3.3.24, 2.3.1.24]

Use este parametro para selecionar uma saida digital para o status FBFixedControlWord B3.

456 ENTRADA DIGITAL DE FIELDBUS 2 * 67 [2.3.3.25, 2.3.1.25]

Use este parametro para selecionar uma saida digital para o status FBFixedControlWord B4.

457 ENTRADA DIGITAL DE FIELDBUS 3 * 67 [2.3.3.26, 2.3.1.26]

Use este parametro para selecionar uma saida digital para o status FBFixedControlWord B5.
Consulte o manual do fieldbus para obter detalhes. Consulte também ID169 e ID170.

458 CONTROLE DE CONVERSOR AUXILIAR 1/TROCA AUTOMATICA 17 (2.3.1.27)

Use este parametro para selecionar uma saida digital para o status do conversor auxiliar/
troca automatica.

Programacao padrao: B.1
459 CONTROLE DE CONVERSOR AUXILIAR 2/TROCA AUTOMATICA 2 * 7 (2.3.1.28)

Use este parametro para selecionar uma saida digital para o status do conversor auxiliar/
troca automatica.

Sinal de controle para conversor auxiliar/troca automatica 2
Programacao padrao: B.2
460 CONTROLE DE CONVERSOR AUXILIAR 3/TROCA AUTOMATICA 3 * 7 (2.3.1.29)

Use este parametro para selecionar uma saida digital para o status do conversor auxiliar/
troca automatica.
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Sinal de controle para conversor auxiliar/troca automatica 3. Se trés (ou mais) conversores
auxiliares forem usados, recomendamos também conectar o n°® 3 a uma saida de relé. Como
a placa OPTA2 possui apenas duas saidas a relé, é recomendavel comprar uma placa de
expansao de E/S com saidas a relé adicionais [por exemplo, VACON® OPTB5).

461 CONTROLE DE CONVERSOR AUXILIAR 4/TROCA AUTOMATICA 4 * 7 (2.3.1.30)

Use este parametro para selecionar uma saida digital para o status do conversor auxiliar/
troca automatica.

Sinal de controle para conversor auxiliar/troca automatica 4. Se trés (ou mais) conversores
auxiliares forem usados, recomendamos também conectar os n® 3 e 4 a uma saida de relé.
Como a placa OPTA2 possui apenas duas saidas a relé, é recomendavel comprar uma placa
de expansao de E/S com saidas a relé adicionais (por exemplo, VACON® OPTB5).

462 CONTROLE DE TROCA AUTOMATICA 5 * 7 (2.3.1.31)

Use este parametro para selecionar uma saida digital para o status de troca automatica.
Sinal de controle para conversor de troca automatica 5.

463 LIMITE DE SUPERVISAO DE ENTRADA ANALOGICA * 7 (2.3.1.22)

Use este parametro para selecionar uma saida digital para o status de supervisao de entrada
analdgica.

0 sinal da entrada analdgica selecionado excede os limites de supervisdo definidos (consulte
os parametros |ID372, ID373 e ID374).

464 SELECAO DE SINAL DE SAIDA ANALGGICA 1 * 234567 (2.3.1, 2.3.5.1, 2.3.3.1)

Use este parametro para conectar o sinal da saida analdgica a saida analdgica de sua
escolha.

Para obter mais informacoes sobre o método de programacao de TTF, consulte o Capitulo
9.9 Principio da programacdo “Terminal to function" [TTF).

471 SELECAO DE SINAL DE SAIDA ANALOGICA 2 * 234567 (2.3.12, 2.3.22, 2.3.6.1, 2.3.4.1)

Use este parametro para conectar o sinal da saida analdgica a saida analdgica de sua
escolha.

Para obter mais informacoes sobre o método de programacao de TTF, consulte o Capitulo
9.9 Principio da programacdo “Terminal to function” [TTF).

472 FUNCAO DA SAIDA ANALOGICA 2 234567 (2.3.13, 2.3.23, 2.3.6.2, 2.3.4.2)

Use este parametro para selecionar a funcao para o sinal da saida analdgica.

473 TEMPO DE FILTRAGEM DA SAIDA ANALOGICA 2 234567 (2.3.13, 2.3.23, 2.3.6.3, 2.3.4.3)

Use este parametro para definir o tempo de filtragem do sinal da saida analdgica.
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474 INVERSAO DA SAIDA ANALOGICA 2 234567 (2.3.15, 2.3.25, 2.3.6.4, 2.3.4.4)

Use este parametro para inverter o sinal da saida analdgica.

475 SAIDA ANALOGICA 2 MINIMA 234567 (2.3.16, 2.3.26, 2.3.6.5, 2.3.4.5)

Use este parametro para definir o valor minimo do sinal da saida analdgica.

476 ESCALA DA SAIDA ANALOGICA 2 234567 (2.3.17, 2.3.27, 2.3.6.6, 2.3.4.6]

Use este parametro para definir o fator de escala para a saida analdgica.

Para obter mais informacodes sobre esses cinco parametros, consulte os parametros
correspondentes para a saida analdgica 1 (IDs 307-311).

477 COMPENSACAO DA SAIDA ANALOGICA 2 67 (2.3.6.7, 2.3.4.7)

Use este parametro para adicionar compensacao a saida analdgica.
Adicione -100,0 a 100,0% ao sinal de saida analdgico.

478 SAIDA ANALOGICA 3, SELECAO DE SINAL * 67 (2.3.7.1, 2.3.5.1)

Use este parametro para conectar o sinal da saida analdgica a saida analdgica de sua
escolha.

Consulte ID464.

479 SAIDA ANALOGICA 3, FUNCAO 67 (2.3.7.2, 2.3.5.2)

Use este parametro para selecionar a funcao para o sinal da saida analdgica.
Consulte ID307.

480 SAIDA ANALOGICA 3, TEMPO DE FILTRAGEM 67 (2.3.7.3, 2.3.5.3)

Use este parametro para definir o tempo de filtragem do sinal da saida analdgica.
Definir o valor deste parametro como 0 desativara a filtragem. Consulte ID308.
481 INVERSAO DE SAIDA ANALOGICA 3 67 (2.3.7.4, 2.3.5.4)

Use este parametro para inverter o sinal da saida analdgica.

Consulte 1D309.

482 SAIDA ANALOGICA 3 MINIMA 67 (2.3.7.5, 2.3.5.5)

Use este parametro para definir o valor minimo do sinal da saida analdgica.
Define o sinal minimo para 0 mA ou 4 mA (zero vivo). Consulte ID310.

483 ESCALA DA SAIDA ANALOGICA 3 67 (2.3.7.6, 2.3.5.6]

Use este parametro para definir o fator de escala para a saida analdgica.

O valor 200% dobrara a saida. Consulte ID311.
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484 COMPENSACAO DA SAIDA ANALOGICA 3 67 (2.3.7.7, 2.3.5.7)

Use este parametro para adicionar compensacao a saida analogica.

Adicione -100,0 a 100,0% ao sinal de saida analdgico. Consulte ID375.

485 ESCALA DO LIMITE DE TORQUE DO MOTOR 6 (2.2.6.5]

Use este parametro para selecionar o sinal que ajusta o limite de torque maximo do motor.

Tabela 148: Selecées para o parametro ID485

Numero da

= Nome da selecao Descricao
selecao
0 Nao usado
1 Al
2 Al2
3 Al3
4 Al4
5 Fieldbus (FBProcessDatalN2) Consulte o Capitulo 9.7 Parédmetros de controle de fieldbus
(IDs 850 a 859)
A
Limite de torque
100%  fooooeeeeeeeeeeeeeeees :
Par. ID349 '
Entrada
ranaldgica
tlivre
, , ' >
0 Faixa de sinal

Fig. 64: Escala do limite de torque do motor

486 SELECAO DE SINAL DA SAIDA DIGITAL 1* 6 (2.3.1.1)

Use este parametro para conectar o sinal da saida digital a saida digital de sua escolha.

Para obter mais informacoes sobre o método de programacao de TTF, consulte o Capitulo
9.9 Principio da programacdo “Terminal to function” [TTF). A func3o de saida digital pode ser
invertida pelas opcoes de controle, parametro ID1084.

487 ATRASO DE LIGACAO DA SAIDA DIGITAL 1(2.3.1.3)

Use este parametro para definir o atraso de ligacao da saida digital.
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488 ATRASO DE DESLIGAMENTO DA SAIDA DIGITAL 16 (2.3.1.4)

Use este parametro para definir o atraso de desligamento da saida digital.

Sinal programado |
para saida digital 1 !

|

|

Saida de DO1 ou DO2 ' |
> «—>

Atraso de LIGACAO Atraso de DESLIGAMENTO

Fig. 65: Atraso de ligacao e desligamento das saidas digitais 1e 2

489 SELECAO DE SINAL DA SAIDA DIGITAL 2 * 6 (2.3.2.1]
Use este parametro para conectar o sinal da saida digital a saida digital de sua escolha.

Consulte 1D486.

490 FUNCAO DA SAIDA DIGITAL 2 6 (2.3.2.2)
Use este parametro para selecionar a funcao para o sinal da saida digital.

Consulte ID312.

491 ATRASO DE LIGACAO DA SAIDA DIGITAL 2 6 (2.3.2.3)

Use este parametro para definir o atraso de ligacao da saida digital.

492 ATRASO DE DESLIGAMENTO DA SAIDA DIGITAL 2 6 (2.3.2.4)
Use este parametro para definir o atraso de desligamento da saida digital.

Consulte os parametros 1D487 e 1D488.

493 AJUSTAR ENTRADA 6 (2.2.1.4]

Use este parametro para selecionar o sinal que ajusta a referéncia de frequéncia do motor.
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Tabela 149: Selecoes para o pardmetro ID493

Numero da

= Nome da selecao Descricao
selecao : ’
0 Nao usado
1 Entrada analdgica 1
2 Entrada analdgica 2
3 Entrada analédgica 3
4 Entrada analégica 4
5 Sinal de fieldbus (FBProcess- Consulte o Capitulo 9.7 Pardmetros de controle de fieldbus
DatalN) (IDs 850 a 859) e grupo de parametros G2.9
A
f/Hz
Adjusted
Adjust maximum
ID495 = 10%

44 Hz /Adjust 0%

40 Hz

36 Hz _ o

Adjust minimum
ID494 = 10%
g
Al

Fig. 66: Um exemplo de entrada de ajuste

494 AJUSTE MINIMO 6 (2.2.1.5)

Use este parametro para definir uma escala adicional para a referéncia de frequéncia
ajustada.

495 AJUSTE MAXIMO 6 (2.2.1.6)

Use este parametro para definir uma escala adicional para a referéncia de frequéncia
ajustada.

Consulte Fig. 66 Um exemplo de entrada de ajuste.

INDICACAO!
O ajuste é feito para o sinal de referéncia basico.
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496 SELECAO DE CONJUNTO DE PARAMETROS 1/2 * 6 (2.2.7.21)

Use este parametro para definir a entrada digital que seleciona o parametro definido para
uso.

Este parametro define a entrada digital que pode ser usada para a selecao entre o Conjunto
de parametros 1 e o Conjunto de parametros 2. A entrada para esta funcao pode ser
selecionada de qualquer slot. O procedimento de selecao entre os conjuntos é explicado no
Manual do Usuario do produto.

Entrada digital = FALSO:

- Conjunto de parametros 1 carregado como o conjunto ativo

Entrada digital = VERDADEIRO:

- Conjunto de parametros 2 carregado como o conjunto ativo

INDICACAO!

Os valores de parametros sao armazenados somente ao selecionar os conjuntos de
parametros de P6.3.1, Conjunto de armazenamento 1 ou Conjunto de
armazenamento 2 no menu do sistema ou de NCDrive: Conversor > Conjuntos de
parametros.

498 MEMORIA DE PULSO DE PARTIDA 3 (2.2.24)

Use este parametro para definir se o status de FUNCIONAMENTO é copiado quando o local
de controle é alterado entre A e B.

Tabela 150: Selecdes para o pardmetro ID498

Nimero da ~ -
Nome da selecao Descricao

selecao

0 status de FUNCIONAMENTO
nao é copiado

O status de FUNCIONAMENTO
ndo é copiado

Para que este parametro tenha efeito, o valor 3 deve ter sido atribuido aos parametros ID300
e ID363.

500 FORMA DA RAMPA DE ACELERACAO/DESACELERACAO 1234567 [2.4.1]

Use este parametro para tornar mais suaves o inicio e o fim das rampas de aceleracado e
desaceleracao.

501 FORMA DA RAMPA DE ACELERACAO/DESACELERACAO 2 234567 [2.4.2]

Use este parametro para tornar mais suaves o inicio e o fim das rampas de aceleracao e
desaceleracao.
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Se vocé definir o valor como 0,0%, vocé obtera uma forma de rampa linear. A aceleracao e a
desaceleracao reagem imediatamente as variacoes no sinal de referéncia.

Quando vocé definir o valor entre 1,0% e 100,0%, vocé obtera uma rampa de aceleracao ou
desaceleracao em forma de S. Use esta funcao para reduzir a erosao mecanica das pecas e
os picos de corrente, quando a referéncia for alterada. Vocé pode modificar o tempo de
aceleracao com os parametros ID103/ID104 (ID502/1D503).

A
[Hz]

ID103, ID104 ——
(ID502, ID503)

>
ID500
/] (ID501)
ID500
(ID501) [t]

Fig. 67: Aceleracdo/Desaceleracao (em forma de S)

502 TEMPO DE ACELERACAO 2 234567 (2.4.3)

Use este parametro para definir o tempo necessario para a frequéncia de saida aumentar
desde a frequéncia zero até a frequéncia maxima.

503 TEMPO DE DESACELERACAO 2 234567 (2.4.4)

Use este parametro para definir o tempo necessario para a frequéncia de saida reduzir
desde a frequéncia maxima até a frequéncia zero.

Esses valores correspondem ao tempo necessario para que a frequéncia de saida acelere da
frequéncia zero a frequéncia maxima definida (parametro ID102). Esses pardmetros
permitem definir dois conjuntos de tempo de aceleracao/desacelerac3o diferentes para um
aplicativo. O conjunto ativo pode ser selecionado com o sinal programavel DIN3 (parametro
ID301).

504 CORTADOR DO FREIO 234567 (2.4.5]

Use este parametro para selecionar o modo de cortador do freio.
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Tabela 151: Selecdes para o parametro ID504

Numero da - i
- Nome da selecao Descricao
selecao : ’

0 Nenhum cortador de freio
usado

1 Cortador de freio em uso e tes- |Também pode ser testado em estado PRONTO.
tado em funcionamento.

2 Cortador do freio externo (sem
teste)

3 Usado e testado no estado
PRONTO e em funcionamento

4 Usado em funcionamento (sem
teste)

Quando o conversor de frequéncia esta desacelerando o motor, a inércia do motor e a carga
sao alimentadas em um resistor de freio externo. Isso permite que o conversor de
frequéncia desacelere a carga com um torque igual aquele da acelerac3do (desde que o
resistor de frenagem correto tenha sido selecionado).

O modo de teste do cortador de freio gera um pulso para o resistor a cada segundo. Se o
feedback de pulso estiver incorreto (resistor ou cortador ausente }, a falha F12 sera gerada.

Consulte o manual separado de instalacao do resistor de frenagem.
505 FUNCAO DE PARTIDA (2.4.6]

Use este parametro para selecione o tipo da funcao de inicio.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 314 DESCRICAO DE PARAMETROS

Tabela 152: Selecdes para o parametro ID505

Numero da
selecao

Nome da selecao Descricao

Rampa 0 conversor de frequéncia comeca em 0 Hz e acelera até a
frequéncia de referéncia definida dentro do tempo de acele-
racdo definido. (Inércia de carga ou friccdo de partida podem
causar tempos de aceleracdo prolongados.)

Partida dindmica

0 conversor de frequéncia é capaz de iniciar com um motor
em funcionamento aplicando pequenos pulsos de corrente
ao motor e pesquisando a frequéncia correspondente a velo-
cidade na qual o motor esta funcionando. A busca comeca na
frequéncia maxima em direcao a frequéncia real, até que o
valor correto seja detectado. Em seguida, a frequéncia de

1 saida serd aumentada/diminuida para a o valor de referéncia
definido de acordo com os parametros de aceleracdo/desa-
celeracao definidos.

Use este modo se o motor esta desengrenando quando o
comando de partida é dado. Com o inicio com o motor
girando é possivel iniciar o motor a partir da velocidade real
sem forcar a velocidade para zero antes de progredir até a
referéncia.

Partida dindmica condicional Neste modo, é possivel desconectar e conectar o motor do
conversor de frequéncia mesmo quando o comando Iniciar
estd ativo. Na reconexdo do motor, o conversor funcionara
como descrito na selecao 1.

506 FUNCAO DE PARADA (2.4.7)

Use este parametro para selecione o tipo da funcao de parada.
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Tabela 153: Selecdes para o parametro ID506

Numero da
selecao

Nome da selecao Descricao

Desaceleracao por inércia O motor desacelera e para sem qualquer controle do conver-
sor de frequéncia apos o comando de Parada.

Rampa:
Apods o comando de parada, a velocidade do motor é desace-
lerada de acordo com os parametros de desaceleracao defi-
1 nidos, até a velocidade zero.

Se a energia regenerada estiver alta, talvez seja necessario
usar um resistor de frenagem externo para parar no tempo
de desaceleracao definido.

Parada normal: Parada de Apods o comando de Parada, a velocidade do motor é desace-
rampa/Ativar funcionamento: lerada de acordo com os parametros de desaceleracao defi-
2 desaceleracao natural nidos. No entanto, quando a opcdo Ativar funcionamento esta

selecionada, o motor desacelera até parar sem qualquer
controle do conversor de frequéncia.

Parada normal: Parada de O motor desacelera e para sem qualquer controle do conver-

Desaceleracdo/Ativar funciona- |sor de frequéncia. No entanto, quando o sinal Ativar funcio-

mento: rampa namento esta selecionado, a velocidade do motor é desace-
3 lerada de acordo com os parametros de desaceleracao defi-

nidos. Se a energia regenerada estiver alta, talvez seja
necessario usar um resistor de frenagem externo para obter
uma desaceleracdo mais rapida.

507 CORRENTE DE FRENAGEM DE CC 234567 (2.4.8)
Use este parametro para definir a corrente que alimenta o motor durante a frenagem CC.
Freio de CC em estado de parada usard somente um décimo do valor deste parametro.

Este parametro é usado junto com o parametro ID516 para diminuir o tempo antes que o
motor seja capaz de produzir um torque maximo na partida.

508 TEMPO DE FRENAGEM DE CC NA PARADA 234567 (2.4.9]

Use este parametro para definir se a frenagem esta ATIVA ou INATIVA e para fornecer o
tempo de frenagem quando o motor esta parando.

A funcao da frenagem de CC depende da funcao de parada, parametro ID506.
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Tabela 154: Selecdes para o pardmetro ID508

Numero da
selecao

Nome da selecao Descricao

0 Freio de CC n&o é usado

O freio de CC estd em uso e sua
funcao depende da funcao
Parar, (pardmetro ID506). 0
tempo de frenagem de CC é
determinado com esse para-
metro.

>0

PARAMETRO ID506 = 0; FUNCAO DE PARADA = DESACELERACAO:

Apds o comando de parada, o motor desacelera até uma parada sem controle do conversor
de frequéncia.

Com ainjecao de CC, o motor pode ser parado eletricamente no menor tempo possivel, sem
que se use um resistor de frenagem externo opcional.

O tempo de frenagem é escalado de acordo com a frequéncia quando a frenagem de CC
comeca. Se a frequéncia for > a frequéncia nominal do motor, o valor definido do parametro
ID508 determinara o tempo de frenagem. Quando a frequéncia for < 10% da nominal, o
tempo de frenagem sera 10% do valor definido do parametro ID508.

fsaida fsaida
A A

f /@ f -
/@ 0,1xf

N \\
— - >t - >t
!<t—1 x Par. ID508 >! 4 !4 t=1 x Par. ID508

RUN RUN
PARAR PARAR

Fig. 68: Tempo de frenagem-CC quando o Modo de parada = desengrenagem

A. Freqiéncia de saida C. Frenagem de CC ATIVADA
B. Velocidade do motor

PARAMETRO ID506 = 1; FUNCAO DE PARADA = RAMPA:

Apos o comando de Parada, a velocidade do motor é reduzida de acordo com os parametros
de desaceleracao definidos, o mais rapido possivel, até a velocidade definida com o
parametro ID515 onde a frenagem de CC comeca.
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O tempo de frenagem é definido com o parametro ID508. Se a inércia for alta, é
recomendavel usar um resistor de frenagem externo para obter uma desaceleracdao mais
rapida.

fsaida

A

________ ;1\ /@
: \
I \
H \
AN
! q
H \
! \
! \
: \
I \
! \
i \ /@
: \

par. ID515 --------------- ity N

! \
! \
! \
! t
: : >
' t = Par. ID508

RUN

PARAR

Fig. 69: Tempo de frenagem-CC quando o Modo de parada = Rampa

A. Velocidade do motor C. Frenagemde CC
B. Freqiéncia de saida

509 AREA DE FREQUENCIA PROIBIDA 1; LIMITE INFERIOR 23457 (2.5.1)

Use este parametro para evitar a operacao do conversor nas frequéncias proibidas.

510 AREA DE FREQUENCIA PROIBIDA 1; LIMITE SUPERIOR 23457 (2.5.2)

Use este parametro para evitar a operacao do conversor nas frequéncias proibidas.

511 AREA DE FREQUENCIA PROIBIDA 2; LIMITE INFERIOR 3457 (2.5.3)

Use este parametro para evitar a operacao do conversor nas frequéncias proibidas.

512 AREA DE FREQUENCIA PROIBIDA 2; LIMITE SUPERIOR 3457 (2.5.4)

Use este parametro para evitar a operacao do conversor nas frequéncias proibidas.

513 AREA DE FREQUENCIA PROIBIDA 3; LIMITE INFERIOR 3457 (2.5.5)

Use este parametro para evitar a operacao do conversor nas frequéncias proibidas.

514 AREA DE FREQUENCIA PROIBIDA 3; LIMITE SUPERIOR 3457 (2.5.6)

Use este parametro para evitar a operacao do conversor nas frequéncias proibidas.
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Em alguns sistemas, talvez seja necessario evitar certas frequéncias devido a problemas de
ressonancia mecanica. Com esses parametros, é possivel definir limites para a regido de
"frequéncias impedidas”.

Referéncia atual

A
Lim. Superior |------------- L et
A4 A
Lim. inferior |--------------- i may SEEEEEREREEREES
ID509 [ID510
ID511 |ID512
ID513 |ID514
: : > n - .- .
Lim. Lim. Referéncia solicitada

inferior superior

Fig. 70: Exemplo de configuracao de area de frequéncia proibida

515 FREQUENCIA DE FRENAGEM DE CC NA PARADA 234567 (2.4.10)

Use este parametro para definir a frequéncia de saida em que a frenagem de CC é iniciada.

Consulte Fig. 70 Exemplo de configuracao de drea de frequéncia proibida.

516 TEMPO DE FRENAGEM DE CC NA PARTIDA 234567 [2.4.11)

Use este parametro para definir o tempo durante o qual a corrente de CC alimenta o motor
antes de a aceleracao ser iniciada.

A corrente de freio de CC é usada na partida para pré-magnetizar o motor antes da
execucao. Isso melhorara o desempenho do torque na partida. Variando de 100 msa 3s, o
tempo necessario dependerd do tamanho do motor. Um motor maior requer um tempo mais
longo. Consulte o parametro ID507.

INDICACAO!
Quando Partida dindmica (consulte o pardmetro ID505) for usada como funcao de
partida, a frenagem de CC na partida sera desativada.

518 RAZAO DA ESCALA DE VELOCIDADE DE RAMPA DE ACELERACAO/DESACELERACAO ENTRE
LIMITES DE FREQUENCIAS PROIBIDAS 23457 (2.5.3, 2.5.7)

Use este parametro para definir o multiplicador dos tempos de rampa selecionados quando
a frequéncia de saida do conversor esta entre os limites de frequéncia proibidos.

Define o tempo de aceleracdo/desaceleracdo quando a frequéncia de saida esta entre os
limites da faixa de frequéncias proibidas selecionados (pardmetros ID509 a ID514). A
velocidade de rampa (tempo de aceleracdo/desaceleracdo 1 ou 2 selecionado) é multiplicada
com este fator. Por exemplo, o valor 0,1 torna o tempo de aceleracao dez vezes mais curto
que os limites da faixa de frequéncias proibidas.
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fsaida [Hz]

Par. ID518=0,2 e

Par. ID510 e
(ID512; ID514) yd

Par. ID509 e
(ID511; ID513)

-t [s]

Fig. 71: Escala de velocidade de rampa entre frequéncias proibidas

519 CORRENTE DE FRENAGEM DE FLUXO 234567 (2.4.13]

Use este parametro para definir o nivel de corrente para a frenagem de fluxo.

A faixa de configuracao de valores depende da aplicacao usada.

520 FREIO DE FLUXO 234567 [2.4.12)

Use este parametro para ativar a funcao de frenagem de fluxo.

Como alternativa a frenagem CC, vocé pode usar a frenagem de fluxo. A frenagem de fluxo
aumenta a capacidade de frenagem em condicoes onde resistores de frenagem adicionais
nao sao necessarios.

Quando a frenagem for necessaria, o sistema reduzira a frequéncia e aumentara o fluxo no
motor. Isso aumentara a capacidade do motor de frear. A velocidade do motor é controlada
durante a frenagem.

Vocé pode ativar e desativar a Frenagem de fluxo.

Tabela 155: Selecdes para o pardmetro ID520

Numero da

- Nome da selecao Descricao
selecao . ’

0 Frenagem de fluxo DESATI-
VADA
1 Frenagem de fluxo ATIVADA

C CUIDADO!
Use a frenagem somente de forma intermitente. A frenagem de fluxo converte
energia em calor, e pode causar danos ao motor.
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521 MODO DE CONTROLE DO MOTOR 26 (2.6.12]
Use este parametro para definir o modo de controle do inversor de CA.
O modo usado é determinado com o parametro ID164.

Para as selecoes, consulte o parametro ID600.

INDICACAO!
O modo de controle do motor nao pode ser alterado de Loop aberto para Loop
fechado e vice-versa enquanto o conversor esta em estado de FUNCIONAMENTO.

530 REFERENCIA DE AVANCO INCREMENTAL 16 (2.2.7.27)

Use este parametro para selecionar o sinal da entrada digital que ativara a referéncia de
avanco incremental.

531 REFERENCIA DE AVANCO INCREMENTAL 2 6 (2.2.7.28)

Use este parametro para selecionar o sinal da entrada digital que ativara a referéncia de
avanco incremental.

INDICACAO!
As entradas também iniciardo o conversor se ativadas e se ndo houver comando
Solicitacao de funcionamento de qualquer outro lugar.

A referéncia negativa é usada para direcao reversa (consulte os parametros ID1239 e
ID1240).

O parametro esta disponivel apenas para conversores NXP.
532 ATIVAR AVANCO INCREMENTAL 6 (2.2.7.26)

Use este parametro para selecionar o sinal da entrada digital que ativara a funcao de avanco
incremental.

0 avanco incremental € uma combinacao de um comando de partida e velocidades
predefinidas (ID1239 e ID1240) com um tempo de rampa (ID533).

Se vocé usar a funcao de avanco incremental, o valor de entrada devera ser VERDADEIRO e
definido por um sinal digital ou ao definir o valor do parametro 0,2. O parametro esta
disponivel apenas para conversores NXP.

600 MODO DE CONTROLE DO MOTOR 234567 (2.6.1)

Use este parametro para definir o modo de controle do inversor de CA.
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Tabela 156: Selecoes para o modo de controle do motor em diferentes aplicacoes

Aplicac

NXS/P NXS/P NXS/P NXS/P NXS/P NXS
NXS/P NXS/P NXS/P NXS/P NXS/P NXS
Nao usado Nao usado Nao usado Nao usado NXS/P ND
NXP NXP NXP NXP NXP ND
ND ND ND ND NXP ND

Tabela 157: Selecao para modo de controle do motor ID600

Nimero da <
Nome da selecao

selecao

Descricao

Controle de frequéncia

A referéncia de frequéncia da unidade esta definida para
saida de frequéncia sem compensacdo de desequilibrio. A
velocidade real do motor é definida finalmente pela carga do
motor.

Controle de velocidade

A referéncia de frequéncia do conversor esta definida para
referéncia de velocidade do motor. A velocidade do motor
permanece a mesma, independente de sua carga. O desequi-
librio é compensado.

Controle de torque

A referéncia de velocidade é usada como limite de velocidade
maxima e o motor produz torque no limite de velocidade
para atingir referéncia de torque.

Controle de velocidade (loop
fechado)

A referéncia de frequéncia do conversor esta definida para
referéncia de velocidade do motor. A velocidade do motor
permanece a mesma, nao importa sua carga. No modo de
controle de Loop fechado, o sinal de feedback de velocidade
é usado para atingir a precisao de velocidade ideal.

Controle de torque (loop
fechado)

A referéncia de velocidade é usada como o limite de veloci-
dade maxima que depende do limite de velocidade de torque
CL (ID1278]) e o motor produz torque no limite de velocidade
para atingir a referéncia de torque. No modo de controle de
Loop fechado, o sinal de feedback de velocidade é usado
para atingir a precisao de torque ideal.

601 FREQUENCIA DE COMUTACAO 234567 (2.6.9)

Use este parametro para definir a frequéncia de comutacao do inversor de CA.

Se vocé aumentar a frequéncia de chaveamento, a capacidade do conversor de frequéncia
sera reduzida. Para reduzir correntes capacitivas no cabo do motor, quando o cabo for longo,
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nds recomendamos que vocé use uma frequéncia de chaveamento baixa. Para reduzir o
ruido do motor, use uma frequéncia de chaveamento alta.

A faixa deste parametro depende do tamanho do conversor de frequéncia:

Tabela 158: Frequéncias de comutacao dependentes de tamanho

Tipo Min. [kHz] Max. [kHz] Padrao [kHz]
0003—0061 NX_2 1.0 16.0 10.0
0075—0300 NX_2 1.0 10.0 3.6
0003—0061 NX_5 1.0 16.0 10.0
0072—0520 NX_5 1.0 6.0 3.6
0004—0590 NX_6 1.0 6.0 1.5

INDICACAO!

A frequéncia de comutacao real pode ser reduzida para 1,5 kHz por funcoes de
gerenciamento térmico. Isso deve ser considerado ao usar filtros de onda senoidais
ou outros filtros de saida com um frequéncia de baixa ressonancia. Consulte os
parametros ID1084 e ID655.

602 PONTO DE ENFRAQUECIMENTO DO CAMPO 234567 (2.6.4)

Use este parametro para definir a frequéncia de saida na qual a tensao de saida atinge a
tensao do ponto de enfraquecimento do campo.

603 TENSAO NO PONTO DE ENFRAQUECIMENTO DO CAMPO 234567 [2.6.5)

Use este parametro para definir a tensdo no ponto de enfraquecimento do campo, como um
percentual da tensao nominal do motor.

Acima da frequéncia no ponto de enfraquecimento do campo, a tensao de saida permanecera
no valor maximo definido. Abaixo da frequéncia no ponto de enfraquecimento do campo, os
parametros da curva de U/f controlarao a tensao de saida. Consulte os parametros ID109,
ID108, ID604 e ID605.

Quando vocé definir os parametros ID110 e ID111 (tensao nominal e frequéncia nominal do
motor), os parametros ID602 e ID603 receberdo automaticamente valores relacionados. Para
aplicar valores diferentes ao ponto de enfraquecimento do campo e tensao de saida maxima,
altere esses parametros somente apds vocé definir os parametros P3.1.1.1 e P3.1.1.2.

604 CURVA U/F, FREQUENCIA DE PONTO INTERMEDIARIO 234567 (2.6.6)

Use este parametro para definir a frequéncia do ponto médio da curva U/f.

Se o valor de ID108 for programavel, este parametro fornecera a frequéncia do ponto médio
da curva. Consulte Fig. 24 Variacdo linear e quadratica da tensdo do motor e o parametro ID605.
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605 CURVA U/F, TENSAO DE PONTO INTERMEDIARIO 234567 (2.6.7)

Use este parametro para definir a tensdo do ponto médio da curva U/f.

Se o valor de ID108 for programavel, este parametro fornecera a tensao do ponto
intermediario da curva. Consulte o Capitulo 708 Selecdo de razdo U/F 234567 (2.6.3).

606 TENSAO DE SAIDA EM FREQUENCIA ZERO 234567 (2.6.8]

Use este parametro para definir a tensdo da frequéncia zero da curva U/f.

O valor padrao é diferente para tamanhos de unidade diferentes.

INDICACAO!
Se o valor do parametro ID108 for alterado, esse parametro sera definido como
zero. Consulte Fig. 25 A curva U/f programavel.

607 CONTROLADOR DE SOBRETENSAO 234567 (2.6.10)

Use este parametro para definir a saida de operacao do controlador de sobretensao.

Quando vocé ativar ID607 ou ID608, os controladores comecarao a monitorar as alteracoes
na tensao de alimentacdo. Os controladores alteram a frequéncia de saida caso ela se torne
muito alta ou baixa.

Para interromper a operacao dos controladores de subtensao e sobretensao, desative estes
2 parametros. Isso é Gtil quando a tensao de alimentacao variar em mais de -15% a +10%, e
se o aplicativo nao tolerar a operacao dos controladores.

Tabela 159: Selecées para o parametro ID607

Numer9 da Nome da selecao Descricao
selecao

0 Controlador comutado desati-
vado

1 Controlador comutado ativado  |[Pequenos ajustes de frequéncia OP serao feitos
(sem rampa)

2 Controlador comutado ativado | O controlador ajusta a freq. OP até a freq. max.
(com rampal)

Quando um valor diferente de 0 é selecionado, o controlador de sobrevoltagem de Loop
Fechado também é ativado (na aplicacdo de Controle de Mdultiplos Propdsitos).

608 CONTROLADOR DE SUBTENSAOQ 234567 (2.6.11]

Use este parametro para definir a saida de operacao do controlador de subtensao.

Consulte o parametro ID607.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 324 DESCRICAO DE PARAMETROS

INDICACAO!
Disparos por sub/sobrevoltagem podem ocorrer quando os controladores sao
alterados fora de operacao.

Tabela 160: Selecoes para o parametro ID608

Numero da
selecao

Nome da selecao Descricao

Controlador comutado desati-

0 vado

Controlador comutado ativado |Pequenos ajustes de frequéncia OP serao feitos
(sem rampal)

Controlador comutado ativado | O controlador ajusta a freq. OP até a freq. max.
(com rampa)

Quando um valor diferente de 0 é selecionado, o controlador de sobrevoltagem de Loop
Fechado também é ativado (na aplicacdo de Controle de Multiplos Propdsitos).

609 LIMITE DE TORQUE 6 (2.10.1)
Use este parametro para definir o controle de limite de torque.
Com este parametro, vocé pode definir o controle de limite de torque entre 0,0 - 300,0%.

No aplicativo Controle multifinalidade, o limite de torque sera selecionado entre o minimo
deste parametro e os limites de torque de motor e geracao ID1287 e ID1288.

610 GANHO P DE CONTROLE DE LIMITE DE TORQUE 6 (2.10.2)

Use este parametro para definir o ganho P do controlador de limite de torque.

Este parametro determina o ganho P do controlador de limite de torque. Ele é usado
somente no modo de controle de Loop aberto.

611 GANHO | DO CONTROLE DE LIMITE DE TORQUE 6 (2.10.3]

Use este parametro para definir o ganho | do controlador de limite de torque.

Este paré@metro determina o ganho | do controlador de limite de torque. Ele é usado somente
no modo de controle de Loop aberto.

612 CL: CORRENTE DE MAGNETIZACAO 6 (2.6.23.1)
Use este parametro para definir a corrente de magnetizacao do motor.

A corrente de magnetizacao identificara os valores dos parametros de U/f, caso eles sejam
fornecidos antes da rodada de identificacdo. Se o valor for definido como 0, a corrente de
magnetizacao sera calculada internamente.
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Em NXP, os valores dos parametros U/f sao identificados de acordo com a corrente de
magnetizacao se fornecida antes da identificacdo. Consulte o Capitulo 9.8 Parémetros de loop
fechado [IDs 612 a 621).

613 CL: GANHO P DE CONTROLE DE VELOCIDADE 6 [2.6.23.2]

Use este parametro para definir o ganho para o controlador de velocidade como uma
porcentagem por Hz.

Um valor de ganho de 100% significa que a referéncia de torque nominal é produzida na
saida do controlador de velocidade para um erro de frequéncia de 1 Hz. Consulte o Capitulo
9.8 Pardmetros de loop fechado (IDs 612 a 621).

614 CL: TEMPO | DE CONTROLE DE VELOCIDADE 6 (2.6.23.3)

Use este parametro para definir a constante de tempo integral para o controlador de
velocidade.

Consulte o Capitulo 9.8 Pardmetros de loop fechado (IDs 612 a 621).

Saida de controle de velocidade (k) = SPC SAIDA (k-1) + SPC Kp*[Erro de velocidade(k) - Erro
de velocidade (k-1])] + Ki*Erro de velocidade(k)

onde Ki = SPC Kp*Ts/SPC Ti.

615 CL: TEMPO DE VELOCIDADE ZERO NA PARTIDA 6 (2.6.23.9]

Use este parametro para definir o tempo que o conversor de frequéncia permanecera em
velocidade zero apds o comando de partida.

A velocidade sera liberada para seguir a referéncia de frequéncia/velocidade definida apds
esse tempo ser decorrido a partir do instante em que o comando é fornecido. Consulte o
Capitulo 9.8 Parédmetros de loop fechado (IDs 612 a 621).

616 CL: TEMPO DE VELOCIDADE ZERO NA PARADA 6 [2.6.23.10]

Use este parametro para definir o tempo que o conversor de frequéncia permanecera em
velocidade zero ap6s o comando de parada.

Esse parametro ndo terd efeito se a funcdo de parada selecionada (ID506) for Desaceleracao.
O tempo de velocidade zero comeca quando espera-se que o tempo de rampa atinja
velocidade zero. Consulte o Capitulo 9.8 Pardmetros de loop fechado [IDs 612 a 621).

617 CL: GANHO P DE CONTROLE DE CORRENTE 6 (2.6.23.17]

Use este parametro para ajustar o ganho P do controlador de corrente.

Este controlador estara ativo apenas no modo de controle de loop fechado. O controlador
gera a referéncia de vetor de tensdo para o modulador. Consulte o Capitulo 9.8 Pardmetros
de loop fechado (IDs 612 a 621).

618 CL: TEMPO DE FILTRAGEM DO CODIFICADOR 6 [2.6.23.15]

Use este parametro para definir o tempo de filtragem para a medicao de velocidade.
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O parametro pode ser usado para eliminar o ruido do sinal do codificador. Um tempo de
filtragem muito alto reduz a estabilidade do controle de velocidade. Consulte o Capitulo 9.8
Parédmetros de loop fechado (IDs 612 a 621).

619 CL: AJUSTE DE ESCORREGAMENTO 6 [2.6.23.6)
Use este parametro para ajustar a tensao do motor quando este esta carregado.

A velocidade da placa de identificacao do motor é usada para calcular o escorregamento
nominal. Esse valor é usado para ajustar a tensao do motor quando carregado. A velocidade
da placa de identificacao é, as vezes, um pouco imprecisa e este parametro podera, portanto,
ser usado para cortar o escorregamento. Reduzir o valor do ajuste de escorregamento
aumenta a tensdo do motor quando o motor é carregado. O valor 100% corresponde ao
escorregamento nominal em carga nominal. Consulte o Capitulo 9.8 Pardmetros de loop
fechado (IDs 612 a 621).

620 QUEDA DE CARGA 23456 [2.6.12, 2.6.15)

Use este parametro para ativar a funcao de queda de carga.

A funcao Queda de carga ativa uma queda de velocidade. Este parametro define a queda em
percentual do torque nominal do motor.

Vocé pode usar esta funcdo quando for necessario um equilibrio de carga para motores
mecanicamente conectados.

Se o motor tiver uma frequéncia nominal de 50 Hz, o motor sera carregado com a carga
nominal (100% do torque), e a Queda de carga sera definida como 10%, a frequéncia de saida
podera diminuir 5 Hz da referéncia de frequéncia.

621 CL: TORQUE DE PARTIDA 6 (2.6.23.11)
Use este parametro para selecionar o torque de partida.

A memodria de torque é usada em aplicagdes de guindastes. O torque de partida FRENTE/
TRAS pode ser usado em outras aplicacdes para ajudar o controlador de velocidade.
Consulte o Capitulo 9.8 Pardmetros de loop fechado (IDs 612 a 621).

Tabela 161: Selecdes para o pardmetro ID621

NiUmero da < -
= Nome da selecao Descricao
selecao
0 Nao usado
1 MeméoriaTorque 0 motor sera iniciado no mesmo torque que ele parou em
2 Ref. de torque A referéncia de torque é usada no inicio para o torque de

partida

Torque para frente/Torque para |Consulte D633 e 634
tras
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626 CL: COMPENSACAO DE ACELERACAO 6 (2.6.23.5)

Use este parametro para definir a compensacao de inércia a fim de melhorar a precisao da
resposta de velocidade durante aceleracao e desaceleracao.

O tempo é definido como tempo de aceleracao até velocidade nominal com torque nominal.
Este recurso é usado quando sabe-se que a inércia do sistema atinge a melhor precisao de
velocidade em referéncias alternadas.

2 . 2 2
T fnom :J( n fnom)

nom nom

TCCompensagdoAceleragao = J-

J = Inércia do sistema (kg*m?2)

fhom = Frequéncia nominal do motor (Hz)
Tnom = Torque nominal do motor

Pnom = Poténcia nominal do motor (kW)

627 CL: CORRENTE DE MAGNETIZACAO NA PARTIDA 6 (2.6.23.7)
Use este parametro para definir a corrente CC que alimenta o motor na partida.

Define a corrente aplicada ao motor quando o comando de partida é fornecido (no modo de
controle de Loop fechado). Na partida, este pardmetro é usado junto com o parametro 1D628
para diminuir o tempo antes que o motor seja capaz de produzir um torque maximo.

628 CL: TEMPO DE MAGNETIZACAO NA PARTIDA 6 (2.6.23.8]

Use este parametro para definir o tempo durante o qual a corrente de CC alimenta o motor
antes de a aceleracao ser iniciada.

Define o tempo em que a corrente de magnetizacao (ID627) é aplicada ao motor na partida. A
corrente de magnetizacao na partida é usada para pré-magnetizar o motor antes da
execucao. Isso melhorara o desempenho do torque na partida. O tempo necessario depende
do tamanho do motor. O valor do parametro varia de 100 ms a 3 segundos. Quanto maior o
motor, mais tempo é necessario.

631 IDENTIFICACAO 23456 (2.6.13,2.6.16)

Use este parametro para encontrar valores de parametros que sejam dtimos para a
operacao do conversor.

A rodada de identificacao calcula ou mede os parametros do motor necessarios para um
bom controle do motor e da velocidade.

A rodada de identificacdo o ajudara a ajustar os parametros especificos do motor e do
conversor. Ela é uma ferramenta para o comissionamento e para a manutencao do
conversor. O objetivo é o de encontrar valores de parametros que sejam 6timos para a
operacao do conversor.
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INDICACAO!

Antes de fazer a rodada de identificacao, vocé devera definir os parametros da
plada de identificacao do motor.

ID110Tensao nominal do motor (P2.1.4)
ID111Frequéncia nominal do motor (P2.1.7)
ID112Velocidade nominal do motor (P2.1.8)
ID113Corrente nominal do motor (P2.1.9)
ID120Cos phi do motor (P2.1.10)

Tabela 162: Selecdes para o parametro ID631

NUmero da < -
= Nome da selecao Descricao
selecao
0 Sem acao Nenhuma identificacao solicitada.
Identificacao sem funciona- O conversor é posto em funcionamento sem velocidade para
mento do motor a identificacao dos parametros do motor. Corrente e tensao

sdo fornecidas ao motor, mas com frequéncia zero. A razao
U/f é identificada.

Identificacao com funciona- 0 conversor é posto em funcionamento com velocidade para
mento do motor (somente NXP) |a identificacdo dos par@metros do motor. A razdo U/f e a cor-
rente de magnetizacao sao identificadas.

2 -
INDICACADO!
Essa rodada de identificacao deve ser executada sem carga
no eixo do motor para a obtencao de resultados precisos.

3 Rodada de identificacao do Identifica a posicao zero do eixo ao usar motor de PMS com

codificador codificador absoluto.
4 (Reservado)
5 Falha na identificacao Este valor serd armazenado se a identificacao falhar.

Para ativar a funcao de Identificacao, defina este parametro e forneca um comando de
partida. Vocé precisa executar o comando de partida em 20 s. Se ndo houver comando de
partida dentro desse intervalo, a rodada de identificacao ndo sera iniciada. O parametro sera
redefinido com o valor padrao e um alarme de identificacao sera exibido.

Para interromper a rodada de identificacao antes dela ter sido concluida, execute um
comando de parada. Isso resetara o parametro para seu valor padrao. Se a rodada de
identificacao nao for concluida, um alarme de identificacao sera exibido.

Durante a Rodada de Identificacdo, o controle de freio é desativado (consulte o Capitulo 9.3
Controle de freio externo com limites adicionais (IDs 315, 316, 346 a 349, 352, 353)).

INDICACAO!

Borda em elevacao necessaria para partida apos identificacao.
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633 CL: TORQUE DE PARTIDA, PARA FRENTE 23456 (2.6.23.12)

Use este parametro para definir o torque de partida para frente quando Torque de partida
estd em uso.

Define o torque de partida para frente se selecionado com o parametro ID621.
634 CL: TORQUE DE PARTIDA, PARA TRAS 23456 (2.6.23.13)

Use este parametro para definir o torque de partida na direcao reversa quando Torque de
partida esta em uso.

Define o torque de partida para tras se selecionado com o parametro ID621.
636 FREQUENCIA MINIMA PARA CONTROLE DE TORQUE DE LOOP ABERTO 6 (2.10.7)

Use este parametro para definir o limite de frequéncia de saida abaixo do qual o conversor
operara no modo de controle de frequéncia.

Devido ao escorregamento nominal do motor, o calculo de torque interno é impreciso em
velocidades baixas onde recomenda-se usar o modo de controle de frequéncia.

637GANHO P DO CONTROLADOR DE VELOCIDADE, LOOP ABERTO 6 (2.6.13]

Use este parametro para definir o ganho P para o controlador de velocidade.

638 GANHO | DO CONTROLADOR DE VELOCIDADE, LOOP ABERTO 6 (2.6.14]

Use este parametro para definir o ganho | para o controlador de velocidade.

639 GANHO P DO CONTROLADOR DE TORQUE 6 (2.10.8)

Use este parametro para definir o ganho P do controlador de torque no modo de controle de
malha aberta.

640 GANHO | DO CONTROLADOR DE TORQUE 6 (2.10.9)

Use este parametro para definir o ganho | do controlador de torque no modo de controle de
malha aberta.

641 SELECAO DE REFERENCIA DE TORQUE 6 (2.10.3)

Use este parametro para selecionar a referéncia de torque.

Consulte o Capitulo 9.7 Parédmetros de controle de fieldbus (IDs 850 a 859).
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Tabela 163: Selecdes para o pardmetro ID641

Numero da

seleciio Nome da selecao Descricao
0 Nao usado
1 Entrada analdgica 1
2 Entrada analdgica 2
3 Entrada analédgica 3
4 Entrada analégica 4
5 Entrada analdgica 1 (joystick)
6 Entrada analdgica 2 (joystick)
7 Do teclado, parametro R3.5
8 Referéncia de torque de field- Consulte o Capitulo 9.7 Pardmetros de controle de fieldbus
bus (IDs 850 a 859).

642 ESCALA DE REFERENCIA DE TORQUE, VALOR MAXIMO 6 (2.10.4)

Use este parametro para definir a referéncia maxima de torque para valores positivos e
negativos.

643 ESCALA DE REFERENCIA DE TORQUE, VALOR MINIMO 6 (2.10.5)

Use este parametro para definir a referéncia minima de torque para valores positivos e
negativos.

Coloca em escala os niveis minimo e maximo personalizados para entradas analdgicas em
-300,0...300,0%.

644 LIMITE DE VELOCIDADE DE TORQUE, LOOP ABERTO 6 (2.10.6)

Use este parametro para selecionar a frequéncia maxima para o controle de torque.

Tabela 164: Selecoes para o pardmetro IDé44

Numero da

~ Nome da selecao Descricao
selecao : ’

0 Frequéncia maxima

Referéncia de frequéncia sele-
cionada

2 Velocidade predefinida 7

Conversores NXP tem mais selecdes para este parametro no modo de controle de loop
fechado. Consulte ID1278.
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645 LIMITE DE TORQUE NEGATIVO 6 (2.6.23.21)

Use este parametro para definir o limite de torque na direcao negativa.

646 LIMITE DE TORQUE POSITIVO 6 (2.6.23.22)

Use este parametro para definir o limite de torque na direcao positiva.

649 POSICAO DO EIXO ZERO DO MOTOR DE PMS 6 (2.6.24.4]

Use este parametro para definir a posicao zero do eixo.

Atualizada durante rodada de identificacao do codificador com um codificador absoluto.

650 TIPO DE MOTOR 6 (2.6.24.1)

Use este parametro para definir o tipo de motor no seu processo.

Tabela 165: Selecoes para ID650

Numero da = -
Nome da selecao Descricao

selecao

0 Motor de inducao

Motor sincrono de ima perma-
nente

651 CORRENTE DE FLUXO KP 6 [P2.6.24.8)

Use este parametro para definir o ganho para o controlador de corrente de fluxo.

Define o ganho para o controlador de corrente de fluxo ao usar um motor PMS. Dependendo
da construcao do motor e da taxa de subida usada para ir para a area de enfraquecimento de
campo, um alto ganho podera ser necessario de forma que a tensado de saida nado atinja o
limite maximo e evite um controle correto do motor. Um ganho muito alto pode levar a um
controle instavel. O tempo de integracao é mais significativo nesse caso para controle.

652 TEMPO DE CORRENTE DE FLUXO 6 [P2.6.24.9)

Use este parametro para definir o tempo de integracao para o controlador de corrente de
fluxo.

Define o tempo de integracao para o controlador de corrente de fluxo ao usar um motor
PMS. Dependendo da construcao do motor e da taxa de subida usadas para ir para a area de
enfraquecimento de campo, tempos de integracao curtos poderao ser necessarios para que
a tensao de saida nao atinja o limite maximo e impeca um controle correto do motor. Um
tempo de integracao muito rapido pode levar a um controle instavel.

655 LIMITE DE MODULACAO 6 (2.6.23.34)

Use este parametro para controlar como o conversor de frequéncia modula a tensao de
saida.
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Reduzir esse valor, limite a tensdo de saida maxima. Se um filtro senoidal for usado, defina
este parametro como 96%.

656 TEMPO DE QUEDA DE CARGA 6 (2.6.18)

Use este parametro para definir o tempo de queda do motor.

Use a queda de carga para obter uma queda de velocidade dindmica quando a carga for
alterada. Este parametro fornece o tempo durante o qual a velocidade serd restaurada em
63% da alteracao.

657 TEMPO DE CONTROLE DE CORRENTE 6 [P2.6.23.18)

Use este parametro para ajustar o a constante de tempo do integrador do controlador de
corrente. Esse valor é apresentado em segundos.

662 QUEDA DE TENSAO MEDIDA 6 (2.6.25.16]

Use este parametro para definir a queda de tensdao medida na resisténcia do estator entre
duas fases com a corrente nominal do motor.

A queda de tensao medida na resisténcia do estator entre duas fases com a corrente
nominal do motor. Esse parédmetro é identificado durante a rodada de identificacao. Defina
esse valor para obter o calculo de torque ideal para baixas frequéncias de Loop aberto.

664 IR: ADICIONAR TENSAO DE PONTO ZERO 6 (2.6.25.17]

Use este parametro para definir a quantidade de tensao que alimenta o motor em velocidade
zero quando o impulso do torque for usado.

665 IR: ADICIONAR ESCALA DO GERADOR 6 [2.6.25.19]

Use este parametro para definir o fator de escala para a compensacao IR do lado do gerador
quando o impulso de torque for usado.

667 IR: ADICIONAR ESCALA DO MOTOR 6 (2.6.25.20)

Use este parametro para definir o fator de escala para a compensacao IR do lado do motor
quando o impulso de torque for usado.

668 COMPENSACAO DE IU 6 (2.6.25.21]

Use este parametro para definir o valor de compensacao para a medicao de corrente de
fase.

669COMPENSACAO DE IV 6 [2.6.25.22]

Use este parametro para definir o valor de compensacao para a medicao de corrente de
fase.

670 COMPENSACAO DE IW 6 (2.6.25.23)

Use este parametro para definir o valor de compensacao para a medicao de corrente de
fase.
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Identificado durante rodada de identificacao.

673 QUEDA DE TENSAO EM LS 6 [P2.6.25.21]

Use este parametro para definir a queda de tensao em Ls entre duas fases.

Queda de tensao de indutancia de vazamento com corrente nominal e frequéncia do motor.
Este parametro define a queda de tensdo em Ls entre duas fases. Use a rodada de
identificacao para determinar a configuracao ideal.

674 TENSAO MOTORBEM 6 (2.6.25.20]

Use este parametro para ajustar a tensao reversa induzida pelo motor.

700 RESPOSTA A FALHA DE REFERENCIA DE 4 MA 234567 (2.7.1]

Use este parametro para selecionar a resposta do conversor de frequéncia para uma falha
de "Entrada de 4 mA".

Tabela 166: Selecdes para o parametro ID700

Numero da

< Nome da selecao Descricao
selecao : .

0 Sem resposta

1 Aviso

9 Aviso A frequéncia de 10 segundos para tras é definida como refe-
réncia

3 Aviso A frequéncia de falha de 4 mA (pardmetro ID728) é definida
como referéncia

4 Falha Modo de parada apds falha de acordo com 1D506

5 Falha Modo de parada apds falha sempre por desaceleracdo

Uma acao e mensagem de aviso ou falha serao geradas se o sinal de referéncia de 4-20 mA
for usado e o sinal cair abaixo de 3,0 mA por 5 segundos ou abaixo de 0,5 mA para 0,5
segundos. As informacdes também podem ser programadas na saida digital DO1 e saidas de
relé RO1 e RO2.

701 RESPOSTA A FALHAS EXTERNAS 234567 (2.7.3)

Use este parametro para selecionar "Falha externa™ como resposta do conversor.
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Tabela 167: Selecdes para o parametro ID701

Nt::::;g:a Nome da selecao Descricao
0 Sem resposta
1 Aviso
2 Falha, modo de parada apés

falha de acordo com ID506

Falha, modo de parada apds
3 falha sempre por desacelera-
cao

Uma acao e uma mensagem de aviso ou falha serao geradas do sinal de falha externa nas
entradas digitais programaveis DIN3 ou com parametros ID405 e ID406. As informacdes
também podem ser programadas na saida digital DO1 e saidas de relé RO1 e RO2.

702 SUPERVISAO DE FASE DE SAIDA 234567 (2.7.6)

Use este parametro para selecionar a falha "Fase de saida” como resposta do conversor.

Tabela 168: Selecdes para o parametro ID702

Numerg da Nome da selecao Descricao
selecao : ’
0 Sem resposta
1 Aviso
2 Falha, modo de parada apés
falha de acordo com ID506
Falha, modo de parada apods
3 falha sempre por desacelera-
cao

A supervisao de fase de saida do motor garante que as fases do motor tenham uma corrente
aproximadamente igual.

703 PROTECAO CONTRA FALHAS DE ATERRAMENTO 234567 (2.7.7)

Use este parametro para selecionar “Falha de terra” como resposta do conversor.
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Tabela 169: Selecdes para o pardmetro ID703

Numero da - i
- Nome da selecao Descricao
selecao : ’
0 Sem resposta
1 Aviso

Falha, modo de parada apds

2 falha de acordo com ID506
Falha, modo de parada apds
3 falha sempre por desacelera-

cao

A protecao contra falhas de aterramento garante que a soma das correntes de fase do motor
seja zero. A protecao contra sobrecorrente sempre funciona e protege o conversor de
frequéncia contra falhas de aterramento com altas correntes.

704 PROTECAO TERMICA DO MOTOR 234567 (2.7.8)

Use este parametro para selecionar a falha "Superaquecimento do motor” como resposta do
conversor.

Tabela 170: Selecoes para o parametro ID704

Numertj da Nome da selecao Descricao
selecao : ’
0 Sem resposta
1 Aviso
2 Falha, modo de parada apds
falha de acordo com ID506
Falha, modo de parada apds
3 falha sempre por desacelera-
cao

Desativar a protecao, isto ¢, definir o parametro como 0, resetara o estagio térmico do motor
como 0%. Consulte o Capitulo 9.4 Pardmetros da protecdo térmica do motor (IDs 704 a 708).

Uma deteccao de superaquecimento do motor serad necessaria se o parametro for definido
como 0.

705 PROTECAO TERMICA DO MOTOR: FATOR DE TEMPERATURA AMBIENTE DO MOTOR 234567
(2.7.9]

Use este parametro para definir o fator de temperatura ambiente no qual vocé instala o
motor.

O fator pode ser definido entre -100,0%...100,0% onde
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-100,0% =0°C
0,0% =40°C
100,0% =80 °C

Consulte o Capitulo 9.4 Pardmetros da protecdo térmica do motor (IDs 704 a 708).

706 PROTECAO TERMICA DO MOTOR: FATOR DE ARREFECIMENTO DO MOTOR EM DE
VELOCIDADE ZERO 234567 (2.7.10]

Use este parametro para definir o fator de arrefecimento em velocidade 0 em relacao ao
ponto onde o motor opera em velocidade nominal, sem refrigeracao externa.

Consulte Fig. 72 Curva IT da corrente térmica do motor.

O valor padrao ¢ definido para condicoes onde nao haja ventilador externo. Se vocé usar um
ventilador externo, vocé podera definir o valor como mais alto do que sem o ventilador,
como, por exemplo, a 90%.

Se vocé alterar o parametro Corrente nominal do motor, esse parametro sera
automaticamente definido com seu valor padrao.

Mesmo que vocé altere este parametro, ele nao tera efeito sobre a corrente de saida maxima
do conversor. Consulte o Capitulo 9.4 Parémetros da protecdo térmica do motor (IDs 704 a 708).

A frequéncia de canto para a protecao térmica é 70% do valor do parametro Frequéncia
nominal do motor (ID111).

PResfriamento A
Area de sobrecarga
100% f------------------- —IT
| |
ID706=40% !
: i >
0 Freq. corner fn f

Fig. 72: Curva It da corrente térmica do motor

707 PROTECAO TERMICA DO MOTOR: CONSTANTE DE TEMPO 234567 (2.7.11]

Use este parametro para definir a constante de tempo térmica do motor.

Esse tempo pode ser definido entre 1 e 200 minutos.
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A constante de tempo é o tempo durante o qual a curva de aquecimento calculada atinge
63% de seu valor desejado. O comprimento da constante de tempo tem relacao com as
dimensoes do motor. Quanto maior o motor, mais longa a constante de tempo.

Em motores diferentes, a constante de tempo térmica do motor é diferente. Ela também
varia com os diferentes fabricantes de motores. O valor padrao do parametro varia de
tamanho para tamanho.

O tempo té6 € o tempo, em segundos, no qual o motor pode operar com seguranca em 6 vezes
a corrente nominal. E possivel que o fabricante do motor forneca os dados com o motor. Se
vocé conhecer a té do motor, vocé podera definir o parametro da constante de tempo com
essa ajuda. Geralmente, a constante de tempo térmica do motor, em minutos, é de 2*té.
Quando o conversor estiver no estado de parada, a constante de tempo serd aumentada
internamente para 3 vezes o valor definido do parametro, pois a refrigeracao funciona
baseada em conveccao.

Consulte também Fig. 73 A constante de tempo térmica do motor.

708 PROTECAO TERMICA DO MOTOR: LOOP DE TRABALHO DO MOTOR 234567 (2.7.12]

Use este parametro para definir o fator para a capacidade de carga térmica do motor.

O valor pode ser definido como 0%-150%. Consulte o Capitulo 9.4 Pardmetros da protecao
térmica do motor (IDs 704 a 708).

Por exemplo, se vocé definir o valor como 130%, o motor ira para a temperatura nominal
com 130% da corrente nominal do motor.
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Fig. 73: A constante de tempo térmica do motor

709 PROTECAO CONTRA ESTOLAGEM 234567 (2.7.13)

Use este parametro para selecionar a falha "Estolagem do motor” como resposta do
conversor.
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Tabela 171: Selecdes para o parametro ID709

Numero da

~ Nome da selecao Descricao
selecao : ’
0 Sem resposta
1 Aviso

Falha, modo de parada apds

2 falha de acordo com ID506
Falha, modo de parada apds
3 falha sempre por desacelera-

cao

Definir o parametro como 0 desativara a protecao e resetara o contador de tempo de
estolagem. Consulte o Capitulo 9.5 Pardmetros da protecdo contra estolagem (IDs 709 a 712).

710 LIMITE DE CORRENTE DE ESTOLAGEM 234567 (2.7.14)

Use este parametro para definir o limite acima do qual a corrente do motor deve ficar para
que o estagio de bloqueio do rotor ocorra.

Vocé pode definir o valor deste parametro entre 0,0 e 2*In. Para que ocorra um estado de
estolagem, a corrente deve estar acima desse limite. Se o parametro ID107 Limite de
corrente nominal do motor for alterado, esse parametro sera automaticamente calculado
como sendo 90% do limite de corrente. Consulte o Capitulo 9.5 Parémetros da protecao
contra estolagem (IDs 709 a 712).

INDICACAO!
O valor do Limite de corrente de estolagem deve ser inferior ao limite de corrente
do motor.

Area de
estolagem

ID710

-

v

ID712

Fig. 74: As configuracoes das caracteristicas da bloqueio do rotor
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711 TEMPO DE ESTOLAGEM 234567 (2.7.15]

Use este parametro para definir o tempo maximo para um estagio de bloqueio do rotor.
Vocé pode definir o limite de tempo entre 1,0 e 120,0 s.

Esse é o tempo maximo para um estagio de estolagem. Um contador interno contara o
tempo de estolagem. Se o valor do contador ultrapassar esse limite, a protecao causara um
acionamento no conversor (consulte ID709). Consulte o Capitulo 9.5 Pardmetros da protecdo
contra estolagem (IDs 709 a 712).

Contador de tepﬂpo de estolagem

Area de acionamento

\

Acionamento/aviso
ID709

Par. ID711 -

Estolagem----
Sem estolagem4 L L

Fig. 75: Contagem de tempo de estolagem

712 LIMITE DE FREQUENCIA DE ESTOLAGEM 234567 (2.7.16)

Use este parametro para definir o limite abaixo do qual a frequéncia de saida do conversor
deve ficar para que o estagio de bloqueio do rotor ocorra.

A frequéncia pode ser definida entre 1-fmax (ID102).

Para que ocorra um estado de bloqueio do rotor, a frequéncia de saida deve permanecer
abaixo deste limite por um certo tempo. Consulte o Capitulo 9.5 Pardmetros da protecao
contra estolagem (IDs 709 a 712).

713 PROTECAO CONTRA SUBCARGA 234567 (2.7.17)

Use este parametro para selecionar a falha "Subcarga” como resposta do conversor.
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Tabela 172: Selecdes para o pardmetro ID713

Numero da - i
- Nome da selecao Descricao
selecao : ’
0 Sem resposta
1 Aviso

Falha, modo de parada apds

2 falha de acordo com ID506
Falha, modo de parada apds
3 falha sempre por desacelera-

cao

Consulte o Capitulo 9.6 Parédmetros da protecdo contra subcarga (IDs 713 a 716).

714 PROTECAO CONTRA SUBCARGA, CARGA DA AREA DE ENFRAQUECIMENTO DO CAMPO
234567 (2.7.18)

Use este parametro para definir o torque minimo necessario ao motor quando a frequéncia
de saida do conversor é maior do que a frequéncia do ponto de enfraquecimento.

Vocé pode definir o valor deste parametro entre 10,0—150,0 % x TnMotor.

Se vocé alterar o parédmetro ID113 (Corrente nominal do motor), esse parametro sera
automaticamente restaurado para seu valor padrao. Consulte o Capitulo 9.6 Pardmetros da
protecdo contra subcarga [IDs 713 a 716).

. Torque

ID714

ID715

Area de subcarga

f

| »

5I Hz Ponto de enf?aquecimerrmto
do campo

Fig. 76: Configuracdo da carga minima

715 PROTECAO CONTRA SUBCARGA, CARGA DE FREQUENCIA ZERO 234567 (2.7.19]

Use este parametro para definir o toque minimo necessario ao motor quando a frequéncia
de saida do conversor é 0.

O limite de torque pode ser definido entre 5,0—150,0 % X TnMotor-
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Consulte Fig. 76 Configuracdo da carga minima. Se vocé alterar o valor do parametro ID113
(Corrente nominal do motor), o valor padrdo desse parametro serd automaticamente
restaurado. Consulte o capitulo 9.6 Pardmetros da protecdo contra subcarga (IDs 713 a 716).

716 TEMPO DE SUBCARGA 234567 (2.7.20)

Use este parametro para definir o tempo maximo para um estado de subcarga.
Vocé pode definir o limite de tempo entre 2,0 e 600,0 s.

Um contador interno contara o tempo de subcarga. Se o valor do contador ultrapassar esse
limite, a protecao causara um acionamento no conversor. O conversor sera acionado
conforme definido no parametro ID713. Se o conversor parar, o contador de subcarga voltara
para 0. Consulte Fig. 77 A funcao Contador de tempo de subcarga e capitulo 9.6 Pardmetros da
protecdo contra subcarga [IDs 713 a 716).

4 Contador de tempo de subcarga

Area de
ID716 L acionamento

\
i Acionamento/aviso ID713
I
I
I
I
I
I
|
I
. Tempo

Subcarga T L]

Sem subcarga

Fig. 77: A funcdo Contador de tempo de subcarga

717 REINICIO AUTOMATICO: TEMPO DE ESPERA 234567 (2.8.1)

Use este parametro para definir o tempo de espera antes do primeiro reset.

718 REINICIO AUTOMATICO: TEMPO DE AVALIACAO 234567 (2.8.2)

Use este parametro para definir o tempo de avaliacao para a funcao de reset automatico.

Durante o tempo de avaliacao, a funcao de reset automatico tentara resetar as falhas que
ocorrerem. Se o numero de falhas durante o tempo de avaliacao exceder o valor do
respectivo parametro definido com ID720 a ID725, uma falha permanente sera gerada.
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Tempo de espera Tempo de espera Tempo de espera
. Par. ID717 Par. ID717 Par. ID717
_ - > < > —
Acionador
de falhas
Aviso
Reinicio 1 Reinicio 2
Reset _‘ _‘
automatico
Tempo para Tempo para tentativas -
tentativas Par. ID718
Falha ativa L

Funcdo de reset automatica: (Avaliacdes=2)

Fig. 78: Exemplo de reinicio automatico com dois reinicios

Os parametros ID720 a ID725 determinam o nimero maximo de reinicios automaticos
durante o tempo de avaliacao definido pelo parametro ID718. A contagem de tempo se inicia
a partir do primeiro reset automatico. Se o numero de falhas que ocorrem durante o tempo
de avaliacao excederem os valores dos parametros ID720 a ID725, o estado de falha se
tornara ativo. Caso contrario, a falha sera resolvida ap6s o tempo de avaliacao decorrido e a
proxima falha iniciara a contagem do tempo de avaliacao novamente.

Se uma unica falha permanece durante o tempo de tentativa, o estado de falha é verdadeiro.

719 REINICIO AUTOMATICO: FUNCAO DE PARTIDA 234567 (2.8.3)

Use este parametro para selecionar o modo de inicio de uma funcdo de reset automatico.

Tabela 173: Selecdes para o parametro ID719

Ngzzgg:a Nome da selecao Descricao
0 Partida com rampa
1 Partida dindmica
2 Inicio de acordo com 1D505
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720 REINICIO AUTOMATICO: NUMERO DE TENTATIVAS APOS ACIONAMENTO DE FALHA DE
SUBCARGA 234567 (2.8.4)

Use este parametro para definir quantos reinicios automaticos o conversor de frequéncia
pode fazer durante o tempo de avaliacao definido apés uma falha de subtensao.

Tabela 174: Selecées para o pardmetro ID720

Numero da - i
- Nome da selecao Descricao
selecao . ’
0 Sem reinicio automatico
50 Numero de reinicios automati- | A falha é redefinida e o conversor ¢ iniciado automatica-
cos apos falha de subtensao mente apos a tensao do link CC retornar ao nivel normal.

721 REINICIO AUTOMATICO: NUMERO DE TENTATIVAS APGS ACIONAMENTO DE SOBRETENSAO
234567 (2.8.5)

Use este parametro para definir quantos reinicios automaticos o conversor de frequéncia
pode fazer durante o tempo de avaliacao definido apds uma falha de sobretensao.

Tabela 175: Selecoes para o parametro ID721

Numero da
selecao

Nome da selecao Descricao

Nenhum reinicio automatico
0 apds acionamento de falha de
sobretensao

NuUmero de reinicios automati- |A falha é redefinida e o conversor é iniciado automatica-
>0 cos apos acionamento de falha |mente apds a tensdo do link CC retornar ao nivel normal.
de sobretensao.

722 REINICIO AUTOMATICO: NUMERO DE TENTATIVAS APGS ACIONAMENTO DE SOBRETENSAO
234567 (2.8.6)

Use este parametro para definir quantos reinicios automaticos o conversor de frequéncia
pode fazer durante o tempo de avaliacao definido apdés uma falha de sobrecorrente.

INDICACAO!
Falha de temperatura IGBT também incluida.
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Tabela 176: Selecdes para o pardmetro ID722

Numero da
selecao

Nome da selecao Descricao

Nenhum reinicio automatico
0 apods acionamento de falha de
sobretensao

NUmero de reinicios automati-
cos apos acionamento de
sobretensao e falhas de tempe-
ratura IGBT.

>0

723 REINICIO AUTOMATICO: NUMERO DE TENTATIVAS APOS ACIONAMENTO DE REFERENCIA
DE 4 MA 234567 (2.8.7)

Use este parametro para definir quantos reinicios automaticos o conversor de frequéncia
pode fazer durante o tempo de avaliacao definido apdés uma falha de 4 mA.

Tabela 177: Selecoes para o parametro ID 723

Numero da
selecao

Nome da selecao Descricao

Nenhum reinicio automatico
0 apds acionamento de falha de
referéncia

O numero de reinicios automa-
ticos apds o sinal de corrente
analdgica (4-20 mA)] retornou
ao nivel normal (>4mA)

>0

725 REINICIO AUTOMATICO: NUMERO DE TENTATIVAS APOS ACIONAMENTO DE FALHA
EXTERNA 234567 (2.8.9)

Use este parametro para definir quantos reinicios automaticos o conversor de frequéncia
pode fazer durante o tempo de avaliacao definido apds uma falha externa.

Tabela 178: Selecées para o parametro ID725

Numero da

= Nome da selecao Descricao
selecao

Nenhum reinicio automatico
0 apos acionamento de falha
externa

Numero de reinicios automati-
>0 cos apos acionamento de falha
externa

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 346 DESCRICAO DE PARAMETROS

726 REINICIO AUTOMATICO: NUMERO DE TENTATIVAS APOS ACIONAMENTO DE FALHA DE
TEMPERATURA DO MOTOR 234567 (2.8.8)

Use este parametro para definir quantos reinicios automaticos o conversor de frequéncia
pode fazer durante o tempo de avaliacao definido apds uma falha de temperatura do motor.

Tabela 179: Selecdes para o parametro ID726

NuUmero da
selecao

Nome da selecao Descricao

Nenhum reinicio automatico
0 apos acionamento de falha de
temperatura do motor

NUmero de reinicios automati-
cos apos a temperatura do
motor retornar ao seu nivel
normal

>0

727 RESPOSTA A FALHA DE SUBTENSAO 234567 (2.7.5)

Use este parametro para ativar reset automatico apos falha de subtensao.

Tabela 180: Selecoes para o parametro ID727

Numero da = -
= Nome da selecao Descricao
selecao

Falha armazenada no histérico

0 de falhas

Falha nao armazenada no his-
torico de falhas

Para limites de subtensao, consulte o Manual do Usuario do produto.

728 REFERENCIA DE FREQUENCIA DE FALHA DE 4 MA 234567 (2.7.2)

Use este parametro para definir a referéncia de frequéncia do motor apds uma falha de 4
mA quando a resposta para essa falha for um aviso.

Se o valor do parametro ID700 for definido como 3 e a falha de 4 mA ocorrer, a referéncia de
frequéncia para o motor sera o valor desse parametro.

730 SUPERVISAO DE FASES DE ENTRADA 234567 (2.7.4)

Use este parametro para selecionar a configuracdo da fase de alimentacao do conversor.
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Tabela 181: Selecdes para o pardmetro ID730

Numero da

~ Nome da selecao Descricao
selecao : ’
0 Sem resposta
1 Aviso

Falha, modo de parada apds

2 falha de acordo com ID506
Falha, modo de parada apds
3 falha sempre por desacelera-

cao

A supervisao de fase de entrada garante que as fases de entrada do conversor de frequéncia
tenham uma corrente aproximadamente igual.

731 REINICIO AUTOMATICO 1 (2.20)

Use esse parametro para ativar a funcao Reset automatico.

Tabela 182: Selecdes para o parametro ID731

NU = s
umero da Nome da selecao Descricao
selecao

0 Desativado
1 Ativado

A funcdo reseta as seguintes falhas (maximo de trés vezes) (consulte o Manual do Usuario do
produto:

+  Sobrecorrente (F1)

«  Sobretensao (F2)

«  Subtensao (F9)

« Superaquecimento do conversor de frequéncia (F14)
«  Superaquecimento do motor (F16)

+ Falha de referéncia (F50)

732 RESPOSTA A FALHA DE TERMISTOR 234567 (2.7.21)

Use este parametro para selecionar a falha "Termistor” como resposta do conversor.
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Tabela 183: Selecdes para o pardmetro ID732

Nt::::;g:a Nome da selecao Descricao
0 Sem resposta
1 Aviso
2 Falha, modo de parada apés

falha de acordo com ID506

Falha, modo de parada apds
3 falha sempre por desacelera-
cao

Definir o parametro como 0 desativara a protecao.

733 RESPOSTA A FALHA DE FIELDBUS 234567 (2.7.22)

Use este parametro para selecionar a falha "Tempo limite do Fieldbus” como resposta do
conversor.

Para obter mais informacdes, consulte o respectivo Manual da Placa de Fieldbus.

Tabela 184: Selecdes para o pardmetro ID733

Numero da

= Nome da selecao Descricao
selecao ’ ’
0 Nao Sem resposta
1 Aviso Aviso
2 Falha Falha, parada na falha de acordo com o parametro ID506
3 Falha, desaceleracao natural Falha, parada na falha sempre por desaceleracao natural
4 Warn:PresetF Aviso, referéncia de frequéncia definida para frequéncia pre-
definida de falha de fieldbus (pardm. ID1801) (*)

(*) Conversores NXP, somente aplicativo multifinalidade.

734 RESPOSTA A FALHA DE SLOT 234567 (2.7.23)

Use este parametro para selecionar a falha "Comunicacao do slot” como resposta do
conversor.

Defina aqui o modo de resposta para uma falha de slot de placa devido a placa ausente ou
com defeito.

Consulte o parametro ID732.
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738 REINICIO AUTOMATICO: NUMERO DE TENTATIVAS APOS ACIONAMENTO DE FALHA DE
SUBCARGA (2.8.10]

Use este parametro para ativar reset automatico apds falha de subcarga.

Tabela 185: Selecdes para o pardmetro ID738

Numero da ~ -
Nome da selecao Descricao

selecao

Nenhum reinicio automatico
0 apds acionamento de falha de
subcarga

NUmero de reinicios automati-
>0 cos apo6s acionamento de falha
de subcarga

739 NUMEROS DE TBOARD1 (NUMERO DE ENTRADAS PT100 EM USO) 567 (2.7.24)

Use este parametro para selecionar o nimero de sensores em uso quando uma placa de
temperatura ¢ instalada.

INDICACAO!

O nome de parametro Numeros de TBoard1 é usado no Aplicativo de controle
multifinalidade. O nome antigo (Nimero de entradas PT100 em uso) ainda é usado
no Aplicativo de controle de PID e Aplicativo de controle de bombas e ventiladores.

Se vocé tiver uma placa de temperatura instalada em seu conversor de frequéncia, sera
possivel escolher aqui o nUmero de sensores em uso. Consulte também o Manual do usuario
de placas de E/S VACON® NX.

Tabela 186: Selecoes para o parametro ID739

Numero da

selecdo Nome da selecao Descricao
0 N&o usado
1 Canal 1
2 Canais1e?2
3 Canais 1,2e3
4 Canais2e3
5 Canal 3

INDICACAO!
Se o valor selecionado for superior ao numero real de sensores usados, o visor

exibird 200 °C. Se a entrada estiver em curto circuito, o valor exibido sera -30 °C.
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740 RESPOSTA A FALHA DE TBOARD (RESPOSTA A FALHA DE PT100) 567 (2.7.25)

Use este parametro para selecionar a falha "Temperatura” como resposta do conversor.

INDICACAO!

O nome de parametro Resposta a falha de TBoard é usado no Aplicativo de controle
multifinalidade. O nome antigo (Resposta a falha de PT100] ainda é usado no
Aplicativo de controle de PID e Aplicativo de controle de bombas e ventiladores.

Tabela 187: Selecdes para o parametro ID740

Numero da

- Nome da selecao Descricao
selecao . ’
0 Sem resposta
1 Aviso

Falha, modo de parada apds

2 falha de acordo com ID506
Falha, modo de parada apods
3 falha sempre por desacelera-

cao

741 LIMITE DE AVISO DE TBOARD1 [LIMITE DE AVISO DE PT100) 567 (2.7.26)

Use este parametro para definir o limite do aviso de temperatura.

INDICACAO!

O nome de parametro Limite de aviso de TBoard1 é usado no Aplicativo de controle
multifinalidade. O nome antigo (limite de aviso de PT100) ainda é usado no
Aplicativo de controle de PID e Aplicativo de controle de bombas e ventiladores.

742 LIMITE DE FALHA DE TBOARD1 (LIMITE DE FALHA DE PT100) 567 (2.7.27)

Use este parametro para definir o limite de falha de temperatura.

INDICACAO!

O nome de parametro Limite de falha de TBoard1 é usado no Aplicativo de controle
multifinalidade. O nome antigo (Limite de falha de PT100) ainda é usado no
Aplicativo de controle de PID e Aplicativo de controle de bombas e ventiladores.

743 NUMEROS DE TBOARD2 6 (2.7.37)

Use este parametro para selecionar o nimero de sensores em uso quando uma placa de
temperatura é instalada.

Se vocé tiver uma placa de temperatura instalada em seu conversor de frequéncia, sera
possivel escolher aqui o nimero de sensores em uso. Consulte também o Manual do usuario
de placas de E/S VACON® NX.
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Tabela 188: Selecdes para o pardmetro ID743

Numero da

selecdo Nome da selecao Descricao
0 N3o usado
1 Canal 1
2 Canais1e?2
3 Canais1,2e3
4 Canais2e3
5 Canal 3

INDICACAO!
Se o valor selecionado for superior ao niUmero real de sensores usados, o visor

exibird 200 °C. Se a entrada estiver em curto circuito, o valor exibido serd -30 °C.

745 LIMITE DE AVISO DE TBOARDZ2 6 (2.7.38)

Use este parametro para definir o limite do aviso de temperatura.

746 LIMITE DE FALHA DE TBOARD2 6 (2.7.39]

Use este parametro para definir o limite de falha de temperatura.

750 MONITOR DE RESFRIAMENTO 6 (2.2.7.23)

Use este parametro para selecionar o sinal da entrada digital que mostre o estado da
unidade de resfriamento usada. Este parametro é usado para conversores de frequéncia
resfriados a liquido.

Uma falha serd gerada se a entrada estiver baixa quando o conversor estiver em estado de
FUNCIONAMENTO. Se o conversor estiver em estado PARADO, somente aviso sera gerado.
Consulte o Manual do usuario de conversores resfriados a liquido VACON® NX.

751 ATRASO DE FALHA DE RESFRIAMENTO 6 (2.7.32)

Use este parametro para definir o atraso apds o qual o conversor de frequéncia entrara no
estado de FALHA quando nao houver nenhum sinal de "Resfriamento OK".

752 FUNCAO DE FALHA DE ERRO DE VELOCIDADE 6 (2.7.33]

Use este parametro para selecionar a resposta da falha quando a referéncia de velocidade e
a velocidade do codificador excederem os limites definidos.
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Tabela 189: Selecdes para o parametro ID752

Numero da

~ Nome da selecao Descricao
selecao : ’
0 Sem resposta
1 Aviso

Falha, modo de parada apds
2 falha sempre por desacelera-
cao

753 DIFERENCA MAXIMA DO ERRO DE VELOCIDADE 6 (2.7.34]

Use este parametro para definir a diferenca maxima entre a referéncia de velocidade e a
velocidade do codificador. Quando a diferenca sair desse limite, ocorrera uma falha.

O erro de velocidade diz respeito a diferenca entre a referéncia de velocidade e a velocidade
do codificador. Este parametro define o limite quando uma falha é gerada.

754 ATRASO DO ERRO DE VELOCIDADE 6 (2.7.35)

Use este parametro para definir o atraso apods o qual o conversor de frequéncia entrara no
estado de FALHA quando houver um erro de velocidade.

755 MODO DE DESATIVACAO SEGURA 6 (2.7.36)

Use este parametro para selecionar a resposta para o modo de desativacdo segura ativado.

INDICACAO!

Consulte o Manual da placa VACON® NX OPTAF (STO) separado para obter
informacodes detalhadas sobre a funcao Desativacao segura. Esta funcao estara
disponivel somente se o conversor estiver equipado com a placa opcional da
VACON® OPTAF.

Com este parametro, é possivel selecionar se a funcao de desativacdo de seguranca ativada
sera respondida como falha ou aviso. A entrada de desativacdo segura interrompera a
modulacao do conversor independente do valor deste parametro.

756 DESATIVACAO SEGURA ATIVA 6 (2.3.3.30)

Use este parametro para selecionar o sinal da saida digital que mostra o status da
desativacao segura.

776 RESPOSTA PARA FALHA DE FILTRO ATIVO 6 (2.7.41)

Use este parametro para definir a resposta da falha de filtro ativo.

Este pardmetro define a resposta que sera acionada quando a entrada de falha de filtro ativo
(definida com o param. ID214) for fechada.
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Tabela 190: Selecdes para o parametro ID776

Numero da

seleciio Nome da selecao Descricao
0 Nao Sem resposta
1 Aviso Aviso
2 Falha Fault, stop at fault according to parameter ID506
3 Falha, desaceleracao natural Fault, stop at fault always by coasting

This parameter is present in NXP drives only.

850 ESCALA MINIMA DE REFERENCIA DE FIELDBUS 6 (2.9.1)

Use este parametro para definir a escala para o sinal de referéncia de fieldbus.

851 ESCALA MAXIMA DE REFERENCIA DE FIELDBUS 6 (2.9.2)

Use este parametro para definir a escala para o sinal de referéncia de fieldbus.

Se ID850 = ID851, a escala personalizada nao serd usada e as frequéncias minima e maxima
serao usadas para escala.

A escala serd implementada como apresentada em . Consulte também o Capitulo 9.7
Pardmetros de controle de fieldbus (IDs 850 a 859).

INDICACAO!
Usar esta funcao de escala personalizada também afeta a escala do valor real.

852 A 859 SELECOES DE SAIDA DE DADOS DE FIELDBUS 1A 86 (2.9.3A 2.9.10)

Use este parametro para selecionar os dados que sao enviados para o fieldbus com o
numero ID do parametro ou valor do monitor.

Insira o nUmero de ID do item que deseja monitorar para o valor desses parametros.
Consulte o Capitulo 9.7 Pardmetros de controle de fieldbus (IDs 850 a 859).

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 354 DESCRICAO DE PARAMETROS

1 Freqiiéncia de saida 15 Status das entradas digitais 1,2,3

2 Velocidade do motor 16 Status das entradas digitais 4,5,6

3 Corrente do motor 17 Status de saida digital e relé

4 Torque do motor 25 Referéncia de frequéncia

5 Poténcia do motor 26 Corrente de saida analégica

6 Tensao do motor 27 Al3

7 Tensao do circuito intermediario CC 28 Al4

8 Temperatura da unidade 31 AO1 (placa de expansao)

9 Temperatura do motor 32 AO02 (placa de expans3o)

13 Al 37 Falha ativa 1

14 Al2 45 Corrente do motor [indgpendente de conver-
sor) com uma casa decimal

Consulte também o Capitulo é.4.7 Valores de monitoramento (Teclado de controle: Menu M1)
para obter mais valores de monitoramento.

876 A 883 DADOS DE FIELDBUS NAS SELECOES 1A 8

Use este parametro para selecionar um parametro ou valor de monitoramento a ser
controlado a partir do fieldbus.

Insira o numero de ID do item que deseja controlar para o valor desses parametros.
Consulte Tabela 45 Valores de monitoramento, conversores NXP.

1001 NUMERO DE CONVERSORES AUXILIARES 7 (2.9.1)

Use este parametro para definir o nimero total de conversores auxiliares.

As funcdes que controlam os conversores auxiliares (parametros ID458 a ID462) podem ser
programadas para saidas de relé ou saida digital. Por padrao, um conversor auxiliar esta em
uso e é programado para saida de relé RO1 em B.1.

1002 FREQUENCIA DE PARTIDA, CONVERSOR AUXILIAR 17 (2.9.2)

Use este parametro para definir o limite de frequéncia do conversor de frequéncia que inicia
0 conversor auxiliar.

A frequéncia do conversor controlado pelo conversor de frequéncia deve exceder o limite
definido com esses parametros em 1 Hz antes que o conversor auxiliar seja iniciado. O
overdraft de 1 Hz faz uma histerese para evitar partidas e paradas desnecessarias. Consulte
Fig. 79 Exemplo de configuracdo de parédmetro; conversor de velocidade variavel e um conversor
auxiliar, 1D101 e ID102.
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1003 FREQUENCIA DE PARADA, CONVERSOR AUXILIAR 17 (2.9.3)

Use este parametro para definir o limite de frequéncia do conversor de frequéncia que para
o conversor auxiliar.

A frequéncia do conversor controlado pelo conversor de frequéncia deve cair com 1 Hz
abaixo do limite definido com esses parametros antes que o conversor auxiliar seja parado.
O limite da frequéncia de parada também define a frequéncia para a qual a frequéncia do
conversor controlado pelo conversor de frequéncia cai apds iniciar o conversor auxiliar.
Consulte Fig. 79 Exemplo de configuracdo de pardmetro; conversor de velocidade variavel e um
conversor auxiliar.

1004 FREQUENCIA DE PARTIDA, CONVERSOR AUXILIAR 27 (2.9.4)

Use este parametro para definir o limite de frequéncia do conversor de frequéncia que inicia
o conversor auxiliar.

1005 FREQUENCIA DE PARADA, CONVERSOR AUXILIAR 27 [2.9.5)

Use este parametro para definir o limite de frequéncia do conversor de frequéncia que para
o conversor auxiliar.

1006 FREQUENCIA DE PARTIDA, CONVERSOR AUXILIAR 37 (2.9.6)

Use este parametro para definir o limite de frequéncia do conversor de frequéncia que inicia
o conversor auxiliar.

1007 FREQUENCIA DE PARADA, CONVERSOR AUXILIAR 37 (2.9.7)

Use este parametro para definir o limite de frequéncia do conversor de frequéncia que para
o conversor auxiliar.

1008 FREQUENCIA DE PARTIDA, CONVERSOR AUXILIAR 47 (2.9.8)

Use este parametro para definir o limite de frequéncia do conversor de frequéncia que inicia
o conversor auxiliar.

1009 FREQUENCIA DE PARADA, CONVERSOR AUXILIAR 47 (2.9.9)

Use este parametro para definir o limite de frequéncia do conversor de frequéncia que para
0 conversor auxiliar.

Consulte os parametros ID1002 e ID1003.

1010 ATRASO DE PARTIDA DE CONVERSORES AUXILIARES 7 (2.9.10)

Use este parametro para definir o tempo de atraso para iniciar o conversor auxiliar.

A frequéncia do conversor controlado pelo conversor de frequéncia deve permanecer acima
da frequéncia de partida do conversor auxiliar pelo tempo definido com esse parametro
antes que o conversor auxiliar seja iniciado. O atraso definido se aplica a todos os
conversores auxiliares. Isso evita partidas desnecessarias causadas por excessos de limite
de partida momentaneos. Consulte Fig. 79 Exemplo de configuracdo de pardmetro; conversor
de velocidade variavel e um conversor auxiliar.
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1011 ATRASO DE PARADA DE CONVERSORES AUXILIARES 7 (2.9.11]

Use este parametro para definir o tempo de atraso para parar o conversor auxiliar.

A frequéncia do conversor controlado pelo conversor de frequéncia deve permanecer abaixo
do limite de parada do conversor auxiliar pelo tempo definido com esse parametro antes que
o conversor seja parado. O atraso definido se aplica a todos os conversores auxiliares. Isso
evita paradas desnecessarias causadas por quedas momentaneas abaixo do limite de
parada.

fsaida fsaida

A A Atraso de partida dos
conversores auxiliares,(par. ID1010)

Freq. de partida do conversor Freq. de partida do conversor

T
i
i +---1-Aumento de
auxiliar 1 par. ID1002 + 1 Hz) auxiliar 1 par. ID1002 + 1 Hz) ! frequéncia
—————————————————————————————— —| — —jdurante o
Frequéncia apos partida do T atraso de
conversor auxiliar 1 € ——p, partida
par. D1003-1 Hz

Freq. de parada do
conversor auxiliar 1
(par. ID1003-1 Hz

Frequéncia ap6s partida, |- —x iminuicdo de ~ “A~ |~ 7' Atraso de parada dos
Freq. de parada do do conversor auxiliar 1 & frequén?;ia durante# i conversores auxiliares 7
conversor auxiliar 1 par. ID1003 + 1 Hz par @ paradaatraso ' (par. 1D1011)

(par. ID1003 - 1 Hz) F . ID101
> >

Fluxo Fluxo

Par.
F.. ID101

Fig. 79: Exemplo de configuracdo de pardmetro; conversor de velocidade variavel e um conversor
auxiliar

1012 PASSO DE REFERENCIA APOS PARTIDA DO CONVERSOR AUXILIAR 17 (2.9.12)

Use este parametro para definir um passo de referéncia que é adicionado ao valor de
referéncia quando o conversor auxiliar é iniciado.

1013 PASSO DE REFERENCIA APOS PARTIDA DO CONVERSOR AUXILIAR 27 (2.9.13)

Use este parametro para definir um passo de referéncia que é adicionado ao valor de
referéncia quando o conversor auxiliar é iniciado.

1014 PASSO DE REFERENCIA APOS PARTIDA DO CONVERSOR AUXILIAR 37 (2.9.14)

Use este parametro para definir um passo de referéncia que é adicionado ao valor de
referéncia quando o conversor auxiliar € iniciado.

1015 PASSO DE REFERENCIA APOS PARTIDA DO CONVERSOR AUXILIAR 47 (2.9.15)

Use este parametro para definir um passo de referéncia que é adicionado ao valor de
referéncia quando o conversor auxiliar ¢ iniciado.

O passo de referéncia sera automaticamente adicionado ao valor de referéncia sempre que o
conversor auxiliar correspondente for iniciado. Com os passos de referéncia, por exemplo, a
perda de pressao na tubulacao causada pelo maior fluxo podera ser compensada.
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Referéncia para controlador PI

Passo de referéncia 3
par. ID1014
Passo de referéncia 2 T
par. ID1013
Passo dqg referéncia 1
par. ID1012
Referéncia 1
(AI)
-
t
partida
Conversor parada |—
aux. 1 partida
Conversor parada|
aux. 2 artida
Conversor parada
aux. 3

Fig. 80: Passos de referéncia apds conversores auxiliares de partida

1016 FREQUENCIA DE SUSPENSAOQ 57 (2.1.15]

Use este parametro para definir o limite abaixo do qual a frequéncia de saida do conversor
deve ficar por um tempo especifico antes de o conversor ir para o estado de suspensao.

0 conversor entrara no modo de suspensao (ou seja, o conversor ird parar) quando a
frequéncia de saida do conversor for menor que o limite de frequéncia definido neste
parametro por um tempo maior que o determinado pelo parametro ID1017. Durante o estado
de parada, o controlador PID operard comutacao do conversor de frequéncia para o estado
de funcionamento quando o sinal do valor real cair abaixo ou exceder (consulte o parametro
ID1019]) o nivel de despertar determinado pelo parédmetro ID1018. Consulte Fig. 87 Funcao de
suspensao do conversor de frequéncia.

1017 ATRASO DE SUSPENSAO 57 (2.1.16)

Use este parametro para definir a duracao minima pela qual a frequéncia de saida do
conversor deve ficar abaixo do limite definido antes de o conversor ir para o estado de
suspensao.

Consulte Fig. 81 Funcao de suspensao do conversor de frequéncia.

1018 NIVEL DE DESPERTAR 57 (2.1.17)

Use este parametro para definir o nivel no qual o conversos desperta do estado de
suspensao.
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O nivel de despertar define o nivel abaixo do qual o valor real deve cair ou ser excedido antes
que o estado de funcionamento do conversor de frequéncia seja restaurado.

Valor real

A

Nivel de
despertar
(par. ID1018

t <par. ID1017 t= par. ID1017

Nivel de_
suspensao

(par. ID1016)~_

'
'
'
'
'
'
'
'
'
'
(
'
'
'
'
'
'
'
'
'
'
'
'
d
'
'
'
'
'
'
'
'
'

.
1
'
'
'
'
'
'
'
'

Status de partida/ .
parada do conversor-€m funcionamento
de velocidade var. parado

Fig. 81: Funcdo de suspensao do conversor de frequéncia

1019 FUNCAO DE DESPERTAR 57 (2.1.18)

Use este parametro para selecionar a operacao do parametro de nivel de despertar.

Este parametro define se a restauracao do estado de funcionamento ocorrera quando o sinal
do valor real cair abaixo ou exceder o nivel de despertar (pardmetro ID1018]. Consulte o
capitulo 70718 Nivel de despertar 57 (2.1.17]) e Tabela 192.

O aplicativo 5 possui selecoes de 0 a 1 e o aplicativo 7 possui selecoes de 0 a 3 disponiveis.
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Tabela 192: Funcoes de despertar selecionaveis

NUmero
LE] Funcao
selecao

O despertar ocorre
quando o valor real

cai abaixo do limite.

Limite

O limite definido com o
parametro ID1018 esta
em percentual do valor
real maximo

Descricao

Sinal de
valor
real

A
—— 100%

Par. ID1018=30%
— -t
Iniciar

Parado

O despertar ocorre
quando o valor real
excede o limite.

O limite definido com o
parametro ID1018 esta
em percentual do valor
real maximo

Sinal de
valor
real

A
—— 100%

Par. ID1018=60%
— -t
Iniciar

Parado
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Tabela 192: Funcoes de despertar selecionaveis

Ndmero
LE] Descricao
selecao
O despertar ocorre |0 limite definido com o Sinal de
quando o valor real |parédmetroID1018 esta valor
cai abaixo do limite. [em percentual do valor real
atual do sinal de referén- A
cia
—— 100%
) referéncia=50%
B Par. ID1018=limite de 60%
=60%*referéncia=30%
— -t
Iniciar
Parado
O despertar ocorre |O limite definido com o :
quando o valor real |parédmetroID1018 esta \S/Ial?c?'l, de
excede o limite em percentual do valor real
atual do sinal de referén- A
cia
| 100%
Par, ID1018=140% _
limite=140%*referéncia=70%
3 _ | referéncia=50%

-t

Iniciar

Parado

1020 BYPASS DO CONTROLADOR PID 7 (2.9.16)

Use este parametro para definir se o controlador PID é ignorado.

Em sequida, a frequéncia do conversor controlado e os pontos de partida dos conversores
auxiliares sao definidos de acordo com o sinal do valor real.
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fsaida

A

max i

(par. ID102) Fre : Freq. de partida do conversor auxiliar 2
q. de partida do

conversor auxiliar 1 (Par. ID1004)

(par. ID1002) \

Freq. de parada do conversor

Freq. de parada do conversor 2auxiliar 2 (par. ID1005)
auxiliar 1 (par. ID1003)

f
(par. ID101)

Valor real
-

Minimo do Maximo do
valor real valor real
Controle de Iniciar

partida/parad
a do conver- Parado|

sor de freq.
Conversor Parado Iniciar
aux. 1

Conversor Parado
aux. 2

Iniciar

Fig. 82: Exemplo do conversor de velocidade variavel e dois conversores auxiliares com
controlador PID ignorado

1021 SELECAO DE ENTRADA ANALOGICA PARA MEDICAO DE PRESSAO DE ENTRADA 7 (2.9.17)

Use este parametro para selecionar o sinal da entrada analdgica para o qual vocé deseja
definir a medicao de pressao de entrada.

1022 LIMITE SUPERIOR DE PRESSAO DE ENTRADA 7 (2.9.18)

Use este parametro para definir o limite superior da entrada analdgica selecionada para a
medicao de pressao de entrada.

1023 LIMITE INFERIOR DE PRESSAO DE ENTRADA 7 (2.9.19]

Use este parametro para definir o limite inferior da entrada analdgica selecionada para a
medicao de pressao de entrada.

1024 VALOR DE QUEDA DE PRESSAO DE SAIDA 7 (2.9.20]

Use este parametro para definir a diminuicao da pressao de saida quando a pressao de
entrada cair para um valor abaixo do limite inferior de pressao de entrada.

Em estacdes de aumento de pressao, talvez haja a necessidade de diminuir a pressao de
saida se a pressao de entrada cair abaixo de um determinado limite. A medicao de pressao
de entrada necessaria esta conectada a entrada analdgica selecionada com o parametro
ID1021.
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NX *)

[

Fig. 83: Medicao de pressdo de entrada e saida

*)
» Medicao de pressao de entrada selecionada com o parametro ID1021
« Entrada do valor real do controlador PI, parametro ID333

Com os parametros ID1022 e ID1023, os limites para a area de pressao de entrada, onde a
pressao de saida é diminuida, podem ser selecionados. Os valores estao em percentual do
valor maximo de medicao de pressao de entrada. Com o parametro ID1024, o valor para a
diminuicao de pressao de saida nessa area pode ser definido. O valor estd em percentual do
valor de referéncia maximo.

pressdo de saida

I
Par. ID1024 T |
Valor de queda + |
de pressdo de 1 |
saida :

pressdo de entrada

Par. ID1026 Limite |
superior de T
pressao de entradat

Par. ID1032 Limite-}
inferior de pressdo_|
de entrada

Fig. 84: Comportamento da pressao de saida dependendo das configuracoes de parametros e
pressao de entrada

1025 ATRASO DE QUEDA DE FREQUENCIA APOS CONVERSOR AUXILIAR DE PARTIDA 7 (2.9.21]

Use este parametro para definir o tempo de atraso apoés o qual a frequéncia é reduzida
depois da partida do conversor auxiliar.
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1026 ATRASO DE AUMENTO DE FREQUENCIA APOS CONVERSOR AUXILIAR DE PARADA 7
(2.9.22)

Use este parametro para definir o tempo de atraso apds o qual a frequéncia é aumentada
depois da parada do conversor auxiliar.

Se a velocidade do conversor auxiliar aumentar lentamente (por exemplo, em controle de
partida suave), um atraso entre o inicio do conversor auxiliar e a queda de frequéncia do
conversor de velocidade varidvel tornara o controle mais suave. Esse atraso pode ser
ajustado com o parametro ID1025.

Da mesma forma, se a velocidade dos conversores auxiliares diminuir lentamente, um
atraso entre a parada do conversor auxiliar e o aumento de frequéncia do conversor de
velocidade variavel podera ser programado com o parametro ID1026.

Se os valores dos parametros ID1025 e ID1026 for definido para o maximo (300,0 s),
nenhuma queda ou aumento de frequéncia sera implementado.

fsaida

A
Freq. de partida do conversor auxiliar + 1 Hz !\

Freq. de parada do
conversor auxiliar - 1 Hz

t

. | .
Atraso de partida do 1 Atraso de queda de !
conversor auxiliar ! i frequéncia (par. ID1025) Atr?so de aumento
(par. ID1010) | : e frequéncia
\ Atraso de parada i (par. ID1026)
P ‘do conversor aUX\IEI’L :
(par. ID1011)

Controle do
conversor auxiliar

Velocidade do
conversor auxiliar

Fig. 85: Atrasos de queda e aumento de frequéncia

1027 TROCA AUTOMATICA 7 (2.9.24)

Use este parametro para ativar ou desativar a rotacao da sequéncia de partida e a prioridade
dos motores.
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Tabela 193: Selecdes para o parametro ID1027

Numero da - i
- Nome da selecao Descricao
selecao : ’
0 Troca automatica ndo usada
1 Troca automatica usada

1028 SELECAO DE TROCA AUTOMATICA/TRAVAS AUTOMATICAS 7 (2.9.25)

Use este parametro para definir se a troca automatica sera aplicada aos conversores
auxiliares ou a todos os conversores.

Tabela 194: Selecdes para o parametro ID1028

Numero da
selecao

Nome da selecao Descricao

Automatica (troca automatica/ |0 conversor controlado pelo conversor de frequéncia perma-
travas) aplicada somente a nece igual. Somente o contator da rede elétrica é necessario
conversores auxiliares para cada conversor. Consulte Fig. 86 Troca automatica apli-
cada somente a conversores auxiliares.

Todos os conversores incluidos |0 conversor controlado pelo conversor de frequéncia esta

na sequéncia de troca automa- |incluido na automatica e dois contatos sdo necessarios para
1 tica/travamento cada conversor de forma a conecta-lo a rede elétrica ou con-
versor de frequéncia. Consulte Fig. 87 Troca automatica com
todos os conversores.

N \-

B B

—

Fig. 86: Troca automatica aplicada somente a conversores auxiliares
1. Motor auxiliar 1 2. Motor auxiliar 2
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T AT

M1 -

Fig. 87: Troca automatica com todos os conversores
1. Conexao auxiliar

1029 INTERVALO DE TROCA AUTOMATICA 7 (2.9.26)

Use este parametro para ajustar os intervalos de troca automatica.

Quando este tempo acabar, a troca automatica ocorrera se a capacidade estiver abaixo do
nivel definido com os parédmetros ID1031 (limite de frequéncia de troca automatica) e ID1030
(nimero maximo de conversores auxiliares). Se a capacidade exceder o valor de ID1031, a
troca automatica nao ocorrera antes que a capacidade caia abaixo desse limite.

A contagem de tempo serd ativada somente se a solicitacdo de Partida/Parada estiver ativa.
A contagem de tempo sera redefinida apos a troca automatica.

Consulte o Capitulo 7037 Limite de frequéncia de troca automatica 7 (2.9.28).

1030 NUMERO MAXIMO DE CONVERSORES AUXILIARES 7 (2.9.27)

Use este parametro para definir a quantidade de conversores auxiliares usados.

1031 LIMITE DE FREQUENCIA DE TROCA AUTOMATICA 7 (2.9.28]

Use este parametro para definir o limite de frequéncia de troca automatica.

Esses parametros definem o nivel abaixo do qual a capacidade usada deve permanecer para
que a troca automatica ocorra.

Esse nivel é definido da seguinte forma:
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« Se o numero de conversores auxiliares em funcionamento for menor que o valor do
parametro ID1030, a funcao de troca automatica sera executada.

« Seonumero de conversores auxiliares em funcionamento for igual ao valor do
parametro ID1030 e a frequéncia do conversor controlado estiver abaixo do valor do
parametro ID1031, a troca automatica sera executada.

« Seovalordo parametro ID1031 for 0,0 Hz, a troca automatica sera executada somente
na posicado de descanso (Parada e Suspensao), independente do valor do pardmetro

[D1030.
fsaida
Momento de troca automatica
Par. ID1030 = 1
NUumero max. de
conversores auxiliares
Par. ID1031

Nivel de troca
automatica,
frequéncia

Par. ID1029 : ! Par. ID1029
Intervalo de troca ' " Intervalo de troca
automatica automatica

Controle do con-

versor auxiliar 1

Controle do con- |
versor auxiliar

Fig. 88: Intervalo e limites de troca automatica

1032 SELECAO DE TRAVA 7 (2.9.23)
Use este parametro para ativar ou desativar as travas.

Os sinais de feedback de travamento vém das chaves que conectam os motores ao controle
automatico (conversor de frequéncial, diretamente a rede elétrica ou os desativa. As funcées
de feedback de travamento sdo conectadas as entradas digitais do conversor de frequéncia.
Programe os parametros ID426 a ID430 para conectar as funcoes de feedback as entradas
digitais. Cada conversor deve ser conectado a sua propria entrada de travamento. O controle
de bombas e ventiladores controla apenas os motores com entradas de travamento ativas.
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Tabela 195: Selecées para o pardmetro ID1032

Nimero da < I
< Nome da selecao Descricao
selecao : ’
0 Feedback de travamento nao O conversor de frequéncia ndo recebe feedback de trava-
usado mento dos conversores

Atualizacdo da ordem de troca | O conversor de frequéncia recebe feedback de travamento
automatica na Parada dos conversores. Caso um dos conversores seja, por algum
motivo, desconectado do sistema e, eventualmente, reconec-
tado, ele sera colocado em ultimo lugar na linha de troca
automatica sem interromper o sistema. No entanto, se a
ordem de troca automética se tornar, por exemplo, [P1 -> P3
1 -> P4 -> P2], ela seré atualizada na préxima Parada [troca
automatica, suspensao, parada, etc.)

EXEMPLO:

[P1-> P3 -> P4] -> [P2 TRAVADO] -> [P1 -> P3 -> P4 -> P2] ->
[SUSPENSAOQ] -> [P1 -> P2 -> P3 -> P4]

Atualizacdo imediata da ordem | O conversor de frequéncia recebe feedback de travamento
dos conversores. Na reconexdo de um conversor a linha de
troca automatica, a automatica interrompera todos os moto-
res imediatamente e reiniciard com uma nova configuracao.

EXEMPLO:

[P1-> P2 -> P4] -> [P3 TRAVADO] -> [PARADQ] -> [P1 -> P2 -
-> P3 -> P4]

1033 EXIBICAO ESPECIAL DO VALOR REAL MINIMO 57 (2.2.46, 2.9.29)

Use este parametro para definir o valor minimo da exibicao especial.
1034 EXIBICAO ESPECIAL DO VALOR REAL MAXIMO 57 [2.2.47, 2.9.30)

Use este parametro para definir o valor maximo da exibicao especial.
1035 DECIMAIS DE EXIBICAO ESPECIAL DO VALOR REAL 57 (2.2.48, 2.9.31)
Use este parametro para definir as casas decimais da exibicao especial.
1036 UNIDADE DE EXIBICAO ESPECIAL DO VALOR REAL 57 (2.2.49, 2.9.32)

Use este parametro para selecionar a unidade da exibicao especial.

Os parametros de exibicao especial de valor real sao usados para converter e exibir o sinal
de valor real de uma forma mais informativa para o usuario.
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Os parametros de exibicao especial de valor real estao disponiveis no Aplicativo de controle
de PID e Aplicativo de controle de bombas e ventiladores.

EXEMPLO:

0 sinal de valor real enviado de um sensor (em mA) informa a vocé a quantidade de agua
descartada bombeada de um tanque por segundo. A Faixa de sinal é 0(4]-20 mA. Em vez de
receber o nivel do sinal de valor real (em mA] na exibicao, vocé desejara receber a
quantidade de 4gua bombeada em m3/s. Em seguida, vocé definira um valor para o
parametro ID1033 para correspondéncia ao nivel de sinal minimo (0/4 mA] e outro valor para
o parametro ID1034 para correspondéncia ao nivel de sinal maximo (20 mA). O nimero de
decimais necessarios pode ser definido com o pardmetro ID1035 e a unidade (m3/s) com o
parametro ID1036. O nivel do sinal de valor real é, em seguida, dimensionado entre os
valores min. e max definidos e exibido na unidade selecionada.

As seguintes unidades podem ser selecionadas (parédmetro ID1036):
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Tabela 196: Valores selecionaveis para exibicao especial de valor real

Valor Unidade No teclado

0 Nao usado

1 % %
2 °C °C
3 M M
4 bar bar
5 mbar mbar
6 Pa Pa
7 kPa kPa
8 PSI PSI
9 m/s m/s
10 /s /s
1 /min /m
12 U/h l/h
13 m3/s m3/s
14 m3/min m3/m
15 m3/h m3/h
16 °F °F
17 pés pés
18 gal/s GPS
19 gal/min GPM
20 gal/h GPH
21 ft3/s CFS
22 ft3/min CFM
23 ft3/h CFH
24 A A
25 v v
26 L L
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Tabela 196: Valores selecionaveis para exibicao especial de valor real

Valor Unidade No teclado
27 kW kW
28 Hp Hp
29 * Pol. Pol.

* = Valido somente para o Aplicativo 5 (Aplicativo de controle de PID].

INDICACAO!
O nimero maximo de caracteres que podem ser mostrados no teclado é 4. Isso

significa que, em alguns casos, a exibicdo da unidade no teclado nao esta em
conformidade com os padrades.

LR =
Peced EED

Specl Displ Min
0.00 >

®®

A. Valor real min. (max.) B. Numero de decimais

Fig. 89: Exemplo de exibicao

1080 CORRENTE DO FREIO DE CC NA PARADA 6 (2.4.14)

Use este parametro para definir a corrente que alimenta o motor no estado de parada
quando a frenagem CC esta ativa.

No Aplicativo de controle multifinalidade, este parametro define a corrente injetada no motor
em estado de parada quando o parametro ID416 esta ativo. Em todos os outros aplicativos,
este valor é fixado em um décimo da corrente do freio de CC.

O parametro esta disponivel apenas para conversores NXP.

1081 SELECAO DE REFERENCIA DO SEGUIDOR 6 (2.11.3]

Use este parametro para selecionar a referéncia de velocidade para o conversor seguidor.
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Tabela 197: Selecdes para o parametro ID1081

Nt::::;g:a Funcao Descricao
0 Entrada analdgica 1 (Al1) Consulte ID377
1 Entrada analdgica 2 (Al2) Consulte ID388
2 AlT+Al2
3 Al1-Al2
4 Al2-Al1
5 AlT*AI2
6 Joystick Al1
7 Joystick Al2
8 Referéncia de teclado (R3.2)

9 Referéncia de fieldbus

Referéncia de potenciometro;
controlado com 1D418 (VERDA-

10 DEIRO=aumento) e ID417 (VER-
DADEIRO=reducao)

" Al1 ou Al2, o que for menor

12 Al1 ou Al2, o que for maior

Frequéncia maxima 1D102
13 (recomendada somente em
controle de torque)

14 Selecdo de Al1/AlI2 Consulte ID422

15 Codificador 1 (entrada Al C.1)

Codificador 2 (com sincroniza-
16 cao de velocidade OPTA7,
somente NXP, entrada Al C.3)

17 Referéncia mestre

Saida de rampa mestre

18 (padrao)

1082 RESPOSTA A FALHAS DE COMUNICACAO DE SYSTEMBUS 6 (2.7.30]

Use este parametro para selecionar a resposta do conversor para "Comunicacao de
SystemBus".
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Tabela 198: Selecées para o pardmetro ID1082

Numero da - i
- Nome da selecao Descricao
selecao : ’
0 Sem resposta
1 Aviso

Falha, modo de parada apds

2 falha de acordo com ID506
Falha, modo de parada apds
3 falha sempre por desacelera-

cao

1083 SELECAO DE REFERENCIA DE TORQUE DO SEGUIDOR 6 (2.11.4)

Use este parametro para selecionar a referéncia de torque para o conversor seguidor.

1084 OPCOES DE CONTROLE 6 (2.4.19)
Use este parametro para selecionar a opcao de controle.

O parametro esta disponivel apenas para conversores NXP.
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Tabela 199: Selecoes para o pardmetro ID1084

Numero da
selecao

Nome da selecao Descricao

b0 Desativa falha do codificador

Atualiza gerador de rampa
b1 quando MotorControlMode
muda de TC (4) para SC (3)

Aceleracao; usa rampa de ace-
b2 leracdo (para controle de tor-
que de Loop fechado)

Frenagem; usa rampa de desa-
b3 celeracdo (para controle de
torque de Loop fechado)

SeguirReal; segue o valor de
velocidade real em PosJanela/

ba LarguraNeg (para controle de
torque de loop fechado)
TC ForceRampStop; abaixo da
b5 solicitacao de parada, o limite
de velocidade forca o motor a
parar
bé Reserved
Desativa reducdo de frequéncia
b7 =
de comutacao
Desativa o parametro "Trava do
b8 parametro de estado de funcio-
namento”
b9 Reserved
b10 Inverter saida digital retardada

1

Inverter saida digital retardada

b11 ?

1085 LIMITE DE CORRENTE DE ATIVACAO/DESATIVACAO DO FREIO 6 (2.3.4.16)

Use este parametro para definir o limite de corrente do freio.

O freio mecanico serd fechado imediatamente se a corrente do motor estiver abaixo deste
valor.

Este pardmetro esta disponivel apenas para conversores NXP.
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1087 ESCALA DO LIMITE DE TORQUE DE GERACAO 6 (2.2.6.6)

Use este parametro para selecionar o sinal da entrada analdgica que ajusta o torque maximo
de geracao do motor.

Tabela 200: Selecdes para o pardmetro ID1087

Ni::g;g:a Nome da selecao Descricao
0 Parametros
1 Al1
2 Al2
3 Al3
4 Al4
5 Escala de limite de FB

Este sinal ajustara o torque de geracao do motor maximo entre 0 e o limite max. definido
com o parametro ID1288. Nivel de entrada analdgica zero significa limite de torque de
gerador zero. Este parametro esta disponivel apenas para conversores NXP.

1088 ESCALA DO LIMITE DE POTENCIA DE GERACAO 6 (2.2.6.8]

Use este parametro para selecionar o sinal da entrada analégica que ajusta a poténcia
maxima de geracao do motor.

Tabela 201: Selecoes para o parametro ID1088

Numero da

selecdo Nome da selecao Descricao
0 Parémetros
1 Al1
2 Al2
3 Al3
4 Al4
5 Escala de limite de FB

Este sinal ajustara a poténcia de geracao de motor maxima entre 0 e o limite max. definido
com o parametro ID1290. Este parametro esta disponivel somente no modo de controle de
Loop fechado. Nivel de entrada analdgica zero significa limite de poténcia do gerador.

1089 FUNCAO DE PARADA DO SEGUIDOR 6 (2.11.2]

Use este parametro para definir como ¢ realizada a parada do conversor seguidor.
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Define como o conversor seguidor para (quando a referéncia de seguidor selecionada nao é
rampa do mestre, pardmetro ID1081, selecao 18).

Tabela 202: Selecées para o parametro ID1089

Nimero da = -
Nome da selecao Descricao

selecao

Desaceleracao, o seguidor per-
manecera em controle mesmo
se o0 mestre tiver parado na
falha

Desaceleracao, o sequidor per-
manecera em controle mesmo
se o mestre tiver parado na
falha

Como mestre; o seguidor se
comporta como mestre

1090 RESETAR CONTADOR DO CODIFICADOR 6 (2.2.7.29)

Use este parametro para selecionar o sinal da entrada digital que realiza reset dos valores
de monitoramento Angulo do eixo e Loops do eixo para zero.

Consulte Tabela 44 Valores de monitoramento, conversores NXS.

O parametro esta disponivel apenas para conversores NXP.

1092 MODO DE SEGUIDOR DE MESTRE 26 (2.2.7.31)

Use este parametro para selecionar o sinal da entrada digital que ativard o segundo modo
Seguidor de mestre.

Selecione a entrada digital para ativar o segundo modo de Seguidor de mestre selecionado
pelo parametro ID1093. O parametro esta disponivel apenas para conversores NXP.

1093 SELECAO DO MODO DE SEGUIDOR DE MESTRE 2 6 (2.11.7)

Use este parametro para selecionar a funcao Seguidor de mestre.

Selecione 0 modo de Seguidor de mestre 2 usado quando a DI é ativada. Quando o Seguidor é
selecionado, o comando Solicitacao de funcionamento é monitorado do Mestre e todas as
outras referéncias sao selecionaveis pelos parametros.
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Tabela 203: Selecdes para o parametro ID1093

Numero da - i
- Nome da selecao Descricao
selecao : ’
0 Conversor Unico
1 Mestre
2 Follower

1209 CONFIRMACAO DE OPCAO DE ENTRADA 6 (2.2.7.32)

Use este parametro para selecionar o sinal da entrada digital que reconhece o status da
chave de entrada.

A opcao de entrada € normalmente uma unidade de fusao de opcdes ou contator principal
com a qual a poténcia é alimentada para o conversor. Se a confirmacao de opcao de entrada
estiver ausente, o conversor sera desarmado na falha de abertura da opc3o de entrada (F64).
O parametro esta disponivel apenas para conversores NXP.

1210 CONFIRMACAO DE FREIO EXTERNO 6 (2.2.7.24)

Use este parametro para selecionar o sinal da entrada digital que reconhece o status do
freio externo.

Conecte este sinal de entrada digital a um contato auxiliar do freio mecanico. Se o comando
de abertura do freio for dado, mas o contato do sinal de realimentacao do freio nao fechar
em um tempo determinado, uma falha de freio mecanico sera exibida (cddigo de falha 58). O
parametro esta disponivel apenas para conversores NXP.

1213 PARADA DE EMERGENCIA 6 (2.2.7.30)

Use este parametro para selecionar o sinal da entrada digital que ativara a funcao de parada
de emergéncia.

Indicacao para o conversor de que a maquina foi parada pelo circuito de parada de
emergéncia externo. Selecione a entrada digital para ativar a entrada de parada de
emergéncia para o conversor. Quando a entrada digital for baixa, o conversor parara de
acordo com a definicdo do parametro do modo de parada de emergéncia ID1276 e indicara o
codigo de aviso A63.

O parametro esta disponivel apenas para conversores NXP.

1217 BIT DE ID LIVRE DO1 6 (P2.3.1.6]

Use este parametro para selecionar o sinal que controla a saida digital.

O parametro deve ser definido no formato xxxx.yy onde xxxx € o numero de ID de um sinal e
yy € o numero do bit. Por exemplo, o valor para o controle de DO é 43,06. 43 é o NUumero de
ID da Palavra de status. Portanto, a saida digital estard ATIVADA quando o nimero de bit 06
da Palavra de status (ID no. 43), isto &, Ativar funcionamento, estiver ativo.
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1218 PULSO DE CC PRONTO 6 (2.3.3.29)

Use este parametro para selecionar o sinal da entrada digital que ativara a carga do
conversor do inversor através de uma chave de entrada.

Carregar CC. Usado para carregar o conversor do inversor através de uma chave de entrada.
Quando a tensao do link de CC estiver acima do nivel de carregamento, um trem de pulsos
de 2 segundos sera gerado para fechar a chave de entrada. O trem de pulso estara
DESATIVADO quando a confirmacao da chave de entrada se elevar. O parametro esta
disponivel apenas para conversores NXP.

1239 REFERENCIA DE AVANCO INCREMENTAL 1 6 (2.4.15)

Use este parametro para definir as referéncias de frequéncia para a funcao de avanco
incremental.

1240 REFERENCIA DE AVANCO INCREMENTAL 2 6 (2.4.16)

Use este parametro para definir as referéncias de frequéncia para a funcao de avanco
incremental.

O parametro esta disponivel apenas para conversores NXP.

1241 COMPARTILHAMENTO DE VELOCIDADE 6 (2.11.5)

Use este parametro para definir uma escala adicional para a referéncia de frequéncia.
Define o percentual para referéncia de velocidade final da referéncia de velocidade recebida.
1244 TEMPO DE FILTRAGEM DE REFERENCIA DE TORQUE 6 (2.10.10)

Use este parametro para definir o tempo de filtragem da referéncia de torque.

1248 COMPARTILHAMENTO DE CARGA 6 (2.11.6)

Use este parametro para definir uma escala adicional para a referéncia de torque.
Define o percentual para a referéncia de torque final da referéncia de torque recebida.
1250 REFERENCIA DE FLUXO 6 (2.6.23.32)

Use este parametro para definir a escala para a corrente de magnetizacdo do motor.

1252 PASSO DE VELOCIDADE 6 (2.6.15.1, 2.6.25.25]

Use este parametro para ajustar o controlador de velocidade quando NCDrive é usado.

Consulte as Ferramentas de NCDrive mais proximas: resposta do passo. Com essa
ferramenta, vocé podera fornecer um valor de passo para referéncia de velocidade apds
controle de rampa.

1253 PASSO DE TORQUE 6 (2.6.25.26)

Use este parametro para ajustar o controlador de torque quando NCDrive é usado.
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Consulte as Ferramentas de NCDrive mais proximas: resposta do passo. Com essa
ferramenta, vocé pode fornecer passo a referéncia de torque.

1257 RAMPA DE AVANCO INCREMENTAL 6 (2.4.17)

Use este parametro para definir o tempo de rampa com avanco incremental ativo.
0 parametro esta disponivel apenas para conversores NXP.

1276 MODO DE PARADA DE EMERGENCIA 6 (2.4.18)

Use este parametro para selecionar como o conversor para quando o comando de parada de
emergéncia é enviado a partir do DI ou Fieldbus.

Define a acdo apds a entrada de emergéncia de E/S ser reduzida. O parametro esta
disponivel apenas para conversores NXP.

Tabela 204: Selecoes para o pardmetro ID1276

Numertj da Nome da selecao Descricao
selecao g ’
0 Parada de desaceleracao
1 Parada de rampa

1278 LIMITE DE VELOCIDADE DE TORQUE, LOOP FECHADO 6 (2.10.6]

Use este parametro para selecionar o modo de limite de frequéncia de saida para o controle
de torque.
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Tabela 205: Selecoes para o parametro ID1278

Numero da

= Nome da selecao Descricao
selecao : ’

Controle de velocidade de loop

0
fechado

1 Limite de frequéncia positiva e
negativa
Saida do gerador de rampa

2
(-/+)

3 Limite de frequéncia negativa -
Saida do gerador de rampa
Saida do gerador de rampa -

4 o . v
Limite de frequéncia positivo

5 Saida do gerador de rampa
com janela

6 0 - Saida do gerador de rampa
Saida do gerador de rampa

7 com janela e limites de ativa-
cao/desativacao

Para a selecao deste parametro em conversores NXS, consulte ID644.

1285 LIMITE DE FREQUENCIA POSITIVA 6 (2.6.20]

Use este parametro para definir o limite final de referéncia de frequéncia para a direcao
positiva.

Limite de frequéncia maximo para o conversor. O parametro esta disponivel apenas para
conversores NXP.

1286 LIMITE DE FREQUENCIA NEGATIVO 6 (2.6.19)

Use este parametro para definir o limite final de referéncia de frequéncia para a direcao
negativa.

Limite de frequéncia minimo para o conversor. O parametro esta disponivel apenas para
conversores NXP.

1287 LIMITE DE TORQUE DO MOTOR 6 (2.6.22)
Use este parametro para definir o limite maximo de torque do lado do motor.

O parametro esta disponivel apenas para conversores NXP.

1288 LIMITE DE TORQUE DO GERADOR 6 (2.6.21]

Use este parametro para definir o limite maximo de torque do lado gerador.
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O parametro esta disponivel apenas para conversores NXP.

1289 LIMITE DE POTENCIA DO MOTOR 6 (2.6.23.20)

Use este parametro para definir o limite maximo de poténcia do lado do motor.

Somente para modo de controle de loop fechado.

1290 LIMITE DE POTENCIA DO GERADOR 6 (2.6.23.19]

Use este parametro para definir o limite maximo de poténcia do lado gerador.

Somente para modo de controle de loop fechado.

1316 RESPOSTA DE FALHA DE FREIO 6 (2.7.28)

Use este parametro para definir o tipo de resposta a uma falha de freio.

Tabela 206: Selecées para o parametro ID1316

Numero da - i
- Nome da selecao Descricao
selecao : ’
0 Sem resposta
1 Aviso

Falha, modo de parada apds

2 falha de acordo com ID506
Falha, modo de parada apods
3 falha sempre por desacelera-

cao

1317 ATRASOS DE FALHA DE FREIO 6 (2.7.29)

Use este parametro para definir o atraso apds o qual a falha de freio sera ativada quando
houver um atraso mecanico no freio.

Consulte o parametro ID1210.
1324 SELECAO DE MESTRE/SEGUIDOR 6 (2.11.1)

Use este pardmetro para selecionar o modo Mestre/seguidor.

Quando o valor Seguidor é selecionado, o comando Solicitacao de funcionamento é
monitorado do Mestre. Todas as outras referéncias sao selecionaveis pelos parametros.
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Tabela 207: Selecdes para o pardmetro ID1324

Numero da

selecdo Nome da selecao Descricao
0 Conversor Unico
1 Master
2 Follower

1352 ATRASO DE FALHA DE SYSTEMBUS 6 (2.7.31)

Use este parametro para definir o tempo maximo de auséncia de pulsacao antes de ocorrer
uma falha de SystemBus.

1355 A 1369 FLUXO 10-150% 6 (2.6.25.1 - 2.6.25.15]

Use este parametro para definir o nivel do fluxo como uma porcentagem da tensao do fluxo
nominal.

Tensao do motor correspondente a 10%-150% do fluxo como um percentual da tensao do
fluxo nominal.

1385 BIT DE ID LIVRE D02 é (P2.3.2.6]

Use este parametro para selecionar o sinal que controla a saida digital.

O parametro deve ser definido no formato xxxx.yy onde xxxx é o nimero de ID de um sinal e
yy € o numero do bit. Por exemplo, o valor para o controle de DO é 43,06. 43 é o Numero de
ID da Palavra de status. Portanto, a saida digital estara ATIVADA quando o niumero de bit 06
da Palavra de status (ID no. 43), isto é, Ativar funcionamento, estiver ativo.

1401 FLUXO DO ESTADO DE PARADA 6 [2.6.23.24)

Use este parametro para definir o fluxo mantido no motor apds a parada do conversor de
frequéncia.

O fluxo é mantido pelo tempo definido pelo parametro ID1402. Este parametro pode ser
usado somente em modo de controle de motor de loop fechado.

1402 ATRASO DE DESATIVACAO DO FLUXO 6 (2.6.23.23]

Use este parametro para definir o periodo pelo qual o fluxo de estado de parada é mantido
no motor apos a parada do conversor de frequéncia.

O fluxo definido pelo parametro ID1401 é mantido no motor pelo tempo definido apds o
conversor ser parado. Essa funcao é usada para encurtar o tempo antes que o torque total
do motor esteja disponivel.
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Tabela 208: Selecdes para o parametro ID1402

Numero da
selecao

Nome da selecao Descricao

Nenhum fluxo apés o motor ser

0 parado.

O atraso de desativacao do

>0 fluxo em segundos.

O fluxo é mantido no motor
apods parada até que a proxima
solicitacao de funcionamento
seja fornecida ao conversor.

<0

1412 GANHO DO ESTABILIZADOR DE TORQUE 6 [2.6.26.1)

Use este parametro para definir o ganho do estabilizador de torque em uma operacao de
controle de ciclo aberto.

Ganho adicional para o estabilizador de torque em frequéncia zero.

1413 AMORTECIMENTO DO ESTABILIZADOR DE TORQUE 6 (2.6.26.2]

Use este parametro para definir a constante de tempo de amortecimento do estabilizador de
torque.

Quanto maior o valor do parametro, menor sera a constante de tempo.

Se um motor de PMS for usado no modo de controle de Loop aberto, é recomendavel usar o
valor 980 neste parametro em vez de 1000.

1414GANHO DO ESTABILIZADOR DE TORQUE NO PONTO DE ENFRAQUECIMENTO DO CAMPO é
(2.6.26.3]

Use este parametro para definir o ganho do estabilizador de torque no ponto de
enfraguecimento do campo em uma operacao de controle de ciclo aberto.

1424 ATRASO DE REINICIO 6 (2.6.17)

Use este parametro para definir o atraso durante o qual o conversor ndo podera ser
reiniciado ap6s parada de desaceleracao (partida dindmica ndo esta em uso).

O tempo pode ser configurado como 60.000 segundos. O modo de controle de Loop fechado
usa um atraso diferente.

INDICACAO!
Esta funcao nao estara disponivel quando partida dinamica estiver selecionada
para funcao de partida (ID505).

O parametro esta disponivel apenas para conversores NXP.
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1516 TIPO DE MODULADOR 6 (2.4.20)

Use este parametro para selecionar o tipo de modulador.

Algumas operacoes exigem o uso de um modulador de software.

Numero da sele- Nome da selecao Descricao

cao

Uma terceira injecdo harmonica classica O espectro é
ligeiramente melhor quando comparado ao modulador do
Software 1.

0 Modulador ASIC INDICACAO!

Um modulador ASIC nao pode ser usado ao utilizar Dri-
veSynch ou motor PMS com um codificador de tipo
incremental.

Modulador de vetor simétrico com vetores zero simétri-
cos. A distorcdo de corrente sera menor que com o
modulador de software 2 se impulsionamento for usado.

1 Modulador de software 1 INDICACAO!

Recomendado para DriveSynch (definido por padrao
quando DS estiver ativado) e necessario ao usar motor
PMS com um codificador incremental.

1536 FALHA DO SEGUIDOR 6 [2.11.8)

Use este parametro para selecionar a resposta do conversor mestre para uma falha em
qualquer um dos conversores seguidores.

Para fins de diagnostico, quando um dos conversores acionar uma falha, o conversor mestre
enviard um comando para acionar o Coletor de dados em todos os conversores.

Tabela 209: Selecées para o pardmetro ID1536

Numero da - I
- Nome da selecao Descricao
selecao : ’
0 Sem resposta
1 Aviso

Falha, modo de parada apods
2 falha de acordo com funcao de
Parada

1550 GANHO DO ESTABILIZADOR DO CIRCULO DE FLUXO 6 (2.6.26.5]

Use este parametro para definir o ganho do estabilizador do circulo de fluxo.

Ganho para o estabilizador do circulo de fluxo (0-32766)
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1551 TC DO ESTABILIZADOR DE FLUXO 6 (2.6.26.6)

Use este parametro para definir o coeficiente do filtro do estabilizador de corrente de
identificacao.

1552 TC DO ESTABILIZADOR DE TENSAO 6 (2.6.26.11]

Use este parametro para definir a taxa de amortecimento do estabilizador de tensao.

Razao de amortecimento do estabilizador de tensao, (0-1000).

1553 LIMITE DO ESTABILIZADOR DE TENSAO 6 (2.6.26.11)
Use este parametro para definir os limites para a saida do estabilizador de tensao.

Este paré@metro define os limites para a saida do estabilizador de tensao, isto é, os valores
max. e min. para df de termo de correcao em EscalaFreg.

1566 CORRENTE DE PULSO DE POLARIDADE 6 [P2.6.24.5]

Use este parametro para definir o nivel de corrente para a verificacao de direcao de
polaridade do eixo magnético durante a identificacao do angulo de partida.

O valor O significa que o nivel de corrente interna é usado, o que geralmente é ligeiramente
mais alto do que a corrente de identificacao normal definida por P2.6.24.4. A verificacao de
direcdo de polaridade é raramente necessaria, pois a identificacao em si ja fornece a direcao
correta. Portanto, na maioria dos casos, essa funcao pode ser desativada ao definir qualquer
valor de parametro negativo, recomendado especialmente se falhas F1 ocorrerem durante a
identificacao.

1587 DO1 RETARDADA DE INV 6 (P2.3.1.5]

Use este parametro para inverter o sinal da saida digital retardado.

Inverte sinal de saida digital retardada 1.

1588 D02 RETARDADA DE INV 6 (P2.3.2.5)]

Use este parametro para inverter o sinal da saida digital retardado.

Inverte sinal de saida digital retardada 2.

1691 1D DO ANGULO DE PARTIDA MODIFICADO 6 (P2.6.24.3]

Use este parametro para selecionar a identificacao do angulo de partida quando nenhum
codificador absoluto ou codificador incremental com zpulse for usado.

Uma identificacao para o angulo de partida, isto é, a posicao do eixo magnético do rotor em
relacdo ao eixo magnético da fase U do estator, sera necessaria se nenhum codificador
absoluto ou codificador incremental com zpulse for usado. Esta funcao define como a
identificacao do angulo de partida é efetuada nesses casos. O tempo de identificacao
depende das caracteristicas elétricas do motor, mas geralmente leva de 50 ms a 200 ms.

No caso de codificadores absolutos, o angulo de partida L& o valor do angulo diretamente do
codificador. Por outro lado, o pulso z do codificador incremental sera usado
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automaticamente para sincronizacao se sua posicao estiver definida como diferente de zero
em P2.6.24.2. Além disso, para codificadores absolutos, P2.6.24.2 devera ser diferente de
zero. Caso contrario, sera interpretado que a rodada de identificacdo do codificador nao foi
concluida e a execucao sera proibida exceto se o canal absoluto for ignorado pela
identificacao de angulo de partida.

INDICACAO!

ModulatorType (P2.4.20) precisa ser > 0 para usar esta funcao.

Tabela 210: Selecoes para o parametro ID1691

Numero da
selecao

Nome da selecao Descricao

A decisdo de usar identificacao de angulo de partida é efe-
tuada automaticamente com base no tipo de codificador

0 Automatica conectado ao conversor de frequéncia. Isso servira a casos
comuns. Compatibilidade: placas OPT-A4, OPT-AS5, OPT-A7 e
OPT-AE.

Ignora a légica automatica de conversor de frequéncia e
forca a identificacao do angulo de partida a permanecer

1 Forcada ativa. Pode ser usada, por exemplo, com codificadores abso-
lutos para ignorar informacoes de canal absoluto e usar uma
identificacdao de angulo de partida como alternativa.

Como padrao, uma identificacao de angulo de partida sera

repetida a cada partida se a identificacao estiver ativa. Esta
configuracdo permitira identificacdo somente na primeira

2 Ao LIGAR . @ T . .

partida apds o conversor de frequéncia ser ligado. Em parti-

das consecutivas, o angulo sera atualizado com base na con-

tagem de pulsos do codificador.

Usado quando o pulso Z do codificador ¢ utilizado para iden-

10 Disabled tificacao do angulo de partida.

1693 CORRENTE DE I/F 6 [P2.6.24.6)

Use este parametro para definir o nivel de corrente que sera usado quando o controle I/f
para motores PMS for ativado.
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0 parametro de Corrente de I/f € usado para varias finalidades diferentes.

CONTROLE DE I/F

Este pardmetro define o nivel de corrente durante controle de I/f, em percentual da corrente
nominal do motor

POSICAO ZERO COM CODIFICADOR INCREMENTAL E PULSO Z

Em controle de ciclo fechado que utilize o pulso z do codificador, este parametro também
definirad o nivel de corrente usado ao iniciar antes que o pulso z seja recebido para
sincronizacao.

IDENTIFICACAO DE ANGULO DE PARTIDA DE CC

Este parametro definira o nivel de corrente CC quando o Tempo de Identificacao do Angulo
de Partida for definido como maior que zero. Consulte Tempo de |dentificacao do Angulo de
Partida P2.8.5.5.

1720 RAZAO DO LIMITE DO ESTABILIZADOR DE TORQUE 6 (2.6.26.4]

Use este parametro para definir um limite para a saida do estabilizador de torque.
ID111 * ID1720 = Limite do estabilizador de torque

1738 GANHO DO ESTABILIZADOR DE TENSAO 6 (2.6.26.9]

Use este parametro para definir o ganho do estabilizador de tensao.

1756 CORRENTE DE ID DO ANGULO DE PARTIDA 6 [P2.6.24.4)

Use este parametro para definir o nivel de corrente usado na identificacao de angulo de
partida.

O nivel correto depende do tipo de motor usado. Em geral, 50% da corrente nominal do
motor parece ser suficiente, mas dependendo, por exemplo, do nivel de saturacdo do motor,
uma corrente mais alta podera ser necessaria.

1790 LIMITE DE CONTROLE DE I/F 6 [P2.6.24.7)

Use este parametro para definir o limite de frequéncia para o controle I/f.

Este pardmetro define o limite de frequéncia para controle de I/f em percentual da
frequéncia nominal do motor. O controle de I/f serad usado se a frequéncia estiver abaixo
desse limite. A operacao voltard ao normal quando a frequéncia estiver acima deste limite
com histerese de 1 Hz.

1796 COEFICIENTE DO ESTABILIZADOR DE FLUXO 6 (2.6.26.8)

Use este parametro para definir o coeficiente do estabilizador de fluxo dos motores de
inducao.

1797 GANHO DO ESTABILIZADOR DE FLUXO 6 (2.6.26.7]

Use este parametro para definir o ganho do estabilizador de fluxo dos motores de inducao.
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1801 FREQUENCIA PREDEFINIDA DE FALHA DE FB 6 (P2.7.40]

Use este parametro para definir a referéncia de frequéncia para o aviso de comunicacao
fieldbus.

Este parametro representa o valor de referéncia de frequéncia que sera usado quando
fieldbus for o local de controle ativo, se a falha de fieldbus estiver ativa e se a resposta a
falha (param. ID733) for definida como 4/Alerta:FPredef.

This parameter is present in NXP drives only.

1900 RAMPA; IGNORAR S2 6 [P2.4.21]

Use este parametro para ignorar a segunda rampa S de canto.

Esta funcao é usada paraignorar a segunda rampa S de canto (isto é, evitar aumento de
velocidade desnecessario, mostrado na linha sélida em Fig. 90 Rampa; ignorar S2) quando a
referéncia é alterada antes que a velocidade final seja atingida. S4 também é ignorado
quando a referéncia é aumentada enquanto a velocidade esta sendo reduzida.

40
35

25

2 / N \ ——10% S
g I A Y
5 .

Fig. 90: Rampa; ignorar S2

A segunda curva S é ignorada quando referéncia é alterada em 25 Hz.

9.1 PARAMETROS DE CONTROLE DO TECLADO

Diferentemente dos parametros listados acima, esses parametros estao localizados no
menu M3 do teclado de controle. Os parametros de referéncia de frequéncia e torque nao
possuem um numero de ID.

114 BOTAO DE PARADA ATIVADO (3.4, 3.6)

Use este parametro para ativar o botao de parada do teclado.

Se vocé desejar tornar o botao de Parada um "hotspot” que sempre para o conversor
independente do local de controle selecionado, atribua o valor 1 a esse parametro.
Consulte também o parametro ID125.
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125 LOCAL DE CONTROLE (3.1)

Use este parametro para selecionar o local de controle.

O local de controle ativo pode ser alterado com este parametro. Para obter mais
informacdes, consulte o Manual do Usuario do produto.

Pressionar o botao Iniciar por 3 segundos selecionara o teclado de controle como o local de
controle ativo e copiara as informacdes de status da execucao (Executar/Parar, direcdo e
referéncial.

Tabela 211: Selecoes para o parametro ID125

Numerg da Nome da selecao Descricao
selecao
0 Controle de PC, ativado por
NCDrive
1 Terminal de E/S
2 Teclado
3 Fieldbus

123 DIRECAO DO TECLADO (3.3)

Use este parametro para definir a direcao de rotacao do motor quando o local de controle é o
teclado.

Tabela 212: Selecdes para o pardmetro ID123

Numero da
selecao

Nome da selecao Descricao

Avanco A rotacao do motor sera para frente quando o teclado for o
local de controle ativo.

Reverter A rotacdo do motor sera para tras quando o teclado for o
local de controle ativo.

Para obter mais informacoes, consulte o Manual do Usuario do produto.

R3.2 REFERENCIA DO TECLADO (3.2]

A referéncia de frequéncia pode ser ajustada do teclado com este parametro.

A frequéncia de saida pode ser copiada como a referéncia do teclado ao pressionar o botao
Parar por 3 segundos quando vocé estiver em qualquer uma das paginas do menu M3. Para
obter mais informacdes, consulte o Manual do Usuario do produto.

167 REFERENCIA DE PID 157 (3.4)

Use este parametro para definir o valor de referéncia do controlador PID.
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A referéncia de teclado do controlador PID pode ser definida entre 0% e 100%. Este valor de
referéncia sera a referéncia de PID ativa se o parametro ID332 for igual a 2.

168 REFERENCIA DE PID 2 57 (3.5)

Use este parametro para definir o valor de referéncia do controlador PID.

A referéncia de teclado do controlador PID 2 pode ser definida entre 0% e 100%. Esta
referéncia estara ativa se a funcao DINS = 13 e o contato DIN5S estiver fechado.

R3.5 REFERENCIA DE TORQUE 6 (3.5)

Define aqui a referéncia de torque em -300,0...300,0%.

9.2 FUNCAO DE MESTRE/SEGUIDOR (SOMENTE NXP)

A funcao Mestre/Seguidor foi projetada para aplicativos nos quais o sistema é executado por
varios conversores NXP e os eixos do motor sdo acoplados uns aos outros através de
equipamentos, corrente, correia etc. Recomenda-se que o modo de controle de Loop
fechado seja usado.

Os sinais de controle de Partida/Parada externos estdo conectados somente ao conversor
Mestre. Referéncias de velocidade e torque e modos de controle sdo selecionados para cada
conversor separadamente. O Mestre controla os Seguidores via SystemBus. Geralmente, a
velocidade da estacao Mestre é controlada e outros conversores seguem sua referéncia de
torque ou velocidade.

O controle de torque do Seguidor devera ser usado quando os eixos do motor dos
conversores Mestre e Seguidor forem acoplados solidamente entre si com equipamentos,
uma corrente etc. Portanto, nenhuma diferenca de velocidade entre os conversores é
possivel. Controle de janela é recomendado para manter a velocidade do seguidor préxima a
do mestre.

O controle de velocidade do Seguidor devera ser usado quando a demanda de precisao de
velocidade for inferior. Em tais casos, o uso da queda de carga é recomendado em todos os
conversores para equilibrar a carga.

9.2.1 CONEXOES FiSICAS DO LINK DO MESTRE/SEGUIDOR

Nas figuras abaixo, o conversor mestre esta localizado no lado esquerdo e todos os outros
sao seguidores. O link fisico do mestre/seguidor pode ser criado com a placa opcional
OPTD2. Consulte o Manual do usuério das placas de E/S VACON® NX para obter mais
informacaoes.

9.2.2 CONEXAO DE FIBRA OPTICA ENTRE 0S CONVERSORES DE FREQUENCIA COM
OPTD2

A placa OPTD2 no Mestre possui as selecoes padrao de jumpers, ou seja, X6:1-2, X5:1-2.
Para os seguidores, as posicoes dos jumpers devem ser alteradas: X6:1-2, X5:2-3. Esta placa
também tem uma opcao de comunicacao CAN util para monitoramento de varios
conversores com software de PC NCDrive, ao comissionar funcoes de Seguidor de mestre e
sistemas de linha.
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OPTD2 OPTD2 OPTD2 OPTD2
Jumper X5 : TX1 Jumper X5 : TX2 Jumper X5 : TX2 Jumper X5 : TX2
X6 : ON X6 : ON X6 : ON X6 : ON
Mestre Seguidor Seguidor Seguidor
SBInUse  =Sim SBInUse  =Sim SBInUse =Sim SBInUse  =Sim
SBID =1 SBID =2 SBID =3 SBID =4
SBNextID =2 SBNextID =3 SBNextID =4 SBNextID =1
SBLastID =4 SBLastID =4 SBLastID =4 SBLastID =4

H2 H2
(TX) (TX)

H2
(TX)

H2
(TX)

Fig. 91: Conexdes fisicas de barramento do sistema com a placa OPTD2

Para obter informacdes sobre os parametros da placa de expansao OPTD2, consulte o
Manual do usuério das placas de E/S VACON® NX.

9.3 CONTROLE DE FREIO EXTERNO COM LIMITES ADICIONAIS (IDS 315, 316,
346 A 349, 352, 353)

O freio externo usado para frenagem adicional pode ser controlado através dos parametros

ID315, ID316, ID346 a ID349 e ID352/1D353. Selecionar Ativar/Desativar controle do freio,

definir os limites de torque ou frequéncia aos quais o freio deve reagir e definir os atrasos de
ativacao/desativacao de freio permitirao um controle eficaz do freio.

INDICACAO!
Durante a Rodada de identificacdo (consulte o pardmetro ID631), o controle de freio
sera desativado.
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Limite detorque 7~ N/
ID349

Limite de frequéncia
ID347

INICIAR | }
PARAR Atraso de desativagao

Atraso de ativagao de
de freio; ID352 io;

Freio desativado
Freio ativado

Fig. 92: Controle de freio com limites adicionais

Em 21 acima, o controle de freio é definido para reagir ao limite de supervisao de torque
(parédmetro ID349] e limite de supervisdo de frequéncia (ID347). Além disso, o mesmo limite
de frequéncia é usado para controle de ativacdo/desativacao de freio ao atribuir o valor 4 ao
parametro ID346. O uso de dois limites de frequéncia diferentes também é possivel. Em
seguida, os parametros ID315 e ID346 devem receber o valor 3.

Freio desativado: para que o freio seja liberado, trés condicdes deverao ser atendidas: 1) o
conversor devera estar em estado de funcionamento, 2) o torque devera estar acima do
limite definido (se usado) e 3) a frequéncia de saida devera estar acima do limite definido (se
usada).

Freio ativado: O comando Parar ativa a contagem de atraso do freio e o freio é fechado
quando a frequéncia de saida cai abaixo do limite definido (ID315 ou ID346). Como precaucao,
o freio fecha quando o atraso do freio expira, por fim.

INDICACAO!
Uma falha ou estado de Parada fechara o freio imediatamente sem um atraso.

E altamente recomendavel que o atraso de ativacio do freio seja mais longo que o tempo de
rampa para evitar danificar o freio.
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Sem controle de 0-2
ID346 4‘;‘ desativagdo de freio B

Controle| de desativacdo de freio| 3
controle|de ativacdo/desativacag 4
de freio com 2 limites, 1 limite

VERDADEIRO ——e
fg = 1D347 o3,

saida

01944 9p ogSeAijesap ap 3]043U0)
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_I:desativagéo de freio  |0-2 E (CONTAGEM DE
1D348 : = IATRASOS DE
Controle de desativagao| 3 DESATIVACAO
de freio, limite de torque 4
VERDADEIRO-{-#0-2
Torque do motor =2ID349 e 3'
Freio
desativadg
Estado de NOT [ |Freio
funcionamento CONTAGEM BE ativado

Sem solicitagdo de

funcionamento Sl

ATIVACAO

Reversdo = _
Sem solicitagdo OR
de funcionamento L

Sem controle de OR
fo) _I: ativacao de freio |02 £ -
o ID315 e 3 —

3 Controle de ativacao| 5 |

"3" de freio, 2 limites OR

Hy Ste;m cgntdrolg de 0-3

a ativagdo de freio

o D346 -I: Controlede [, [! 4

9 ativagao/desativaca i

S o de freio, 1 limite .

a ID316——¢Q.-1

o ID347-1% 4

o

>

g- f:sal'da -1 <
Falha

Fig. 93: Ldgica de controle do freio

Ao usar a funcdo Seguidor de mestre, o conversor seguidor abrira o freio ao mesmo tempo
que o Mestre mesmo se as condicoes do Seguidor para abertura do freio nao tiverem sido
atendidas.

9.4 PARAMETROS DA PROTECAO TERMICA DO MOTOR (IDS 704 A 708)
A protecao térmica do motor evita que o motor aqueca demais.

O conversor de frequéncia pode fornecer uma corrente mais alta que a corrente nominal. A
alta corrente pode ser necessaria para a carga e isso deve ser usado. Nessas condicoes, ha
um risco de sobrecarga térmica. Baixas frequéncias apresentam um risco maior. Em baixas
frequéncias, o efeito de arrefecimento e a capacidade do motor sao reduzidos. Se o motor
possuir um ventilador externo, a reducao de carga em baixas frequéncias sera menor.

A protecao térmica do motor é baseada em calculos. A funcao de protecao usa a corrente de
saida do conversor para saber qual é a carga do motor. Se a placa de controle nao estiver
energizada, os calculos serao redefinidos.
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A protecao termal do motor pode ser ajustada com parametros. A corrente termal IT
especifica que a corrente de carga acima, que sobrecarrega o motor. Esse limite de corrente
é uma funcao da frequéncia de saida.

O estagio térmico do motor pode ser monitorado na exibicao do teclado de controle.
Consulte o Manual do Usuario do produto.

INDICACAO!
Se vocé usar cabos de motor longos (max. de 100 m) junto com conversores

pequenos (<1,5 kW), a corrente do motor medida pelo conversor pode ser muito
maior do que a corrente real do motor. Isso ocorre porque ha correntes capacitivas
no cabo do motor.

f CUIDADO!
Certifique-se de que o fluxo de ar até o motor nao esteja bloqueado. Se o fluxo de
ar estiver bloqueado, a funcao nao protegera o motor, e ele pode ficar quente
demais. Isso pode causar danos ao motor.

9.5 PARAMETROS DA PROTECAO CONTRA ESTOLAGEM (IDS 709 A 712)

A funcao de protecao contra estolagem do motor oferece protecao ao motor contra
sobrecargas breves. Uma sobrecarga pode ser causada, por exemplo, por um eixo estolado.
E possivel definir o tempo de reacdo da protecdo contra estolagem como menor do que
aquele da protecao térmica do motor.

O status de estolagem do motor é especificado com os parédmetros ID710 (Corrente de
estolagem] e ID712 (Limite de frequéncia de estolagem). Se a corrente for maior do que o
limite definido, e a frequéncia de saida for menor do que o limite, o motor estard em um
estado de estolagem.

A protecao contra estolagem é um tipo de protecao contra sobrecorrente.

INDICACAO!
Se vocé usar cabos de motor longos (max. de 100 m) junto com conversores

pequenos (<1,5 kW], a corrente do motor medida pelo conversor pode ser muito
maior do que a corrente real do motor. Isso ocorre porque ha correntes capacitivas
no cabo do motor.

9.6 PARAMETROS DA PROTECAO CONTRA SUBCARGA (IDS 713 A 716)

O proposito da protecado contra subcarga do motor é o de garantir de que haja uma carga no
motor quando o conversor estiver operando. Se o motor perder a carga, pode ocorrer um
problema no processo. Por exemplo, uma correia pode arrebentar, ou uma bomba pode
secar.

Vocé pode ajustar a protecao contra subcarga do motor com os parametros ID714 (Carga da
area de enfraquecimento de campo) e ID715 (Carga de frequéncia zero). A curva de subcarga
€ uma curva quadratica entre a frequéncia zero e o ponto de enfraquecimento do campo. A
protecao nao estara ativa abaixo de 5 Hz. O contador de tempo de subcarga nao opera abaixo
de 5 Hz.
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Os valores dos parametros de protecao contra subcarga sao definidos em percentual do
torque nominal do motor. Para encontrar a razao de escala para o valor de torque interno,
use os dados da plada de identificacao do motor, a corrente nominal do motor e a corrente
nominal do IH do conversor. Se vocé usar uma corrente diferente da corrente nominal do
motor, a precisao do calculo sera reduzida.

INDICACAO!

Se vocé usar cabos de motor longos (max. de 100 m) junto com conversores
pequenos (<1,5 kW), a corrente do motor medida pelo conversor pode ser muito
maior do que a corrente real do motor. Isso ocorre porque ha correntes capacitivas
no cabo do motor.

9.7 PARAMETROS DE CONTROLE DE FIELDBUS (IDS 850 A 859)

Os parametros de controle de fieldbus sao usados quando a frequéncia ou a referéncia de
velocidade vem do fieldbus (Modbus, Profibus, DeviceNet etc.). Com a selecao de saida de
dados de fieldbus 1-8, vocé pode monitorar os valores do fieldbus.

9.7.1 SAIDA DE DADOS DE PROCESSO (ESCRAVO -> MESTRE)

O mestre de fieldbus pode ler os valores reais do conversor de frequéncia usando variaveis
de dados de processos. As aplicacoes Basica, Padrao, Local/Remota, Multipasso, Controle
de PID e Controle de bombas e ventiladores usam dados de processos da seguinte forma:

Tabela 213: Os valores padrao para Saida de dados do processo no fieldbus

DEL LT Valor padrao Unidade Escala ID

Saida de dados de pro- Fregiiéncia de saida Hz 0,01 Hz 1
cesso 1

Saida de dados de pro- Velocidade do motor rpm 1rpm 2
cesso 2

Saida de dados de pro- Corrente do motor A 0,1A 45
cesso 3

Saida de dados de pro- Torque do motor % 0.1% N
cesso 4

Saida de dados de pro- Poténcia do motor % 0.1% 5
cesso 5

Saida de dados de pro- Tens3o do motor Vv 01V 6
cesso 6

Saida de dados de pro- Tensao do circuito intermediario

\Y 1V 7

cesso 7 cC

Saida de dados de pro- Codigo de falha ativo - - 37
cesso 8
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O aplicativo multifinalidade possui um parametro seletor para cada dado do processo. Os
valores de monitoramento e os parametros de conversores podem ser selecionados usando
o numero de ID. As seleces padrao estao descritas na tabela acima.

9.7.2 ESCALA DE CORRENTE EM DIFERENTES TAMANHOS DE UNIDADES
INDICACAO!

0 valor de monitoramento ID45 (geralmente em dados de processo OUT3] é
fornecido apenas com uma casa decimal.

Tabela 214: Escala de corrente em diferentes tamanhos de unidades

Tensao Tamanho Escala
208 - 240 VCA NX_2 0001 - 0011 100-0,01 A
208 - 240 VCA NX_2 0012 - 0420 10-0,1A
380 - 500 VCA NX_5 0003 - 0007 100-0,01 A
380 - 500 VCA NX_5 0009 - 0300 10-0,1A
380 - 500 VCA NX_5 0385 - 1-1A
525 - 690 VCA NX_6 0004 - 0013 100-0,01 A
252 - 690 VCA NX_6 0018 - 10-0,1A

9.7.3 DADOS DE PROCESSO EM (MESTRE -> ESCRAVO)

Palavra de controle, Referéncia e Dados de processo sao usados em aplicativos Tudo em um
da seguinte forma:

Tabela 215: Aplicativos Basico, Padrao, Local/Remoto, Multipasso

Dados Valor Unidade Escala
Referéncia Referéncia de velocidade % 0.01%
Palavra de controle Comando Iniciar/Parar - -

Comando de reset de falha

PD1 - PD8 Nao usado - -

INDICACAO!

As configuracoes na tabela abaixo sao padrdes de fabrica. Consulte também o
grupo de parametros G2.9.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 396 DESCRICAO DE PARAMETROS

Tabela 216: Aplicativo de controle multifinalidade

Dados Valor Unidade Escala
Referéncia Referéncia de velocidade % 0.01%
Palavra de controle Comando Iniciar/Parar - -

Comando de reset de falha

Dados de processo IN1 Referéncia de torque % 0.1%

Dados de processo IN2 Entrada analdgica livre % 0.01%

Dados de processo IN3 Ajustar entrada % 0.01%
PD3 - PD8 Nao usado - -

Tabela 217: Aplicativos de controle de PID e controle de bombas e ventiladores

Dados Valor Unidade Escala
Referéncia Referéncia de velocidade % 0.01%
Palavra de controle Comando Iniciar/Parar - -

Comando de reset de falha

Dados de processo IN1 Referéncia para controlador PID % 0.01%

Dados de processo IN2 | Valor real 1 para controlador PID % 0.01%

Dados de processo IN3 | Valor real 2 para controlador PID % 0.01%
PD4 - PD8 Nao usado - -

9.8 PARAMETROS DE LOOP FECHADO (IDS 612 A 621)
Selecione 0 modo de controle de loop fechado ao definir o valor 3 ou 4 para parametro ID600.

0 modo de controle de loop fechado (consulte Capitulo 600 Modo de controle do motor 234567
(2.6.1)) é usado quando desempenho aprimorado préximo a velocidade zero e melhor
precisao de velocidade estatica com maiores velocidades sao necessarios. 0 modo de
controle de loop de fechado é baseado no "controle de vetor e corrente orientado pelo fluxo
do rotor”. Com esse principio de controle, as correntes de fase sao divididas em corrente de
producao de torque e corrente de magnetizacao. Portanto, a maquina de inducao de gaiola
pode ser controlada na forma de um motor CC estimulado separadamente.
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INDICACAO!
Esses parametros podem ser usados somente com o conversor VACON® NXP.

EXEMPLO:

Modo de controle do motor = 3 (controle de velocidade de loop fechado)

Esse é o modo de operacao usual quando tempos de resposta rapidos, alta precisao ou
execucao controlada em frequéncias zero sao necessarios. A placa do codificador deve ser
conectado ao slot C da unidade de controle. Defina o parametro P/R do codificador (P7.3.1.1).
Execute em loop aberto e verifique a velocidade e a direcdo do codificador (V7.3.2.2). Alterne
a fiacao do codificador ou as fases dos cabos do motor se necessario. Nao execute se a
velocidade do codificador estiver incorreta. Programe a corrente sem carga para o
parametro ID612 ou execute a rodada de identificacao sem carga no eixo do motor e defina o
parametro ID619 (Ajuste de escorregamento) para obter a tensao ligeiramente acima da
curva de U/f linear com a frequéncia do motor em cerca de 66% da frequéncia nominal do
motor. O parametro de velocidade nominal do motor (ID112) é critico. O parametro Limite de
corrente (ID107) controla o torque disponivel linearmente em relacdo a corrente nominal do
motor.

9.9 PRINCiP10 DA PROGRAMACAO "TERMINAL TO FUNCTION" (TTF)

O principio de programacao dos sinais de entrada e saida no Aplicativo de controle
multifinalidade, bem como no Aplicativo de controle de bombas e ventiladores (e
parcialmente nos outros aplicativos), é diferente do método convencional usado em outros
aplicativos do VACON® NX.

No método de programacao convencional, método Function to Terminal Programming (FTT),
vocé deve possuir uma entrada ou saida fixa para a qual uma determinada funcao é definida.
Os aplicativos mencionados acima, no entanto, usam o método Terminal to Function
Programming (TTF) no qual o processo de programacao é executado inversamente: Funcées
sdo exibidas como parédmetros para os quais o operador define uma determinada entrada/
saida. Consulte Aviso no Capitulo 9.9.2 Definindo um terminal para uma determinada funcao
com a ferramenta de programacao NCDrive.

9.9.1 DEFININDO UMA ENTRADA/SAIDA PARA UMA DETERMINADA FUNCAO NO
TECLADO

A conexao de uma determinada entrada ou saida a uma determinada funcao (pardmetro) é
feita ao atribuir um valor apropriado ao parametro. O valor é formado pelo slot de placa da
placa de controle do VACON® NX (consulte o Manual do usuario do produto) e respectivo
numero de sinal; consulte abaixo.
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[READY
@\ Pa33 EED

AI Ref Faul/Warn
DigOUT:B.1 >

® &9

Fig. 94: Definindo uma entrada/saida para uma determinada funcao no teclado

A. Nome da funcao C. Slot
B. Tipo de terminal D. NuUmero do terminal
EXEMPLO

Vocé deseja conectar o aviso/a falha de referéncia da funcao de saida digital (parametro
2.3.3.7) a saida digital DO1 na placa basica OPTA1 (consulte o Manual do Usuario do produto).
1 Localize o parametro 2.3.3.7 no teclado. Pressione
0 botao Menu uma vez para entrar no modo de PREADY
edicao. Na linha de valor, vocé vera o tipo de PEIICED
terminal a esquerda (DigIN, DigOUT, An.IN,
An.OUT]) e a direita, a entrada/saida presente a qual AI Ref Faul/Warn
a funcao esta conectada (B.3, A.2 etc.), ou se n3o DigOUT: 0.0 >
conectada, um valor (0,#].

2 Quando o valor estiver piscando, segure o botao
Procurar para cima ou para baixo para encontrar o PREADY
slot de placa desejado e o numero de sinal. O EEERY /0 o)
programa rolara os slots da placa, comecando em
0 e prosseguindo de Aa E e aseleciode E/Sde 1a AI Ref Faul/Warn

~ 7
10. DigOUT: 0.0~ >
3 Apds definir o valor desejado, pressione o botao
Enter uma vez para confirmar a alteracao. D
P B>
AI Ref Faul/Warn
R N | 7
DigOUT;B. 1! >

9.9.2 DEFININDO UM TERMINAL PARA UMA DETERMINADA FUNCAO COM A
FERRAMENTA DE PROGRAMACAO NCDRIVE

Se vocé usar a ferramenta de programacao NCDrive para parametrizar, sera necessario
estabelecer a conexdo entre a funcao e entrada/saida da mesma forma que com o painel de
controle. Apenas capture o codigo de endereco do menu suspenso na coluna Valor.
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=
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Fig. 95: Tela da ferramenta de programacao NCDrive; inserindo o cédigo do endereco

f CUIDADO!
CERTIFIQUE-SE de nao conectar duas funcdes em uma e a mesma saida para
evitar saturacoes de funcoes e garantir uma operacao sem falhas.

INDICACAO!

As entradas, diferentemente das saidas, nao podem ser alteradas no estado de
FUNCIONAMENTO.

9.9.3 DEFININDO ENTRADAS/SAIDAS NAO USADAS

Todas as entradas e saidas nao usadas devem receber o valor 0 e o valor 1 do slot de placa
também para o nimero de terminal. O valor 0,1 também é o valor padrao para a maioria das
funcoes. No entanto, se vocé desejar usar os valores de um sinal de entrada digital para, por
exemplo, apenas fins de teste, sera possivel definir o valor do slot da placa como O e o
numero do terminal como qualquer outro nimero entre 2 e 10 para atribuir um estado
VERDADEIRO a entrada. Em outras palavras, o valor 1 corresponde ao ‘contato aberto’ e os
valores 2 a 10 ao ‘contato fechado'.

No caso de entradas analogicas, atribuir o valor 1 ao nimero de terminal corresponde ao 0%
do nivel de sinal, o valor 2 corresponde a 20%, o valor 3 a 30% e assim por diante. Atribuir
um valor 10 ao ndmero de terminal corresponde a 100% do nivel de sinal.
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9.10 PARAMETROS DE CONTROLE DE VELOCIDADE (SOMENTE APLICATIVO 6)

Ganho -%
A

CL |Contro|eVe|ocidade Kp_FW>—’——

—100 %———

CL |ControIeVeIoc:idade Kp_fo >—>—/‘/

>
f
CL ControleVelocidade_f0

CL ControIeVeIocidade_@i<
L

Fig. 96: Ganho adaptativo do controlador de velocidade

Ponto de enfraquecimento
do campo

1295 GANHO MINIMO DO TORQUE DO CONTROLADOR DE VELOCIDADE 6 (2.6.23.30]

Use este parametro para definir a porcentagem de ganho relativo quando o torque esta
abaixo do torque de SPC minimo.

O ganho relativo como um percentual de ID613 do controlador de velocidade quando a
referéncia do torque ou a saida do controle de velocidade é inferior ao valor do parametro
ID1296. Este parametro é normalmente usado para estabilizar o controlador de velocidade
para um sistema de conversor com reacao de equipamento.

1296 TORQUE DO CONTROLADOR DE VELOCIDADE MINIMO 6 (2.6.23.29)

Use este parametro para definir o limite de ganho do controlador de velocidade reduzida.

O nivel de referéncia de torque abaixo do qual o ganho do controlador de velocidade é
alterado de ID613 a ID1295. Isso esta em percentual do torque nominal do motor. A alteracao
é filtrada de acordo com o parametro ID1297.

1297 TEMPO DE FILTRAGEM MINIMO DE TORQUE DO CONTROLADOR DE VELOCIDADE 6
(2.6.23.31]

Use este parametro para definir o tempo de filtragem para o ganho do controlador de
velocidade.

Tempo de filtragem para torque quando o ganho do controlador de velocidade ¢ alterado
entre ID613 e ID1295 dependendo de ID1296.

1298 GANHO DO CONTROLADOR DE VELOCIDADE NA AREA DE ENFRAQUECIMENTO DE CAMPO
6(2.6.23.28)

Use este parametro para definir o ganho final para o ganho do controlador de velocidade no
ponto de enfraquecimento de campo.
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0 ganho relativo do controlador de velocidade na area de enfraquecimento de campo como
um percentual do parametro ID613.

1299 GANHO DO CONTROLADOR DE VELOCIDADE F0 6 [2.6.23.27)

Use este parametro para definir a porcentagem de ganho relativo abaixo do ponto FO do
controlador de velocidade.

0 ganho relativo do controlador de velocidade como um percentual do parametro ID613
quando a velocidade esta abaixo do nivel definido por ID1300.

1300 PONTO FO DO CONTROLADOR DE VELOCIDADE 6 (2.6.23.26)

Use este parametro para definir o nivel de velocidade abaixo do qual o ganho do controlador
de velocidade é igual ao ganho FO do controlador de velocidade.

O nivel de velocidade em Hz abaixo do qual o ganho do controlador de velocidade é igual ao
parametro 1D1299.

1301 PONTO F1 DO CONTROLADOR DE VELOCIDADE 6 (2.6.23.25)

Use este parametro para definir o nivel de velocidade acima do qual o ganho do controlador
de velocidade é igual ao ganho P do controle de velocidade.

O nivel de velocidade em Hz acima do qual o ganho do controlador de velocidade é igual ao
parametro ID613. Da velocidade definida pelo parametro ID1300 até a velocidade definida
pelo parametro ID1301, o ganho do controlador de velocidade muda linearmente dos
parametros ID1299 a ID613 e vice-versa.

1304 JANELA POSITIVA 6 (2.10.12)

Use este parametro para definir o tamanho da janela na direcao positiva da referéncia de
velocidade final.

1305 JANELA NEGATIVA 6 (2.10.11)

Use este parametro para definir o tamanho da janela na direcdo negativa da referéncia de
velocidade final.

1306 LIMITE DE DESATIVACAO DA JANELA POSITIVA 6 (2.10.14)

Use este parametro para definir o limite de desativacdo positivo para o controlador de
velocidade quando a velocidade volta para a janela.

1307 LIMITE DE DESATIVACAO DA JANELA NEGATIVA 6 (2.10.13]

Use este parametro para definir o limite de desativacao negativo para o controlador de
velocidade quando a velocidade volta para a janela.

1311 TC DO FILTRO DE ERRO DE VELOCIDADE 6 (2.6.23.33)

Use este parametro para definir o tempo de filtragem para a referéncia de velocidade e o
erro de velocidade real.

Pode ser usado para remover pequenos disturbios no sinal do codificador.
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1382 LIMITE DE SAIDA DE CONTROLE DE VELOCIDADE 6 (2.10.15]

Use este parametro para definir um limite de torque maximo para a saida do controlador de
velocidade como uma porcentagem do torque nominal do motor.

9.1 ALTERACAO AUTOMATICA ENTRE CONVERSORES (SOMENTE APLICATIVO
7)

A funcao Troca automatica permite iniciar e interromper a ordem dos conversores
controlada pela automatica de bombas e ventiladores a ser alterada em intervalos
desejados. O conversor controlado pelo conversor de frequéncia também pode ser incluido
na sequéncia de travamento e troca automatica (P2.9.25). A funcao Troca automatica
possibilita equalizar os tempos de execucao dos motores e evitar, por exemplo, estolagens
de bomba devido a interrupcoes de execucao muito longas.

» Aplique a funcao Troca automatica com o parametro 2.9.24, Troca automatica.

e Atroca automatica ocorre quando o tempo definido com o parametro 2.9.26, intervalo de
Troca automatica, expira e a capacidade usada esta abaixo do nivel definido com o
parametro 2.9.28, limite de frequéncia de Troca automatica.

* Os conversores em funcionamento sao parados e reiniciados de acordo com a nova
ordem.

« Os contatores externos controlados através de saidas de relés do conversor de
frequéncia conectam os conversores ao conversor de frequéncia ou rede elétrica. Se o
motor controlado pelo conversor de frequéncia estiver incluido na sequéncia de troca
automatica, ele sempre sera controlado através da saida de relé ativada primeiro. Os
outros relés ativados controlam posteriormente os conversores auxiliares (consulte Fig.
98 Exemplo de troca automatica com 2 bombas, diagrama principal e Fig. 99 Exemplo de
troca automatica com 3 bombas, diagrama principal).

1027 TROCA AUTOMATICA 7 (2.9.24)

Use este parametro para ativar ou desativar a rotacao da sequéncia de partida e a prioridade
dos motores.

Tabela 218: Selecoes para o parametro ID1027

Numero da - I
= Nome da selecao Descricao
selecao
0 Troca automatica n3o usada
1 Troca automatica usada

A troca automatica da ordem de partida e parada sera ativada e aplicada somente aos
conversores auxiliares ou aos conversores auxiliares e conversor controlado pelo conversor
de frequéncia, dependendo da configuracao do parametro 2.9.25, selecao Automatica. Por
padrao, a Troca automatica é ativada para 2 conversores. Consulte Fig. 19 Exemplo de
conexdo e configuracao de E/S padrao do aplicativo de controle de bombas e ventiladores (com
transmissor de 2 fios) e Fig. 98 Exemplo de troca automatica com 2 bombas, diagrama principal.
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1028 SELECAO DE AUTOMATICA DE TRAVAMENTOS/TROCA AUTOMATICA 7 (2.9.25]

Use este parametro para definir se a troca automatica sera aplicada aos conversores
auxiliares ou a todos os conversores.

Tabela 219: Selecées para o parametro ID1028

Numero da
selecao

Nome da selecao Descricao

Automatica (troca automatica/ |0 conversor controlado pelo conversor de frequéncia perma-
0 travas) aplicada somente a nece igual. Portanto, o contator da rede elétrica é necessario
conversores auxiliares somente para um conversor auxiliar.

Todos os conversores incluidos |0 conversor controlado pelo conversor de frequéncia esta

na sequéncia de troca automa- |incluido na automatica e um contator é necessario para cada
tica/travamento conversor de forma a conecta-lo a rede elétrica ou ao con-
versor de frequéncia.

1029 INTERVALO DE TROCA AUTOMATICA 7 (2.9.26)

Use este parametro para ajustar os intervalos de troca automatica.

Apds a expiracao do tempo definido por este parametro, a funcao de troca automatica
ocorrera se a capacidade usada estiver abaixo do nivel definido pelos parametros 2.9.28
(Limite de frequéncia de troca automatica) e 2.9.27 (Nimero maximo de conversores
auxiliares). Se a capacidade exceder o valor de P2.9.28, a troca automatica ndo ocorrera
antes que a capacidade caia abaixo desse limite.

« A contagem de tempo serd ativada somente se a solicitacdo de Partida/Parada estiver
ativa no local de controle A.

« A contagem de tempo sera redefinida apds a troca automatica ocorrer ou na remocao da
solicitacao de Partida no local de controle A.

1030 E 1031 NUMERO MAXIMO DE CONVERSORES AUXILIARES E LIMITE DE FREQUENCIA DE
TROCA AUTOMATICA (2.9.27 E 2.9.28)

1030: Use este parametro para definir a quantidade de conversores auxiliares usados.
1031: Use este parametro para definir o limite de frequéncia de troca automatica.

Esses parametros definem o nivel abaixo do qual a capacidade usada deve permanecer para
que a troca automatica ocorra.

Esse nivel é definido da seguinte forma:

« Seonumero de conversores auxiliares em funcionamento for menor que o valor do
parametro 2.9.27, a funcao de troca automatica sera executada.

« Se onumero de conversores auxiliares em funcionamento for igual ao valor do
parametro 2.9.27 e a frequéncia do conversor controlado estiver abaixo do valor do
parametro 2.9.28, a troca automatica sera executada.

« Seovalor do parametro 2.9.28 for 0,0 Hz, a troca automatica sera executada somente na
posicao de descanso (Parada e Suspensao), independente do valor do pardmetro 2.9.27.
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9.12 SELECAO DE TRAVA (P2.9.23)

Este parametro é usado para ativar as entradas de travas. Os sinais de travamento vém das
chaves do motor. Os sinais (funcdes) sdo conectados a entradas digitais programadas como
entradas de travas usando os parametros correspondentes. A automatica de controle de
bombas e ventiladores controla apenas os motores com dados de travas ativas.

« Osdados de travas poderao ser usados mesmo quando a funcao de troca automatica nao
estiver ativada

* Seatrava de um conversor auxiliar estiver inativa e outro conversor auxiliar nao usado
estiver disponivel, o Ultimo serd colocado em uso sem parar o conversor de frequéncia.

» Seatrava do conversor controlado estiver inativa, todos os motores serao parados e
reiniciados com a nova configuracao.

« Se atrava for reativada no status de funcionamento, a automatica funcionara de acordo
com o parametro 2.9.23, selecao de trava:

Tabela 220: Selecoes para selecao de trava

Numero da
selecao

Nome da selecao Descricao

0 Nao usado

Atualizacdo na parada Travas sao usadas. O novo conversor serd inserido na ultima
posicdo na linha de troca automatica sem parar o sistema.
No entanto, se a ordem de troca automatica se tornar, por
exemplo, [P1 -> P3 -> P4 -> P2], ela serd atualizada na pro-
xima Parada (troca automatica, suspensao, parada, etc.).

EXEMPLO:

[P1-> P3 -> P4] -> [P2 TRAVADO] ->[P1 -> P3 -> P4 -> P2] ->
[SUSPENSAQ] -> [P1 -> P2 -> P3 -> P4]

Parada e atualizacao Travas sdo usadas. A automatica interrompera todos os
motores imediatamente e reiniciard com uma nova configu-
racao.

EXEMPLO:

[P1-> P2 -> P4] -> [P3 TRAVADO] -> [PARADO] -> [P1 -> P2 -
-> P3 -> P4]

Consulte o Capitulo 9.73 Exemplos de selecdo de troca automatica e trava.
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92.13 EXEMPLOS DE SELECAO DE TROCA AUTOMATICA E TRAVA

9.13.1 AUTOMATICA DE BOMBAS E VENTILADORES COM TRAVAS E SEM TROCA
AUTOMATICA

Situacao:

« Um conversor controlador e trés conversores auxiliares.

« Configuracoes de parametros: 2.9.1=3, 2.9.25=0

* Sinais de feedback de travas usados, troca automatica ndo usada.

« Configuracoes de parametros: 2.9.23=1, 2.9.24=0

» Os sinais de feedback de travas vem de entradas digitais selecionadas com os
parametros 2.2.6.18 a 2.2.6.21.

+ 0O controle do Conversor auxiliar 1 (P2.3.1.27) é ativado através da Trava 1 (P2.2.6.18), o
controle do Conversor auxiliar 2 (P2.3.1.28) através da Trava 2 (P2.2.6.19) etc.

Fases:

1. O sistema e o motor controlados pelo conversor de frequéncia sao iniciados.

2. 0 Conversor auxiliar 1 serd iniciado quando o conversor principal atingir a frequéncia de
partida definida (P2.9.2).

3. 0O conversor principal diminuira a velocidade até a frequéncia de parada do Conversor
auxiliar 1 (P2.9.3) e comecara a aumentar em direcao a frequéncia de partida do
Conversor auxiliar 2, se necessario.

4. 0 Conversor auxiliar 2 sera iniciado quando o conversor principal tiver atingido a
frequéncia de partida definida (P2.9.4).

5. 0O feedback de trava é removido do Conversor auxiliar 2. Como o Conversor auxiliar 3 ndo
esta em uso, ele sera iniciado para substituir o Conversor auxiliar 2 removido.

6. 0 conversor principal aumenta a velocidade até o maximo, pois ndo ha mais conversores
auxiliares disponiveis.

7. 0 Conversor auxiliar 2 removido é reconectado e inserido na ultima posicao da ordem de
partida de conversores auxiliares que é agora 1-3-2. O conversor principal diminui a
velocidade para a frequéncia de parada definida. A ordem de partida do conversor
auxiliar sera atualizada imediatamente ou na préxima Parada (troca automatica,
suspensao, parada etc.) de acordo com P2.9.23.

8. Se ainda mais poténcia for necessaria, a velocidade principal aumentara até a frequéncia
maxima, atribuindo 100% da poténcia de saida ao descarte do sistema.

Quando a necessidade de poténcia diminuir, os conversores auxiliares serao desligados na
ordem oposta (2-3-1; apds a atualizacao 3-2-1).

9.13.2  AUTOMATICA DE BOMBAS E VENTILADORES COM TRAVAS E TROCA AUTOMATICA

Acima também serd aplicavel se a funcao de troca automatica for usada. Além da ordem de
partida alterada e atualizada, a ordem de troca dos conversores principais também depende
do parametro 2.9.23.
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Fig. 97: Exemplo da funcdo do aplicativo PFC com trés unidades auxiliares
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Fig. 99: Exemplo de troca automatica com 3 bombas, diagrama principal
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10 RASTREAMENTO DE FALHAS

10.1 CODIGOS DE FALHA

Cadigo Subcodigo

de falha em T.14 Causa possivel Como corrigir a falha
1 Sobrecorrente S1=Acio- |H& uma corrente muito alta |Faca uma verificacdo da carga.
namento (>4*1 H) no cabo do motor. Faca uma verificacao do motor.
de hard- Sua causa pode ser uma Faca uma verificacao dos cabos e
ware destas conexoes.
Faca uma rodada de identificacao.
S2= -
Reservado |° um subito aumento
grande de carga
53 = . um curto circuito nos
Supervisio cabos do motor
do contro- |* o motor nao é do tipo
lador de correto
corrente
S4 = Limite
de sobre-
corrente
configu-
rado pelo
usuario
excedido
2 Sobretensao S1=Acio- |Atensao do circuito inter- Defina um tempo de desaceleracao
namento mediario CC esta maior do mais longo.
de hard- que os limites. Use o cortador do freio ou o resis-
ware tor de frenagem. Eles estao dispo-
niveis como opcoes.
S2= : te~mpo Qe desacelera- Ative o controlador de sobretensao.
Supervisao ao muito curto Faca uma verificacao da tensao de
de controle |*  Picosaltosdesobre- o404,
de sobre- tensao na alimentacao
tensio «  Sequéncia de partida/
parada muito rapida
3* Falha de terra A medicao de corrente Faca uma verificacao dos cabos do
indica que a soma das cor-  [motor e do motor.
rentes de fase do motor nao
é zero.
. um mau funciona-
mento no isolamento
nos cabos do motor
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Coadigo
de falha

Subcodigo
emT.14

Causa possivel

Como corrigir a falha

. componente defeituoso

. curto-circuito ou
sobrecarga de resistor
de frenagem

5 Chave de carrega- A chave de carga é aberta Redefina a falha e inicie o conver-
mento quando o comando INICIAR  |sor novamente.
é fornecido. Se a falha for exibida novamente,
solicite instrucdes ao distribuidor
] ) préoximo a vocé.
. defeito operacional
. componente defeituoso
6 Parada de emer- Sinal de parada foi fornecido |Verifique o circuito de parada de
géncia da placa opcional. emergéncia.
7 Acionamento de Esta falha nao pode ser redefinida
saturacao a partir do painel de controle.

Desligue a alimentacao.

NAQ REINICIE O CONVERSOR ou
RECONECTE A ALIMENTACAOQ!
Peca instrucoes ao fabricante.

Se esta falha for mostrada ao
mesmo tempo que a Falha 1, verifi-
que o cabo do motor e o motor.
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Coadigo
de falha

Falha do sistema

Subcodigo
emT.14

S1=
Reservado

S2=
Reservado

S3 =
Reservado

S4 =
Reservado

S5 =
Reservado

S6 =
Reservado

S7 = Chave
de carre-
gamento

S8 =Sem
alimenta-
cao paraa
placa do
inversor

S9 =
Comunica-
cao de uni-
dade de
poténcia
(TX)

S10 =
Comunica-
cao de uni-
dade de
poténcia
(aciona-
mento)

S11=
Comunica-
cao de uni-
dade de
poténcia
(Medicao)

Causa possivel

defeito operacional
componente defeituoso

Como corrigir a falha

Redefina a falha e inicie o conver-
sor novamente.
Se a falha for exibida novamente,
solicite instrucdes ao distribuidor
préximo a vocé.
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Coadigo
de falha

Subcodigo
emT.14

Causa possivel

Como corrigir a falha

9* Subtensao S1=_Link C |Atensao do circuito inter- Se houver uma interrupcao do for-
muito mediario CC estda menor do |necimento de tensdo temporaria,
baixo que os limites. redefina a falha e inicie o conversor
durante novamente.
funciona- N . N Faca uma verificacao da tensao de
mento * ten;ao d? alimentacdo alimentacao. Se a tensao de ali-

muito .balxa mentacao for suficiente, hd uma
g2 - . Falha interna do con- falha interna.
Nenhum versor ,de CA Peca instrucoes ao distribuidor
dado da : um fusivel de entrada préximo a vclJcé.
unidade de defeituoso
poténcia . a chave de carrega-
mento externa nao esta
53 = fechada
Supervisao
de controle
de subten-
sao

10 * Supervisao de A fase de linha de entrada Verifique a tensao fornecida, os
linha de entrada esta ausente. fusiveis e o cabo de alimentacao.

1M * Supervisao de fase A medicao de corrente Faca uma verificacao do cabo e do
de saida indica que nao ha corrente [ motor.

em uma fase do motor.
12 Supervisao do cor- Nao ha resistor de frena- Faca uma verificacao do resistor de
tador de freio gem. O resistor de frena- frenagem e do cabeamento.
gem esta quebrado. Um Se eles estiverem em boas condi-
cortador de freio defeituoso. |cdes, ha uma falha no resistor ou
no cortador. Peca instrucdes ao
distribuidor préximo a vocé.

13 Subaquecimento Temperatura muito baixa
do conversor de medida na saida de ar da
frequéncia unidade de poténcia ou na

placa de energia. A tempe-
ratura do dissipador de
calor estd abaixo de -10 °C
(14 °F).

14 Superaquecimento A temperatura do dissipador |Faca uma verificacao da quanti-
do conversor de de calor estd acima de 90 °C |dade real e do fluxo de ar de arre-
frequéncia (194 °F) (ou 77 °C (170,6 °F), |fecimento.

NX_6, FR6). Verifique se ha poeira na saida de

0 alarme de superaqueci- ar.

mento é emitido quando a Faca uma verificacao da tempera-

temperatura do dissipador  |tura ambiente.

de calor excede 85 °C (185 Certifique-se de que a frequéncia

°F) (72 °C (161,6 °F)). de chaveamento nao esta alta
demais em relacao a temperatura
ambiente e a carga do motor.

15 * Motor parado 0 motor estolou. Faca uma verificacao do motor e da

carga.
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d(iaofdallghoa S:::.T.Tj; 20 Causa possivel Como corrigir a falha
16 * Superaquecimento Ha uma carga muito pesada |Reduza a carga do motor. Se nao
do motor no motor. houver sobrecarga no motor, verifi-
que os parametros do modelo de
temperatura.
17* Subcarga do motor Protecao contra subcarga Faca uma verificacao da carga.
do motor disparou.
18 ** Desbalancea- S1=Dese- [Desequilibrio entre os Se a falha ocorrer novamente, peca
mento quilibrio de |mddulos de poténcia em instrucoes ao distribuidor préximo
corrente unidades de poténcia para- |a vocé.
lela.
S2 = Dese-
quilibrio de
tensao CC
22 Falha de soma de Falha ao salvar parametro. |Se a falha ocorrer novamente, peca
controle EEPROM instrucoes ao distribuidor préximo
a vocé.
. defeito operacional
. componente defeituoso
24 ** Falha do contador Os valores exibidos nos con-
tadores estao incorretos
25 Falha de alarme Redefina a falha e inicie o conver-
do miCrOprocessa' . defeito Operaciona[ sor novamente.
dor . componente defeituoso Se a falha for exibida novamente,
solicite instrucoes ao distribuidor
préximo a vocé.
26 Inicializacao evi- Ainicializacao do conversor |[Cancele a prevencao de inicializa-
tada foi evitada. A solicitacao de |cao se isso puder ser feito com
funcionamento estara ATIVA |seguranca.
quando nova aplicacao for Remova a solicitacdo de funciona-
baixada para o conversor. mento
29 * Falha de termistor A entrada do termistor da Verifique o resfriamento e a carga
placa de opcao detectou do motor.
aumento da temperatura do |Faca uma verificacao na conexao
motor. do termistor.
(Se a entrada do termistor da placa
opcional nao estiver em uso, ele
deverd estar em curto).
30 Desativacao A entrada na placa OPTAF Cancele a Desativacao segura se
segura foi aberta, isso puder ser feito com segu-
ranca.
31 Temperatura do A protecao contra supera- Faca uma verificacao da carga.
IGBT (hardware]) quecimento da ponte do Verifique o tamanho do motor.
inversor do IGBT detectou Faca uma rodada de identificacao.
uma corrente de sobrecarga
de curto prazo muito alta
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Coadigo
de falha

Subcodigo
emT.14

Causa possivel

Como corrigir a falha

barramento CAN

firmada.

32 Resfriamento por 0 ventilador de resfria- Peca instrucdes ao distribuidor
ventilador mento do conversor de fre- |préximo a vocé.
quéncia nao ¢é iniciado
quando o comando LIGAR ¢
fornecido.
34 Comunicacao de Mensagem enviada nao con- |Certifique-se de que haja outro dis-

positivo no barramento com a
mesma configuracao.

tuido [mesmo tipo)

tuida por uma nova que vocé
ja havia usado antes no
mesmo slot. Os parametros
estdo disponiveis no conver-
sor.

35 Aplicacao Problema no software do Peca instrucoes ao distribuidor
aplicativo. proximo a vocé. Se vocé for um
programador de aplicativos, verifi-
que o programa do aplicativo.
36 Unidade de con- A unidade de controle NXS  |Altere a unidade de controle.
trole nao pode controlar a uni-
dade de poténcia NXP e
vice-versa
37 ** Dispositivo substi- A placa opcional foi substi- |Resete a falha. O dispositivo esta

pronto para uso. O conversor
comecara a usar as configuracoes
antigas de parametros.

inversor do IGBT detectou
uma corrente de sobrecarga
de curto prazo muito alta.

38 ** Dispositivo adicio- A placa opcional foi adicio- Resete a falha. O dispositivo esta
nado (mesmo tipo) nada. Vocé usou a mesma pronto para uso. O conversor
placa opcional antes no comecara a usar as configuracoes
mesmo slot. Os parametros |antigas de parametros.
estdo disponiveis no conver-
sor.
39 ** Dispositivo remo- Uma placa opcional foi 0O dispositivo nao esta disponivel.
vido removida do slot. Resete a falha.
40 Dispositivo desco- |S1 =Dispo- |Um dispositivo desconhe- Peca instrucdes ao distribuidor
nhecido sitivo des- |cido foi conectado (unidade |préximo a vocé.
conhecido |de poténcia/placa opcional)
S2=
Poténcial
nao é do
mesmo
tipo que
Poténcia2
41 Temperatura de A protecao contra supera- Faca uma verificacao da carga.
IGBT quecimento da ponte do Verifique o tamanho do motor.

Faca uma rodada de identificacao.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFOSS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/
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d(iaofdallghoa S:::.T.Tj; 20 Causa possivel Como corrigir a falha
42 Superaquecimento A protecao contra supera- Defina um tempo de desaceleracao
do resistor de freio quecimento do resistor de mais longo.
freio detectou frenagem Use o resistor de freio externo.
muito pesada.
43 Falha do codifica- |1 =Canal A [Problema detectado em Verifique as conexdes do codifica-
dor do Codifi- [sinais do codificador. dor.
cador 1 Verifique a placa do codificador.
ausente Verifique a frequéncia do codifica-
dor em loop aberto.
2=_CanalB
do Codifi-
cador 1
ausente
3 =Ambos
0s canais
do Codifi-
cador 1
estao
ausentes
4 = Codifi-
cador
revertido
5=Placa
do codifi-
cador
ausente
L4 ** Dispositivo substi- Placa opcional ou unidade Redefina.
tuido (tipo dife- de poténcia substituida. Defina os parametros da placa
rente) Novo dispositivo de tipo ou opcional novamente se a placa
classificacdo de poténcia opcional tiver sido trocada.
diferente. Defina os parametros do conversor
de frequéncia novamente se a uni-
dade de poténcia tiver sido trocada.
45 ** Dispositivo adicio- Placa opcional de tipo dife- |Redefina.
nado (tipo dife- rente adicionada. Defina os parametros da unidade
rente) de poténcia novamente.
49 Divisao por zero no Ocorreu uma divisao por Se a falha for exibida novamente
aplicativo. zero no programa do aplica- |enquanto o conversor de frequén-
tivo. cia estiver em funcionamento, soli-
cite instrucdes ao distribuidor pro-
ximo a vocé. Se vocé for um pro-
gramador de aplicativos, verifique o
programa do aplicativo.
50 * Entrada analdgica A corrente na entrada ana- |Verifique o circuito do loop de cor-
lin < 4 mA (faixa do légica é < 4 mA. O cabo de rente.
sinal sel. de 4a 20 controle estd rompido ou
mA) solto ou a fonte de sinal
falhou.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANF0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/
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VACON - 415

Coadigo
de falha

Subcodigo
emT.14

Causa possivel

Como corrigir a falha

cacao do teclado

controle (ou NCDrive) e o
conversor esta defeituosa.

51 Falha externa Falha da entrada digital. Corrija a situacao de falha no dis-
positivo externo.
52 Falha de comuni- A conexao entre o painel de [Verifique a conexao do painel de

controle e o cabo do painel de con-
trole.

motor.

53 Falha do Fieldbus A conexao de dados entre o |Faca uma verificacao da instalacao
mestre do fieldbus e a placa [e do mestre do fieldbus.
fieldbus esta defeituosa. Se a instalacao estiver correta,
solicite instrucodes ao distribuidor
proximo a voceé.
54 Falha da ranhura Placa de opcao ou slot Verifique a placa e o slot.
defeituoso Peca instrucdes ao distribuidor
préximo a vocé.
56 Superaqueci- A temperatura excedeu o Encontre a causa da elevacao de
mento. limite definido. temperatura.
Sensor desconectado.
Curto-circuito.
57 ** Identificacao Falha na identificacao do Comando de funcionamento foi

removido antes de finalizar a iden-
tificacao do motor.

0 motor ndo esta conectado ao
conversor de frequéncia.

Ha carga no eixo do motor.

aberta

versor esta aberta.

58 * Freio O status real do freio é dife- |Verifique o estado e as conexdes do
rente do sinal de controle. freio mecanico.
59 Comunicacao do Comunicacado SystemBus ou |Verifique os parametros da placa
seguidor CAN interrompida entre opcional.
Mestre e Seguidor. Verifique o cabo de fibra optica ou o
cabo CAN.
60 Resfriamento A circulacao do refrigerante |Verifique o motivo da falha no sis-
no conversor resfriado a tema externo.
liquido falhou.
61 Erro de velocidade Velocidade do motor dife- Verifique a conexao do codificador.
rente da referéncia. 0 motor do PMS excedeu o torque
“pull out”.
62 Funcionamento O sinal de ativacao do fun- Verifique o motivo do sinal de ativa-
desativado cionamento estd baixo. cao do funcionamento.
63 ** Parada de emer- Comando para parada de 0 novo comando de execucdo é
géncia emergéncia recebido de aceito apos o reset.
entrada digital ou fieldbus.
b4 ** Chave de entrada A chave de entrada do con- | Verifique a chave de poténcia prin-

cipal do conversor.
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Coadigo Subcodigo

de falha em T.14 Causa possivel Como corrigir a falha
65 Superaqueci- A temperatura excedeu o Encontre a causa da elevacao de
mento. limite definido. temperatura.

Sensor desconectado.
Curto-circuito.

70 * Falha de filtro Falha acionada por entrada |Corrija a situacao de falha no filtro
ativo dig. (consulte param. ativo
P2.2.7.33).
74 Falha do seguidor Ao usar a funcao Seguidor

de mestre normal, este
codigo de falha sera forne-
cido se um ou mais conver-
sores seguidores acionarem
uma falha.

* = Vocé pode definir respostas diferentes na aplicacao para essas falhas. Veja o grupo de
parametros Protecoes.

** = Somente falhas (alarmes).
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