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1 Introducao ao Guia de Aplicacao

1.1 Versao do manual
Este manual é revisado e atualizado regularmente. Todas as sugestdes de melhoria séo bem-vindas.
O idioma original deste manual é o inglés.

Versao do manual Observacoes

AB413939445838en, versao 02 As informagdes contidas nesta versdo do manual se aplicam a versao do software 1.10.

1.2 Objetivo desde Guia de Aplicacao
Esse guia de aplicagdo destina-se a pessoal qualificado, como:
+  Engenheiros de automacéo

«  Especialistas em aplicagdes e produtos com experiéncia em operar com parametros e conhecimento bésico de conversores de
frequéncia.

O guia de aplicacao fornece informagdes sobre os parametros para configurar e controlar o conversor de frequéncia, procedimentos
para operar as interfaces do usuéario do conversor de frequéncia iC2-Micro, exemplos de aplicagdes tipicas com configuragdes reco-
mendadas, e resolucao de problemas de falhas e adverténcias que podem ocorrer.

1.3 Recursos Adicionais

A seguir estdo os recursos adicionais disponiveis para entender melhor os recursos, instalar e operar com seguranga os conversores

de frequéncia iC2-Micro.

« O guia de operacgao, que fornece informagdes sobre a instalacdo, o comissionamento e a manutencao dos conversores de fre-
quéncia iC2-Micro.

+ O guia de design fornece informagdes técnicas para entender as capacidades do conversor de frequéncia iC2-Micro para inte-
gracdo nos sistemas de controle e monitoramento do motor.

Simbolos de Seguranca

Os seguintes simbolos sdo usados neste manual:

APERIGOA

Indica uma situacdo perigosa que, se ndo for prevenida, resultard em morte ou ferimentos graves.

AADVERTENCIAA

Indica uma situagao perigosa que, se ndo for prevenida, podera resultar em morte ou ferimentos graves.

ACUIDADOA

Indica uma situacao perigosa que, se ndo for prevenida, poderd resultar em ferimentos leves ou moderados.

Indica informagdes consideradas importantes, mas nédo relacionadas a riscos (por exemplo, mensagens relacionadas a danos ma-

teriais).
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2 Visao geral do software de aplicacao

2.1 Visdo Geral do Software de Aplicacao do iC2-Micro

O software de aplicacdo é o software padréao fornecido com o conversor de frequéncia iC2-Micro. Os recursos sdo descritos breve-
mente nestas se¢oes:

«  FungOes Basicas
«  Controladores
+  Recursos de protecdo

+  Ferramentas de software

2.1.1 Func¢des Basicas

O software de aplicacdo consiste em uma ampla gama de recursos basicos que permitem ao conversor controlar qualquer aplicagdo
usando o conversor iC2-Micro.

2.1.1.1 Tratamento das referéncias
Referéncias de varias fontes, correspondendo as necessidades de controle da aplicacdo, podem ser livremente definidas.
As fontes de referéncia séo:

» Entradas analdgicas

«  Entradas digitais como entrada de pulso.

«  Referéncia de um fieldbus

«  Configuragbes internas

« Referéncia local do painel de controle

«  Potencidmetro integrado no painel de controle

Sinais de referéncia podem ser adicionados, gerando a referéncia ao conversor de frequéncia. A referéncia final é escalonada de
-100% a 100%.

2.1.1.2 Dois setups

O conversor de frequéncia oferece 2 setups. Cada setup pode ser parametrizado independentemente para atender varias necessi-
dades de aplicacdo. E possivel alternar entre os setups durante a operacdo, permitindo uma transicao rapida.

2.1.1.3 Rampas

As rampas Linear, Senoidal, Senoidal 2 sédo suportadas no conversor de frequéncia. As rampas lineares fornecem uma aceleracao
constante. As rampas senoidais fornecem uma acelerac¢do néo linear com transicdo suave no inicio e no final do processo de aceler-
acao.

2.1.1.4 Parada Rapida

Em algumas situagdes, pode ser necessario parar rapidamente a aplicacdo. Para isso, o conversor suporta um tempo de rampa de
desaceleracao especifico da velocidade do motor sincrono até 0 RPM.

2.1.1.5 Limitar o sentido de rotacao

O sentido de rotacdo do motor pode ser predefinido para operar somente em um sentido (sentido horario ou anti-horario), evita-
ndo o sentido de rotacdo nao pretendido.

2.1.1.6 Chave de fases do motor

Caso os cabos de fase do motor tenham sido instalados em uma ordem incorreta durante a instalagdo, o sentido de rotacdo pode
ser alterado. Isso elimina a necessidade de mudar a ordem das fases do motor.

2.1.1.7 Avanco incremental com modos de jogging

O conversor de frequéncia tem configuracdes de velocidade predefinidas para uso durante colocagcdo em funcionamento, manu-
tencdo ou servico. A operacdo em modo de jogging é programada na velocidade predefinida.
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2.1.1.8 Bypass de frequéncia

Frequéncias especificas do motor podem ser ignoradas durante a operacgao. O recurso ajuda a minimizar e até evitar ressonancias
mecanicas da maquina, limitando vibragdes e ruidos do sistema.

2.1.1.9 Nova partida automatica

Em caso de uma falha leve e desarme, o conversor pode executar uma nova partida automatica, eliminando um reset manual do
conversor. Isso melhora a operacdo automatizada em sistemas controlados remotamente. Certifique-se de que situacdes perigosas
Nao possam ocorrer ao usar nova partida automatica.

2.1.1.10 Flying Start

O flying start permite que o conversor se sincronize com um motor girando livremente antes de assumir o controle do motor. Assu-
mir o controle do motor na velocidade real minimiza o estresse mecanico no sistema. Por exemplo, o recurso é relevante em aplica-
¢6es de ventiladores e centrifugas.

2.1.1.11 Queda da rede elétrica

Em caso de queda da rede elétrica, em que o conversor ndo pode continuar a operacao, é possivel selecionar acdes predefinidas,
por exemplo, desarme, parada por inércia ou executar uma desaceleracéo controlada.

2.1.1.12 Backup cinético

O backup cinético permite que o conversor permaneca no controle caso haja energia suficiente no sistema, por exemplo, como
inércia ou ao baixar uma carga. Isso permite uma parada controlada da maquina.

2.1.1.13 Amortecimento de ressonancia

O ruido de ressonancia de alta frequéncia do motor pode ser eliminado com o uso do amortecimento de ressonancia. Tanto o
amortecimento de frequéncia automatico quanto o selecionado manualmente estao disponiveis.

2.1.1.14 Controle do Freio Mecéanico

Em aplicagdes como guinchos simples, paletizadores, armazéns estereoscopicos ou transportadores em declive, um freio mecanico
é usado para manter a carga parada, quando o motor nao é controlado pelo conversor ou quando a energia é desligada.

O recurso de controle do freio mecénico garante uma transicdo suave entre o freio mecanico e o motor que mantém a carga, con-
trolando a ativacao e a desativacdo do freio mecanico.

2.1.1.15 Controladores
O conversor tem 3 controladores diferentes que fornecem um controle otimizado da aplicacéo real. Os controladores abrangem

«  Controle de processo
«  Controle de velocidade de malha aberta

« Controle de torque de malha aberta

2.1.1.15.1 Controlador de processo

O controlador de processo pode controlar um processo, por exemplo, em um sistema onde uma pressao, um fluxo ou uma temper-
atura constante é necessario. Um feedback da aplicacdo é conectado ao conversor, fornecendo o valor real da saida. O controlador
garante que a saida corresponde a referéncia fornecida controlando a velocidade do motor. A fonte da referéncia e os sinais de
feedback sao convertidos e escalonados para os valores reais controlados.

2.1.1.15.2 Controlador de velocidade
O controle da velocidade de malha aberta fornece controle preciso da velocidade rotacional dos motores.

No modo malha aberta (sem sinal de feedback externo da velocidade), ndo ha necessidade de sensores externos, o que torna a
instalacdo e a colocagao em funcionamento muito faceis, e eliminando o risco de defeito nos sensores.

2.1.1.15.3 Controlador de torque

Um controlador de torque integrado fornece controle otimizado do torque e suporta controle de malha aberta.

2.1.2 Controle e leituras de E/S

Dependendo da configuracdo de hardware do conversor, as entradas digitais e analdgicas, as saidas digitais e analdgicas e as saidas
de relé estao disponiveis. A E/S pode ser configurada e usada para controlar a aplicacédo a partir do conversor.
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Todas as E/S podem ser usadas como nés de E/S remotos, uma vez que todas sdo enderecadas pelo fieldbus do conversor.

2.1.3 Recursos de controle do motor

O controle do motor abrange uma ampla gama de aplicagées, desde as aplicagdes mais basicas até as que exigem um controle do
motor de alto desempenho.

2.1.3.1 Tipos de motor

O conversor oferece suporte a motores padrao disponiveis, como:
«  Motores assincronos

«  Motores de ima permanente

2.1.3.2 Caracteristicas de carga
Diferentes caracteristicas de carga sdo suportadas para atender as reais necessidades das aplicagdes:

- Torque variavel: Caracteristica de carga tipica de ventiladores e bombas centrifugas, em que a carga é proporcional ao quadra-
do da velocidade.

« Torque constante: Caracteristica de carga usada em maquinas em que torque é necessario em toda a faixa de velocidade. Ex-
emplos tipicos de aplicagcdo sao correias transportadoras, extrusoras, decantadores, compressores e guinchos.

2.1.3.3 Principio de Controle do Motor

Diferentes principios de controle podem ser selecionados para controlar o motor, correspondendo as necessidades da aplicacao:
«  Controle U/f para controle especial

«  Controle VVC+ para as necessidades de aplicagdes de uso geral

2.1.3.4 Plaqueta de identificacdo do motor e catalogo

Os dados tipicos do motor para o conversor real sao predefinidos de fabrica, permitindo a operacdo da maioria dos motores. Du-
rante a colocacdo em funcionamento, dados reais do motor sao inseridos nas configura¢des do conversor, otimizando o controle do
motor.

2.1.3.5 Adaptacao Automatica do Motor (AMA)

A Adaptacdo Automatica do Motor (AMA) fornece otimizacdo dos parametros do motor para um melhor desempenho no eixo. Com
base nos dados da plaqueta de identificacdo do motor e nas medi¢ées do motor parado, os principais parametros do motor estdo
sendo recalculados e usados para ajustar o algoritmo de controle do motor.

2.1.3.6 Otimizacao Automatica de Energia (AEO)

O recurso Otimizador Automatico de Energia (AEO) otimiza o controle com foco na reducdo do consumo de energia no ponto de
carga real.

2.1.4 Frenagem de carga

Ao frear o motor controlado pelo conversor, varias funcdes podem ser usadas. A funcédo especifica é selecionada com base na apli-
cacdo e nas necessidades de velocidade da parada.

2.1.4.1 Resistor de frenagem

Em aplicacdes em que é necessaria uma frenagem rapida ou continua, utiliza-se normalmente um conversor adaptado com um
circuito de frenagem. O excesso de energia gerado pelo motor durante a frenagem da aplicagédo sera dissipado em um resistor de
frenagem conectado. O desempenho da frenagem depende das caracteristicas nominais especificas do conversor e do resistor de
frenagem selecionado.

2.1.4.2 Controle de Sobretensao (OVC)

Se o tempo de frenagem nao for critico ou a carga estiver variando, o recurso de controle de sobretensao (OVC) é usado para con-
trolar a parada da aplicagdo. O conversor amplia o tempo de desaceleracdo quando nao é possivel frear dentro do periodo de desa-
celeracado definido. O recurso nao deve ser usado em aplicagdes de icamento, sistemas de alta inércia ou quando for necessaria uma
frenagem continua.
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2.1.4.3 Freio CC

Ao frear em baixa velocidade, a frenagem do motor pode ser melhorada com o uso do recurso de freio CC. Esse recurso adiciona
uma pequena corrente CC além da corrente CA, aumentando um pouco a capacidade de frenagem.

2.1.4.4 Freio CA

Em aplicagdes com operacgdo nao ciclica do motor, a frenagem CA pode ser usada para diminuir o tempo de frenagem, e é suporta-
da somente para motores assincronos. O excesso de energia é dissipado pelo aumento das perdas no motor durante a frenagem.

2.1.4.5 Retencao CC

A retencao CC fornece um limitado torque de retencdo no rotor parado.

2.1.4.6 Divisao de Carga

Em algumas aplicagdes, ha dois ou mais conversores controlando a aplicagdo ao mesmo tempo. Se um dos conversores estiver
freando um motor, o excesso de energia pode ser suprido ao barramento CC de um conversor que estiver acionando um motor,
gerando uma reduc¢édo do consumo total de energia. Esse recurso é util, por exemplo, em decantadores e cardas, onde os conver-
sores de menor poténcia funcionam no modo gerador.

2.1.5 Recursos de protecao

2.1.5.1 Protegbes de rede
O conversor protege contra condi¢des na rede elétrica que podem afetar a operacdo adequada.

A rede é monitorada quanto ao desbalanceamento da tensdo de alimentacao e perda de fase. Se o desbalanceamento exceder os
limites internos, uma adverténcia é fornecida e o usudrio pode iniciar acbes adequadas.

No caso de uma subtensédo ou sobretensao na rede, o conversor fornecerd uma adverténcia e uma operacédo de parada caso a situa-
¢do permaneca ou exceda os limites criticos.

2.1.5.2 Recursos de protecdo do drive
O conversor é monitorado e protegido durante a operagao.

Os sensores de temperatura integrados medem a temperatura real e fornecem informacdes relevantes para proteger o conversor.
Se a temperatura ultrapassar as condigdes de temperatura nominal, o derating sera aplicado. Se a temperatura sair da faixa de oper-
acao permitida, o conversor ird parar a operacgao.

A corrente do motor é continuamente monitorada em todas as 3 fases. No caso de um curto-circuito entre duas fases ou de uma
falha em relacao ao terra, o conversor detectara isso e se desligard imediatamente. Se a corrente de saida estiver ultrapassando os
valores nominais durante a operacéo por periodos além do permitido, o conversor ird parar e reportar um alarme de sobrecarga.

A tensao do barramento CC do conversor é monitorada. Se exceder niveis criticos, uma adverténcia é emitida e o conversor ird
parar. Se a situacdo néo for resolvida, o conversor emitird um alarme.

2.1.5.3 Recursos de protecao do motor
O conversor fornece varios recursos para proteger o motor e a aplicacdo.

A medicao da corrente de saida fornece informacgdes para proteger o motor. Sobrecorrente, curto-circuito, falhas de aterramento e
conexdes de fases do motor perdidas podem ser detectados e as protecdes pertinentes podem ser iniciadas.

O monitoramento dos limites de velocidade, corrente e torque fornece uma protecéo adicional do motor e da aplicacéo.
A protecdo contra rotor bloqueado garante que o conversor néo fara a partida com um rotor do motor bloqueado.

A protecdo térmica do motor é fornecida como um célculo da temperatura do motor baseado na carga real ou por meio de sen-
sores de temperatura externos, por exemplo, PTC.

2.1.5.4 Protecao de componentes conectados externamente
Opcionais conectados externamente, como resistores de frenagem, podem ser monitorados.
Os resistores de frenagem sdo monitorados quanto a sobrecarga térmica, curto-circuito e falta de conexao.

2.1.5.5 Derating automatico

O derating automatico do conversor permite uma operagdo continua mesmo se as condi¢des de opera¢do nominais forem excedi-
das. Alguns fatores que costumam afetar isso sdo temperatura, alta tensao do barramento CC, alta carga do motor ou operagao
préxima a 0 Hz. O derating é normalmente aplicado como reducdo da frequéncia de chaveamento ou alteracdo no padréo de cha-
veamento, resultando em menores perdas térmicas.

10 | Danfoss A/S © 2023.03 AB413939445838pt-000201 / 130R1254



Conversores de Frequéncia iC2-Micro M

Visédo geral do software de
Guia de Aplicacdao aplicacao

2.1.6 Recursos de monitoramento

O conversor oferece uma ampla variedade de recursos de monitoramento, fornecendo informagdes sobre as condi¢cdes de opera-
¢ao, condicdes da rede e dados histdricos do conversor. O acesso a essas informagdes ajuda na andlise das condi¢cdes operacionais e
na identificacdo de falhas.

2.1.6.1 Monitoramento de velocidade

A velocidade do motor pode ser monitorada durante o funcionamento. Se a velocidade exceder os limites minimo e maximo, o
usudrio é notificado e pode iniciar as acdes apropriadas.

2.1.6.2 Registro de Eventos e Contadores Operacionais

Um registro de eventos fornece acesso as Ultimas falhas registradas, fornecendo informagdes relevantes para anélise do que ocor-
reu no Conversor.

Os contadores operacionais oferecem informacdes sobre o uso do conversor. Valores como horas de operacdo, horas de funciona-
mento, kWh usados, nimero de energiza¢des, sobretensdes e sobretemperaturas sdo exemplos das leituras disponiveis.

2.1.7 Ferramentas de software

O MyDrive® Insight é uma ferramenta de software para comissionamento, engenharia e monitoramento de conversores. O My-
Drive® Insight pode ser usado para configurar parametros, atualizar software e configurar recursos.
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3 Interfaces de usuario e como configurar

3.1 Visdo geral das interfaces de usudrio

Para interagir com o conversor de frequéncia iC2-Micro, use o painel de controle como interface, ou o MyDrive® Insight, que é uma
ferramenta para PC que permite uma interagdo mais avangada com o conversor.

O conversor de frequéncia iC2-Micro possui um painel de controle com um display, teclas de controle e indicadores de status. O uso
do MyDrive® Insight fornece a capacidade de acessar o conversor remotamente.

3.2 Painel de Controle

O capitulo fornece uma visdo geral sobre os diferentes painéis de controle, os elementos relacionados, recursos e funcionalidades
importantes e uma orientacao rapida sobre como usar o painel de controle

3.2.1 Painel de controle e Painel de controle 2.0 OP2
O conversor tem dois tipos de painéis de controle:

- Painel de controle: E integrado e, por padréo, entregue com o conversor. As teclas e os indicadores do painel de controle estio
descritos em 3.2.2 Teclas e indicadores do painel de controle.

«  Control Panel 2.0 OP2: Um painel de controle (acessério) opcional que proporciona melhor experiéncia ao usuario. Esse tipo de
painel de controle permite configurar facilmente o conversor por meio de parametros, monitorar o status do conversor e visual-
izar notificacdes de eventos. As teclas e os indicadores do Control Panel 2.0 OP2 estdo descritos em 3.2.4 Teclas e indicadores do
Control Panel 2.0 OP2.

Uma visdo geral mais detalhada do Control Panel 2.0 OP2 é a seguinte:

+ Interface do usuario monocromética de 2,03".

«  LEDs visuais para identificacao do status do conversor.

«  Controle do conversor e facil alternancia entre operacées locais e remotas.

«  Display multilingue que mostra parametros, selecdes e status com mais clareza.

« Odisplay de parametros é compativel com caracteres alfanuméricos especiais, nUmeros inteiros, pontos flutuantes, listas de
selecdo e comandos para configurar os dados da aplicacéo.

«  As programacoes dos parametros do conversor podem ser copiadas para outros conversores para facil colocagao em funciona-
mento.

« Instalacdo em uma porta de gabinete usando um kit de montagem opcional.

3.2.2 Teclas e indicadores do painel de controle

15

€30bu992.10
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llustracao 1: Painel de Controle
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1 Indicadores de estado 9 Partida
2 Indicadores de operagao 10 Voltar
3 Inicio/Menu 11 Remoto/Local
4 Esquerda 12 OK
5 Parada/Reset 13 Potencidmetro
6 Para cima 14 Indicadores de estado
7 Para baixo 15 Display principal
8 Indicador de operagao

Tabela 1: Teclas de Operacao e Potenciometro

Nome Funcéo

Inicio/Menu Alterna entre a exibicdo do status e o menu principal. Pressione prolongadamente para acessar o menu
de atalhos para leitura e edi¢do rapidas de parametros.

Para cima/Para baixo | Alterna entre status/grupo de parametros/nimeros dos parametros e ajusta os valores dos parametros.

Esquerda Move o cursor 1 bit para a esquerda.

Voltar Navega para a etapa anterior na estrutura de menus ou cancela a configuragdo durante o ajuste dos val-
ores dos parametros.

OK Confirma a operacao.

Remoto/Local Alterna entre o modo remoto e o modo local.

Partida Parte o conversor no modo local.

Parada/Reset Para o conversor no modo local.
Reinicializa o conversor para eliminar uma falha.

Potenciémetro Altera o valor de referéncia quando o valor de referéncia for selecionado como potencidémetro.

Tabela 2: Luzes indicadoras de status

Nome Funcao
MON Ligado: A tela principal mostra o status do conversor.
PGM Ligado: O conversor esta no status de programacao.
TOR Ligado: O conversor estd no modo torque.
Desligado: O conversor esta no modo velocidade.
LOC Ligado: O conversor estd no modo local.
Desligado: O conversor estd no modo remoto.
REV Ligado: O conversor esta na direcdo reversa.
Desligado: O conversor esta na dire¢éo para frente.
ST2 Consulte Tabela 5.
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Tabela 3: Luzes indicadoras de operagao

Nome Funcao

WARN Fica acesa constantemente quando ocorre uma adverténcia.
READY Fica acesa continuamente quando o conversor esta pronto.
FAULT Pisca quando ocorre uma falha.

Tabela 4: Luz indicadora de funcionamento

Nome | Funcao

RUN Ligado: O conversor estd em operacdo normal.

Desligado: O conversor parou.

Piscando: No processo de parada do motor; ou o conversor recebeu um comando RUN, mas nédo ha saida de frequéncia.

Tabela 5: Luz indicadora para configura¢ées multiplas

ST2 Apagado Aceso Piscando Pisca rapidamente
Setup ativo® Setup 1 Setup 2 Setup 1 Setup 2
Setup de programacgéao®@ Setup 1 Setup 2 Setup 2 Setup 1

' Selecione o setup ativo no pardmetro P 6.6.1 Setup Ativo.

2 Selecione o setup de programacdo no pardmetro P 6.6.2 Setup de Programacgado.

3.2.3 Configuracao basica do painel de controle
As configuragdes basicas do painel de controle séo:

«  Status de leitura do motor e do conversor, o que inclui adverténcias e falhas.
« Navegue até os menus para exibir ou alterar as programagdes dos parametros do conversor.

Apos o conversor ser energizado, pressione o botdo Home/Menu para alternar entre a exibi¢do do status e o menu principal. Use os
botdes para cima/para baixo para selecionar os itens, e pressione o botdo OK para confirmar a selegao.
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Display de Status

Menu Principal

(A luz indicadora de status MON esté acesa) (A luz indicadora de status PGM esta acesa) %
- - 1
r 1 [ 2
onfiguragao )
de referéncia ‘ ‘ —- P4.2.1.1 Tipo de Motor
‘ L ST ‘ Q1: Dados do Motor ‘
*[0] Motor IM Motor PM ‘
| Frequéncia | ‘ l [11SPMou [3] IPM
de Saida nn
- [Fr_500] . \
‘ ‘ P4.2.2.1 Poténcia Nominal | |P4.2.2.3 Corrente Nominal
‘ P4.22.2 Tensao Nominal | |P4.2.2.5 Velocidade
P4.22.3 Corrente Nominal | [Nominal ‘
‘ Corrente ‘ P4.2.2.4 Frequéncia P4.2.3.7 Torque Nom.
do Motor [ n ‘ Nominal Cont. do Motor
o) 10 u Rapida P4.2.2.5 Velocidade P4.2.4.1 Forca ‘
‘ ‘ Acesso Nominal Contraeletromotriz
‘ P4.2.1.2 Numero de Polos | |P4.2.1.2 Numero de Polos
‘ ‘ qRCL ‘
Torque ‘
fo 0]
| wm [fo 0 | P4.2.1.3 Modo AMA(4) ‘
\ Ps.4.1 elegao da Aplcagdo
Tenséo Selecdo l
Udc Ud 551 o, SSecao -
" U i * da Aplicagio | *[20] Modo de Controle de Velocidade
‘ 21] Modo de Controle de Processo ‘
[22] Modo de Controle Multivelocidade
23] Modo de Controle de 3 fios
‘ [24] Modo de Controle de Torque
Fator de =
wn [ Po u
‘ P5.5.3.3 Referéncia Maxima
P5.5.3.4 Referéncia Minima
P5.5.4.2 Rampa de Acel. 1 Tempo
‘ ) ‘ P5.5.4.3 Rampa de Desacel. 1
“E F g |
96" r u . Controle P2.3.14 Frequéncia Mméx. de Saida
‘ ‘ ‘ do Motor P5.8.2 Limite Superior da
Todos os
Leitura Parametros 3 !
- Grupo de parametros 10 nivel:
g |
I 0 G2 Converséo de Poténcia ‘
e Barramento CC
‘ ‘ ‘ . G3 Filtros e Frenagem
Informagoes G4 Motor ‘
‘ ‘ de Eventos G5 Aplicagao
G6 Manutencdo e Servico
asgon[Fb___0] | Crarar—wn o
a0 Fb 0 I nfo alha G8 Customizagio
(Unidade) GY E/S
‘ ‘ ‘ G10 Conectividade

[ _ —

Observagao: (1) Somente modo local. (2) Somente modo remoto. (3) O status s6 é mostrado quando a fungao correspondente estiver ativada. (4) Para a execugao da AMA,
consulte o capitulo Adaptagao Automtica do Motor (AMA). Se o parametro P5.4.3 Principio de Controle do Motor estiver definido como [0] U/f, néo é necessario executar AMA.

llustragao 2: Operagao com Painel de Controle

3.2.3.1 Entendendo as telas de leitura

Quando o conversor estiver no estado de prontiddo, o visor do painel de controle mostrara a tela Home no display principal. Por
padrdo, como uma configuracdo de fabrica, a tela Home mostra a configuracdo de referéncia no modo local, conforme mostrado na
figura a sequir.

e30bj954.10

llustracao 3: Tela Home

Pressione os botdes para cima/para baixo do painel de controle para alternar entre os itens de leitura.
Leituras no modo Local: As leituras a seguir podem ser acessadas no menu de status do painel de controle no modo Local.

«  Configuragao de Referéncia (Hz)
«  Frequéncia de Saida [Hz]

+  Corrente do Motor [A]

«  Torque (Nm)

« Tensao CC(V)

«  Poténcia (kW)

+ Leitura do Cliente (Unidade)*
Leituras no modo Remoto: As leituras a seguir podem ser acessadas no menu de status do painel de controle no modo Remoto.
«  Frequéncia de Saida [Hz]

«  Corrente do Motor [A]

«  Torque (Nm)

+  Tensdao CC(V)
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Poténcia (kW)

Referéncia (%)

Leitura do Cliente (Unidade)*
Feedback (Unidade)*

* indica que o status s6 é mostrado quando a fungdo correspondente estd ativada.

3.2.3.2 Tela do grupo de menus e navegagao
Usar o botdo Home/Menu permite alternar entre telas de leitura e tela do grupo do parametro.

O Menu consiste no seguinte:

Acesso Rapido: Um assistente de partida que facilita a defini¢cdo das configuragées do motor e a partida do motor. Usar o aces-
so rapido permite configurar dados do motor, setups de selecdo da aplicacao e configuragdes de controle do motor em um
método passo a passo.

Todos os Parametros: Para visualizar todos os parametros no conversor de frequéncia iC2-Micro.

Informacgoes de Eventos: Para visualizar todos os eventos ativos e histéricos, como falhas, no conversor de frequéncia iC2-Mi-
cro.

Pressione o botao para cima/para baixo do painel de controle para selecionar as fun¢ées do menu, conforme mostrado na figura
abaixo.

UP -‘ ‘ PH!“ ‘ ] nl‘:l_-l

Acesso Rapido Todos os parametros Informagbes de Eventos

30bj955.11

llustracao 4: Fungées do menu

3.2.3.2.1 Navegacao de acesso rapido

O Acesso Rapido consiste nas trés fungdes a seguir para configurar facilmente o conversor de frequéncia iC2-Micro de maneira a
seguir os passos recomendados.

q1 - Configuracao dos Dados do Motor: Ativa a primeira selecdo de tipo de motor, seguida da entrada de dados do motor com
base na plaqueta de identificacdo do motor.

Apds completar as configuracdes de dados do motor, recomenda-se executar a Adaptacao Automatica do Motor (AMA) se P
5.4.3 Principio de Controle do Motor estiver programado como [1] VWC+.

Consulte o procedimento da AMA em 5.4.1 Adaptacdo Automética do Motor (AMA).

g2 - Selecao da Aplicacao: Permite selecionar configuragdes tipicas para a aplicagdo. As sele¢des de aplicacao sao programa-
¢Oes de parametros pré-configuradas. Cinco aplicacdes comuns predefinidas sdo suportadas no conversor de frequéncia iC2-
Micro, que sao

- Modo de controle de velocidade

- Modo de controle de processo

- Modo de controle de multivelocidade
- Modo de controle de 3 fios

- Modo de controle de torque

Para obter mais informacdes, consulte 5.5 Selecao da Aplicacao.

Para otimizar a configuracao da aplicacdo, configure alteragées importantes no parametro com base na selec¢do da aplicagao

necessaria.

g3 - Configuracao de Controle do Motor: Permite a programacéo dos dados de controle do motor que influenciam no desem-
penho da operagao do motor, como os tempos de aceleracdo e desaceleracgao, o limite de referéncia etc.

A figura a seguir mostra o procedimento de configuragdo ao usar o Acesso Rapido para dar partida no motor.
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o
—»4» P4.2.1.1 Tipo de Motor g»
£
q1: Dados do Motor %
*0] Motor IM Motor
l [11SPM ou [3] IPM
P4.2.2.1 Poténcia Nominal P4.2.2.3 Corrente Nominal
P4.2.2.2 Tensao Nominal P4.2.2.5 Velocidade Nominal
P4.2.2.3 Corrente Nominal P4.2.3.7 Torque Nom.
P4.2.2.4 Frequéncia Nominal do Motor Torque
P4.2.2.5 Velocidade Nominal P4.2.4.1 Forca Contraeletromotriz
P4.2.1.2 Numero de Polos P4.2.1.2 Nimero de Polos
Acesso ¢
Rapido P4.2.1.3 AMA

— 8

q2: Selecao da ‘

Aplicagao *[20] Modo de Controle de Velocidade
[21] Modo de Controle de Processo
[22] Modo de Controle Multivelocidade
[
[

—— P5.4.1 Selecdo da Aplicacao

23] Modo de Controle de 3 fios
24] Modo de Controle de Torque

P5.5.3.3 Referéncia Maxima

P5.5.3.4 Referéncia Minima

P5.5.4.2 Rampa de Acel. 1 Tempo
4’* P5.5.4.3 Rampa de Desacel. 1 Tempo
P2.3.14 Frequéncia Mmax. de Saida

P5.8.2 Limite Superior da Velocidade
do Motor

q3: Controle
do Motor

llustracao 5: Fungdes de acesso rapido

3.2.3.2.2 Tela do grupo do parametro e navegacao

Pressione os botdes para cima/para baixo para selecionar o menu de todos os parametros. Consulte a visdo geral dos parametros
completos em 3.2.3.2 Tela do grupo de menus e navegacao. Pressione OK para entrar nos submenus.

Para navegar através e dentro dos diferentes grupos de parametros, use as teclas de navegacao do painel de controle.
«  Use o botéo para cima/para baixo do painel de controle para navegar pelos diferentes grupos de parametros.

« O botdo Back é usado para navegar para um nivel superior e o botao OK para um nivel inferior nas telas dos parametros/grupos
de parametros.

A ilustracdo a seguir mostra como navegar até um parametro e o exemplo considerado é P 2.3.1 Ativar Controlador de Sobretenséo.

—%WT

€30bj975.10

tal——[ Ged—s—[ P73

llustracao 6: Navegacdo entre parametros
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3.2.3.2.2.1 Alterar selecbes em um parametro

Neste exemplo, é considerado o P 5.5.4.1 Ramp 1 Type Selector (Seletor de Tipo da Rampa 1).
As ilustracdes a seguir mostram uma visao geral das telas relevantes ao alterar as sele¢des em um parametro.

\/ 2
PSSY. ! —@—ﬁ 2
N 3

L W/

—&— —&— | PS54 |
/N

llustragao 7: Alterar selecoes em um parametro

Procedimento
1. Pressione os botdes para cima/para baixo para ir até o parametro.
2. Pressione OK para visualizar a programacao da selecao atual.
3. Pressione OK para modificar a selecao.

|Os nuimeros de selecdo comegam a piscar. |

4. Use o botdo para cima/para baixo para navegar pelos nimeros de selecéo.
5. Pressione OK no numero de selecdo pretendido.

|Os numeros de sele¢ao param de piscar. |

3.2.3.2.2.2 Alterarando o Valor de um Parametro

Neste exemplo, o P 5.5.4.2 Rampa de Acel. 1 Tempo é considerado.
As ilustracdes a seguir mostram uma visdo geral das telas relevantes ao alterar o valor de um parametro.

\/ \/ e
Pa54c —o— 100500 —<— 4®T 2
N N 7

\_ \/ \/
—— —o—[ PS5Y2
N /N

llustracao 8: Alterarando o Valor de um Parametro

Procedimento
1. Pressione o botdo para cima/para baixo para ir até o parametro.
2. Pressione OK para visualizar o valor atual do parametro.
3. Pressione OK novamente para alterar o valor do parametro.

| O ultimo bit do valor pisca e mostra a localizacdo do cursor. |

4. Para mover o cursor a esquerda, use o botdo de seta para a esquerda do painel de controle.

| O digito piscando indica a localizacdo ativa do cursor. |

bl

Use os botbes para cima/para baixo do painel de controle para aumentar ou diminuir o valor do digito em que o cursor esta
ativo.

6. Pressione OK para confirmar as alteragoes.

3.2.3.3 Restauracao das configuracdes padrao

A restauracao das configuragdes padrao dos parametros é realizada pela inicializacdo do drive. A inicializacdo é realizada através do
P 6.6.8 Modo Operagéo (recomendado) ou manualmente.
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A inicializacdo recomendada por meio do P 6.6.8 Modo Operagéo néo reinicializa estas configuracdes:

Horas de funcionamento.

Sele¢cdes de comunicacéo serial.

Registro de falhas.

Outras fun¢ées de monitoramento.

P 1.2.1 Defini¢ées Regionais.

P 4.4.1.4 Sentido Hordrio.

A inicializacdo manual apaga todos os dados relacionados ao motor, programacéo, localizacdo, monitoramento, e restaura as con-
figuragdes padrao de fabrica. A inicializagdo manual ndo reinicializa estas informagoes:

P 1.2.1 Defini¢ées Regionais.

P 4.4.1.4 Sentido Hordrio.

P 6.1.2 Horas de Funcionamento.

P 6.1.5 Energizagées.

P 6.1.6 Superaquecimentos.

P 6.1.7 Sobretensodes.

3.2.3.3.1 Inicializacao recomendada (via parametros)
Procedimento

1.
2.
3.
4

5.
6.

Selecione P 6.6.8 Modo Operagdo e pressione OK.
Selecione [2] Inicializagdo e pressione OK.
Remova a energia da unidade e aguarde até que o display seja desligado.

Aplique energia a unidade. As programagdes dos parametros padrdo sdo restauradas durante a inicializagdo. Isso podera
demorar ligeiramente mais que o normal.

Falha 80, Drive inicializado no valor padrao é mostrado.
Pressione Stop/Reset para retornar ao modo de operacéo.

3.2.3.3.2 Inicializacao manual
Procedimento

1.
2,

Remova a energia da unidade e aguarde até que o display seja desligado.
Pressione e segure os botées Home/Menu e OK ao mesmo tempo enquanto liga a unidade.

As programacdes do parametro padrao de fabrica sdo restauradas durante a inicializacdo. Isso podera demorar ligeira-
mente mais que o normal.
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3.2.4 Teclas e indicadores do Control Panel 2.0 OP2

e30bv123.10

llustracao 9: Control Panel 2.0 OP2 Visao geral

Tabela 6: Descricao dos Elementos do Painel de Controle

Leg- Nome do el- | Descricdao
enda | emento
1 Display Fornece acesso a conteudo e configuracdes. O display fornece informacdes detalhadas sobre o status
do conversor.
2 Inicio/Menu | | Alterna entre a exibicao do status e o menu principal.
+  Pressione prolongadamente para acessar o menu de atalhos para leitura e edicdo rapidas de para-
metros.
3 setase[OK] |, Setas: Navega pelas diferentes telas e menus e ajusta os valores dos parametros.
+ [OK]: Confirma as selecdes e os dados no display do painel de controle.
4 Info Fornece informagdes do drive pressionando o botdo Info na tela inicial, por exemplo, o tipo de drive, o
c6digo do modelo encomendado, o nimero de série do drive e a versdo da aplicacao.
5 Parada/Reset | Para a operacdo do conversor.
6 LED apaga- O indicador tem os seguintes estados:
do +  Aceso: O indicador fica nesse estado quando:
- O conversor ndo estda modulando e o conversor estéd parado por inércia.
- Osinal de parada ou parada por inércia esté aplicado. Os tempos de rampa, as protecdes e as
fungdes de parada podem prolongar esse estado.
« Desligado: O conversor esta em operacao, um sinal de partida esta aplicado e a saida esta ativa.
(Inclui também em rampa, em operacéo na referéncia e AMA).
7 LED RUN O indicador tem os seguintes estados:
+ Ligado: O conversor estd em operacdo normal.
+ Desligado: O conversor parou.
+ Piscando: O indicador fica nesse estado quando:
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Leg- Nome do el- | Descricao
enda | emento
- No processo de parada do motor (desaceleracdo por rampa).
- O conversor recebeu um comando RUN, mas nao ha saida de frequéncia.
8 Funcionar Inicia a operagao do conversor.
9 REM/LOC Alterna o conversor entre operagdo remota e local.
10 Voltar Navega para a tela anterior ou um nivel de menu acima do menu atual.
1 Indicadores | Os LEDs relacionados indicam o status do conversor.
de Statusdo | | [WARN]: Uma luz amarela constante indica uma adverténcia.
Conversor

+ [READY]: Uma luz verde constante indica que o conversor esta pronto.

+  [FAULTI: Uma luz vermelha piscando indica uma falha.

3.2.5 Control Panel 2.0 OP2 Configuragcdes Basicas

As configuracdes basicas do painel de controle sao:

«  Status de leitura do motor e do conversor, o que inclui adverténcias e falhas.

« Navegue até os menus para exibir ou alterar as programacdes dos parametros do conversor.

3.2.5.1 Entendendo as telas de leitura

Quando o conversor estiver em estado pronto, o display do Control Panel 2.0 OP2 mostrara a tela Home. Por padréo, como configu-
racao de fabrica, a tela Home é mostrada como se segue.

2 3

1(1)

e30bv141.10

950.0Hz CLOC-— 4

0.0Hz

Frequency 6

llustragao 10: Tela Home

A seguir estdo as legendas e a descricao da tela Home.

Tabela 7: Tabela de legenda

Legen- | Descricao
da
! « O numero frontal indica o setup ativo.”
» O numero entre parénteses indica o setup em programacao.®
2 «  Nas Telas de Leitura, o valor com a unidade apds o icone do setpoint indica os dados de configuracdo de referén-
cia.
« Nas Telas de Menu, o valor com a unidade (sem icone de setpoint) indica os dados de saida.
3 icone de sentido: indica o sentido da rotacao do motor.
4 LOC/REM: indica 0 modo de controle remoto ou local.
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Legen- Descricao
da

«  LOC: modo de controle local.

«  REM: modo de controle remoto.

Valor do centro: indica o valor da leitura.

Tipo de leitura

1 Selecione o setup ativo em P 6.6.1 Setup Ativo.

2 Selecione o setup em programacao em P 6.6.2 Setup de Programagao.

Selecao do tipo de leitura

Pressione as setas para cima e para baixo no Control Panel 2.0 OP2 quando estiver na Tela de Leitura. A tela do painel de controle
navega até os itens de leitura na ordem. Consulte 3.2.3.1 Entendendo as telas de leitura.

Configuracao de referéncia no modo local

No modo local, pressione o botdo OK na Tela de Leitura para entrar no ajuste da referéncia. O valor de referéncia é valido imediata-
mente pressionando as setas para cima, para baixo e para a esquerda para configuracéo.

1(1)

$35.6 Hz CLOC

e30bv142.10

Reference
€5.6 Hz

llustracao 11: Ajuste do Valor de Referéncia

3.2.5.2 Tela de Menu e Navegacao

Use o botdo Home/Menu para alternar entre Tela de Leitura e Tela de Menu.

111)

0.0 Hz CLOC

£ All Parameters

e30bv143.10

Menu

llustragao 12: Tela de Menu

O menu principal inclui diferentes fun¢des que sdo mostradas na tabela a seguir.

Tabela 8: Tela de Menu

Menu Funcao

Acesso Rapido Acesso rapido para configurar rapidamente um conversor. Consulte 3.2.3.2.1 Navegacao de acesso
rapido.

Todos os parametros Visualize e ajuste os parametros.

Eventos Lista de eventos (incluindo falhas e adverténcias que ocorreram no conversor).

Configuracdo do Display | Defina o idioma e ajuste a iluminacdo de fundo do display.

Backup e Restauracao Faca backup e restaure as informacgdes do conversor.

Técnicas basicas de navegacao
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- Para navegar pelos diferentes grupos de parametros e dentro deles, use as teclas de navegacdo do Control Panel 2.0 OP2.

«  Use o botdo Voltar para navegar para um nivel acima, e o botao OK para navegar para um nivel abaixo.

3.2.5.3 Telas de Grupo do Parametro e Navegacgao Geral

O menu Todos os Pardmetros inclui todos os parametros para configuragdo. Uma tela tipica de grupo do parametro é mostrada a
seguir.

1

1(1) 0.0Hz CLOC
2——— All Parameters

iGid _____ _|i}.

2 Power conversion & DC

e30bv144.10

llustracao 13: Tela Grupo do Parametro
As seguintes informacgdes estdo contidas na tela do grupo do parametro:

Tabela 9: Tabela de legenda

Legenda | Descricao

1 Estado de controle do conversor. O valor no centro sem o icone de setpoint mostra a frequéncia de saida.
2 Nome do menu, grupo e pardmetro atualmente ativo no conversor.

3 Grupo, subgrupo ou lista de parametros.

4 Barra de rolagem

3.2.5.4 Alterar selecbes em um parametro

Neste exemplo, é considerado o pardmetro P 5.5.4.1 Seletor de Tipo da Rampa 1. Quando ha selecdes disponiveis para um parametro,
o indice e o nome do parametro ficam destacados em preto, conforme mostrado.

1(1) 0.0Hz ClLOC
Ramp

5.5.4.1 Ramp 1 Type Selec

5.5.4.2 Ramp 1 Accel. Time

e30bv145.10

llustracao 14: Alterar selecées em um parametro

1. Para exibir as selecdes do parametro, pressione OK. As sele¢des disponiveis para o parametro sdo exibidas. Um icone de visto na
frente da selegdo indica a opgao selecionada.

1(1) 00Hz ClOC | 3
Ramp 1 Type Selector ¢
v 0 Linear

1 Sine Ramp

llustracao 15: Selecoes em um parametro (exemplo)

2. Use as setas para cima ou para baixo para navegar pelas selecoes.
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111)

0.0 Hz CLOC

Ramp 1 Type Selector
v/ 0 Linear

1 Sine Ramp

e30bv147.10

llustracdo 16: Navegacao pelas sele¢des (exemplo)

3. Pressione OK na selecao pretendida. O icone de visto é movido para essa selegao.

1(1)

0.0 Hz C LOC

Ramp 1 Type Selector
0 Linear

v/ 1 Sine Ramp

e30bv148.10

llustracao 17: Confirmagao das sele¢oes (exemplo)

3.2.5.5 Alterarando o Valor de um Parametro

No exemplo, o pardmetro P 5.5.4.2 Tempo de Acel. da Rampa 1 é considerado e as ilustragdes mostram a alteracdo do valor de 3 s para

5s.

1. Acesse o pardmetro P 5.5.4.2 Tempo de Acel. da Rampa 1 e pressione o botao OK.

2. Pressione o botao OK novamente para entrar na tela de edicao de valores. Para ir para os valores antes ou depois dos decimais,
use os botdes de seta para a esquerda ou para a direita. O digito destacado em preto indica o local onde o cursor esta ativo.

3. Use os botdes de seta para cima ou para baixo do Control Panel 2.0 OP2 para aumentar ou diminuir o valor.

4. Pressione OK para confirmar as alteragoes.

Ailustracdo a seguir mostra todas as telas relevantes para alterar o valor de um parametro.

1-(1)

1(1) 0.0Hz CLOC

Ramp
5.5.4.1 Ramp 1 Type Selec

5.5.4.2 Ramp 1 Accel. Time

|

1-(2)

1(1) 0.0 Hz C LOC

2-(1)

Ramp 1 Accel. Time

3.00 s

2-(2)

1(1) 0.0Hz CLOC

Ramp 1 Accel. Time

000E.00 s

1(1) 0.0Hz CLOC
Ramp 1 Accel. Time
0003.08) s
3
1(1) 0.0Hz CLOC

Ramp 1 Accel. Time

000§.00 s

4

1(1) 0.0Hz CLOC

llustracdo 18: Alterando o Valor de um Parametro

Ramp 1 Accel. Time

5.00 s

e30bv149.10
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3.3 MyDrive® Insight

O MyDrive® Insight é uma ferramenta de software independente da plataforma que oferece suporte para colocacdo em funciona-
mento, engenharia e monitoramento de conversores de frequéncia iC2-Micro. Alguns dos principais recursos sao:

- Configuragdo e comissionamento rapidos e faceis.

« Monitore os conversores como parte das operagoes diarias.

«  Colete dados e informacgbes para resolucdo de problemas, manutencéo e servigo.

«  Descoberta de e acesso a vérios conversores em uma rede.

+ Interface do usuario intuitiva.

« Notificacdes e exibi¢cdes de informagdes e eventos sobre o conversor em tempo real.

«  Controle do PC para executar operagdes como dar partida ou parar o conversor, definir referéncias, definir dire¢do, redefinir e
parar o conversor por inércia.

«  Realize atualizagées em conversores separadamente.
+  Backup e restauracdo das programagdes dos parametros.

» Registro e analise de dados para resolu¢ao de problemas.

A secdo esta documentada para a versdo 2.10 ou superior do MyDrive® Insight. Certifique-se de desinstalar versdes anteriores do
MyDrive® Insight de seu dispositivo para utilizar as fun¢des mais recentes do MyDrive® Insight.

A secdo do MyDrive® Insight no guia de aplicacdo abrange informacdes basicas, como comecar a usar o MyDrive® Insight, acessar
e exibir ou alterar os parametros, e o controle do PC para operar o conversor usando o MyDrive® Insight.

3.3.1 Introdugao ao MyDrive® Insight

Como pré-requisito, certifique-se de que o MyDrive® Insight esteja instalado no dispositivo (PC ou laptop). Baixe e instale o My-
Drive® Insight do MyDrive® Suite disponivel em https://suite.mydrive.danfoss.com/

1. Para estabelecer uma conexdo ponto a ponto entre o conversor e o dispositivo, use um destes dois métodos:

« Conecte os fios ao conector RS485 conforme descrito na parte traseira da tampa dos terminais. Um adaptador convencional
pode ser usado para realizar a conexao a porta USB do dispositivo.

« Use a porta RJ45 no conversor usando um adaptador de acessérios e um cabo para conectar o conversor a porta USB do dispo-
sitivo.

2. Apds energizar o conversor e quando ele estiver no estado Pronto, abra o MyDrive® Insight no dispositivo.
3. Clique no icone de Conexdo Direta, conforme mostrado.

ve Devices @ Overview

Ovennew

e30bk164.10

llustracao 19: Estabelecer conexao

4. Defina o tipo de conexao para Serial e selecione a porta serial a qual o conversor foi conectado. Use a baud rate e o endereco
definidos no conversor. Por padréo, a baud rate é 9600 e o endereco1.
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o
X  Direct connection g

5

R
Connection type: Serial e @

|

Serial port: COM4 .
Baud rate: 9600 -
Bootloader ]
Address: 1

llustracao 20: Conexao serial

5. Uma vez estabelecida a conexao, a tela de informacgdes do dispositivo é exibida.

3.3.2 Acessando Parametros Compreendendo as Telas dos Parametros no MyDrive® Insight

Acessando parametros
1. Para acessar os parametros do conversor conectado, clique em Setup & Service (Configuragdo e servi¢o). Isso abre os menus relacio-
nados a Setup & Service (Configuragdo e servico).

2. Clique em Parameters (Pardmetros) = Live (Ao Vivo) conforme mostrado.

1 =
9, Setup & Service g
| b £
2
€ Setup & Service -
Parameters j...]
3

& Parameters @ @

Live {lj

llustracao 21: Configuracgao e servigo
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Visdo geral da tela de parametros
A ilustracdo a seguir é uma visao geral da tela Parameter (Live) (Parametro (Ao Vivo)) no MyDrive® Insight, que descreve a tela de
parametros.

S o
@ a fenewmwe @a » « =|2
O
(=)
i P <
@ INDEX NAME DEFAULT UNIT HELP FAVORITE 8
@ Al Parameters []
121 Regional Setting: @ ~
22 arid Type 112] @ w
v 1 ® *
” v ® *
: - @ *
) A @ %
21 ® *
® %
31 1D @ w
0) *
6 ] No Functi @ e
- ® %
a8 @ b:d
‘ ® %
0 ® *
2313 10 @ ¥
1 & He @ P
315 1] @ {r
T T (€] w
o ® %
242 @ ¥
243 g ® #
245 njor @ b4
o) %
llustragao 22: Tela de parametros
Tabela 10: Tabela de legenda
Legenda | Nome Descricao
1 Grupo de Parametros Navegue pelos diferentes grupos de parametros no conversor.
2 Botédo de pesquisa Para encontrar um parametro especifico.
3 Campo de valor Ver e alterar um valor ou selecdo de parametro. Na tela Live (Ao Vivo), todos os parametros
do conversor sdo mostrados no MyDrive® Insight.
4 Botao de controle do PC | Alterne para controle do PC para iniciar ou parar o conversor usando o MyDrive® Insight.

Navegar por diferentes grupos de parametros
Neste exemplo, é considerado o grupo do pardmetro 4 Motor, conforme mostrado.
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o
. ° =
€ Live a 2 < 2 Power Conver... Q & S
%
. =}
Overview Q
2 Overview
e 1Grid
B 2.1 Status
B 2 Power Conversion & DC Link @
B 3 Filters & Brake Chopper I 2.2 Power Unit Settings
@8 5 Application Bm 2.3 Protection
BB 6 Maintenance & Service
BB 2.4 Modulation
W S0
B 2.5 DC-Link Control @
B 10 Connectivity
P ters (Live)
& ARTEIEED O men e e s B %
i oo ) .
INDEX NAME VALUE DEFAULT UNIT HELP FAVORITE

4.2.1 General Setting

4211 Motor Type [0] Asynchronous Induction Motor , IM [0] Asynchronous Induction Mo
4.2.2 Nameplate Data 4212

4

[0] Off o) off
4.2.3 Asyn. Induction Motor

4214 Motor Cabl

4.2.4 Permanent Magnet Motor 4215 Motor Cabl

L}

4221 Nominal Power 4 a

llustracao 23: Navegando até um Grupo do Parametro

1. Clique no grupo do parametro na tela All Parameters (Todos os pardmetros).
2. Clique no subgrupo do parametro.

X% % % X

3. Repita a etapa 2 até que o nivel correto do subgrupo do parametro seja alcancado para encontrar os parametros especificos.

Quando no subgrupo de um parametro especifico, somente os parametros relevantes para o subgrupo do pardmetro podem ser

acessados.

Procura de um parametro especifico

1. No campo Search (Pesquisar) digite a palavra-chave necesséria. Uma palavra-chave pode ser o nome de um grupo do parametro,

um subgrupo do parametro ou um parametro especifico.

No exemplo, é considerado motor control (controle do motor). O grupo do parametro e o parametro especifico podem ser acessa-

dos a partir dos resultados da pesquisa.

&« Q_  motor control X

e30bk065.10

Motor Control

Motor Control Bandwidth

@ @ 0

Motor Control Principle

llustragao 24: Botao de pesquisa
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3.3.3 Exibicao e alteracdo das programagodes dos parametros

Quando em um determinado grupo do parametro, todos os parametros relacionados ao grupo do parametro séo exibidos. Depend-
endo do tipo de acesso do parametro, hd a possibilidade de exibir a programacédo do parametro ou alterar a sele¢do atual ou o valor

do parametro.

No exemplo, é considerado o grupo do pardmetro 4 Motor, conforme mostrado.

4.6 Protection 418

Parameters (Live) « e
€ 4moor | e s 2
O
3 Overview ® @ @ b %
Qo
INDEX VALUE DEFAULT unIT FAVORITE 5
& 47Stawus (]
& 4.2MotorData 12
13 v
& 4.4 Motor Control

3 =
D00 ANNENNNNNAOANONNONOOOO O E@

begbrgbegb i« o2 b ol bbb~ bbb < oib bbb b b~ b

llustracao 25: Visao Geral do Parametro

Tabela 11: Tabela de legenda

Numero | Nome do Campo | Descricao
1 Indice Com base na estrutura do grupo do parametro, o indice define a localizacdo do parametro. O
indice ndo é utilizado como um identificador Unico de um parametro.
2 Nome Nome do parametro.
3 Parametro de sta- | Fornece o status ou valor atual de um parametro. O parametro é mostrado em uma cor cinza
tus claro e nao pode ser alterado.
4 Parametros de se- | Para ver todas as selecoes disponiveis para o pardmetro, clique no valor no campo Value (Valor).
lecdo
5 Parametros de O valor do parametro pode ser modificado com base nas faixas definidas (valores maximo e min-
faixa imo).
6 Padréo A configuracdo de fabrica (valor padrao) do parametro.
7 Unidade Quando aplicavel, a unidade do usuario do parametro é exibida no campo Unit (Unidade).
8 Ajuda Clique no botéo ? para ver a descricdo do parametro. Para obter descri¢cées mais detalhadas,
consulte 7.1 Leitura da tabela de parametros.
9 Favorito Para adicionar parametros aos Favoritos, clique no botdo.
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3.3.4 Controle do PC para Operar o Conversor Usando o MyDrive® Insight

Para operar o conversor usando o controle do PC, clique no botdo do painel de controle no MyDrive® Insight. A ilustracdo a seguir
mostra as diferentes telas para operar o conversor através do MyDrive® Insight.

H % I X control I

® |eanv4-252-pudrevi-136b
- : o

REQUEST CONTROL

ACTUAL %
0

Max 100

MmN -100

RESET FALTS

WARNING!

Safety first! Before using the
control panel please check that
we do not end up in a hazardous
situation. Please check that no
human or device will get
damage when operating with
control panel.

)

CANCEL CONTINUE

llustragao 26: Operar o conversor usando o MyDrive® Insight

Para acessar o Controle do PC no MyDrive® Insight e operar o conversor, faca o seguinte:

1. Clique no botdo REQUEST CONTROL (Solicitar controle).
2. Clique em Continue (Continuar) para confirmar as condi¢des de operacao segura enquanto controla o conversor usando o

MyDrive® Insight.

00

B * I x control I

® leanv4-252-pudrevi-136b)|

RELEASE

START

e30bk170.10

ToF

COASTSTOP

REF %
25

ACTUAL %

0
max 100

O,

miN-100

©0

RESET FAULTS

3. Use os botdes START (Partida), STOP (Parada), STOP COAST (Parada por inércia) para realizar uma operagao no conversor.

4. Use o controle deslizante para aumentar ou diminuir a velocidade de referéncia.

5. No caso de um evento de falha, clique em RESET FAULTS (Redefinir falhas) para redefinir um conversor.
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3.3.5 Backup do conversor

Procedimento
1. Parafazer backup do conversor, selecione um conversor; acesse Setup & Services (Setup e Servicos) = Parameters (Pardme-
tros).
Q A tela Parameters Live (Pardmetros ao vivo) é exibida.
2. Clique no icone conforme mostrado na figura.

. Overview
® ic -136b7309062652g281 ./ & REM

€30bj879.10

Live

Live view offers a direct access to drive's parameter menu

llustragédo 27: icone de Destino do Backup

©  Abre uma tela para selecionar o destino do backup. Os destinos para backup s&o:

- Projeto: Fazer backup de um projeto existente ou de um projeto novo.

3. Clique em Next (Avangar). Usando a tela, é possivel especificar um nome para o arquivo de backup.
4. Clique em Backup para iniciar o backup.

©  Uma vez concluido o backup, uma tela é exibida com uma notificaco.

3.3.6 Restauracao de dados para o conversor

Procedimento
1. Pararestaurar dados ao conversor, selecione um conversor; acesse Setup & Service (Setup e Servi¢os) = Parameters (ParGme-
tros).
2. Cligue no icone conforme mostrado na imagem abaixo.

S
: Overview 3
" ® ic -136b7309062652g281 + & REM =
=
(V]
Live
Live view offers a direct access to drive's parameter menu.

llustragdo 28: icone Restaurar dados
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3. Selecione o projeto de origem dos dados que devem ser restaurados no conversor.

=
5
=
Qo
(=3
m
v
Restore
Select source
Project (Ic2testproj)
llustragao 29: Fonte dos Dados para Restauracao

4. Clique em Next (Avancar) e selecione um conversor de fonte de backup.

5. Clique em Next (Avangar) e selecione um backup.

6. Selecione o conteudo para restauragao dos dados no conversor, conforme mostrado na figura abaixo, e clique em Next

(Avangar).

o
o
O
=
e}
o
52}
0)

Select restore content

All Parameters
0

€ PREVIOUS RESTORE >

llustragao 30: Restaurar parametros

©  Apos arestauracao bem-sucedida dos dados, uma mensagem é exibida.
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4 Estrutura e Visao Geral do Software de Aplicacao

4.1 Entendendo a Estrutura do Software de Aplicacao

O principio basico de design da estrutura do software de aplicacao e da hierarquia relacionada se refere a configuracdo de um con-
versor de frequéncia iC2-Micro tipico, conforme mostrado na figura abaixo.

6 Manutencao e Servico

5 Aplicagao

e30bj964.10

1 Rede

3 Filtros e circuito de frenagem

2 Converséo
de Poténcia

4 Motor

8 Customizagao

e cC

9E/S

10 Conectividade

llustragao 31: Visdo Geral do Menu da Aplicacdo

4.2 Grupos de Parametros, Conteudo Relacionado e Configuragdes

«  Todas as configuragdes genéricas, como Rede, Conversao de Poténcia e Barramento CC, Filtros e Circuito de Frenagem, e Motor
sdo acessadas por meio dos grupos de parametro (indices de menu) 1-4.

« A maioria dos parametros especificos da aplicacdo é acessada por meio dos grupos de parametro (indice de menu) 5 Aplicacao.

+  Osrecursos e fungdes relacionados a aplicacdo, como Manutencédo & Servico e Personalizacdo, estdo nos grupos de parametros
(indices de menu) 6 e 8, respectivamente.

« A configuragao basica dos sinais de controle externos e das interfaces de comunicacdo é feita nos grupos de parametro (indices
de menu) 9 e 10, respectivamente.

«  Os recursos e parametros relacionados estao agrupados em grupos de parametros individuais. Cada recurso tem um grupo de
parametro proprio.

« Asinformacdes de status de cada grupo de parametro estdo disponiveis separadamente para permitir um acesso facil.

A tabela a seguir fornece informagdes sobre os grupos de parametro.

indice do Nome do grupo Descricao
menu/ do parametro
Grupo de
parametro
1 Rede Contém parametros para a configuracdo, o monitoramento e o controle da fonte de alimenta-
¢do do conversor. Tipicamente, a fonte de energia é a rede. O menu também permite definir
as configuragdes de protecdo da rede e visualizar a condicao da rede.
2 Conversao de Po- | Contém os parametros para a configuragdo, o monitoramento e o controle da conversao de
téncia poténcia do conversor. O menu permite definir as configuracdes de protecdo da unidade de
poténcia e as configuragdes do retificador, barramento CC e inversor.
3 Filtros & Circuito Contém os parametros para configurar, monitorar e controlar os filtros, o circuito de frenagem
de Frenagem e os resistores de frenagem.
4 Motor Contém os parametros para configurar o motor, o controle do motor e a protecdo do motor.
5 Aplicagao Contém os parametros para recursos especificos da aplicacdo, como controle de processo,
controle de velocidade, controle de torque, controle do freio mecanico entre outros.
6 Manutencdo & Contém os parametros relacionados exclusivamente a status, eventos e recursos de servico.
Servico
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5 Exemplos de setup de configuracao

5.1 Introducgao e Pré-requisitos

A secado abrange as etapas basicas de configuragcao de um conversor. Use estes topicos como referéncia durante o processo de con-
figuracdo/comissionamento do conversor:

«  Para obter informacdes relacionadas ao painel de controle, consulte 3.2.3 Configuracédo basica do painel de controle.

- Para obter informacbes sobre como usar o MyDrive® Insight, consulte 3.3 MyDrive® Insight.

+ Informagdes detalhadas sobre os parametros estdo descritas em 7 Descricbes de Parametros.

Um esquema de ligacdo tipico para o conversor de frequéncia iC2-Micro é mostrado.
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llustracao 33: Diagrama de ligacao
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5.2 Configuracao Basica de um Conversor
O procedimento cobre a configuracdo basica de um conversor.

Pré-requisito:

+  Certifique-se de que o conversor esteja montado com seguranca conforme descrito no Guia de Operacdo dos Conversores de
Frequéncia iC2-Micro.

«  Para usar o MyDrive® Insight para configuracéo, instale o MyDrive® Insight a partir do aplicativo MyDrive Suite.

A configuragdo bésica de um conversor consiste nas seguintes etapas de configuragao.
1. Definicdo das configuracdes da rede e da unidade de poténcia (tipo de rede e classe de tensdo).
2. Definicdo do modo de operacéo.
3. Configuragao do local de controle.
4. Configuracdo da comunicacdo de campo, se aplicavel.
As etapas descritas em detalhes sdo estas:
1. Defina as configuracdes da rede usando o parametro a seguir.

indice do parametro Nome do parametro Exemplo de ajuste Numero do parametro
1.2.2 Tipo de Rede [12] 380-440 /50 Hz 6
2. Configure o modo de operagdo usando o pardmetro a seguir.
indice do parametro Nome do parametro Exemplo de ajuste Numero do parametro
54.2 Modo Operacdo [0] Malha Aberta de Velocidade 100
3. Defina as configura¢des do local de controle usando os parametros a seguir.
indice do parametro Nome do parametro Exemplo de ajuste Numero do parametro
5.5.1.1 Tipo de Controle = [0] Digital e Ctrl. Word 801
5.5.1.2 Origem do Controle [1] Porta FC 802
5535 Fungdo de Referéncia [0] Soma 304
5.5.3.6 Fonte da referéncia [0] Vinculado a Loc/Rem 313
5537 Fonte da Referéncia 1 [1] Entrada Analdgica 33 315
5.53.8 Fonte da Referéncia 2 [2] Entrada Analégica 34 316
553.9 Fonte da Referéncia 3 [11] Referéncia do Bus Local 317
5.5.2.1 Sele¢do de Parada por Inércia [3] Légica OU 850
5522 Sele¢do de Parada Rdpida [3] Légica OU 851
55.2.4 Selecdo da Partida [3] Légica OU 853
5.5.25 Sele¢do da Reversdo [3] Légica OU 854
9.4.1.2 T13 Entrada Digital [8] Partida 510
9.4.1.3 T14 Entrada Digital [10] Reverséo 511
9.4.14 T15 Entrada Digital [1] Reinicializar 512
9.4.1.5 T17 Entrada Digital [14] Jog 513
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5.3 Configuracao do conversor usando o acesso rapido através do painel de controle
As etapas a seguir mostram a configuracao de acesso rapido.

Procedimento
1. Energize o conversor.

2. Pressione o botdo Home/Menu no painel de controle para acessar a estrutura do menu.

3. Selecione QACC e insira q1 Dados do Motor para selecionar primeiro o tipo de motor usando o P4.2.1.1 Tipo de Motor.

4. Programe o valor dos parametros de dados do motor, em sequéncia, com base no tipo de motor selecionado.

5. Execute a Adaptacdo Automatica do Motor (AMA), se necessario. Consulte 5.4.1 Adaptacao Automatica do Motor (AMA).

6. Selecione o tipo de aplicacdo em g2 Selecdo da Aplicagcdo e conecte os cabos aos terminais de E/S de acordo. Para obter
mais informacoes, consulte 5.5 Selecdo da Aplicacéo.

7. Insira q3 Controle do Motor para configurar as limitacdes de referéncia, as limitagcdes de saida e o tempo de rampa.

8. Pressione REM/LOC para colocar o conversor em operagao remota.

9. Parainiciar o conversor pelos terminais de E/S.

5.4 Configuracao do Motor

Este exemplo de ajuste descreve a configuracdo do motor.

Os parametros especificados na configuragdo do motor ndo podem ser ajustados com o motor em funcionamento.

O ajuste da configuracdo contém o indice do menu, o nome do pardmetro, a programacao do parametro recomendada e o nimero
do parametro. O numero do parametro é uma referéncia de identificagdo Unica para o parametro. Para obter uma descri¢do detal-
hada de um parametro, consulte 7 Descricoes de Parametros.

Configuracdo de motor assincrono
1. Paraa configuracdo de um motor assincrono, programe estes parametros:

indice do parame- Nome do parametro | Configuracao recomendada Numero do para-
tro metro

4.2.2.1 Poténcia Nominal Conforme mostrado na plaqueta de identificacdo. | 120

4.2.2.2 Tens@o Nominal Conforme mostrado na plaqueta de identificagao. | 122

4.2.2.4 Frequéncia Nominal | Conforme mostrado na plaqueta de identificacdo. | 123

4.2.2.3 Corrente nominal Conforme mostrado na plaqueta de identificacdo. | 124

4.2.2.5 Velocidade Nominal | Conforme mostrado na plaqueta de identificacdo. | 125

2. Defina os parametros a seguir para obter um desempenho 6timo no modo VVC+; sdo necessérios dados adicionais do mo-
tor para configurar os seguintes parametros.

indice do para- | Nome do parametro Configuracdo recomendada Numero do
metro parametro
4.2.3.1 Resisténcia do Estator (Rs) Conforme mostrado na folha de dados do motor. | 130
4232 Resisténcia do Rotor (Rr) Conforme mostrado na folha de dados do motor. | 131
4.2.3.4 Reatdncia Parasita do Estator X1 | Conforme mostrado na folha de dados do motor. | 133
4.2.3.6 Reatancia Principal Xh Conforme mostrado na folha de dados do motor. | 135

VVC+ é o modo de controle mais robusto. Na maioria das situagoes, ele fornece desempenho ideal sem ajustes posteri-
ores. Execute uma AMA completa para o melhor desempenho. Consulte 5.4.1 Adaptacdo Automatica do Motor (AMA).
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Configuracdo de Motor PM em VVC+

Pré-requisitos:

« 1.Ajuste P4.2.1.1 Tipo de Motor com as opg¢des a seguir para ativar a operacdo do motor PM:
- [1] PM, SPM Ndo Saliente ou [3] PM, IPM Saliente
«  2.Selecione [0] Malha Aberta Velocidade em P 5.4.2 Modo Operagdo.

1. Programe os parametros a seguir usando a plaqueta de identificacdo do motor e a folha de dados do motor.

indice | Nome do Configuragao recomendada Nu-
do par- | parametro mero
ametro do
para-
metro
4223 | Corrente Conforme mostrado na folha de dados do motor. 124
nominal
4.23.7 | Torque Conforme mostrado na folha de dados do motor. 126
Nominal
Cont.do
Motor
4225 | Velocidade | Conforme mostrado na folha de dados do motor. 125
Nominal
4.2.1.2 | Nimerode | Conforme mostrado na folha de dados do motor. 139
Polos
423.1 Resisténcia | Insira a resisténcia do enrolamento do estator entre linha-comum (Rs). Se houver 130
do Estator | somente dados de linha-linha disponiveis, divida o valor de linha-linha por 2 para
(Rs) obter o valor linha-comum (starpoint). Também é possivel medir o valor com um oh-
mimetro, que leva em conta a resisténcia do cabo. Divida o valor medido por 2 e in-
sira o resultado.
4.243 | Indutdncia | Insira aindutancia direta do eixo linha-comum do motor PM. Se houver somente da- | 137
do eixo-d dos de linha-linha disponiveis, divida o valor de linha-linha por 2 para obter o valor
(Ld) linha-comum (starpoint). Também é possivel medir o valor com um medidor de in-
dutancia, que leva em conta a indutancia do cabo. Divida o valor medido por 2 e in-
sira o resultado.
4.24.1 | For¢aCon- | |nsira a Forca Contra Eletromotriz linha-linha do motor PM a uma velocidade mecéni- | 140
tra Eletro ca de 1.000 rpm (valor RMS). Forca Contra Eletromotriz é a tensdo gerada por um
Motriz motor PM quando nenhum conversor de frequéncia estiver conectado e o eixo esta
girado externamente. Normalmente, a Forca Contra Eletromotriz é especificada em
relacdo a velocidade nominal do motor ou em relacdo a uma velocidade de 1.000
rpm medida entre as 2 linhas. Se o valor para uma velocidade do motor de 1.000 rpm
nao estiver disponivel, calcule o valor correto da seguinte forma: Por exemplo, se a
forca contra eletro motriz a 1800 RPM for de 320V, a forca contra eletro motriz a
1000 RPM sera:
Forca contra eletro motriz=(Tensao/RPM)x1000=(320/1800)x1000=178.
VVC+ é o modo de controle mais robusto. Na maioria das situagdes, ele fornece desempenho ideal sem ajustes posteri-
ores. Execute uma AMA completa para o melhor desempenho. Consulte 5.4.1 Adaptacdo Automatica do Motor (AMA).

2. Paratestar a operacdo do motor, acione o motor em baixa velocidade (100-200 RPM). Se o motor ndo funcionar, verifique a
instalacdo, a programacao dos parametros gerais e os dados do motor.

3. Execute a operacao de parqueamento programando P 5.6.14 Sync. Motor Parking Current % (Corrente de parqueamento do
motor sincrono %) e P 5.6.13 Sync. Motor Parking Time (Tempo de parqueamento do motor sincrono). Os valores de configu-
racao de fabrica dos parametros podem ser ajustados e aumentados para aplicagdes com inércia alta.
Acione o motor em velocidade nominal. Se a aplicacdo nao funcionar bem, verifique as configuracdes de PM VVC+. A tabe-
la a seguir mostra recomendagdes em diferentes aplicagoes.
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Tabela 12: Recomendac6es em diferentes aplicagoes

Aplicacdo

Configuragoes

ga/IMotor <5

Aplicacdes de inércia baixa ICar-

- Aumente o valor de P 4.4.4.10 Const. de tempo do filtro de tenséo pelo fator 5-10.
- Reduza o valor de P 4.4.4.7 Ganho de Amortecimento.

- Reduza o valor (<100%) de P 4.4.4.14 Corrente Min. em Baixa Velocidade.

Aplicagdes de inércia média
50>ICarga/IMotor >5

Mantenha valores calculados.

IMotor >50

Aplicagdes de inércia alta ICarga/

Aumente os valores de P 4.4.4.7 Ganho de Amortecimento, P 4.4.4.9 Const. de Tempo
do Filtro de Baixa Veloc, e P 4.4.4.8 Const. de Tempo do Filtro de Alta Veloc.

Carga alta em baixa velocidade
<30% (velocidade nominal)

Aumente o valor de P 4.4.4.10 Const. de tempo do filtro de tensd@o. Aumente o valor
de P 4.4.4.14 Corrente Min. em Baixa Velocidade (>100% durante mais tempo pode
superaquecer o motor).

Se o motor comecar a oscilar a uma certa velocidade, aumente P 4.4.4.7 Ganho de Amortecimento. Aumente o valor em
pequenas etapas. O torque de partida pode ser ajustado em P 4.4.4.14 Corrente Min. em Baixa Velocidade. 100% fornece
torque nominal como torque de partida.

Configuragao de controle de velocidade com E/S usando padrao
1. Va para o grupo de parametro 5 e especifique o seguinte:

indice do Nome do parametro Configuragoes recomendadas Numero
parametro do para-
metro

543 Principio de Controle do Motor | Use o padrao: [1] VVC+. Na maioria das situagoes, sele- 101

cionar VVC+ fornece desempenho ideal sem ajustes

posteriores.
54.2 Modo Operacao Use o padrao: [0] Malha Aberta Velocidade 100
9.4.1.2 T13 Entrada Digital Use o padrao: [8] Partida 510
94.1.3 T14 Entrada Digital Use o padrao: [10] Reversdo 511
94.1.4 T15 Entrada Digital Use o padrao: [1] Reset 512
94.1.5 T17 Entrada Digital Use o padrao: [14] Jog 513
5.5.3.7 Fonte da Referéncia 1 [1] Entrada Analdgica 33 315
9.5.1.2 T31 Saida Analégica Use o padrao: [100] Frequéncia de Saida 691
9.4.3.1 Funcéo do Relé Use o padrao: [9] Falha 540
5533 Referéncia Méxima Use o padrao: 50 303
5534 Referéncia Minima Use o padrao: 0 302
5542 Rampa de Acel. 1 Tempo Programe o valor de acordo com a aplicacéo real. 341
5543 Rampa de Desacel. 1 Tempo Programe o valor de acordo com a aplicacéo real. 342
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5.4.1 Adaptacao Automatica do Motor (AMA)

+ Rodando a AMA no modo VVC+, o conversor constréi um modelo matematico do motor para otimizar a compatibilidade entre
o conversor e o motor, melhorando o desempenho do controle do motor.

«  Alguns motores poderdo ndo conseguir executar a versdo completa do teste. Nesse caso, selecione [2] Ativar AMA Reduzido no
pardmetro P 4.2.1.3 Modo AMA.
« A AMA é concluida em até 5 minutos. Para melhores resultados, execute o procedimento a seguir com o motor frio.
Procedimento
1. Programe os dados do motor de acordo com a plaqueta de identificacdo do motor.
2. Se necessario, defina o comprimento de cabo do motor no pardmetro P 4.2.1.4 Comprimento do Cabo do Motor.

3. Defina [1] Ativar AMA Completa ou [2] Ativar AMA reduzida no pardmetro P 4.2.1.3 Modo AMA, e o display principal mostra
Iniciar AMA.

4. Pressione a tecla Partida; o teste é executado automaticamente, e a tela principal indica quando ele esta concluido.
5. Quando a AMA estiver concluida, pressione qualquer tecla para sair e retornar ao modo de operacao normal.

-RARS- - T -

llustracao 34: Indicagdes de status da AMA
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5.5 Selecao da Aplicacao
A funcéo de selecdo da aplicacdo pode ser usada para configurar rapidamente o conversor para alguns dos setups de aplicacdo
mais comuns. E possivel definir a selecdo da aplicacao usando o Acesso Rdpido ou usando diretamente o P 5.4.1 Selecdo da Aplicacéo.

Todos os valores de parametros padrdo pré-configurados para cada selecdo de aplicacao se aplicam a uma configuracdo de con-
trole especifica. A selecdo da aplicagao sé se aplica quando o conversor estda no modo remoto.

Quando uma aplicacao for selecionada, os parametros relevantes sao programados automaticamente. A configuracdo especifica
do cliente de todos os parametros baseados em requisitos especificos é possivel.

Antes de configurar uma selecéo de aplicacdo, recomenda-se inicializar o conversor por meio do parametro 6.6.8 Modo Operag¢édo
ou da redefinicdo com 2 dedos.

O conversor de frequéncia iC2-Micro possui 5 modos padrado, os quais possuem parametros pré-configurados e sdo automatica-
mente programados. A tabela a seguir contém um resumo dos diferentes modos e aplicagbes adequadas.

Tabela 13: Modos padrdo e aplicagao adequada

Modo de selecédo da Aplicacdo adequada
aplicacao

Modo de controle de ve- | O modo padrao na funcdo de selecao da aplicacdo do conversor de frequéncia iC2-Micro. O modo é
locidade usado em aplicag0es tipicas de controle de velocidade para funcionar em velocidade estével, o con-
versor de frequéncia é controlado por uma entrada analdgica como sinal de referéncia.

Modo de controle de O modo é adequado para aplicagdes que exigem monitoramento e ajuste de, por exemplo, tempera-
processo tura, pressdo, velocidade, que precise ser mantido em um nivel desejado usando feedback do sensor.
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Modo de selecao da
aplicacao

Aplicacdo adequada

Modo de controle multi-
velocidade

O modo é adequado para aplicagées com 4 velocidades diferentes, usando 2 entradas digitais. Usan-
do mais 1 entrada digital, sdo possiveis 8 velocidades.

Modo de controle de 3
fios

O modo é adequado para aplicagdes tipicas de controle de velocidade em que a partida ou a parada
sdo controladas com 2 botdes.

Modo de controle de
torque

Adequado para aplicagao de controle de torque que exige controle do motor via torque.

5.5.1 Configuracao do Modo de Controle de Velocidade

A secao descreve a configu

racdo basica do modo de controle de velocidade.

« O modo de controle de velocidade é a selecdo da aplicacdo padrdo para o conversor de frequéncia iC2-Micro.

«  Com a programacdo dos parametros e as conexdes de controle padrdes, um conversor controlado por E/S pode ser iniciado
rapidamente com malha aberta de velocidade.

«  Essaselecédo da aplicagdo é comumente usada para bombas, ventiladores, extrusoras, transportadores etc.

llustragao 35: Conexdes padrao
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Procedimento

1. Programe P 5.4.1 Selecéo da Aplicagdo para [20] Modo de Controle de Velocidade.

Ao selecionar [20] Modo de Controle de Velocidade, os parametros a seguir sdo automaticamente programados para os
valores mostrados na tabela.
Tabela 14: Configuracoes Padrao
Categoria indice do Nome do parametro Configuracao padrao Numero
parametro do para-
metro
Modo Operacao 54.2 Modo Operagdo [0] Malha Aberta de Velocidade 100
DI1-T13 9.4.1.2 T13 Entrada Digital [8] Partida 510
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Categoria indice do Nome do parametro Configuragédo padrao Numero
parametro do para-
metro
DI2-T14 9.4.1.3 T14 Entrada Digital [10] Reversdo 511
DI/O-T15 9.4.1.4 T15 Entrada Digital [1] Reinicializar 512
DI3-T17 9.4.1.5 T17 Entrada Digital [14] Jog 513
DI4-T18 9.4.1.6 T18 Entrada Digital [0] Sem operacdo 515
Al1-T33 9.5.2.1 T33 modo [1] Modo de Tenséo 619
9.5.2.2 T33 Alta Tensédo 10V 611
9.5.2.3 T33 Tensdo Baixa 0,07V 610
9.5.2.6 733 Valor Alto Ref./Feedback | 50 615
9.5.2.7 T33 Valor Baixo Ref./Feedback | O 614
AO1-T42 9.5.1.1 T31 Modo [0] 0-20mA 690
9.5.1.2 T31 Saida Analdgica *[100] Frequéncia de Saida 691
Relé 9.4.3.1 Fungdo do Relé [9] Falha 540
Referéncia externa 5535 Fungdo de Referéncia [0] Soma 304
5537 Fonte da Referéncia 1 [1] Entrada Analégica 33 315
55.3.8 Fonte da Referéncia 2 [2] Entrada Analdgica 34 316
5.5.3.9 Fonte da Referéncia 3 [11] Referéncia do Bus Local 317
Jog 5.9.2 Referéncia de Jog *5,0 311
5.9.1 Tempo de Rampa do Jog *3s 380
Limites de referéncia | 5.5.3.3 Referéncia Mdxima 50. Se [1] América do Norte for se- | 303
lecionado para P 1.2.1 Defini¢bes
Regionais, o valor padrao serda 60.
5534 Referéncia Minima 0 302
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5.5.2 Configuracao do Modo de Controle de Processo
O modo de controle de processo é adequado para aplicagdes que exigem monitoramento e ajuste de um processo para fornecer a
saida pretendida. Com o controle de processo, o conversor de frequéncia é amplamente usado para permitir manutencgao de quali-
dade, melhorar o desempenho, aumentar a eficiéncia e diminuir o custo.

Na aplicacdo e nos requisitos do sistema, certifique-se de programar os parametros P 5.5.3.2 Unidade da Referéncia/Feedback, P
5.5.3.3 Referéncia Mdxima, P 5.5.3.4 Referéncia Minima, P 9.5.2.6 T33 Valor Ref./Feedb. Alto, P 9.5.2.7 T33 Valor Ref./Feedb. Baixo, P
9.5.3.6 T34 Valor Ref./Feedb. Alto e P 9.5.3.7 T34 Valor Ref./Feedb. Baixo adequadamente. Esses parametros devem ser programados

pelo operador de acordo com os requisitos da aplicagao.

llustracao 36: Conexdes padrao para controle de processo
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1kOhm [ |
33 All Referéncia de Processo 1
4®+ 34 Al2 Feedback do processo
35 GND

RELE

Procedimento

1.

Programe P 5.4.1 Sele¢éo da Aplicagéo para [21] Modo de Controle de Processo.

ores mostrados na tabela.

Ao selecionar [21] Modo de Controle de Processo, os parametros a seguir sao automaticamente programados para os val-

Tabela 15: Configuragées padrao do modo de controle de processo

Categoria indice do Nome do parametro Configuracao padrao Numero do
parametro parametro

Modo Operacao 54.2 Modo Operagéo [3] Malha Fechada de Processo 100

DI1-T13 9.4.1.2 T13 Entrada Digital [8] Partida 510

DI2-T14 9.4.1.3 T14 Entrada Digital [0] Sem operacéo 511

DI/O-T15 9.4.1.4 T15 Entrada Digital [1] Reinicializar 512

DI3-T17 9.4.15 T17 Entrada Digital [14] Jog 513

DI4-T18 9.4.1.6 T18 Entrada Digital [0] Sem operagéo 515

Al1-T33 9.5.2.1 T33 modo [1] Modo de Tenséo 619
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Categoria indice do Nome do parametro Configuragao padrao Numero do
parametro parametro
9.5.2.2 T33 Alta Tensdo 10v 611
9.5.2.3 T33 Tensdo Baixa 0,07V 610
9.5.2.6 T33 Valor Alto Ref./Feedback 50 615
9.5.2.7 T33 Valor Baixo Ref./Feedback 0 614
Al2-T34 9.5.3.1 T34 modo [0] Modo de Corrente 629
9.534 T34 Corrente Alta 20,00 mA 623
9.5.3.5 T34 Corrente Baixa 4,00 mA 622
9.53.6 T34 Valor Alto Ref./Feedback 50. Se [1] América do Norte for 625
selecionado para P 1.2.1 Defini-
¢oes Regionais, o valor padrdo
sera 60.
9.5.3.7 T34 Valor Baixo Ref./Feedback 0 624
AO1-T42 9.5.1.1 T31 Modo [0] 0-20mA 690
9.5.1.2 T31 Saida Analégica [100] Frequéncia de Saida 691
Relé 9.4.3.1 Fungdo do Relé [9] Falha 540
PID 5.12.4.1 Recurso de Feedback 1 [2] Entrada Analdgica 34 720
5.12.5.7 Controle Normal / Inverso do PID | [0] Normal 730
Jog 5.9.2 Referéncia de Jog 50 311
5.9.1 Tempo de Rampa do Jog 3s 380
Referéncia externa | 5.5.3.5 Fungao de Referéncia [0] Soma 304
5537 Fonte da Referéncia 1 [1] Entrada Analégica 33 315
5.53.8 Fonte da Referéncia 2 [0] Fungéo 316
5.5.3.9 Fonte da Referéncia 3 [0] Fun¢éo 317
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5.5.3 Configuracao do Modo de Controle de Multivelocidade

O modo de controle de multivelocidade permite usar 2 entradas digitais para 4 velocidades diferentes. Usando mais 1 entrada digi-
tal, sdo possiveis 8 velocidades.

llustragao 37: Conexdes padrao

€30bj842.10

Ji 13 DI1
Ji 14 DI2
7115 o
Ji 17 DI3
Ji 18 Dl4

20 GND

Partida (1) / Parada (0)
Reverséo (1) / Avanco (0)
Reinicializar

Ref. Predefinida bit 0

Ref. Predefinida bit 1

Frequéncia de Saida

32 10v
33 Al
34 AI2
35 GND

Falha

RELE

Procedimento
1. Programe P 5.4.1 Sele¢do da Aplicagdo para [22] Modo de Controle de Multivelocidade.

Ao selecionar [22] Modo de Controle de Multivelocidade, os parametros a seguir sdo automaticamente programados para
os valores mostrados na tabela.
Tabela 16: Configuragées Padrao
Categoria indice do Nome do parametro Configuragéao padrao Numero
parametro do para-
metro
Modo de operagao 54.2 Modo Operagéo [0] Malha Aberta de Velocidade 100
DI1-T13 9.4.1.2 T13 Entrada Digital [8] Partida 510
DI2-T14 94.1.3 T14 Entrada Digital [10] Reversdo 511
DI/O-T15 9.4.14 T15 Entrada Digital [1] Reinicializar 512
DI3-T17 9.4.1.5 T17 Entrada Digital [16] Referéncia predefinida Bit 0 513
DI4-T18 9.4.1.6 T18 Entrada Digital [17] Referéncia predefinida Bit 1 515
AO1-T42 9.5.1.1 T31 Modo [0] 0-20mA 690
9.5.1.2 T31 Saida Analdgica [100] Frequéncia de Saida 691
Relé 9.4.3.1 Fungéo do Relé [9] Falha 540
Referéncia externa 5537 Fonte da Referéncia 1 [0] Sem fun¢éo 315
55.3.8 Fonte da Referéncia 2 [0] Sem fungdo 316
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Categoria indice do Nome do parametro Configuragao padrao Numero
parametro do para-
metro
5.5.3.9 Fonte da Referéncia 3 [0] Sem fungéo 317
Ref. predefinida 5.5.3.10 Referéncia Predefinida Observacao: Defina como tipo matriz | 310
Tabela 17.
Jog 5.9.2 Referéncia de Jog 50 311
5.9.1 Tempo de RampadoJog | 3 s 380
Limites de referéncia | 5.5.3.3 Referéncia Mdxima 50. Se [1] América do Norte for selecio- | 303
nado para P 1.2.1 Defini¢ées Regionais,
o valor padréo seré 60.
5534 Referéncia Minima 0 302

Tabela 17: Programacéao do parametro P 5.5.3.10 Referéncia Predefinida (tipo matriz)

Referéncia

DI4 (Terminal 18)

DI3 (Terminal 17)

[17] Ref Predefinida Bit [1]

[16] Ref. Predefinida Bit [0]

Referéncia Predefinida 0 0 0
Referéncia Predefinida 1 0 1
Referéncia Predefinida 2 1 0

Referéncia Predefinida 3
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5.5.4 Configuracao do modo de controle de fios

0O modo de controle de 3 fios do conversor permite imitar o circuito de controle de contator comum para controlar o motor. Isso é
possivel usando 2 botdes momentaneos para controlar a partida e a parada do motor. A reversao é controlada por uma entrada

digital.

llustracao 38: Conexdes padrao

12 24V

e o— 13 DI

I 14 DI2
I 15 DIO
. 17 DI3

L otw |18 DI4
20 GND

1k Ohm
— | 32 10V
L 33 Al
34 A2
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;

RELE

Procedimento

Partida (pulso) §~

e30bj843.10

Reversao (1) / Avanco (0)

Reinicializar
Jog

Parada (pulso) 1 _

Frequéncia de Saida

Referéncia de Velocidade 1

1. Programe P 5.4.1 Selecéo da Aplicagdo para [23] Modo de Controle de 3 Fios.

Ao selecionar [23] Modo de Controle de 3 Fios, os parametros a seguir sdo automaticamente programados para os valores
mostrados na tabela.
Tabela 18: Configuracdes Padrao
Categoria indice do Nome do parametro Configuragao padrao Numero do
parametro parametro
Modo de operagao 54.2 Modo Operagéo [0] Malha Aberta de Velocidade 100
DI1-T13 9.4.1.2 T13 Entrada Digital [9] Partida por pulso 510
DI2-T14 9413 T14 Entrada Digital [10] Reversdo 511
DI/O-T15 9.4.1.4 T15 Entrada Digital [1] Reinicializar 512
DI3-T17 9.4.1.5 T17 Entrada Digital [14] Jog 513
DI4-T18 9.4.1.6 T18 Entrada Digital [6] Parada por inércia inversa 515
Al1-T33 9.5.2.1 T33 Modo [1] Modo de Tenséo 619
9.5.2.2 T33 Alta Tensdo 0oV 611
9.5.2.3 T33 Tensdo Baixa 0,07V 610
9.5.2.6 T33 Valor Alto Ref./Feedback | 50 615
9.5.2.7 T33 Valor Baixo Ref./Feedback | 0 614
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Categoria indice do Nome do parametro Configuragao padrao Numero do
parametro parametro
AO1-T42 9.5.1.1 T31 Modo [0] 0-20mA 690
9.5.1.2 T31 Saida Analégica [100] Frequéncia de Saida 691
Relé 9.4.3.1 Fungéo do Relé [9] Falha 540
Referéncia externa 5.5.3.5 Funcgao de Referéncia [0] Soma 304
5.53.7 Fonte da Referéncia 1 [1] Entrada Analdgica 33 315
55.3.8 Fonte da Referéncia 2 [0] Sem fun¢édo 316
5.5.3.9 Fonte da Referéncia 3 [0] Sem fungéo 317
Jog 5.9.2 Referéncia de Jog 5,0 311
5.9.1 Tempo de Rampa do Jog 3s 380
Limites de referéncia | 5.5.3.3 Referéncia Mdxima 50. Se [1] América do Norte for se- | 303
lecionado para P 1.2.1 Defini¢oes
Regionais, o valor padrdo serd 60.
5534 Referéncia Minima 0 302

Partida
D11 ﬁ Borda de subida

ﬂ Comando ignorado

Partida
ﬂ Borda de subida

Partida

Parada

D14 I

Parada

DI2

|
Reverso

|

| |
Reverso

I

Reverso

Fr-saida méx. —

Saida de

‘ I § Borda de descida
|
|
|
[
|
|
|

Frequéncia OHz
-Fr-saida max.

llustragao 39: Exemplo

e30bk103.10
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5.5.5 Configuracao do modo de controle de torque

No modo de controle de torque, as programacdes de parametro pré-configuradas exigem o controle do motor por torque. O torque
do motor segue uma referéncia de torque fornecida por uma entrada analégica para o conversor de frequéncia. A entrada analégi-
ca 1 é usada como referéncia de torque; A entrada analégica 2 é usada como fonte de limitagdo de velocidade méxima para o con-
trole de torque.

Observe o seguinte:

+ O modo de controle de torque é suportado somente no controle VVC+, e somente com a opg¢do [0] Motor de Indugdo Assincrono,
IM selecionada no controle do P 4.2.1.1 Tipo de Motor.

« Ovalor de referéncia de torque para P 5.5.3.3 Referéncia Mdxima é calculado automaticamente com base nos dados do motor
inseridos pelo usudrio de acordo com a plaqueta de identificacdo do motor.

«  P9.5.2.6 T33 Valor Alto Ref./Feedb. deve ser programado pelo operador de acordo com os requisitos da aplicacdo. Tipicamente, o
valor em P 9.5.2.6 T33 Valor Alto Ref./Feedb. é igual ao valor em P 5.5.3.3 Referéncia Mdxima.

« Seaoperacdo ndo exigir limite de velocidade sob controle de torque, programe o P 5.10.3 Speed Limit Mode Torque Ctrl. (Controle
de Torque do Modo de Limite de Velocidade) para [0] Sem Fun¢do.

°
12 24V 3
2
3
— 13 DI Partida (1) /Parada (0) T
14 DI2
— 15 DIO Reinicializar
— 17 DI3 Jog (Modo de Velocidade)
18 Dl4
20 GND
E 31 AO1 Frequéncia de Saida
1k Ohm
33 All Referéncia de Torque 1
4@-’* 34 A2 Limitagao de Velocidade
35 GND

llustragao 40: Conexdes padrao

Procedimento
1. Programe P 5.4.1 Sele¢do da Aplicagéo para [24] Modo de Controle de Torque.

Ao selecionar [24] Modo de Controle de Torque, os parametros a seguir sdo automaticamente programados para os valores

mostrados na tabela.

Tabela 19: Configuragées Padrao
Categoria indice do Nome do parametro Configuracao padrao Numero

parametro do para-
metro

Modo de operagao 54.2 Modo Operagédo [4] Torque, malha aberta 100
DI1-T13 9.4.1.2 T13 Entrada Digital [8] Partida 510
DI2-T14 9.4.1.3 T14 Entrada Digital [0] Sem operacdo 511
DI/O-T15 9.4.1.4 T15 Entrada Digital [1] Reinicializar 512

Danfoss A/S © 2023.03 AB413939445838pt-000201 / 130R1254 | 49



Conversores de Frequéncia iC2-Micro

Guia de Aplicacao

Danifi

Exemplos de setup de

configuracéao

Categoria indice do Nome do parametro Configuragao padrao Numero
parametro do para-
metro
DI3-T17 9.4.1.5 T17 Entrada Digital [14] Jog 513
DI4-T18 9.4.1.6 T18 Entrada Digital [0] Sem operacdo 515
Al1-T33 9.5.2.1 T33 Modo [1] Modo de Tenséo 619
9.5.2.2 T33 Alta Tenséo 10V 611
9.5.23 T33 Tensdo Baixa 0,07V 610
9.5.2.6 T33 Valor Alto Ref./Feedback O valor deve ser programado 615
manualmente de acordo com o
requisito da aplicacéo.
9.5.2.7 T33 Valor Baixo Ref./Feedback 0 614
Al2-T34 9.5.3.1 T34 Modo [0] Modo de Corrente 629
9534 T34 Corrente Alta 20,00 mA 623
9.53.5 T34 Corrente Baixa 4,00 mA 622
9.5.3.6 T34 Valor Alto Ref./Feedback 50. Se [1] América do Norte for se- | 625
lecionado para P 1.2.1 Defini¢bes
Regionais, o valor padrao sera 60.
9.53.7 T34 Valor Baixo Ref./Feedback 0 624
AO1-T42 9.5.1.1 T31 Modo [0] 0-20mA 690
9.5.1.2 T31 Saida Analdgica [100] Frequéncia de Saida 691
Relé 9.4.3.1 Fungdo do Relé [9] Falha 540
Referéncia externa 5.5.3.5 Funcgao de Referéncia [0] Soma 304
5.53.7 Fonte da Referéncia 1 [1] Entrada Analégica 33 315
55.3.8 Fonte da Referéncia 2 [0] Sem fun¢do 316
5.5.3.9 Fonte da Referéncia 3 [11] Sem fun¢do 317
Limite de velocidade | 5.10.3 Speed Limit Mode Torque Ctrl. [0] Sem fun¢édo 421
(Controle de Torque do Modo de
Limite de Velocidade)
Jog 59.2 Referéncia de Jog 5,0 Hz 311
5.9.1 Tempo de Rampa do Jog 3s 380
Limites de referéncia | 5.5.3.3 Referéncia Mdxima O valor é calculado automatica- | 303
mente de acordo com os dados
do motor.
5534 Referéncia Minima 0 302
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5.6 Tratamento das referéncias

5.6.1 Referéncia Local/Remota

Referéncia local

A referéncia local estd ativa quando o conversor é acionado e ajustado pelos botdes para cima e para baixo do painel de controle.
Referéncia remota

O sistema de tratamento de referéncia para calcular a referéncia remota é mostrado na ilustracao a seguir.

Referéncia relativa de escala |
]

e30bk090.10

| Semfuncao —

P5.53.12

| Ref.analdgica —_—
| Ref. de pulso —_—
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llustracao 41: Referéncia remota

A referéncia remota é calculada uma vez em cada intervalo de varredura e inicialmente consiste em dois tipos de entradas de refer-

éncia:

« X (areferéncia externa): Uma soma (consulte P 5.5.3.5 T34 Corrente Baixa) de até quatro referéncias selecionadas externamente,
composta de qualquer combinacédo (determinada pela programacéo de P 5.5.3.7 Fonte da Referéncia 1, P 5.5.3.8 Fonte da Referén-
cia 2 e P 5.5.3.9 Fonte da Referéncia 3) de uma referéncia predefinida fixa (P 5.5.3.10 Referéncia Predefinida), referéncias analdgicas
varidveis, referéncias de pulso digital varidveis e varias referéncias de fieldbus em qualquer unidade que o conversor esteja
monitorando ([Hz], [RPM], [Nm] etc.).

« Y (areferéncia relativa): Uma soma de 1 referéncia predefinida fixa (P 5.5.3.11 Referéncia Relativa Predefinida) e 1 referéncia ana-
I6gica variavel (P 5.5.3.12 Recurso de Referéncia de Escala Relativa) em [%].

Os dois tipos de entradas de referéncia sdo combinados na seguinte formula:
Referéncia remota=X+X*Y/100%
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Se a referéncia relativa ndo for usada, programe P 5.5.3.12 Recurso de Referéncia de Escala Relativa para [0] Sem fun¢do e P5.5.3.11
Referéncia Relativa Predefinida para 0%. As entradas digitais no conversor podem ativar a funcao catch-up/slow down e a funcéo de
referéncia de congelamento.

5.6.2 Limites de referéncia

A faixa de referéncia, a referéncia minima e a referéncia maxima definem a faixa permitida da soma de todas as referéncias. A soma
de todas as referéncias é fixada quando necessario. A relacdo entre a referéncia resultante (apds a fixagdo) e a soma de todas as
referéncias é mostrada em llustracdo 42 e llustracao 43.

Faixa de referéncia = minima a maxima

e30bk091.10

Referéncia resultante

Referéncia maxima

Para frente

Referéncia minima

Soma de todas

A as referéncias
-Referéncia minima

Reverso

-Referéncia maxima

llustragao 42: A Faixa de Referéncia esta programada como 0

Faixa de referéncia = -Maxima a +maxima
Referéncia resultante

e30bh325.10

Referéncia méxima

Soma de todas
as referéncias

-Referéncia maxima

llustracao 43: A Faixa de Referéncia esta programada como 1

A referéncia minima nédo pode ser definida como menor que 0, a menos que o modo de configuragao esteja definido como Proces-
so. Nesse caso, as seguintes relagcdes entre a referéncia resultante (ap6s a fixagdo) e a soma de todas as referéncias sdo mostradas
em |lustracdo 44.

Faixa de referéncia = minima a maxima

Referéncia resultante

e30bh326.10

Referéncia maxima

Soma de todas

Referéncia minima as referéncias

llustracao 44: Soma de todas as referéncias quando o modo configuragao é programado para Processo
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5.6.3 Graduacao das referéncias predefinidas e das referéncias de barramento
As referéncias predefinidas sdo graduadas de acordo com as regras seguintes:

+ Quando P5.5.3.1 Intervalo de Referéncia estiver programado para [0] Min-Mdx, uma referéncia de 0% é igual a 0 [unidade] onde a
unidade pode ser qualquer unidade, por exemplo, RPM, m/s e bar. Uma referéncia de 100% é igual ao valor maximo (valor abso-
luto de P 5.5.3.3 Referéncia Mdxima, valor absoluto de P 5.5.3.4 Referéncia Minima).

« Quando P 5.5.3.3 Intervalo de Referéncia estiver programado para [1] -Mdx—+Mdx, uma referéncia de 0% é igual a 0 [unidade], e

uma referéncia de 100% é igual a referéncia maxima.

As referéncias de barramento sao graduadas de acordo com as regras seguintes:

+  Quando P 5.5.3.1 Intervalo de Referéncia estiver programado para [0] Min-Mdx, uma referéncia de 0% é igual a referéncia minima
e uma referéncia de 100% é igual a referéncia maxima.

« Quando P5.5.3.1 Intervalo de Referéncia estiver programado para [1] -Mdx—+Mdx, uma referéncia de -100% é igual a referéncia
maxima, e uma referéncia de 100% é igual a referéncia maxima.

5.6.4 Escalonamento de referéncia de pulso e analégica e feedback
As referéncias e o feedback sdo graduados a partir das entradas analdgica e de pulso, da mesma maneira. A Unica diferenca é que
uma referéncia acima ou abaixo dos pontos finais minimo e maximo especificados (P1 e P2 na ilustracdo a seguir) sao fixadas, en-
quanto feedbacks acima ou abaixo nao sao.

Saida do recurso
[Hz]

Valor alto de 50 ——
referéncia/feedback

Valor baixo de P1
referéncia/feedback -

e30bd431.10

P2

Entrada do recurso

0 1

llustracao 45: Pontos finais

minimo e maximo

Os pontos finais P1 e P2 sdo definidos na tabela a seguir dependendo da escolha de entrada.

Tabela 20: Pontos finais P1 e P2
Entrada Al 33 modo tensao Al 34 modo tensao Al 34 modo corrente Entrada de pulso 18
P1=(valor de entrada minimo, valor de referéncia minima)
Valor de referéncia P 9.5.2.7T33 Valor Baixo | P9.5.3.7 T34 Valor Baixo | P 9.5.3.7 T34 Valor Baixo | P 9.4.4.4T18 Valor Baixo
minima Ref./Feedback Ref./Feedback Ref./Feedback Ref./Feedback
Valor de entrada mini- | P 9.5.2.3 T33 Tensdo P 9.5.3.3 T34 Tenséo P 9.5.3.5 T34 Corrente P 9.4.4.2T18 Frequéncia
mo Baixa Baixa Baixa Baixa
P2=(valor de entrada maximo, valor de referéncia maxima)
Valor de referéncia P 9.5.2.6 T33 Valor Alto P 9.5.3.6 T34 Valor Alto P 9.5.3.6 T34 Valor Alto P 9.4.4.3T18 Valor Alto
maxima Ref./Feedback Ref./Feedback Ref./Feedback Ref./Feedback
Valor de entrada max- | P9.5.2.2T33 Tensdo Alta | P9.5.3.2 T34 Tensdo Alta | P 9.5.3.4 T34 Corrente Al- | P 9.4.4.1 T18 Frequéncia
imo ta Alta

5.6.5 Banda morta

em torno de zero

As vezes, a referéncia (em casos raros, também o feedback) deve ter uma banda morta em torno de 0 para garantir que a maquina
seja parada quando a referéncia estiver proxima de 0.
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Para tornar a banda morta ativa e definir a quantidade de banda morta, faca o seguinte:

«  Programe o valor de referéncia minima (consulte a tabela em Tabela 20 para obter o parametro relevante) ou o valor de referén-

cia maxima em 0. Em outras palavras, P1 ou P2 devem estar no eixo X na ilustracao a seguir.

«  Certifique-se de que os dois pontos que definem o grafico em escala estejam no mesmo quadrante.

P1 ou P2 define o tamanho da banda morta conforme mostrado na ilustracao a seguir.

Saida do recurso

Quadrante 2 [Hz] ou “Sem unidade” Quadrante 1
/

Valor alto de 50 7 P2

referéncia/feedback

Valor baixo de 0

e30bd446.10

avango

Fntrada do recurso

referéncia/feedback

baixo

-50--

Quadrante 3

f [mA]

16 2
Terminal X alto

reverso

Quadrante 4

llustragao 46: Tamanho da banda morta

Caso-exemplo 1: Referéncia positiva com banda morta, entrada digital para acionamento reverso, parte |
Ailustracdo a seguir mostra como a entrada de referéncia com limites dentro dos minimos aos maximos de fixagao.

Parametros gerais de referéncia:

Intervalo de Referéncia: Min - Max
Referéncia Minima: 0 Hz (0,0%)
Referéncia Maxima: 20 Hz (100,0%)

Limitado a: -200%- +200%
(-40 Hz- +40 Hz)

Al33

Referéncia baixa 0 Hz
Referéncia alta 20 Hz

Parametros gerais do motor:

Sentido de rotag¢ao do motor:

Ambos os sentidos

Limite inferior da velocidade do motor: 0 Hz
Limite superior da velocidade do motor: 8 Hz

: Referéncia externa
Faixa:

0,0% (0 Hz)

100,0% (20 Hz)

|| Algoritmo

Limitado a:
0%- +100%

de referéncia

Referéncia Ext. Baixa tenséo 1V
erersnaia b Alta tensao 10V
Absoluta I
OHz1V
20 Hz 10V Fonte ext. 1
Faixa:
0,0% (0 Hz)
100,0% (20 Hz)

A referéncia é escalonada
de acordo com a ref.
min. méx. fornecendo

uma velocidade!!!

DI 14
Entrada digital | .| Baixo Sem reversao
Alto Reversao

Limita o setpoint de
velocidade de acordo com
a velocidade min max!!!

(0 Hz- +20 Hz)

Referéncia
Faixa:

0,0% (0 Hz)
100,0% (20 Hz)

Escala para Hz
velocidade ~_| 20

Setpoint de
velocidade
Faixa: -2
-20 Hz
+20Hz

PID do Motor

Controle
do motor

Faixa:
—~ -8 Hz - Motor
+8 Hz

llustracao 47: Fixacao da entrada de referéncia com limites dentro do minimo ao maximo

e30bk092.10

Caso-exemplo 2: Referéncia positiva com banda morta, entrada digital para acionamento reverso, parte Il

A ilustracdo a seguir mostra como a entrada de referéncia com limites externos -maximo a +maximo se limita aos limites de entrada
baixo e alto antes de adicionar a referéncia externa, e como a referéncia externa é fixada em -maximo a +maximo pelo algoritmo de

referéncia.
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Parametros gerais de referéncia:

Intervalo de Referéncia: -Max - Max

Limitado a: -200%- +200%

Referéncia Ext.
Absoluta

OHz1
30Hz 10

llustragao 48: Fixacao da entrada de referéncia com limites fora -Maximo a +Maximo

Parametros gerais do motor:

Sentido da rotacdo do motor: Nos dois sentidos

Referéncia Minima: Indiferente (-40 Hz- +40 Hz) Limite inferior da velocidade do motor: 0 Hz
Referéncia Maxima: 20 Hz (100,0%) Limite superior da velocidade do motor: 10 Hz
AI33 v oo
Referéncia baixa 0 Hz ( ) Referénciaexterna || Algoritmo e .
Referéncia alta 20 Hz Faixa: de referéncia 1Igcr)‘no/|tad1ooza/
Baixa tensdo 1V 0,0% (0 Hz) “100%- +100%
Alta tensao 10V 150,0% (30 Hz) 20 Hz-+20 Ha)
Fonte ext. 1 o
) Referéncia
Faixa: o
0,0% (0 Hz) A referéncia é escalonada Faixa:
150,0% (30 Hz) de acordo com a 0,0% (0 Hz)
A £ 100,0% (20 Hz)
referéncia max. fornecendo
uma velocidade!!!
30Hz
I Escala para
velocidade 20Hz
Y
1 10
"
1 10
Setpoint de
velocidade
Faixa: 20 Hz
DI 14 -20 Hz
Baixo Sem reversdo +20 Hz
Alto Reversao
Limita o setpoint de
velocidade de acordo com
a velocidade min max!!!
PID do Motor
Controle Faixa:
—{-10Hz - Motor
do motor 10 He

e30bk093.10
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6 Configura¢oes do RS485

6.1 Instalacao e setup do R5485

RS485 é uma interface do barramento de 2 fios compativel com a topologia de rede de multi-distribui¢cdo. Os nés podem ser conec-
tados como um barramento ou através de cabos suspensos de uma linha tronco comum. 32 nés no total podem ser conectados a
um segmento de rede. Repetidores dividem segmentos de rede; veja a ilustracdo a seguir.

i 1 [ |
e ][] [3] [5] [ T O] [ewer]

R+

e75za145.12

R+l R+
(wew] 1] [2] 3] O 1 [

llustracao 49: Interface de barramento RS485

Cada repetidor funciona como um né dentro do segmento em que esta instalado. Cada n6 conectado em uma rede especifica
deve ter um endereco do né Unico entre todos os segmentos.

Cada segmento deve estar com terminacdo em ambas as extremidades, para isso utilize a chave de terminagao (5801) dos conver-
sores de frequéncia ou um banco de resistores de terminagdo polarizado . Sempre use cabos de par trancado blindados (STP) para
cabeamento de barramento e siga as boas praticas de instalacéo.

A conexao do terra de baixa impedancia da blindagem em cada n6 é importante, inclusive em frequéncias altas. Assim, conecte
uma grande superficie da blindagem a terra, por exemplo, com uma bragadeira de cabo ou uma bucha condutora. As vezes, é nec-

essdrio aplicar cabos de equalizacdo de potencial para manter o mesmo potencial de aterramento em toda a rede, particularmente
em instalagdes com cabos longos.

Para evitar descasamento de impedancia, use o mesmo tipo de cabo em toda a rede. Ao conectar um motor a um conversor, utilize
sempre um cabo de motor blindado.

Tabela 21: Especificacdes de cabo

Cabo Par trancado blindado (STP)

Impedancia [Q] 120

Comprimento de cabo [m (pés)] Maximo 1.200 m (3.937 pés), incluindo linhas de dispositivo.
Maximo 500 m (1.640 pés) entre estagdes.
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6.1.1 Conexao do conversor a rede RS485
Procedimento
1. Conecte os fios de sinal aos terminais 68 (P+) e 69 (N-), na placa de controle principal do conversor.

e30bb795.1C

llustragao 50: Conexao de rede

2. Conecte a blindagem do cabo as bracadeiras de cabo.

AVISO

Para reduzir o ruido entre os condutores, use cabos de par trancado blindados.

6.1.2 Setup de hardware

Para fazer a terminacdo do barramento R5485, use a chave terminadora na placa de controle principal do conversor.

Ollco 19

e30bv112.10

llustragao 51: Configuracéao de Fabrica da Chave de Terminagao

Tabela 22: Tabela de legenda

Legenda Descricao
1 Chave de terminagao RS485 (ON=RS485 c/ terminagao, OFF=aberta)
2 Terminais R5485

A configuracéo de fabrica para o interruptor é OFF.

6.1.3 Programacao dos parametros da comunicagao RS485

Tabela 23: Programacéao dos parametros da comunicacao RS485

Parametro Funcéo
P 10.1.1 Protocolo Selecione o protocolo da aplicacéo a ser executado para a interface RS485.
P 10.1.2 Endereco Programe o endereco do né.

O intervalo de endere¢os depende do protocolo selecionado em P 10.1.1 Protocolo.
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Parametro Funcéo
P 10.1.3 Baud Rate Programe a baud rate.

A baud rate padrao depende do protocolo selecionado em P 10.1.1 Protocolo.

P 10.1.4 Bits de Pari- Programe os bits de paridade e do nimero de paradas.
dade/Parada

A selecao padrdo depende do protocolo selecionado em P 10.1.7 Protocolo.

P 10.1.6 Atraso Minimo Especifique o tempo de atraso minimo, entre o recebimento de uma solicitacéo e a transmissao de
de Resposta uma resposta. Esta funcéo é para contornar atrasos de retorno do modem.

P 10.1.5 Atraso Mdximo | Especifique um tempo de atraso maximo entre a transmissao de uma solicitacdo e o recebimento de
de Resposta uma resposta.

6.1.4 Precaucdes com EMC

Para obter uma operacao livre de interferéncias da rede RS485, a Danfoss recomenda as seguintes precau¢des de EMC.

AVISO

Observe as normas locais e nacionais relevantes, por exemplo, em relagdo a conexao do aterramento de protecdo. Nao aterrar os
cabos corretamente pode resultar na degradacdo da comunicagao e danos ao equipamento. Para evitar o acoplamento de ruido
de alta frequéncia entre os cabos, mantenha o cabo de comunicagdo RS485 longe dos cabos do motor e do resistor de frenagem.
Normalmente, uma distancia de 200 mm (8 pol.) é suficiente. Mantenha a maior distancia possivel entre os cabos, especialmente
onde os cabos correm paralelamente por longas distancias. Quando o cruzamento for inevitavel, o cabo R5485 deve cruzar os
cabos de motor e do resistor de frenagem em um angulo de 90°.
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€95na493.11

90°

llustragao 52: Distancia minima entre cabos de comunicacdo e poténcia

1 Cabo Fieldbus

2 Distancia de 200 mm (8 pol.)

6.1.5 Visao geral do Protocolo Danfoss FC

O Protocolo Danfoss FC, também conhecido como barramento FC ou barramento padrao, é o fieldbus padrao da Danfoss. Ele de-
fine uma técnica de acesso de acordo com o principio mestre/seguidor para comunicac¢des através de um fieldbus.

Um mestre e até 126 seguidores podem ser conectados ao barramento. O mestre seleciona os seguidores individuais por meio de
um caractere de endereco no telegrama. Um seguidor em si nunca pode transmitir sem primeiro ser solicitado a fazé-lo, e a transfer-
éncia direta de telegramas entre os seguidores individuais ndo é possivel. A comunicacdo ocorre no modo semi-duplex.

A funcdo do mestre ndo pode ser transferida para um outro né (sistema de mestre Unico).

A camada fisica é o RS485; portanto, utiliza a porta RS485 embutida no conversor. O Protocolo Danfoss FC suporta diferentes forma-
tos de telegrama:

+  Um formato curto de 8 bytes para dados de processo.
«  Um formato longo de 16 bytes que também inclui um canal de parametro.
« Um formato usado para textos.

O Protocolo Danfoss FC fornece acesso a palavra de controle e a referéncia de barramento do conversor.
A palavra de controle permite ao mestre controlar diversas fung¢des importantes do conversor:

- Partida.
« Parada do conversor por diversos meios:
- Parada por inércia.
- Parada rapida.
- Parada por freio CC.
- Parada normal (rampa).
«  Reinicializar apés um desarme por falha.
«  Funcionar em varias velocidades predefinidas.

«  Funcionar em reverso.
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»  Alteracdo da configuracao ativa.
- Controle dos 2 relés embutidos no conversor.

A referéncia de barramento é comumente usada para controle de velocidade. Também é possivel acessar os parametros, ler seus
valores e, onde for possivel, inserir valores neles. O acesso aos parametros oferece uma gama de op¢des de controle, incluindo o
controle do setpoint do conversor quando o controlador Pl interno é usado.

6.1.5.1 Estrutura do enquadramento de mensagem do protocolo Danfoss FC

6.1.5.1.1 Conteudo de um caractere (byte)

Cada caractere transferido come¢a com um bit de inicio. Em seguida, sdo transmitidos 8 bits de dados, que correspondem a um
byte. Cada caractere é garantido por meio de um bit de paridade. Este bit é definido como 1 quando atinge a paridade. Paridade é
quando hd um nimero igual de 1s nos 8 bits de dados e o bit de paridade no total. Um stop bit completa um caractere, consistindo
em 11 bits ao todo.

Start 0 1 2 3 4 5 6 7 Even Stop
bit parity bit

€95na036.10

llustragao 53: Contetido de um caractere

6.1.5.1.2 Estrutura do telegrama
Cada telegrama tem a seguinte estrutura:

«  Caractere de partida (STX) = 02 hex.
«  Um byte representando o comprimento do telegrama (LGE).
«  Um byte representando o endereco do conversor (ADR).

Seguem vérios bytes de dados (varidvel, dependendo do tipo de telegrama).
Um byte de controle dos dados (BCC) completa o telegrama.

STX LGE ADR DATA BCC

€95na099.10

llustracao 54: Estrutura do telegrama

6.1.5.1.3 Comprimento do telegrama (LGE)

O comprimento do telegrama é o nimero de bytes de dados mais o ADR do byte de endereco e o BCC do byte de controle dos
dados.

Tabela 24: Comprimento dos telegramas

4 bytes de dados LGE=4+1+1=6 bytes
12 bytes de dados LGE=12+1+1=14 bytes
Telegramas contendo textos 10"+n bytes

1 O 10 representa os caracteres fixos, enquanto o n é variavel (dependendo do comprimento do texto).

6.1.5.1.4 Endereco do conversor (ADR)

Formato de endereco 1-126:

«  Bit7 =1 (formato do endereco 1-126 ativo).
«  Bit 0-6 = endereco do conversor 1-126.

+  Bit 0-6 = 0 broadcast.

O seguidor retorna o byte de endereco inalterado ao mestre no telegrama de resposta.
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6.1.5.1.5 Byte de controle dos dados (BCC)

A soma de verificacdo é calculada como uma fungéo XOR. Antes de receber o primeiro byte no telegrama, a soma de verificacdo
calculada é 0.

6.1.5.1.6 O Campo de dados

A estrutura dos blocos de dados depende do tipo de telegrama. Existem trés tipos de telegrama e o tipo se aplica para os telegra-
mas de controle (mestre->seguidor) e os telegramas de resposta (seguidor->mestre).

Os 3 tipos de telegrama sdo:
« Bloco de processo (PCD).
«  Bloco de parametros.

+  Bloco de texto.

Bloco de processo (PCD)
O PCD é constituido por um bloco de dados de 4 bytes (2 palavras) e contém:

«  Palavra de controle e valor de referéncia (de mestre para seguidor).

«  Status word e frequéncia de saida atual (de seguidor para mestre).

o
el e — §
| STX | LGE | ADR PCD1 PCD2 BCC | 8
I N R —__1 8

[0}

llustragao 55: Bloco de processo

Bloco de parametros

O bloco de pardmetros é usado para transferir parametros entre mestre e seguidor. O bloco de dados é composto de 12 bytes (6
words) e também contém o bloco de processo.

=4
| el ey - N
| stx | LG | ADR PKE IND PWE,; PWE PCD1 PCD2 Bcc |0
high low 8
I N _ 1 2
(]
llustracao 56: Bloco de parametros
Bloco de texto
O bloco de texto é usado para ler ou gravar textos, via bloco de dados.
o
et e - — E
| SsTX | LGE | ADR PKE IND Cht Ch2 Chn PCD1 PCD2 BCC | 8
(I N (R _ _ 1 %

llustracao 57: Bloco de texto

6.1.5.1.7 O Campo PKE

O campo PKE contém 2 subcampos:
« Comando de parametro e resposta (AK)

« Numero do parametro (PNU)
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PKE

IND PWEhigh | PWEiow

e30bb918.10

AK

PNU

15141312

Parameter
commands

and replies

11109876543210

llustragao 58: Campo PKE

Parameter
number

Os bits 12-15 transferem os comandos de parametro do mestre para o seguidor, e retornam as respostas dos seguidores processa-
dos ao mestre.

Tabela 25: Comandos de parametro

Comandos de parametro mestre->seguidor

Numero do bit

Comando de parametro

15 14 13 12

0 0 0 0 Sem comando.

0 0 0 1 Leitura do valor do parametro.

0 0 1 0 Gravacéo do valor do parametro na RAM (palavra).

0 0 1 1 Gravacao do valor do parametro na RAM (palavra dupla).

1 1 0 1 Gravacéo do valor do parametro na RAM e EEPROM (palavra dupla).
1 1 1 0 Gravacao do valor do parametro na RAM e EEPROM (palavra).

1 1 1 1 Leitura de texto.

Tabela 26: Resposta

Resposta seguidor->mestre

Numero do bit Resposta

15 14 13 12

0 0 0 0 Nenhuma resposta.

0 0 0 1 Valor do parametro transferido (palavra).

0 0 1 0 Valor do parametro transferido (palavra dupla).
0 1 1 1 Comando nao pode ser executado.

1 1 1 1 Texto transferido.

Se o comando ndo puder ser executado, o seguidor envia a resposta 0711 Comando néo pode ser executado e emite os seguintes
relatérios de falha contidos na tabela a seqguir.
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Tabela 27: Relatério do seguidor

Caodigo de falha Especificacdo do FC

0 Numero de parametro ilegal.

1 Parametro ndo pode ser alterado

2 Limite superior ou inferior excedido.

3 O subindice esta corrompido.

4 Sem matriz.

5 Tipo de dados errado.

6 Nao usado.

7 Nao usado.

9 O elemento da descricao nao estd disponivel.
11 Sem acesso a gravacao de parametro.

15 Sem texto disponivel.

17 Néao aplicavel durante o funcionamento.
18 Outros erros.

100 -

> 100 -

130 Sem acesso ao barramento para este parametro.
131 Nao é possivel gravar no setup de fabrica.
132 Sem acesso ao painel de controle.

252 Visualizador desconhecido.

253 Solicitacdo ndo suportada.

254 Atributo desconhecido.

255 Sem erro.

6.1.5.1.8 Numero do parametro (PNU)

Bits de 0-11 numeros de parametros de transferéncia. O nimero do parametro é o identificador Unico de um parametro para regis-
tros do modbus. Como exemplo, considerar escrever no P 5.4.2 Modo de Operagdo, o registro é 999. O registro é o Numero do para-
metro x 10 - 1. No P 5.4.2 Modo Operagéo, o nimero do parametro é 100. Para obter mais informagdes sobre o nimero do parame-

tro, consulte 7.1 Leitura da tabela de parametros.

6.1.5.1.9 Indice (IND)

O indice é usado com o niumero do parametro para parametros com acesso de leitura/gravacdo com um indice, por exemplo, P6.1.1
Latest Fault Number (Nimero da Ultima Falha). O indice consiste em 2 bytes: um byte baixo e um byte alto. Somente o byte baixo é
utilizado como indice.

6.1.5.1.10 Valor do Parametro (PWE)

O bloco de valor de parametro consiste em 2 palavras (4 bytes) e o seu valor depende do comando definido (AK). Se o mestre solici-
ta um valor de parametro quando o bloco PWE néo contiver nenhum valor. Para alterar um valor de parametro (gravar), grave o
novo valor no bloco PWE e envie-o do mestre para o seguidor.
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Se um seguidor responder a uma solicitacdo de parametro (comando de leitura), o valor do parametro atual no bloco PWE é trans-
ferido e devolvido ao mestre. Se um parametro contém varias opcdes de dados, selecione o valor de dados inserindo o valor no
bloco PWE. Através da comunicacéo serial somente é possivel ler parametros com tipo de dados 9 (sequéncia de texto).
P6.7.1Tipodo FCa P 6.7.9 Ne. Série Cartéo de Poténcia contém o tipo de dados 9. Por exemplo, pode-se ler a poténcia da unidade e a
faixa de tensao de rede elétrica no P 6.7.1 Tipo do FC. Quando uma sequéncia de texto é transferida (lida), o comprimento do telegra-
ma é variavel, porque os textos tém comprimentos diferentes. O comprimento do telegrama é definido no 2° byte do telegrama
(LGE). Ao usar a transferéncia de texto, o caractere de indice indica se € um comando de leitura ou gravacéo.

Para ler um texto por meio do bloco PWE, configure o comando de parametro (AK) para F hex. O caractere de indice de byte alto
deve ser 4.

6.1.5.1.11 Tipos de Dados Suportados pelo Conversor

Tabela 28: Tipos de Dados

Tipos de dados Descricao

3 Inteiro 16

4 Inteiro 32

5 Sem designacdo 8™
6 Sem designacdo 16"
7 Sem designacdo 32"
9 String de texto

10 String de byte

13 Diferenca de tempo
33 Reservado

35 Sequéncia de bits

' Sem sinal algébrico significa que ndo ha sinal operacional no telegrama.

6.1.5.1.12 Conversao

O guia de aplicacdo contém as descri¢des dos atributos de cada parametro. Os valores de parametro sao transferidos somente co-
mo numeros inteiros. Os fatores de conversdo sdo usados para transferir decimais.

P 5.8.3 Limite Inferior da Velocidade do Motor [Hz] tem um fator de conversao de 0,1. Para predefinir a frequéncia minima em 10 Hz,
deve-se transferir o valor 100. Um fator de conversao 0,1 significa que o valor transferido é multiplicado por 0,1. O valor 100, portan-
to, serd recebido como 10,0.

Tabela 29: Conversao

Indice de conversao Fator de conversao
74 3600

2 100

1 10

0 1

-1 0,1

-2 0,01
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indice de conversao Fator de conversao
-3 0,001
4 0,0001
-5 0,00001

6.1.5.1.13 Palavras do processo (PCD)

O bloco de palavras do processo é dividido em 2 blocos de 16 bits, que sempre ocorrem na sequéncia definida.

Tabela 30: Palavras do processo (PCD)

PCD 1 PCD 2
Telegrama de controle (palavra de controle mestre->seguidor) Valor de referéncia
Status word do telegrama de controle (seguidor->mestre) Frequéncia de saida atual

6.1.5.2 Exemplos

Numero do parametro: Bits de 0-11 nimeros de parametros de transferéncia. Para obter mais informagdes sobre o nimero do par-
ametro, consulte 7.1 Leitura da tabela de parametros. Como exemplo, para o P 5.4.2 Modo de Operagédo, o nimero do parametro é
100.

6.1.5.2.1 Gravacao de um valor de parametro

Altere P 5.8.2 Limite Superior da Velocidade do Motor [Hz] para 100 Hz.

Grave os dados na EEPROM.

PKE = E19E Hex - Gravar palavra Unica no P 5.8.2 Limite Superior da Velocidade do Motor [Hz]. O nimero do parametro é 414.

« IND =0000 hex.
. PWEALTO = 0000 hex.
. PWEBAIXO = 03ES8 hex.

Valor dos dados 1000, correspondente a 100 Hz, consulte 6.1.5.1.12 Conversao.

O telegrama parece com a ilustragao a sequir.

E19E H 0000 H 0000 H 03E8 H

€30ba092.10

PKE IND PWEp g PWE,,,

llustragao 59: Telegrama

P 5.8.2 Limite Superior da Velocidade do Motor [Hz] € uma palavra UGnica e o comando do parametro para gravar na EEPROM é E. P
5.8.2 Limite Superior da Velocidade do Motor [Hz] é 19E em hexadecimal. O niUmero do parametro é 414.

A resposta do seguidor para o mestre é mostrada na ilustracdo a seguir.

119E H 0000 H 0000 H 03E8 H

e30ba093.10

PKE IND PWEpigh PWE,,,

llustracao 60: Resposta do mestre

6.1.5.2.2 Leitura de um valor de parametro
Leia o valor em P 5.5.4.2 Tempo de Aceleragcdo da Rampa 1.
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PKE = 1155 Hex - Leitura do valor do parametro em P 5.5.4.2 Tempo de Aceleracdo da Rampa 1. O nimero do parametro é 341.
« IND =0000 hex.

+ PWEp 10 = 0000 hex.

.+ PWEgaio = 0000 hex.

1155 H 0000 H 0000 H 0000 H

e30ba094.10

PKE IND PWEigh PWE

llustragao 61: Telegrama

Se o valor em P 5.5.4.2 Tempo de Aceleracdo da Rampa 1 for 10 s, a resposta do seguidor para o mestre sera mostrada na ilustragdo a
seguir.

1155 H 0000 H 0000 H 03E8 H

e30ba267.10

PKE IND PWEigh PWE

llustracao 62: Resposta

3E8 hex corresponde ao 1.000 decimal. O indice de conversédo para P 5.5.4.2 Tempo de Aceleracdo da Rampa 1 é -2, ou seja, 0,01.
P 5.5.4.2 Tempo de Acelera¢do da Rampa 1 é do tipo Sem designacgdo 32. O nimero do parametro é 341.

6.1.6 Modbus RTU

Pré-requisitos de conhecimento

A Danfoss assume que o controlador instalado suporta as interfaces contidas neste manual e observa rigorosamente todos os requi-
sitos e limitagdes estipulados no controlador e no conversor. O Modbus RTU embutido (unidade terminal remota) é projetado para
se comunicar com qualquer controlador que suporte as interfaces definidas neste guia. Supde-se que o usuario tenha pleno conhe-
cimento das capacidades e limitagdes do controlador.

Visao geral do Modbus RTU

Independentemente do tipo de redes de comunicacdo fisica, esta secdo descreve o processo que um controlador usa para solicitar
0 acesso a outro dispositivo. Este processo inclui como o Modbus RTU responde a solicitagées de outro dispositivo e como erros sdo
detectados e reportados. Também estabelece um formato comum para o layout e contetido dos campos de telegramas.

Durante as comunicac¢bes através de uma rede Modbus RTU, o protocolo:

« determina como cada controlador toma conhecimento do seu endereco de dispositivo.
« reconhece um telegrama enderecado a ele.

« determina quais as acdes a serem tomadas.

«  extrai todos os dados ou outras informagdes contidas no telegrama.

Se for necesséria uma resposta, o controlador monta o telegrama de resposta e o envia. Os controladores se comunicam utilizando
uma técnica mestre/seguidor em que apenas o mestre pode iniciar transa¢des (chamadas de consultas). Os seguidores respondem
fornecendo os dados solicitados ao mestre ou atuando conforme solicitado na consulta. O mestre pode abordar seguidores individ-
uais ou iniciar um telegrama de broadcast para todos os seguidores. Os seguidores retornam uma resposta a consultas enderecadas
a eles individualmente. Nenhuma resposta é devolvida as solicitagdes de broadcast do mestre.

O protocolo Modbus RTU estabelece o formato da consulta do mestre fornecendo as seguintes informagdes:
« O endereco do dispositivo (ou broadcast).

«  Um codigo de funcao definindo a agao solicitada.

«  Todos os dados a serem enviados.

«  Um campo de verificacdo de erro.

O telegrama de resposta do dispositivo seguidor é elaborado também usando o protocolo Modbus. Ela contém campos que confir-
mam a acdo tomada, quaisquer tipos de dados a serem devolvidos e um campo de verificacdo de erro. Se ocorrer um erro no recebi-
mento do telegrama, ou se o seguidor for incapaz de executar a acédo solicitada, o seguidor monta e envia uma mensagem de erro.
Como alternativa, ocorre um timeout.
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6.1.6.1 Conversor com Modbus RTU

O conversor se comunica em formato Modbus RTU através da interface RS485 integrada. O Modbus RTU fornece acesso a palavra de
controle e a referéncia de barramento do conversor.

A palavra de controle permite ao Modbus mestre controlar diversas fun¢ées importantes do conversor:
«  Partida.
- Diversas formas de parada:
- Parada por inércia.
- Parada rapida.
- Parada por freio CC.
- Parada normal (rampa).
+  Reinicializar ap6s um desarme por falha.
«  Operar em vérias velocidades predefinidas.
«  Operar em reverso.
«  Alterar o setup ativo.
«  Controlar a saida a relé incorporada ao conversor.

A referéncia de barramento é comumente usada para controle de velocidade. Também é possivel acessar os parametros, ler seus
valores e quando possivel, inserir valores. O acesso aos parametros oferece uma gama de opgdes de controle, incluindo o controle
do setpoint do conversor quando o controlador Pl interno é usado.

6.1.6.2 Configuracao de rede

Para ativar o protocolo FC do conversor, programe os parametros a seguir.

Tabela 31: Parametros para ativar o protocolo

Parametro Configuragao

P 10.1.1 Protocolo Modbus

P 10.1.2 Endereco 1-247

P 10.1.3 Baud Rate 2400-115200

P 10.1.4 Bits de Paridade/Parada Paridade par, 1 bit de parada (padrao)

6.1.6.3 Estrutura do Enquadramento de Mensagem do Modbus RTU

6.1.6.3.1 Formato do byte da mensagem do Modbus RTU

Os controladores sdo configurados para se comunicarem na rede Modbus usando o modo RTU (unidade terminal remota), com
cada byte em um telegrama contendo 2 caracteres hexadecimais de 4 bits. O formato para cada byte é mostrado nas tabelas a
seguir.

Tabela 32: Formato para cada byte

Bit de partida Byte de dados Parada/paridade Parada

Tabela 33: Detalhes do byte

Sistema de codificagdo binario de 8 bits, hexadecimal 0-9, A-F.
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2 caracteres hexadecimais contidos em cada campo de 8 bits do telegrama.
Bits por byte « 1 bitde partida.
« 8 bits de dados, bit menos significativo enviado primeiro.
« 1 bit para paridade par/impar; nenhum bit para sem paridade.
« 1 bit de parada se paridade for usada; 2 bits se for sem paridade.
Campo de verificacdo de erro Verificagdo de redundancia ciclica (CRC).

6.1.6.3.2 Estrutura do telegrama do Modbus RTU

O dispositivo transmissor coloca um telegrama Modbus RTU em um quadro com um ponto de inicio e um ponto de término conhe-
cidos. Isso permite que os dispositivos de recepcdo comecem a leitura no inicio do telegrama, leiam a parte que contém o endere-
¢o, determinem a qual dispositivo estd enderecado (ou a todos os dispositivos se o telegrama for de broadcast) e reconhecam o
término do telegrama. Telegramas parciais sdo detectados e os erros sdo definidos como resultado. Os caracteres para transmissdo
devem estar em formato hexadecimal 00-FF em cada campo. O conversor monitora continuamente o barramento de rede, inclusive
durante intervalos silenciosos. Quando o 1° campo (o campo de endereco) é recebido, cada conversor ou dispositivo decodifica esse
campo, para determinar qual dispositivo esta sendo enderecado. Os telegramas do Modbus RTU enderecados para 0 sdo telegra-
mas de broadcast. Nenhuma resposta é permitida para telegramas de broadcast. Um quadro de telegrama tipico é mostrado na
tabela a seguir.

Tabela 34: Estrutura do telegrama do Modbus RTU

Partida Endereco Funcéo Dados Verificacdo de CRC Acel.

T1-T2-T3-T4 8 bits 8 bits N x 8 bits 16 bits T1-T2-T3-T4

6.1.6.3.3 Campo de inicio/parada

Os telegramas comeg¢am com um periodo de siléncio de pelo menos 3,5 intervalos de caracteres. O periodo de siléncio é implemen-
tado como um multiplo de intervalos de caracteres na baud rate da rede selecionada (mostrado como Inicio T1-T2-T3-T4).0 1°
campo a ser transmitido é o endereco do dispositivo. Apds a transmissao do ultimo caractere, um periodo similar de pelo menos 3,5
caracteres marca o término do telegrama. Um novo telegrama pode comecar depois desse periodo.

Transmite todo o quadro do telegrama como um fluxo continuo. Se ocorrer um periodo de siléncio de mais de 1,5 caractere antes
da conclusao do quadro, o dispositivo de recepcao descarta o telegrama incompleto e assume que o préximo byte é o campo de
endereco de um novo telegrama. Da mesma forma, se um novo telegrama comecar antes do intervalo de 3,5 caracteres apds um
telegrama anterior, o dispositivo de recep¢édo o considera uma continuagdo do telegrama anterior. Esse comportamento causa um
timeout (sem resposta do seguidor), uma vez que o valor no campo final de CRC néo é vélido para os telegramas combinados.

6.1.6.3.4 Campo de endereco

O campo de endereco de um quadro de telegrama contém 8 bits. Os enderecos de dispositivos seguidores validos estdo na faixa de
0 a 247 decimais. Os dispositivos seguidores individuais recebem enderecos no intervalo de 1 a 247. 0 é reservado para o modo de
broadcast, que todos os seguidores reconhecem. Um mestre endereca um seguidor colocando o endereco do seguidor no campo
de endereco do telegrama. Quando o seguidor envia sua resposta, ele coloca seu préprio endereco neste campo de endereco para
permitir ao mestre saber qual o seguidor esta respondendo.

6.1.6.3.5 Campo de funcao

O campo de fungao de um quadro de telegrama contém 8 bits. Os cddigos vélidos estdo na faixa de 1-FF. Os campos de funcéo sdo
usados para enviar telegramas entre mestre e seguidor. Quando um telegrama é enviado de um dispositivo mestre para um segui-
dor, o campo de cédigo de funcdo informa ao seguidor que tipo de acdo executar. Quando o seguidor responde ao mestre, ele usa
o campo de codigo de funcao para indicar que se trata de uma resposta normal (sem erros) ou que ocorreu algum tipo de erro
(chamado de resposta de excec¢ao).

Para uma resposta normal, o seguidor simplesmente retorna o cédigo de funcao original. Para uma resposta de excecéo, o seguidor
retorna um cédigo que é equivalente ao cddigo de fungédo original com o bit mais significativo configurado para 1 légico. Além
disso, o seguidor coloca um cédigo Unico no campo de dados do telegrama de resposta. Este codigo informa ao mestre qual o tipo
do erro ocorrido ou 0 motivo da exce¢do. Consulte também 6.2.2 Cédigos de Funcéao Suportados pelo Modbus RTU e 6.2.3 Cédigos
de excecao do Modbus.
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6.1.6.3.6 Campo de dados

O campo de dados é construido usando conjuntos de 2 digitos hexadecimais, na faixa de 00-FF hexadecimal. Esses digitos sdo com-
postos por 1 caractere de RTU. O campo de dados dos telegramas enviados de um dispositivo mestre para um seguidor contém
informagdes complementares que o seguidor deve usar para executar adequadamente.

As informagdes podem incluir itens, tais como:
«  Enderecos de bobinas ou registradores.
« A quantidade de itens a serem tratados.

+ A contagem de bytes de dados reais no campo.

6.1.6.3.7 Campo de verificagao CRC

Os telegramas incluem um campo de verificacdo de erros, operando com base em um método de verificacao de redundancia ciclica
(CRQ). O campo CRC verifica o contetido de todo o telegrama. E aplicado independentemente de qualquer método de verificacio
de paridade usado para os caracteres individuais do telegrama. O dispositivo de transmissdo calcula o valor do CRC e acrescenta o
CRC como o ultimo campo no telegrama. O dispositivo de recepgao recalcula um CRC durante o recebimento do telegrama e com-
para o valor calculado com o valor real recebido no campo CRC. 2 valores diferentes resultam em um timeout do bus. O campo de
verificacdo de erros contém um valor bindrio de 16 bits implementado como 2 bytes de 8 bits. Ap6s a implementacéo, o byte inferi-
or do campo é acrescido primeiro, seguido pelo byte superior. O byte superior do CRC é o ultimo byte enviado no telegrama.

6.1.6.3.8 Enderecamento do registrador da bobina

6.1.6.3.8.1 Introducao

No Modbus, todos os dados sdo organizados em bobinas e registradores de retencado. As bobinas retém um unico bit, enquanto os
registradores de retencdo mantém uma palavra de 2 bytes (isto &, 16 bits). Todos os endere¢os de dados nos telegramas Modbus
sao referenciados como 0. A 1° ocorréncia de um item de dados é enderecada como item nimero 0. Por exemplo: A bobina conhe-
cida como bobina 1, em um controlador programavel, é enderecada como bobina 0000, no campo de endere¢o de dados de um
telegrama do Modbus. A bobina 127 decimal é enderecada como bobina 007Ehex (126 decimal).

O registrador de reteng¢do 40001 é enderecado como registro 0000 no campo de endereco de dados do telegrama. O campo de
codigo de funcdo ja especifica uma operagdo de registrador de retencdo. Portanto, a referéncia 4XXXX fica implicita. O registrador
de retencdo 40108 é enderecado como registro 006Bhex (107 decimal).

6.1.6.3.8.2 Registrador de bobinas

Tabela 35: Registrador de bobinas

Numero da bo- | Descricao Direcéo do sinal
bina

1-16 Palavra de controle do conversor. Mestre para seguidor
17-32 Velocidade do conversor ou faixa de referéncia do setpoint 0x0 — OxFFFF Mestre para seguidor

(-200%...~200%).

33-48 Status word do conversor. Seguidor para mestre

49-64 Modo de malha aberta: Frequéncia de saida do conversor. Seguidor para mestre

Modo de malha fechada: Sinal de feedback do conversor.

65 Controle de gravacao do parametro (mestre para seguidor). Mestre para seguidor

0 = Alteragdes do parametro sao gravadas na RAM do conversor.

1 = Alteragdes de parametros sdo gravadas em RAM e EEPROM do conversor.

66-65536 Reservado. -
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6.1.6.3.8.3 Palavra de controle do conversor (Perfil do FC)

Tabela 36: Palavra de controle do conversor (Perfil do FC)

Bobina 0 1
01 Referéncia predefinida Isb
02 Referéncia predefinida msb
03 Freio CC Sem freio CC
04 Parada por inércia Sem parada por inércia
05 Parada rapida Sem parada rapida
06 Congelar frequéncia Sem congelar frequéncia
07 Parada de rampa Partida
08 Sem reset Reinicializar
09 Sem jog Jog
10 Rampa 1 Rampa 2
1 Dados invélidos Dados vélidos
12 Relé 1 desligado Relé 1 ligado
13 Reservado
14 LSB do Setup
15 Reservado
16 Sem reversao Reversao
6.1.6.3.8.4 Palavra de status do conversor (Perfil do FC)
Tabela 37: Palavra de status do conversor (Perfil do FC)
Bobina 0 1
33 Controle ndo preparado Controle pronto
34 Conversor ndo preparado Drive pronto
35 Parada por inércia Seguranca fechada
36 Sem alarme Alarme
37 Néo usado N&o usado
38 Néo usado Néo usado
39 Néo usado N&o usado
40 Sem adverténcia Adverténcia
14 N&o na referéncia Na referéncia
42 Modo manual Modo automatico
43 Fora da faixa de frequéncia Na faixa de frequéncia
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Bobina 0 1

44 Parado Em funcionamento

45 Nao usado Néao usado

46 Sem adverténcia de tensao Adverténcia de tenséo
47 Fora do limite de corrente Limite de corrente

48 Sem adverténcia térmica Adverténcia térmica

6.1.6.3.8.5 Endereco/Registradores

Tabela 38: Endereco/Registradores

Endereco | Registro Registra- | Conteudo Acesso Descricao
do barra- | dobarra- | dor PLC
mento mento!"
0 1 40001 Reservado - Reservado para conversores antigos
1 2 40002 Reservado - Reservado para conversores antigos
2 3 40003 Reservado - Reservado para conversores antigos
3 4 40004 Gratuito - -
4 5 40005 Gratuito - -
5 6 40006 Configuragao do Leitura/Gravagdo | Somente TCP. Reservado para Modbus TCP
Modbus
6 7 40007 Ultimo cédigo de Somente leitura Cédigo de falha recebido do banco de dados
falha do parametro
7 8 40008 Ultimo registrode | Somente leitura Endereco do registrador com o qual ocorreu
erro o ultimo erro.
8 9 40009 Ponteiro doindice | Leitura/Gravagdo | Subindice do pardmetro a ser acessado.
9 10 40010 Dependente do Espaco de 20 bytes reservado para o parame-
acesso ao parame- | tro no mapa Modbus.
tro
29 30 40030 Dependente do Espaco de 20 bytes reservado para o parame-
acesso ao parame- | tro no mapa Modbus.
tro

' O valor escrito no telegrama Modbus RTU deve ser 1T ou menor que o nimero do registrador. Por exemplo, leia o Registrador do Modbus 1 escre-

vendo o valor 0 no telegrama.

6.1.6.4 Como Acessar os Parametros

6.1.6.4.1 Tratamento de parametros

O PNU (numero do parametro) é traduzido a partir do endereco do registro contido no telegrama de leitura ou gravagdao Modbus. O
numero do parametro é traduzido para Modbus como (10 x nimero do parametro - 1) decimal.

Exemplos

Leitura P 5.5.3.13 Freeze Up/Down Step Delta (Congelar Delta da Etapa Para Cima/Para Baixo) (16 bits): O nimero dos parametro é 312,
e o endereco do registro é 3119 que contém o valor dos parametro. Um valor de 1252 (decimal) significa que o parametro esta
definido como 12,52%.
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Leitura P 5.5.3.11 Referéncia Relativa Predefinida (32 bits): O nimero do pardmetro é 341, e os registros de retencdo sdo 3409 e 3410,
que mantém os valores dos parametros. Um valor de 11300 (decimal) significa que o parametro esta definido como 113,00.

6.1.6.4.2 Armazenagem de dados

A bobina 65 decimal determina se os dados gravados no conversor sao armazenados em EEPROM e RAM (bobina 65 = 1) ou some-
nte na RAM (bobina 65=0).

6.1.6.4.3 IND (indice)

Alguns parametros no conversor sdo parametros de matriz, por exemplo, P 5.5.3.10 Referéncia Predefinida. Como o Modbus néo su-
porta matrizes nos registradores de retencdo, o conversor reservou o registrador de retencdo 9 como ponteiro para a matriz. Antes
de ler ou gravar um parametro de matriz, programe o registrador de retencao 9. Definir o registrador de retencdo com o valor 2 faz
com que todos os seguintes parametros de matriz de leitura/gravacao sejam do indice 2.

6.1.6.4.4 Blocos de texto

Os parametros armazenados como strings de texto sdo acessados da mesma forma que os outros parametros. O tamanho maximo
do bloco de texto é de 20 caracteres. Se uma solicitacdo de leitura de um parametro for para mais caracteres do que o parametro
armazena, a resposta sera truncada. Se a solicitagao de leitura de um parametro for para menos caracteres do que o parametro
armazena, a resposta é preenchida.

6.1.6.4.5 Fator de conversao
Um valor de parametro pode ser transferido somente como um nimero inteiro. Para transferir decimais, use um fator de converséo.

6.1.6.4.6 Valores de parametros

Tipo de dados padrao

Os tipos de dados padrdo sdo int 16, int 32, uint 8, uint 16 e uint 32. Eles sdo armazenados como registradores 4x (40001-4FFFF). Os
parametros sdo lidos usando a funcdo 03 hex ler registradores de reten¢ao. Os parametros sdo gravados usando a fungao 6 hexa-
decimal de registro unico predefinido para 1 registro (16 bits), e a funcao 10 hexadecimal de varios registros predefinidos para 2
registros (32 bits). Os tamanhos legiveis variam desde 1 registrador (16 bits) a 10 registradores (20 caracteres).

Tipos de dados nao padronizados

Os tipos de dados ndo padronizados sao strings de texto, e sdo armazenados como registradores 4x (40001-4FFFF). Os parametros
sdo lidos usando a fungdo 03 hex de leitura de registradores de retencédo e gravados usando a fungdo 10 hex de varios registradores
predefinidos. Os tamanhos legiveis variam de 1 registro (2 caracteres) até 10 registros (20 caracteres).

6.1.6.5 Exemplos

6.1.6.5.1 Ler o status da bobina (01 hex)

Descricao
Esta funcao 1é o status ON/OFF (Ligado/Desligado) das saidas discretas (bobinas) no conversor. Broadcast nunca é suportado para
leituras.

Consulta

O telegrama de consulta especifica a bobina de inicio e a quantidade de bobinas a serem lidas. Os enderecos das bobinas comegam
em 0, ou seja, a bobina 33 é enderecada como 32. Exemplo de um pedido para ler as bobinas 33-48 (status word) do dispositivo
seguidor 01.

Tabela 39: Consulta

Nome do campo Exemplo (hex)

Endereco do seguidor 01 (endereco do conversor)
Funcéo 01 (ler bobinas)

Endereco inicial HI 00

Endereco inicial LO 20 (decimal 32) bobina 33
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Nome do campo Exemplo (hex)

Ndmero de pontos HI 00

Numero de pontos LO 10 (decimal 16)

Verificagdo de erro (CRC) -

Resposta

O status da bobina no telegrama de resposta é empacotado como 1 bobina por bit do campo de dados. O status é indicado como: 1
=ON (ligado); 0 = OFF (Desligado). O Isb do 1° byte de dados contém a bobina enderecada na consulta. As outras bobinas seguem
para o final de ordem alta deste byte, e da ordem baixa para a ordem alta nos bytes subsequentes.

Se a quantidade de bobina retornada nao for um multiplo de 8, os bits restantes no byte de dados final serdo preenchidos com

valores 0 (em direcéo ao final de maior ordem do byte). O campo de contagem de bytes especifica o nimero de bytes completos de
dados.

Tabela 40: Resposta

Nome do campo Exemplo (hex)

Endereco do seguidor 01 (endereco do conversor)

Funcao 01 (ler bobinas)
Contagem de bytes 02 (2 bytes de dados)
Dados (bobinas 40-33) 07

Dados (bobinas 48-41) 06 (STW = 0607hex)

Verificagdo de erro (CRC) -

Bobinas e registradores sdo enderecados explicitamente com um deslocamento de -1 no Modbus. Por exemplo, a bobina 33 é

enderecada como bobina 32.

6.1.6.5.2 Ler registradores de reten¢ao (03 hex)
Descricao

Esta funcéo Ié o contelido dos registradores de retencdo no seguidor.
Consulta

O telegrama de consulta especifica o registrador de inicio e a quantidade de registradores a serem lidos. Os enderecos de registro
comecam em 0, isto &, os registros 1 a 4 sdo enderecados como 0 a 3.

Exemplo: Ler P 5.5.3.3 Referéncia Mdxima, registro 3029. O niumero do parametro é 303.

Tabela 41: Consulta

Nome do campo Exemplo (hex)

Endereco do seguidor 01

Funcao

03 (Ler registradores de retengéo)

Endereco inicial HI

0B (Endereco do registrador 3029)

Endereco inicial LO

D5 (Endereco do registrador 3029)

Ndmero de pontos HI

00

Numero de pontos LO

02 - (P 5.5.3.3 Referéncia Mdxima tem 32 bits de comprimento, isto é, 2 registradores)

Verificagdo de erro (CRC)
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Resposta

Os dados do registrador no telegrama de resposta sdo empacotados como 2 bytes por registrador, com o contetdo binario justifica-
do a direita dentro de cada byte. Para cada registro, o 1° byte contém os bits de ordem alta e o 2° contém os bits de ordem baixa.

Exemplo: hex 000088B8 = 35.000 = 35 Hz.

Tabela 42: Resposta

Nome do campo Exemplo (hex)
Endereco do seguidor 01

Fungéo 03

Contagem de bytes 04

Dados Hl (registrador 3030) 00

Dados LO (registrador 3030) 00

Dados Hl (registrador 3031) 88

Dados LO (registrador 3031) B8

Verificacdo de erro (CRC) -

6.1.6.5.3 Forcar/gravar bobina Unica (05 hex)

Descricao

Esta funcao forca a bobina para ON (ligado) ou OFF (desligado). Quando for broadcast, a funcdo forca as mesmas referéncias de
bobina em todos os seguidores anexados.

Consulta

O telegrama de consulta especifica a bobina 65 (controle de gravacao do parametro) a ser forcada. Os enderecgos das bobinas come-
¢am em 0, ou seja, a bobina 65 é enderecada como 64. Forcar dados = 00 00 hex (OFF) ou FF 00 hex (ON).

Tabela 43: Consulta

Nome do campo Exemplo (hex)
Endereco do seguidor 01 (endereco do conversor)
Funcao 05 (gravar bobina unica)
Endereco de bobina Hl 00
Endereco de bobina LO 40 (64 decimal) Bobina 65
Forcar dados HI FF
Forgar dados LO 00 (FF 00 = ON)
Verificagdo de erro (CRC) -

Resposta

A resposta normal é um eco da consulta, devolvida depois que o estado da bobina foi forcado.

Tabela 44: Resposta

Nome do campo Exemplo (hex)
Endereco do seguidor 01
Funcao 05
Forcar dados HI FF
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Nome do campo Exemplo (hex)
Forcar dados LO 00
Quantidade de bobinas HI 00
Quantidade de bobinas LO 01
Verificagdo de erro (CRC) -

6.1.6.5.4 Registrador Unico predefinido (06 hex)
Descricao

Esta funcado predefine um valor em um registrador de retencao unico.
Consulta

O telegrama de consulta especifica a referéncia do registrador a ser predefinida. Os enderecos de registro comegam em 0, isto é, o
registro 1 é enderecado como 0.

Por exemplo, escrever no P 5.4.2 Modo Operacao, registro 999. O registro 999 é o nimero do parametro x 10 - 1, pois o numero do
parametro é 100 para P 5.4.2 Modo Operacéo.

Tabela 45: Consulta

Nome do campo Exemplo (hex)
Endereco do seguidor 01
Funcao 06
Endereco inicial HI 03 (endereco do registrador 999)
Endereco inicial LO E7 (endereco do registrador 999)
Dados HI predefinidos 00
Dados LO predefinidos 01
Verificagdo de erro (CRQ) -
Resposta

A resposta normal é um eco da consulta, devolvida depois que o conteudo do registrador foi passado.

Tabela 46: Resposta

Nome do campo Exemplo (hex)
Endereco do seguidor 01

Fungéo 06

Endereco do registrador HI 03

Endereco do registrador LO E7

Dados HI predefinidos 00

Dados LO predefinidos 01

Verificagdo de erro (CRC) -

6.1.6.5.5 Varios registros predefinidos (10 hex)

Descricao

Esta funcado predefine valores em uma sequéncia de registradores de retencdo.
Consulta
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O telegrama de consulta especifica as referéncias do registrador a serem predefinidas. Os enderecos de registro comeg¢am em 0, isto
é, o registro 1 é enderecado como 0. Exemplo de uma solicitacdo para predefinir 2 registradores (programar P 4.2.2.3 Corrente Nomi-
nal para 738 (7,38 A)). O nimero do parametro é 124.

Tabela 47: Consulta

Nome do campo Exemplo (hex)
Endereco do seguidor 01
Funcao 10
Endereco inicial HI 04
Endereco inicial LO D7
Ndmero de registradores HI 00
Ndmero de registradores LO 02
Contagem de bytes 04
Gravar dados HI (registrador 4: 1049) 00
Gravar dados LO (registrador 4: 1049) 00
Gravar dados HI (registrador 4: 1050) 02
Gravar dados LO (registrador 4: 1050) E2
Verificagao de erro (CRQ) -
Resposta

A resposta normal retorna o endereco do seguidor, o cédigo da fungédo, endereco inicial e a quantidade de registradores predefini-
dos.

Tabela 48: Resposta

Nome do campo Exemplo (hex)
Endereco do seguidor 01

Funcao 10

Endereco inicial HI 04

Endereco inicial LO 19

Numero de registradores HI 00

Ndmero de registradores LO 02

Verificacdo de erro (CRC) -

6.1.6.5.6 Forcar/gravar multiplas bobinas (OF hex)

Descricao

Esta funcéo forca cada bobina em uma sequéncia de bobinas para ligado ou desligado. Quando for broadcast, a funcao forca as
mesmas referéncias de bobina em todos os seguidores anexados.

Consulta

O telegrama de consulta especifica as bobinas 17-32 (setpoint de velocidade) a serem forcadas.

Os enderecos das bobinas comecam em 0, ou seja, a bobina 17 é enderecada como 16.
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Tabela 49: Consulta

Nome do campo

Exemplo (hex)

Endereco do seguidor

01 (endereco do conversor)

Funcao

OF (gravar bobinas multiplas)

Endereco de bobina HI

00

Endereco de bobina LO

10 (endereco de bobina 17)

Quantidade de bobinas HI

00

Quantidade de bobinas LO 10 (16 bobinas)
Contagem de bytes 02
Forcar dados HI (bobinas 8-1) 20

Forcar dados LO (bobinas 16-9)

00 (referéncia = 2000 hex)

Verificacdo de erro (CRC)

Resposta

A resposta normal retorna o endereco do seguidor, o codigo da funcdo, o endereco inicial e a quantidade de bobinas for¢adas.

Tabela 50: Resposta

Nome do campo

Exemplo (hex)

Endereco do seguidor

01 (endereco do conversor)

Funcao

OF (gravar bobinas multiplas)

Endereco de bobina Hi

00

Endereco de bobina LO

10 (endereco de bobina 17)

Quantidade de bobinas HI

00

Quantidade de bobinas LO

10 (16 bobinas)

Verificagdo de erro (CRC)

6.1.7 Perfil de Controle do FC da Danfoss

6.1.7.1 Palavra de controle de acordo com o perfil do FC

Master-follower

CTW Speed ref.

Bit
no.: | 1514131211109876543210

llustracao 63: Palavra de controle de acordo com o perfil do FC

Tabela 51: Palavra de controle de acordo com o perfil do FC

e30ba274.11

Bit Valor do bit=0 Valor do bit =1
00 Valor de referéncia Selecdo externa Isb
01 Valor de referéncia Selecdo externa msb
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Bit Valor do bit=0 Valor do bit=1
02 Freio CC Rampa
03 Parada por inércia Sem parada por inércia
04 Parada rapida Rampa
05 Manter a frequéncia de saida Utilizar a rampa de velocidade
06 Parada de rampa Partida
07 Sem fungao Reinicializar
08 Sem funcéo Jog
09 Rampa 1 Rampa 2
10 Dados invalidos Dados validos
1 Relé 01 aberto Relé 01 ativo
12 Reservado Reservado
13 Setup de parametro Selecdo do Isb
14 Reservado Reservado
15 Sem funcao Reverso

6.1.7.2 Explicacao dos bits da palavra de controle

6.1.7.2.1 Bits 00/01

Os bits 00 e 01 sdo usados para selecionar entre os 4 valores de referéncia, os quais sdo pré-programados no P 5.5.3.10 Referéncia
Predefinidade acordo com a tabela a seguir.

Tabela 52: Bits de controle

Valor de referéncia programado Parametro Bit 01 Bit 00
1 P 5.5.3.10 Referéncia Predefinida [0] 0 0
2 P 5.5.3.10 Referéncia Predefinida [1] 0 1
3 P 5.5.3.10 Referéncia Predefinida [2] 1 0
4 P 5.5.3.10 Referéncia Predefinida (3] 1 1

AVISO

Em P 5.5.2.7 Sele¢éo da Referéncia Predefinida, defina como os bits 00/01 se comportam com a func¢do correspondente nas entra-
das digitais.

6.1.7.2.2 Bit 02, Freio CC

Bit 02 = 0: Leva a frenagem CC e parada. Programe a corrente e a duracdo da frenagem, em P 5.7.4 Corrente de Freio CC% e P 5.7.3
Tempo Freio CC.

Bit 02 = 1: Leva a rampa.

6.1.7.2.3 Bit 03, Parada por inércia

Bit 03 = 0: O conversor libera imediatamente o motor (os transistores de saida sdo desligados) e ele para por inércia.
Bit 03 = 1: Se as outras condi¢des de partida forem atendidas, o conversor acionara o motor.
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Em P 5.5.2.1 Sele¢éo de Parada por Inércia, defina como o bit 03 se comporta com a funcdo correspondente em uma entrada digital.

6.1.7.2.4 Bit 04, Parada Rapida

Bit 04 = 0: Desacelera a velocidade do motor até a parada (programado em P 5.7.7 Tempo de Rampa da Parada Rdpida).

6.1.7.2.5 Bit 05, Frequéncia de Saida em Espera

Bit 05 = 0: A frequéncia de saida atual (em Hz) congela. Altere a frequéncia de saida congelada apenas com as entradas digitais
programadas para [21] Acelerar e [22] Desacelerar (P 9.4.1.2 T13 Entrada Digital a P 9.4.1.5 T17 Entrada Digital).

Se congelar frequéncia de saida estiver ativo, o conversor s6 pode ser parado de uma das seguintes maneiras:
- Bit 03 parada por inércia.
- Bit02 freio CC.

- Entrada digital programada para [5] FrenagemCC,reverso, [2] Paradp/inérc,reverso ou [3] Parada por inércia e reinicio, inverso (P
9.4.1.2 T13 Entrada Digital a P 9.4.1.5 T17 Entrada Digital).

6.1.7.2.6 Bit 06, Parada/Partida de Rampa
Bit 06 = 0: Causa uma parada e desacelera o motor até parar por meio do parametro de desaceleracédo selecionado.
Bit 06 = 1: Permite que o conversor dé a partida do motor se as outras condi¢des de partida estiverem satisfeitas.

Em P 5.5.2.4 Sele¢éo da Partida, defina como o bit 06 parada/partida de rampa se comporta com a fun¢ao correspondente em uma
entrada digital.

6.1.7.2.7 Bit 07, Reset
Bit 07 = 0: Sem reset.
Bit 07 = 1: Reinicializa uma falha. O reset é ativado na borda de subida do sinal, ou seja, na transigao do 0 légico para o 1 logico.

6.1.7.2.8 Bit 08, Jog
Bit 08 = 1: P 5.9.2 Velocidade de Jog [Hz] determina a frequéncia de saida.

6.1.7.2.9 Bit 09, Selecao de Rampa 1/2

Bit 09 = 0: Arampa 1 estd ativa (P 5.5.4.2 Tempo de Aceleragcdo da Rampa 1 a P 5.5.4.3 Tempo de Desaceleracdo da Rampa 1).
Bit 09 = 1: Arampa 2 (P 5.5.4.2 Tempo de Acelerag¢éo da Rampa 2 a P 5.5.4.3 Tempo de Desacelera¢éo da Rampa 2) esta ativa.

6.1.7.2.10 Bit 10, Dados invalidos/Dados validos
Informa o conversor se deseja usar ou ignorar a palavra de controle.
Bit 10 = 0: A palavra de controle é ignorada.

Bit 10 = 1: A palavra de controle é utilizada. Esta funcdo é importante porque o telegrama sempre contém a palavra de controle,
qualquer que seja o tipo de telegrama. Se a palavra de controle ndo for necesséria ao atualizar ou ler o pardmetro, desligue-a.

6.1.7.2.11 Bit 11, Relé 01
Bit 11 = 0: Relé 01 néo ativado.
Bit 11 = 1: Relé 01 ativado se [36] Control word bit 11 for selecionado em P 9.4.3.1 Relé de Fungdo.

6.1.7.2.12 Bit 13, Selecao de Setup

Use o bit 13 para selecionar entre os 2 setups de acordo com a tabela a seguir.
A funcéo sé é possivel quando [9] Setups mdltiplos for selecionado em P 6.6.1 Setup Ativo.

Tabela 53: Selecao de setup

Configuracao Bit 13
1 0
2 1
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Para definir como o bit 13 se comporta com a fungdo correspondente nas entradas digitais, use P 5.5.2.6 Selecdo do Set-up.

6.1.7.2.13 Bit 14, Torque OK/Limite Excedido
Bit 14=0: A corrente do motor esta inferior ao limite de corrente selecionado em P 2.7.1 Limite de Corrente de Saida %.
Bit 14=1: O limite de corrente em P 2.7.1 Limite de Corrente de Saida % foi ultrapassado.

6.1.7.2.14 Bit 15, Reversao
Bit 15 = 0: Sem reversao.

Bit 15 = 1: Reversao. Na configuragao padrao, a reverséao é programada como [0] Entrada Digital em P 5.5.2.5 Sele¢éo da Reversdo. O
bit 15 causa a reversdo somente quando [1] Bus, [2] Légica E ou [3] Légica OU for selecionado.

6.1.7.3 Status word de acordo com o perfil do FC (STW)
Programe P 10.1.1 Protocolo para [0] FC.

Follower-master =
R
STW Output freq. E
&
[0}
Bit
no.: | 1514131211109876543210
llustragao 64: Status Word
Tabela 54: Status word de acordo com o perfil do FC
Bit Bit=0 Bit=1
00 Controle ndo preparado Controle pronto
01 Conversor ndo preparado Drive pronto
02 Parada por inércia Ativo
03 Sem erro Desarme
04 Sem erro Erro (sem desarme)
05 Reservado -
06 Sem erro Bloqueio por desarme
07 Sem adverténcia Adverténcia
08 Velocidade=referéncia Velocidade=referéncia
09 Operagao local Controle do barramento
10 Fora do limite de frequéncia Limite de frequéncia OK
1 Sem operacao Em funcionamento
12 Conversor OK Parado, partida automatica
13 Tensdo OK Tensdo excedida
14 Torque OK Torque excedido
15 Temporizador OK Temporizador expirado
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6.1.7.4 Explicacao do bit da status word

6.1.7.4.1 Bit 00, Controle nao pronto/pronto
Bit 00=0: O conversor desarma.

Bit 00=1: Os controles do conversor estao prontos, mas o circuito de poténcia ndo recebe necessariamente nenhuma alimentacao
(se houver uma alimentacdo de 24 V externa para os controles).

6.1.7.4.2 Bit 01, Conversor pronto
Bit 01=0: O conversor nao esta pronto.

Bit 01=1: O conversor esta pronto para funcionar, mas o comando de parada por inércia esta ativado através das entradas digitais
ou por meio da comunicacdo serial.

6.1.7.4.3 Bit 02, Parada por inércia

Bit 02=0: O conversor libera o motor.
Bit 02=1: O conversor da partida no motor com um comando de partida.

6.1.7.4.4 Bit 03, Sem erro/Desarme

Bit 03=0: O conversor ndo esta em modo de falha.
Bit 03=1: O conversor desarma. Para restabelecer a operacao, pressione [Reset].

6.1.7.4.5 Bit 04, Sem erro/Com erro (Sem desarme)
Bit 04=0: O conversor nao estda em modo de falha.
Bit 04=1: O conversor exibe um erro, mas ndo desarma.

6.1.7.4.6 Bit 05, Nao usado

O bit 05 nao é usado na palavra de status.

6.1.7.4.7 Bit 06, Sem erro/bloqueio por desarme
Bit 06=0: O conversor ndo esta em modo de falha.
Bit 06=1: O conversor estd desarmado e bloqueado.

6.1.7.4.8 Bit 07, Sem adverténcia/Com adverténcia
Bit 07=0: Ndo ha adverténcias.
Bit 07=1: Significa que ocorreu uma adverténcia.

6.1.7.4.9 Bit 08, Velocidade # Referéncia/Velocidade = Referéncia

Bit 08=0: O motor funciona, mas a velocidade atual é diferente da referéncia de velocidade predefinida. Pode acontecer quando a
velocidade aumenta/diminui durante a partida/parada.

Bit 08=1: A velocidade do motor corresponde a referéncia de velocidade predefinida.

6.1.7.4.10 Bit 09, Operacao Local/Controle do Barramento

Bit 09=0: [Off/Reset] é ativado na unidade de controle ou [2] Local em P 5.5.3.6 Fonte da Referéncia é selecionado. Nao é possivel
controlar o conversor via comunicagao serial.

Bit 09=1: E possivel controlar o conversor por meio do fieldbus/comunicacéo serial.

6.1.7.4.11 Bit 10, Fora do Limite de Frequéncia

Bit 10=0: A frequéncia de saida atingiu o valor em P 5.8.3 Limite Inferior da Velocidade do Motor [Hz] ou P 5.8.2 Limite Superior da
Velocidade do Motor [Hz].

Bit 10=1: A frequéncia de saida est4 dentro dos limites definidos.

6.1.7.4.12 Bit 11, Sem Opera¢ao/Em Operacao
Bit 11=0: O motor nao esta funcionando.
Bit 11=1: O conversor tem um sinal de partida ou a frequéncia de saida é maior que 0 Hz.
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6.1.7.4.13 Bit 12, Conversor OK/Parado, Partida automatica
Bit 12=0: Nao ha superaquecimento temporario no conversor.

Bit 12=1: O conversor para devido ao superaquecimento, mas a unidade ndo desarma e retoma a operagao assim que o superaque-
cimento se normalizar.

6.1.7.4.14 Bit 13, Tensao OK/Limite excedido
Bit 13=0: Nao ha adverténcias de tensao.
Bit 13=1: A tensdo CC no barramento CC do conversor esta muito baixa ou muito alta.

6.1.7.4.15 Bit 14, Torque OK/Limite Excedido
Bit 14=0: A corrente do motor esta inferior ao limite de corrente selecionado em P 2.7.1 Limite de Corrente de Saida %.
Bit 14=1: O limite de corrente em P 2.7.1 Limite de Corrente de Saida % foi ultrapassado.

6.1.7.4.16 Bit 15, Temporizador OK/Limite excedido

Bit 15=0: Os temporizadores para a protecdo térmica do motor e a protecdo de térmica do conversor de frequéncia ndo ultrapassar-
am os 100%.

Bit 15=1: 1 dos temporizadores excede 100%.

6.1.7.5 Valor de referéncia da velocidade do barramento

O valor de referéncia da velocidade é transmitido para o conversor em um valor relativo, em %. O valor é transmitido no formato de
uma palavra de 16 bits. O valor inteiro 16384 (4000 hex) corresponde a 100%. Os nimeros negativos sao formatados usando o com-
plemento de 2. A frequéncia de saida real (MAV) é escalonada da mesma maneira que a referéncia do barramento.

Master-follower -
i 2
16 bit N
©
o
[=}
CcTWw Speed reference <
Follower-follower
STW Actual output frequency
llustracao 65: Frequéncia de saida real (MAV)
A referéncia e a MAV sdo escalonadas como a seguir:
-100% 0% 100% =)
N
)
(CO00hex) (Ohex) (4000hex) %
2
4
P 5.5.3.1 Intervalo de Referéncia
Reverso Para frente
(1) -max- +max
P 5.5.3.3 Referéncia Maxima 0 P 5.5.3.3 Referéncia Maxima
Referéncia méx Referéncia max
0% 100%
(Ohex) (4000hex)
P = = = + -
P 5.5.3.1 Intervalo de Referéncia |
‘ Para frente
(0) min-max - - [
| |
P 5.5.3.4 Referéncia Minima P 5.5.3.3 Referéncia Maxima
Referéncia min Referéncia max

llustracao 66: Referéncia e MAV
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6.2 Como controlar o Conversor

6.2.1 Introducao

Esta secao descreve os coédigos que podem ser usados nos campos de fungao e de dados de um telegrama do Modbus RTU.

6.2.2 Cédigos de Funcgao Suportados pelo Modbus RTU

O Modbus RTU suporta o uso dos seguintes cédigos de funcdo no campo de funcdo de um telegrama:

Tabela 55: Cédigos de funcao

Funcéo Cddigo da funcao (hex)
Ler bobinas 1

Ler registradores de retencao 3

Gravar bobina Unica 5

Gravar registrador Unico 6

Gravar bobinas multiplas F

Gravar registradores multiplos 10

Ler o contador de evento de comunicagao B

Reportar ID do seguidor 11

Ler e gravar registradores multiplos 17

Tabela 56: Codigos de fungao

Funcao Cddigo de funcdo | Codigo da subfuncéo | Subfuncao
Diagnéstico | 8 1 Reiniciar a comunicagao.
2 Retornar o registrador de diagnéstico.
10 Limpar os contadores e o registrador de diagndstico.
1 Retornar o contador de mensagem do barramento.
12 Retornar o contador de erros de comunicag¢do do barramento.
13 Retornar contador de erros do seguidor.
14 Retornar contador de mensagens do seguidor.

6.2.3 Cédigos de excecao do Modbus

Para obter uma explicacdo completa da estrutura de uma resposta de cédigo de excecdo, consulte 6.1.6.3.5 Campo de funcéo.

Tabela 57: Cédigos de excecdo do Modbus

Coé- | Nome Significado

digo

1 Funcdo inva- | O codigo de fungao recebido na consulta ndo é uma agao permitida para o servidor (ou seguidor). Isso
lida pode ser porque o codigo de funcdo sé é aplicavel a dispositivos mais recentes e ndo foi implementado

na unidade selecionada. Também pode indicar que o servidor (ou seguidor) estd no estado errado para
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Co- | Nome Significado
digo
processar uma solicitacdo deste tipo, por exemplo porque nao esta configurado e esta sendo solicitado a
retornar os valores do registro.
2 Endereco de | O endereco dos dados recebido na consulta ndo é um endereco permitido para o servidor (ou seguidor).
dados inva- Mais especificamente, a combinac¢do do nimero de referéncia e o comprimento de transferéncia nao é
lido vélido. Para um controlador com 100 registros, uma solicitacdo com deslocamento 96 e comprimento 4 é
bem-sucedida, enquanto uma solicitagdo com deslocamento 96 e comprimento 5 gera uma excecdo 02.
3 Valor inva- Um valor contido no campo de dados da consulta ndo é um valor permitido para o servidor (ou seguidor).
lido de da- Isto indica uma falha na estrutura do restante de um pedido complexo, como o do comprimento implici-
dos to estar incorreto. Isso NAO significa que um item de dados enviado para armazenamento em um regis-
trador tenha um valor fora da expectativa do programa de aplicacdo, uma vez que o protocolo Modbus
ndo estd ciente da significancia de qualquer valor de qualquer registro.
4 Falha do dis- | Ocorreu um erro irrecuperavel enquanto o servidor (ou seguidor) tentava executar a acdo requisitada.
positivo se-
guidor
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7 Descricoes de Parametros

7.1 Leitura da tabela de parametros
O guia de aplicacdo inclui as tabelas de parametros. As descri¢cdes a seguir explicam como ler os parametros.

1 ——P 2.1.1 Tens&o do Barramento CC

2

Descricao: Exibir a tenséo do barramento CC no conversor

3

}Va\or Padro: 0 ‘ Tipo de Parametro: Faixa (0 - 65535) ‘ Nimero do Parametro: 1630

4

} Unidade: V ‘ Tipo de dados: unit32 ‘ Tipo de Acesso: Leitura
1 )

e30bk172.10

5

7 8

llustracao 67: Leitura da tabela de parametros

« 1indica o nome do parametro e o indice do parametro, e comega com um P.

«  2indica a descricdo do parametro conforme visto no texto de ajuda do MyDrive® Insight.

+ 3indica a configuracdo padrao de fabrica.

+ 4indica aunidade do parametro.

« 5indica o tipo de dados do parametro. Consulte 7.1.2 Entendendo os tipos de dados.

- 6indica o tipo de parametro. Os parametros tém faixas ou selecdes definidas. Consulte 7.1.1 Entendendo os tipos de pardame-

tros.

« 7indica o tipo de acesso do parametro. Consulte 7.1.3 Entendendo os tipos de acesso.

» 8indica o numero Unico do parametro que é relevante para registros do modbus. Consulte 6.1.5.1.8 Numero do parametro
(PNU) e 6.1.6.4.1 Tratamento de parametros.

7.1.1 Entendendo os tipos de parametros
A seqguir estao os diferentes tipos de informacdes de parametros.

Tabela 58: Tipos de parametro e descricao

Tipo de parametro

Descricao

Selecédo

O parametro fornece uma lista de sele¢ées para o usuario selecionar.

Faixa (0-255)

O valor do parametro esta dentro da faixa especificada. No exemplo especificado, o usuario pode definir
qualquer valor entre 0 e 255 para o parametro.

7.1.2 Entendendo os tipos de dados
A seguir, uma visdo geral dos tipos de dados usados no software de aplicacdo do iC2.

Tabela 59: Visao geral do tipo de dados

Tipo de dados Descricao Tipo Intervalo

enum Enumeracao 0,1,2....

int Numero Inteiro 8,16,32 -32768 - 32767
uint Inteiro Sem Sinal Algébrico 8,16,32 0a 65535

visStr String visivel Todos os strings

7.1.3 Entendendo os tipos de acesso
Temos a seguir os tipos de acesso dos pardmetros e as descricoes.
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Tabela 60: Tipos de acesso e descricoes

Tipo de acesso Descricoes
Leitura/Gravacao A programacdo do parametro pode ser lida ou alterada.
Leitura As informacgoes do parametro sé podem ser lidas.

7.2 Rede (indice do menu 1)

7.2.1 Configuracdes de Rede (indice do menu 1.2)

P 1.2.1 Defini¢bes Regionais

Descricao: Use o parametro para configurar as defini¢ces regionais. Selecione [0] Internacional para programar o P 4.2.2.4 Frequéncia
Nominal para 50 Hz. Selecione [1] América do Norte para programar o P 4.2.2.4 Frequéncia Nominal para 60 Hz.

Valor Padrao: 0 [Internacional]

Tipo de Parametro: Selecao

Numero do Parametro: 3

Unidade: -

Tipo de Dado: enum

Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

A seqguir estao as sele¢des para o parametro:

Numero da selecao Nome da selecao
0 Internacional: O valor padrao do P 4.2.2.4 Frequéncia Nominal é definido para 50 Hz.
1 América do Norte: O valor padrao de P 4.2.2.4 Frequéncia nominal é definido como 60 Hz.

P 1.2.2 Tipo de Rede
Descricao: Selecione a tensdo, a frequéncia e

o tipo de alimentacéo.

Valor Padrao: 12 [380-440V/50Hz] Tipo de Parametro: Selecdo Numero do Parametro: 6

Unidade: Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravacdo
A seguir estao as sele¢des para o parametro:

Nome da selecao Descricao da selecao

0 200-240V/50Hz/Rede IT

1 200-240 V/50 Hz/Delta

2 200-240 V/50 Hz

5 100-110V/50Hz/Rede IT

6 100-110V/50Hz/Delta

7 100-110V/50Hz

10 380-440 V/50 Hz/grade de Tl

11 380-440 V/50 Hz/Delta

12 380-440 V/50 Hz

20 440-480 V/50 Hz/grade de Tl

21 440-480 V/50 Hz/Delta

22 440-480 V/50 Hz

100 200-240 V/60 Hz/grade de Tl

101 200-240 V/60 Hz/Delta
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Nome da selecao Descricao da selecdo
102 200-240 V/60 Hz
105 100-110V/60Hz/Rede IT
106 100-110V/60Hz/Delta
107 100-110V/60Hz
110 380-440 V/60 Hz/Rede IT
1M 380-440 V/60 Hz/Delta
112 380-440 V/60 Hz
120 440-480 V/60 Hz/Rede IT
121 440-480 V/60 Hz/Delta
122 440-480 V/60 Hz

7.2.2 Protecao de Rede (indice de menu 1.3)

P 1.3.1 Mains Imbalance Action (Acdo de Desbalanceamento de Rede)

Descricao: Selecionar uma acdo do conversor de frequéncia ao detectar um desbalanceamento de rede grave. A operacdo durante
um desbalanceamento de rede grave reduz a vida util do conversor de frequéncia. Ao selecionar [4] Desarme Rdpido ou [5] Advertén-
cia Rdpida, P 1.2.1 Defini¢ées Regionais deve corresponder a frequéncia da rede atual para evitar falhas falsas.

As condigbes sao consideradas severas se o motor for operado continuamente préximo da carga nominal (por exemplo, uma bom-
ba ou ventilador funcionando préximo a velocidade maxima).

Valor padréo: 0 [Desarme] Tipo de parametro: Selecao Numero do parametro:1412

Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

A seguir estdo as sele¢des para o parametro

Numero Nome e descricao da selecao

da selecao

0 Desarme: Desarma o conversor de frequéncia.

1 Adverténcia: Emitir uma adverténcia.

2 Desativado: Nao é tomada nenhuma acdo.

4 Desarme rapido: Ative a deteccao rapida para desarmar o conversor de frequéncia. O opcional esté relacionado ao

P 2.3.9 Fast Mains Phase Loss Level (Nivel de Perda de Fase Rdpida da Rede Elétrica) e ao P 2.3.10 Fast Mains Phase Loss
Min Power (Poténcia Minima de Perda de Fase Rdpida da Rede Elétrica).

5 Adverténcia Rapida: Ative a deteccdo rdpida para emitir uma adverténcia. O opcional esta relacionado ao P 2.3.9
Fast Mains Phase Loss Level (Nivel de Perda de Fase Rdpida da Rede Elétrica) e ao P 2.3.10 Fast Mains Phase Loss Min
Power (Poténcia Minima de Perda de Fase Rdpida da Rede Elétricay).

7.3 Conversao de Poténcia e Barramento CC (indice do menu 2)

7.3.1 Status (indice do menu 2.1)

P 2.1.1 Tensdo do Barramento CC
Descricao: Exibir a tensdo do barramento CC no conversor.

Valor Padrao: 0 Tipo de Parametro: Faixa (0-65535) Numero do Parametro: 1630

Unidade: V Tipo de Dado: uint32 Tipo de Acesso: Leitura
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P 2.1.2 Inversor Térmico
Descrigao: Exibir a porcentagem da carga térmica no conversor de frequéncia.

Valor Padrao: 0 Tipo de Parametro: Faixa (0-255) Numero do Parametro: 1635

Unidade: % Tipo de Dado: uint8 Tipo de Acesso: Leitura

P 2.1.3 Unit Nominal Current (Corrente Nominal da Unidade)
Descricao: Exibir a corrente nominal do inversor, que deve ser igual a que consta na plaqueta de identificacdo do motor conectado.
Os dados sao utilizados para o célculo do torque e da protecdo de sobrecarga do motor.

Valor Padrao: Relativo a Poténcia Tipo de Parametro: Faixa (0,00-655,35) Numero do Parametro: 1636

Unidade: A Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura

P 2.1.5 Limite de Corrente de Saida %
Descricao: Exibir a corrente maxima do inversor, que deve ser igual a que consta na plaqueta de identificagdo do motor. Os dados
sdo utilizados para o calculo do torque e da protecao do motor.

Valor Padréo: Relativo a Poténcia Tipo de Parametro: Faixa (0,00-655,35) Numero do Parametro: 1637

Unidade: A Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura

P 2.1.9 Temperatura do Dissipador de Calor
Descricao: Exibe a temperatura do dissipador de calor do conversor de frequéncia.

Valor Padrao: 0 Tipo de Parametro: Faixa (-128-127) Numero do Parametro: 1634

Unidade: °C Tipo de Dado: int8 Tipo de Acesso: Leitura

7.3.2 Protecéo (indice do menu 2.3)

P 2.3.1 Overvoltage Controller Enable (Ativar Controlador de Sobretensao)
Descricao: Selecione para ativar ou desativar o Controle de Sobretensdo (OVC) para reduzir o risco de o conversor de frequéncia
desarmar devido a uma sobretensao no barramento CC causada pela energia generativa gerada pela carga.

Valor Padréo: 0 [Inativo] Tipo de Parametro: Selecao Numero do Parametro: 217

Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

A seguir estdo as sele¢des para o parametro:

Numeroda | Nome e descricao da selecao

selecao

0 Desativado: N&o é necessario nenhum OVC.

1 Ativado (ndo em parada): Ativar o OVC, exceto ao utilizar um sinal de parada a fim de parar o conversor de fre-
quéncia.

2 Ativo: Ativar o OVC.

FERIMENTOS PESSOAIS E DANOS AO EQUIPAMENTO
Ativar o OVC em aplica¢Oes de icamento pode resultar em ferimentos pessoais e danos ao equipamento

- NAO ative 0 OVC em aplicacdes de icamento.

P 2.3.2 Overvoltage Controller Kp (Kp do Controlador de Sobretensao)
Descricao: Esse parametro permite ajustar com precisdo o ganho de sobretenséo para o P 2.3.1 Controle de Sobretensédo. Nao é nec-
essario alterar este parametro para aplicacdes normais.
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Valor Padréo: 100 Tipo de Parametro: Faixa (0-500) Numero do Parametro: 219
Unidade: % Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravagao

P 2.3.6 Acao de Perda de Energia
Descricao: Selecione a acdo do conversor de frequéncia quando a tensdo de rede cair abaixo do limite programado em P 2.3.7 Limite
do Controlador de Perda de Energia.

Valor Padrao: 0 [Sem fungaol Tipo de Parametro: Selecdo Numero do Parametro: 1410

Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravacdo

Este parametro é usado normalmente onde houver interrupcdes da rede elétrica curtas (quedas de tensdo). Com 100% de carga e
interrupcao curta de tensao, a tensao CC dos capacitores da rede elétrica cai rapidamente. Para conversores de frequéncia maiores,
leva apenas alguns milissegundos para o nivel de CC cair para aproximadamente 373 V CC e os IGBTs se desativarem e perderem o
controle do motor. Quando rede elétrica é restaurada e os IGBTs ddo partida novamente, a frequéncia de saida e o vetor de tensao
ndo correspondem a frequéncia/velocidade do motor e o resultado normalmente é uma sobrecorrente ou sobretensédo, na maioria
das vezes resultando em um bloqueio por desarme. O P 2.3.6 A¢do de Perda de Energia pode ser programado para evitar essa situa-
¢ao. Selecionar a fungdo na qual o conversor de frequéncia deve atuar quando o limite em P 2.3.6 A¢éo de Perda de Energia for atingi-
do.

A seguir estdo as sele¢des para o parametro.

Nu- Nome e descricao da selecao

mero

da se-

lecao

0 Sem Funcéo: O conversor de frequéncia ndo compensa para uma interrup¢ao da rede elétrica. A tensdo no barramento

CC cai rapidamente e o motor é perdido dentro de milissegundos a segundos. O resultado é o bloqueio por desarme.

1 Ctrl. Desaceleracao: O conversor de frequéncia mantém o controle do motor e faz uma desaceleracdo controlada a par-
tir do P 2.3.7 Limite do Controlador de Perda de Energia. A rampa segue a programacao em P 5.7.7 Tempo de Rampa da
Parada Rdpida. Esta selecdo é util em aplicagées de bombas, onde a inércia é baixa e o atrito é alto. Quando a rede
elétrica é restaurada, a frequéncia de saida acelera o motor até a velocidade de referéncia (se a interrup¢édo da rede
elétrica for prolongada, a desaceleracdo controlada pode diminuir a frequéncia de saida até 0 RPM, e quando a rede
elétrica for restaurada a aplicacdo é acelerada de 0 RPM até a velocidade prévia de referéncia através da aceleragdo nor-
mal). Se a energia no barramento CC desaparecer antes do motor desacelerar até 0, o motor é parado por inércia.

2 Ctrl. Desaceleracao, Desarme: Esta selecao é semelhante a selecdo [1] Desaceleragédo controlada, exceto que em [2] De-
saceleragéo controlada desarmar um reset é necessdrio para a partida apods a energizacao.

3 Parada por inércia: As centrifugas podem operar durante 1 hora sem alimentacdo. Nessas situacoes, é possivel selecio-
nar uma fungdo de parada por inércia na interrupgao de rede junto com um flying start, que ocorre quando a rede elétr-
ica é restaurada.

4 Backup cinético: O backup cinético garante que o conversor de frequéncia continua funcionando enquanto houver en-
ergia no sistema, resultante da inércia do motor e da carga. Isso é feito convertendo a energia mecanica para o barra-
mento CC e, com isso, mantendo o controle do conversor de frequéncia e do motor. Isso pode estender a operagao
controlada, dependendo da inércia no sistema. Para ventiladores, sdo tipicamente varios segundos, para bombas até 2 s
e para compressores, somente uma fragao de segundo. Muitas aplicagées do segmento podem estender a operagao
controlada por muitos segundos, que geralmente é tempo suficiente para o retorno da rede elétrica.

O nivel de CC durante [4] Backup cinético é P 2.3.7 Limite do Controlador de Perda de Energia x 1,35. Se a rede elétrica nao
retornar, a UDC é mantida enquanto for possivel pela rampa da desaceleragao chegar até 0 RPM. Finalmente, o conver-
sor de frequéncia para por inércia. Se a rede elétrica retornar durante o backup cinético, a UDC aumenta acima do P
2.3.7 Limite do Controlador de Perda de Energia x 1,35. Isto é detectado de uma das seguintes maneiras:

+ SeaUcc > P 2.3.7 Limite do Controlador de Perda de Energia x 1,35 x 1,05

« Seavelocidade estiver acima da referéncia. Isso é relevante se a rede elétrica retornar a um nivel mais baixo que o
anterior, por exemplo, P 2.3.7 Limite do Controlador de Perda de Energia x 1,35 x 1,02. Isso ndo atende o critério acima,
e o conversor de frequéncia tenta reduzir a UDC para P 2.3.7 Limite do Controlador de Perda de Energia x 1,35 aumen-
tando a velocidade. Isso ndo tem sucesso, pois a rede elétrica ndo pode ser reduzida.

«  Se o motor estiver funcionando. O mesmo mecanismo do ponto anterior, mas onde a inércia impede que a veloci-
dade chegue acima da velocidade de referéncia. Isso faz com que o motor funcione até que a velocidade esteja
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Nu- Nome e descricao da selecao

mero

da se-

lecao
acima da velocidade de referéncia e a situacdo acima ocorra. Em vez de aguardar por isso, o critério presente é intro-
duzido.

5 Backup Cinético, Desarme: A diferenca entre backup cinético com e sem desarme é que o segundo sempre desacelera

até 0 RPM e desarma, independentemente da rede elétrica retornar ou ndo. A funcdo ndo detecta se a rede elétrica
retorna. Esse é o motivo para o nivel relativamente alto no barramento CC durante a desaceleracéo.

6 Falha

7 Cin. Backup, Desarme com Recuperacao: O backup cinético com recuperacdo combina os recursos de backup cinético
e backup cinético com desarme. Este recurso torna possivel selecionar entre backup cinético e backup cinético com
desarme, baseado em uma velocidade de recuperacédo configuravel que pode ser configurada em P 2.3.8 Nivel de Recu-
peracdo de Desarme de Backup Cinético para permitir a deteccao do retorno da rede elétrica. Se a rede elétrica ndo retor-
nar, o conversor de frequéncia desacelera até 0 rpm e desarma. Se a rede elétrica retornar enquanto o backup cinético
estiver em uma velocidade acima do valor programado em P 2.3.8 Nivel de Recuperagdo de Desarme de Backup Cinético, a
operacdo normal é retomada. Isso é igual a [4] Backup Cinético. O nivel de CC durante [7] Backup Cinético é P 2.3.7 Limite
do Controlador de Perda de Energia x 1,35. Se a rede elétrica retornar enquanto o backup cinético estiver em uma veloci-
dade abaixo de P 2.3.8 Nivel de Recuperagéo de Desarme de Backup Cinético, o conversor de frequéncia desacelera até 0
RPM usando a rampa e, em seguida, desarma.

P 2.3.7 Limite do Controlador de Perda de Energia

Descricao: Insira a tensao de rede na qual a fungéo selecionada em P 2.3.6 A¢do de Perda de Energia é ativada. Este parametro define
a tenséo limite na qual a funcéo selecionada em P 2.3.6 A¢dio de Perda de Energia é ativada. Com base na qualidade da alimentacdo,
considere selecionar 90% da tensao nominal da rede como o nivel de detec¢ao. Para uma alimentacdo de 380V, o P 2.3.7 Limite do
Controlador de Perda de Energia deve ser programado para 342 V. Isso resulta em um nivel de deteccdo de CCde 462 V (P 2.3.7 Limite
do Controlador de Perda de Energia x 1.35).

Valor Padrao: Relativo a Poténcia Tipo de Parametro: Faixa (100-800) NuUmero do Parametro: 1411

Unidade: V Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

P 2.3.8 Nivel de Recuperacao de Desarme de Backup Cinético
Descricao: Insira o nivel de recuperacao de desarme com backup cinético para a aplicacdo. Esse nivel de recuperacdo é a velocidade
minima do motor na qual o conversor de frequéncia deve acelerar a velocidade.

Valor Padréo: Relativo a Poténcia Tipo de Parametro: Faixa (relacionada a poténcia) Numero do Parametro: 1415

Unidade: Hz Tipo de Dado: uint32 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacdo

P 2.3.9 Fast Mains Phase Loss Level (Nivel de Perda de Fase Rapida da Rede Elétrica)
Descricao: Ajustar o parametro para um valor menor torna a detec¢do mais sensivel, e ajustar o parametro para um valor maior
torna a deteccdo menos sensivel.

Valor Padrao: 300 Tipo de Parametro: Faixa (0-500) Numero do Parametro: 1417

Unidade: % Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

P 2.3.10 Fast Mains Phase Loss Level (Nivel de Perda de Fase Rédpida da Rede Elétrica)
Descricao: A deteccéo rapida nao é ativada se a poténcia real for menor que o valor especificado no parametro.

Valor Padrao: 10 Tipo de Parametro: Faixa (0-100) Numero do Parametro: 1418

Unidade: % Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacéo

P 2.3.13 Frenagem CC Automatica
Descricao: Funcao de protecdo contra sobretensdo na parada por inércia em ambiente de rede IT. Este parametro estd ativo some-
nte quando [1] Ligado estiver selecionado neste parametro e as opc¢des de rede IT estiverem selecionadas em P 1.2.2 Tipo de Rede.
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Valor Padrao: 1[Ligado] Tipo de Parametro: Selecdo Numero do Parametro: 7

Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

Numero da selecao Nome da selecao

0 Desligado: A funcdo ndo esta ativa.

1 Ligado: A funcéo estd ativa.

P 2.3.14 Frequéncia Max. de Saida

Descricao: Inserir o valor da frequéncia méaxima de saida. O P 2.3.14 Frequéncia Mdx. de Saida especifica um limite absoluto na fre-
qliéncia de saida do conversor de freqliéncia, para seguran¢a melhorada, em aplicacdes onde se deve evitar excesso de velocidade
acidental. Este limite absoluto se aplica a todas as configura¢des e independe da programacéo do P 5.4.2 Modo Configuragéo.

Valor Padrao: Relativo a Poténcia Tipo de Parametro: Faixa (0-500) NuUmero do Parametro: 419

Unidade: Hz Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

O parametro nao pode ser ajustado com o motor em funcionamento. A frequéncia maxima de saida ndo pode ultrapassar 10% da
frequéncia de chaveamento do inversor programada em P 2.4.3 Frequéncia de Chaveamento.

P 2.3.15 Acao na Falha do Inversor
Descricao: Selecione como o conversor de frequéncia reage quando ocorrer sobretensao, sobrecorrente, curto-circuito ou falha de
aterramento.

Valor Padrao: 1 [Adverténcia]

Tipo de Parametro: Selecdo

Numero do Parametro: 1427

Unidade: V

Tipo de Dado: enum

Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

Numero da selecao

Nome da selecao

0 Desarme: Desativa os filtros de protecdo e desarma na primeira falha.

1 Adverténcia: Os filtros de protecdo funcionam normalmente.

P 2.3.16 Funcdo na Sobrecarga do Inversor
Descricao: Quando o conversor de freqiiéncia emitir uma adverténcia de sobrecarga do inversor, optar por continuar a operacdo e
provavelmente desarmar o conversor de freqiiéncia ou efetuar o derate da corrente de saida.

Valor Padrao: 0 [Desarme] Tipo de Parametro: Selecdo Numero do Parametro: 1461

Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

Numero da selecao Nome da selecao

0 Desarme

1 Derate

P 2.3.17 Aviso de Temperatura Ajustavel

Descricao: Esse parametro é usado para advertir que a temperatura do dissipador de calor esta alta, ou seja, temperatura ambiente
alta ou carga elevada. Um desarme pode acontecer se a condi¢do néo for corrigida. Quando P 2.1.9 Temperatura do Dissipador de
Calor mais o valor programado no parametro ultrapassar o valor maximo, HEATSINK_CLEAN_WARNING - bit 29 é ativado em P 5.1.10
Ext. Status Word. A luz indicadora de adverténcia do painel de controle ndo acende quando o limite especificado do parametro é
atingido.
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Valor Padrao: Relativo a Poténcia

Tipo de Parametro: Faixa (relacionada a poténcia) Numero do Parametro: 442

Unidade: -

Tipo de Dado: uint8

Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

7.3.3 Modulacéo (indice do menu 2.4)

P 2.4.2 Frequéncia de Chaveamento Min.
Descricao: Programe a frequéncia de chaveamento mais baixa permitida pela aplicacéo.

Valor Padrao: 2 [2,0 KHz] Tipo de Parametro: Selecao Numero do Parametro: 1463
Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravacéo
Numero da selecao Nome da selecao

2 2,0 KHz

3 3,0 KHz

4 4,0 KHz

5 5,0 KHz

6 6,0 KHz

7 8,0 KHz

8 10,0 KHz

9 12,0 KHz

10 16,0 KHz

P 2.4.3 Frequéncia de Chaveamento
Descrigao: Ajuste a frequéncia de chaveamento para encontrar um equilibrio adequado entre o ruido acustico do motor e as perdas
térmicas no conversor de frequéncia. Aumentar a frequéncia de chaveamento reduz o ruido, mas aumenta as perdas térmicas.

Valor Padrao: 4 [4,0 KHz]

Tipo de Parametro: Selecao

Numero do Parametro: 1401

Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravacdo
Numero da selecao Nome da selecao (relativo a poténcia)
2 2,0 KHz

3 3,0 KHz

4 4,0 KHz

5 5,0 KHz

6 6,0 KHz

7 8,0 KHz

8 10,0 KHz

9 12,0 KHz

10 16,0 KHz
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As sele¢des disponiveis para a frequéncia de chaveamento dependem do modelo especifico do conversor.

P 2.4.5 Sobremodulacao

Descricao: Use o parametro para ativar ou desativar a sobremodulacdo da tensao de saida. Selecione [1] Ligado para obter tensdo
do barramento CC e torque adicionais no eixo do motor. Selecione [0] Desligado para evitar ripple de torque no eixo do motor.

Valor Padrao: 1[Ligado]

Tipo de Parametro: Selecao

Numero do Parametro: 1403

Unidade: -

Tipo de Dado: enum

Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

A seqguir estao as sele¢des para o parametro:

Numero | Nome da selegao e descricao

da Sele-

cao

0 Desligado: Para evitar ripple de torque no eixo do motor, selecione [0] Desligado para ter nenhuma sobremodulagao
sobre a tensao de saida. Este recurso pode ser util em aplicagdes como nas maquinas de moagem.

1 Ligado: Selecione [1] Ligado para ativar a funcdo de sobremodulagédo para a tensao de saida. Selecione esta configu-

racdo quando for necessario que a tensao de saida seja > 95% da tensao de entrada (tipico ao trabalhar com sobre-
sincronizacgao). A tensdo de saida é aumentada de acordo com o grau de sobremodulagéo.

A sobremodulagao leva a aumentos de ripple de torque conforme as harménicas sdo aumentadas.

7.3.4 Controle do Barramento CC (indice do menu 2.5)

P 2.5.1 Fator de Ganho de Amortecimento
Descricao: Fator de amortecimento para compensagdo da tensdo do barramento CC. Consulte P 2.5.2 Compensacdo da Tensédo do

Barramento CC.

Valor Padrao: Relativo a Poténcia

Tipo de Parametro: Faixa (0-100)

Numero do Parametro: 1408

Unidade: %

Tipo de Dado: uint8

Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

P 2.5.2 Compensacao da Tensdo do Barramento CC
Descricao: Ative a compensacdo do barramento CC para reduzir o ripple na tensao do barramento CC (recomendado para a maioria

das aplicagées).

Valor Padrao: Relativo a Poténcia

Tipo de Parametro: Selecéo

Numero do Parametro: 1451

Unidade: -

Tipo de Dado: enum

Tipo de Acesso: Leitura/Gravacdo

Numero da selecao

Nome da selecao

0

Apagado

1

Aceso

7.3.5 Limite de Corrente de Saida (indice do menu 2.7)

P 2.7.1 Limite de Corrente de Saida %
Descricao: Inserir o limite de corrente para funcionamento como motor e como gerador. O pardametro sera alterado automatica-
mente se o P 4.2.2.3 Corrente Nominal do Motor for atualizado.

Valor Padrao: Relativo a Poténcia

Tipo de Parametro: Faixa (0-1000)

Numero do Parametro: 418

Unidade: %

Tipo de Dado: uint16

Tipo de Acesso: Leitura/Gravacdo
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Esta é uma funcdo de limite de corrente verdadeira que continua na faixa sobressincrona. No entanto, devido ao enfraquecimento
do campo, o torque do motor no limite de corrente cai de acordo quando o aumento da tensdo para acima da velocidade sincroni-
zada do motor.

P 2.7.2 Limite de Corrente K,

Descricao: Inserir o ganho proporcional para o controlador do limite de corrente. Selecionar um valor mais alto faz o controlador
reagir mais rdpido, mas diminui a estabilidade.

Valor Padrao: 100 Tipo de Parametro: Faixa (0-500) Numero do Parametro: 1430

Unidade: % Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

P 2.7.3 Limite de Corrente T;
Descricao: Inserir o tempo de integracdo do controlador do limite de corrente. Selecionar um valor mais baixo faz o controlador
reagir mais rapido, mas diminui a estabilidade.

Valor Padréo: 0,02 Tipo de Parametro: Faixa (0,002-2,000) Numero do Parametro: 1431

Unidade: s Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

P 2.7.4 Contr.Lim.Corrente, Tempo do Filtro
Descricao: Inserir o periodo de tempo do filtro passa-baixa do controle de limite de corrente. O filtro usa o valor médio ao longo do
periodo. Configurar um periodo mais curto faz com que o controle reaja mais rapido as mudancas de corrente.

Valor Padrao: 5 Tipo de Parametro: Faixa (1,0-100,0) Numero do Parametro: 1432

Unidade: ms Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

P 2.7.5 AtrasoDesarmLimCorrnte

Descricao: Quando a corrente de saida atingir o limite de corrente (P 2.7.1 Limite de Corrente de Saida %), uma adverténcia é aciona-
da. Se a adverténcia do limite de corrente estiver continuamente presente durante o periodo especificado neste parametro, o con-
versor de frequéncia desarma. Inserir 60 s = OFF (Desligar) para desativar o recurso.

Valor Padrao: 60 Tipo de Parametro: Faixa (0-60) Numero do Parametro: 1424

Unidade: s Tipo de Dado: uint8 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacdo

7.4 Filtros e Circuito de Frenagem (indice do menu 3)

7.4.1 Status (indice do menu 3.1)

P 3.1.1 Energia de Frenagem
Descrigao: Exibe a poténcia de frenagem transmitida a um resistor de freio externo. A poténcia média é calculada como um valor
médio com base nos ultimos 120 segundos.

Valor Padréo: 0 Tipo de Parametro: Faixa (0,000 — 10000,000) Numero do Parametro: 1633

Unidade: kW Tipo de Dado: uint32 Tipo de Acesso: Leitura

7.4.2 Circuito de Frenagem (indice do menu 3.2)

P 3.2.1 Enable Brake Chopper (Ativar Circuito de Frenagem)
Descricao: Selecionar o método para dissipacdo do excesso da energia de frenagem.

Valor Padrao: 0 [Inativo] Tipo de Parametro: Selecao Numero do Parametro: 215
Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravacdo
Numero da selecao Nome da selecao

0 Desativado

1 Ativo
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P 3.2.2 Brake Chopper Voltage Reduce (Reducéo da Tensdo do Circuito de Frenagem)
Descricao: Este parametro pode reduzir a tensdo CC em que o resistor de frenagem esta ativo. E valido somente para a unidade T4.

Valor Padrao: Relativo a Poténcia Tipo de Parametro: Faixa (relacionada a poténcia) Numero do Parametro: 214

Unidade: V Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

7.4.3 Resistor de Frenagem (indice do menu 3.3)

P 3.3.2 Brake Resistor Value (Valor do Resistor de Frenagem)

Descricao: Programe o valor do resistor de frenagem em Q. Este valor é usado para monitoramento da energia do resistor de frena-
gem. P 3.3.2 Brake Resistor Value (Valor do Resistor de Frenagem) somente esta ativo em conversores de frequéncia com um freio
dinamico integral. Utilize este parametro para valores que ndo tenham decimais.

Valor Padréo: Relativo a Poténcia Tipo de Parametro: Faixa (relacionada a poténcia) Numero do Parametro: 211

Unidade: Q Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

P 3.3.3 Limite de Carga do Resistor de Frenagem
Descri¢ao: Programe o limite de monitoramento da poténcia de frenagem transmitida ao resistor. Este pardmetro somente estd
ativo em drives com um freio dinamico integral.

Valor Padrao: Relativo a Poténcia Tipo de Parametro: Faixa (0,001 - 2000) Nidmero do Parametro: 212

Unidade: kW Tipo de Dado: uint32 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacdo

Para calcular o valor do P 3.3.3 Limite de Carga do Resistor de Frenagem, a formula a seguir pode ser usada.

_ Ub(V) x tor(S)

Pbr,avg (W) = m

A seguir estdo os elementos da férmula:

«  Pbr, avg é a poténcia média dissipada no resistor de frenagem.

«  Rbré aresisténcia do resistor de frenagem.

«  tbré otempo de frenagem ativo dentro do periodo de 120 s Tbr
«  Ubré atensao CC em que o resistor de frenagem esta ativo

Para unidades T4, a tensao CC é de 770V, que pode ser reduzida no P 3.2.2 Brake Chopper Voltage Reduce (Redug¢éo da Tenséo do
Circuito de Frenagem).

Se Rbr ndo for conhecido ou se Tbr for diferente de 120 s, a abordagem pratica é executar a aplicacao de freio, ler o P 3.1.1 Energia
de Frenagem e, em seguida, inserir esse valor + 20% no P 3.3.3 Limite de Carga do Resistor de Frenagem.

A selecdo de um valor baixo reduz a perda de energia no motor, porém reduz também a resisténcia a alteragdes repentinas da
carga. O parametro Caracteristica do Torque deve ser programado para AEO.

7.5 Motor (Indice do menu 4)

7.5.1 Status (Indice do menu 4.1)

P 4.1.1 Corrente do Motor
Descricdo: Exibir a corrente do motor, medida como um valor médio IRMS.

Valor Padrao: 0,00 Tipo de Parametro: Faixa (0,00 - 655,35) Numero do Parametro: 1614

Unidade: A Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura

P 4.1.2 Tensao do Motor
Descricao: Exibir a tensdo do motor, um valor calculado que é utilizado para controlé-lo.
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Valor Padrédo: 0 Tipo de Parametro: Faixa (0-65535) Numero do Parametro: 1612

Unidade: V Tipo de Dado: uint32 Tipo de Acesso: Leitura

P 4.1.3 Poténcia Elétrica do Motor
Descricao: Consumo de energia do motor em kW. O valor apresentado é calculado baseado na real tenséo e corrente do barramen-
to CC.

Valor Padrao: 0,000 Tipo de Parametro: Faixa (0,000 — 1000,000) Numero do Parametro: 1610

Unidade: kW Tipo de Dado: uint32

Tipo de Acesso: Leitura

P 4.1.4 Poténcia do Motor Hp
Descricao: Consumo de energia do motor em kW. O valor apresentado é calculado baseado na real tenséo e corrente do barramen-
to CC.

Valor Padréo: 0,000

Tipo de Parametro: Faixa (0,000 - 1000,000) Numero do Parametro: 1611

Unidade: Hp Tipo de Dado: uint32 Tipo de Acesso: Leitura

P 4.1.5 Carga Térmica do Motor
Descricao: Exibir a temperatura calculada do motor em porcentagem do maximo permitido. A 100% ocorrerd um desarme se a
funcdo ETR estiver selecionada em P 4.6.7 Protecdo Térmica do Motor.

Valor Padréao: 0 Tipo de Parametro: Faixa (0-100) Numero do Parametro: 1618

Unidade: % Tipo de Dado: uint8 Tipo de Acesso: Leitura

P 4.1.6 Frequéncia
Descricao: Exibir o valor da frequéncia real do motor.

Valor Padrao: 0,0 Tipo de Parametro: Faixa (0,0 —- 6553,5) Numero do Parametro: 1613

Unidade: Hz Tipo de Dado: uint32 Tipo de Acesso: Leitura

P 4.1.7 Frequéncia %
Descricao: Exibir a frequéncia real do motor como uma porcentagem de P 5.8.2 Limite Superior da Velocidade do Motor.

Valor Padrao: 0,0 Tipo de Parametro: Faixa (0 - 6553,5) Numero do Parametro: 1615

Unidade: % Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura

P 4.1.8 Velocidade do Eixo do Motor
Descricao: Exibir a RPM atual do motor. Em controle de processo de malha aberta ou de malha fechada, as RPM do motor sao esti-
madas. A RPM do motor é medida nos modos de malha fechada de velocidade.

Valor Padrao: 0 Tipo de Parametro: Faixa (-30000,0 - 30000,0) Numero do Parametro: 1617

Unidade: RPM Tipo de Dado: int32 Tipo de Acesso: Leitura

P 4.1.10 Torque do Motor
Descrigao: Exibir o valor do torque, com um sinal, aplicado ao eixo do motor. Alguns motores fornecem torque com mais de 160%.
Como resultado, o valor minimo e o valor méximo dependem da corrente do motor méxima e do motor usado.

Valor Padrao: 0,0 Tipo de Parametro: Faixa (-30000,0 - 30000,0) Numero do Parametro: 1616

Unidade: Nm Tipo de Dado: int32 Tipo de Acesso: Leitura

P 4.1.11 Torque do Motor %
Descrigao: Exibir o valor do torque em porcentagem do torque nominal, com um sinal algébrico, aplicado ao eixo do motor.

Valor Padrao: 0

Tipo de Parametro: Faixa (-200 - 200)

Numero do Parametro: 1622

Unidade: %

Tipo de Dado: int16

Tipo de Acesso: Leitura
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7.5.2 Dados do Motor (indice do menu 4.2)

7.5.2.1 Configuracées Gerais (indice do menu 4.2.1)

P 4.2.1.1 Tipo de Motor

Descricao: Selecione o tipo de motor. Selecione [0] para motores assincronos. Selecione [1] PM, SPM Néo Saliente ou [3] PM, IPM
Saliente para motores PM salientes ou ndo salientes. Os motores PM (iméd permanente) sao divididos em dois grupos, com imas
montados na superficie (ndo saliente) ou com imas internos (saliente).

Valor Padrao: 0 [Motor de indugdo assincrono, IM] Tipo de Parametro: Selecao Numero do Parametro: 110

Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

A seguir estao as sele¢des para o parametro.

Numero da Nome da selecao

selecao

0 Motor de inducéo assincrono, IM: Para motor de indugao assincrono, IM

1 PM, SPM néao Saliente: Para motores de ima permanente (PM) com imas montados na superficie (ndo salientes).
Consulte P 4.4.4.7 Ganho de Amortecimento a P 4.4.4.10 Const. de tempo do filtro de tenséo para obter detalhes so-
bre a otimizacdo da operacdo do motor.

3 PM, IPM Saliente: Para motores de ima permanente (PM) com imés internos (saliente).

P 4.2.1.2 Ndmero de Polos
Descricao: Insira o niumero de polos do motor.

Valor Padrao: 4 Tipo de Parametro: Faixa (2 - 100) Nidmero do Parametro: 139

Unidade: - Tipo de Dado: uint8 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacdo

A dependéncia da velocidade sincrona do motor ns em RPM, da frequéncia f da alimentagdo em Hz (P 1.1.1 Frequéncia da Rede), e o
numero de pares de polos p em P 4.2.1.2 Dados da Plaqueta de Identificagcdo sao dados pela seguinte férmula:

P 4.2.2.4 Frequéncia Nominal x 120 / P 4.2.2.5 Velocidade Nominal

Por exemplo, para um motor com 2 pares de polos (4 polos) e uma frequéncia de alimentacdo de 50 Hz, a velocidade sincrona do
motor é 1.500 RPM. A tabela a seguir mostra o nimero de pares de polos para intervalos de velocidades normais, para diferentes
tipos de motores.

Pares de polos ~nn@ 50 Hz ~nn@ 60 Hz
1 2700-2880 3250-3460
2 1350-1450 1625-1730
3 700-960 840-1153

P 4.2.1.3 Modo AMA
Descricao: Selecionar o tipo de AMA. A funcdo AMA otimiza o desempenho dindmico do motor ao otimizar automaticamente os
parametros avancados do motor. Selecione [0] Sem Fungdo, [1] Ativar AMA Completa ou [2] Ativar AMA Reduzida.

Valor Padréo: 0 [Desligado] Tipo de Parametro: Selecao Numero do Parametro: 129

Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

A seguir estdo as sele¢des para o parametro
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Numero | Nome da selecao
da sele-
cao
0 Desligado: Sem Funcao.
1 Ativar AMA Completa: Dependendo da opcao selecionada em P 4.2.1.1 Tipo de Motor, a AMA é executada em parame-
tros diferentes.
«  Se [0] Assincrono estiver selecionado, a AMA é executada em: P 4.2.3.1 Resisténcia do Estator (Rs), P 4.2.3.2 Resistén-
cia do Rotor (Rr). P 4.2.3.4 Reatdncia Parasita do Estator (X1). P 4.2.3.6 Reatancia Principal (Xh).
«  Se[1] PM, SPM ndo Saliente estiver selecionado, a AMA é executada em: P 4.2.3.1 Resisténcia do Estator (Rs). P 4.2.4.3
Indutdncia do eixo-d (Ld).
«  Se [3] PM, IPM Saliente estiver selecionado, a AMA é executada em: P 4.2.3.1 Resisténcia do Estator (Rs). P 4.2.4.3
Indutdncia do eixo-d (Ld), P 4.2.4.7 Indutancia do eixo-q (Lqg), P 4.2.4.4 Sat. da Indutancia do eixo-d (LdSat), P 4.2.4.8 Sat.
da Induténcia do eixo-q (LqSat).
2 Ativar AMA Reduzida: Executa a AMA reduzida da resisténcia do estator Rs. P 4.2.3.1 Resisténcia do Estator (Rs), some-
nte no sistema. (Esta opcdo é somente para motores assincronos.). Execute a AMA com o motor frio.

O parametro muda automaticamente de volta para Desligado ap6s a AMA ser executada.

P 4.2.1.4 Comprimento do Cabo do Motor
Descricao: Inserir o comprimento do cabo de motor em metros.

Valor Padrao: 50 Tipo de Parametro: Faixa (0-100) Numero do Parametro: 142

Unidade: m Tipo de Dado: uint8 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacdo

P 4.2.1.5 Comprimento do cabo do motor em pés
Descricao: Comprimento do cabo de motor

Valor Padrao: 164 Tipo de Parametro: Faixa (0-328) Numero do Parametro: 143

Unidade: Pé Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

Em alguns produtos, dependendo da configuragdo de EMC, este parametro pode ajustar automaticamente a frequéncia de chavea-
mento permitida para obter o desempenho ideal do sistema de conversores.

7.5.2.2 Dados da Plaqueta de Identificacdo (indice do menu 4.2.2)

P 4.2.2.1 Poténcia Nominal
Descricao: Programe a poténcia nominal do motor, especificada na plaqueta de identificacdo do motor. Observacao: Alterar este
parametro afeta as configuragdes de outros parametros.

Valor Padrao: Relativo a Poténcia Tipo de Parametro: Faixa (relacionada a poténcia) Numero do Parametro: 120

Unidade: kW Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

P 4.2.2.2 Tensao Nominal
Descricao: Programar a tensao nominal do motor, a partir da plaqueta de identificacdo do motor. Observagao: Alterar este parame-
tro afeta as configuracdes de outros parametros.

Valor Padréo: Relativo a Poténcia Tipo de Parametro: Faixa (50-1000) Numero do Parametro: 122

Unidade: V Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

P4.2.2.3 Corrente Nominal
Descrigao: Insira o valor da corrente nominal do motor, a partir dos dados da plaqueta de identificacdo do motor. Observacao: Al-
terar este parametro afeta as configuragées de outros parametros.
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Valor Padrao: Relativo a Poténcia

Tipo de Parametro: Faixa (0,01 - 1000,00)

Numero do Parametro: 124

Unidade: A

Tipo de Dado: uint32

Tipo de Acesso: Leitura/Gravacdo

P4.2.2.4 Frequéncia Nominal

Descricao: Selecionar o valor da frequéncia do motor, a partir dos dados da plaqueta de identificacdo do motor. Observagao: Alter-
ar este parametro afeta as configuracdes de outros parametros.

Valor Padrao: Relativo a Poténcia

Tipo de Parametro: Faixa (relacionada a poténcia)

Numero do Parametro: 123

Unidade: Hz

Tipo de Dado: uint16

Tipo de Acesso: Leitura/Gravagéo

P4.2.2.5 Velocidade Nominal

Descricao: Digite o valor da velocidade nominal do motor que consta nos dados da plaqueta de identificagdo do motor. Observa-
cao: Alterar este parametro afeta as configuracdes de outros parametros.

Valor Padrao: Relativo a Poténcia

Tipo de Parametro: Faixa (relacionada a poténcia)

NiUmero do Parametro: 125

Unidade: RPM

Tipo de Dado: uint16

Tipo de Acesso: Leitura/Gravacdo

7.5.2.3 Motor de Inducéo Assincrono (indice do menu 4.2.3)

P 4.2.3.1 Resisténcia do Estator Rs

Descri¢ao: Programar o valor da resisténcia do estator. Forneca o valor de uma folha de dados do motor ou execute uma AMA em

um motor frio.

Valor Padrao: Relativo a Poténcia

Tipo de Parametro: Faixa (relacionada a poténcia)

Numero do Parametro: 130

Unidade: Q

Tipo de Dado: uint32

Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

P 4.2.3.2 Resisténcia do Rotor Rr

Descricao: Inserir o valor da resisténcia do rotor. Obter o valor a partir de uma folha de dados do motor ou executar uma AMA em
um motor frio. A configuracdo padréo é calculada pelo drive, a partir dos dados da plaqueta de identificacdo do motor.

Valor Padrao: Relativo a Poténcia

Tipo de Parametro: Faixa (relacionada a poténcia)

Numero do Parametro: 131

Unidade: Q

Tipo de Dado: uint32

Tipo de Acesso: Leitura/Gravagéo

P 4.2.3.4 Reatancia Parasita do Estator X1
Descricao: Programe o valor da reatancia parasita do estator. Forneca o valor de uma folha de dados do motor ou execute uma
AMA em um motor frio. A configuracdo padrao é calculada pelo drive, a partir dos dados da plaqueta de identificacdo do motor.

Valor Padrao: Relativo a Poténcia

Tipo de Parametro: Faixa (relacionada a poténcia)

NiUmero do Parametro: 133

Unidade: Q

Tipo de Dado: uint32

Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

P 4.2.3.6 Reatancia Principal Xh

Descricao: Programe o valor da reatancia principal. Forneca o valor de uma folha de dados do motor ou execute uma AMA em um
motor frio. A configuracdo padrao é calculada pelo drive, a partir dos dados da plaqueta de identificagdo do motor.

Valor Padrao: Relativo a Poténcia

Tipo de Parametro: Faixa (relacionada a poténcia)

Numero do Parametro: 135

Unidade: Q

Tipo de Dado: uint32

Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

P4.2.3.7 Torque Nominal Cont. do Motor
Descricao: Insira o valor a partir dos dados da plaqueta de identificacdo do motor. Este parametro estd disponivel somente quando
P 4.2.1.1 Tipo de Motor estiver programado para [1] PM, PM Néo Saliente.

Observacao: Alterar este parametro afeta as configuracdes de outros pardametros.

Valor Padrao: Relativo a Poténcia

Tipo de Parametro: Faixa (0,1 - 10000,0)

Numero do Parametro: 126

Unidade: Nm

Tipo de Dado: uint32

Tipo de Acesso: Leitura/Gravagéo
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7.5.2.4 Motor de Ima Permanente (indice do menu 4.2.4)

P4.2.4.1 Forca Contra Eletro Motriz

Descricao: Programe a FCE nominal do motor em funcionamento a 1.000 RPM. Forca Contra Eletromotriz é a tenséo gerada por um
motor PM quando nenhum conversor de frequéncia estiver conectado e o eixo for acionado externamente.

Normalmente, a Forca Contra Eletromotriz é especificada em relagao a velocidade nominal do motor ou em relacdo a uma veloci-
dade de 1.000 rpm medida entre as 2 linhas.

Se o valor ndo estiver disponivel para uma velocidade do motor de 1.000 rpm, calcule o valor correto da seguinte maneira. Por
exemplo, se a Forca Contra Eletro Motriz for de 320 V a 1.800 rpm, ela pode ser calculada como 1.000 rpm: Forca Contra Eletro
Motriz = (Tensao/RPM)*1.000 = (320/1.800)*1.000 = 178.

Este parametro estd ativo somente quando P 4.2.1.1 Construgédo do Motor estiver programado para opcdes que ativam motores PM

(de ima permanente).

Valor Padrao: Relativo a Poténcia

Tipo de Parametro: Faixa (relacionada a poténcia)

Numero do Parametro: 140

Unidade: V

Tipo de Dado: uint16

Tipo de Acesso: Leitura/Gravagao

Ao utilizar motores PM, recomenda-se usar resistores de frenagem.

P 4.2.4.3 Indutancia do eixo-d Ld

Descricao: Insira o valor da indutancia do eixo-d. Obtenha o valor da folha de dados do motor de ima permanente ou execute uma

AMA em um motor frio.

Valor Padrao: Relativo a Poténcia

Tipo de Parametro: Faixa (relacionada a poténcia)

Numero do Parametro: 137

Unidade: mH

Tipo de Dado: int32

Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

P 4.2.4.4 Indutancia do eixo-d LdSat

Descricao: Este parametro corresponde a saturacdo de indutancia de Ld. Idealmente, este parametro tem o mesmo valor do que P
4.2.2.3 Corrente Nominal. No entanto, se o fornecedor do motor fornecer uma curva de indutancia, insira aqui o valor de indutancia a
100% de P 4.2.2.3 Corrente Nominal.

Valor Padrao: Relativo a Poténcia Tipo de Parametro: Faixa (relacionada a poténcia) Numero do Parametro: 144

Unidade: mH Tipo de Dado: int32 Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

P 4.2.4.6 Ponto de Corrente Ld
Descricao: Especifique a curva de saturacdo dos valores de indutancia do eixo d. O valor da indutancia do eixo-d é linearmente
aproximado a P 4.2.4.3 Indutdncia do eixo-d Ld.

Valor Padréo: Relativo a Poténcia Tipo de Parametro: Faixa (relacionada a poténcia) Numero do Parametro: 148

Unidade: % Tipo de Dado: int16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravagao

P 4.2.4.7 Indutancia do eixo-q Lg
Descricao: Insira o valor da indutancia do eixo-g. Obtenha o valor da folha de dados do motor de ima permanente ou execute uma
AMA em um motor frio.

Valor Padrao: Relativo a Poténcia Tipo de Parametro: Faixa (relacionada a poténcia) Numero do Parametro: 138

Unidade: mH Tipo de Dado: int32 Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

P 4.2.4.8 Indutancia do eixo-q LgSat
Descricao: Este parametro corresponde a indutancia de saturacdo de Lq. Idealmente, este parametro tem o mesmo valor do que P
4.2.4.7 Indutdncia do eixo-q Lg. Se o fornecedor do motor fornecer uma curva de indutancia, insira aqui o valor de indutancia a 100%

de P 4.2.2.3 Corrente Nominal.

Valor Padrao: Relativo a Poténcia

Tipo de Parametro: Faixa (relacionada a poténcia)

Numero do Parametro: 145

Unidade: mH

Tipo de Dado: int32

Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo
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P 4.2.4.10 Ponto de Corrente Lq
Descrigao: Especifique a curva de saturagao dos valores de indutancia do eixo g. O valor da indutancia do eixo q é linearmente
aproximado a P 4.2.4.7 Indutdncia do eixo-q Lg e P 4.2.4.8 Indutdncia do eixo-q LqSat.

Valor Padrao: Relativo a Poténcia Tipo de Parametro: Faixa (relacionada a poténcia) Numero do Parametro: 149

Unidade: % Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

7.5.3 Controle do Motor (indice do menu 4.4)

7.5.3.1 Configuracées Gerais (indice do menu 4.4.1)

P 4.4.1.2 Magnetizacdo Minima do AEO
Descricao: Inserir a magnetizacdo minima permitida para o modo de otimizacdo automatica de energia (AEO). Selecionar um valor
baixo reduz a perda de energia no motor, mas também reduz a resisténcia a mudancas subitas de carga.

Valor Padrao: 66 Tipo de Parametro: Faixa (40 — 75) Numero do Parametro: 1441

Unidade: % Tipo de Dado: uint8 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

P 4.4.1.3 Caracteristica de Torque
Descricao: Selecionar a caracteristica de torque. Torque Varidvel e Otimizacdo Automatica de Energia. Os TCs sdo operagdes de
economia de energia.

Valor Padrao: O[Torque Constante] Tipo de Parametro: Selecdo Numero do Parametro: 103

Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravacdo

Numeroda | Nome da selecao

selecao

0 Torque Constante: A saida do eixo do motor fornece torque constante, sob controle de velocidade variavel.

1 Torque Variavel: A saida do eixo do motor fornece torque variavel, sob controle de velocidade variavel. Programe
o nivel de torque variavel em P 4.4.4.13 Nivel do VT.

2 Otim. Autom Energia TC: Otimiza automaticamente o consumo de energia, minimizando a magnetizacéo e a fre-
quéncia por meio do P 4.4.1.2 Magnetizagcdo Minima do AEO.

P 4.4.1.4 Sentido Horério
Descrigao: Esse parametro define o termo "sentido horario" correspondente a seta de direcao do painel de controle. O parametro é
usado para alterar facilmente o sentido de rotagao do eixo sem inversao dos fios do motor.

Valor Padréo: 0 [Normal] Tipo de Parametro: Selecao Numero do Parametro: 106

Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

Numero da Nome e descricdo da selecao

selecao

0 Normal: O eixo do motor gira no sentido horario quando o conversor de frequéncia estiver conectado U=U;
V=V; e W=W para motor.

1 Inverso: O eixo do motor gira no sentido anti-horario quando o conversor de frequéncia estiver conectado
U=U; V=V, e W=W para motor.

P 4.4.1.5 Largura de banda do controle do motor
Descricao: Selecionar o tipo de largura de banda de controle do motor.

Valor Padrao: 1 [Médial Tipo de Parametro: Selecao Numero do Parametro: 108

Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao
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Numero da Nome da selecao
selecao
0 Alta: Para resposta dinamica alta.
1 Média: Otimizada para operacdo suave em estado estavel.
2 Baixa: Otimizada para operacao suave em estado estadvel com a menor resposta dinamica.
3 Adaptativo 1: Otimizada para operagdo suave em estado estavel, com amortecimento ativo extra.
4 Adaptativo 2: Concentra-se nos motores PM de baixa indutancia. Esta op¢do é uma alternativa para [3] Adapta-
tivo 1.

7.5.3.2 Freio CA (indice do menu 4.4.2)

P 4.4.2.1 Enable AC Brake (Ativar Freio CA)
Descricao: Selecionar o método para dissipacdo do excesso da energia de frenagem.

Valor Padréo: 0 [Inativo] Tipo de Parametro: Selecao Numero do Parametro: 210
Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao
Numero da selecao Nome da selecao

0 Desativado

1 Ativo

P 4.4.2.2 Freio CA, Corrente maxima
Descrigao: Inserir a corrente maxima permitida, ao utilizar a frenagem CA, para evitar superaquecimento dos enrolamentos do mo-
tor.

Valor Padréo: 100 Tipo de Parametro: Faixa (0-160) Numero do Parametro: 216

Unidade: % Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

AVISO

O parametro esta disponivel somente para motores assincronos.

P 4.4.2.3 AC Brake Voltage Control Kp (Controle de Tensao do Freio CA Kp

Descricao: Use o parametro para definir a capacidade de poténcia do freio CA (programar o tempo de desaceleracdo quando a
inércia for constante). Se a tensdo do barramento CC néo for superior ao valor de adverténcia da tensao do barramento CC, o torque
gerador pode ser ajustado com esse parametro. Quanto maior o ganho do freio CA, maior a capacidade de frenagem. Valor igual a
1,0 significa que nao ha capacidade de frenagem CA.

Valor Padrao: 1,4 Tipo de Parametro: Faixa (1,0-2,0) Nidmero do Parametro: 188

Unidade: - Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacdo

Se houver torque gerador continuamente, hd um risco maior de causar uma alta corrente do motor, o que pode levar ao sobrea-

quecimento do motor. Use P 4.4.2.2 Freio CA, Corrente mdxima para proteger o motor contra superaquecimento.

7.5.3.3 Curva U/f (indice do menu 4.4.3)

P 4.4.3.1 Ponto de Tensao
Descrigao: Insira a tensdo em cada ponto de frequéncia, para desenhar manualmente uma caracteristica U/f que corresponda ao
motor. Os pontos de frequéncia sao definidos em P 4.4.3.2 Ponto de Frequéncia.
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Valor Padrao: Relativo a Poténcia Tipo de Parametro: Faixa (0-1000) Numero do Parametro: 155
Unidade: V Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

P 4.4.3.2 Ponto de Frequéncia
Descricao: Insira os pontos de frequéncia para formar manualmente uma caracteristica U/f que corresponda ao motor. A tensdo em
cada ponto é definida em P 4.4.3.1 Ponto de Tensdo.

Valor Padrao: Relativo a Poténcia Tipo de Parametro: Faixa (relacionada a poténcia) Numero do Parametro: 156

Unidade: Hz Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

Faca uma caracteristica U/f baseada em 6 tensdes e frequéncias definiveis. Veja a figura abaixo.

Ponto de Tensao
P4.43.1[x]

e30bk133.10

P4.43.1[5]
P4.43.11[4]

P4.43.1[3]

P4.43.11[2]

P4431[1]
P4.43.1[0]

P4432 P4432 P4432  P4432 P4432 P4s32
[0] [ [2] [3] (4] [5]

Ponto de Frequéncia
P443.2(x]

llustragao 68: Exemplo de Caracteristica U/f

7.5.3.4 Configuracéo dependente (indice do menu 4.4.4)

P 4.4.4.1 Slip Comp. Gain (Ganho de Comp. de Escorregamento)

Descricao: Insira a % do valor para a compensacao de escorregamento para compensar as tolerancias no valor de ny y. A compen-

sacao de escorregamento é calculada automaticamente com base na velocidade nominal do motor ny, y. Esta funcao néo estd ativa
quando P 5.4.2 Modo Configuragéo esta programado para [1] Malha fechada de velocidade ou [2] Malha fechada de torque ou [4] Mal-
ha aberta de torque ou quando P 5.4.3 Principio de Controle do Motor esta programado para [0] U/f ou quando P 4.2.1.1 Tipo de Motor

estd programado para [1] PM, SPM Néo Saliente, [3] PM, IPM Saliente.

Valor Padrao: Relativo a Poténcia Tipo de Parametro: Faixa (relacionada a poténcia) Numero do Parametro: 162

Unidade: % Tipo de Dado: int16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

P 4.4.4.2 Slip Comp. Time Constant (Constante de Tempo de Comp. de Escorregamento)

Descricao: Inserir a velocidade de reacdo da compensacao do escorregamento. Um valor alto redunda em uma reacgao lenta e um
valor baixo em uma reacao répida. Se ocorrerem problemas de ressonancia de baixa frequéncia, utilize uma configuracdo com um
tempo maior.

Valor Padrao: 0,10 Tipo de Parametro: Faixa (0,05 - 5,00) NuUmero do Parametro: 163

Unidade: s Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

P 4.4.4.3 Comp. de Carga em Alta Velocidade

Descricao: Para compensar a tensao em relagdo a carga, digite o valor porcentual quando o motor estiver em funcionamento, em
velocidade alta e obtiver, assim, a caracteristica U/f 6tima. A poténcia do motor determina a faixa de frequéncia dentro da qual este
parametro esta ativo.

Valor Padrao: 100 Tipo de Parametro: Faixa (0-300) Numero do Parametro: 161

Unidade: % Tipo de Dado: int16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacdo

P 4.4.4.4 Comp. de Carga de Baixa Velocidade

Descrigao: Para compensar a tensédo em relacéo a carga, digite o valor porcentual quando o motor estiver em funcionamento, em
velocidade alta e obtiver, assim, a caracteristica U/f 6tima. A poténcia do motor determina a faixa de frequéncia dentro da qual este
parametro esta ativo.
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Valor Padréo: 100 Tipo de Parametro: Faixa (0-300) Numero do Parametro: 160
Unidade: % Tipo de Dado: int16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravagao

P 4.4.4.5 Res. Damp Gain (Ganho de Amortecimento de Ressonancia)

Descricao: Insira o valor do amortecimento de ressonancia. Use o parametro e P 4.4.4.6 Res. Damp High Pass Time Constant (Con-
stante de Tempo Passa Alta do Amortecimento de Ressondncia) para ajudar a eliminar problemas de ressonancia de alta frequéncia.
Para reduzir oscilagdo de ressonancia, aumente o valor de P 4.4.4.5 Res. Damp Gain (Ganho de Amortecimento de Ressondncia).

Valor Padréo: Relativo a Poténcia Tipo de Parametro: Faixa (0-500) Numero do Parametro: 164

Unidade: % Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

P 4.4.4.6 Res. Damp High Pass Time Constant (Constante de Tempo Passa Alta do Amortecimento de Ressonancia)
Descricao: Programe o parametro e P 4.4.4.5 Res. Damp Gain (Ganho de Amortecimento de Ressondncia) para ajudar a eliminar prob-
lemas de ressonancia de alta frequéncia. Insira a constante de tempo que proporciona o melhor amortecimento.

Valor Padrao: Relativo a Poténcia Tipo de Parametro: Faixa (relacionada a poténcia) Numero do Parametro: 165

Unidade: s Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

P 4.4.4.7 Ganho de Amortecimento

Descricao: O ganho de amortecimento estabiliza a maquina PM para que ela funcione de maneira suave e estavel. O valor de ganho
de amortecimento controla o desempenho dinamico da maquina PM. Alto ganho de amortecimento fornece desempenho dinami-
co baixo, e ganho de amortecimento baixo fornece desempenho dindmico alto. O desempenho dinamico estd relacionado aos da-
dos da maquina e ao tipo de carga. Quando o ganho de amortecimento estd muito alto ou baixo, o controle fica instavel.

Valor Padréo: 120 Tipo de Parametro: Faixa (relacionada a poténcia) Numero do Parametro: 114

Unidade: % Tipo de Dado: int16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

P 4.4.4.8 Const. de Tempo do Filtro de Alta Veloc.
Descricdo: Esta constante de tempo é usada acima de 10% da velocidade nominal. Obtenha controle rapido com uma constante de
tempo de amortecimento pequena. No entanto, se esse valor for muito pequeno o controle fica instavel.

Valor Padréo: Relativo a Poténcia Tipo de Parametro: Faixa (relacionada a poténcia) Numero do Parametro: 116

Unidade: s Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacdo

P 4.4.4.9 Const. de Tempo do Filtro de Baixa Veloc.
Descricao: Esta constante de tempo é usada acima de 10% da velocidade nominal. Obtenha controle rdpido com uma constante de
tempo de amortecimento pequena. No entanto, se esse valor for muito pequeno o controle fica instavel.

Valor Padréo: Relativo a Poténcia Tipo de Parametro: Faixa (relacionada a poténcia) Numero do Parametro: 115

Unidade: s Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravagao

P 4.4.4.10 Const. de Tempo do Filtro de Tensao
Descricao: Use este parametro para reduzir a influéncia do ripple de alta frequéncia e a ressonancia do sistema no célculo da tensdo
de alimentacdo. Sem esse filtro, os ripples nas correntes podem distorcer a tensao calculada e afetar a estabilidade do sistema.

Valor Padrao: Relativo a Poténcia Tipo de Parametro: Faixa (relacionada a poténcia) Numero do Parametro: 117

Unidade: s Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

P 4.4.4.11 Variable Torque Zero Speed Magnetization (Magnetizacdo de Velocidade Zero de Torque Variavel)

Descricao: Usar este parametro junto com o P 4.4.4.12 Velocidade Min de Magnetizacdo Normal [Hz] para obter uma corrente de mag-
netizacdo diferente no motor, com o motor funcionando em baixa velocidade. Inserir um valor porcentual da corrente de magneti-
zacdo nominal. Se a o valor for demasiadamente baixo, o torque no eixo do motor pode ser diminuido.

Valor Padrao: 100 Tipo de Parametro: Faixa (0-300) Numero do Parametro: 150

Unidade: % Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao
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Corrente de magn.

90% —

P 4.4.4.11 Magnetizagao |
de Velocidade Zero de Torque
Varidvel |
|
t
P 4.4.4.12 Velocidade Min de Hz
Magnetizacao Normal [Hz]

e30bk134.10

llustracao 69: Magnetizacao do motor

P 4.4.4.12 Velocidade Min de Magnetizacdao Normal [Hz]
Descricao: Programe a frequéncia requerida para corrente de magnetizagdo normal. Use este parametro junto com oP 4.4.4.11 Vari-
able Torque Zero Speed Magnetization (Magnetizagdo de Velocidade Zero de Torque Varidvel).

Valor Padrao: 1,0 Tipo de Parametro: Faixa (relacionada a poténcia) Numero do Parametro: 152

Unidade: Hz Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

P 4.4.4.13 Nivel do VT
Descricdo: Insira o nivel de magnetizacdo do motor em velocidade baixa. A selecdo de um valor baixo reduz a perda de energia no
motor, porém, reduz também a capacidade de carga.

Valor Padrao: 66 Tipo de Parametro: Faixa (40-90) Nudmero do Parametro: 1440

Unidade: % Tipo de Dado: uint8 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacdo

Este parametro néo esta ativo quando P 4.2.1.1 Tipo de Motor esta programado como opcionais que ativam o modo motor PM.

P 4.4.4.14 Corrente Min. em Baixa Velocidade
Descricao: Insira a corrente minima do motor em velocidade baixa. Aumentando esta corrente o torque do motor melhora em ve-
locidade baixa. O parametro sé estd ativado para motores PM.

Valor Padrao: Relativo a Poténcia Tipo de Parametro: Faixa (relacionada a poténcia) Numero do Parametro: 166

Unidade: % Tipo de Dado: uint32 Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

7.5.3.5 Compensacdo de Tempo Morto (indice do menu 4.4.4.5)

P 4.4.5.1 Nivel de Compensac¢ao de Tempo Morto

Descricao: O nivel da compensacédo de tempo morto aplicada em porcentagem. Um nivel alto (>90%) otimiza a resposta dindamica
do motor, um nivel de 50-90% é bom para a minimizacao de ripple de torque do motor e para a dinamica do motor, um nivel zero
desvia a compensacao de tempo morto.

Valor Padrao: Relativo a Poténcia Tipo de Parametro: Faixa (0-100) Numero do Parametro: 1407

Unidade: - Tipo de Dado: uint8 Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

P 4.4.5.2 Nivel de Corr de Polariz de Tpo Ocioso
Descricao: Programe um sinal de polarizacdo (em [%]) a ser adicionado ao sinal de detec¢do de corrente para compensacgao de
tempo ocioso.

Valor Padrao: Relativo a Poténcia Tipo de Parametro: Faixa (0-100) Numero do Parametro: 1409

Unidade: % Tipo de Dado: uint8 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacdo

P 4.4.5.3 Nivel de Corr Zero p/ Comp. de Tpo Morto
Descrigao: Configurar este parametro para [1] Ativado quando o cabo do motor for longo minimiza o ripple de torque do motor.

Valor Padréao: [0] Disabled Tipo de Parametro: Selecao Numero do Parametro: 1464

Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo
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Numero da selecdo | Nome da selecao

0 Desativado: A funcdo ndo estd ativa.

1 Ativado: Quando for utilizado um cabo de motor longo, selecione esta opc¢do para minimizar o ripple de
torque do motor.

P 4.4.5.4 Derate de Veloc da Comp. de Tpo Morto
Descricao: O nivel de compensacdo de tempo morto é reduzido linearmente em relacédo a frequéncia de saida do nivel maximo
definido por P 4.4.5.1 Nivel de Compensagéo de Tempo Morto para um nivel minimo programado neste parametro.

Valor Padrao: Relativo a Poténcia Tipo de Parametro: Faixa (relacionada a poténcia) Numero do Parametro: 1465

Unidade: Hz Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

7.5.4 Protecéo (indice do menu 4.6)

P 4.6.1 Adverténcia de Freq. Alta

Descricao: Use este parametro para definir um limite alto para a faixa de frequéncia. Quando a velocidade do motor estiver acima
desse limite, o bit de adverténcia 9 é definido em P 5.1.9 Ext. Status Word. O relé de saida ou a saida digital pode ser configurado
para indicar esta adverténcia. A luz indicadora de adverténcia do painel de controle ndo acende quando este limite de conjunto de
parametros é atingido.

Valor Padrao: Relativo a Poténcia Tipo de Parametro: Faixa (relacionada a poténcia) Numero do Parametro: 441

Unidade: Hz Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacdo

P 4.6.2 Adverténcia de Freq. Baixa

Descrigao: Quando a velocidade do motor cair abaixo desse limite, o bit de adverténcia 10 é definido em P 5.1.9 Ext. Status Word. O
relé de saida ou a saida digital pode ser configurado para indicar esta adverténcia. A luz indicadora de adverténcia do painel de
controle ndo acende quando este limite de conjunto de parametros é atingido.

Valor Padréo: 0 Tipo de Parametro: Faixa (relacionada a poténcia) Numero do Parametro: 440

Unidade: Hz Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

P 4.6.3 Adverténcia de Corrente Alta
Descricao: Insira o valor de I-alta. Quando a corrente do motor excede esse limite, um bit na status word é definido. Este valor tam-
bém pode ser programado para produzir um sinal na saida digital ou na saida do relé.

Valor Padréo: Relativo a Poténcia Tipo de Parametro: Faixa (relacionada a poténcia) Numero do Parametro: 451

Unidade: A Tipo de Dado: uint32 Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

P 4.6.4 Adverténcia de Corrente Baixa
Descricao: Insira o valor de I-baixa. Quando a corrente do motor cai abaixo desse limite, um bit na status word é definido. Este valor
também pode ser programado para produzir um sinal na saida digital ou na saida do relé.

Valor Padrao: 0,00 Tipo de Parametro: Faixa (relacionada a poténcia) Numero do Parametro: 450

Unidade: A Tipo de Dado: uint32 Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

P 4.6.7 Protecao Térmica do Motor

Descricao: A protecao térmica do motor pode ser implementada por meio de um sensor PTC nos enrolamentos do motor conecta-
do a uma das entradas analdgicas ou digitais (P 4.6.8 Fonte do Termistor). Ou por meio do cdlculo da carga térmica (ETR = Electronic

Thermal Relay - Relé Térmico Eletronico), baseado na carga real e no tempo. A carga térmica calculada é comparada com a corrente
nominal do motor Iy e a frequéncia nominal do motor fy . E possivel ativar uma adverténcia ou falha de superaquecimento.

Valor Padrao: 0 [Sem Protecéo] Tipo de Parametro: Selecao Numero do Parametro: 190

Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo
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Numero | Nome da selecao

da sele-

cao

0 Sem Protecdo: Motor sobrecarregado continuamente, quando nao houver necessidade de nenhuma adverténcia ou
desarme do conversor de frequéncia.

1 Adverténcia do Termistor: Ativa uma adverténcia quando o termistor conectado ao motor responder a um supera-
quecimento do motor.

2 Desarme do Termistor: Para (desarma) o conversor de frequéncia quando o termistor do motor reagir a um supera-
quecimento do motor. O valor de desativacdo do termistor deve ser >3 kQ. Instale um termistor (sensor PTC) no mo-
tor para protecdo do enrolamento.

3 Adverténcia do ETR 1: Calcula a carga e aciona uma adverténcia no display quando o motor estiver sobrecarregado.
Programa um sinal de adverténcia através de 1 das saidas digitais.

4 Desarme do ETR 1: Calcula a carga quando e para (desarma) o conversor de frequéncia quando o motor estiver so-
brecarregado. Programa um sinal de adverténcia através de 1 das saidas digitais. O sinal aparece em caso de uma
adverténcia e se o conversor de frequéncia desarmar (adverténcia térmica).

22 Desarme do ETR - Detecg¢ao estendida

R =
(@) ®
s
<
Q2
(]
4000
3000 /
1330
550
250
v
9 [°C]
-20°C B nominal -5°C| 4 nominal +5°C

Y nominal

llustragao 70: Perfil do PTC

Utilizando uma entrada digital e uma fonte de alimentagdo de 10 V: Exemplo: O conversor de frequéncia desarma quando a temper-
atura do motor estiver muito alta. Programacao dos parametros:

«  Programe P 4.6.7 Prote¢do Térmica do Motor como [2] Desarme do Termistor.

«  Programe P 4.6.8 Fonte do Termistor como [6] Entrada digital 18.
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llustracao 71: Conexao do Termistor PTC - Entrada Digital

Utilizando uma entrada analdgica e uma fonte de alimentacgao de 10 V: Exemplo: O conversor de frequéncia desarma quando a
temperatura do motor estiver muito alta. Programagao dos parametros:
«  Programe P 4.6.7 Prote¢do Térmica do Motor como [2] Desarme do Termistor.

«  Programe P 4.6.8 Fonte do Termistor como [2] Entrada Analdgica 34.

= = o
3 3 2
: = o O o = % o g - % %
¥ 5858282803882 % T <= & OF =
[
12 13 14 15 17 18 20 31 32 33 34 35 ON -
E j <800 Q) >29ka R
llustracao 72: Conexao do Termistor PTC - Entrada Analdgica
Tabela 61: Valores limite de desativacao
Entrada digital/analdgica Tensao de alimentacao Valores limite de desativacao
Digital 0V <8000 -2,9kQ
Analégico 10V <8000 -2,9kQ

Verifique se a tensao de alimentacdo selecionada estd de acordo com a especificacdo do elemento termistor usado.

P 4.6.8 Fonte do Termistor
Descricao: Selecione a entrada na qual o termistor (sensor PTC) deve ser conectado. Ao usar uma entrada analégica, a mesma entra-
da analdgica ndo podera ser usada para nenhuma outra finalidade, como fonte da referéncia ou de feedback.

Valor Padréo: 0 [Nenhum] Tipo de Parametro: Selecao Numero do Parametro: 193
Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravagao
Numero da selecao Nome da selecdo

0 Nenhum

1 Entrada Analdgica 33

2 Entrada Analégica 34
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Numero da selecao Nome da selecao
3 Entrada Digital 13
4 Entrada Digital 14
6 Entrada Digital 18

AVISO

Programe a entrada digital como [0] PNP - Ativo em 24 V no Modo Entrada Digital.

P 4.6.9 Ventilador Externo do Motor
Descricao: Selecione se é necessario um ventilador externo para o motor.

Valor Padrao: 0 [Nao] Tipo de Parametro: Selecao Numero do Parametro: 191

Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

Numero dase- | Nome da selecao

lecao
0 Né&o: Nenhum ventilador externo é necessario e o motor sofre derating em velocidade baixa.
1 Sim: Aplique um ventilador externo (ventilagcdo externa), de modo que ndo ha necessidade de derating do

motor em velocidade baixa.

P 4.6.12 Funcao de Fase do Motor Ausente
Descrigao: Selecione [1] Desarme 10s para mostrar uma falha no caso de uma fase ausente de motor. Selecione [0] Desligado para
nenhuma falha de fase de motor ausente. A configuracao [1] Desarme 10 s é recomendavel para evitar que ocorram danos ao motor.

Valor Padrao: 1 [Sim] Tipo de Parametro: Selecéo Numero do Parametro: 458
Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravacdo
Numero da selecao Nome da selecao

0 Desligado: Nenhum alarme serd exibido se faltar uma fase do motor.

1 Desarme 10 s: Um alarme é exibido se faltar uma fase do motor.

P 4.6.13 Nivel de Falha
Descricao: Utilize este parametro para personalizar os niveis de falha.

Valor Padrao: 3 [Bloqueio por Desarme] Tipo de Parametro: Selecao Numero do Parametro: 1490

Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

Numero | Nome da selecao

da sele-

cao

3 Bloqueio por Desarme: O alarme esta programado para bloqueio por desarme.

4 Desarme com Reset Atrasado: O alarme é configurado no alarme de desarme, que pode ser reinicializado apds um

tempo de atraso. Por exemplo, se a falha 13, Sobrecorrente estiver configurada para essa opcéo, ela podera ser rede-

Danfoss A/S © 2023.03 AB413939445838pt-000201 / 130R1254 | 109



Conversores de Frequéncia iC2-Micro

Guia de Aplicacao

Danifi

Descricoes de Parametros

Numero | Nome da selecao

da sele-

cao
finida 3 minutos apds o alarme. Esta opcao usa o 8o elemento para controlar o nivel de falha da falha 13, Sobrecor-
rente.

5 Fly Start: Na inicializacdo, o conversor de frequéncia tenta pegar um motor girando. Se esta opgao estiver seleciona-

da, o P 5.6.3 Enable Flying Start (Ativar Flying Start) sera forcado para [1] Ativado. Esta opgdo usa o 8o elemento para
controlar o nivel de falha da falha 13, Sobrecorrente.

Tabela 62: Selecdo da agao quando o alarme selecionado aparecer

indice Alarme Bloqueio por desarme Desarme com atraso Fly Start
0 Reservado - - -
1 Reservado - - -
2 Reservado - - -
3 Reservado - - -
4 Reservado - - -
5 Reservado - - -
6 Reservado - - -
7 Sobrecarga de corrente D X X

D indica Configuragdo Padréo e X indica Selecédo Possivel.

P 4.6.14 Sync. Locked Rotor Protection (Protecdo de Rotor Sincrono Bloqueado)
Descricao: Deteccdo de rotor bloqueado para motores PM.

Valor Padréo: 0 [Desligado] Tipo de Parametro: Selecdo

Numero do Parametro: 3022

Unidade: -

Tipo de Dado: enum

Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

Numero da selecao

Nome da selecao

0

Desligado: A funcdo nao esta ativa.

1

Ligado: A protecao de rotor bloqueado para motores PM.

P 4.6.15 Sync. Locked Rotor Detection Time [s] (Tempo de Deteccdo do Rotor Sincrono Bloqueado [s])
Descricao: Tempo de deteccédo de rotor bloqueado para motores PM.

Valor Padrao: 0,10

Tipo de Parametro: Faixa (0,05 - 1,0)

Numero do Parametro: 3023

Unidade: s

Tipo de Dado: uint8

Tipo de Acesso: Leitura/Gravacdo

7.6 Aplicacéo (indice do menu 5)

7.6.1 Status (Indice do menu 5.1)

P 5.1.1 Fault Word 1

Descrigao: Use este parametro para exibir a fault word 1 em cédigo hex.

Valor Padrao: 0

Tipo de Parametro: Faixa (0-4294967295)

Numero do Parametro: 1690

Unidade: -

Tipo de Dado: uint32

Tipo de Acesso: Leitura
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P 5.1.2 Fault Word 2
Descrigao: Use este parametro para exibir a fault word 2 em cédigo hex.

Valor Padrao: 0 Tipo de Parametro: Faixa (0-4294967295) Numero do Parametro: 1691

Unidade: - Tipo de Dado: uint32 Tipo de Acesso: Leitura

P 5.1.3 Fault Word 3
Descricao: Use este parametro para exibir a fault word 3 em cédigo hex.

Valor Padrao: 0 Tipo de Parametro: Faixa (0-4294967295) Nidmero do Parametro: 1697

Unidade: - Tipo de Dado: uint32 Tipo de Acesso: Leitura

P 5.1.4 Warning Word 1
Descricao: Use este parametro para exibir a warning word 1 em cédigo hex.

Valor Padrao: 0 Tipo de Parametro: Faixa (0-4294967295) Numero do Parametro: 1692

Unidade: - Tipo de Dado: uint32 Tipo de Acesso: Leitura

P 5.1.5 Warning Word 2
Descricao: Use este parametro para exibir a warning word 2 em cédigo hex.

Valor Padrédo: 0 Tipo de Parametro: Faixa (0-4294967295) Numero do Parametro: 1693

Unidade: - Tipo de Dado: uint32 Tipo de Acesso: Leitura

P 5.1.6 Warning Word 3
Descrigao: Use este parametro para exibir a warning word 3 em cédigo hex.

Valor Padrédo: 0 Tipo de Parametro: Faixa (0-4294967295) Numero do Parametro: 1698

Unidade: - Tipo de Dado: uint32 Tipo de Acesso: Leitura

P 5.1.7 Active Control Word (Palavra de Controle Ativo)
Descricao: Use este parametro para exibir a palavra de controle enviada do conversor de frequéncia em cédigo hex.

Valor Padrédo: 0 Tipo de Parametro: Faixa (0-65535) Numero do Parametro: 1600

Unidade: - Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura

P 5.1.8 Drive Status Word (Status Word do Conversor)
Descricao: Use este parametro para exibir a status word enviada do conversor de frequéncia através do barramento.

Valor Padrao: 0 Tipo de Parametro: Faixa (0-65535) Numero do Parametro: 1603

Unidade: - Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura

P 5.1.9 Ext. Status Word
Descricao: Use este parametro para exibir a status word estendida em cédigo hex.

Valor Padrao: 0 Tipo de Parametro: Faixa (0-4294967295) Numero do Parametro: 1694

Unidade: - Tipo de Dado: uint32 Tipo de Acesso: Leitura

P 5.1.10 Ext. Status Word 2
Descricao: Use este parametro para exibir a status word estendida 2 em cédigo hex.

Valor Padréao: 0 Tipo de Parametro: Faixa (0-4294967295) Numero do Parametro: 1695

Unidade: - Tipo de Dado: uint32 Tipo de Acesso: Leitura
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P 5.1.16 Referéncia [Unidade]
Descrigao: Use este parametro para exibir o valor atual de referéncia aplicado no conversor de frequéncia, resultante da escolha de
configuragado no P 5.4.2 Modo Operacao.

Valor Padréo: 0,000 Tipo de Parametro: Faixa (-4999,000 — 4999,000) Numero do Parametro: 1601

Unidade: ReferenceFeedbackUnit Tipo de Dado: int32 Tipo de Acesso: Leitura

P 5.1.17 Referéncia [%)]
Descricao: Use este parametro para exibir a referéncia total.

Valor Padrao: 0,0 Tipo de Parametro: Faixa (-200,0 - 200,0) Numero do Parametro: 1602

Unidade: % Tipo de Dado: int16 Tipo de Acesso: Leitura

P 5.1.18 Referéncia Externa
Descrigao: Use este parametro para exibir a soma de todas as fontes de referéncia externa programadas em P 5.5.3.7 Fonte da Refer-
éncia 1, P 5.5.3.8 Fonte da Referéncia 2 e P 5.5.3.9 Fonte da Referéncia 3.

Valor Padréo: 0,0 Tipo de Parametro: Faixa (-200,0 - 200,0) Numero do Parametro: 1650

Unidade: % Tipo de Dado: int16 Tipo de Acesso: Leitura

P 5.1.19 Valor Real Principal [%)]
Descricao: Use este parametro para exibir o valor real principal enviado do conversor de frequéncia através do barramento.

Valor Padrao: 0,00 Tipo de Parametro: Faixa (-200,00 - 200,00) Numero do Parametro: 1605

Unidade: % Tipo de Dado: int16 Tipo de Acesso: Leitura

P 5.1.26 CTW 1 da Porta Serial
Descricao: Use este parametro para exibir a palavra de controle de dois bytes (CTW) recebida do barramento mestre.

Valor Padrao: 1084 Tipo de Parametro: Faixa (0-65535) Numero do Parametro: 1685

Unidade: - Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura

P 5.1.27 REF 1 da Porta Serial
Descricao: Use este parametro para exibir a Ultima referéncia recebida da porta do FC.

Valor Padréao: 0 Tipo de Parametro: Faixa (-32768 - 32767) Numero do Parametro: 1686

Unidade: - Tipo de Dado: int16 Tipo de Acesso: Leitura

7.6.2 Protecéo (indice do menu 5.2)

P 5.2.1 Advert. Refer Alta

Descricao: Use este parametro para definir o limite superior para a faixa de referéncia. Quando a referéncia real exceder esse limite,
o bit de adverténcia 19 é definido em P 5.1.9 Ext. Status Word. O relé de saida ou a saida digital pode ser configurado para indicar
esta adverténcia. A luz indicadora de adverténcia do painel de controle ndo acende quando esse limite é atingido.

Valor Padrao: 4999,000 Tipo de Parametro: Faixa (-4999,000 — 4999,000) Numero do Parametro: 455

Unidade: - Tipo de Dado: int32 Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

P 5.2.2 Advert. de Refer Baixa

Descricao: Use este parametro para definir o limite inferior para a faixa de referéncia. Quando a referéncia real exceder esse limite, o
bit de adverténcia 20 é definido em P 5.1.9 Ext. Status Word. O relé de saida ou a saida digital pode ser configurado para indicar esta
adverténcia. A luz indicadora de adverténcia do painel de controle ndo acende quando esse limite é atingido.

Valor Padrao: -4999,000 Tipo de Parametro: Faixa (-4999,000 — 4999,000) Numero do Parametro: 454

Unidade: - Tipo de Dado: int32 Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo
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P 5.2.3 Advert. de Feedb Alto

Descrigao: Use este parametro para definir o limite superior para a faixa de feedback. Quando o feedback exceder esse limite, o bit
de adverténcia 5 é definido em P 5.1.9 Ext. Status Word. O relé de saida ou a saida digital pode ser configurado para indicar esta
adverténcia. A luz indicadora de adverténcia do painel de controle ndo acende quando esse limite é atingido.

Valor Padrao: 4999,000 Tipo de Parametro: Faixa (-4999,000 — 4999,000) Numero do Parametro: 457

Unidade: ProcessCtrlUnit

Tipo de Dado: int32 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

P 5.2.4 Advert. de Feedb Baixo

Descrigao: Use este parametro para definir o limite inferior para a faixa de feedback. Quando o feedback exceder esse limite, o bit
de adverténcia 6 é definido em P 5.1.9 Ext. Status Word. O relé de saida ou a saida digital pode ser configurado para indicar esta
adverténcia. A luz indicadora de adverténcia do painel de controle ndo acende quando esse limite é atingido.

Valor Padrao: -4999,000 Tipo de Parametro: Faixa (-4999,000 — 4999,000) Numero do Parametro: 456

Unidade: ProcessCtrlUnit Tipo de Dado: int32 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

P 5.2.9 Funcédo de Perda de Carga
Descricdo: Selecionar uma acdo para o caso de deteccao de perda de carga.

Valor Padrao: 0 [Desligado] Tipo de Parametro: Selecdo Numero do Parametro: 2260

Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

A seguir estao as sele¢des para o parametro:

Numero da | Nome da selecao

selecao

0 Desligado: A funcdo nao esta ativa.

1 Adverténcia: O conversor de frequéncia continua funcionando, mas ativa uma adverténcia. Uma saida digital ou
um barramento de comunicacao serial do conversor de frequéncia pode enviar uma adverténcia para outro equi-
pamento.

2 Desarme: O conversor de frequéncia para de funcionar e ativa uma falha. Uma saida digital ou um barramento de
comunicacao serial do conversor de frequéncia pode enviar uma falha para outro equipamento.

P 5.2.10 Lost Load Detection Torque Level (Nivel de Torque da Deteccdo de Perda de Carga)
Descricao: Programar o nivel de torque minimo permitido, em percentual do torque nominal do motor. A deteccdo da perda de
carga pode ser ativada abaixo desse nivel.

Valor Padrao: 10 Tipo de Parametro: Faixa (5-100) Numero do Parametro: 2261

Unidade: % Tipo de Dado: uint8 Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

P 5.2.11 Lost Load Detection Delay (Atraso de Deteccao de Perda de Carga)
Descricao: Programar a duragao minima que o torque deve ficar abaixo do limite de deteccdo antes da ativacdo da excecao de
perda de carga.

Valor Padrao: 10 Tipo de Parametro: Faixa (0-600) Numero do Parametro: 2262

Unidade: s Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

P 5.2.16 Resposta do Watchdog
Descricao: Use este parametro para selecionar a funcdo de timeout. A funcdo de timeout é ativada quando a control word falha ao
ser atualizada durante o intervalo de tempo especificado em P 5.2.17 Atraso do Watchdog.

Numero do Parametro: 804

Valor Padrao: 0 [Desligado]

Tipo de Parametro: Selecéo

Unidade: -

Tipo de Dado: enum

Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

A seguir estao as sele¢des para o parametro:
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Numero da selecao Nome da selecéo
0 Apagado
1 Congelar frequéncia de saida
2 Parada
3 Jogging
4 Velocidade Méaxima
5 Parada e Desarme
6 Qstop e Desarme
7 Selecao de Setup 1
8 Selegao de Setup 2
26 Desarme

P 5.2.17 Atraso do Watchdog

Descricao: Use esse parametro para inserir o tempo maximo esperado entre a recepc¢ao de dois telegramas consecutivos. Se este
tempo for excedido, é indicativo de que a comunicagao serial foi interrompida e a fungao selecionada em P 5.2.16 Resposta do
Watchdog serd, entdo, executada.

Valor Padrao: 1,0 Tipo de Parametro: Faixa (0,5-6000,0) Numero do Parametro: 803

Unidade: s Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

7.6.3 Modo de Operacao (indice do menu 5.4)

P 5.4.1 Selecao da Aplicacao
Descrigao: Use este parametro para selecionar fungées integradas da aplicagdo. Quando uma aplicacéo for selecionada, um conjun-
to de seus parametros relacionados é automaticamente programado.

Valor Padrao: 20 [Modo de Controle de Velocidade] Tipo de Parametro: Selecdo Numero do Parametro: 16

Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

A seguir estao as sele¢des para o parametro:

Numero da selecao Nome da selecéo

20 Modo de Controle de Velocidade
21 Modo de Controle de Processo

22 Modo de Controle Multivelocidade
23 Modo de Controle de Trés Fios

24 Modo de Controle de Torque

P 5.4.2 Modo Operacao
Descrigao: Use este parametro para selecionar o principio de controle da aplicacdo a ser usado.

Valor Padrao: 0 [Malha Aberta Velocidade] Tipo de Parametro: Selecao Numero do Parametro: 100

Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

A seqguir estao as sele¢des para o parametro:
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Numeroda | Nome da selecao
selecao

0 Malha Aberta Velocidade: Ativar o controle da velocidade (sem sinal de feedback do motor), com compensagdo
de escorregamento automadtica, para velocidade quase constante em cargas varidveis. As compensacdes estao
ativas e podem ser desativadas.

3 Malha Fechada de Processo Ativar o uso do controle de processo no conversor de frequéncia.

4 Torque, malha aberta: Ativar o uso de torque de malha aberta no conversor de frequéncia.

P 5.4.3 Principio de Controle do Motor
Descricao: Use este parametro para selecionar o modo U/f ou 0 modo VVC+ como principio de controle do motor.

Valor Padrao: 1 [VVC+]

Tipo de Parametro: Selecéo

Numero do Parametro: 101

Unidade: -

Tipo de Dado: enum

Tipo de Acesso: Leitura/Gravacdo

A seguir estdo as sele¢des para o parametro:

Numero da Nome da selecao
selecao
0 U/f: Ao operar U/f, o escorregamento de controle e as compensac¢bes de carga ndo estdo incluidos. O controle é

usado para motores conectados em paralelo e/ou aplicacdes de motor especiais.

1 VVC+: Modo de funcionamento normal, incluindo compensacgdes de carga e escorregamento.

AVISO

Ao programar o P4.2.1.1 Tipo de Motor para opg¢des ativadas por PM, somente a op¢ao VVC+ estard disponivel.

7.6.4 Controle (Indice do menu 5.5)

7.6.4.1 Configuragdes Gerais

(indice do menu 5.5.1)

P 5.5.1.1 Control Place Selection (Selecao do Local de Controle)
Descricao: Use este parametro para selecionar o local de controle da unidade.

Valor Padrao: 0 [Digital e Ctrl. Word]

Tipo de Parametro: Selecao

Numero do Parametro: 801

Unidade: -

Tipo de Dado: enum

Tipo de Acesso: Leitura/Gravacdo

A seguir estdo as sele¢des para o parametro:

Numero da selecao

Nome da selecao

0 Digital e Ctrl. Word:

Use a entrada digital e a control word.
1 Somente digital:

Use somente a entrada digital.
2 Somente Control Word:

Use somente a control word.

P 5.5.1.2 Origem do Controle

Descricao: Use este parametro para selecionar a origem da control word.

Valor Padrao: 1 [Porta do FC]

Tipo de Parametro: Selecao

Numero do Parametro: 802

Unidade: -

Tipo de Dado: enum

Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao
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A seguir estao as sele¢des para o parametro:

Numero da selecao

Nome da selecao

0

Nenhum

1

Porta FC

P 5.5.1.6 Status Word STW Configuravel

Descricao: Use este parametro para configurar os bits da status word. Os bits 5 e 12-15 da STW sao configuraveis para diversos

sinais de status do conversor.

Valor Padrao: 1 [Perfil Padrao]

Tipo de Parametro: Selecédo Numero do Parametro: 813

Unidade: -

Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravacdo

A seguir estao as sele¢des para o parametro:

Numero da selecao

Nome da selecao

0 Sem funcéo

1 Perfil padrao

10 T13 Status da DI

1 T14 Status da DI

12 T15 Status da DI

13 T17 Status da DI

15 T18 Status da DI

21 Adverténcia térmica
30 Falha de freio (IGBT)
40 Fora da faixa de referéncia
54 Em funcionamento
59 Na referéncia

P 5.5.1.7 Control Word Configuravel CTW
Descricao: Use este parametro para configurar os bits da control word. A control word tem 16 bits (0-15). Os bits 10 e 12-15 sao

configuraveis.

Valor Padréo: 1[Padrédo do Perfil]

Tipo de Parametro: Selecao Numero do Parametro: 814

Unidade: -

Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravagao

A seqguir estao as sele¢des para o parametro:

Numero da selecao

Nome da selecao

0 Nenhum
1 Perfil padrao
2 CTW vidlida, ativa baixa

P 5.5.1.10 Estado Operacional na Energizacdo
Descricao: Selecionar o modo operacional para dar nova partida, na reconexao do drive a tensao de rede, apds ser desligado. Esta

fungdo esta ativa somente no modo Local.
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Valor Padrao: 1 [Parada Forcada, ref = ant.] Tipo de Parametro: Selecao Numero do Parametro: 4
Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

A seqguir estao as selecdes para o parametro:

Numeroda | Nome da selecao

selecao

0 Retomar: Reinicie o conversor de frequéncia, mantendo as configuracdes de partida ou parada usando o botao
START ou STOP, selecionado antes de desligar o conversor de frequéncia.

1 Parada Forcada, Ref.=ant.: Reinicia o conversor de frequéncia com uma referéncia local salva apds a tensao de
rede ser religada, ap6s pressionar START.

2 Parada Forgada, Ref.=0: Reinicializa a referéncia local em 0 ao reiniciar o conversor de frequéncia.

P 5.5.1.15 Botao [REM/LOC]
Descricao: Use este parametro para selecionar a funcdo do botdo REM/LOC. Para evitar mudanca acidental do botdo LOC/REM do
conversor, selecione [0] Desativado. A configuragdo pode ser bloqueada pelo P 6.6.20 Senha.

Valor Padrao: 1 [Ativado] Tipo de Parametro: Selecao Numero do Parametro: 46

Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

A seguir estao as sele¢des para o parametro:

Numero da selecao Nome da selecao
0 Desativado
1 Ativo

P 5.5.1.16 Botdao [Off/Reset]

Descrigao: Use este parametro para selecionar a fungao do botao Off/Reset (Desligar/Redefinir). Para evitar uma parada acidental ou
um reset do conversor a partir do painel de controle, selecione Desativado [0]. A configuracdo pode ser bloqueada pelo P 6.6.20
Senha.

Valor Padrao: 1 [Ativado] Tipo de Parametro: Selecao Numero do Parametro: 44

Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

A seguir estao as sele¢des para o parametro:

Numero da selecao Nome da selecao

0 Desativado

1 Ativo

7 Apenas Reset Ativado

7.6.4.2 Digital/Barramento (indice do menu 5.5.2)

P 5.5.2.1 Selecdo de Parada por Inércia

Descrigao: Use este parametro para selecionar se a funcdo de parada por inércia é controlada por meio dos terminais (entrada digi-
tal) e/ou por meio do barramento.

Este parametro estd ativo somente quando o P 5.5.1.1 Control Place Selection (Sele¢éo do Local de Controle) estiver programado

para [0] Digital e control word.
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Valor Padrao: 3 [Légica OU] Tipo de Parametro: Selecao Numero do Parametro: 850
Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

A seqguir estao as sele¢des para o parametro:

Numeroda | Nome da selecédo e descricoes

selecao

0 Entrada digital: Ativa o comando de parada por inércia por meio de uma entrada digital.

1 Barramento: Ativa o comando de parada por inércia através da porta de comunicacao serial ou opcional de field-
bus.

2 Légica E: Ativa o comando de parada por inércia por meio do fieldbus/porta de comunicacéo serial e uma entrada
digital adicional.

3 Légica OU: Ativa o comando de parada por inércia por meio do fieldbus/porta de comunicacgao serial ou através
de 1 das entradas digitais.

P 5.5.2.2 Selecao de Parada Rapida
Descricao: Use este parametro para selecionar se a fun¢ao de parada répida é controlada por meio dos terminais (entrada digital)
e/ou por meio do barramento.

AVISO

Este parametro estd ativo somente quando o P 5.5.1.1 Control Place Selection (Sele¢édo do Local de Controle) estiver programado
para [0] Digital e control word.

Valor Padrao: 3 [Logica OU] Tipo de Parametro: Selecao Numero do Parametro: 851

Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

A seqguir estao as sele¢des para o parametro:

Numeroda | Nome da selecao e descri¢oes

selecao

0 Entrada digital: Ativa o comando de parada rapida por meio de uma entrada digital.

1 Barramento: Ativa o comando de parada rapida por meio da porta de comunicagao serial ou opcional de fieldbus

2 Légica E: Ativa o comando de parada rapida por meio do fieldbus/porta de comunicacéo serial e também por
meio de 1 das entradas digitais.

3 Légica OU: Ativa o comando de parada rapida por meio do fieldbus/porta de comunicacéo serial ou por meio de
1 das entradas digitais.

P 5.5.2.3 Selecao de Frenagem CC
Descricao: Use este parametro para selecionar se o freio CC é controlado por meio dos terminais (entrada digital) e/ou por meio do
fieldbus.

AVISO

Este parametro estd ativo somente quando o P 5.5.1.1 Control Place Selection (Sele¢do do Local de Controle) estiver programado
para [0] Digital e control word.

Valor Padrao: 3 [Légica OU] Tipo de Parametro: Selecao Numero do Parametro: 852

Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao
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A seguir estao as sele¢des para o parametro:

Numeroda | Nome da selecao e descri¢oes

selecao

0 Entrada digital: Ativa o comando de freio CC por meio de uma entrada digital

1 Barramento: Ativa o comando de freio CC por meio da porta de comunicacéo serial ou opcional de fieldbus

2 Légica E: Ativa o comando de freio CC por meio do fieldbus/porta de comunicagéo serial e, adicionalmente, por
meio de 1 das entradas digitais

3 Logica OU: Ativa o comando de freio CC por meio do fieldbus/porta de comunicagao serial ou por meio de 1 das
entradas digitais.

P 5.5.2.4 Selecdo de Partida

Descricao: Use este parametro para selecionar se a funcdo de partida do conversor é controlada por meio dos terminais (entrada
digital) e/ou por meio do fieldbus. Este parametro esta ativo somente quando o P 5.5.1.1 Control Place Selection (Sele¢éo do Local de
Controle) estiver programado para [0] Digital e control word.

Valor Padrao: 3 [Logica OU] Tipo de Parametro: Selecdo Numero do Parametro: 853

Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

A seguir estao as sele¢des para o parametro:

Numero da selecao Nome da selecdo e descricoes

0 Entrada digital: Uma entrada digital dispara a funcao partida.

1 Barramento: Uma porta de comunicacéo serial ou o fieldbus aciona a funcéo partida.

2 Légica E: O fieldbus/porta de comunicacao serial e a entrada digital disparam a fungdo partida.
3 Légica OU: O fieldbus/porta de comunicacdo serial ou a entrada digital dispara a funcao partida.

P 5.5.2.5 Selecao da Reversao
Descricao: Use este parametro para selecionar se a funcao de reversao do conversor é controlada por meio dos terminais (entrada
digital) e/ou por meio do fieldbus.

AVI1ISO

Este parametro estd ativo somente quando o P 5.5.1.1 Control Place Selection (Sele¢do do Local de Controle) estiver programado

para [0] Digital e control word.

Valor Padrao: 3 [Logica OU] Tipo de Parametro: Selecao Numero do Parametro: 854

Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

A seqguir estao as sele¢des para o parametro:

Numero da selecdo | Nome da selecao e descri¢oes

0 Entrada digital: Uma entrada digital dispara a funcdo de reverséo.

1 Barramento: Uma porta de comunicagao serial ou o fieldbus aciona a fungao de reversao.

2 Légica E: O fieldbus/porta de comunicagdo serial e a entrada digital disparam a fungao de reversao.
3 Légica OU: O fieldbus/porta de comunicacdo serial ou a entrada digital dispara a funcdo de reversao.
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P 5.5.2.6 Selecédo do Setup
Descricao: Use este parametro para selecionar se a selecdo de setup do conversor é controlada por meio dos terminais (entrada
digital) e/ou por meio do fieldbus.

AVISO

Este parametro estd ativo somente quando o P 5.5.1.1 Control Place Selection (Sele¢cé@o do Local de Controle) estiver programado
para [0] Digital e control word.

Valor Padrao: 3 [Logica OU] Tipo de Parametro: Selecdo Numero do Parametro: 855

Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

A seguir estdo as sele¢des para o parametro:

Numero da selecdo | Nome da selecao e descricoes

0 Entrada digital: Uma entrada digital dispara a selecdo do setup.

1 Barramento: Uma porta de comunicacéo serial ou o fieldbus dispara a selecdo do setup.

2 Légica E: O fieldbus/porta de comunicagao serial e a entrada digital disparam a selecao de setup.
3 Légica OU: O fieldbus/porta de comunicacéo serial ou a entrada digital dispara a selecdo do setup.

P 5.5.2.7 Selecao da Referéncia Predefinida
Descricao: Use este parametro para selecionar se a selecdo de Referéncia Predefinida do conversor é controlada por meio dos ter-
minais (entrada digital) e/ou por meio do fieldbus.

AVISO

Este parametro estd ativo somente quando o P 5.5.1.1 Control Place Selection (Sele¢édo do Local de Controle) estiver programado
para [0] Digital e control word.

Valor Padrao: 3 [Logica OU] Tipo de Parametro: Selecao Numero do Parametro: 856

Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

A seqguir estao as sele¢des para o parametro:

Numeroda | Nome da selecao e descri¢oes

selecao

0 Entrada digital: Uma entrada digital dispara a selecdo de referéncia predefinida

1 Barramento: Uma porta de comunicacdo serial ou o fieldbus aciona a selecdo de referéncia predefinida.

2 Légica E: O fieldbus/porta de comunicacao serial e a entrada digital disparam a selecdo de referéncia predefinida.

3 Légica OU: O fieldbus/porta de comunicacao serial ou a entrada digital dispara a selecao de referéncia predefini-
da.

7.6.4.3 Referéncia (indice do menu 5.5.3)

P 5.5.3.1 Intervalo de Referéncia
Descrigao: Use este parametro para selecionar a faixa do sinal de referéncia e de feedback.

Valor Padrao: 0 [Min - Max]

Tipo de Parametro: Selecédo

Numero do Parametro: 300

Unidade: -

Tipo de Dado: enum

Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

A seguir estao as selec¢des para o parametro:
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Numero da se- | Nome da selecdo e descri¢oes

lecao

0 Min - Max: Selecione a faixa do sinal de referéncia e de feedback. Os valores dos sinais podem ser s positivos
ou positivo e negativo.

1 -Méx. - Max.: Para valores tanto positivos quanto negativos (ambos os sentidos), relativos ao P 5.8.1 Sentido de
Rotagao.

P 5.5.3.2 Unidade de Referéncia/Feedback
Descricao: Use este parametro para selecionar a unidade de medida a ser utilizada nas referéncias e feedbacks do Controle do PID

de Processo.

Valor Padrao: 3 [HZ] Tipo de Parametro: Selecao Numero do Parametro: 301

Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao
A seguir estao as sele¢des para o parametro:

Numero da selecao Nome da selecao

0 Nenhum

1 %

2 RPM

3 Hz

4 Nm

5 PPM

10 I/min

12 Pulsos/s

20 I/s

21 I/min

22 I/h

23 m>/s

24 m*/min

25 m*/h

30 ka/s

31 kg/min

32 kg/h

33 t/min

34 t/h

40 m/s

41 m/min

45 m
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Numero da selecao Nome da selecao
60 °C

70 mbar

71 bar

72 Pa

73 kPa

74 m WG

80 kw

120 GPM

121 galéo/s

122 galao/min
123 galdo/h

124 CFM

125 pé cubico/s
126 pé cubico/min
127 pé cubico/h
130 Ib/s

131 Ib/min

132 Ib/h

140 pés/s

141 pés/min
145 pé

150 Ib pé

160 °F

170 psi

171 Ib/pol?

172 pol WG

173 pés WG

180 HP

P 5.5.3.3 Referéncia Maxima

Descricao: Use esse parametro para definir a referéncia maxima. A referéncia maxima é o maior valor que pode ser obtido através
da soma de todas as referéncias. A unidade da referéncia maxima corresponde a configuracdo em P 5.4.2 Modo Configuragéo.

Valor Padrao: Relativo a Poténcia

Tipo de Parametro: Faixa (-4999,000 -
4999,000)

Numero do Parametro: 303

Unidade: Unidade de Referéncia Feedback

Tipo de Dado: int32

Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo
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P 5.5.3.4 Referéncia Minima

Descrigao: Use este parametro para definir a referéncia minima. A referéncia minima é o menor valor que pode ser obtido através
da soma de todas as referéncias. A referéncia minima estd ativa somente quando P 5.5.3.1 Intervalo de Referéncia estiver programado
para [0] Min.- Mdx. A unidade de referéncia minima corresponde a escolha de configuracdo em P 5.4.2 Modo Configuragéo.

Valor Padréo: 0,000 Tipo de Parametro: Faixa (-4999,000 — 4999,000) | Numero do Parametro: 302
Unidade: Unidade de Referéncia Feed- Tipo de Dado: int32 Tipo de Acesso: Leitura/Gravagao
back

P 5.5.3.5 Funcao de Referéncia
Descricao: Use este parametro para selecionar qual fonte de referéncia deve ser usada. Para somar as fontes de referéncia tanto

externa como predefinida, selecione [0] Soma. Para usar a fonte de referéncia predefinida ou a externa, selecione [1] Externa/Predefi-
nida.

Valor Padrao: 0 [Soma] Tipo de Parametro: Selecdo Numero do Parametro: 304

Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravacdo

A seguir estao as sele¢des para o parametro:

Numero dase- | Nome da selecao e descri¢oes

lecao
0 Soma: Soma as fontes de referéncia externa e predefinida
1 Externa/Predefinida: Utilize a fonte de referéncia predefinida ou a externa. Alterna um comando ou uma en-

trada digital entre as vias externa e predefinida.

P 5.5.3.6 Fonte de Referéncia
Descricao: Use este parametro para selecionar a fonte da referéncia a ser ativada. Para usar a referéncia local no modo manual ou a

referéncia remota no modo automatico, selecione [0] Vinculado a Loc/Rem. Para usar a mesma referéncia nos modos manual e auto-
matico, selecione [1] Remoto ou [2] Local, respectivamente.

Valor Padrao: 0 [Vinculado a Loc/Rem] Tipo de Parametro: Selecéo Numero do Parametro: 313

Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

A seguir estao as sele¢des para o parametro:

Numero da selecao Nome da selecdo

0 Vinculado a Loc/Rem
1 Remoto

2 Local

P 5.5.3.7 Fonte da Referéncia 1
Descricao: Use esse parametro para selecionar a entrada para o primeiro sinal de referéncia. Os parametros P 5.5.3.7 Fonte da Refer-

éncia 1, P 5.5.3.8 Fonte da Referéncia 2 e P 5.5.3.9 Fonte da Referéncia 3 definem até trés sinais de referéncia diferentes. A soma destes
sinais de referéncia define a referéncia real.

Valor Padréo: 1 [Entrada Analdgica 33] Tipo de Parametro: Selecao Numero do Parametro: 315

Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

A seqguir estao as sele¢des para o parametro:

Numero da selecao Nome da selecao
0 Sem fungdo
1 Entrada Analdgica 33
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Numero da selecao

Nome da selecao

2 Entrada Analdgica 34

8 Entrada de Frequéncia 18
1 Referéncia do bus local
21 Potenciémetro

P 5.5.3.8 Fonte da Referéncia 2

Descricao: Use esse parametro para selecionar a entrada para o segundo sinal de referéncia. Os parametros P 5.5.3.7 Fonte da Refer-
éncia 1, P 5.5.3.8 Fonte da Referéncia 2 e P 5.5.3.9 Fonte da Referéncia 3 definem até trés sinais de referéncia diferentes. A soma destes

sinais de referéncia define a referéncia real.

Valor Padréo: 2 [Entrada Analdgica 34]

Tipo de Parametro: Selecao

Numero do Parametro: 316

Unidade: -

Tipo de Dado: enum

Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

A seqguir estao as sele¢des para o parametro:

Numero da selecao

Nome da selecao

0 Sem fungdo

1 Entrada Analdgica 33

2 Entrada Analdgica 34

8 Entrada de Frequéncia 18
1 Referéncia do Bus Local
21 Potenciémetro

P 5.5.3.9 Fonte da Referéncia 3

Descricao: Use esse parametro para selecionar a entrada para o terceiro sinal de referéncia. Os parametros P 5.5.3.7 Fonte da Referén-
cia 1, P 5.5.3.8 Fonte da Referéncia 2 e P 5.5.3.9 Fonte da Referéncia 3 definem até trés sinais de referéncia diferentes. A soma destes

sinais de referéncia define a referéncia real.

Valor Padréo: 11 [Referéncia do bus local]

Tipo de Parametro: Selecao

Numero do Parametro: 317

Unidade: -

Tipo de Dado: enum

Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

A seqguir estao as sele¢des para o parametro:

Numero da selecao

Nome da selecao

0 Sem fungdo

1 Entrada Analégica 33

2 Entrada Analdgica 34

8 Entrada de Frequéncia 18
1 Referéncia do bus local
21 Potenciémetro

P 5.5.3.10 Referéncia Predefinida

Descricao: Use este parametro, uma matriz [8], para definir as referéncias predefinidas. Insira até oito referéncias predefinidas difer-
entes. Para ativar uma referéncia predefinida, use entrada digital e selecione [16] Referéncia predefinida bit 0, [17] Referéncia predefi-
nida bit 1 ou [18] Referéncia predefinida bit 2 no parametro correspondente no grupo de parametro P 9.4.1 Entrada Digital.
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Valor Padrao: 0,00 Tipo de Parametro: Faixa (-100,00 — 100,00) Numero do Parametro: 310
Unidade: % Tipo de Dado: int16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

P 5.5.3.11 Referéncia Relativa Predefinida

Descricao: Use este parametro, uma matriz [8], para definir um valor fixo a ser adicionado ao valor varidvel, definido em P 5.5.3.12
Recurso de Referéncia de Escala Relativa. A soma é multiplicada pela referéncia real. Esse produto é adicionado a referéncia real para
gerar a referéncia real resultante.

Valor Padrao: 0,00 Tipo de Parametro: Faixa (-100,00 — 100,00) Numero do Parametro: 314

Unidade: % Tipo de Dado: int16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

Referéncia
atual
resultante

Y
Relativo
X | Z=X+X*Y/100

e30ba059.13

llustragao 73: Referéncia Relativa Predefinida

e30bk135.10

-100 %

P 5.5.3.11 Referéncia
Relativa Predefinida

llustragao 74: Referéncia real

P 5.5.3.12 Recurso de Referéncia de Escala Relativa

Descricao: Use este parametro para definir um valor varidvel a ser adicionado ao valor fixo, definido em P 5.5.3.11 Referéncia Relativa
Predefinida. A soma é multiplicada pela referéncia real. Esse produto é adicionado a referéncia real para gerar a referéncia real resul-
tante.

Valor Padréao: 0 Tipo de Parametro: Selecao Numero do Parametro: 318

Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravagao
A seguir estao as sele¢des para o parametro:

Numero da selecao Nome da selecao

0 Sem fungao

1 Entrada Analdgica 33

2 Entrada Analégica 34

8 Entrada de Frequéncia 18

1 Referéncia do bus local

21 Potenciémetro

P 5.5.3.13 Freeze Up/Down Step Delta (Congelar Delta da Etapa Para Cima/Para Baixo)
Descrigao: Use este parametro para inserir um valor percentual (relativo) a ser adicionado ou subtraido da referéncia real para
catch-up ou reducao de velocidade, respectivamente.

Valor Padrao: 0,00 Tipo de Parametro: Faixa (0,00-100,00) Numero do Parametro: 312

Unidade: % Tipo de Dado: int16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo
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P 5.5.3.20 Enable Potentiometer (Ativar Potenciometro)
Descrigao: Use este parametro para ativar ou desativar o potenciémetro. A configuracdo pode ser bloqueada com P 6.6.20 Senha.

Valor Padrao: 0 [Desativado] Tipo de Parametro: Selecao Numero do Parametro: 45

Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

A seguir estao as sele¢des para o parametro:

Numero da selecao Nome da selecao
0 Desativado
1 Ativo

7.6.4.4 Rampa (indice do menu 5.5.4)

P 5.5.4.1 Ramp 1 Type Selector (Seletor de Tipo da Rampa 1)

Descricao: Use este parametro para selecionar o tipo de rampa, dependendo dos requisitos para aceleracdo e desaceleracdo. Uma
rampa linear fornece aceleragdo constante durante a aceleragao. Rampa Senoidal e Rampa Senoidal 2 fornecem aceleracdo néo line-
ar.

Valor Padrdo: 0 [Linear] Tipo de Parametro: Selecao Numero do Parametro: 340

Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravacdo

A seguir estao as sele¢des para o parametro:

Numero da sele- | Nome da selecao

cao

0 Linear

1 Rampa sinoidal

2 Rampa Senoidal 2: Somente pode ser usado com o modo de controle de velocidade) Rampa-S com base
nos valores programados em P 5.5.4.2 Rampa de Acel. 1 Tempo e P 5.5.4.3 Rampa de Desacel. 1 Tempo.

P 5.5.4.2 Rampa de Acel. 1 Tempo

Descricao: Use este parametro para inserir o tempo de aceleragao. Os valores variam de 0 Hz até a frequéncia do motor programada
em P 4.2.2.4 Frequéncia Nominal. Selecione um tempo de aceleracdo que impeca que a corrente de saida exceda o limite de corrente
em P 2.7.1 Limite de Corrente de Saida % durante a rampa.

Valor Padréo: Relativo a Poténcia Tipo de Parametro: Faixa (0,01-3600,00) Numero do Parametro: 341

Unidade: s Tipo de Dado: uint32 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

P 5.5.4.3 Rampa de Desacel. 1 Tempo

Descricao: Use este parametro para inserir o tempo de desaceleragao. Os valores variam da frequéncia do motor programada em P
4.2.2.4 Frequéncia Nominal até 0 Hz. Selecione um tempo de desaceleracdo de modo que nédo ocorra sobretensao no conversor devi-
do a operacao regenerativa do motor, e de modo que a corrente gerada ndo exceda o limite de corrente programado em P 2.7.1
Limite de Corrente de Saida %.

Valor Padrao: Relativo a Poténcia Tipo de Parametro: Faixa (0,01-3600,00) Numero do Parametro: 342

Unidade: s Tipo de Dado: uint32 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacdo

P 5.5.4.8 Ramp 2 Type Selector (Seletor de Tipo da Rampa 2)

Descricao: Use este parametro para selecionar o tipo de rampa, dependendo dos requisitos para aceleracao e desaceleracdo. Uma
rampa linear fornece aceleracdo constante durante a aceleragdo. Rampa Senoidal e Rampa Senoidal 2 fornecem aceleracéo néo line-
ar.

126 | Danfoss A/S © 2023.03 AB413939445838pt-000201 / 130R1254



Conversores de Frequéncia iC2-Micro M

Guia de Aplicacao Descri¢des de Parametros
Valor Padrao: 0 [Linear] Tipo de Parametro: Selecao Numero do Parametro: 350
Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravagao

A seqguir estao as selecdes para o parametro:

Numero da sele- | Nome da selecdo

cao

0 Linear

1 Rampa sinoidal

2 Rampa Senoidal 2: Somente pode ser usado com o modo de controle de velocidade) Rampa-S com base
nos valores programados em P 5.5.4.9 Rampa de Acel. 2 Tempo e P 5.5.4.10 Rampa de Desacel. 2 Tempo

P 5.5.4.9 Rampa de Acel. 2 Tempo

Descricao: Use este parametro para inserir o tempo de aceleracdo. Os valores variam de 0 Hz até a frequéncia do motor programada
em P 4.2.2.4 Frequéncia Nominal. Selecione um tempo de aceleracdo que impeca que a corrente de saida exceda o limite de corrente
em P 2.7.1 Limite de Corrente de Saida % durante a rampa.

Valor Padrao: Relativo a Poténcia Tipo de Parametro: Faixa (0,01-3600,00) Numero do Parametro: 351

Unidade: s Tipo de Dado: uint32 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacdo

P 5.5.4.10 Rampa de Desacel. 2 Tempo

Descrigao: Use este parametro para inserir o tempo de desaceleracdo. Os valores variam da frequéncia do motor programada em P
4.2.2.4 Frequéncia Nominal até 0 Hz. Selecione um tempo de desaceleracdo de modo que ndo ocorra sobretensao no conversor devi-
do a operacdo regenerativa do motor, e de modo que a corrente gerada ndo exceda o limite de corrente programado em P 2.7.1
Limite de Corrente de Saida %.

Valor Padrao: Relativo a Poténcia Tipo de Parametro: Faixa (0,01-3600,00) Numero do Parametro: 352

Unidade: s Tipo de Dado: uint32 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

7.6.5 Configuracdes de Partida (indice do menu 5.6)

P 5.6.1 Start Zero Speed Time (Tempo de Velocidade Zero de Partida)
Descricao: Use este parametro para definir um atraso no tempo da partida. O conversor de frequéncia inicia com a funcdo de parti-
da selecionada no P 5.6.2 Fungdo de Partida. Programe o tempo de atraso da partida até que comece a aceleragdo.

Valor Padrao: 0,0 Tipo de Parametro: Faixa (0,0-10,0) NuUmero do Parametro: 171

Unidade: s Tipo de Dado: uint8 Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

P 5.6.2 Funcao de Partida
Descricao: Use este parametro para selecionar a funcdo de partida durante o tempo de retardo da partida, caso um valor diferente
de zero esteja programado em P 5.6.1 Start Zero Speed Time (Tempo de Velocidade Zero de Partida).

Valor Padrao: 2 [ParadInérc/tempAtra] Tipo de Parametro: Selecao Numero do Parametro: 172

Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravacdo

A seguir estdo as sele¢des para o parametro:
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Nu- Nome da selecdo e descrigoes
mero
da sele-
cao
0 Retencdo CC/tempo de atraso: Energizar o motor com uma corrente de retencao CC (P 5.7.6 Corrente de Hold CC %)

durante o tempo de retardo da partida.

1 Freio CC/tempo de atraso: Energiza o motor com uma corrente de freio CC (P 5.7.4 Corrente de Freio CC %) durante o
tempo de atraso da partida.

2 Parada por inércia/tempo de atraso: O motor parou por inércia durante o tempo de retardo da partida (inversor desli-
gado).
3 Velocidade de partida no sentido horario: Somente é possivel com VVC+. Independentemente do valor aplicado pe-

lo sinal de referéncia, a velocidade de saida aplica a configuracdo da velocidade de partida em P 5.6.4 Velocidade de
Partida [Hz], e a corrente de saida corresponde a configuragdo da corrente de partida em P 5.6.5 Corrente de Partida.
Esta funcdo é normalmente utilizada em aplicagdes de icamento sem contrapeso e, especialmente, em aplicacdes com
um motor coénico cuja partida é no sentido horario e é seguida pela rotacdo no sentido da referéncia.

4 Funcion.na horizntl: Somente é possivel com VVC+. Para obter a funcdo descrita em P 5.6.4 Velocidade de Partida [Hz] e
P 5.6.5 Corrente de Partida durante o tempo de atraso da partida. O motor gira no sentido da referéncia. Se o sinal de
referéncia for igual a 0, o P 5.6.4 Velocidade de Partida [Hz] é ignorado e a velocidade de saida é igual a 0. A corrente de
saida corresponde a corrente de partida programada no P 5.6.5 Corrente de Partida.

5 Sentido horario VVC+: A corrente de partida é calculada automaticamente. Esta fungao usa a velocidade de partida
somente no tempo de retardo da partida.

P 5.6.3 Enable Flying Start (Ativar Flying Start)
Descricao: Use este parametro para controlar a funcao de flying start. Esta funcédo torna possivel capturar um motor que esté giran-
do livremente devido a uma queda da rede elétrica.

Valor Padrao: 0 [Desativado] Tipo de Parametro: Selecao Numero do Parametro: 173

Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravacdo

A seguir estao as sele¢des para o parametro:

Numero Nome da selecao

da selecao

0 Desativado: Sem funcéo.

1 Ativado: Ativa o conversor de frequéncia para capturar e controlar um motor em rotacdo. Quando o P 5.6.3 Enable

Flying Start (Ativar Flying Start) estiver ativado, o P 5.6.1 Start Zero Speed Time (Tempo de Velocidade Zero de Partida) e
0 P 5.6.2 Fungao de Partida nao terao fungao.

2 Sempre Ativo: Ativar flying start em cada comando de partida.

3 Direcao de referéncia ativada: Ativa o conversor de frequéncia para capturar e controlar um motor em rotagao. A
busca ocorre somente no sentido da referéncia.

4 Ativado sempre no sentido de referéncia: Ativar flying start em cada comando de partida. A busca ocorre some-
nte no sentido da referéncia.

P 5.6.4 Velocidade de Partida [Hz]

Descricao: Use este parametro para definir a velocidade de partida do motor. Apds o sinal de partida, a velocidade de saida do
motor assume o valor programado. Este parametro pode ser utilizado para aplicagcdes de movimento vertical (como rotor conico).
Programe a funcao de partida em P 5.6.2 Fungéo de Partida para [3] Velocidade de partida no sentido hordrio, [4] Funcion.na horiznt! ou
[5] Sentido hordrio VVC+, e programe um tempo de atraso da partida em P 5.6.1 Start Zero Speed Time (Tempo de Velocidade Zero de
Partida).
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Valor Padrao: Relativo a Poténcia Tipo de Parametro: Faixa (0,0-500,0) Numero do Parametro: 175
Unidade: Hz Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravagao

P 5.6.5 Corrente de Partida

Descricao: Use este parametro para definir a corrente de impulso do motor. Alguns motores, por exemplo, motores de rotor cénico,
precisam de corrente adicional, ou velocidade de partida, para desbloquear o rotor. Para obter este impulso, programe a corrente
requerida no P 5.6.5 Corrente de Partida. Defina a velocidade de partida com P 5.6.4 Velocidade de Partida [Hz]. Programe o parametro
P 5.6.2 Fungado de Partida para [3] Velocidade de partida no sentido hordrio ou [4] Funcion.na horizntl, e defina um tempo de atraso da
partida em P 5.6.1 Start Zero Speed Time (Tempo de Velocidade Zero de Partida).

Valor Padrao: Relativo a Poténcia Tipo de Parametro: Faixa (0,00-1000,00) Numero do Parametro: 176

Unidade: A Tipo de Dado: uint32 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacdo

P 5.6.6 Breakaway Current Boost (Impulso de Corrente de Arranque)
Descrigao: Use este parametro para definir o impulso de corrente de arranque. O conversor de frequéncia fornece niveis de cor-
rente mais altos que os niveis de corrente normais para melhorar a capacidade de torque de arranque.

Valor Padrao: 0 [Desligado] Tipo de Parametro: Selecdo Numero do Parametro: 422

Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

A seguir estao as sele¢des para o parametro:

Numero da selecao Nome da selecao
0 Apagado
1 Aceso

P 5.6.7 Start Max Speed [Hz] (Velocidade Max. de Partida [Hz])

Descricao: Use este parametro para ativar o torque de partida alto. O tempo desde o momento em que o sinal de partida é forneci-
do até a velocidade exceder a velocidade programada neste parametro se torna uma zona de partida. Na zona de partida, o limite
de corrente e o limite de torque do motor sdo programados para o valor maximo possivel da combinacdo conversor de frequéncia-
motor. Programar o valor do parametro para zero desativa a funcéo.

Valor Padrao: 0,0 Tipo de Parametro: Faixa (0,0-500,00) Numero do Parametro: 178

Unidade: Hz Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravagao

P 5.6.8 Start Max Time to Trip (Tempo Maximo de Partida para Desarme)

Descricao: Use este parametro para definir o tempo maximo de partida. O tempo desde o0 momento em que o sinal de partida é
fornecido até a velocidade exceder a velocidade programada em P 5.6.7 Start Max Speed [Hz] (Velocidade Mdx. de Partida [Hz]) nao
deve exceder o tempo programado neste parametro. Caso contrario, o conversor de frequéncia para com a falha 18, Partida Falhou.

Valor Padrao: 5,0 Tipo de Parametro: Faixa (0,0-10,0) Numero do Parametro: 179

Unidade: s Tipo de Dado: uint8 Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

P 5.6.11 Sync. Motor Start Mode (Modo de Partida do Motor Sincr.)

Descricao: Use este parametro para selecionar o modo de partida do motor. Isso é feito para inicializar o nucleo de controle VVC+
para um motor que estava previamente livre. Este parametro esta ativo para motores em VVC+ somente se o motor estiver parado
(ou funcionando em baixa velocidade).

Valor Padréo: 0 [Deteccao de Rotor] Tipo de Parametro: Selecao Numero do Parametro: 170

Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravacdo

A seguir estdo as sele¢des para o parametro:
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Nu- Nome da selecao
mero
da se-
lecao
0 Deteccao de Rotor:

Estima o angulo elétrico do rotor e o usa como ponto de partida. Esta é a selecdo padrdo para aplicacdes de automa-
¢ao com conversor. Se a funcéo flying start detectar que o motor esta parado ou funcionando em baixa velocidade, o
conversor pode detectar a posicao do rotor (o angulo) e dar partida no motor.

1 Estacionamento:

A funcéo de estacionamento aplica uma corrente CC no enrolamento do estator e gira o rotor para a posicdo elétrica
zero. Esta selecdo é normalmente selecionada para aplicacées de bombas e ventiladores. Se a fungdo flying start de-
tectar que o motor estd parado ou funcionando em baixa velocidade, o conversor envia uma corrente CC para fazer o
motor estacionar em um angulo e dar partida no motor dessa posicdo.

3 Ultima Posicao do Rotor

Essa opcao aproveita a ultima posicao do rotor na parada e dd uma partida rapida. Ele é usado somente na situagao de
parada controlada, o conversor registra a Ultima posi¢cao do rotor na parada e aciona o motor diretamente, sem detec-
cao do rotor e calculo do angulo. Quando em situagdo de parada descontrolada e desligamento/ligacao da alimenta-
¢ao, o conversor precisa detectar a posicao do rotor. Esta opcdo pode ser usada para o aplicativo de reinicializacdo
rapida. A partida pode falhar se a posicdo do rotor tiver sido alterada.

P 5.6.12 Sync. Motor Detection Current % (Corrente de Deteccdo do Motor Sincr. %)
Descricao: Use este parametro para ajustar a amplitude do pulso de teste durante a deteccao de posicdo na partida. Ajuste este
parametro para melhorar a medicao da posicao.

Valor Padrao: 100 Tipo de Parametro: Faixa (relacionada a poténcia) Numero do Parametro: 146

Unidade: % Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacdo

P 5.6.13 Sync. Motor Parking Time (Tempo de Estacionamento do Motor Sincr.)
Descrigao: Use este parametro para definir a duracdo da corrente de estacionamento programada em P 5.6.14 Sync. Motor Parking
Current % (Corrente de estacionamento do motor sincrono %) uma vez ativada.

Valor Padrao: 3,0 Tipo de Parametro: Faixa (0,1-60,0) Numero do Parametro: 207

Unidade: s Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

P 5.6.14 Sync. Motor Parking Current % (Corrente de Estacionamento do Motor Sincr. %)

Descrigao: Use este parametro para definir a corrente como um percentual da corrente nominal do motor, programada em P 4.2.2.3
Corrente Nominal. E usado quando [1] Estacionamento esta selecionado em P 5.6.11 Sync. Motor Start Mode (Modo de Partida do Motor
Sincr.).

Valor Padréo: 100 Tipo de Parametro: Faixa (0-150) Numero do Parametro: 206

Unidade: % Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

P 5.6.15 Sync. High Starting Torque Time [s] (Tempo do Torque de Partida Alto Sinc. [s])
Descricao: Use este parametro para definir o tempo de torque de partida alto de um motor PM no modo VVC+.

Valor Padréo: Relativo a Poténcia Tipo de Parametro: Faixa (0,00-60,00) Numero do Parametro: 3020

Unidade: s Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

P 5.6.16 Sync. High Starting Torque Current [%] (Corrente de Torque de Partida Alta Sinc. [%])
Descricao: Use este parametro para definir a corrente de torque de partida alta para um motor PM no modo VVC+.

Valor Padréo: Relativo a Poténcia Tipo de Parametro: Faixa (0,0-200,0) Numero do Parametro: 3021

Unidade: % Tipo de Dado: uint 32 Tipo de Acesso: Leitura/Gravagao
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7.6.6 Configuracdes de Parada (indice do menu 5.7)

P 5.7.1 Fungao na Parada
Descricao: Use este parametro para selecionar a funcdo de conversor, apds um comando de parada ou depois que a velocidade é
desacelerada até o nivel programado no P 5.7.2 Veloc. Min p/ Funcionar na Parada [Hz].

Valor Padrao: 0 [Parada por inércial Tipo de Parametro: Selecao Numero do Parametro: 180

Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

A seguir estao as sele¢des para o parametro:

Nu- Nome da selecdo e descricoes

mero

da se-

lecao

0 Parada por inércia: Deixe o motor em modo livre

1 Hold de CC/Preaquecimento do Motor: Energiza o0 motor com uma corrente de retengao CC (consulte P 5.7.6 Corrente
de Hold CC %).

3 Pré-magnetizacao: Gera um campo magnético, enquanto o motor esta parado. Isso permite que o motor produza tor-

que rapidamente nos comandos (somente motores assincronos). Essa funcao de pré-magnetizagdo ndo ajuda o pri-
meiro comando de partida.

Duas solugdes diferentes estdo disponiveis para pré-magnetizar a maquina no primeiro comando de partida:
Solucéo 1:
« 1.Inicie o conversor de frequéncia com uma referéncia de 0 RPM.

+  2.Aguarde de 2 a 4 constantes de tempo do rotor (consulte a férmula abaixo) antes de aumentar a referéncia de
velocidade.

Solucéo 2:

+ 1.Programe P 5.6.1 Start Zero Speed Time (Tempo de Velocidade Zero de Partida) para o tempo de pré-magnetizacao
(2 a 4 constantes de tempo do rotor).

+  2.Programe P 5.6.2 Fung¢do de Partida como [0] Reteng¢éo CC.

+  3.Programe a magnitude da corrente de hold CC (P 5.7.6 Corrente de Hold CC % para ser igual a Ipre-mag = Unom/
(1,73 x Xh).

Amostras de constantes de tempo do rotor = (Xh+X2)/(6,3*Freq_nom*Rr) 1 kW =0,2s T0kW=0,55 100 kW = 1,7 s.

10 Parada por Inércia Com Parada em Referéncia Baixa: Quando um comando de parada for dado ou um comando de
partida for removido e a referéncia estiver abaixo de P 5.7.2 Veloc. Min p/ Fun¢do na Parada [Hz], o motor é desconecta-
do do conversor.

11 Retencdao CC Com Parada em Referéncia Baixa: Quando um comando de parada for dado ou um comando de partida
for removido e a referéncia estiver abaixo de P 5.7.2 Veloc. Min p/ Fun¢do na Parada [Hz], energiza o motor com uma
corrente de retencdo CC (consulte P 5.7.6 Corrente de Hold CC %).

P 5.7.2 Veloc. Min p/ Funcionar na Parada [Hz]
Descricao: Use este parametro para programar a frequéncia de saida que ativa o P 5.7.1 Fung¢do na Parada.

Valor Padrao: 0,0 Tipo de Parametro: Faixa (relacionada a poténcia) Numero do Parametro: 182
Unidade: Hz Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao
P 5.7.3 Tempo Freio CC
Descricao: Programe a duracao da corrente de freio CC programada em P 5.7.4 Corrente de Freio CC % assim que for ativada.
Valor Padrao: 10,0 Tipo de Parametro: Faixa (0,0-60,0) Numero do Parametro: 202
Unidade: s Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravagao
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P 5.7.4 Corrente de Freio CC %
Descricao: Use este parametro para inserir um valor para a corrente como um percentual da corrente nominal do motor. Consulte P

4.2.2.3 Corrente Nominal. Quando a velocidade for inferior ao limite programado em P 5.7.5 Frequéncia Freio CC), ou quando a funcéo
frenagem CC inversa estiver ativa, (no grupo de parametros 9.4.1. Entradas Digitais programado para [5] Inverséo da Frenagem CC; ou

através da porta serial), uma corrente de freio CC é aplicada em um comando de parada. Consulte P 5.7.3 Tempo Freio CC para saber

a duracéo.

Valor Padrao: 50 Tipo de Parametro: Faixa (0-150) Numero do Parametro: 201

Unidade: % Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

SUPERAQUECIMENTO DO MOTOR
O valor maximo depende da corrente nominal do motor. Para evitar danos ao motor causados por superaquecimento, nao fun-

cione a 100% por muito tempo.

P 5.7.5 DC Brake Frequency (Frequéncia Freio CC)
Descricao: Use esse parametro para definir a velocidade de atuagao do freio CC, que ativa a P 5.7.4 Corrente Freio CC, junto com um

comando de parada.

Valor Padrao: 0,0 Tipo de Parametro: Faixa (relacionada a poténcia) Numero do Parametro: 204

Unidade: Hz Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

P 5.7.6 Corrente de Hold CC %
Descricao: Use esse parametro para definir a corrente de retencdo como um percentual da corrente nominal do motor; consulte P

4.2.2.3 Corrente Nominal). Este parametro mantém a funcao do motor (torque de holding) ou pré-aquece o motor. Este parametro
esta ativo se Retencao CC estiver selecionado em P 5.6.2 Fungéo de Partida como [0] Retencdo CC/Tempo de Atraso ou P 5.7.1 Fungéo
na Parada como [1] Retengédo CC/Pré-aquecimento do Motor.

Valor Padrao: 50 Tipo de Parametro: Faixa (0-160) Numero do Parametro: 200

Unidade: % Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

O valor maximo depende da corrente nominal do motor. Evite 100% de corrente durante muito tempo. O motor pode ser danifi-

cado.

P 5.7.7 Tempo de Rampa da Parada Rapida

Descricao: Use este parametro para inserir o tempo de desaceleracao da parada rapida, ou seja, o tempo de desaceleracao da veloc-
idade nominal do motor até 0 Hz. Certifique-se que nenhuma sobretenséo resultante surgira no inversor devido a operagao regen-
erativa do motor necessaria para atingir o tempo de desaceleracdo dado. Assegure que a corrente, gerada na operacdo como gera-
dor, requerida para atingir o tempo de desaceleracdo fornecido, ndo ultrapasse o limite de corrente (programado no P 2.7.1 Limite
de Corrente). Ativa a parada rapida com um sinal em uma entrada digital selecionada ou via porta de comunicacéo serial.

Valor Padréo: Relativo a Poténcia Tipo de Parametro: Faixa (0,01-3600,00) Numero do Parametro: 381

Unidade: s Tipo de Dado: uint32 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

7.6.7 Controle de Velocidade (indice do menu 5.8)

P 5.8.1 Sentido de Rotagao
Descricao: Use este parametro para selecionar os sentidos requeridos para a rotacdo do motor. Utilizar este parametro para evitar

inversdes indesejadas.

Valor Padréo: 2 [Nos dois sentidos] Tipo de Parametro: Selecao Numero do Parametro: 410

Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

A seguir estdo as sele¢des para o parametro:
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Numero da selecao Nome da selecao
0 Sentido horario: Apenas a operacdo no sentido horario é permitida.
2 Nos dois sentidos: A operacdo no sentido horario e anti-horério é permitida.

P 5.8.2 Limite Superior da Velocidade do Motor [Hz]

Descricao: Use este parametro para inserir o limite maximo para a velocidade do motor. O parametro pode ser programado para
corresponder a velocidade méaxima recomendada do motor pelo fabricante. O limite superior da velocidade do motor deve exceder
o valor em P 5.8.3 Limite Inferior da Velocidade do Motor [Hz]. O valor da freqliéncia de saida ndo deve exceder a 1/10 da frequéncia
de chaveamento.

Valor Padrao: 65,0 Tipo de Parametro: Faixa (relacionada a poténcia) Numero do Parametro: 414

Unidade: Hz Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

P 5.8.3 Limite Inferior da Velocidade do Motor [Hz]

Descricao: Use este parametro para inserir o limite minimo para a velocidade do motor. O limite inferior da velocidade do motor
pode ser programado para corresponder a frequéncia minima de saida do eixo do motor. O limite inferior da velocidade do motor
nao deve exceder o P 5.8.2 Limite Superior da Velocidade do Motor.

Valor Padrao: 0,0 Tipo de Parametro: Faixa (relacionada a poténcia) Numero do Parametro: 412

Unidade: Hz Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

P 5.8.8 Torque Limit Mode Speed Ctrl (Controle de Velocidade do Modo de Limite de Torque)

Descricao: Use este parametro para selecionar uma entrada analdgica para a escala das configuragcdes em P 5.10.1 Limite de Torque
do Modo Motor e P 5.10.2 Limite de Torque do Modo Gerador 0-100% (ou inverso). Os niveis de sinal correspondentes a 0% e 100%
sdo definidos no escalonamento da entrada analégica. Este parametro estara ativo somente quando P 5.4.2 Modo Configuracdo
estiver no modo de velocidade.

Valor Padrao: 0 [Sem Funcéo] Tipo de Parametro: Selecao Numero do Parametro: 420

Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

A seguir estao as sele¢des para o parametro:

Numero da selecao Nome da selecao

0 Sem fungao

2 Entrada analdgica 33

4 Entrada analdgica 33 invertida
6 Entrada analdgica 34

8 Entrada analdgica 34 invertida

P 5.8.11 Band, High Limit (Banda, Limite Superior)
Descricao: Alguns sistemas requerem que determinadas velocidades de saida sejam evitadas, devido a problemas de ressonancia
no sistema. Use este parametro, uma matriz [4], para inserir os limites superiores das velocidades a serem evitadas.

Valor Padrao: 0,0 Tipo de Parametro: Faixa (relacionada a poténcia) Numero do Parametro: 463

Unidade: Hz Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

P 5.8.12 Band, Low Limit (Banda, Limite Inferior)
Descricao: Alguns sistemas requerem que determinadas velocidades de saida sejam evitadas, devido a problemas de ressonancia
no sistema. Use este parametro, uma matriz [4], para inserir os limites inferiores das velocidades a serem evitadas.
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Valor Padrao: 0,0 Tipo de Parametro: Faixa (relacionada a poténcia) Numero do Parametro: 461
Unidade: Hz Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

7.6.8 Avanco incremental (indice do menu 5.9)

P 5.9.1 Tempo de Rampa do Jog

Descricao: Use este parametro para inserir o tempo de rampa do jog, que é o tempo de aceleracdo/desaceleracdo entre 0Hz e a
frequéncia nominal do motor P 4.2.2.4 Frequéncia Nominal. Certifique-se de que a corrente de saida resultante necessaria para um
tempo de rampa do jog especifico ndo ultrapasse o limite de corrente em P 2.7.1 Limite de Corrente.

Valor Padrao: Relativo a Poténcia Tipo de Parametro: Faixa (0,01-3600,00) Nidmero do Parametro: 380

Unidade: s Tipo de Dado: uint32 Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo
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llustragao 75: Tempo de Rampa do Jog

P 5.9.2 Referéncia de Jog
Descricao: Use este parametro para definir a velocidade de jog. A velocidade de jog é uma velocidade constante de saida, na qual o
conversor de frequéncia estd funcionando, quando a funcéo jog estd ativa.

Valor Padrao: 5,0 Tipo de Parametro: Faixa (0,0-500,0) Numero do Parametro: 311

Unidade: Hz Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravagao

7.6.9 Controle de Torque (indice do menu 5.10)

P 5.10.1 Limite de Torque do Motor
Descricao: Use este parametro para inserir o limite maximo de torque para o funcionamento do motor. Essa funcdo limita o torque

no eixo para proteger a instalacdo mecanica.

Valor Padréo: Relativo a Poténcia Tipo de Parametro: Faixa (relacionada a poténcia) Numero do Parametro: 416

Unidade: % Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacdo

P 5.10.2 Limite de Torque Regenerativo
Descricao: Use este parametro para inserir o limite maximo de torque para o funcionamento no modo gerador. Essa funcdo limita o

torque no eixo para proteger a instalacdo mecanica.

Valor Padrao: 100 Tipo de Parametro: Faixa (relacionada a poténcia) Numero do Parametro: 417

Unidade: % Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacdo

P 5.10.3 Speed Limit Mode Torque Ctrl. (Controle de Torque do Modo de Limite de Velocidade)

Descricao: Use esse parametro para selecionar uma entrada analdgica para a escalonar o ajuste em P 2.3.14 Frequéncia Mdx. de Saida
0-100% (ou inversa). Os niveis de sinal correspondentes a 0% e 100% sao definidos no escalonamento da entrada analdgica. Este
parametro estd ativo somente quando P 5.4.2 Modo Operacdo estiver no modo de torque.

Valor Padrao: 0 [Sem funcéo] Tipo de Parametro: Selecdo Numero do Parametro: 421

Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao
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A seguir estdo as sele¢des para o parametro:

Numero da selecao Nome da selecao

0 Sem funcéo

2 Entrada analdgica 33

4 Entrada analdgica 33 invertida
6 Entrada analdgica 34

8 Entrada analdgica 34 invertida

P 5.10.4 Ganho Proporcional do PID de Torque
Descricao: Use este parametro para inserir o valor do ganho proporcional para o controlador do torque. A selecdo de um valor alto
faz com que o controlador reaja mais rapido. Uma programacéo excessivamente alta causa instabilidade no controlador.

Valor Padréo: 100 Tipo de Parametro: Faixa (0-500) Numero do Parametro: 712

Unidade: % Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravagao

P 5.10.5 Tempo de Integracao do PID de Torque
Descricao: Use este parametro para inserir o tempo de integracao do controlador do torque. A selecdo de um valor baixo faz com
que o controlador reaja mais rdpido. Uma configuracdo excessivamente baixa redunda em instabilidade do controle.

Valor Padrao: 0,020 Tipo de Parametro: Faixa (0,002-2.000) Numero do Parametro: 713

Unidade: s Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacdo

P 5.10.6 Atraso do Desarme no Limite de Torque

Descrigao: Use este parametro para definir o atraso para o desarme da adverténcia de torque. Quando o torque de saida atingir os
limites de torque, uma adverténcia é acionada. Se a adverténcia de limite de torque estiver continuamente presente durante o pe-
riodo especificado neste parametro, o conversor de frequéncia desarma. Para desativar o recurso, insira o valor de 60 s.

Valor Padrao: 60 Tipo de Parametro: Faixa (0-60) Numero do Parametro: 1425

Unidade: s Tipo de Dado: uint8 Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

7.6.10 Controle do Freio Mecanico (indice do menu 5.11)

P 5.11.1 Brake Closing Speed (Velocidade de Fechamento do Freio)

Descricao: Use este parametro para definir a frequéncia do motor quando o freio mecanico for ativado, quando houver uma condi-
cao de parada presente.

Valor Padrao: 0,0 Tipo de Parametro: Faixa (0,0-400,0) Numero do Parametro: 222

Unidade: Hz Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravagao

P 5.11.2 Brake Close Time (Tempo de Fechamento do Freio)

Descricao: Use este parametro para inserir o tempo de atraso do freio para a parada por inércia apds o tempo de desacelera¢do. O
eixo é mantido em velocidade zero, com torque de holding total. Assegure-se de que o freio mecanico travou a carga, antes do
motor entrar no modo parada por inércia.

Valor Padrao: 0,0 Tipo de Parametro: Faixa (0,0-5,0) Nidmero do Parametro: 223

Unidade: s Tipo de Dado: uint8 Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

P 5.11.3 Corrente de Liberacédo do Freio
Descricao: Use este parametro para programar a corrente do motor para liberagdo do freio mecanico, quando uma condigao de
partida estiver presente. O limite superior é especificado pelo P 2.1.5 Inv. Max. Current (Corrente Inversa Mdx.)

Danfoss A/S © 2023.03 AB413939445838pt-000201 / 130R1254 | 135



Conversores de Frequéncia iC2-Micro M

Guia de Aplicacao Descri¢des de Parametros
Valor Padrao: 0,00 Tipo de Parametro: Faixa (0,00-100,00) Numero do Parametro: 220
Unidade: A Tipo de Dado: uint32 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

AVISO

Quando a saida de controle do freio mecanico é selecionada, mas nenhum freio mecanico estiver conectado, a fung¢do néo fun-
ciona por configuracdo padrao devido a corrente do motor muito baixa.

P 5.11.4 Mech. Brake w/ dir. Change (Freio Mec. ¢/ mudanca de dire¢ao)

Descricao: Use este parametro para selecionar se o freio mecanico deve ser usado em mudancas de sentido. Selecione [1] Ligado se
for preciso engatar o freio mecanico quando o eixo mudar de sentido. A velocidade na qual o freio mecanico é engatado é selecio-
nada no P 5.11.1 Brake Closing Speed (Velocidade de Fechamento do Freio).

Valor Padrao: 0 [Desligado] Tipo de Parametro: Selecao Numero do Parametro: 239

Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

A seqguir estao as sele¢des do parametro:

Numero da selecao Nome da selecao

0 Apagado

1 Aceso

2 Ligado com retardo de partida

7.6.11 Controle de Processo (indice do menu 5.12)

7.6.11.1 Status (Indice do menu 5.12.1)

P 5.12.1.1 Erro do PID de Processo
Descrigao: Este parametro exibe o valor do erro no controlador de processo do PID.

Valor Padrao: 0,0 Tipo de Parametro: Faixa (-200,0 - 200,0) Numero do Parametro: 1890

Unidade: % Tipo de Dado: int16 Tipo de Acesso: Leitura

P 5.12.1.2 PID de Processo Saida
Descricao: Este parametro exibe o valor bruto de saida do controlador de processo do PID.

Valor Padréo: 0,0 Tipo de Parametro: Faixa (-200,0 - 200,0) Numero do Parametro: 1891

Unidade: % Tipo de Dado: int16 Tipo de Acesso: Leitura

P 5.12.1.3 Saida Presa do PID de Processo
Descricao: Este parametro exibe o valor de saida do controlador de processo do PID apés atingir um limite de fixagéo.

Valor Padrao: 0,0 Tipo de Parametro: Faixa (-200,0 - 200,0) Numero do Parametro: 1892

Unidade: % Tipo de Dado: int16 Tipo de Acesso: Leitura

P 5.12.1.4 Ganho escalonado de Saida do PID d Proc
Descrigao: Este parametro mostra o valor de saida do controlador de processo do PID apés atingir um limite de fixacdo e escalar o
valor resultante em consideracdo ao ganho.

Valor Padréo: 0,0 Tipo de Parametro: Faixa (-200,0 - 200,0) Numero do Parametro: 1893

Unidade: % Tipo de Dado: int16 Tipo de Acesso: Leitura
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P 5.12.1.5 Feedback Value (Valor de Feedback)
Descrigao: Use este parametro para visualizar o feedback resultante da selecdo de escala em P 5.5.3.1 Intervalo de Referéncia, P 5.5.3.3

Referéncia Mdxima e P 5.5.3.4 Referéncia Minima.

Valor Padrao: 0,000

Tipo de Parametro: Faixa (-4999,000 - 4999,000)

Numero do Parametro: 1652

Unidade: Unidade de Controle de Processo

Tipo de Dado: int32

Tipo de Acesso: Leitura

7.6.11.2 Feedback (indice do menu 5.12.4)

P 5.12.4.1 Recurso de Feedback 1

Descricao: Use este parametro para selecionar qual entrada do conversor serd tratada como fonte do feedback.

Valor Padrao: 0 [Sem fungao]

Tipo de Parametro: Selecéo

Numero do Parametro: 720

Unidade: -

Tipo de Dado: enum

Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

A seguir estdo as sele¢des para o parametro:

Numero da selecao

Nome da selecao

0 Sem funcdo

1 Entrada Analdgica 33

2 Entrada Analdgica 34

4 Entrada de Frequéncia 18

P 5.12.4.2 Recurso de Feedback 2

Descricao: Use este parametro para selecionar qual entrada do conversor serd tratada como fonte do feedback.

Valor Padrao: 0 [Sem fungaol]

Tipo de Parametro: Selecao

Numero do Parametro: 722

Unidade: -

Tipo de Dado: enum

Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

A seguir estdo as sele¢des para o parametro:

Numero da selecao

Nome da selecao

0 Sem funcdo

1 Entrada Analdgica 33

2 Entrada Analdgica 34

4 Entrada de Frequéncia 18

P 5.12.4.3 Conversao de Feedback 1

Descricao: Use este parametro para selecionar a conversao para o sinal de Feedback 1. Para deixar o sinal de feedback inalterado,

selecione [0] Linear.

Valor Padrao: 0 [Linear]

Tipo de Parametro: Selecao

Numero do Parametro: 760

Unidade: -

Tipo de Dado: enum

Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

A seqguir estao as sele¢des para o parametro:

Numero da selecao

Nome da selecao

0

Linear

1

Raiz quadrada
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P 5.12.4.4 Conversao de Feedback 2
Descrigao: Use este parametro para selecionar a converséo para o sinal de Feedback 2. Para deixar o sinal de feedback inalterado,
selecione [0] Linear.

Valor Padrao: 0 [Linear] Tipo de Parametro: Selecao Numero do Parametro: 762

Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

A seguir estdo as sele¢des para o parametro:

Numero da selecao Nome da selecao
0 Linear
1 Raiz quadrada

7.6.11.3 Controlador PID (indice do menu 5.12.5)

P 5.12.5.1 Ganho Proporcional do PID
Descricao: Use este parametro para inserir o ganho proporcional do controlador de processo. O controle rapido é obtido em ampli-
ficacdo alta. No entanto, se a amplificacao for muito grande o processo pode ficar instavel.

Valor Padréo: 0,01 Tipo de Parametro: Faixa (0,0-10,00) Numero do Parametro: 733

Unidade: - Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacdo

P 5.12.5.1 Ganho Proporcional do PID

Descricao: Use este parametro para inserir o tempo integrado do controlador de processo. Obtém-se um controle rdpido por meio
de um tempo integrado curto, muito embora, se este tempo for curto demais, o processo pode tornar-se instavel. Um tempo inte-
grado excessivamente longo desativa a acdo da integracao.

Valor Padrao: 9999,00 Tipo de Parametro: Faixa (0,10-9999,00) Numero do Parametro: 734

Unidade: s Tipo de Dado: uint32 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

P 5.12.5.4 Antiwindup Enabled (Anti-enrolamento Ativado)

Descricao: Use este parametro para controlar a regulagao de erros. Para continuar a regulacdo de um erro quando a frequéncia de
saida ndo puder ser aumentada ou diminuida, selecione [0] Desligado. Para cessar a regulagao de um erro quando a frequéncia de
saida ndo puder mais ser ajustada, selecione [7] Ligado.

Valor Padréo: 1 [Ligado] Tipo de Parametro: Selecao Numero do Parametro: 731

Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

A seguir estdo as sele¢des para o parametro:

Numero da selecao Nome da selecao
0 Apagado
1 Aceso

P 5.12.5.5 Tempo Diferencial do PID

Descricao: Use este parametro para inserir o tempo de diferenciacdo do controlador de processo. O diferenciador ndo responde a
um erro constante. Ele fornece um ganho proporcional em resposta a taxa de variacdo do feedback de processo. A configuracdo
deste parametro em zero, desativa o diferenciador.

Valor Padrao: 0,00 Tipo de Parametro: Faixa (0,00-20,00) Nidmero do Parametro: 735

Unidade: s Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo
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P 5.12.5.6 Dif. do PID Limite de Ganho

Descrigao: Use este parametro para inserir um limite para o ganho diferencial. Se ndo houver limite, o ganho diferencial aumenta
quando sao mudangas rapidas. Para obter um ganho diferencial puro para mudangas lentas e um ganho diferenciador constante
em mudangas rapidas, limite o ganho diferencial.

Valor Padrao: 5,0 Tipo de Parametro: Faixa (1,0-50,0) Numero do Parametro: 736

Unidade: - Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

P 5.12.5.7 Controle Normal/Inverso do PID

Descricao: Use este parametro para selecionar a alteracdo da velocidade de saida durante erros. Para definir o controle de processo
para aumentar a velocidade de saida quando o erro de processo for positivo, selecione [0] Normal. Para reduzir a velocidade de
saida quando o erro de processo for positivo, selecione [1] Inverso.

Numero do Parametro: 730

Valor Padrao: 0 [Normal]

Tipo de Parametro: Selecéo

Unidade: -

Tipo de Dado: enum

Tipo de Acesso: Leitura/Gravacdo

A seguir estao as sele¢des para o parametro:

Numero da selecao

Nome da selecao

0 Normal

1 Inverso

P 5.12.5.8 Velocidade de Partida do PID

Descricao: Use este parametro para inserir a velocidade do motor a ser atingida como um sinal inicial, para o comeco do controle
de PID. Na energizacao, o drive opera utilizando o controle de malha aberta de velocidade. Quando a velocidade de partida do PID
de Processo for atingida, o drive mudara para o controle de PID.

Valor Padrao: 0 Tipo de Parametro: Faixa (0-6000) Numero do Parametro: 732

Unidade: RPM Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

P 5.12.5.9 Larg de Banda na Referéncia
Descricao: Use este parametro para inserir a largura de banda na referéncia. Quando o Erro de Controle do PID (a diferenca entre a
referéncia e o feedback) for maior que o valor desse parametro, o bit de status na referéncia é definido para 0.

Valor Padrao: 5 Tipo de Parametro: Faixa (0-200) Numero do Parametro: 739

Unidade: % Tipo de Dado: uint8 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

7.6.11.4 Feed Forward (indice do menu 5.12.6)

P 5.12.6.1 Fator de feed forward do PID

Descricao: Use este parametro para inserir o fator de feed forward do PID. O fator de feed forward envia uma fracdo constante do
sinal de referéncia para bypass do controle do PID, de modo que o PID tem efeito somente na fracdo restante do sinal de controle.
Esta funcdo aumenta o desempenho dinamico.

Valor Padrao: 0 Tipo de Parametro: Faixa (0-200) Numero do Parametro: 738

Unidade: % Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacdo

7.6.12 Dados de processo do fieldbus (indice do menu 5.27)

P 5.27.1 PCD Write Selection (Selecdo de Gravacdo do PCD)

Descricao: Use este parametro para selecionar os parametros que serdo designados aos telegramas do PCD. A quantidade de PCDs
disponiveis depende do tipo de telegrama. Os valores nos PCDs sdao em seguida gravados nos parametros selecionados como val-
ores de dados.

Insira até 16 diferentes mapeamentos predefinidos de 0 a 15 neste parametro, usando programacgao de matriz. Se este parametro
estiver ativo, os endere¢os 2810 a 2825 representam valores dos 16 parametros. Se este parametro ndo estiver ativo, os enderecos
2810 e 2811 sao usados como palavra de controle de entrada de dados e referéncia de barramento. Os enderecos 2812 a 2825 séo
reservados.
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Valor Padréo: 0 [Nenhum] Tipo de Parametro: Selecao Numero do Parametro: 842

Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao
A seqguir estao as sele¢des para o parametro:

Numero da selecao Nome da selecao

0 Nenhum

1 Referéncia Minima

2 Referéncia Maxima

3 Tempo de Aceleragdo da Rampa 1

4 Tempo de Desaceleracdo da Rampa 1

5 Tempo de Aceleracdo da Rampa 2

6 Tempo de Desaceleracdo da Rampa 2

7 Tempo de Rampa do Jog

8 Tempo de Parada Rapida

9 Limite Inferior da Velocidade do Motor [Hz]

10 Limite Sup. Veloc do Motor [Hz]

11 Controle do bus digital e do relé

13 Terminal 31 Ctrl de Saida do Bus

15 CTW da Porta do FC

16 REF da Porta do FC

81 Definido pelo usuério1

82 Definido pelo usuario2

83 Definido pelo usuario3

84 Definido pelo usuario4

85 Definido pelo usuario5

86 Definido pelo usuario6

87 Definido pelo usuario7

88 Definido pelo usuario8

P 5.27.2 PCD Read Selection (Selecdo de Leitura do PCD)
Descricao: Use este parametro para selecionar os parametros que serdo designados aos PCDs dos telegramas. A quantidade de
PCDs disponiveis depende do tipo de telegrama. Os PCDs contém os valores reais dos dados dos parametros selecionados.

Insira até 16 diferentes mapeamentos predefinidos de 0 a 15 neste parametro, usando programacao de matriz. Se este parametro
estiver ativo, os enderecos 2910 a 2925 representam valores dos 16 parametros. Se esse parametro nao estiver ativo, os enderecos
2910 e 2911 serdo usados como registro de status word e valor atual principal. Os endere¢os 2912 a 2925 sdo reservados.

Valor Padrao: 0 [Nenhum] Tipo de Parametro: Selecéo Numero do Parametro: 843

Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao
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A seguir estao as sele¢des para o parametro:

Numero da selecao Nome da selecéo
0 Nenhum
1 Horas de Operacao
2 Horas de Funcionamento
3 Contador de kWh
4 Control Word
5 Referéncia [Unidade]
6 Referéncia %
7 Status Word
8 Valor Real Principal [%]
9 Leitura Personalizada
10 Poténcia [kW]
11 Poténcia [hp]
12 Tensdo do Motor
13 Frequéncia
14 Corrente do Motor
15 Frequéncia [%]
16 Torque [Nm]
17 Térmico Calculado do Motor
18 Tensao do Barramento CC
19 Temper diss calor
20 Térmico do Inversor
22 Referéncia Externa
23 Feedback [Unidade]
24 Entrada Digital 13, 14, 15,17, 18
25 Config Interr. do Terminal 33
26 Entrada Analdgica 33
27 Config Interr. do Terminal 34
28 Entrada Analdgica 34
29 Saida Analdgica 31 [mA]
30 Saida do Relé
33 Fault Word
34 Warning Word
Danfoss A/S © 2023.03 AB413939445838pt-000201 / 130R1254 | 141



Conversores de Frequéncia iC2-Micro M

Guia de Aplicacao Descricdes de Parametros
Numero da selecao Nome da selecao
35 Status Word Externa
39 Fault Word 2
40 Warning Word 2
43 Velocidade [RPM]
44 Saida Digital
54 Status Word Externa 2
55 Fault Word 3
56 Warning Word 3
81 Definido pelo usuario1
82 Definido pelo usuario2
83 Definido pelo usuario3
84 Definido pelo usuario4
85 Definido pelo usuario5
86 Definido pelo usuério6
87 Definido pelo usuario7
88 Definido pelo usuario8
100 Valor Real Principal [N2]

7.7 Manutencéo e Servico (indice do menu 6)

7.7.1 Status (Indice do menu 6.1)

P 6.1.1 Latest Fault Number (Nimero da Ultima Falha)
Descricao: Use este parametro para exibir os registros de falhas. 10 registros de falhas podem ser exibidos. 0 contém a falha regis-
trada mais recente e 9 a falha registrada mais antiga.

Valor Padrédo: 0 Tipo de Parametro: Faixa (0-255) Numero do Parametro: 1530

Unidade: - Tipo de Dado: uint8 Tipo de Acesso: Leitura

P 6.1.2 Horas em Operacao
Descrigao: Use este parametro para exibir quantas horas o conversor de frequéncia funcionou. O valor é salvo quando o drive é
desligado.

Valor Padrao: 0 Tipo de Parametro: Faixa (0-2147483647) Numero do Parametro: 1500

Unidade: h Tipo de Dado: uint32 Tipo de Acesso: Leitura

P 6.1.3 Horas de Funcionamento
Descrigao: Use este parametro para exibir quantas horas o motor funcionou. Redefina o contador com P 6.1.9 Reinicialzar Contador
de Horas de Func. O valor é salvo quando o drive é desligado.

Valor Padrédo: 0 Tipo de Parametro: Faixa (0-2147483647) Numero do Parametro: 1501

Unidade: h Tipo de Dado: uint32 Tipo de Acesso: Leitura
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P 6.1.4 Contador de kWh
Descrigao: Registra o consumo de energia do motor como valor médio ao longo de 1 hora. Redefina o contador em P 6.1.8 Reiniciali-
zar o Medidor de kWh.

Valor Padrao: 0 Tipo de Parametro: Faixa (0-2147483647) Numero do Parametro: 1502

Unidade: kWh Tipo de Dado: uint32 Tipo de Acesso: Leitura

P 6.1.5 Energizacdes
Descrigao: Use este parametro para exibir o nimero de vezes que o conversor de frequéncia foi energizado.

Valor Padrao: 0 Tipo de Parametro: Faixa (0-2147483647) Numero do Parametro: 1503

Unidade: - Tipo de Dado: uint32 Tipo de Acesso: Leitura

P 6.1.6 Superaquecimentos
Descrigao: Use este parametro para exibir o nimero de falhas de temperatura do conversor de frequéncia que ocorreram desde sua
fabricacgao.

Valor Padrao: 0 Tipo de Parametro: Faixa (0-65535) NuUmero do Parametro: 1504

Unidade: - Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura

P 6.1.7 Sobretensdes
Descricao: Use este parametro para exibir o nimero de sobretensées do conversor de frequéncia que ocorreram desde sua fabrica-
cao.

Valor Padrédo: 0 Tipo de Parametro: Faixa (0-65535) Numero do Parametro: 1505

Unidade: - Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura

P 6.1.8 Reinicializar o Medidor de kWh
Descricao: Use este parametro para zerar o contador de kWh (consulte P 6.1.4 Contador de kWh).

Valor Padrao: 0 [Nao reinicializar] Tipo de Parametro: Selecao Numero do Parametro: 1506

Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

Estas sao as sele¢des disponiveis para o parametro:

Tabela 63: Sele¢oes

Numero da selecao Nome da selecao
0 Nao reinicializar
1 Reinicializar o contador

P 6.1.9 Reinicialzar Contador de Horas de Func
Descricao: Use este parametro para zerar o contador de horas de funcionamento (consulte P 6.1.3 Horas de funcionamento).

Valor Padrao: 0 [Nao reinicializar] Tipo de Parametro: Selecao Numero do Parametro: 1507

Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

A seguir estao as sele¢des para o parametro:

Tabela 64: Sele¢oes

Numero da selecao Nome da selecéo
0 Nao reinicializar
1 Reinicializar o contador
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P 6.1.10 Motivo da Falha Interna
Descrigao: Use este parametro para exibir uma descricdo do erro. Este parametro é usado em conjunto com a falha 38 Defeito inter-
no

Valor Padréao: 0 Tipo de Parametro: Faixa (-32767-32767) Numero do Parametro: 1531

Unidade: - Tipo de Dado: int16 Tipo de Acesso: Leitura

P 6.1.11 Registro de Falhas: Tempo
Descricao: Use este parametro para exibir o instante em que o evento registrado ocorreu. O tempo é medido em segundos, desde a
inicializacdo do drive.

Valor Padrédo: 0 Tipo de Parametro: Faixa (0-2147483647) Numero do Parametro: 1532

Unidade: s Tipo de Dado: uint32

Tipo de Acesso: Leitura

7.7.2 Informacdes do Software (indice do menu 6.2)

P 6.2.1 Versao da Aplicacao

Descricao: Use este parametro para exibir a versao de software combinada, que consiste em software de poténcia e software de

controle.

Valor Padréo: - Tipo de Parametro: -

Numero do Parametro: 1543

Unidade: - Tipo de Dado: VisibleString

Tipo de Acesso: Leitura

P 6.2.2 ID do SW da Placa de Controle

Descricao: Use este parametro para exibir o nimero da versao de software da placa de controle.

Valor Padréo: - Tipo de Parametro: -

Nimero do Parametro: 1549

Unidade: - Tipo de Dado: VisibleString

Tipo de Acesso: Leitura

P 6.2.3 ID do SW da Placa de Poténcia

Descrigao: Use este parametro para exibir o nimero da versao de software do cartdo de poténcia.

Valor Padrao: - Tipo de Parametro: -

Numero do Parametro: 1550

Unidade: - Tipo de Dado: VisibleString

Tipo de Acesso: Leitura

P 6.2.7 Versao do SW do ECP
Descricao: Exibir o numero de ID do ECP.

Valor Padrao: - Tipo de Parametro: -

Numero do Parametro: 1548

Unidade: - Tipo de Dado: VisibleString

Tipo de Acesso: Leitura

7.7.3 Ventilador (Indice do menu 6.5)
P 6.5.1 Modo de Controle do Ventilador

Descricao: Use este parametro para selecionar o modo de controle do ventilador.

Valor Padrao: 7 [Ligado quando o inversor esta ligado, caso
contrério, desligado]

Tipo de Parametro: Selecao

Numero do Parametro: 1452

Unidade: -

Tipo de Dado: enum

Tipo de Acesso: Leitura/Gravacdo

A seqguir estdo as sele¢des para o parametro:
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Numero da selecao

Descricao

5 Modo constantemente ligado
6 Modo constantemente desligado
7 Modo lig gqd inversor nao estiver deslig

7.7.4 Tratamento de Parametros (Indice do menu 6.6)

P 6.6.1 Setup Ativo

Descricao: Use este parametro para selecionar o setup para controlar as fun¢des do conversor. Use o Setup multiplo para selecdo

remota.

Valor Padrao: 1

Tipo de Parametro: Selecdo

Numero do Parametro: 10

Unidade: -

Tipo de Dado: enum

Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

A seguir estdo as selec¢des par

a 0 parametro:

Numero da selecao

Nome da selecao

1 Setup 1
2 Setup 2
9 Setup Multiplo

P 6.6.2 Setup da Programacéo
Descrigao: Use este parametro para selecionar o setup a ser editado. O setup é configurado pelo painel de controle quando acessa-

do pelo painel de controle, e pelo RS485 quando acessado pelo RS485.

Valor Padrao: 9

Tipo de Parametro: Selecéo

Numero do Parametro: 11

Unidade: -

Tipo de Dado: enum

Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

A seguir estao as sele¢des para o parametro:

Numero da selecao

Nome da selecao

1 Setup 1

2 Setup 2

9 Setup Ativo
P 6.6.3 Setups de Conexao

Descricao: Use este parametro para vincular ou desvincular setups. A conexao garante a sincronizagao dos parametros que ndo
podem ser alterados com o motor em funcionamento. Quando os setups estdo conectados, é possivel alternar de um setup para
outro durante a operacgao. Ao selecionar conectado, os valores de parametro de Editar Setup séo sobrescritos pelos valores do outro

setup.

Valor Padrao: 20

Tipo de Parametro: Selecéo

Numero do Parametro: 12

Unidade: -

Tipo de Dado: enum

Tipo de Acesso: Leitura/Gravacdo

A seguir estdo as sele¢des para o parametro:

Numero da selecao

Nome da selecéo

0

N&o conectado

20

Setups Vinculados
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P 6.6.4 Copia do Setup
Descricao: Use este parametro para copiar parametros entre setups.

Valor Padrao: 0 Tipo de Parametro: Selecéo Numero do Parametro: 51

Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravacdo

A seguir estao as sele¢des para o parametro:

Numero da selecao Nome da selecao

0 Sem copia

1 Copiar do Setup 1

2 Copiar do Setup 2

9 Copiar do Setup de Fébrica
P 6.6.6 Modo Reset

Descrigao: Use este parametro para definir se o conversor de frequéncia deve aguardar um reset manual ou se reinicializar automa-
ticamente ap6s um desarme. No modo reset manual, pressione o botdo Stop/Reset ou use as entradas digitais para reinicializar o
conversor de frequéncia.

Valor Padrao: 0 Tipo de Parametro: Selecéo Numero do Parametro: 1420

Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

AVISO

No modo reset automatico, o motor pode dar partida sem uma adverténcia.
A seguir estao as sele¢des para o parametro:
Numero da selecao Nome da selecao
0 Reset manual: Execute um reset por meio do botdo Stop/Reset ou pelas entradas digitais.
1 Reset automatico x1
2 Reset automatico x2
3 Reset automatico x3
4 Reset automatico x4
5 Reset automatico x5
6 Reset automatico x6
7 Reset automatico x7
8 Reset automatico x8
9 Reset automatico x9
10 Reset automdtico x10
1 Reset automatico x15
12 Reset automdtico x20
13 Reset automatico infinito: Selecione para reinicializagdo continua apds o desarme.
14 Reset na alimentacao
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Se o nuimero especificado de resets automaticos for atingido em 10 minutos, o conversor de frequéncia entra em [0] Modo Reset

Manual. Apos o reset manual, a configuragao do P 6.6.6 Modo Reset reverte para a selecdo original. Se o nimero de resets automa-
ticos nao for atingido em 10 minutos, ou quando um reset manual for executado, o contador interno de resets automaticos retor-
naao0.

P 6.6.7 Tempo para Nova Partida Automatica
Descrigao: Use este parametro para inserir o intervalo de tempo desde o evento de desarme até o reset automatico. Este parametro
esta ativo quando o P 6.6.6 Modo Reset estiver programado para uma selecédo entre [1] - [13].

Valor Padrao: 10 Tipo de Parametro: Faixa (0-600) Numero do Parametro: 1421

Unidade: s Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

Um valor de 0s ndo pode ser definido quando o P 6.6.6 Modo Reset estiver definido como [13] Reset automdtico infinito.

P 6.6.8 Modo Operacdo

Descrigao: Use este parametro para selecionar o modo de operacdo do conversor. Para reinicializar os valores de parametros do
conversor para padrao, selecione [2] Inicializagdo. Os parametros relacionados a comunicacao permanecem inalterados. O conver-
sor de frequéncia sera reinicializado durante a energizacao seguinte

Valor Padrao: 0 [Operacdo normal] Tipo de Parametro: Selecao Numero do Parametro: 1422

Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

A seguir estao as sele¢des para o parametro:

Numero da selecao Nome da selecao
0 Operacao normal
2 Inicializacdo
P 6.6.9 Codigo de Servico
Descricao: Este parametro destina-se a ser usado apenas por técnicos de manutencao.
Valor Padrao: 0 Tipo de Parametro: Faixa (0-4294967295) Numero do Parametro: 1429
Unidade: - Tipo de Dado: uint32 Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo
P 6.6.12 Cépia do ECP
Descrigao: Use esse parametro para selecionar as fun¢des de cépia do ECP.
Valor Padrao: 0 Tipo de Parametro: Selecdo Numero do Parametro: 50
Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

A seguir estao as sele¢des para o parametro:
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Numero da Nome da selecao
selecao
0 Sem copia: Nao copiar nenhum parametro.
1 Todos para o ECP: Copiar todos os parametros em todos os setups do conversor para o ECP.
2 Todos a partir do ECP: Copiar todos os parametros em todos os setups do ECP para o conversor.
3 Indep. do tamanho do ECP: Copiar somente os parametros que sao independentes da poténcia do motor, sem
afetar os dados de motor ja programados.

P 6.6.20 Senha
Descricao: Use esse parametro para definir a senha de acesso ao Menu Principal por meio do botdo Home. Programar o valor como 0
desabilita a funcao de senha.

Valor Padrao: 0 Tipo de Parametro: Faixa (0-999) Numero do Parametro: 60
Unidade: - Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacdo
P 6.6.26 Idioma
Descrigao: Use esse parametro para definir o idioma a ser utilizado no display.
Valor Padrao: 0 Tipo de Parametro: Selecao Numero do Parametro: 1
Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

A seguir estao as sele¢des para o parametro:

Numero da selecao Nome da selecao
0 Inglés
10 H3L

7.7.5 Identificacdo do conversor (indice do menu 6.7)

P 6.7.1 Tipo de Drive
Descricao: Use este parametro para exibir o tipo de produto do conversor. A leitura é idéntica ao campo de poténcia da série do
conversor de frequéncia da definicao do cddigo do modelo, caracteres 1-6.

Valor Padrao: - Tipo de Parametro: - Numero do Parametro: 1540
Unidade: - Tipo de Dado: VisibleString Tipo de Acesso: Leitura
P 6.7.2 Secao de Poténcia

Descricao: Use este parametro para exibir a corrente nominal do conversor. A leitura é idéntica ao campo de poténcia da série do
conversor de frequéncia da definicdo do cddigo do modelo, caracteres 7-10.

Valor Padrao: - Tipo de Parametro: - Numero do Parametro: 1541
Unidade: - Tipo de Dado: VisibleString Tipo de Acesso: Leitura
P 6.7.3 Tensao

Descricao: Use este parametro para exibir a tensdo de rede do conversor. A leitura é idéntica ao campo de poténcia da série do
conversor de frequéncia da definicdo do cddigo do modelo.

Valor Padrao: - Tipo de Parametro: - Numero do Parametro: 1542

Unidade: - Tipo de Dado: VisibleString Tipo de Acesso: Leitura

P 6.7.4 Ordered Model Code (Cédigo do Modelo Pedido)
Descricao: Use este parametro para exibir a string do c6digo do modelo usada para reordenar o conversor de frequéncia na sua
configuragao original.
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Valor Padrao: - Tipo de Parametro: - Numero do Parametro: 1544
Unidade: - Tipo de Dado: VisibleString Tipo de Acesso: Leitura

P 6.7.6 N° sol. ped. drive
Descricao: Use este parametro para exibir o cédigo usado para pedir novamente o conversor em sua configuracdo original.

Valor Padrao: - Tipo de Parametro: - Numero do Parametro: 1546

Unidade: - Tipo de Dado: VisibleString Tipo de Acesso: Leitura

P 6.7.7 Nimero de Série do Drive
Descricao: Use este parametro para exibir o nimero de série do conversor de frequéncia.

Valor Padrao: - Tipo de Parametro: - Numero do Parametro: 1551

Unidade: - Tipo de Dado: VisibleString Tipo de Acesso: Leitura

P 6.7.9 Ne°. Série Cartdo de Poténcia
Descricao: Use este parametro para exibir o nimero de série do cartdo de poténcia.

Valor Padrao: - Tipo de Parametro: - Numero do Parametro: 1553

Unidade: - Tipo de Dado: VisibleString Tipo de Acesso: Leitura

7.8 Personalizacao (indice do menu 8)

7.8.1 Leitura Personalizada

P 8.1.1 Leitura Personalizada
Descricao: Exibir as leituras definidas pelo usuario, conforme definido nos parametros P 8.1.2 Unidade de Leitura Personalizada, P
8.1.3 Valor Min Leitura Personalizada e P 8.1.4 Valor Mdx Leitura Personalizada.

Valor padrao: 0,00 Tipo de parametro: Faixa [0,00 — 9999,00] Numero do Parametro: 1609

Unidade: Unidade de Leitura Personalizada Tipo de Dado: int32 Tipo de Acesso: Leitura

P 8.1.1 Unidade de Leitura Personalizada
Descri¢ao: Programar a unidade de leituras definida pelo usuério.

Valor padrao: 1 [%] Tipo de parametro: Selecdo Numero do Parametro: 30

Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

Estas sdo as sele¢des disponiveis para o parametro:

Tabela 65: Sele¢oes

Numero da Selecao Nome da selecéo
0 Nenhum

1 %

5 PPM

10 1/min

1 RPM

12 Pulsos/s

20 I/s
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Numero da Selecao Nome da selecao
21 I/min
22 I/h

23 m¥/s

24 m*/min
25 m*/h

30 ka/s

31 kg/min
32 kag/h

33 t/min
34 t/h

40 m/s

41 m/min
45 m

60 °C

70 mbar

71 bar

72 Pa

73 kPa

74 m WG
80 kw

120 GPM
121 galao/s
122 galdo/min
123 galdo/h
124 CFM
127 pé cubico/h
140 pés/s
141 pés/min
160 °F

170 psi

171 Ib/pol2
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Numero da Selecao Nome da selecao
172 pol WG
173 pés WG
180 HP

P 8.1.3 Valor Min Leitura Personalizada
Descricao: Programar o valor da leitura personalizada de modo que corresponda a velocidade zero.

Valor padréo: 0,00 Tipo de parametro: Faixa [0,00 — 999999,99] | Numero do Parametro: 31

Unidade: Unidade de Leitura Personalizada | Tipo de Dado: int32 Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

P 8.1.4 Valor Max Leitura Personalizada
Descricao: Programar o valor da leitura personalizada de modo que corresponda ao limite de velocidade superior do motor.

Valor padréo: 100,00 Tipo de parametro: Faixa [0,00 — 999999,99] | Numero do Parametro: 32

Unidade: Unidade de Leitura Personalizada | Tipo de Dado: int32 Tipo de Acesso: Leitura/Gravagéo

7.9 E/S (Indice do menu 9)
7.9.1 E/S (indice do menu 9.3)

7.9.1.1 Status de E/S (Indice do menu 9.3)

P 9.3.1 Status da Entrada Digital
Descricao: Visualizar o estado real das entradas digitais. O valor deve ser analisado usando o tipo binario. '0' = sem sinal, '1' = sinal
conectado. Da direita para a esquerda, os bits 0, 2, 3,4, 5 representam DI 18, 17, 15, 14, 13, respectivamente.

Valor padrao: 0 Tipo de parametro: Faixa (0-4095) Numero do Parametro: 1660

Unidade: - Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura

A seguir estdo as descri¢des dos bits.

Numero do bit Descricao do bit

Bit 0 Terminal de entrada digital 18
Bit 2 Terminal de entrada digital 17
Bit 3 Terminal de entrada digital 15
Bit 4 Terminal de entrada digital 14
Bit 5 Terminal de entrada digital 13

P 9.3.2 Status da Saida Digital
Descricao: Exibir o valor binario de todas as saidas digitais. ('0' = saida baixa, '1' = saida alta, '_' = saida digital ndo configurada). Da
direita para a esquerda, o bit 3 representa DO 15.

Valor padréo: 0 Tipo de parametro: Faixa (0-63) Numero do Parametro: 1666

Unidade: - Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura

A seguir estdo as descri¢des dos bits.

Numero do bit Descricao do bit

Bit 3 Terminal de saida digital 15
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P 9.3.3 T31 Saida Analdgica [mA]
Descrigao: Exibir o valor real na saida 31, em mA. O valor exibido reflete a selecdo em P 9.5.1.71 T31 Modo e P 9.5.1.2 T31 Saida Analdg-
ica.

Valor padréo: 0,00 Tipo de parametro: Faixa [0,00 - 20,00] Numero do Pardmetro: 1665
Unidade: mA Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura

P 9.3.4 Programacéao do T33

Descricao: Exibir a programacao do terminal de entrada 33 (corrente ou tensao).
Valor padréao: 1 [Modo de tensao] Tipo de parametro: Selecao Numero do Parametro: 1661
Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura

Estas sao as sele¢des disponiveis.

Numero da selecao Nome da selecao
0 Modo de corrente
1 Modo de tensdo

P 9.3.5 T33 Entrada Analdgica
Descrigao: Visualizar a entrada real na entrada analdgica 33.

Valor padréo: 1,00 Tipo de parametro: Faixa (0,00 - 20,00) Numero do Parametro: 1662
Unidade: - Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura

P 9.3.6 Programacao do T34

Descricao: Exibir a programacao do terminal de entrada 34 (corrente ou tensao).
Valor padrao: 1 [Modo de tenséo] Tipo de parametro: Selecao Numero do Parametro: 1663
Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura

Estas sdo as selecdes disponiveis.

Numero da selecao Nome da selecao
0 Modo de corrente
1 Modo de tensdo

P 9.3.7 T34 Entrada Analdgica
Descricao: Visualizar a entrada real na entrada analdgica 34 (corrente ou tensao).

Valor padréao: 1,00 Tipo de parametro: Faixa (0,00 - 20,00) Numero do Parametro: 1664

Unidade: - Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura

P 9.3.8 T18 Entrada de pulso [Hz]
Descricao: Exibir o valor real da frequéncia aplicada no terminal 18, como uma entrada de impulso.

Valor padrao: 0 Tipo de parametro: Faixa (0-130000) Numero do Parametro: 1668

Unidade: - Tipo de Dado: int32 Tipo de Acesso: Leitura

P 9.3.9T15 Saida de Pulso [Hz]
Descricao: Exibir o valor real de impulsos aplicados no terminal 15 no modo de saida digital.

Valor padrao: 0 Tipo de parametro: Faixa (0-40000) Numero do Parametro: 1669

Unidade: - Tipo de Dado: int32 Tipo de Acesso: Leitura

152 | Danfoss A/S © 2023.03 AB413939445838pt-000201 / 130R1254



Conversores de Frequéncia iC2-Micro M

Guia de Aplicacao Descricoes de Parametros

P 9.3.10 Saida do Relé
Descricao: Exibir o estado das saidas de relé. O valor deve ser analisado usando o tipo binério. ('0' = desligado, '1' = ligado). Da
extrema direita para a esquerda, correspondendo ao bit 4 estd a Saida a Relé 1.

Valor padréo: 0 Tipo de parametro: Faixa (0-31) Numero do Parametro: 1671

Unidade: - Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura

7.9.2 Entradas/Saidas Digitais (Iindice do menu 9.4)

7.9.2.1 Configuracéo da Entrada Digital (indice do menu 9.4.1)

P 9.4.1.1 Modo E/S Digital

Descricdo: Para a E/S digital: Selecione [0] PNP para a acdo em pulsos direcionais positivos. Os sistemas PNP sao conectados ao GND
(pull down). Selecione sistemas [1] NPN para acdo em pulsos direcionais negativos. Os sistemas NPN sdo conectados a tensao +24 V
internamente no conversor (pull up).

Valor padréo: 0 [PNP] Tipo de parametro: Selecao Numero do Parametro: 500

Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

Estas sao as sele¢des disponiveis.

Numero dase- | Nome da selecdo

lecao
0 PNP: Acdo em pulsos direcionais positivos (0). Os sistemas PNP sdao conectados ao terra (GND).
1 NPN: Acao em pulsos direcionais negativos (1). Os sistemas NPN sdo conectados a tensao +24 V internamente

no conversor de frequéncia (pull up).

P 9.4.1.2 T13 Entrada Digital
Descrigao: Selecione a funcéo a partir da faixa de entrada digital disponivel.

Valor padrao: 8 [Partidal Tipo de parametro: Selecao Numero do Parametro: 510

Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

Estas sdo as selegdes disponiveis.

Nu- Nome da sele- | Descricao
mero cao
da se-
lecao
0 Sem operacao Nao responde aos sinais transmitidos para o terminal.
1 Reinicializar Redefine o conversor de frequéncia apds um desarme/alarme. Nem todos os alarmes podem ser re-
inicializados.
2 Parada por in- Parada por inércia, entrada invertida (NF). O conversor de frequéncia deixa o motor em modo livre.
ércia inversa Légica 0= parada por inércia.
3 Parada por In- Reset e parada por inércia, entrada invertida (NF). Deixa o motor em modo livre e reinicializa o con-
ércia e Reinicio, | versor de frequéncia. Légica 0= parada por inércia. Logica 1 a Légica 0=>reinicializar.
Inverso
4 Quick Stop In- Entrada invertida (NC). Gera uma parada de acordo com o tempo de rampa de parada rapida progra-
verse mado em P 5.7.7 Tempo de Rampa da Parada Rdpida. Quando o motor para, o eixo estd em modo
livre. Logica 0= Parada répida.
5 Freio CC, Rever- | Entrada invertida para frenagem CC (NF). Para o motor energizando-o com uma corrente CC durante
SO um determinado periodo de tempo. Consulte P 5.7.4 Corrente de freio CC % a P 5.7.5 Frequéncia de
freio CC. A funcdo somente estard ativa se o valor do P 5.7.3 Tempo Freio CC for diferente de 0. Légica
0=Frenagem CC.
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Nu- Nome da sele- | Descricao
mero cao
da se-
lecao
6 I?ar.alc!a por in- Funcéo de parada invertida. Gera uma fun¢do de parada quando o terminal selecionado passa do
erciainversa logic 1 para o logic 0. A parada é executada de acordo com o tempo de rampa selecionado (P 5.5.4.3
Rampa de Desacel. 1 Tempo, P 5.5.4.10 Rampa de Desacel. 2 Tempo.
Observacao: Quando o conversor de frequéncia esta no limite de torque e recebeu um comando de
parada, ele pode nao parar por si préprio. Para garantir que o conversor de frequéncia pare, config-
ure uma saida digital para [27] Limite de torque, e pare e conecte essa saida digital a uma entrada
digital configurada como parada por inércia.
8 Partida Selecione partida para um comando de partida/parada. Légica 1=partida, l6gica O=parada.
9 Partida por pul- | O motor comega quando um pulso é aplicado por no minimo 4 ms. O motor para quando os coman-
SO dos de parada sao dados.
10 Reversao Muda o sentido de rotacdo do eixo do motor. Selecione légica 1 para reverséo. O sinal de reversao s6
mudara o sentido da rotacdo. Ele ndo ativa a funcéo partida. Selecione ambos os sentidos em P 5.8.1
Sentido de Rotag¢do. A funcdo nao esta ativa na malha fechada de processo.
11 Partida em Re- | Utilizada para partida/parada e para reversao no mesmo fio. Nao sao permitidos sinais simultaneos
versao na partida.
12 Ativar Partida Desacopla o movimento no sentido anti-horério e permite o sentido horério.
Direta
13 Ativar Partid Desacopla o movimento no sentido horério e permite o sentido anti-horario.
Revers
14 Jog Utilize para ativar a velocidade de jog. Consulte P 5.9.2 Referéncia de Jog 1.
15 Ref. Predef. Li- | Alterna entre a referéncia externa e a referéncia predefinida. E suposto que a opcéo [1] Externa/
gada predefinida tenha sido selecionada em P 5.5.3.5 Fungdo de Referéncia. Logica 0 = referéncia externa
ativa; légica 1=1 das referéncias predefinidas est4 ativa.
16 Referéncia pre- | Os bits 0, 1 e 2 da referéncia predefinida permitem a selecao de 1 das 8 referéncias predefinidas.
definida Bit 0 Consulte Tabela 66.
17 Referéncia pre- | Os bits 0, 1 e 2 da referéncia predefinida permitem a selecao de 1 das 8 referéncias predefinidas.
definida Bit 1 Consulte Tabela 66.
18 Referéncia pre- | Os bits 0, 1 e 2 da referéncia predefinida permitem a selecao de 1 das 8 referéncias predefinidas.
definida Bit 2 Consulte Tabela 66.
19 Congelar refer- | Congela a referéncia real, que agora é o ponto de ativagao/condicao para [21] Acelerar e [22] Desace-
éncia lerar a ser usado. Se [21] Acelerar ou [22] Desacelerar for usado, a mudanca de velocidade sempre
seguird a rampa 2 (P 5.5.4.9 Rampa de Acel. 2 Tempo e P 5.5.4.10 Rampa de Desacel. 2 Tempo) na faixa P
5.5.3.3 Referéncia Mdxima.
20 Corjgellar fre- | Congela a frequéncia do motor real (Hz), que agora € o ponto de ativagao/condicdo para [21] Aceler-
quénciade sai- | ;e [22] Desacelerar a ser usado. Se [21] Acelerar ou [22] Desacelerar for usado, a mudanca de veloci-
da dade sempre seguird a rampa 2 (P 5.5.4.9 Rampa de Acel. 2 Tempo e P 5.5.4.10 Rampa de Desacel. 2
Tempo na faixa 0-P 4.2.2.4 Frequéncia Nominal.
Observacao: Quando [20] Congelar saida estiver ativo, o conversor de frequéncia ndo podera ser par-
ado ajustando o sinal em [8] Partida para baixo. Pare o conversor de frequéncia por meio de um ter-
minal programado para [2] Paradp/inérc,reverso ou [3] Parada por inércia e reinicio, inverso.
21 Aceleracdo Selecione [21] Acelerar e [22] Desacelerar se o controle digital da aceleragcao/desaceleracao for neces-

sério (potencidmetro eletronico). Ative esta funcao selecionando [19] Congelar referéncia ou [20] Con-
gelar saida. Quando a aceleracdo/desaceleracdo for ativada por menos de 400 ms, a referéncia resul-
tante aumenta/diminui em 0,1%. Se a aceleracao/desaceleracao for ativada por mais de 400 ms, a

154 | Danfoss A/S © 2023.03

AB413939445838pt-000201 / 130R1254



Conversores de Frequéncia iC2-Micro

Guia de Aplicacao

Danifi

Descricoes de Parametros

Nu- Nome da sele- | Descricao

mero | cao

da se-

lecdo
referéncia resultante segue a configuracdo no parametro de subida/descida P 5.5.4.9 Rampa de Acel.
2 Tempo /P 5.5.4.10 Rampa de Desacel. 2 Tempo.

22 Desaceleragdo | Selecione [21] Acelerar e [22] Desacelerar se o controle digital da aceleragdo/desaceleragao for neces-
sario (potencidmetro eletronico). Ative esta funcao selecionando [19] Congelar referéncia ou [20] Con-
gelar saida. Quando a aceleracdo/desaceleragao for ativada por menos de 400 ms, a referéncia resul-
tante aumenta/diminui em 0,1%. Se a aceleracdo/desaceleracao for ativada por mais de 400 ms, a
referéncia resultante segue a configuracdo no pardmetro de subida/descida P 5.5.4.9 Rampa de Acel.
2 Tempo /P 5.5.4.10 Rampa de Desacel. 2 Tempo.

23 Selc do Bit0d Selecione [23] Sel¢ do bit 0 d setup para selecionar 1 dos 2 setups. Programe P 6.6.1 Setup Ativo para [9]

Setup Setup Multiplo.

25 Partida e Para- | Selecione [25] Partida e Parada por Inércia para comando de partida ou parada por inércia. Logica

da por Inércia 1=partida, l6gica O=parada por inércia.

28 Catch-Up Aumenta o valor de referéncia na porcentagem (relativa) programada em P 5.5.3.13 Freeze Up/Down
Step Delta (Congelar Delta da Etapa Para Cima/Para Baixo). Consulte Tabela 67.

29 Reducdo de ve- | Reduz o valor de referéncia na porcentagem (relativa) programada em P 5.5.3.13 Freeze Up/Down

locidade Step Delta (Congelar Delta da Etapa Para Cima/Para Baixo). Consulte Tabela 67.

34 Bit 0 da Rampa | Permite uma selecdo das 2 rampas disponiveis.

45 Partida Reversa | O motor comeca a funcionar ao contrario quando um pulso é aplicado por no minimo 4 ms. O motor

por Pulso para quando os comandos de parada sdo dados.

51 Bloqueio Exter- | Esta funcao torna possivel dar uma falha externa ao conversor de frequéncia. Esta falha é tratada co-

no

mo um alarme gerado internamente.

Tabela 66: Bit de Referéncia Predefinida

Bit de referéncia predefinida 2 1 0
Referéncia predefinida 0 0 0 0
Referéncia predefinida 1 0 0 1
Referéncia predefinida 2 0 1 0
Referéncia predefinida 3 0 1 1
Referéncia predefinida 4 1 0 0
Referéncia predefinida 5 1 0 1
Referéncia predefinida 6 1 1 0
Referéncia predefinida 7 1 1 1
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Tabela 67: Shut Down/Catch-up

Shut down Catch-up
Velocidade inalterada 0 0
Reduzida de % do valor 1 0
Aumentada de % do valor 0 1
Reduzida de % do valor 1 1

P 9.4.1.3 T14 Entrada Digital
Descrigao: Selecione a funcéo a partir da faixa de entrada digital disponivel.

Valor padrao: 10 [Reversao] Tipo de parametro: Selecao Numero do Parametro: 511
Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao
Estas sdo as selegdes disponiveis.
Nu- Nome da sele- | Descricdo
mero cao
da se-
lecao
0 Sem operacao Nao responde aos sinais transmitidos para o terminal.
1 Reinicializar Redefine o conversor de frequéncia apés um desarme/alarme. Nem todos os alarmes podem ser re-
inicializados.
2 Parada por in- Parada por inércia, entrada invertida (NF). O conversor de frequéncia deixa o motor em modo livre.
ércia inversa Légica 0= parada por inércia.
3 Parada por In- Reset e parada por inércia, entrada invertida (NF). Deixa o motor em modo livre e reinicializa o con-
ércia e Reinicio, | versor de frequéncia. Logica 0= parada por inércia. Légica 1 a Légica 0= reinicializar.
Inverso
4 Quick Stop In- Entrada invertida (NC). Gera uma parada de acordo com o tempo de rampa de parada rapida progra-
verse mado em P 5.7.7 Tempo de Rampa da Parada Rdpida. Quando o motor para, o eixo estd em modo
livre. Légica 0=>Parada répida.
5 Freio CC, Rever- | Entrada invertida para frenagem CC (NF). Para o motor energizando-o com uma corrente CC durante
SO um determinado periodo de tempo. Consulte P 5.7.4 Corrente de freio CC a P 5.7.5 Frequéncia de freio
CC. A funcdo somente estara ativa se o valor em P 5.7.3 Tempo Freio CC for diferente de 0. Légica
0=Frenagem CC.
6 Par.ad.a por in- Funcéo de parada invertida. Gera uma funcédo de parada quando o terminal selecionado passa do
ercla inversa logic 1 para o logic 0. A parada é executada de acordo com o tempo de rampa selecionado (P 5.5.4.9
Rampa de Acel. 2 Tempo e P 5.5.4.10 Rampa de Desacel. 2 Tempo).
Observacao: Quando o conversor de frequéncia esta no limite de torque e recebeu um comando de
parada, ele pode ndo parar por si préprio. Para garantir que o conversor de frequéncia pare, config-
ure uma saida digital para [27] Limite de torque, e pare e conecte essa saida digital a uma entrada
digital configurada como parada por inércia.
8 Partida Selecione partida para um comando de partida/parada. Légica 1=partida, l6gica O=parada.
9 Partida por pul- | O motor comeca quando um pulso é aplicado por no minimo 4 ms. O motor para quando os coman-
so dos de parada sao dados.
10 Reversao Muda o sentido de rotacdo do eixo do motor. Selecione légica 1 para reversdo. O sinal de reversao s6
mudard o sentido da rotacdo. Ele ndo ativa a funcdo partida. Selecione ambos os sentidos em P 5.8.1
Sentido de Rotagdo. A funcdo ndo estd ativa na malha fechada de processo.
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1 Partida em Re- | Utilizada para partida/parada e para reversdo no mesmo fio. Nao sdo permitidos sinais simultaneos

versao na partida.

12 Ativar Partida Desacopla o movimento no sentido anti-hordrio e permite o sentido horério.

Direta
13 Ativar Partid Desacopla o movimento no sentido horério e permite o sentido anti-horario.
Revers
14 Jog Utilize para ativar a velocidade de jog. Consulte P 5.9.2 Referéncia de Jog 1.
15 Ref. Predef. Li- | Alterna entre a referéncia externa e a referéncia predefinida. E suposto que a opcao [1] Externa/
gada predefinida tenha sido selecionada em P 5.5.3.5 Fungdo de Referéncia. Logica 0 = referéncia externa
ativa; logica 1=1 das 8 referéncias predefinidas esta ativa.
16 Referéncia pre- | Os bits 0, 1 e 2 da referéncia predefinida permitem a selecdo de 1 das 8 referéncias predefinidas.
definida Bit 0 Consulte Tabela 66.
17 Referéncia pre- | Os bits 0, 1 e 2 da referéncia predefinida permitem a selecdo de 1 das 8 referéncias predefinidas.
definida Bit 1 Consulte Tabela 66.
18 Referéncia pre- | Os bits 0, 1 e 2 da referéncia predefinida permitem a selecao de 1 das 8 referéncias predefinidas.
definida Bit 2 Consulte Tabela 66.
19 Congelar refer- | Congela a referéncia real, que agora é o ponto de ativagao/condicao para [21] Acelerar e [22] Desace-
éncia lerar a ser usado. Se [21] Acelerar ou [22] Desacelerar for usado, a mudanca de velocidade seguira
sempre arampa 2 (P 5.5.4.9 Rampa de Acel. 2 Tempo e P 5.5.4.10 Rampa de Desacel. 2 Tempo) na faixa
0-P 5.5.3.3 Referéncia Mdxima.
20 Cor;ge.lar fre- | Congela a frequéncia do motor real (Hz), que agora é o ponto de ativagao/condicdo para [21] Aceler-
quénciade sai- | gre [22] Desacelerar a ser usado. Se [21] Acelerar ou [22] Desacelerar for usado, a mudanca de veloci-
da dade seguird sempre a rampa 2 (P 5.5.4.9 Rampa de Acel. 2 Tempo e P 5.5.4.10 Rampa de Desacel. 2
Tempo) na faixa 0- P 4.2.2.4 Frequéncia Nominal.
Observacao: Quando [20] Congelar saida estiver ativo, o conversor de frequéncia ndo podera ser par-
ado ajustando o sinal em [8] Partida para baixo. Pare o conversor de frequéncia por meio de um ter-
minal programado para [2] Paradp/inérc,reverso ou [3] Parada por inércia e reinicio, inverso.

21 Aceleracdo Selecione [21] Acelerar e [22] Desacelerar se o controle digital da aceleragcao/desaceleracao for neces-
sério (potencidmetro eletronico). Ative esta funcao selecionando [19] Congelar referéncia ou [20] Con-
gelar saida. Quando a aceleracdo/desaceleracdo for ativada por menos de 400 ms, a referéncia resul-
tante aumenta/diminui em 0,1%. Se a aceleracao/desaceleracao for ativada por mais de 400 ms, a
referéncia resultante segue a configuracdo no parametro de subida/descida P 5.5.4.9 Rampa de Acel.
2 Tempo /P 5.5.4.10 Rampa de Desacel. 2 Tempo. Consulte Tabela 67.

22 Desaceleragao | Selecione [21] Acelerar e [22] Desacelerar se o controle digital da aceleragao/desaceleragao for neces-
sario (potenciémetro eletronico). Ative esta funcao selecionando [19] Congelar referéncia ou [20] Con-
gelar saida. Quando a aceleracdo/desaceleracéo for ativada por menos de 400 ms, a referéncia resul-
tante aumenta/diminui em 0,1%. Se a aceleracao/desaceleracao for ativada por mais de 400 ms, a
referéncia resultante segue a configuragdo no pardmetro de subida/descida P 5.5.4.9 Rampa de Acel.
2 Tempo /P 5.5.4.10 Rampa de Desacel. 2 Tempo. Consulte Tabela 67.

23 Sel¢ do Bit0d Selecione [23] Sel¢ do bit 0 d setup para selecionar 1 dos 2 setups. Programe P 6.6.1 Setup Ativo para [9]

Setup Setup Multiplo.
25 Partida e Para- | Selecione [25] Partida e Parada por Inércia para comando de partida ou parada por inércia. Logica
da por Inércia 1=partida, |6gica O=parada por inércia.
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28 Catch-Up Aumenta o valor de referéncia na porcentagem (relativa) programada em P 5.5.3.13 Freeze Up/Down

Step Delta (Congelar Delta da Etapa Para Cima/Para Baixo). Consulte Tabela 67.

29 Reducdo de ve- | Reduz o valor de referéncia na porcentagem (relativa) programada em P 5.5.3.13 Freeze Up/Down
locidade Step Delta (Congelar Delta da Etapa Para Cima/Para Baixo). Consulte Tabela 67.

34 Bit 0 da Rampa | Permite uma selecdo das 2 rampas disponiveis.

45 Partida Reversa | O motor comeca a funcionar ao contrario quando um pulso é aplicado por no minimo 4 ms. O motor
por Pulso para quando os comandos de parada sédo dados.

51 Bloqueio Exter- | Esta funcdo torna possivel dar uma falha externa ao conversor de frequéncia. Esta falha é tratada co-

no

mo um alarme gerado internamente.

P 9.4.1.4T15 Entrada Digital
Descricao: Selecione a funcéo a partir da faixa de entrada digital disponivel.

Valor padrao: 1 [Reset]

Tipo de parametro: Selecao Numero do Parametro: 512

Unidade: -

Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

Estas sdo as selecdes disponiveis.

Nu- Nome da sele- | Descricao
mero | ¢ao
da se-
lecao
0 Sem operacdo | N&o responde aos sinais transmitidos para o terminal.
1 Reinicializar Redefine o conversor de frequéncia apds um desarme/alarme. Nem todos os alarmes podem ser rein-
icializados.
2 Parada porin- | Parada por inércia, entrada invertida (NF). O conversor de frequéncia deixa o motor em modo livre.
érciainversa Logica 0=parada por inércia.
3 Parada por In- | Reset e parada por inércia, entrada invertida (NF). Deixa o0 motor em modo livre e reinicializa o con-
ércia e Reini- versor de frequéncia. Logica 0= parada por inércia. Légica 1 a Légica 0=reinicializar.
cio, Inverso
4 Quick Stop In- | Entrada invertida (NC). Gera uma parada de acordo com o tempo de rampa de parada rapida progra-
verse mado em P 5.7.7 Tempo de Rampa da Parada Rdpida. Quando o motor para, o eixo estd em modo livre.
Loégica 0=Parada rapida.
Observacdo: Quando o conversor de frequéncia esta no limite de torque e recebeu um comando de
parada, ele pode ndo parar por si préprio. Para garantir que o conversor de frequéncia pare, config-
ure uma saida digital para [27] Limite de torque, e pare e conecte essa saida digital a uma entrada
digital configurada como parada por inércia.
5 Freio CC, Re- Entrada invertida para frenagem CC (NF). Para o motor energizando-o com uma corrente CC durante
verso um determinado periodo de tempo. Consulte P 5.7.4 Corrente de freio CC % a P 5.7.5 Frequéncia de freio
CC. A funcao somente estara ativa se o valor em P 5.7.3 Tempo Freio CC for diferente de 0. Légica
0=Frenagem CC.
6 Parada por in-

ércia inversa

Funcéo de parada invertida. Gera uma funcédo de parada quando o terminal selecionado passa do
logic 1 para o logic 0. A parada é executada de acordo com o tempo de rampa selecionado (P 5.5.4.9
Rampa de Acel. 2 Tempo , P 5.5.4.10 Rampa de Desacel. 2 Tempo).

Observacao: Quando o conversor de frequéncia esta no limite de torque e recebeu um comando de
parada, ele pode ndo parar por si préprio. Para garantir que o conversor de frequéncia pare, config-
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ure uma saida digital para [27] Limite de torque, e pare e conecte essa saida digital a uma entrada
digital configurada como parada por inércia.

8 Partida Selecione partida para um comando de partida/parada. Légica 1=partida, l6gica O=parada.

9 Partida por O motor comeca quando um pulso é aplicado por no minimo 4 ms. O motor para quando os coman-

pulso dos de parada sao dados.

10 Reversdo Muda o sentido de rotacdo do eixo do motor. Selecione légica 1 para reverséo. O sinal de reversao s6
mudara o sentido da rotacdo. Ele ndo ativa a funcéo partida. Selecione ambos os sentidos em P 5.8.1
Sentido de Rotag¢do. A funcdo nao esta ativa na malha fechada de processo.

1 Partida em Re- | Utilizada para partida/parada e para reversdo no mesmo fio. Ndo sdo permitidos sinais simultaneos

versao na partida.

12 Ativar Partida Desacopla o movimento no sentido anti-horario e permite o sentido hordrio.

Direta

13 Ativar Partid Desacopla o movimento no sentido horério e permite o sentido anti-horario.
Revers

14 Jog Utilize para ativar a velocidade de jog. Consulte P 5.9.2 Referéncia de Jog 1.

15 Ref. Predef. Li- | Alterna entre a referéncia externa e a referéncia predefinida. E suposto que a opcéo [1] Externa/prede-
gada finida tenha sido selecionada em P 5.5.3.5 Fungéao de Referéncia. Légica 0 = referéncia externa ativa;

l6gica 1=1 das 8 referéncias predefinidas esta ativa.

16 Referéncia pre- | Os bits 0, 1 e 2 da referéncia predefinida permitem a selecdo de 1 das 8 referéncias predefinidas. Con-
definida Bit 0 sulte Tabela 66.

17 Referéncia pre- | Os bits 0, 1 e 2 da referéncia predefinida permitem a selecao de 1 das 8 referéncias predefinidas. Con-
definida Bit 1 sulte Tabela 66.

18 Referéncia pre- | Os bits 0, 1 e 2 da referéncia predefinida permitem a selecao de 1 das 8 referéncias predefinidas. Con-
definida Bit 2 sulte Tabela 66.

19 Congelar refer- | Congela a referéncia real, que agora é o ponto de ativacdo/condicao para [21] Acelerar e [22] Desace-
éncia lerar a ser usado. Se [21] Acelerar ou [22] Desacelerar for usado, a mudanca de velocidade seguira

sempre a rampa 2 (P 5.5.4.9 Rampa de Acel. 2 Tempo e P 5.5.4.10 Rampa de Desacel. 2 Tempo) na faixa
0-P 5.5.3.3 Referéncia Mdxima.

20 Cor)ge.lar fre- | Congela a frequéncia do motor real (Hz), que agora é o ponto de ativagao/condicéo para [21] Acelerar
quéncia de sai- | & 122] Desacelerar a ser usado. Se [21] Acelerar ou [22] Desacelerar for usado, a mudanca de velocidade
da seguira sempre a rampa 2 (P 5.5.4.9 Rampa de Acel. 2 Tempo e P 5.5.4.10 Rampa de Desacel. 2 Tempo) na

faixa 0-P 4.2.2.4 Frequéncia Nominal.

Observacao: Quando [20] Congelar saida estiver ativo, o conversor de frequéncia ndo poderd ser par-
ado ajustando o sinal em [8] Partida para baixo. Pare o conversor de frequéncia por meio de um ter-
minal programado para [2] Paradp/inérc,reverso ou [3] Parada por inércia e reinicio, inverso.

21 Aceleracdo Selecione [21] Acelerar e [22] Desacelerar se o controle digital da aceleracdo/desaceleracéo for neces-
sério (potencidmetro eletronico). Ative esta funcao selecionando [19] Congelar referéncia ou [20] Con-
gelar saida. Quando a aceleracdo/desaceleracdo for ativada por menos de 400 ms, a referéncia resul-
tante aumenta/diminui em 0,1%. Se a aceleracao/desaceleracao for ativada por mais de 400 ms, a
referéncia resultante segue a configuracao no parametro de subida/descida P 5.5.4.9 Rampa de Acel. 2
Tempo / P 5.5.4.10 Rampa de Desacel. 2 Tempo. Consulte Tabela 67.

22 Desaceleragcdo | Selecione [21] Acelerar e [22] Desacelerar se o controle digital da aceleragao/desaceleragao for neces-
sario (potenciémetro eletronico). Ative esta funcao selecionando [19] Congelar referéncia ou [20] Con-
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gelar saida. Quando a aceleragdo/desaceleracao for ativada por menos de 400 ms, a referéncia resul-
tante aumenta/diminui em 0,1%. Se a aceleracao/desaceleracao for ativada por mais de 400 ms, a
referéncia resultante segue a configuracdo no parametro de subida/descida P 5.5.4.9 Rampa de Acel. 2
Tempo/ P 5.5.4.10 Rampa de Desacel. 2 Tempo. Consulte Tabela 67.
23 SelcdoBit0d | Selecione [23] Sel¢ do bit 0 d setup para selecionar 1 dos 2 setups. Programe P 6.6.1 Setup Ativo para [9]
Setup Setup Multiplo.
25 Partida e Para- | Selecione [25] Partida e Parada por Inércia para comando de partida ou parada por inércia. Logica
da por Inércia 1=partida, |6gica O=parada por inércia.
28 Catch-Up Aumenta o valor de referéncia na porcentagem (relativa) programada em P 5.5.3.13 Freeze Up/Down
Step Delta (Congelar Delta da Etapa Para Cima/Para Baixo). Consulte Tabela 67.
29 Reducédo de ve- | Reduz o valor de referéncia na porcentagem (relativa) programada em P 5.5.3.13 Freeze Up/Down Step
locidade Delta (Congelar Delta da Etapa Para Cima/Para Baixo). Consulte Tabela 67.
34 Bit 0 da Rampa | Permite uma selecdo das 2 rampas disponiveis.
45 Partida Reversa | O motor comeca a funcionar ao contrario quando um pulso é aplicado por no minimo 4 ms. O motor
por Pulso para quando os comandos de parada sdo dados.
51 Bloqueio Exter- | Esta funcdo torna possivel dar uma falha externa ao conversor de frequéncia. Esta falha é tratada co-

no

mo um alarme gerado internamente.

P 9.4.1.5 T17 Entrada Digital
Descricao: Selecione a funcéo a partir da faixa de entrada digital disponivel.

Valor padréo: 14 [Jog]

Tipo de parametro: Selecdo Numero do Parametro: 513

Unidade: -

Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

Estas sao as sele¢des disponiveis.

Nu- Nome da sele- | Descricdao

mero | cao

da se-

lecao

0 Sem operacdo | Nao responde aos sinais transmitidos para o terminal.

1 Reinicializar Redefine o conversor de frequéncia apés um desarme/alarme. Nem todos os alarmes podem ser rein-

icializados.

2 Parada porin- | Parada por inércia, entrada invertida (NF). O conversor de frequéncia deixa o motor em modo livre.
ércia inversa Logica 0= parada por inércia.

3 Parada por In- | Reset e parada por inércia, entrada invertida (NF). Deixa o0 motor em modo livre e reinicializa o con-
ércia e Reinicio, | versor de frequéncia. Légica 0= parada por inércia. Logica 1 a Loégica O=reinicializar.
Inverso

4 Quick Stop In- | Entrada invertida (NC). Gera uma parada de acordo com o tempo de rampa de parada rapida progra-
verse mado em P 5.7.7 Tempo de Rampa da Parada Rdpida. Quando o motor para, o eixo estda em modo

livre. Logica 0=>Parada rapida.

Observacao: Quando o conversor de frequéncia esta no limite de torque e recebeu um comando de
parada, ele pode nao parar por si préprio. Para garantir que o conversor de frequéncia pare, config-
ure uma saida digital para [27] Limite de torque, e pare e conecte essa saida digital a uma entrada
digital configurada como parada por inércia.
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5 Freio CC, Re- Entrada invertida para frenagem CC (NF). Para o motor energizando-o com uma corrente CC durante
verso um determinado periodo de tempo. Consulte P 5.7.4 Corrente de freio CC % a P 5.7.5 Frequéncia de freio

CC. A funcdo somente estara ativa se o valor em P 5.7.3 Tempo Freio CC for diferente de 0. Légica
0=Frenagem CC.

6 F,’ar.ad.a porin- | Funcio de parada invertida. Gera uma funcdo de parada quando o terminal selecionado passa do
€rcia inversa logic 1 para o logic 0. A parada é executada de acordo com o tempo de rampa selecionado (P 5.5.4.9

Rampa de Acel. 2 Tempo e P 5.5.4.10 Rampa de Desacel. 2 Tempo).

Observacao: Quando o conversor de frequéncia esta no limite de torque e recebeu um comando de
parada, ele pode nao parar por si préprio. Para garantir que o conversor de frequéncia pare, config-
ure uma saida digital para [27] Limite de torque, e pare e conecte essa saida digital a uma entrada
digital configurada como parada por inércia.

8 Partida Selecione partida para um comando de partida/parada. Logica 1=partida, légica O=parada.

9 Partida por O motor comega quando um pulso é aplicado por no minimo 4 ms. O motor para quando os coman-
pulso dos de parada sdo dados.

10 Reversdo Muda o sentido de rotagao do eixo do motor. Selecione légica 1 para reverséo. O sinal de reversao s6

mudara o sentido da rotacdo. Ele ndo ativa a fungdo partida. Selecione ambos os sentidos em P 5.8.1
Sentido de Rotagdo. A fungao ndo estd ativa na malha fechada de processo.

11 Partida em Re- | Utilizada para partida/parada e para reversdo no mesmo fio. Ndo sdo permitidos sinais simultaneos
versao na partida.

12 Ativar Partida Desacopla o movimento no sentido anti-horério e permite o sentido horério.

Direta

13 Ativar Partid Desacopla o movimento no sentido horério e permite o sentido anti-horario.
Revers

14 Jog Utilize para ativar a velocidade de jog.

15 Ref. Predef. Li- | Alterna entre a referéncia externa e a referéncia predefinida. E suposto que a opcéo [1] Externa/prede-
gada finida tenha sido selecionada em P 5.5.3.5 Fungéo de Referéncia. Logica O = referéncia externa ativa;

légica 1=1 das 8 referéncias predefinidas esta ativa.

16 Referéncia pre- | Os bits 0, 1 e 2 da referéncia predefinida permitem a selecdo de 1 das 8 referéncias predefinidas. Con-
definida Bit 0 sulte Tabela 66.

17 Referéncia pre- | Os bits 0, 1 e 2 da referéncia predefinida permitem a selecao de 1 das 8 referéncias predefinidas. Con-
definida Bit 1 sulte Tabela 66.

18 Referéncia pre- | Os bits 0, 1 e 2 da referéncia predefinida permitem a selecdo de 1 das 8 referéncias predefinidas. Con-
definida Bit 2 sulte Tabela 66.

19 Congelar refer- | Congela a referéncia real, que agora é o ponto de ativagdo/condicao para [21] Acelerar e [22] Desace-
éncia lerar a ser usado. Se [21] Acelerar ou [22] Desacelerar for usado, a mudanca de velocidade seguird

sempre a rampa 2 (P 5.5.4.9 Rampa de Acel. 2 Tempo e P 5.5.4.10 Rampa de Desacel. 2 Tempo) na faixa
0-P 5.5.3.3 Referéncia Mdxima.

20 Cor)ge'lar fre- | Congela a frequéncia do motor real (Hz), que agora é o ponto de ativagdo/condicéo para [21] Acelerar
quénciade sai- | @ 127] Desacelerar a ser usado. Se [21] Acelerar ou [22] Desacelerar for usado, a mudanca de velocidade
da seguira sempre a rampa 2 (P 5.5.4.9 Rampa de Acel. 2 Tempo e P 5.5.4.10 Rampa de Desacel. 2 Tempo) na

faixa 0-P 4.2.2.4 Frequéncia Nominal.
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Observacao: Quando [20] Congelar saida estiver ativo, o conversor de frequéncia ndo podera ser par-
ado ajustando o sinal em [8] Partida para baixo. Pare o conversor de frequéncia por meio de um ter-
minal programado para [2] Paradp/inérc,reverso ou [3] Parada por inércia e reinicio, inverso.

21 Aceleragao Selecione [21] Acelerar e [22] Desacelerar se o controle digital da aceleracdo/desaceleracéo for neces-
sario (potencidémetro eletronico). Ative esta funcao selecionando [19] Congelar referéncia ou [20] Con-
gelar saida. Quando a aceleracdo/desaceleracdo for ativada por menos de 400 ms, a referéncia resul-
tante aumenta/diminui em 0,1%. Se a aceleracdo/desaceleracéo for ativada por mais de 400 ms, a
referéncia resultante segue a configuracdo no parametro de subida/descida P 5.5.4.9 Rampa de Acel. 2
Tempo / P 5.5.4.10 Rampa de Desacel. 2 Tempo. Consulte Tabela 67.

22 Desaceleracdo | Selecione [21] Acelerar e [22] Desacelerar se o controle digital da aceleracdo/desaceleragdo for neces-
sario (potencidmetro eletronico). Ative esta funcao selecionando [19] Congelar referéncia ou [20] Con-
gelar saida. Quando a aceleragdo/desaceleracéo for ativada por menos de 400 ms, a referéncia resul-
tante aumenta/diminui em 0,1%. Se a aceleracdo/desaceleracéo for ativada por mais de 400 ms, a
referéncia resultante segue a configuragdo no parametro de subida/descida P 5.5.4.9 Rampa de Acel. 2
Tempo / P 5.5.4.10 Rampa de Desacel. 2 Tempo. Consulte Tabela 67.

23 SelcdoBit0d | Selecione [23] Sel¢ do bit 0 d setup para selecionar 1 dos 2 setups. Programe P 6.6.1 Setup Ativo para [9]

Setup Setup Muiltiplo.

25 Partida e Para- | Selecione [25] Partida e Parada por Inércia para comando de partida ou parada por inércia. Logica

da por Inércia 1=partida, |6gica O=parada por inércia.

28 Catch-Up Aumenta o valor de referéncia na porcentagem (relativa) programada em P 5.5.3.13 Freeze Up/Down
Step Delta (Congelar Delta da Etapa Para Cima/Para Baixo). Consulte Tabela 67.

29 Reducdo de ve- | Reduz o valor de referéncia na porcentagem (relativa) programada em P 5.5.3.13 Freeze Up/Down Step

locidade Delta (Congelar Delta da Etapa Para Cima/Para Baixo). Consulte Tabela 67.

34 Bit 0 da Rampa | Permite uma selecdo das 2 rampas disponiveis.

45 Partida Reversa | O motor comeca a funcionar ao contrario quando um pulso é aplicado por no minimo 4 ms. O motor

por Pulso para quando os comandos de parada sdo dados.

51 Bloqueio Exter- | Esta funcdo torna possivel dar uma falha externa ao conversor de frequéncia. Esta falha é tratada co-

no mo um alarme gerado internamente.

P 9.4.1.6 T18 Entrada Digital
Descricao: Selecione a funcéo a partir da faixa de entrada digital disponivel.

Valor padréo: 0 [Fora de Funcionamento]

Tipo de parametro: Selecdo Numero do Parametro: 515

Unidade: -

Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravagao

A seguir estédo as sele¢des disponiveis.

Nu- Nome da sele- | Descricao

mero | ¢ao

da se-

lecao

0 Sem operacdo | Acdo em pulsos direcionais positivos (0). Os sistemas PNP sdo conectados ao terra (GND).

1 Reinicializar Redefine o conversor de frequéncia apds um desarme/alarme. Nem todos os alarmes podem ser rein-
icializados.

2 Parada porin- | Parada por inércia, entrada invertida (NF). O conversor de frequéncia deixa o motor em modo livre.

ércia inversa

Légica 0= parada por inércia.
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Nu- Nome da sele- | Descricao
mero cao
da se-
lecao
3 Parada por In- | Reset e parada por inércia, entrada invertida (NF). Deixa o motor em modo livre e reinicializa o con-
ércia e Reini- versor de frequéncia. Logica 0= parada por inércia. Légica 1 a Légica 0=reinicializar.
cio, Inverso
4 Quick Stop In- | Entrada invertida (NC). Gera uma parada de acordo com o tempo de rampa de parada rapida progra-
verse mado em P 5.7.7 Tempo de Rampa da Parada Rdpida. Quando o motor para, o eixo estd em modo livre.
Légica 0=Parada rapida.
Observacao: Quando o conversor de frequéncia esta no limite de torque e recebeu um comando de
parada, ele pode nao parar por si préprio. Para garantir que o conversor de frequéncia pare, configure
uma saida digital para [27] Limite de torque, e pare e conecte essa saida digital a uma entrada digital
configurada como parada por inércia.
5 Freio CC, Re- Entrada invertida para frenagem CC (NF). Para o motor energizando-o com uma corrente CC durante
verso um determinado periodo de tempo. Consulte P 5.7.4 Corrente de freio CC % a P 5.7.5 Frequéncia de freio
CC. A funcao somente estara ativa se o valor em P 5.7.3 Tempo Freio CC for diferente de 0. Légica
0=Frenagem CC.
6 Par.ad.a porin- Funcéo de parada invertida. Gera uma funcédo de parada quando o terminal selecionado passa do
ercla inversa logic 1 para o logic 0. A parada é executada de acordo com o tempo de rampa selecionado (P 5.5.4.9
Rampa de Acel. 2 Tempo e P 5.5.4.10 Rampa de Desacel. 2 Tempo).
Observacao: Quando o conversor de frequéncia esta no limite de torque e recebeu um comando de
parada, ele pode nao parar por si préprio. Para garantir que o conversor de frequéncia pare, configure
uma saida digital para [27] Limite de torque, e pare e conecte essa saida digital a uma entrada digital
configurada como parada por inércia.
8 Partida Selecione partida para um comando de partida/parada. Légica 1=partida, l6gica O=parada.
9 Partida por O motor comeca quando um pulso é aplicado por no minimo 4 ms. O motor para quando os coman-
pulso dos de parada sdo dados.
10 Reversao Muda o sentido de rotagao do eixo do motor. Selecione légica 1 para reversdo. O sinal de reversao s6
mudara o sentido da rotacdo. Ele ndo ativa a fungéo partida. Selecione ambos os sentidos em P 5.8.1
Sentido de Rotagdo. A funcdo ndo estd ativa na malha fechada de processo.
11 Partida em Re- | Utilizada para partida/parada e para reversao no mesmo fio. Nao sao permitidos sinais simultaneos
versao na partida.
12 Ativar Partida Desacopla o movimento no sentido anti-horario e permite o sentido horario.
Direta
13 Ativar Partid Desacopla o movimento no sentido horério e permite o sentido anti-horario.
Revers
14 Jog Utilize para ativar a velocidade de jog. Consulte P 5.9.2 Referéncia de Jog 1.
15 Ref. Predef. Li- | Alterna entre a referéncia externa e a referéncia predefinida. E suposto que a opcéo [1] Externa/prede-
gada finida tenha sido selecionada em P 5.5.3.5 Fungéo de Referéncia. Logica O = referéncia externa ativa;
légica 1=1 das 8 referéncias predefinidas esta ativa.
16 Referéncia pre- | Os bits 0, 1 e 2 da referéncia predefinida permitem a selecdo de 1 das 8 referéncias predefinidas. Con-
definida Bit 0 sulte Tabela 66.
17 Referéncia pre- | Os bits 0, 1 e 2 da referéncia predefinida permitem a selecdo de 1 das 8 referéncias predefinidas. Con-
definida Bit 1 sulte Tabela 66.
18 Referéncia pre- | Os bits 0, 1 e 2 da referéncia predefinida permitem a selecéo de 1 das 8 referéncias predefinidas. Con-
definida Bit 2 sulte Tabela 66.
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no

Nu- Nome da sele- | Descricao

mero | ¢ao

da se-

lecao

19 Congelar refer- | Congela a referéncia real, que agora é o ponto de ativagao/condicdo para [21] Acelerar e [22] Desace-
éncia lerar a ser usado. Se [21] Acelerar ou [22] Desacelerar for usado, a mudanca de velocidade seguira

sempre a rampa 2 (P 5.5.4.9 Rampa de Acel. 2 Tempo e P 5.5.4.10 Rampa de Desacel. 2 Tempo) na faixa
0-P 5.5.3.3 Referéncia Mdxima.

20 Corﬂwgellar fre- | Congela a frequéncia do motor real (Hz), que agora € o ponto de ativagdo/condicao para [21] Acelerar
quéncia de sai- | o 122] Desacelerar a ser usado. Se [21] Acelerar ou [22] Desacelerar for usado, a mudanca de velocidade
da seguira sempre arampa 2 (P 5.5.4.9 Rampa de Acel. 2 Tempo e P 5.5.4.10 Rampa de Desacel. 2 Tempo) na

faixa 0-P 4.2.2.4 Frequéncia Nominal.

Observacao: Quando [20] Congelar saida estiver ativo, o conversor de frequéncia nao podera ser par-
ado ajustando o sinal em [8] Partida para baixo. Pare o conversor de frequéncia por meio de um ter-
minal programado para [2] Paradp/inérc,reverso ou [3] Parada por inércia e reinicio, inverso.

21 Aceleracdo Selecione [21] Acelerar e [22] Desacelerar se o controle digital da aceleragcdo/desaceleracéo for neces-
sario (potencidmetro eletronico). Ative esta funcao selecionando [19] Congelar referéncia ou [20] Con-
gelar saida. Quando a aceleracdo/desaceleracéo for ativada por menos de 400 ms, a referéncia resul-
tante aumenta/diminui em 0,1%. Se a aceleracdo/desaceleracéo for ativada por mais de 400 ms, a ref-
eréncia resultante segue a configuragéo no parametro de subida/descida P 5.5.4.9 Rampa de Acel. 2
Tempo / P 5.5.4.10 Rampa de Desacel. 2 Tempo. Consulte Tabela 67.

22 Desaceleragcao | Selecione [21] Acelerar e [22] Desacelerar se o controle digital da aceleracao/desaceleracéo for neces-
sario (potencidmetro eletronico). Ative esta funcao selecionando [19] Congelar referéncia ou [20] Con-
gelar saida. Quando a aceleracdo/desaceleracdo for ativada por menos de 400 ms, a referéncia resul-
tante aumenta/diminui em 0,1%. Se a aceleracdo/desaceleracéo for ativada por mais de 400 ms, a ref-
eréncia resultante segue a configuracéo no parametro de subida/descida P 5.5.4.9 Rampa de Acel. 2
Tempo / P 5.5.4.10 Rampa de Desacel. 2 Tempo. Consulte Tabela 67.

23 Sel¢do Bit0d | Selecione [23] Selecdo do setup bit 0 ou [1] Sele¢do do setup bit 1 para selecionar 1 dos 2 setups. Pro-

Setup grame P 6.6.1 Setup Ativo para [9] Setup Mdltiplo.

25 Partida e Para- | Selecione [25] Partida e Parada por Inércia para comando de partida ou parada por inércia. Légica
da por Inércia 1=partida, [6gica O=parada por inércia.

28 Catch-Up Aumenta o valor de referéncia na porcentagem (relativa) programada em P 5.5.3.13 Freeze Up/Down

Step Delta (Congelar Delta da Etapa Para Cima/Para Baixo). Consulte Tabela 67.

29 Reducéo de Reduz o valor de referéncia na porcentagem (relativa) programada em P 5.5.3.13 Freeze Up/Down Step
velocidade Delta (Congelar Delta da Etapa Para Cima/Para Baixo). Consulte Tabela 67.

32 Entrada de Pul- | O motor comega a funcionar ao contrario quando um pulso é aplicado por no minimo 4 ms. O motor
o) para quando os comandos de parada sdo dados.

34 Bit 0 darampa | Esta fungdo torna possivel dar uma falha externa ao conversor de frequéncia. Esta falha é tratada co-

mo um alarme gerado internamente.

45 Partida Rever- | O motor comeca a funcionar ao contrério quando um pulso é aplicado por no minimo 4 ms. O motor
sa por Pulso para quando os comandos de parada sdo dados.

51 Bloqueio Exter- | Esta funcdo torna possivel dar uma falha externa ao conversor de frequéncia. Esta falha é tratada co-

mo uma falha gerada internamente.

Velocidade [RPM]

AN

N Tempo [s]

Velocidade [RPM]

AN

Tempo [s]

e30bb462.12

b
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Pulse O e
Timer RN RN NN RN N NN RN NN AR RNNRRRN

Sample time | | |

Time counter |

Time start

llustracao 76: Duracao entre flancos de pulso

Read timer:
20 timer tides 20 timer tides

e30bb464.11

Read timer:

7.9.2.2 T15 como Saida Digital (indice do menu 9.4.2)

P 9.4.2.1T15 Modo

Descricao: Selecione [0] Entrada para definir o terminal 15 como uma entrada digital. Selecione [1] Saida para definir o terminal 15

como uma saida digital.

Valor padrao: 0 [Entrada]

Tipo de parametro: Selecéo

Numero do Parametro: 501

Unidade: -

Tipo de Dado: enum

Tipo de Acesso: Leitura/Gravagéo

Estas sdo as selegdes disponiveis.

Numero da selecao

Nome da selecao Descrigao

0

Define o terminal 15 como uma entrada digital.

Define o terminal 15 como uma saida digital.

P 9.4.2.2 T15 Saida Digital

Descricao: Selecione a funcdo que ira controlar a saida digital.

Valor padréo: 0 [Fora de Funcionamento]

Tipo de parametro: Selecao Numero do Parametro: 530

Unidade: -

Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravagao

Estas sdo as sele¢des disponiveis.

Tabela 68: Sele¢oes

Numero | Nome da selecéo Descricdo da selecao
da sele-
cao
0 Sem operacao Padréo para todas as saidas digitais.
1 Placa d Cntrl Pronta O cartdo de controle esta pronto.
2 Drive Pronto O conversor de frequéncia estd pronto para operacdo e aplica um sinal de alimenta-
¢ao na placa de controle.
3 Drive Pronto / Modo Remoto | O conversor de frequéncia esta pronto para operacao e esta em modo Automatico
ligado.
4 Em Espera / Sem Advertén- Pronto para opera¢do. Nenhum comando de partida ou parada é dado (partida/desa-
cia tivar). Nenhuma adverténcia esta ativa.
5 Em funcionamento O motor esta funcionando e o torque do eixo esta presente.
6 Rodand Sem Advrténc O motor estd funcionando e ndo ha adverténcias.
7 Em funcionamento na faixa/ | O motor estd em funcionamento dentro das faixas de corrente e velocidade progra-
Sem adverténcia madas em P 4.6.4 Adverténcia de Corrente Baixa a P 4.6.3 Adverténcia de Corrente Alta.
Néo ha adverténcias.
8 Func Ref / Sem Advrt O motor funciona na velocidade de referéncia. Sem adverténcias.
9 Falha Uma falha ativa a saida.
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Numero | Nome da selecao Descricao da selecdo

da sele-

cao

10 Falha ou Adverténcia Uma falha ou uma adverténcia ativa a saida.

1 No limite de torque O limite de torque programado em P 5.10.1 Limite de Torque do Motor ou P 5.10.2 Lim-
ite de Torque Regenerativo foi excedido.

12 Fora da faixa de Corr A corrente do motor esta fora da faixa programada em P 2.7.1 Limite de Corrente de
Saida %.

13 Corrent Abaix d Baix A corrente do motor é menor do que a programada em P 4.6.4 Adverténcia de Corrente
Baixa.

14 Corrent Acima d Alta A corrente do motor é maior do que a programada em P 4.6.3 Adverténcia de Corrente
Alta.

15 Fora da Faixa de Frequéncia | A frequéncia de saida esta fora da faixa de frequéncia.

16 Abaixo da Frequéncia, Baixa | A velocidade de saida estda menor que a programada em P 4.6.2 Adverténcia de Freq.
Baixa.

17 Acima da Frequéncia, Alta A velocidade de saida estd maior que a programada em P 4.6.1 Adverténcia de Freq.
Alta.

18 Fora da Faixa de Feedback O feedback esta fora da faixa programada em P 5.2.4 Adverténcia de Feedback Baixo e P
5.2.3 Adverténcia de Feedback Alto.

19 Abaixo do Feedback, Baixo O feedback esta abaixo do limite programado em P 5.2.4 Adverténcia de Feedback
Baixo.

20 Acima do Feedback, Alto O feedback esta acima do limite programado em P 5.2.3 Adverténcia de Feedback Alto.

21 Adverténcia Térmica A adverténcia térmica é ativada quando a temperatura excede o limite no motor, con-
versor de frequéncia, resistor de frenagem ou no termistor.

22 Pront,S/AdvertTérm O conversor de frequéncia esta pronto para operac¢ao e ndo ha adverténcia de supera-
quecimento.

23 Remot,Ok,S/AdvTérm O conversor de frequéncia esté pronto para operacao e esta em modo Automatico
ligado. Nao hé adverténcia de superaquecimento.

24 Pronto, sem sobre/sub ten- | O conversor de frequéncia esta pronto para operacgao e a tensédo de rede esta dentro

sdo da faixa de tensdo especificada.

25 Reverso O motor funciona (ou esta pronto para funcionar) no sentido horario quando l6gi-
ca=0 e no sentido anti-horario quando légica=1. A saida muda quando o sinal de re-
versao é aplicado.

26 Barramento OK Comunicacdo ativa (sem timeout) via porta de comunicacao serial.

27 Lim.deTorque&Parada Use ao executar uma parada por inércia e em condicdes de limite de torque. Se o con-
versor de frequéncia recebeu um sinal de parada e esta operando no limite de torque,
o sinal é l6gica 0.

28 Freio, sem adverténcia de O freio estd ativo e ndo hé adverténcias.

freio
29 Freio pront,sem falhs O freio esta pronto para funcionar e ndo ha defeitos.
30 Falha de freio (IGBT) A saida é légica 1 quando o IGBT do freio estiver em curto-circuito. Utilize esta funcdo

para proteger o conversor de frequéncia se houver uma falha nos médulos do freio.
Utilize a saida/relé para desativacao da tensdo de rede do conversor de frequéncia.
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Numero | Nome da selecao Descricao da selecao

da sele-

cao

32 Feedback mecanico Freio Ativa o controle de um freio mecanico externo.

Mecanico

36 Control Word Bit 11

37 Control Word Bit 12

40 Fora de Ref. Intervalo Esta opcao fica ativa quando a velocidade real estiver fora das configuragbes em P
5.2.2 Adverténcia de Referéncia Baixa a P 5.2.1 Adverténcia de Referéncia Alta.

41 Abaixo Ref.,Baixa Esta opcéo fica ativa quando a velocidade real estiver abaixo da configuracéo de ref-
eréncia de velocidade.

42 Acima da Ref., Alta Esta opcao fica ativa quando a velocidade real estiver acima da configuracao de refer-
éncia de velocidade.

45 Ctrl. bus Controla a saida através do fieldbus. O estado da saida é programado em P 9.4.6.1
Controle Bus Digital & Relé. O estado da saida é mantido em caso de timeout do field-
bus.

46 Controle do Barram., Time- Controla a saida através do fieldbus. O estado da saida é programado em P 9.4.6.1

out: Aceso Controle Bus Digital & Relé. Quando o timeout do bus ocorre, o estado de saida é defi-
nido como alto (Ligado).
47 Controle do Barram., Time-
out: Apagado

55 Saida de Pulso

56 Advert Limpeza do Dissip de
Calor, Alta

160 Sem falha A saida sera alta quando ndo houver nenhum alarme presente.

161 Rodando em Revrsdo A saida é alta quando o conversor de frequéncia estiver sendo executado no sentido
anti-horario (o produto légico dos bits de status Em funcionamento E Reversao).

165 Ref. local. Ativo

166 Ref. remota Ativo

167 Comando de Partida Ativo

168 Drive no Modo Local

169 Drive no Modo Remoto

194 Funcéo de Perda de Carga Uma condicao de perda de carga foi detectada.

P 9.4.2.3T15 DO ON-Delay (T15 SD Atraso ao Ligar)
Descricdo: Inserir o tempo de atraso de ativacdo da saida digital.

Valor padrao: 0,01

Tipo de parametro: Faixa [0,00 - 600,00] Numero do Parametro: 534

Unidade: s

Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

P 9.4.2.4T15 DO OFF-Delay (T15 SD Atraso ao Desligar)
Descricao: Inserir o tempo de atraso de desativacdo da saida digital.
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Valor padréo: 0,01

Tipo de parametro: Faixa [0,00 — 600,00]

Numero do Parametro: 535

Unidade: s

Tipo de Dado: uint16

Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

7.9.2.3 Relé (Indice do menu 9.4.3.1)

P 9.4.3.1 Relé de Funcao
Descricao: Selecione a funcdo que ird controlar os relés de saida.

Valor padréo: 9

Tipo de parametro: Selecao

Numero do Parametro: 540

Unidade: -

Tipo de Dado: enum

Tipo de Acesso: Leitura/Gravacdo

Estas sao as sele¢oes disponiveis.

Tabela 69: Sele¢oes

Numero | Nome da selecdo Descricao da selecao

da sele-

cao

0 Sem operacao Padrao para todas as saidas digitais.

1 Placa d Cntrl Pronta O cartdo de controle esta pronto.

2 Drive Pronto O conversor de frequéncia esta pronto para operagao e aplica um sinal de alimenta-
¢do na placa de controle.

3 Drive Pronto / Modo Remoto | O conversor de frequéncia estd pronto para operacdo e estda em modo Automatico
ligado.

4 Em Espera / Sem Advertén- Pronto para operacdo. Nenhum comando de partida ou parada é dado (partida/desa-

cia tivar). Nenhuma adverténcia esta ativa.

5 Em funcionamento O motor esta funcionando e o torque do eixo esta presente.

6 Rodand Sem Advrténc O motor esta funcionando e ndo ha adverténcias.

7 Em funcionamento na faixa/ | O motor esta em funcionamento dentro das faixas de corrente e velocidade progra-

Sem adverténcia madas em P 4.6.4 Adverténcia de Corrente Baixa a P 4.6.3 Adverténcia de Corrente Alta.

Nao ha adverténcias.

8 Func Ref / Sem Advrt O motor funciona na velocidade de referéncia. Sem adverténcias.

9 Falha Uma falha ativa a saida.

10 Falha ou Adverténcia Uma falha ou uma adverténcia ativa a saida.

11 No limite de torque O limite de torque programado em P 5.10.1 Limite de Torque do Motor ou P 5.10.2 Lim-
ite de Torque Regenerativo foi excedido.

12 Fora da faixa de Corr A corrente do motor esté fora da faixa programada em P 2.7.1 Limite de Corrente de
Saida %.

13 Corrent Abaix d Baix A corrente do motor é menor do que a programada em P 4.6.4 Adverténcia de Corrente
Baixa.

14 Corrent Acima d Alta A corrente do motor é maior do que a programada em P 4.6.3 Adverténcia de Corrente
Alta.

15 Fora da Faixa de Frequéncia | A frequéncia de saida esta fora da faixa de frequéncia.

16 Abaixo da Frequéncia, Baixa | A velocidade de saida esta menor que a programada em P 4.6.2 Adverténcia de Freq.
Baixa.
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Numero | Nome da selecao Descricao da selecao

da sele-

cao

17 Acima da Frequéncia, Alta A velocidade de saida esta maior que a programada em P 4.6.1 Adverténcia de Freq.
Alta.

18 Fora da Faixa de Feedback O feedback esta fora da faixa programada em P 5.2.4 Adverténcia de Feedback Baixo e P
5.2.3 Adverténcia de Feedback Alto.

19 Abaixo do Feedback, Baixo O feedback esté abaixo do limite programado em P 5.2.4 Adverténcia de Feedback
Baixo.

20 Acima do Feedback, Alto O feedback est4 acima do limite programado em P 5.2.3 Adverténcia de Feedback Alto.

21 Adverténcia Térmica A adverténcia térmica é ativada quando a temperatura excede o limite no motor, con-
versor de frequéncia, resistor de frenagem ou no termistor.

22 Pront,S/AdvertTérm O conversor de frequéncia estd pronto para operacdo e ndo ha adverténcia de supera-
quecimento.

23 Remot,Ok,S/AdvTérm O conversor de frequéncia estd pronto para operacao e esta em modo Automatico
ligado. Nao ha adverténcia de superaquecimento.

24 Pronto, sem sobre/sub ten- O conversor de frequéncia esta pronto para operacao e a tensao de rede esta dentro

sao da faixa de tensao especificada.

25 Reverso O motor funciona (ou estd pronto para funcionar) no sentido horario quando l6gi-
ca=0 e no sentido anti-horario quando légica=1. A saida muda quando o sinal de re-
versao é aplicado.

26 Barramento OK Comunicagdo ativa (sem timeout) via porta de comunicacdo serial.

27 Lim.deTorque&Parada Use ao executar uma parada por inércia e em condicdes de limite de torque. Se o con-
versor de frequéncia recebeu um sinal de parada e esta operando no limite de torque,
o sinal é l6gica 0.

28 Freio, sem adverténcia de O freio esta ativo e ndo ha adverténcias.

freio

29 Freio pront,sem falhs O freio esta pronto para funcionar e ndo ha defeitos.

30 Falha de freio (IGBT) A saida é légica 1 quando o IGBT do freio estiver em curto-circuito. Utilize esta funcao
para proteger o conversor de frequéncia se houver uma falha nos médulos do freio.
Utilize a saida/relé para desativacdo da tensao de rede do conversor de frequéncia.

32 Feedback mecanico Freio Ativa o controle de um freio mecanico externo.

Mecanico

36 Control Word Bit 11

37 Control Word Bit 12

40 Fora de Ref. Intervalo Esta opcéo fica ativa quando a velocidade real estiver fora das configuragées em P
5.2.2 Adverténcia de Referéncia Baixa a P 5.2.1 Adverténcia de Referéncia Alta.

41 Abaixo Ref.,Baixa Esta opcéo fica ativa quando a velocidade real estiver abaixo da configuragédo de ref-
eréncia de velocidade.

42 Acima da Ref., Alta Esta opgéo fica ativa quando a velocidade real estiver acima da configuracdo de refer-
éncia de velocidade.
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Numero | Nome da selecao Descricao da selecdo
da sele-
cao
45 Ctrl. bus Controla a saida através do fieldbus. O estado da saida é programado em P 9.4.6.1
Controle Bus Digital & Relé. O estado da saida é mantido em caso de timeout do field-
bus.
46 Controle do Barram., Time- Controla a saida através do fieldbus. O estado da saida é programado em P 9.4.6.1
out: Aceso Controle Bus Digital & Relé. Quando o timeout do bus ocorre, o estado de saida é defi-
nido como alto (Ligado).
47 Controle do Barram., Time-
out: Apagado
55 Saida de Pulso
56 Advert Limpeza do Dissip de
Calor, Alta
160 Sem falha A saida sera alta quando ndo houver nenhum alarme presente.
161 Rodando em Revrsdo A saida é alta quando o conversor de frequéncia estiver sendo executado no sentido
anti-horério (o produto Iégico dos bits de status Em funcionamento E Reverséo).
165 Ref. local. Ativo
166 Ref. remota Ativo
167 Comando de Partida Ativo
168 Drive no Modo Local
169 Drive no Modo Remoto
194 Funcéo de Perda de Carga Uma condicao de perda de carga foi detectada.
P 9.4.3.2 Relay ON-Delay (Relé Atraso ao Ligar)
Descricao: Insira o atraso no tempo de ativacdo do relé.
Valor padréo: 0,01 Tipo de parametro: Faixa [0,00 — 600,00] Numero do Parametro: 541
Unidade: s Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

Evento
selecionado

Saida do relé

Evento
selecionado

Saida do relé

- -

P 9.4.3.2 Relay P 9.4.3.3 Relay
Relé Atraso ao Ligar Relé Atraso ao Desligar

I

P9.4.3.2Relay
Relé Atraso ao Ligar

llustragao 77: Atraso de Ativacao do Relé

e30bk137.10

P 9.4.3.3 Relay OFF-Delay (Relé Atraso ao Desligar)
Descricao: Inserir o atraso do tempo de corte do relé. Veja P 9.4.3.1 Fungdo do Relé. Se a condicao do evento selecionado mudar
antes do temporizador de atraso expirar, a saida a relé nao é afetada.
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Valor padréo: 0,01 Tipo de parametro: Faixa [0,00 - 600,00] Numero do Parametro: 542
Unidade: s Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

llustracao 78: Atraso de Desativacao do Relé

Evento u
selecionado
|
|
|
Saida a relé —
‘ [
T \
P9.4.3.2 Relé P9.4.3.3 Relé
Atraso ao Ligar Atraso ao Desligar

e30bk138.10

7.9.2.4 T18 como Entrada de Pulso (Indice do menu 9.4.4)

Os parametros da entrada de pulso sdo utilizados para definir uma janela apropriada, para a area de referéncia de impulso, estabele-
cendo o escalonamento e a configuracdo do filtro para as entradas de pulso. O terminal de entrada 18 funciona como entrada de
referéncia de frequéncia. Programe o terminal 18 (P 9.4.1.6 T18 Entrada Digital) como [32] Entrada de pulso.

Ref.

P9.443
T18
Ref.Alta/
Feedb Ref./
Feedback

e30bk182.10

P9.44.4
T18

RefBaix/ |

Feedb Ref./ f
Feedback P9.442T18 P9.44.1T18 Entrada

Baixa frequéncia Alta frequéncia (Hz)

llustragao 79: Entrada de Pulso

P 9.4.4.1 T18 Frequéncia Alta
Descrigao: Insira a frequéncia alta correspondente a velocidade alta do eixo do motor (que é o valor de referéncia alta) em P 9.4.4.3
Term. 18 Valor Alto. Ref./Feedb.

Valor padrao: 32000 Tipo de parametro: Faixa [1 - 32000] Numero do Parametro: 556

Unidade: Hz Tipo de Dado: uint 32 Tipo de Acesso: Leitura/Gravagao

P 9.4.4.2 T18 Frequéncia Baixa
Descricdo: Insira a frequéncia baixa correspondente a velocidade baixa do eixo do motor (que é valor de referéncia baixa) em P
9.4.4.4 Term. 18 Valor Baixo Ref./Feedb.

Valor padrao: 4 Tipo de parametro: Faixa [0 — 31999] Numero do Parametro: 555

Unidade: Hz Tipo de Dado: uint32 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

P 9.4.4.3 T18 Valor Alto Ref./Feedback
Descricao: Insira o valor de referéncia alto para a velocidade do eixo do motor e o valor de feedback alto.

Valor padrao: Relativo a Poténcia Tipo de parametro: Faixa [-4999,000 — 4999,000] Numero do Parametro: 558

Unidade: Hz Tipo de Dado: int32 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacdo

P 9.4.4.4 T18 Valor Baixo Ref./Feedback
Descricao: Insira o valor de referéncia baixo para a velocidade do eixo do motor e o valor de feedback baixo.

Valor padréo: 0,000 Tipo de parametro: Faixa [-4999,000 — 4999,000] Numero do Parametro: 557

Unidade: Hz Tipo de Dado: int32 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao
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7.9.2.5 T15 como Saida de Pulso (indice do menu 9.4.5)

P 9.4.5.1 T15 Variavel da Saida d Pulso
Descricao: Selecione a saida desejada no terminal 15.

Valor padréo: 0 Tipo de parametro: Selecdo

Numero do Parametro: 560

Unidade: - Tipo de Dado: enum

Tipo de Acesso: Leitura/Gravacdo

Estas sao as sele¢des disponiveis.

Tabela 70: Sele¢oes

Numero da selecao Nome da selecao

0 Sem operacao

45 Ctrl. bus

48 Controle do Barram., Timeout:
100 Frequéncia de Saida

101 Referéncia

102 Feedback do processo

103 Corrente do Motor

104 Torque Relativo ao Limite
105 Torque Relativo ao Nominal
106 Fator de

107 Velocidade

109 Freq Saida Max

113 Saida da bracadeira do PID

P 9.4.5.2 T15 Freq Max da Saida de Pulso

Descricao: Programe a frequéncia maxima para o terminal 15 correspondendo a varidvel de saida selecionada em P 9.4.5.1 T15 Var-

idvel da Saida de Pulso.
Valor padrao: 5000 Tipo de parametro: Faixa [4 — 32000] Numero do Parametro: 562
Unidade: Hz Tipo de Dado: uint32 Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

7.9.2.6 Controle do Barramento (Iindice do menu 9.4.6)

P 9.4.6.1 Controle do Bus Digital & Relé

Descricao: Esse parametro controla o estado das saidas digitais e dos relés, que sao controlados pelo barramento. Um '1' l6gico

indica que a saida estd alta ou ativa. Um '0' [6gico indica que a saida estd baixa ou inativa.

Valor padrao: 0 Tipo de parametro: Faixa [0 - 4294967295]

Numero do Parametro: 590

Unidade: - Tipo de Dado: uint32

Tipo de Acesso: Leitura

Tabela 71: Descricdo do bit

Bit

Bit 0

Terminal de Saida Digital 15

Bit 1-3
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Bit Nome do Bit

Bit 4 Terminal de Saida do Relé 1
Bit 6-23 Reservado

Bit 24 Reservado

Bit 26-31 Reservado

P 9.4.6.2 T15 Controle do barramento da Saida de Pulso
Descricao: Programe a frequéncia de saida transferida para o terminal de saida 15 quando o terminal estiver configurado como [45]
Ctrl. Bus em P 9.4.5.1 T15 Varidvel da Saida de Pulso.

Valor padréo: 0

Tipo de parametro: Faixa [0,00 - 100,00]

Numero do Parametro: 593

Unidade: %

Tipo de Dado: uint16

Tipo de Acesso: Leitura

P 9.4.6.3 T15 Pulse Out Timeout Preset (T15 Predef. Timeout Saida de Pulso)
Descrigao: Programe a frequéncia de saida transferida para o terminal de saida 15 quando o terminal estiver configurado como [48]
Controle do Barram., Timeout em P 9.4.5.1 T15 Varidvel da Saida de Pulso e um timeout é detectado.

Valor padréo: 0

Tipo de parametro: Faixa [0,00 - 100,00]

Numero do Parametro: 594

Unidade: %

Tipo de Dado: uint16

Tipo de Acesso: Leitura/Gravacdo

7.9.3 Entradas/Saidas Analdgicas (indice do menu 9.5)

7.9.3.1 Terminal de Saida 31 (indice do menu 9.5.1)

P 9.5.1.1 T31 Modo

Descricao: Programar a faixa da saida analdgica do terminal 31.

Valor padréo: 0 [0-20 mA]

Tipo de parametro: Selecdo

Numero do Parametro: 690

Unidade: -

Tipo de Dado: enum

Tipo de Acesso: Leitura/Gravacdo

Estas sdo as selecdes disponiveis.

Tabela 72: Sele¢oes

Numero da selecao Nome da selecao
0 0-20 mA
1 4-20 mA

P 9.5.1.2 T31 Saida Analégica

Descrigao: Selecionar a funcdo do Terminal 31.

Valor padrao: 100 [Frequéncia de Saida]

Tipo de parametro: Selecdo

Numero do Parametro: 691

Unidade: -

Tipo de Dado: enum

Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

Estas sdo as selecdes disponiveis.

Tabela 73: Selecoes e descricao

Numero da selecao

Nome da selecao

0 Sem operagao
100 Frequéncia de Saida
101 Referéncia
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Numero da selecao Nome da selecao
102 Feedback do processo
103 Corrente do Motor
104 Torque Relativo ao Limite
105 Torque Relativo ao Nominal
106 Fator de
107 Velocidade
113 Saida da bracadeira do PID
139 Ctrl. bus
254 Tensdo do Barramento CC

P 9.5.1.3 T31 Escala Max. de Saida
Gradue para saida maxima (20 mA) do sinal analégico no terminal 31. Programe o valor para ser a porcentagem da faixa completa
da varidvel selecionada em P 9.5.1.2 Terminal 31 Saida Analdgica.

Valor padréo: 100,00 Tipo de parametro: Faixa [0,00 - 200,00] Numero do Parametro: 694
Unidade: % Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacdo
o 5

i S—

0% P95.14 P95.13 100% Variavel
T31 Saida T31 Saida para Saida
Escala Minima  Escala Maxima exemplo: Fator

llustragao 80: Escala de saida x Corrente

P 9.5.1.4T31 Escala Min. de Saida
Gradue para saida maxima (20 mA) do sinal analdgico no terminal 31. Programe o valor para ser a porcentagem da faixa completa
da varidvel selecionada em P 9.5.1.2 Terminal 31 Saida Analdgica.

Valor padrao: 0 Tipo de parametro: Faixa [0,00 — 200,00] Numero do Parametro: 693

Unidade: % Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

P 9.5.1.5T31 Ctrl Bus Saida
Descrigao: Mantém o nivel analégico da Saida 31 se for controlada pelo barramento.

Valor padréo: 0 Tipo de parametro: Faixa [0 - 16384] Numero do Parametro: 696

Unidade: - Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

7.9.3.2 Terminal de Entrada 33 (Iindice do menu 9.5.2)

P 9.5.2.1 T33 Modo
Descricao: Selecionar o modo de trabalho do terminal 33.

Valor padréo: 1 [Modo de Tensao] Tipo de parametro: Selecéo Numero do Parametro: 619

Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao
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Estas sao as sele¢des disponiveis.

Tabela 74: Sele¢oes

Numero da Selecao

Nome da selecao

0

Modo de Corrente

1

Modo de Tensao

P 9.5.2.2 T33 Tensao Alta

Descricdo: Insira a tensao (V) que corresponde ao valor de referéncia alto (programado em P 9.5.2.6 T33 Valor Alto Ref./Feedb.

Valor padrao: 10,00

Tipo de parametro: Faixa (0,00 - 10,00)

Nuamero do Parametro: 611

Unidade: V

Tipo de Dado: uint16

Tipo de Acesso: Leitura/Gravacéo

P 9.5.2.3T33 Tensao Baixa
Descricao: Insira a tensao (V) que corresponde ao valor de referéncia baixo (programado em P 9.5.2.7 T33 Valor Ref./Feedb. Baixo). O
valor precisa ser programado para >1V para ativar a fungdo de timeout de live zero em P 9.5.6.2 Fung¢do Timeout do Live Zero.

Valor padrao: 0,07

Tipo de parametro: Faixa (0,00 — 10,00)

Numero do Parametro: 610

Unidade: V

Tipo de Dado: uint16

Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

P 9.5.2.4T33 Corrente Alta
Descricdo: Insira a corrente (mA) que corresponde ao valor de referéncia alta (programado em P 9.5.2.6 T33 Valor Ref./Feedb. Alto).

Valor padrao: 20,00

Tipo de parametro: Faixa (0,00 - 20,00)

Numero do Parametro: 613

Unidade: mA

Tipo de Dado: uint16

Tipo de Acesso: Leitura/Gravacdo

P 9.5.2.5 T33 Corrente Baixa
Descrigao: Insira a corrente (mA) que corresponde ao valor de referéncia baixa (programado em P 9.5.2.7 T33 Valor Ref./Feedb. Baixo).
O valor deve ser programado para >2 mA para ativar a funcdo de timeout de live zero em P 9.5.6.2 Fungédo Timeout do Live Zero.

Valor padrao: 4,00

Tipo de parametro: Faixa (0,00 — 20,00)

Numero do Parametro: 612

Unidade: mA

Tipo de Dado: uint16

Tipo de Acesso: Leitura/Gravacdo

P 9.5.2.6 T33 Valor Alto Ref./Feedback
Descricao: Insira o valor de referéncia ou de feedback que corresponde a tensao ou corrente programada em P 9.5.2.2 T33 Tensdo

Alta/ P 9.5.2.4 T33 Corrente Alta.

Valor padrao: Relativo a Poténcia

Tipo de parametro: Faixa (-4999,000 - 4999,000)

Numero do Parametro: 615

Unidade: -

Tipo de Dado: int 32

Tipo de Acesso: Leitura/Gravacdo

P 9.5.2.7 T33 Valor Baixo Ref./Feedback
Descricao: Insira o valor de referéncia ou de feedback que corresponde a tensao ou corrente programada em P9.5.2.3 T33 Tensdo
Baixa /P 9.5.2.5 T33 Corrente Baixa.

Valor padrao: 0,000

Tipo de parametro: Faixa (-4999,000 - 4999,000)

Numero do Parametro: 614

Unidade: -

Tipo de Dado: int 32

Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

P 9.5.2.8 T33 Constante de Tempo do Filtro
Descricdo: Insira a constante de tempo do filtro. Essa é uma constante de tempo do filtro passa-baixa digital de primeira ordem
para eliminar o ruido elétrico no terminal 33. Um valor de constante de tempo alto melhora o amortecimento, porém, aumenta
também o atraso através do filtro.

Valor padrao: 0,01

Tipo de parametro: Faixa (0,01 — 10,00)

Numero do Parametro: 616

Unidade: s

Tipo de Dado: uint16

Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao
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P 9.5.2.9 T33 Escala da Zona Morta de Tensao

Descrigao: Um valor diferente de zero para o parametro ativa a funcdo de zona morta. A banda de zona morta define uma area que
pode congelar a referéncia de velocidade apontada pelo sinal de entrada analdgica escalonado ou ignorar a vibragdo inesperada na
velocidade desejada causada pelo disturbio do sinal de referéncia. A largura de banda da zona morta é o dobro do valor indicado
no P 9.5.2.9 T33 Escala da Zona Morta da Tenséo.

Valor padrao: 0 Tipo de parametro: Faixa (0 — 500) Numero do Parametro: 617

Unidade: V Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

P 9.5.2.10 T33 Escala da Zona Morta de Corrente

Descricao: Um valor diferente de zero para o parametro ativa a fun¢do de zona morta. A banda de zona morta define uma érea que
pode congelar a referéncia de velocidade apontada pelo sinal de entrada analdgica escalonado ou ignorar a vibragdo inesperada na
velocidade desejada causada pelo distirbio do sinal de referéncia. A largura de banda da zona morta é o dobro do valor indicado
no P 9.5.2.10 T33 Escala da Zona Morta de Corrente.

Valor padrao: 0 Tipo de parametro: Faixa (0 - 1000) Numero do Parametro: 618

Unidade: mA Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

Funcao de Zona Morta

« Um valor diferente de zero para o parametro Escala da Zona Morta de Tenséo/Corrente habilita a funcdo de zona morta. A banda
de zona morta define uma drea que pode congelar a referéncia de velocidade apontada pelo sinal de entrada analégica escalo-
nado ou ignorar a vibracdo inesperada na velocidade desejada causada pelo disturbio do sinal de referéncia.

« Alargura de banda da zona morta é o dobro do valor indicado na Escala de Zona Morta de Tensédo/Corrente.
« O ponto central da banda de zona morta é o valor médio dos valores alto e baixo da tensdo ou corrente.

«  Quando Valor Baixo Ref./feedb. é um valor negativo e o parametro do valor minimo da EA Baixa Tensdo/Corrente esta definido
como 0, se o sinal da entrada analdgica for perdido (valor da entrada EA = 0), o motor funciona no valor de Valor Baixo Ref./
Feedb. inadvertidamente. Isso causaria um risco ou perigo. Portanto, os parametros de Baixa Tensdo/Corrente da EA devem ser
programados como um valor diferente de zero, como 2 V ou 4 mA.

«  Ailustracao a seguir € um exemplo de uso da entrada analdgica T33 (modo de tensédo, de 2 V a 10 V) para a funcao de zona
morta para controlar o funcionamento do motor entre a velocidade de -50 Hz a 50 Hz.

o
A °
& I
5 2
v
$ 3
P9.529T33valorref/feedb.alto |
(exemplo de valor: 50 Hz)
Ponto central da zona morta |
(exemplo de valor: 6 V) |
P 9.5.2.3 T33 tensdo baixa Faixa de zona morta ‘
(exemplo de valor: 2 V) (exemplo de valor: 2V) O |
|
Para frente
| Al
0Hz \A‘ >
ov | R |
| P 9.5.2.2 T33 tensao alta
| (exemplo de valor: 10 V)
| P 9.5.2.9 Escala da zona
| morta da tensdo
P 9.5.2.7 T33 valor ref/feedb. baixo | _ ‘ (exemplo de valor: 0,5 V)
(exemplo de valor: -50 Hz)

llustracao 81: Exemplo da Funcéo de Zona Morta
As configuragdes tipicas dos parametros para os exemplos sdo mostradas nas tabelas a seguir.

Tabela 75: Dados para os principais parametros da funcao de zona morta

Parametro Dados Numero do parametro
9.5.2.1 T33 Modo [1]1 Modo de Tensdo 619
9.5.2.2 T33 Alta Tensao 10,00V 611
9.5.2.3 T33 Tensao Baixa 2,00V 610
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Parametro Dados Numero do parametro
9.5.2.6 T33 Valor Alto Ref./Feedback 50,000 615
9.5.2.7 T33 Valor Baixo Ref./Feedback -50,000 614
9.5.29 T33 Escala da Zona Morta de Tensao 05V 617

Tabela 76: Dados para os Parametros Relevantes

Parametro Dados Numero do parametro
5.5.3.1 Intervalo de Referéncia [1] -Méx~+Méx 300
5533 Referéncia Maxima 50,00 303
5537 Fonte da Referéncia 1 [1] Entrada Analdgica 33 315
5.5.3.8 Fonte da Referéncia 2 [0] Sem funcao 316
5.5.3.9 Fonte da Referéncia 3 [0] Sem fungao 317
5.8.1 Sentido da Rotagéo [2] Nos Dois Sentidos 410

7.9.3.3 Terminal de Entrada 34 (indice do menu 9.5.3)

P 9.5.3.1 T34 Modo
Descricao: Selecione se o terminal 34 é usado para entrada de corrente ou tensdo.

Valor padrao: 1 [Modo de Tenséo] Tipo de parametro: Selecao Numero do Parametro: 629

Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

Estas sdo as selegdes disponiveis.

Tabela 77: Sele¢oes

Numero da Selecao Nome da selecao
0 Modo de Corrente
1 Modo de Tenséo
P 9.5.3.2T34 Tensao Alta
Descricao: Insira a tensao (V) que corresponde ao valor de referéncia alto (programado em P 9.5.3.6 T34 Valor Alto Ref./Feedb.).
Valor padrao: 10,00 Tipo de parametro: Faixa (0,00 - 10,00) Numero do Parametro: 621
Unidade: V Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

P 9.5.3.3 T34 Tensao Baixa
Descricdo: Insira a tensao (V) que corresponde ao valor de referéncia baixo (programado em P 9.5.3.7 T34 Valor Ref./Feedb. Baixo). O
valor precisa ser programado para >1V para ativar a funcdo de timeout de live zero em P 9.5.6.2 Fun¢do Timeout do Live Zero.

Valor padrao: 0,07 Tipo de parametro: Faixa (0,00 - 10,00) Numero do Parametro: 620
Unidade: V Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao
P 9.5.3.4 T34 Corrente Alta
Descrigao: Insira a corrente (mA) que corresponde ao valor de referéncia alta (programado em P 9.5.3.6 T34 Valor Ref./Feedb. Alto).
Valor padrao: 20,00 Tipo de parametro: Faixa (0,00 — 20,00) Numero do Parametro: 623
Unidade: mA Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo
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P 9.5.3.5 T34 Corrente Baixa
Descrigao: Insira a corrente (mA) que corresponde ao valor de referéncia baixa, programado em P 9.5.3.7 T34 Valor Baixo Ref./Feedb.
O valor precisa ser programado para >2 mA para ativar a funcado de Timeout de Live Zero em P 9.5.6.2 Fungéo Timeout do Live Zero.

Valor padrao: 4,00 Tipo de parametro: Faixa (0,00 — 20,00) Nidmero do Parametro: 622

Unidade: mA Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

P 9.5.3.6 T34 Valor Alto Ref./Feedback
Descricao: Insira o valor de referéncia ou de feedback que corresponde a tensao ou corrente programada em P 9.5.3.2 T34 Tensdo
Alta/ P 9.5.3.4 T34 Corrente Alta.

Valor padréao: Relativo a Poténcia Tipo de parametro: Faixa (-4999,000 — 4999,000) Numero do Parametro: 625

Unidade: - Tipo de Dado: int 32 Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

P 9.5.3.7 T34 Valor Baixo Ref./Feedback
Descricao: Insira o valor de referéncia ou de feedback que corresponde a tensao ou corrente programada em P 9.5.3.3 T34 Tensdo
Alta/ P 9.5.3.5 T34 Corrente Alta.

Valor padréo: 0 Tipo de parametro: Faixa (-4999,000 - 4999,000) Numero do Parametro: 624

Unidade: - Tipo de Dado: int 32 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

P 9.5.3.8 T34 Constante de Tempo do Filtro

Descricao: Insira a constante de tempo do filtro. Essa é a constante de tempo do filtro passa-baixa digital de primeira ordem para
eliminar o ruido elétrico. Um valor de constante de tempo alto melhora o amortecimento, porém, aumenta também o atraso
através do filtro.

Valor padrao: 0,01 Tipo de parametro: Faixa (0,01 - 10,00) Numero do Parametro: 626

Unidade: s Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacdo

P 9.5.3.9 T34 Escala da Zona Morta de Tensao

Descricao: Um valor diferente de zero para o parametro ativa a fun¢do de zona morta. A banda de zona morta define uma éarea que
pode congelar a referéncia de velocidade apontada pelo sinal de entrada analdgica escalonado ou ignorar a vibragdo inesperada na
velocidade desejada causada pelo disturbio do sinal de referéncia. A largura de banda da zona morta é o dobro do valor indicado
no P 9.5.3.9 T34 Escala da Zona Morta de Tensdo.

Valor padrao: 0 Tipo de parametro: Faixa (0 - 500) Numero do Parametro: 627

Unidade: V Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

P 9.5.3.10 T34 Escala da Zona Morta de Corrente

Descricao: Um valor diferente de zero para o parametro ativa a fungdo de zona morta. A banda de zona morta define uma area que
pode congelar a referéncia de velocidade apontada pelo sinal de entrada analdgica escalonado ou ignorar a vibracdo inesperada na
velocidade desejada causada pelo disturbio do sinal de referéncia. A largura de banda da zona morta é o dobro do valor indicado
no P 9.5.3.10 T34 Escala da Zona Morta de Corrente.

Valor padréo: 0 Tipo de parametro: Faixa (0 - 1000) Numero do Parametro: 628

Unidade: mA Tipo de Dado: uint16 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

7.9.3.4 Referéncia do Potencidmetro (indice do menu 9.5.4)

P 9.5.4.1 Potentiometer High Ref. (Referéncia Alta do Potenciometro)
Descricao: Programar o valor de referéncia para corresponder a posicdo maxima do potenciometro do painel de controle.

Valor padrao: 50,000 Tipo de parametro: Faixa (-4999,000 — 4999,000) Numero do Parametro: 682

Unidade: - Tipo de Dado: int32 Tipo de Acesso: Leitura/Gravagdo

P 9.5.4.2 Potentiometer Low Ref. (Referéncia Baixo do Potencidémetro)
Descricao: Programar o valor de referéncia para corresponder a posigao minima do potenciémetro do painel de controle.
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Valor padrao: 0,000 Tipo de parametro: Faixa (-4999,000 - 4999,000) Numero do Parametro: 681
Unidade: - Tipo de Dado: int32 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

7.9.3.5 Live Zero (indice do menu 9.5.6)

P 9.5.6.1 Live Zero Response (Resposta do Live Zero)

Descrigao: Inserir o tempo de timeout. A funcao programada em P 9.5.6.2 Fung¢do Timeout do Live Zero é ativada quando o sinal de
entrada no terminal permanecer abaixo de 50% do valor minimo (por exemplo, o valor minimo para o modo de tensdo do Terminal
33 é P9.5.2.3 T33 Tensdo Baixa) por um periodo de tempo definido no parametro.

Valor padrao: 10 Tipo de parametro: Faixa (1-99) Numero do Parametro: 600

Unidade: s Tipo de Dado: uint8 Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

P 9.5.6.2 Funcao Timeout do Live Zero

Descrigao: Selecione a funcdo de timeout. A funcao programada no parametro é ativada quando o sinal de entrada no terminal
permanecer abaixo de 50% do valor minimo (por exemplo, o valor minimo para o modo de tensdo do Terminal 33 é P9.5.2.3 733
Tensdo Baixa) por um periodo de tempo programado em P 9.5.6.1 Live Zero Response (Resposta do Live Zero).

Valor padréo: 0 [Desligado] Tipo de parametro: Selecao Numero do Parametro: 601

Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravacao

Estas sele¢des estao disponiveis:

Tabela 78: Selecoes e descri¢oes

Numero da selecao Nome da selecao

0 Apagado

1 Congelar frequéncia de saida
2 Parada

3 Jogging

4 Velocidade Méx

5 Parada e Desarme

7.10 Conectividade (indice do menu 10)

7.10.1 Configuracées da Porta do FC (indice do menu 10.1)

P 10.1.1 Protocolo
Descricao: Selecione o protocolo para a porta R5485 integrada.

Valor Padrao: 0 [FC] Tipo de Parametro: Selecao Numero do Parametro: 830

Unidade: - Tipo de Dado: enum Tipo de Acesso: Leitura/Gravacdo

Estas sao as sele¢des disponiveis.

Numero da selecao Nome da selecao Descricao
0 FC Comunicacdo de acordo com o protocolo do FC.
2 Modbus RTU Comunicacéo de acordo com o protocolo do Modbus RTU.

P 10.1.2 Endereco
Descricao: Inserir o endereco da porta RS485. Intervalo vélido: 1-126 para FC-bus ou 1-247 para Modbus.
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Valor Padréo: 1 Tipo de Parametro: [0 - 247]

Numero do Parametro: 831

Unidade: - Tipo de Dado: uint8

Tipo de Acesso: Leitura/Gravagao

P 10.1.3 Baud Rate

Descricao: Selecionar a baud rate para a porta RS485.

Valor Padrao: 2 [9600] Tipo de Parametro: Selecao

Numero do Parametro: 832

Unidade: - Tipo de Dado: enum

Tipo de Acesso: Leitura/Gravacéo

A seguir estao as sele¢des para o parametro:

Numero da selecao Nome da selecao
0 2400 Baud

1 4800 Baud

2 9600 Baud

3 19200 Baud

4 38400 Baud

5 57600 Baud

6 76800 Baud

7 115200 Baud

P 10.1.4 Bits de Paridade/Parada

Descricao: Os bits de paridade e parada para o protocolo usando a porta FC. Em alguns protocolos, nem todas as op¢des estdo

disponiveis.

Valor Padrao: 0 [Paridade Par, 1 Bit de Paradal

Tipo de Parametro: Selecédo

Numero do Parametro: 833

Unidade: -

Tipo de Dado: enum

Tipo de Acesso: Leitura/Gravacdo

A seguir estao as sele¢des para o parametro:

Numero da selecao

Nome da selecao

0 Paridade Par, 1 Bit de Parada

1 Paridade Impar, 1 Bit de Parada
2 Sem Paridade, 1 Bit de Parada
3 Sem Paridade, 2 Bits de Parada

P 10.1.5 Atraso Maximo de Resposta

Descrigao: Especifique o tempo de atraso maximo permitido entre o recebimento de uma solicitacdo e a transmissdo da resposta.
Se esse tempo for excedido, nenhuma resposta sera retornada.

Valor Padrao: Relativo a Poténcia Tipo de Parametro: Faixa (0,100 - 10,000)

Numero do Parametro: 836

Unidade: s Tipo de Dado: uint16

Tipo de Acesso: Leitura/Gravacdo

P 10.1.6 Atraso Minimo de Resposta

Descricao: Especifique o tempo de atraso minimo entre o recebimento de uma solicitacio e a transmisséo de uma resposta. E o
tempo utilizado para contornar os atrasos de retorno do modem.
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Valor Padrao: 0,010

Tipo de Parametro: Faixa (1 - 500)

Numero do Parametro: 835

Unidade: s

Tipo de Dado: uint16

Tipo de Acesso: Leitura/Gravagao

7.10.2 Diagndstico da Porta do FC (indice do menu 10.2)

P 10.2.1 Contagem de Mensagens do Bus
Descricao: Este parametro exibe o nimero de telegramas validos detectados no barramento.

Valor Padrao: 0

Tipo de Parametro: Faixa (0 - 4294967295)

Numero do Parametro: 880

Unidade: -

Tipo de Dado: uint32

Tipo de Acesso: Leitura

P 10.2.1 Contagem de Erros do Bus

Descrigao: Este parametro exibe o niumero de telegramas com falhas (por exemplo, falha de CRC) detectadas no barramento.

Valor Padrao: 0

Tipo de Parametro: Faixa (0 - 4294967295)

Numero do Parametro: 881

Unidade: -

Tipo de Dado: uint32

Tipo de Acesso: Leitura

P 10.2.3 Mensagens Receb. do Escravo

Descricao: Este parametro exibe o nimero de telegramas validos enderecados ao escravo, enviados pelo conversor de frequéncia.

Valor Padrao: 0

Tipo de Parametro: Faixa (0 - 4294967295)

Numero do Parametro: 882

Unidade: -

Tipo de Dado: uint32

Tipo de Acesso: Leitura

P 10.2.4 Contagem de Erros do Escravo

Descrigao: Este parametro exibe o niumero de telegramas validos enderecados ao escravo, enviados pelo conversor de frequéncia.

Valor Padrao: 0

Tipo de Parametro: Faixa (0 - 4294967295)

Numero do Parametro: 883

Unidade: -

Tipo de Dado: uint32

Tipo de Acesso: Leitura

P 10.2.5 Mensagens do Escravo Enviadas
Descricao: Este parametro mostra o nimero de mensagens enviadas do escravo.

Valor Padrao: 0

Tipo de Parametro: Faixa (0 - 4294967295)

Numero do Parametro: 884

Unidade: -

Tipo de Dado: uint32

Tipo de Acesso: Leitura

P 10.2.6 Erros de Timeout do Escravo

Descricao: Este parametro mostra o nimero de erros de timeout do escravo.

Valor Padrao: 0

Tipo de Parametro: Faixa (0 - 4294967295)

Numero do Parametro: 885

Unidade: -

Tipo de Dado: uint32

Tipo de Acesso: Leitura

P 10.2.7 Reinicializar Diagn.Porta do FC

Descrigao: Reinicializar todos os contadores de diagndstico da porta do FC.

Valor Padrao: 0

Tipo de Parametro: Selecéo

Numero do Parametro: 888

Unidade: -

Tipo de Dado: enum

Tipo de Acesso: Leitura/Gravagéo

A seguir estao as sele¢des para o parametro

Numero da selecao

Nome da selecao

0

Nao reinicializar

1

Reinicialize o contador
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8 Resolucao de problemas

8.1 Introducao

Quando o circuito de falha do conversor detecta uma condicao de falha ou uma falha pendente, um evento que ocorre no conver-
sor é sinalizado por indicadores LED no painel de controle. Os tipos de eventos nos conversores iC2 incluem adverténcia ou falha.

8.2 Falhas

Uma falha faz com que o conversor desarme (suspenda a operacdo). O conversor tem trés condi¢des de desarme, que sdo mostra-
dasnalinha 1.

Desarme (nova partida automatica)

O conversor é configurado para reiniciar automaticamente apés a falha ser removida. O nimero de tentativas de reset automatico
pode ser continuo ou limitado a um nimero programado de tentativas. Se o nimero selecionado de tentativas de reset automatico
for excedido, a condicdo de desarme muda para desarme (reset).

Desarme (reset)

Requer a reinicializacdo do conversor antes da operagao apds uma falha ser corrigida. Para reinicializar o conversor manualmente,
pressione o botdo Stop/Reset ou use uma entrada digital ou um comando de fieldbus.

Bloqueio por desarme (disc>rede elétrica)

Desconecte a poténcia de entrada CA da rede elétrica do conversor por tempo suficiente para que o monitor fique em branco.
Remova a condicao de falha e ligue a energia novamente. Ap6s a energizacdo, a indicacao de falha muda para desarme (reset) e
permite reset manual, digital ou fieldbus.

8.3 Adverténcias

Durante uma adverténcia, o conversor permanece operacional, embora a adverténcia pisque enquanto a condicdo existir. No en-
tanto, o conversor pode reduzir a condicdo de adverténcia. Por exemplo, se a adverténcia mostrada fosse adverténcia 12, Limite de
Torque, o conversor reduziria a velocidade para compensar a condicao de sobrecorrente. Em alguns casos, se a condicao nao for
corrigida ou piorar, uma condicao de falha é ativada e o conversor para a saida para os terminais do motor.

8.4 Mensagens de adverténcia/falha
Os LEDs na frente do conversor e um cédigo no display sinalizam uma adverténcia ou uma falha.

Tabela 79: Indicagdo do LED

WARN Fica acesa constantemente quando ocorre uma adverténcia.
READY Fica acesa continuamente quando o conversor esta pronto.
FAULT Pisca quando ocorre uma falha.

Uma adverténcia indica uma condicdo que requer aten¢do ou uma tendéncia que eventualmente exigiria atencdo. Uma adverténcia
permanece ativa até que a sua causa seja eliminada. Em algumas circunstancias, a operacao do motor pode continuar.

Uma falha dispara um desarme. O desarme remove a energia para o motor. Ele pode ser reiniciado apds a condicéo ter sido elimina-
da pressionando o botao Stop/Reset, ou através de uma entrada digital (consulte P 9.4.7 Configuragéo da Entrada Digital). O evento
que causou uma falha ndo pode danificar o conversor ou causar uma condicdo perigosa. As falhas devem ser reinicializadas a fim de
que a operagao inicie novamente, desde que a sua causa tenha sido eliminada.

O reset pode ser feito de 3 maneiras:
+  Pressione o botdo Parada/Reset.
+  Por meio de uma entrada digital.

Sinal de reset do fieldbus opcional/comunicacéo serial.

Apds um reset manual pressionando o botédo Stop/Reset, pressione o botdo Start para reiniciar o motor.

Uma adverténcia precede uma falha.

Um bloqueio por desarme é uma a¢ao quando ocorre uma falha, o que pode causar danos ao conversor ou ao equipamento conec-
tado. A energia é removida do motor. Um bloqueio por desarme s6 pode ser reinicializado apés um ciclo de energizacao ter elimi-
nado a condicdo. Uma vez que o problema tenha sido eliminado, apenas a falha continuara piscando até que o conversor seja reini-
cializado.
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As fault words, warning words e status words estendidas podem ser acessadas por meio do fieldbus ou fieldbus opcional para diag-

nostico.

8.5 Eventos de adverténcia e falha

Tabela 80: Resumo de Eventos de Adverténcia e Falha

Numero | Descricao Adver- | Falha | Bloqueio | Causa

téncia por de-
sarme

2 Erro de live zero X X - O sinal no terminal 33 ou 34 é inferior a 50% do valor defini-
do em P 9.5.2.3 T33 Tensdio Baixa, P 9.5.2.5 T33 Corrente Baixa,
P 9.5.3.3 T34 Tensdo Baixa e P 9.5.3.5 T34 Corrente Baixa.

3 Sem Motor X - - Nenhum motor foi conectado a saida do conversor.

4 Perdade fasedarede | x X X Fase ausente no lado da alimentacdo ou desbalanceamento

elétrica®™ de tensao muito grande. Verifique a tensao de alimentacao.

7 Sobretensao CC™" X X - Tensao do barramento CC excede o limite.

8 Sub tensao CC™ X X - A tensao do barramento CC cai abaixo do limite inferior de
adverténcia de tenséao.

9 Sobrecarga do inversor | X X - Mais de 100% de carga durante tempo demasiadamente
longo.

10 Superaquecimentodo | X X - O motor estd muito quente devido a mais de 100% de carga

ETR do Motor durante tempo demasiadamente longo.

11 Superaquecimentodo | X X - O termistor ou a conexdo do termistor foi desconectada ou o

termistor do motor motor esta muito quente.

12 Limite de torque X X - O torque excede o valor definido em P 5.10.1 Limite de Tor-
que do Motor ou P 5.10.2 Limite de Torque Regenerativo.

13 Sobrecarga de corrente | X X X O limite de corrente de pico do inversor foi excedido. Se essa
falha ocorrer na energizacdo, verifique se os cabos de ener-
gia foram conectados por engano aos terminais do motor.

14 Falha de Aterramento - X X Descarga das fases de saida para terra.

16 Curto-circuito - X X Curto-circuito no motor ou nos terminais do motor.

17 Timeout da palavrade | X X - Néo ha comunicagdo com o drive.

controle

18 Partida falhou - X - Pode ser causado por um motor bloqueado.

25 Curto-circuito no resis- | — X X O resistor de frenagem esta em curto-circuito, por isso a fun-

tor de frenagem ¢ao de frenagem esta desconectada.

26 Sobrecarga do freio X X - A energia transmitida ao resistor do freio nos tltimos 120 s
excede o limite. Correcdes possiveis: Diminuir a energia de
frenagem reduzindo a velocidade ou aumentando o tempo
de rampa.
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Numero | Descricdo Adver- | Falha | Bloqueio | Causa
téncia por de-
sarme
27 IGBT do freio/Chopper | - X X Transistor do freio estd em curto-circuito, portanto a funcéo
de frenagem em curto de frenagem esta desconectada.
28 Verificacdo do freio - X - Resistor de frenagem ndo conectado/néo funcionando.
30 Perda de fase U - X X Perda de fase U do motor. Verifique a fase.
31 Perda de fase V - X X A fase do motor V esta ausente. Verifique a fase.
32 Perda de fase W - X X Perda de fase W do motor. Verifique a fase.
36 Falha de rede elétrica X X - Essa adverténcia/falha estara ativa somente se a tensao de
alimentacgéo para o conversor for inferior ao valor definido
no P 2.3.7 Limite do Controlador de Perda de Energia e se o
P2.3.6 Acdio de Perda de Energia NAO estiver definido como
[0] Sem Fungdo.
38 Defeito interno - X X Entre em contato com seu fornecedor local.
40 Sobrecarga T15 X - - Verifique a carga conectada ao terminal 15 ou remova a con-
exdo de curto-circuito.
46 Falha de tensdo de - X X -
drive do gate
47 Alimentacao 24 V baixa | X X X A fonte de 24 V CC pode estar sobrecarregada.
50 Calibragdo AMA falhou | - X - Ocorreu um erro de calibragéo.
51 AMA verificagdo Upome | - X - Configuracdo incorreta da tensao do motor e/ou da corrente
Inom do motor.
52 AMA |om baixa - X - Corrente do motor é muito baixa. Verifique as configuragées.
53 Motor grande para - X - A poténcia do motor é muito grande para a AMA operar.
AMA
54 Motor pequeno para - X - A poténcia do motor é muito pequena para a AMA operar.
AMA
55 Faixa par. AMA - X - Os valores de parametro do motor estao fora da faixa aceita-
vel. A AMA néo funciona.
56 Interrupcdo da AMA - X - A AMA foi interrompida.
57 Timeout da AMA - X - -
58 AMA interna - X - Entre em contato com seu fornecedor local.
59 Limite de corrente X X - O conversor esta sobrecarregado.
60 Bloqueio Externo - X - O bloqueio externo foi ativado.
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Numero | Descricao Adver- | Falha | Bloqueio | Causa

téncia por de-
sarme

61 Erro de feedback X X - -

63 Freio mecanico baixo - X - A corrente do motor real ndo excedeu a corrente de libera-
¢ao do freio dentro do intervalo de tempo de retardo da par-
tida.

69 Temp do cartdo de po- | X X X A temperatura de desativacdo do cartdo de poténcia exce-

téncia deu o limite superior.

80 Drive inicializado com - X - Todas as programacdes dos parametros serao inicializadas

os valores padrédo de com a configuracdo padrao.
fabrica

87 Freio CC automatico X - - Ocorre em rede elétrica IT quando o conversor faz a parada
por inércia e a tensdo CC é superior a 830 V para unidades de
400V e superior a 425 V para unidades de 200 V. O motor
consome a energia no barramento CC. Esta funcdo pode ser
ativada/desativada no P 2.3.13 Frenagem CC Automdtica.

95 Perda de carga X X - -

99 Rotor bloqueado - X - O rotor esta bloqueado.

126 Motor em rotagdo - X - O motor PM esta girando quando a AMA é executada.

127 Forca Contra Eletro X - - A Forca Contra Eletro Motriz do motor PM esta muito alta

Motriz muito alta antes da partida.

Erro 89 | Parametro somentede | - - - Os parametros nao podem ser alterados.

leitura

Erro95 | Nao durante o funcio- | - - - Os parametros sé podem ser alterados quando o motor esté

namento parado.

Erro 96 | Uma senhaincorreta - - - Ocorre quando é usada uma senha incorreta ao modificar

foi fornecida um parametro protegido por senha.

' Essas falhas podem ser causadas por distor¢oes na rede elétrica. A instalagdo de um filtro de linha Danfoss pode corrigir esse problema.

8.6 Fault Words, Warning Words e Status Words Estendidas

Para diagndstico, leia as fault words, warning words e status words estendidas.

Tabela 81: Descricdo da Fault Word, Warning Word e Status Word Estendida

Bit | Hex Dec Fault word Fault Fault Warning Warning Status Status
word 2 word 3 word word 2 word es- word es-
tendida tendida 2
0 | 00000001 | 1 Verificacdo do | Reserva- Reservado Reservado | Rampa Apagado
freio do
1 00000002 | 2 Temp docar- | Falhade | Reserva- | Tempdocar- | Reservado | Ajustede | Manual/
tao de pot tensao de | do tao de pot AMA Automati-
co
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Bit | Hex Dec Fault word Fault Fault Warning Warning Status Status
word 2 word 3 word word 2 word es- word es-
tendida tendida 2
drive do
gate
2 | 00000004 | 4 Falha a terra Reserva- | Reserva- | Falhadoterra | Reservado | Partida Reservado
do do sentido
horario/
sentido
anti-horar-
io
3 00000008 | 8 Reservado Reserva- Reserva- | Reservado Reservado | Slowdown | Reservado
do do
4 | 00000010 | 16 Ctrl.word TO Reserva- | Reserva- | Ctrlword TO | Reservado | Catchup Reservado
dO do
5 | 00000020 | 32 Sobrecarga Reserva- | Reserva- | Sobrecarga Reservado | Feedback | Reservado
de corrente do do de corrente alto
6 | 00000040 | 64 Limite de tor- | Reserva- Reserva- | Limite de tor- | Reservado | Feedback | Reservado
que do do que baixo
7 | 00000080 | 128 Sup.t.do mo- | Reserva- Reserva- | Sup.t.do mo- | Reservado | Corrente Controle
tor do do tor de saida pronto
alta
8 | 00000100 | 256 ETR do motor | Perdade | Sem Mo- | ETR do motor | Perdade Corrente Drive
finalizado carga tor finalizado carga de saida pronto
baixa
9 | 00000200 | 512 Sobrecarga Reserva- | Reserva- | Sobrecarga Reservado | Freq.de Parada
doinversor do do doinversor saida alta. | rdpida
10 | 00000400 | 1024 Subtensao Partida Reserva- | Subtensao Reservado | Freq. de Freio CC
CcC. falhou do CC. saida
baixa
11 | 00000800 | 2048 Sobretensdo Reserva- Reserva- | Sobretensdo | Reservado | A verifica- | Parada
cC. do do cC. ¢aodo
freio estd
OK
12 | 00001000 | 4096 Curto-circuito | Bloqueio | Reserva- | Reservado Reservado | Frenagem | Reservado
externo do Max
13 | 00002000 | 8192 Reservado Reserva- | Reserva- | Reservado Reservado | Frenagem | Reservado
do do
14 | 00004000 | 16384 Falta Fase Reserva- | Reserva- | Falta Fase Reservado | Reservado | Congelar
Elétr do do Elétr frequéncia
de saida
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Bit | Hex Dec Fault word Fault Fault Warning Warning Status Status
word 2 word 3 word word 2 word es- word es-
tendida tendida 2
15 | 00008000 | 32768 AMA nao OK Reserva- Reserva- | Sem Motor Frenagem | OVCativa | Reservado
do do CCauto-
matica
16 | 00010000 | 65536 Erro de live Falhaa Reserva- | Erro de live Reservado | Freio CA Jog
zero terraDE- | do zero
SAT
17 | 00020000 | 131072 Defeito inter- | Reserva- Reserva- | Reservado Reservado | Reservado | Reservado
no do do
18 | 00040000 | 262144 Sobrecarga Reserva- | Reserva- | Limite de car- | Reservado | Reservado | Partida
do freio do do ga do resistor
de frenagem
19 | 00080000 | 524288 Perda de fase | Reserva- Reserva- | Reservado Reservado | Referéncia | Reservado
U do do alta
20 | 00100000 | 1048576 Perda defase | Reserva- | Reserva- | Reservado Sobrecar- | Referéncia | Tempo de
\Y do do gaT27 baixa retardo da
partida
21 | 00200000 | 2097152 Perda de fase | Reserva- Reserva- | Reservado Reservado | Reservado | Reservado
w do do
22 | 00400000 | 4194304 Reservado Rotor blo- | Reserva- | Reservado Reservado | Reservado | Reservado
queado do
23 | 00800000 | 8388608 Alimentacdo | Reserva- | Reserva- | Alimentacdo | Reservado | Reservado | Em funcio-
24V baixa do do 24V baixa namento
24 | 01000000 | 16777216 Falha derede | Reserva- Reserva- | Falhaderede | Reservado | Reservado | Reservado
elétrica do do elétrica
25 | 02000000 | 33554432 Reservado Limite de | Reserva- | Limite de cor- | Reservado | Reservado | Reservado
corrente do rente
26 | 04000000 | 67108864 Resistor de Reserva- Reserva- | Reservado Reservado | Reservado | Reservado
frenagem do do
27 | 08000000 | 134217728 | IGBT do freio/ | Reserva- Reserva- | Reservado Reservado | Reservado | Reservado
Partida do cir- | do do
cuito de fre-
nagem
28 | 10000000 | 268435456 | Reservado Erro de Reserva- | Erro de feed- | Reservado | Reservado | FlyStart
feedback | do back ativo
29 | 20000000 | 536870912 | Drive Inicializ. | Reserva- | Reserva- | Reservado Forca Reservado | Advertén-
do do Contra ciade lim-
Eletro Mo- peza do
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Bit | Hex Dec Fault word Fault Fault Warning Warning Status Status
word 2 word 3 word word 2 word es- word es-
tendida tendida 2
triz muito dissipador
alta de calor
30 | 40000000 | 1073741824 | Reservado Reserva- Reserva- | Reservado Reservado | Reservado | Reservado
do do
31 | 80000000 | 2147483648 | Freio mecani- | Reserva- Reserva- | Reservado Reservado | Banco de Reservado
co baixo do do dados
ocupado

8.7 Lista de falhas e adverténcias

8.7.1 ADVERTENCIA/ALARME 2, Erro de Live Zero

Causa

Esta adverténcia ou falha s6 aparece se programado em P 9.5.6.2 Fungdo Timeout do Live Zero. O sinal em 1 das entradas analdgicas é
menor do que 50% do valor minimo programado para essa entrada. Fiagcdo rompida ou dispositivo com defeito enviando o sinal
podem causar esta condicao.

Resolucao de problemas

»  Verifique as conexdes em todos os terminais de entrada analdgica. Cartdo de controle terminais 33 e 34 para sinais, terminal 35
comum.

«  Verifique que a programacao do conversor e as configuragdes de chaveamento estdo de acordo com o tipo de sinal analdgico.

. Execute um teste do sinal do terminal de entrada.

8.7.2 ADVERTENCIA/FALHA 4, Perda de fase da rede elétrica

Causa

Uma das fases esta ausente, no lado da alimentacgéo, ou o desbalanceamento da tensao de rede esta muito alto. Esta mensagem
também serd exibida para uma falha no retificador de entrada. Os opcionais estdo programados em P 1.3.1 Mains Imbalance Func-
tion (Fungdo de Desbalanceamento de Rede).

Resolucao de problemas

- Verifique a tensdo de alimentacao e as correntes de alimentacao ao conversor.

8.7.3 ADVERTENCIA/FALHA 7, Sobretensao CC

Causa
Se a tensao do barramento CC exceder o limite, o conversor desarmara apds um tempo.

Resolucao de problemas
«  Prolongue o tempo de rampa.

«  Mudar o tipo de rampa.

8.7.4 ADVERTENCIA/FALHA 8, Subtensao CC

Causa
Se a tensao do link CC (CC) cair abaixo do limite de subtensao, o conversor desarma apds um atraso de tempo fixo. O atraso de
tempo varia com o tamanho da unidade.

Resolucao de problemas
«  Verifique se a tensao de alimentacdo é compativel com a tensdo do conversor.
+ Realize o teste de tensao de entrada.

«  Realize o teste do circuito de carga suave.
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8.7.5 ADVERTENCIA/FALHA 9, Sobrecarga do inversor

Causa

O conversor esta prestes a desativar devido a uma sobrecarga (corrente muito alta durante muito tempo). O contador de protecao
eletrénica do inversor térmico emite uma adverténcia a 90% e desarma a 100%, enquanto emite uma FALHA. O conversor ndo pode
ser reinicializado até o contador cair abaixo de 0%.

A falha ocorre quando o conversor executa com mais de 100% de sobrecarga por muito tempo.
Resolucao de problemas

«  Compare a corrente de saida mostrada no painel de controle com a corrente nominal do conversor.
«  Compare a corrente de saida mostrada no painel de controle com a corrente do motor medida.

«  Mostre a carga térmica do conversor no painel de controle e monitore o valor. Ao funcionar acima do corrente continua nomi-
nal do conversor, o contador aumenta. Ao funcionar abaixo da classificacdo de corrente continua do conversor, o contador di-
minui.

8.7.6 ADVERTENCIA/FALHA 10, Temperatura de sobrecarga do motor

Causa

De acordo com a protecdo térmica eletrénica (ETR), o motor estd muito quente. Selecione se o conversor emite uma adverténcia ou
um alarme quando o contador atingir 100% no P 4.6.7 Protecdao Térmica do Motor. A falha ocorre quando o motor funciona com mais
de 100% de sobrecarga por muito tempo.

Resolucao de problemas

«  Verifique se o motor esta superaquecendo.
«  Verifique se o motor esta mecanicamente sobrecarregado.
«  Verifique se a corrente do motor programada em P 4.2.2.3 Corrente Nominal esta correta.

+  Certifique-se de que os dados do motor em P 4.2.2.1 Poténcia Nominal a P 4.2.2.5 Velocidade Nominal estejam definidos correta-
mente.

«  Executar a AMA no P 4.2.1.3 Modo AMA ajusta o conversor para o0 motor com mais precisao e reduz a carga térmica.

8.7.7 ADVERTENCIA/FALHA 11, Superaquecimento do Termistor do Motor

Causa
Verifique se o termistor estd desconectado. Selecione se o conversor emite uma adverténcia ou uma falha em P 4.6.7 Prote¢do Térmi-
ca do Motor.

Resolucao de problemas
«  Verifique se o motor esta superaquecendo.
«  Verifique se o motor estd mecanicamente sobrecarregado.

« Ao usar o terminal 33 ou 34, verifique se o termistor esta conectado corretamente entre o terminal 33 ou 34 (entrada de tensdo
analdgica) e o terminal 32 (alimentagao de +10 V). Verifique também se o interruptor do terminal do 33 ou 34 esta programado
para a tensdo. Verifique se P 4.6.8 Recurso do Termistor seleciona o terminal 33 ou 34.

« Ao usaro terminal 13, 14 ou 18 (entradas digitais), verifique se o termistor estd conectado corretamente entre o terminal de
entrada digital usado (somente entrada digital PNP) e o terminal 32. Selecione o terminal a ser usado em P 4.6.8 Recurso do
Termistor.

8.7.8 ADVERTENCIA/FALHA 12, Limite de Torque

Causa

O torque excedeu o valor em P 5.10.1 Limite de Torque do Motor ou o valor em P 5.10.2 Limite de Torque Regenerativo. O P 5.10.6 Atraso
do Desarme no Limite do Torque pode alterar essa adverténcia de uma condi¢ao apenas de adverténcia para uma adverténcia segui-
da de uma falha.

Resolucao de problemas
«  Seolimite de torque do motor for excedido durante a aceleracdo da rampa, prolongue o tempo de aceleragao da rampa.

+  Seolimite de torque do gerador for excedido durante a desaceleragdo da rampa, prolongue o tempo de desaceleracado da ram-
pa.

«  Seolimite de torque ocorrer durante a operacdo, aumente o limite de torque. Certifique-se de que o sistema pode operar com
seguranga em torque mais alto.

«  Verifique se a aplicagdo produz arrasto excessivo da corrente no motor.
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8.7.9 ADVERTENCIA/FALHA 13, Sobrecorrente

Causa

O limite de corrente de pico do inversor (aproximadamente 200% da corrente nominal) é excedido. A adverténcia dura cercade 5 s,
depois o conversor desarma e emite uma falha. Carga de choque ou aceleragdo rapida com cargas de alta inércia podem causar
essa falha.

Resolucao de problemas
«  Remova a poténcia e verifique se o eixo do motor pode ser girado.
«  Verifique se o tamanho do motor corresponde ao conversor.

Verifique os parametros P 4.2.2.1 Poténcia Nominal a P 4.2.2.5 Velocidade Nominal para ver se os dados do motor estao corretos.

8.7.10 FALHA 14, Falha de aterramento (terra)

Causa
Ha uma descarga das fases de saida para o ponto de aterramento, no cabo entre o conversor e 0 motor ou no préprio motor.

Resolucao de problemas
«  Desligue o conversor e remova a falha de aterramento.

Meca a resisténcia ao ponto de aterramento dos cabos do motor e do motor com um megometro para verificar se ha falhas de
aterramento no motor.

8.7.11 FALHA 16, Curto-circuito

Causa
Ha um curto-circuito no motor ou na fiagao do motor.

Resolucao de problemas

ALTA TENSAO

Os conversores de frequéncia contém alta tensdo quando estdo conectados a entrada da rede elétrica CA, alimentacdo CC ou
divisdo de carga. Deixar de realizar a instalacdo, o comissionamento e a manutencéo por pessoal qualificado pode resultar em
morte ou lesdes graves.

Somente pessoal qualificado deve realizar a instalacdo, o comissionamento e a manutencao.

« Desconecte a energia antes de prosseguir.

«  Remova a energia do conversor e repare o curto-circuito.

8.7.12 ADVERTENCIA/FALHA 17, Timeout da palavra de controle

Causa
N&o ha comunicacdo com o conversor. A adverténcia esta ativa somente quando o P 5.2.16 Resposta do Watchdog NAO estiver pro-
gramado para [0] Desligado.

Se P 5.2.16 Resposta do Watchdog estiver programado para [5] Parar e desarmar, uma adverténcia aparece e o conversor desacelera
até parar e mostra uma falha.

Resolucao de problemas

«  Verifique as conexdes no cabo de comunicacdo serial.

« Aumente P 5.2.17 Atraso do Watchdog.

«  Verifique o funcionamento do equipamento de comunicacao.

«  Verifique se a instalacdo correta de EMC foi realizada.

8.7.13 FALHA 18, Falha na partida

Causa

A velocidade ndo pode exceder o valor programado em P 5.6.7 Velocidade Mdxima de Partida [Hz] durante a partida, dentro do tem-
po de partida programado em P 5.6.8 Tempo Mdximo de Partida para Desarme. A falha pode ser causada por um motor bloqueado.

190 | Danfoss A/S © 2023.03 AB413939445838pt-000201 / 130R1254



Conversores de Frequéncia iC2-Micro M

Guia de Aplicacdao Resolucédo de problemas

Resolucao de problemas
«  Verifique se o motor esta bloqueado.
«  Verifique se a velocidade maxima de partida esta programada acima da velocidade de trabalho apds a aceleracao.

«  Verifique se o tempo maximo de partida para desarme est4 programado abaixo do tempo de acelera¢do normal.

8.7.14 FALHA 25, Curto-circuito do resistor de frenagem

Causa
O resistor de frenagem é monitorado durante a inicializagao. Se ocorrer um curto-circuito, a funcao de frenagem é desativada e a
falha aparece. O conversor esta desarmado.

Resolucao de problemas

+  Remova a energia do conversor e verifique a conexao do resistor de frenagem.

8.7.15 ADVERTENCIA/FALHA 26, Limite de energia do resistor de frenagem

Causa

A poténcia transmitida ao resistor de frenagem é calculada como um valor médio nos ultimos 120 s de tempo de operacéo. O célcu-
lo é baseado na tensao do barramento CC e no valor do resistor de frenagem programado em P 3.3.2 Valor do Resistor de Frenagem.
A adverténcia estd ativa quando a energia de frenagem dissipada é maior do que o valor definido em P 3.3.3 Limite de Carga do
Resistor de Frenagem. O conversor desarma se a adverténcia persistir por 1200 s.

Resolucao de problemas

+  Diminuir a energia de frenagem reduzindo a velocidade ou aumentando o tempo de rampa.

8.7.16 FALHA 27, IGBT do freio/circuito de frenagem em curto-circuito

Causa
O transistor do freio é monitorado durante a inicializacdo. Se houver um curto-circuito, a funcao de frenagem é desabilitada e uma
falha é emitida. O conversor estd desarmado.

Correcao

« Remova a energia do conversor e remova o resistor de frenagem.

8.7.17 FALHA 28, Verificacao do freio

Causa
O resistor de frenagem ndo estd conectado ou nao esta funcionando.

Correcao

«  Verifique se o resistor de frenagem esta conectado ou se ele é muito grande para o conversor.

8.7.18 FALHA 30, Fase U do motor ausente

Causa
A fase U do motor entre o conversor e 0 motor esta ausente.

Resolucao de problemas

+ Desligue o conversor e verifique a fase U do motor.

8.7.19 FALHA 31, Fase V do motor ausente

Causa
A fase V do motor entre o conversor e o motor esta ausente.

Resolucao de problemas

+ Desligue o conversor e verifique a fase V do motor.

8.7.20 FALHA 32, Fase W do motor ausente

Causa
A fase W do motor entre o conversor e 0 motor esta ausente.

Resolucao de problemas

+  Desligue o conversor e verifique a fase W do motor.
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8.7.21 ADVERTENCIA/FALHA 36, Falha de rede elétrica

Causa
Esta adverténcia/alarme esta ativa somente se a tensdo de alimentac¢do do conversor for perdida e o P 2.3.7 Limite do Controlador de
Perda de Energia nao estiver programado para [0] Sem Fun¢do.

Resolucao de problemas

«  Verifique os fusiveis do conversor e a alimentacao de rede elétrica da unidade.

8.7.22 FALHA 38, Falha interna

Causa
Quando um defeito interno ocorre, um nimero de cédigo é mostrado.

Resolucao de problemas
»  Consulte a tabela a seguir para as causas e soluc¢des para diferentes defeitos internos. Se a falha persistir, entre em contato com
fornecedor Danfoss ou o departamento de servico para assisténcia.

Tabela 82: Lista de defeitos internos

Numeroda | Causa Solucao

falha

140-142 Erro de dados na EEPROM da placa de po- Atualize o software no conversor para a versao mais recente.
téncia.

176 O firmware no conversor nao corresponde Atualize o software no conversor para a versao mais recente.

ao conversor.

256 Erro na soma de verificacdo da ROM flash. Atualize o software no conversor para a versdo mais recente.

2304 Incompatibilidade de firmware entre a car- Atualize o software no conversor para a versao mais recente.
tao de controle e o cartdo de poténcia.

2560 Erro de comunicacdo entre o cartdo de con- | Atualize o software no conversor para a versao mais recente. Se a
trole e o cartdo de poténcia. falha ocorrer novamente, verifique a conexao entre o cartdo de
controle e o cartdo de poténcia.

3840 Erro da versao de flash serial. Atualize o software no conversor para a versao mais recente.

4608 Erro do tamanho da poténcia do conversor. | Atualize o software no conversor para a versao mais recente. Se a
falha ocorrer novamente, entre em contato com um fornecedor
Danfoss.

Outro Outros defeitos internos. Desligue e ligue o conversor. Se a falha ocorrer novamente, entre

em contato com um fornecedor Danfoss.

8.7.23 ADVERTENCIA 40, Sobrecarga do Terminal de saida digital 15
Resolucao de problemas

«  Verifique a carga conectada ao terminal 15 ou remova a conexao de curto-circuito.

+  Verifique o P 9.4.1.1 Modo E/S digital e o P 9.4.2.1 T 15 Modo.

8.7.24 FALHA 46, Tensao do drive do gate

Causa
A alimentacéo para o drive do gate no cartio de poténcia esta fora da faixa. E gerada pela fonte de alimentacdo do modo de cha-
veamento (SMPS) no cartdo de poténcia.

Resolucao de problemas

«  Verifique se ha um cartdo de poténcia com defeito.

8.7.25 ADVERTENCIA/FALHA 47, Alimentacao de 24 V baixa

Causa
A alimentacgao de 24 V CC é medida no cartdo de controle. Este alarme aparece quando a tensao detectada no terminal 12 é inferior
al8V.
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Resolucao de problemas

«  Verifique se ha um cartdo de controle com defeito.

8.7.26 FALHA 50, Falha na Calibracdao AMA

Resolucao de problemas

+  Entre em contato com o fornecedor ou o departamento de servico da Danfoss.

8.7.27 FALHA 51, AMA Verifique Unom e Inom

Causa
As configuragdes de tensdo do motor, corrente do motor e poténcia do motor estao erradas.

Resolucao de problemas

« Verifique a configuracdo dos parametros P 4.2.2.1 Poténcia Nominal a P 4.2.2.5 Velocidade Nominal.

8.7.28 FALHA 52, Inom AMA baixa

Causa
A corrente do motor estéa baixa demais.

Resolucao de problemas

«  Verifique as configuragdes no pardmetro 1-24 Corrente do Motor.

8.7.29 FALHA 53, Motor grande para AMA

Causa
O motor é muito grande para a AMA operar.

8.7.30 FALHA 54, Motor pequeno para AMA

Causa
O motor é muito pequeno para a AMA operar.

8.7.31 FALHA 55, Faixa par. AMA

Causa
A AMA néo pode ser operada porque os valores do parametro do motor estao fora da faixa aceitavel.

8.7.32 FALHA 56, Interrupg¢ao da AMA

Causa
A AMA é interrompida manualmente.

8.7.33 FALHA 57, Timeout da AMA

Causa
Tente reiniciar a AMA. Reinicializacées repetidas podem superaquecer o motor.

8.7.34 FALHA 58, AMA interna

Resolucao de problemas
Entre em contato com o fornecedor do Danfoss.

8.7.35 ADVERTENCIA/FALHA 59, Limite de corrente

Causa
A corrente é maior do que o valor em P 2.7.1 Limite de Corrente de Saida %.

Resolucao de problemas

«  Certifique-se de que os dados do motor em P 4.2.2.1 Poténcia Nominal a P 4.2.2.5 Velocidade Nominal estejam definidos correta-
mente.

«  Aumente o limite de corrente caso seja necessario. Garanta que o sistema consiga operar com seguranca em um limite mais
elevado.
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8.7.36 FALHA 60, Bloqueio externo

Causa
Um sinal de entrada digital indica uma condicdo de falha externa ao conversor. Um bloqueio externo comandou o desarme do
conversor.

Resolucao de problemas
Elimine a condicédo de falha externa.
« Pararetomar a operacdo normal, aplique 24 V CC ao terminal programado para bloqueio externo.

«  Reinicialize o conversor.

8.7.37 FALHA 63, Freio mecanico baixo

Causa
A corrente do motor real ndo excedeu a corrente de liberagado do freio dentro da janela do tempo de retardo de partida.

8.7.38 ADVERTENCIA/FALHA 69, Temperatura do cartdo de poténcia

Causa
A temperatura de desativacdo do cartdo de poténcia excedeu o limite superior.

Resolucao de problemas
«  Verifique se a temperatura ambiente operacional estd dentro dos limites.
Verifique a operacdo do ventilador.

- Verifique o cartdo de poténcia.

8.7.39 FALHA 80, Drive inicializado no valor padrao

Causa
As programacdes do parametro sdo inicializadas com as configuracdes padrao apds um reset manual. Para apagar a falha, reinicial-
ize a unidade.

8.7.40 ADVERTENCIA 87, Frenagem CC automatica

Causa

Ocorre em rede elétrica IT quando o conversor faz a parada por inércia e a tensdo CC é superior a 830 V para unidades de 400 V e
superior a 425 V para unidades de 200 V. O motor consome a energia no barramento CC. Esta funcdo pode ser ativada/desativada
no P 2.3.13 Frenagem CC Automditica.

8.7.41 ADVERTENCIA/FALHA 95, Perda de carga detectada

O torque estd abaixo do nivel de torque programado para a situagdo sem carga, indicando uma detec¢ao de perda de carga. O P
5.2.9 Fungao de Perda de Carga esta programado para alarme.

Resolucao de problemas
Resolver problemas do sistema.

- Reinicialize o conversor ap6s a falha ser eliminada.

8.7.42 FALHA 99, Rotor bloqueado

Causa
O rotor esta bloqueado. S6 esté ativado para controle do motor PM.

Correcao
- Verifique se o eixo do motor esta bloqueado.
+  Verifique se a corrente de partida aciona o limite atual definido em P 2.1.5 Limite de Corrente de Saida %.

+  Verifique se aumenta o valor em P 4.6.15 Sync. Locked Rotor Detection Time [s] (Tempo de Detec¢éo do Rotor Sincrono Bloqueado

[s]).

8.7.43 FALHA 126, Rotacao do motor

Causa
Durante a inicializacdo da AMA, o motor estd girando. E valido somente para motor PM.

Resolucao de problemas

Verifique se o motor esta girando antes de iniciar a AMA.
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8.7.44 ADVERTENCIA 127, Forca contra eletromotriz muito alta

Causa

Esta adverténcia se aplica somente a motores PM. Quando a forca contra eletromotriz excede 90% X Uinvmax (limiar de sobretensao)
e ndo cai para um nivel normal dentro de 5 s, esta adverténcia é reportada. A adverténcia permanece até que a forca contra eletro-
motriz retorne a um nivel normal.
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