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Prefacio

Obrigado por escolher os Inversores de Frequéncia PROVOLT série PI500. Este produto ¢ comercializado
pela PROVOLT baseado na experiéncia de varios anos de projeto, aplicacdo, producdo, vendas e assisténcia técnica.
Esta série de inversores foi desenvolvida para diversas aplica¢des: maquinas industriais, ventiladores, bombas de
dgua, moinhos, esteiras, entre outros.

Este manual fornece ao usuario as precaugoes relevantes sobre a instalagdo, configuracido operacional dos
parametros, o diagnostico das anormalidades, manutencdo de rotina e utilizacdo segura. Para garantir a correta
instalagdo e operagao do inversor de frequéncia, leia atentamente este manual antes de instala-lo.

Para qualquer problema ao usar este produto, contate o seu revendedor local autorizado por esta empresa ou
contatar diretamente a empresa. Nossos profissionais estardo dispostos em atendé-lo.

O usudrio final deve guardar este manual para uma futura manutencdo, cuidados e outras ocasides de
aplicacdo. Para qualquer problema dentro do periodo de garantia, acione a empresa através do 47 3036-9666 ou
assistec@provolt.com.br.

O conteudo deste manual esta sujeito a alteragcdes sem aviso prévio. Para obter as ultimas informagdes, visite
nosso site.

Para mais informagdes sobre o produto, visite o site: http:// www.provolt.com.br

PROVOLT
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Capitulo 1. Inspecdo e Precaucdes de Seguranca

Os inversores de frequéncia PROVOLT foram testados e inspecionados antes de sair da fabrica. Apds a compra
verifique se sua embalagem estd danificada devido ao transporte e se as especificacdes e modelo do produto estdo de
acordo com as suas necessidades e seu pedido. Para qualquer problema, favor contatar o seu revendedor autorizado
PROVOLT local ou diretamente a empresa.

1-1. Inspec¢do apds a desembalagem

»¢  Verifique se o conteido da embalagem contém o inversor ¢ o manual.

¥ Verifique a etiqueta de identificacdo na lateral do inversor de frequéncia para garantir que o produto que vocé
recebeu ¢ o correto conforme solicitado.

1-1-1. Instrucoes da etiqueta

PROVOLT )
QU
Modelo do inversor ——p» Modelo: PI500 7R5G3
Especificagdo entrada energia ——p Entrada: 3@ 380V 50-60Hz
Especificagao salda motor —— Saida: 7.5KW 17A 0.0-400.0Hz
sumero seriatde proauszo ——» | ILINIRRHNRRINNIT HVALE
ZPB1A0100001
PROVOLT TECNOLOGIA ELETRONICA LTDA

\_ WWW.PROVOLT.COM.BR PRODUZIDO NA CHINA J

1-1-2. Defini¢do do modelo
Pl 500 7R5 G 3

Pl - Provolt Inversor L Tensao de entrada
3: 380V ftrifasico

Codigo da seérie: Cadigo da funcao:
Série PI500 G: carga padréo

Poténcia nomimal de saida
Exemplo: 7R5 = 7,5k

1-2. Instrucoes de Seguranca
As precaugdes de seguranga deste manual sdo divididas nas seguintes categorias:

APerigo: os perigos causados por falha em executar e operagdo necessaria, pode resultar em ferimentos ou
mesmo a morte;

AAtenQéo: os perigos causados por falha em executar a operacdo necessaria, pode resultar em lesdes
pequenas ou moderadas e danos ao equipamento;

Processo Tipo Explanacio
e Quando estiver desembalando, se os sistemas de controle tiverem umidade ou se
existirem componentes ou partes soltas ou danificados, ndo instale!
Antes da A e Sea ideptiﬁcaqﬁo.do inversor nao c’o'rrespo'nder ao real, ndo inst.ale!
~ . e Manuseie com cuidado, caso contrario ha risco de danos ao equipamento!
Instalacio Perigo! U . C ~
e Nio instale e use um inversor com pegas soltas, caso contrario ha riscos de lesoes!
e Nao use sua mdo para tocar os componentes dos sistemas controle, caso contrario, ha
risco de danos no inversor por descarga eletrostatica!
e Instalar o equipamento em superficies metalicas ou retardantes de chama, longe de
A\ materiais combustiveis. Nao observar esta recomendacao pode causar um incéndio!
Na instalacio Perigo! | ® Nunca mexer nos parafusos do equipamento, especialmente os parafusos com a marca
vermelha!
A e Nio deixe os cabos ou parafusos cairem dentro do inversor. Caso contrario, pode causar
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Atencao
|

danos ao inversor!

e Manter o inversor instalado no lugar onde tiver menor vibragao e evitar a luz solar direta.
e Quando dois ou mais inversores sao instalados em um painel, preste atengao para o local
de instalacdo, verifique se hd um bom efeito da dissipacdo de calor.

Na conexao

A\

Atencao
!

e Qualquer instalagdo deve ser feita por um eletricista profissional, ¢ devem estar em
conformidade com as orientagdes deste manual, caso contrario, havera risco inesperado!
e Um disjuntor deve ser instalado na entrada de energia do inversor para separa-los, caso
contrario, podera provocar um incéndio!

e Verifique se entrada esta desenergizada antes da fazer a conex@o elétrica, caso contrario
ha risco de choque elétrico!

e O inversor deve ser aterrado corretamente de acordo com as especificagdes padrao, caso
contrario, existe perigo de choque elétrico!

e Certifique-se de que a linha de distribuicao atende aos padrdes de seguranca e requisitos
da compatibilidade eletromagnética. O diametro do fio utilizado refere-se as
recomendagdes deste manual. Caso contrario, pode causar acidente!

e Nunca ligue diretamente a resisténcia de frenagem nos terminais do Link DC P (+) e P
(-). Caso contrario, pode provocar incéndio!

e O encoder deve usar cabo blindado, a blindagem deve ser no final e tinica para garantir
bom aterramento!

Antes da
Energizacao

A

Atencao

e Confirme se a tensdo de entrada ¢é igual a tensdo nominal do inversor; se as posi¢des da
fiacdo nos terminais de entrada de energia (R, S, T) e terminais de saida (U, V, W) estdo
corretas ou ndo; observar se existe algum curto-circuito nos circuitos periféricos ligados
ao inversor; se as conexoes estdo bem apertadas, caso contrario, pode causar danos ao
inversor!

e Nao ¢ necessdrio realizar teste de isolamento elétrico para qualquer parte do inversor,
este produto foi testado antes de sair da fabrica. Caso contrario, pode causar acidente!

Perigo!

e A tampa do inversor deve ser fechada antes de ligar. Caso contrario, pode causar choque
elétrico!

e As fiacdes de todos os acessorios externos devem estar em conformidade com a
orientacdo deste manual; fazer corretamente a fiacdo de acordo com os métodos de
conexao de circuitos descritos neste manual. Caso contrario, pode causar um acidente!

Apos a
energizaciao

Perigo!

e Nio abra a tampa de cobertura ap0s a energizagao. Caso contrario, existe risco de choque
elétrico!

e Nio toque no inversor ¢ circuitos periféricos com as maos molhadas. Caso contrario,
existe risco de choque elétrico!

e Nao toque em terminais de entrada e de saida do inversor. Caso contrario, existe risco
de choque elétrico!

e O inversor executa automaticamente o teste de seguranga para o circuito elétrico externo
nas fases iniciais de energizagdo, por isso, nunca toque nos terminais de motorista (U, V,
W) ou nos terminais do motor, caso contrario, existe risco de choque elétrico!

e Se vocé precisar identificar os parametros, por favor, preste atencdo para o perigo de
lesdao durante a rotacdo do motor. Caso contrario, pode causar acidente!

e Por favor, ndo alterar os parametros do fabricante do inversor. Caso contrario, pode
causar danos a esta unidade!

Durante a
operacio

A\

Perigo!

e Nio toque no ventilador e no resistor de descarga para sentir a temperatura. Caso
contrario, pode causar queimaduras!

e Nio permita que uma pessoa desqualificada faga a detec¢do de algum sinal quando
estiver em funcionamento. Se o fizer, pode causar ferimentos ou danos a esta unidade!

A

Atencao
|

e Evitar que objetos caiam nesta unidade quando o inversor estiver operando. Caso
contrario pode causar danos a esta unidade!

e Niao ligar e desligar o inversor através de uma contatora. Caso contrario, pode causar
danos a esta unidade!

Na manutencio

A\

Perigo!

e Nio execute reparos ¢ manutengdo com os equipamentos elétricos energizados. Caso
contrario, existe risco de choque elétrico!

e Os reparos ¢ tarefas de manutenc¢do podem ser realizadas somente quando a tensdo do
barramento do inversor for menor que 36V, caso contrario, a carga residual do capacitor
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pode causar danos pessoais!

e Os reparos € manutenc¢ao no inversor ndo deverdo ser executados por um profissional
ndo treinado. Se o fizer, pode causar ferimentos ou danos a esta unidade!

e Apos a substituicao do inversor, os ajustes de parametros devem ser refeitos; todos as
conexdes somente devem ser feitas com o inversor desligado!

1-3. Precaucoes

No. Tipo Explanacao
Sempre inspecionar o isolamento do motor quando usar pela primeira vez, reuso depois
de deixar sem uso por um longo tempo, bem como verificagao regular, a fim de evitar
1 Inspecdo de isolamento | danos ao inversor por causa da falha de isolamento do enrolamento do motor. A fiagdo
do motor entre o motor e o inversor deve ser desligada; é recomendavel que a tensdo de 500V
tipo Megger deve ser aprovada e a resisténcia de isolamento ndo deve ser menor do que
SMQ.
Se a capacidade nominal do motor selecionado ndo corresponde ao inversor,
Protecio térmica do especialmente quando a poténcia nominal do inversor for maior do que a poténcia
2 Mo togr: nominal do motor, ndo se esqueca de ajustar os valores dos parametros de protecdo do
motor no inversor ou instalar um relé térmico na entrada do motor para a protecao
deste.
. A frequéncia de saida do inversor ¢ de 0 Hz a 3200Hz (o controle Vetorial opera até
Operando acima da L o . . o
3 . . 300Hz). Se o usuario for operar em frequéncia 60Hz ou mais, considerar a resisténcia
frequéncia da rede . o N
de seus dispositivos mecanicos.
: ~ A frequéncia de saida do inversor pode coincidir com a ressonancia mecanica do
Vibragoes de . . N . R . .
4 Al dispositivo de carga, vocé pode definir o pardmetro de frequéncia salto (jump) no
componentes mecanicos | . :
Inversor para evitar este caso.
A tensdo de saida do inversor ¢ uma onda de PWM que contém uma certa quantidade
5 Aquecimento e ruido do | de harmdnicas, de modo que o aumento de temperatura, o ruido e as vibragdes do
motor motor podem apresentar um ligeiro aumento em relagdo a operagéo direta na
frequéncia nominal da rede.
~ A saida do inversor ¢ uma onda de PWM, se for instalado na saida um piezo resistor
Compensacao do fator ~ A ) . N
o~ . para protecdo contra relampagos ou um capacitor para a melhoria do fator de poténcia,
6 de poténcia com piezo : . :
: ; isto facilmente pode fazer o inversor bloquear por sobre corrente ou mesmo causar
resistor ou capacitor ~ . .
danos. Néo use estes componentes na saida do inversor.
Se for instalado um contator entre a fonte de alimentacdo e o inversor, o contator ndo
podera ser usado para iniciar/parar o inversor. Se for necessario utilizar um contator
Contatora ou para controlar o inversor para inicio/parada, o intervalo nao pode ser inferior a uma
, hora. Se for usado com frequéncia, o carregamento e descarregamento dos capacitores
7 comutadora na saida ou e . A .
. eletroliticos, pode reduzir a sua vida util. Se o contator ou chave for instalado entre os
entrada do inversor . , . . )
terminais de saida e o motor, o inversor deve ser ligado/ desligado sem estar em
operagdo ou bloqueado, caso contrario, facilmente pode haver danos no modulo de
poténcia do inversor.
A série de inversor PI ndo ¢ adequada para utilizagdo além da tensdo de funcionamento
] Tensao de entrada admissivel descritos neste manual, o que facilmente pode causar danos as pecas
diferente da Nominal internas do inversor. Se necessario, utilize um transformador adequado para alterar a
tensdo.
9 Nunca altere a entrada Nunca altere a entrada da rede de 3 fases para 2 fases nos inversores série PI. Caso
de 3 para 2 fases contrério, isto provocarda um mau funcionamento ou danos ao inversor.
O inversor da série PI ¢ equipado com dispositivo de protecao contra surtos de tensao,
10 Protegdo contra surtos por isso tem a capacidade de autoprotecdo a indugdo de raios. Para as regides onde os
de raios e descargas raios sdo frequentes, o usuario também deve instalar a protegdo extra na frente do
inversor, tipo DPS.
11 Altitudes elevadas e Quando o inversor ¢ usado em regides com mais de 1000 metros de altitude, é
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fator de reducéo

necessario reduzir a frequéncia, porque o ar ira reduzir o efeito de arrefecimento do
conversor. Por favor, consulte o nosso técnico para obter detalhes sobre a aplicacdo.
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Uso Especial

Se o usudrio precisar usar alguma fun¢@o além do fornecido no diagrama elétrico
disponivel neste manual, como o barramento CC comum, consulte 0 nosso técnico.
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Precaucdes no descarte e
sucateamento do
Inversor

Quando os capacitores eletroliticos do circuito principal e a placa de circuito impresso,
bem como pegas de pléstico sdo queimadas, podem produzir gases. Providenciar o
descarte como lixo industrial.
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Adaptacdo do motor

1) Pela norma adaptativa o motor deve ser de quatro polos assincrono, motor de
indugdo de gaiola de esquilo ou motor sincrono de ima permanente. Além de os
referidos motores, por favor selecione o inversor de acordo com a corrente nominal do
motor.

2) A ventoinha de arrefecimento e o eixo do rotor sdo ligados coaxialmente, o efeito de
arrefecimento do ventilador ¢ reduzido quando a velocidade de rotagdo ¢é reduzida, por
conseguinte, quando o motor funciona em ocasides de sobreaquecimento, um hélice
ventilador de forte exaustdo deve ser implementado ou um motor/ventilador sem ser
ligado ao inversor.

3) O inversor foi construido com os parametros adaptados de motores padrio, de
acordo com a situacao real, identifique os parametros do motor e, consequentemente,
modifique os valores padrdo para tentar atingir o valor real, caso contrario ele ira afetar
o funcionamento e desempenho de protegio;

4) Se houver um curto-circuito nos cabos ou interior do motor, isto ird ativar o alarme
do inversor. Portanto, em primeiro lugar, realizar o isolamento de teste de curto-circuito
para a instalagdo inicial do motor e do cabo. Na manuten¢ao de rotina também devera
ser realizado este teste. Note que os itens a serem testados e o inversor devem estar
completamente separados durante o teste.
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Outros

1) Nunca ligue a alimentag@o CA aos terminais de saida do inversor (U, V, W).

2) Fixar devidamente e travar o painel antes de ligar, de modo a evitar ferimentos
pessoais devido os capacitores internos.

3) Nunca faca alguma fiagdo, verificagdo e outras operacdes depois que a energia for
ligada.

4) Niao toque na placa de circuito impresso interna e seus componentes, a fim de evitar
risco de choque elétrico depois que esta unidade ¢ ligada.

5) Néo toque na placa de circuito interno e nas pegas apos desligar e dentro de cinco
minutos depois que a ldmpada indicadora de teclado desligar; vocé deve usar um
voltimetro para confirmar que os capacitores internos estdo completamente
descarregados, caso contrario, existe perigo de choque elétrico.

6) A eletricidade estatica do corpo humano pode danificar seriamente os transistores
MOS de efeito de campo interno; se ndo houver medidas antiestéticas, ndo toque nas
placas de circuito impresso e nos IGBT’s com a méo, caso contrario pode causar um
mau funcionamento ou danos nos semicondutores.

7) O terminal de aterramento do inversor (+ ou E) deve ser ligado firmemente a terra
de acordo com as normas NR ABNT. Nao desligue puxando a chave, cortar a energia
até a parada total do motor.

8) E necessério adicionar um filtro de entrada opcional de modo a atender as normas
CE.

1-4. Escopo de aplicacdes

Nao execute nenhum ensaio de tensdo aplicada no inversor!

Caso seja necessario consulte a Provolt.

»  Este inversor ¢ adequado para motor trifasico assincrono CA e motor sincrono de ima permanente.

¥ Este inversor somente pode ser usado nas aplica¢des contidas nesse manual, um uso ndo aprovado pode resultar
em incéndio, choque elétrico, explosao e outros acidentes.

¥ Se o inversor for utilizado nos equipamentos ndo aprovados (por exemplo: equipamentos para elevagdo de
pessoas, sistemas de aviacdo, equipamentos de seguranga, etc.) seu mau funcionamento pode resultar em
ferimentos ou mesmo morte. Neste caso, consulte o fabricante para a sua aplicagdo.
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Apenas pessoal técnico qualificado esta autorizado a operar o
equipamento, leia atentamente as instru¢oes de seguranca, instalacao,
operac¢io e manutencio antes do uso. A operacio segura deste
equipamento depende do transporte, instalacio e da manutencio
correta!
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Capitulo 2 Especificagdes Standard

2-1. Especificacdes Técnicas

Modelo Poténcia nominal de Corrente nominal Corrente nominal Motor adaptivo
saida (kW) de entrada (A) de saida(A) (kw)

AC 1PH 220V(-15%)~240V(+10%)

P1500 1R5G1

P1500 2R2G1

PI500 5R5G1
P1500 OR4G2 0.4 4.1 2.5 0.4
P1500 OR7G2 0.75 5.3 4 0.75
P1500 1R5G2 15 8.0 7 15
P1500 004G2 4.0 18.1 16 4
P1500 5R5G2 55 28 25 55
P1500 015G2 15.0 65.4 60 15.0
P1500 018G2 18.5 81.6 75 18.5
P1500 045G2 45.0 176 45.0
P1500 055G2 55.0 214 210 55.0

P1500 093G2

93

93

P1500 110G2

110

428

426

110

AC 3PH 380V/(-15%)~440V/(+10%)

PI500 004G3 .40 | 105 | 9 | 40 |

P1500 015F3 15 35 32 15
P1500 015G3/P1500 018F3 15/18.5 35/38.5 32137 15/18.5
P1500 018G3/P1500 022F3 18.5/22 38.5/46.5 37145 18.5/22
P1500 022G3 22 46.5 45 22
P1500 030G3/P1500 037F3 30/37 62/76 60/75 30/37
P1500 037G3/P1500 045F3 37/45 76/91 75/90 37/45
P1500 055F3 55 112 110 55
P1500 055G3 55 112 110 55
P1500 075F3 75 157 150 75
P1500 075G3 75 157 150 75

P1500 132G3/PI500 160F3 132/160 256/307 253/304 132/160

P1500 250F3

250

468

465

250

P1500 250G3/P1500 280F3

250/280

468/525

465/520

250/280

P1500 280G3

280

525

520

280
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P1500 450F3R

450

883

820

450

P1500 450G3R/P1500 450/500 883/920 820/860 450/500
P1500 E?(())(())IC:%:;EIPISOO 500/560 920/1010 860/950 500/560
P1500 gggggg/PlSOO 560/630 1010/1160 950/1100 560/630
P1500 §3ZOECE§E/PISOO 630/700 1160/1310 1100/1250 630/700
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2-2. Especificacoes padronizadas

Itens Especificacoes
Tensdo Nominal CA 3 Fases 380V (-15%)~440V(+10%)
'§ -§ Frequéncia 50Hz/60Hz
%’ E Variagao Taxa de desequilibrio de tensdo menor que 3%
& o |Flutuagdes permitidas i - po — -
Variagdo da A distor¢ao harmonica satisfaz a norma
frequéncia de IEC61800-2 standard
Sistema de controle Inversor com controle vetorial de alto desempenho baseado em DSP
Método de controle Controle V/F, controle vetorial W/O PG e W/ PG
Fungao controle automatico de | Realiza em baixa frequéncia (1Hz) e controla o torque de saida aumentado sob o
boost modo de controle V / F.
Modo de aceleragao e Modo direto ou curva S. Ha disponivel 4 intervalos de tempo de
desaceleragdo 0,0 a 6500,0s.
Modo curva V/F Linear, quadratico/poténcia m-th, curva padrao V/F customizada
Capacidade de sobrecarga Tipo G: corrente nominal 150% - 1 minuto, corrente nominal 180% - 2
segundos Tipo F: corrente nominal 120% - 1 minuto, corrente nominal 150%
- 2 segundos
Frequéncia maxima 1.Controle vetorial:0 a 300Hz;
2.Controle V/F: 0 a 3200Hz
Frequéncia portadora 0,5 a 16 kHz: Ajusta automaticamente a frequéncia do portador de acordo com as
@ caracteristicas de carga.
§ Resolugdo frequéncia entrada Configuragdo digital: 0.01Hz
§ Configuragdo analogica: frequéncia maxima x 0.1%
2 Torque partida Tipo G: 0.5Hz/150% (controle vetorial W/O PG)
g Tipo F: 0.5Hz/100% (controle vetorial W/O PG)
8 Resolugdo velocidade 1:100 (controle vetorial W/O PG) 1:1000 (controle vetorial W/ PG)
2] N . s s .
) Precisdo velocidade estavel Controle vetorial W/O PG: <=+ 0.5% (velocidade nominal sincronizada)
Controle vetorial W/ PG: <+ 0.02% (velocidade nominal sincronizada)
Resposta torque < 40ms (controle vetorial W/O PG)
Aumento Torque Aumento torque automatico; torque manual (0.1% a 30.0%)
Frenagem CC Frequéncia frenagem: 0.0Hz a frequéncia max. tempo frenagem:
0.0 a 100.0 segundos, valor corrente frenagem: 0.0% a 100.0%
Controle Jog Faixa frequéncia Jog: 0.00Hz a frequéncia max.
Tempo de aceleragdo/desaceleragdo: 0.0s a 6500.0s
Operagdo multi-speed Permite uma operacao de até 16 velocidades através dos bornes de controle
Fungdo PID Facil de realizar sistema de controle em circuito fechado para controle de processo.
Regulacdo automatica de tensdo | Mantem automaticamente a tensdo de saida constante quando a tensao da rede
(AVR) elétrica variar
Controle e limite de torque Fungdo "Escavador” - o torque € automaticamente limitado durante a operacdo pard
evitar bloqueio por sobre corrente frequente; Loop fechado o modo vetorial €
Auto inspecdo de ApOs a energizagao, o equipamento periferico realizara testes de seguranga, Como
o |Periféricos apos a inicializagdo | (€113, curto-circuito, etc.
xR
D O
'2 .§ Barramento CC circuito Multiplos inversores podem compartilhar o barramento CC
'é S lintermediario
s 2 i Ay O algoritmo de limitacao de corrente € usadg para reduzir a sobre corrente provavel
= g Limite de corrente rapido no i§versor e melhora% a capacidade de anti—irﬁerferéncia da unidade inteirag

Controle tempo

Funcao de controle de tempo: intervalo de ajuste de tempo (Um a 6500m)
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Ajuste frequéncia

10 conh(%urafioes de frequéncia disponiveis, incluindo ajustavel (0 a
10Vce, 0'a 20mA, potencidmetro, etc.

Sinal partida

Sentido horario/anti-horario

<
B . Até 16 velocidades podem ser configuradas (usando a funcao multi-speed pela
g Multi-speed borneira ou pelo programa)
]
5  [Paradade Interrompe a saida do inversor
.USJ emergéncia
Wobbulate Executa operagao de controle
Quando a func¢ao de prote¢ao esta ativa, vocé pode automaticamente ou
Reset falhas Redefinir manualmente a condicao de reset
Sinal PID Inclui CC (0 a 10V), CC (0 a 20mA)
realimentacdo

Modo de operagao

isplay do estado motor, parado, acelera/desacelera, velocidade constante,
estado programa operagao.

Capacidade contato: normal fechado 3A/ 250VCA, normal

Fungao de protecao de
pardmetro

< 7 7
. |Z Saida de defeito  |aperto 5A/250VCA, 1A/ 30VCC.
% % Saida analogica S&o duas saidas analodgicas, 16 sinais podem ser selecionados, como frequéncia,
§ g corrente, tensao e outros, faixa de atuacdo (0 a 10V /0 a 20mA).
N
S Sinal Saida INa maioria das saidas 4 fios (4-way), ha 40 sinais em cada via.
2]
= ~ 1. . . ~ .+ ~ ~ . .
= N N Frequéncia limitada, jump frequéncia, compensacdo de frequéncia, auto-tuning,
= Fungdes de operagdo o nfclr ole PID. Jump 1req P q &
Corrente CC frenagem PID interno para regulagem da corrente de frenagem para garantir torque de
frenagem suficiente sem sobrecarga de corrente.
~ _[Trés canais: IHM, bornes de controle e porta de comunicagao serial. Elas podem
Canal de comando de operacgao p p
Peracao . ligadas de diversas maneiras.
Referéncia da Frequéncia Sao 10 fontes de referéncia da frequéncia: digital, tensdo, corrente, multi-speed e
d porta serial. Elas podem ser ligadas de diversas maneiras.
8 bornes de entrada digital, compativel com modo entrada PNP ativo ou NPN. Um
Entradas controle deles pode ser usado para entrada de pulsos de alta velocidade (0 a 100kHz onda
quadrada); 3 entradas analdgicas para tensdo ou corrente.
2 saidas digitais, uma delas pode ser usada para pulsos de alta velocidade (0 a
Saidas controle 100hHz onda quadrada); um rele; 2 saidas analdgicas para as faixas opcionais (0 a
20mA ou 0 a 10V). Elas podem ser usadas para ajustar a frequéncia, frequéncia de
saida, velocidade e outros pardmetros fisicos.
Protecdo de sobre tensdo, sub tensdo, sobre corrente, sobrecarga, sobre temperatura
g p
Protecdes do Inversor sobre corrente stall, bloqueio de sobre tensao, perda de fase (opcional), erro de
comunicacdo, anormalidade do sinal de feedback do PID, falha PG e protecdo de
curto circuito ao terra.
e T'emperatura do IGBT no O display apresenta a temperatura do IGBT.
54 display
% Controle do ventilador do Pode ser programado.
8. |inversor
= Reinicio de desligamento Menor que 15 milissegundos: operagdo continua.
4 instantaneo Maior que 15 milissegundos: deteccdo automatica de giro no motor.
Qo 4
= Metodo de controlg de O inversor detecta automaticamente a velocidade do motor apos a sua partida.
2 velocidade na partida

Proteja os parametros do inversor, definindo a senha do administrador e
decodificacdo
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Informe operagdo [[tens monitorados, incluindo: frequéncia de operacgao, set frequéncia, tenséo link,
tensdo de saida, corrente de saida, poténcia de saida, torque de saida, estado bornes
Display de entrada, estado bornes de saida, valor entrada analdgica All, valor entrada
[HM analog
LED/O
LED Mensagem erro  [Sdo salvas trés mensagens de erro no maximo, o tempo, tipo, tensdo, corrente,
E‘ frequéncia e status da operagdo, estes podem ser consultados quando ocorreu a
e falha.
a Display LED Display de parametros
Display OLED Opcional: solicita operagdo com texto em inglés.
Copia Parametros Copia rapidamente os parametros usando o teclado especial (apenas para OLED).
Bloqueio de . . ~
teclas e selecio  [Bloqueia parte ou a totalidade das teclas, define o escopo fungdo de algumas teclas
de fungédo para evitar o uso indevido.
E o RS485 O modulo opcional de comunicagdo RS485, completamente isolado, para
g & comunicacdes a rede de computadores.
(5]
Q
Temperatura -10Ca40°C (temperatura 40°C a 50°C, reduzir a poténcia)
de operacdo
Temperatura de 20°C a 65 °C
@ |armazenamento - a
@» ‘= . .
.§ £ |Humidade ambiente Menor que 90% H.R., sem condensagio
= -2 [Vibragdo Abaixo de 5.9m/sX(= 0.6g)
A E . L Interior onde ndo ha luz solar ou corrosivos, gases explosivos e vapor de agua,
= |Ambiente para aplicacdo . . I . X .
poeira, gases inflamaveis, névoa de 6leo, vapor de agua, gotejamento, sal, etc.
Altitude Até 1000m
Grau de Poluicao 2
Grau de protecao P20
N
I [EC61800-5-1:2007
S Norma CEM
Z 3 TEC61800-3:2005

M¢étodo de refrigeracao

entilacdo forcada
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Capitulo 3 IHM

3-1. Descricao da IHM

Figura 3-1 Painel de controle [HM

3-2. Indicacdées da IHM

Indicador Nome
Indicador de operacao
RUN ** ON: inversor em operacao.
* OFF: inversor desligado.
Indicador da origem do comando
- Indicador de operagao por teclado, operacdo pela borneira ou operagdo remota (controle para
S LOCAL/ comunicagao)
8 REMOTO | * Led LIGADO: operagao pela borneira
= * Led DESLIGADO: Operacdo pela IHM
= * Led PISCANDO: em operacao por controle remoto (com.)
= Led indicador de sentido de giro do motor: esquerda/direita
= FWD/REV | * LIGADO: sentido de giro a direita
* DESLIGADO: sentido de giro reverso (esquerda)
Tuning/Indicador de falha
TUNE/TC * LIGADO: Controle em modo de torque
* PISCANDO LENTAMENTE: modo funning (ajuste)
* PISCANDO RAPIDO: Indicacdo de Falha
° Hz | Frequéncia
= -: - A Corrente
5SS (Amper)
TES HzAV V| Tens:
2 2= ensao
= g = (volts)
L]
© RPM | Rotagao
% Percentual
3-3. Descricio do teclado da IHM
Figura Nome Funcéo
Tecla acesso a | * Entre no menu de alterag@o de parametro
PRG Parametros / * Sair da fung@o de mudanga de opgao
Saida (Esc) * Voltar para o menu de exibi¢do de status de sub menu ou menu de opgdes da fungio
S>:I>F>T Tecla Shifi * Seleciona os parametros a ser modificados.
- };fgrlgmenta * Dados ou codigo de fungdo ascendente
- ]gee(zzlfementa * Dados ou codigo de fungdo descendente
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Tecla operacao | Usado para ligar no modo de operacdo teclado.

* Pressione a tecla STOP para desligar o Motor.

Tecla L . L
E utilizada para Resetar uma falha e colocar em funcionamento. A chave esta sujeita

Parc/Reset ao codigo de funcdo F6.00.
™ — : =
e Tecla Enter Entra no parametro selecionado, e confirma as configuragoes.
Tecla A funcao desta tecla é determinada pelo codigo F6.21
QUICK Multifungao

* No estado de consulta, o parametro da fun¢do aumenta ou diminui

* No estado de alteracdo, o parametro da fungdo ou a posi¢cao modificada aumentam
ou diminuem.

* No estado de monitoramento, a frequéncia aumenta ou diminui

Encoder IHM

Tabela de correspondéncia de letras e nimeros do teclado

Letra Letra Letra | Letra Letra Letra
Display | Correspondente | Display | Correspondente | Display | Correspondente
{ 0 | 1 ¢ 2
Area 3 3 4 4 5 35
Display b 6 1 7 a 8
Digital | 3 9 A A h B
L C d d E E
F F H 5| ! I
L L ﬂ N n n
o N P P c r
5 S E t u U
r T L -
y y
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3-5. Exemplos de parametrizacoes

3-5-1. Instrugdes para visualizar e modificar os c6digos de funcio

Os inversores PIS00 tem trés niveis de estrutura do menu, para ajustes de pardmetros e outras operagdes. Os trés
niveis de menu sdo: Fungdo do grupo de parametros (primeiro nivel do menu) — Codigo de fungao (segundo nivel)

— Configuragdes de codigo de funcao (terceiro nivel). O fluxo de operagdo ¢ mostrado na Fig. 3-2.

Energizacio

s . ~

[ Display parimetro de deslizamento
&
PRG
PRG
Grupo de parametros
de alteracdes
T
kv
| Display menu primeira nivel ]
Fay
ENTEER. Selecio
PEG parametros
funcao
alteracoes
w R
[ Display menu segundo nivel 1
B Valor de
pardmetros
ENTER |ENTER.  fungdo
PREG alteragdes
57 S5
| Display menu terceiro nivel

]
N /
Figura 3-2

Descrigdo: voltar para o menu de segundo nivel a partir do menu de terceiro nivel, pressionando a tecla PRG ou

ENTER. A diferenca entre as duas teclas:
-Pressione Enter para voltar ao menu de segundo nivel e salvar pardmetros de configuracao antes de retornar e

transferir automaticamente para o proximo codigo de funcéo.
-Pressione PRG para voltar diretamente para o menu de segundo nivel, sem salvar os pardmetros ajustados e

retornar ao co6digo da fungdo atual.

18



Exemplo 1: restauracdo das configurag¢des de fabrica.
s Baln Prcss
20000000 PRG

i

Press|PRG

Press

5 Press Y RO o ENTER
Y O PRG to

confirm

Exemplo 2: mudanca F0.01 de 50.00Hz para 40.00Hz

Se no estado do menu de terceiro nivel o parametro nao pisca, isso significa que o cddigo de funcao nao pode ser
modificado, as possiveis causas sao:

200.0,000.0 PRG y ENTER. Lr-bib8 l_

Press

ENTER
g 0~ p_d 00 D40~
) [y L0000 Z S EE E
confirm )
Press| PRG Flicker
b0 D¢ DTa0a
10,0004

1) O codigo de funcdo nao pode ser utilizado para modificar os pardmetros. Como parametros de detecgdo
reais, execute run record.

2) O codigo de funcdo nao pode ser modificado com o inversor em funcionamento, s6 pode ser modificado
com o motor parado.

3-5-2. Como visualizar os parimetros

Com o motor parado ou em operagdo, pressione [ para exibir a variavel e o parAmetro respectivamente. A

exibi¢do do parametro depende do codigo de funcdo F6.01 (execute parametro 1), F6.02 (execute pardmetro 2) e
F6.03 (parar parametro 3).
No estado parado, ha um total de 16 pardmetros que podem ser configurados para exibi¢do: frequéncia ajustada,
tensdo intermedidria, estado das entradas digitais DI, estado das saidas digitais DO, entrada analogica de tensao All,
entrada analdgica de tensdo Al2, tensdo de entrada do potenciometro da IHM, valor de controle atual, valor atual de
contagem, numero passo CLP, velocidade atual, configuracdes PID, frequéncia da entrada de pulso e de reserva. A
selecdo do parametro € feita pressionando a chave f

Com o motor em funcionamento ha 5 modos de exibi¢do: frequéncia de funcionamento, frequéncia ajustada,
tensdo do intermedidrio, tensdo de saida, corrente de saida e outros parametros: poténcia de saida, torque de saida,
estado das entradas digitais DI, estado das saidas digitais DO, entrada analdgica de tensdo All, entrada analdgica
tensdo Al2, o painel de entrada de tensdo, tensdo de entrada do potencidometro da IHM, valor de controle atual, valor
atual de contagem, configuragdes PID e realimentacdo PID, etc. Sua exibi¢do depende de cddigo de fungdo F6.01 e
F6.02 e o pardmetro € selecionado pressionando a chave.

Quando o inversor ¢ desligado e ligado, os pardmetros apresentados sdo os parametros selecionados antes de
desligar.

3-5-3. Configuracdes de senhas

(13

O inversor possui protecdo por senha. A senha de usuario é y0.01 = “_0”. Vocé deve digitar a senha do
usuario correto antes para entrar em menus regulares, caso contrario estes ficam inacessiveis.
Para cancelar a fungdo de protegdo por senha, digite a senha correta y0.01 = 0.

3-5-4. Parametro de auto tunning do moto

Para selecionar o modo de operagdo de controle vetorial, € necessario entrar com os valores exatos da placa
de identificacdo antes de operar o inversor. O inversor PI500 ira ajustar os parametros de controle de acordo com os
parametros da placa de identificagdo. O método de controle vetorial é altamente dependente de pardmetros do motor,
a fim de obter um bom desempenho de controle.

Os passos para auto tunning do motor sao:

Primeiramente selecione a fonte de comando (F0.11 = 0) como operacdo painel. Em seguida, introduzir os

seguintes parametros de acordo com os parametros do motor utilizado:

19



Selecdo Motor Parametros

Motor b0.02: tensao nominal do motor b0.03: corrente nominal do motor

b0.00: selecao do tipo de motor b0.01: poténcia nominal

b0.04: frequéncia nominal do motor b0.05: motor de velocidade nominal

Para motores assincronos:

Se o motor ndo pode mover completamente a sua carga, por favor, selecione 1 (pardmetro auto tunning estatica
motor assincrono) para b0.27, em seguida, pressione a tecla RUN no painel do teclado.

Se o motor mover completamente a sua carga, por favor, selecione 2 (pardmetro abrangente auto tunning motor
assincrono) para b0.27, em seguida, pressione a tecla RUN no painel do teclado. O inversor ird calcular
automaticamente os seguintes pardmetros do motor:

Selecdo Motor Parametros

Motor b0.08: indutancia do motor assincrono

b0.06: resisténcia do estator do motor assincrono

b0.10: corrente sem carga do motor assincrono

Parametros completos de auto tunning do motor

Capitulo 4 Instalacdo e comissionamento

4-1. Uso do ambiente da instalacao
(1) Temperatura ambiente -10°C a 50°C acima de 40°C, a capacidade decresce 3% por cada 1°C.
Nao ¢ possivel usar o inversor acima de 50C
(2) Prevenir interferéncias eletromagnéticas, manter distancia de fontes de interferéncias.
(3) Prevenir o ingresso de gotas, vapor, poeira, sujeira, limalhas e p6 metalico.
(4) Prevenir o ingresso de 6leo, sal e gases corrosivos.
5) Evitar vibragdes. ) ] )
6) Evitar altas temperaturas e umidade, exposicdo a chuva, a umidade deve ser menor que 90% RH (ndo condensado).

7) Altitude abaixo de 1000 metros _ _ ) o _
8) Nunca use em ambientes com risco de inflamaveis, combustivel, gas explosivo, liquido ou sélido.

4-2. Instalacao: sentido e espaco

Requisitos de espago para os inversores série PIS00 de acordo com as diferentes potencias, o espago de reserva
requerido ao redor do inversor ¢ distinto, como especificado abaixo:

7%

Ar quente
B \ B

‘\:
b
'
u
3

Montado
vertical-
mente

e

j Ar Frio b\\ A
7

Faixa de Poténcia Dimensional requerido

i
=

7 5KW~22KW A>200mm; B>10mm

30KW~75KW A>200mm; B>50mm

90KW~400KW A>300mm; B>50mm
esenho 4-1: Requisito de espago por poténcia dos inversores PI5S00
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O dissipador de calor do inversor de frequéncia da série PI500 circula de baixo para cima, quando mais
inversores funcionarem juntos, geralmente sdo montados lado a lado. No caso da necessidade de instala-los por
linhas superiores e inferiores, devido ao calor dos inversores inferiores subir para o equipamento superior, isto
pode causar falha, para evitar isto um defletor de isolamento térmico ou outros objetos deveram ser instalados.
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Desenho 4-2 ¢ Diagrama de instalagio do defletor de isolamento térmico
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4-3. Diagrama de ligacao

A fiagdo do inversor de frequéncia ¢ dividida em circuito principal e circuito de controle. A instalagdo deve ser feita
apropriadamente conectando o inversor de frequéncia de acordo com o diagrama de conexdo de fiagdo conforme figura
abaixo.

4.3.1. Diagrama de ligacio
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Desenho 4-3: Diazrama
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4-4. Bornes do circuito principal

4-4-1. Disposicao dos bornes do circuito principal

1. Bornes do circuito principal 0.75~4kW G3

HODHDEE DO DB
@ RST+RB-UV W

Desenho 4-4: 0.75~4kW G3 Bornes do circuito principal
2. Bornes do circuito principal 5.5~11kW G3
E1N D é é é 1S &
+ R 5 T U ¥

Desenho 4-5: 5.5~11kW G3 Bornes do circuito principal

3. Bornes do circuito principal 15~22kW G3

DD D] | D] |D| D] |D||D| D

o e
oo

Figure 4-6: 15~22kW G3 main circuit terminal

4. Bornes do circuito principal 30kW F3

® —Tp |+ RelBLlE] UIVIW@
g cOWER M‘TE%

Desenho 4-7: 30kW F3 Bornes do circuito principal
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5. Bornes do circuito principal 30~37kW G3

Desenho 4-8: 30~37kW G3 Bornes do circuito principal

6. Bornes do circuito principal 45~75kW G3

DREFCERE
Fpoiek o P T+

e
@

S

Desenho 4-9: 45~75kW G3 Bornes do circuito principal

7. Bornes do circuito principal 93~110kW G3

Desenho 4-10: 93~110kW G3 Bornes do circuito principal
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8. Bornes do circuito principal 132kW

Desenho 4-11: 132kW G3 Bornes do circuito principal
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4-4-2. Descricao das funcdes dos bornes do circuito principal

Terminal Nome Explanacao

R . SRIP , .
g Borne entrada Inversor Conecte a fonte de alimentacdo trifasica, monofasico conecte
T sbaReT

@ Borne terra Conecte ao terra

P, RB  |Borne resistor de freio Conecte ao resistor de frenagem
U

\\I/V Borne saida Conecte ao motor trifasico

+, Borne barramento CC Conecte a unidade de frenagem
P,+ |Borne reator CC Conecte ao reator CC (remover a ponte de curto)

4-5. Bornes do circuito de controle

4-5-1. Arranjo dos bornes do circuito de controle
1. Bornes do circuito de controle do painel de controle

Desenho 4-13: Borne do circuito de controle

4-5-2. Descricao dos bornes do circuito de controle

Categoria Simbolo | Nome Funcéo
+10V Fonte + 10V Saida de alimentagdo de +10V, corrente maxima 10mA.
Gnd Geralmente usado para um potenciometro de 1 a 5 KQ
+24V Fonte + 24V Saida de alimenta¢do de +24V, corrente maxima 200mA.
Fonte de COM Geralmente usado para energizar as entradas e saidas e sensores
alimentacao externos.
PLC Borne entrada energia | Quando for usado um sinal externo para acionar, desconecte
externa Jumpers do PLC, o PLC deve ser conectado a fonte de
alimentacdo externa e a + 24V (padrio).
All - Entrada analdgica 1 1.Faixa de entrada: (CC 0V a 10V /0 a 20mA), depende do
GND jumper AI2 selecionado no painel de controle. 2.Impedancia de
entrada: 20kQ com entrada de tensdo, 510Q com entrada de
corrente.
Entrada Al2 - Entrada analdgica 2 1.Faixa de entrada: (CC 0V a 10V /0 a 20mA), depende do
Analogica GND jumper AI2 selecionado no painel de controle. 2.Impedancia de
entrada: 20kQ com entrada de tensdo, 510 com entrada de
corrente.
Al3 - Entrada analdgica 3 1. Faixa de entrada: CC -10V ~+ 10V
GND 2. Tensdo de entrada 20kQ
Entrada Digital | DII Entrada digital Multi- | 1.Opto-acoplador de Isolagdo, compativel com entrada bipolar,
fungdo 1 Faca os jumper para definir funcdo na linha PLC;
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DI2 Entrada digital Multi- | 2. Impedancia de entrada: 4.7kQ
funcdo 2 3. Faixa de tensdo com entrada de nivel: 19.2V a 28.8V;
DI3 Entrada digital Multi- | Impedancia entrada 3.3kQ
func¢do 3
DI4 Entrada digital Multi-
fungdo 4
DI5 Entrada digital Multi-
func¢do 5
DI6 Entrada digital Multi-
fungdo 6
DI7 Entrada digital Multi-
func¢do 7
DI8 Entrada digital Multi-
fungdo 8
DI5 Entrada digital de Exceto a funcao de DI1 a DI4, ED6 a DIS8, DI5 pode também
pulso alta velocidade pode ser usado como canais de entrada de pulso de alta
velocidade. Frequéncia de entrada maxima: 100kHz
Saida Analégica | DA1- Saida analdgica 1 O jumper DA1 selecionado no painel de controle determina
GND saida de tensdo ou corrente. Faixa de tensdo de saida: 0a 10V,
corrente: 0 a 20mA
DA2- Saida analogica 2 O jumper DA2 selecionado no painel de controle determina
GND saida de tensdo ou corrente. Faixa de tensdo de saida: 0a 10V,
corrente: 0 a 20mA
Saida Digital SPA- Saida digital 1 Optoacoplador, saida de coletor aberto bipolar, faixa de tensao
COM de saida: 0 a 24V, corrente de saida: 0 a 50mA
SPB-
COM Saida digital 2
SPB- Saida de pulso de alta | Sujeito ao codigo de funcao (F2.00) " selegdo de modo saida do
COM velocidade borne SPB ". Saida de pulso de alta velocidade, freqiiéncia até
100kHz;
Saida Relé TA1-TC1 | Contato normal-mente | Capacidade dos contatos:
aberto NA NA=3A/250VCA
TBI1-TC1 | Contato normal-mente | NF=5A/250VCA, COSg = 0,4.
fechado NF
Temperatura S1-S2- Entrada para sensor Sensor de temperatura tipo PT100
Motor GND PT100
RS485 interno 485+ Borne + sinal Interface de comunicacdo 485, terminal de sinal diferencial 485,
diferencial 485 use par trangado ou fio blindado conecte a Interface de
485- Borne - sinal comunicagdo padrao 485. Fazer o jumper de linha 485 no painel
diferencial 485 de controle para definir o resistor de fim de linha.
Interfaces J13 Interface de Cartao CAN, conector 26 pinos
auxiliares comunicagio
J10 Cartdo Interface PR Conector 12 pinos
GND Interface GND Jumper para definicdo de GND que se deve conectar o PE, para
reducdo da interferéncia no inversor
COM Terra interface COM Jumper para defini¢do de GND que se deve conectar o PE, para
reduc¢do da interferéncia no inversor
Borne COM interface | Consistente com a fungdo COM na linha do borne.
H1

Circuito de entrada de sinal

Transmissdo de sinal de entrada e saida, normalmente use cabo blindado com o menor comprimento, tanto
quanto possivel, com um bom aterramento da blindagem no lado do inversor, tente ndo exceder a distancia de
transmissdo em 20m. Mantenha cuidado nos cruzamentos dos cabos para evitar interferéncia.
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O cabo de controle de fiagdo deve ser mantido a distancia do circuito principal e as linhas de alta tensdo Scorno
o cabo de alimentagao, linha de conexdo do motor, rel¢ ou contator) com mais de 20 cm de distancia, para evitar linhas
de alta tensdo paralelas, também evitar os cruzamentos com as linhas de alta tensdo, fazendo o caminho da fiagao
vertical, de modo a evitar mau funcionamento causado pelo disturbio do inversor de frequéncia.

Modo com contato seco:

Contator
~ }:[ xtarmo - }:[
PLC (Caba
<24V [Padriq = i a0y (aid)
Contator | ) ’—E% L EE
ERIEMO | Erinfazc COM COM
[nversor
. - ()
Fonte de alimentagdo interna com
conexdo principal v 2 |Fonte de alimentacdo externz com conexdo

principal
Dezenho 4-14: Bome de entrada de sinal - medo contato seco

Nota: usando uma fonte de alimentagéo externa, o jumper do PLC e 24V devem ser removidos, caso contrario, isso
ira danificar o equipamento.

Cabo conexiao conector aberto NPN:

Quando o sinal de entrada for transistor NPN, de acordo com o uso da fonte de alimentacio, faga conforme a
figura + 24V e a cablagem do PLC:

Contato
axtarna

Inversor Contato Inversor

extamo

’_E% 4V (Defutp External ¢

g power 5111.11:-]3c
+

~E% +14V (Defanlt)

COM

Nota: usando uma fonte de alimentagéo externa, o jumper do PLC e 24V devem ser removidos, caso contrario, isso
ira danificar o equipamento.

Cabo conexao conector aberto PNP:

Confafo
externo ~

Inversor

L
|

PLC

Inversor [Coatata
externo

+14V (Padric)

%Hﬂ'{?zdﬁc)
PE %COM Fonta externa -;'F _%; COM

Modo de Conexao FINF Ionte mterna

Modo de conexiio PNP fonte externa
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4-6. Precaucoes com o cabeamento

/A Perigo

Certifique-se de que o interruptor de energia esteja desligado (OFF) antes da operacdo de cabeamento, evitando o risco de choque elétrico.
A fiagdo deve ser realizada por um pessoal profissional treinado, ou isso pode causar danos ao equipamento e ferimentos pessoais!
O aterramento deve ser firme, caso contrario, existe o perigo de choque elétrico ou risco de incéndio!

A Nota

Certifique-se de que a poténcia de entrada seja coerente com o valor nominal do inversor, caso contrario pode causar danos ao inversor!
Certifique-se de que o motor corresponde ao inversor, caso contrario, pode causar danos ao motor ou ativar a prote¢do do inversor!
NUNCA conecte a fonte de alimentagdo aos terminais U, V, W, caso contrario, isso pode causar danos ao inversor!

Nao conecte diretamente o resistor de frenagem ao barramento DC (P), aos terminais (+), caso contrario, o que pode causar um incéndio!

Nao se pode instalar capacitores ou filtros RC na saida para motor U,V,W. O inversor deve ser desligado quando

da instalag@o ou substituigdo do motor trifasico.

Nao esquega aparas de metal ou fios dentro do inversor na sua instalagdo, caso contrario, isto pode causar mau

funcionamento no inversor.

Desconecte o motor ou desligue a alimentagdo de energia somente quando o inversor parar de operar.

Para minimizar os efeitos das interferéncias eletromagnéticas, recomenda-se que um dispositivo de absor¢ao

de surto, filtros RC ou diodos, sejam instalado adicionalmente nos contatores e/ou relés que estiverem proximos

do inversor.

¥ O cabeamento de controle externo do inversor devem ser mantidos isolados ou com cabos blindados.

»¢  Além de blindagem, o cabos de sinal de comando da entrada também deve ser alinhada separadamente,
e deve ficar afastada da fiagdo dos cabos de poténcia.

¥ Se a frequéncia portadora for inferior a 3KHz, a distdncia maxima entre o inversor € o motor pode ser de até
50 metros; Se a frequéncia portadora for superior a 4KHz, a distancia deve ser reduzida adequadamente, o ideal
¢ passar a fiagdo por um eletroduto de metal.

¥ Quando o inversor for equipado com periféricos (filtro, reator, etc.), medir primeiro a resisténcia de isolamento
a terra usando um megger de 1000 volt, de modo a garantir um valor medido ndo inferior a 4 megohms.

¥ Quando o inversor precisa ser iniciado com frequéncia, ndo desligue diretamente pela a alimentagdo, use
apenas o controle pela borneira pelo teclado ou o comando de operagdo RS485 para ligar e desligar o
equipamento, evitando danos na ponte retificadora.

> Para evitar um eventual acidente, o terminal de aterramento deve estar conectado a terra firmemente (a impedancia de
aterramento deve ser inferior a 10 ohms), caso contrario vai ocorrer uma corrente de fuga.

% As especificacdes dos cabos utilizados na fiacao do circuito de poténcia devem obedecer as disposi¢oes e
normas da ABNT.

» A poténcia do motor deve ser igual ou inferior a poténcia do inversor.

4-7.Circuito de By-pass do inversor

A falha no inversor que pode causar uma parada do motor e uma maior perda de tempo de inatividade ou outra
falha inesperada. Para evitar que isto ocorra, instale adicionalmente o circuito sobressalente para garantir a
seguranca.

Nota: MCC1 e MCC2 contatoras de inter travamento O circuito de reserva deve ser confirmado antecipadamente
e teste as caracteristicas de corrida, certifique-se de que a frequéncia de poténcia e a sequéncia de fase de conversao
de frequéncia.

K1 K2 rﬂcq
E—o 0 [ U 7o o ’/ M
5—o 0 5 nversor ¥ o 1\
I oo 0o [ piso0 W Lol 3~
K3
0 0 o
0 T
oD | 5]
MCC2

Desenho 4-17: Diagrama elétrico do circuito de reserva
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Capitulo 5 Parametros de fungdes

5-1. Agrupamento Menu

Notas:
“s”:Em estado de funcionamento, o valor definido no pardmetro néo pode ser alterado;
“e@”: O valor real medido ndo pode ser mudado;

“5%”: Parado ou operando, em ambos pode ser alterado;

“ A”: ParAmetros de fabrica (Factory parameters), operacdo proibida ao usudrio;

“-’Indica que o valor padrao de fabrica do parametro esta relacionado a poténcia ou modelo, consulte a descri¢ao

do parametro correspondente para o valor especifico.
Mudanga de limite refere-se ao fato dos parametros serem ajustaveis.

y0.01 ¢é usado para definir pardmetros de protecao de senha, vocé pode entrar no menu de pardmetros somente
depois de entrar com a senha correta no modo de usudario e parametros de fun¢do modificada e modo de pardmetros

de protecao de senha, é cancelada quando y0.01 ¢ definido como 0.
Menu de parametros nao € protegido por senha no modo de pardmetros personalizados pelo usuério.

Grupo F sdo os pardmetros de fungdes basicas, o grupo E ¢ de melhorarias dos pardmetros de fun¢do, grupo b

sdo parametros fun¢ao do motor, grupo d sdo os parametros da fun¢do de monitoramento.

estendidos

Cod. Nome Parametro Descricao Funcional

do Gﬁ“&&g}g‘g’gﬁtge Monitoramento, frequéncia corrente, etc.

FO Grupo de fungdes basicas | Ajuste Frequéncia, modo controle, tempo acelera. e desacel.

F1 Grupo de entradas Entradas de fun¢des Analogicas e digital

F2 Grupo Saidas Saidas de funcdo Analdgica e digital

F3 Gupo controle liga/desliga Parametros de controle Liga/ Desliga

F4 Parametros controle V/F Parametros de controle V/F

F5 Pardmetros de controle Parametros controle Vetorial

Fé6 Teclado e display [HM Para definir as teclas e exibir os parametros de func¢éo

F7 Grupo de fungdes auxiliares Para definir Jog, jump fglllen (t;%eoqgﬁgiclii% re outros parametros da

F8 Falha e protecdo Para definigdo dos parametros de falhas e protegdo

F9 Gmggrgﬁg%r&%tggs de Para definir a fun¢do de comunicagio MODBUS
FA Parémetr%éir%ﬁgntrole de Para definir os pardmetros no modo de controle de torque
FB Parﬁmetrocgg t(r);[)ilrélizagﬁo de | Para definir os parémetroscc(l)% t%ilrgizagﬁo do desempenho do
FC Grupo de parametros Parametros de aplicacdo de configuracdes especiais
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Cod. Nome Parametro Descri¢ao Funcional
EO Defini¢do de comprimento | Para definir comprimento fixo_¢ 0s parAmetros de func¢do de
fixo e contagem Wobbulate contagem Wobbulate
El Coman%%%qilrllll%igstégio, Comando multi-estagio, CLP simples
E2 Grupo fungdes PID Para definir param. PID internos.
E3 DI Virtual, DO Virtual Ajuste Pardmetros Virtual I/O (entrada/saida)
b0 Parametros motor Para ajustar parametros do motor
y0 Gerenci:algllg%te% codigo Para definir a senha, gprellllgl(r)ngérga(%g r;neitcri(?sljizagéo e exibigdo de
yl Consulta falhas Questionamento mensagem falha

5-1-1.Grupo d0 — Fun¢des de Monitoramento

Ne. Cad. Nome Parametro Faixa ajuste Ajuste fabrica
0. d0.00 |Frequéncia opera. Frequéncia de saida real 0.01Hz
1. d0.01 |Ajuste frequéncia Frequéncia real ajustada 0.01Hz
2 d0.02 |Tensao /ink CC Tensdo detecteda no /ink CC 0.1V
3. d0.03 |Tensao saida do inversor Tensao de saida real v
4, d0.04 |Corrente saida inversor Valor efetivo da corrente no motor 0.01A
5. d0.05 |Poténcia do motor Valor calculado da poténcia do motor 0.1kW
6. d0.06 |Torque Motor Percentual do torque do motor 0.1%
7. d0.07 |[Estado entrada DI Estado da entrada DI -

8. d0.08 |Estado saida DO Estado da saida DO -
9. d0.09 |Tensao All (V) Valor da tensdo de entrada All 0.01v
10. | d0.10 |Tensdo Al2 (V) Valor tensao de entrada AI2 0.01V
11. | d0.11 |Tensdo potencidmetro painel |Tensdo potencidmetro painel 0.01v
2| d0.12 | Valor contagem Yalor real da contagem de pulso em :
13. | d0.13 | Valor comprimento ((::(?rilng)r riir?ee;t(? ffliil em funcdo de -
14. | d0.14 | Velocidade real de operagdo Xeolt(;cridade real executada pelo -
16. | d0.16 |Realimentagdao PID gﬁ;flzrgiieer?u?;dzall)%r)def cedback %
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Ne. Cad. Nome Parametro Faixa ajuste Ajuste fabrica
17, | d0.17 |Estagio CLP Exibicao do Estagio CLP quando for i
executado
Entrada de pulsos de alta Entrada de pulsos de alta frequéncia,
18 | d0.18 frequéncia unidade no display: 0.01Khz 0.01kHz
Velocidade realimentagdo Velocidade realimentacdo PG, com
1o | d0.19 (unid:0.1Hz) precisao 0.1hz 0.1Hz
Exibi¢ao do tempo restante de
Tempo remanescente de ~ ~ .
20. | d0.20 ~ operagdo, para o modo de operagao 0.1Min
operacao .
temporizado
Velocidade linear calculada a partir
da velocidade angular e do didmetro
21. | d0.21 |Velocidade Linear usado para controlar a tensao Im/Min
constante e a velocidade linear
constante.
2. | d0.22 |Tempo real em operagio Tempp total de inversor de corrente Min
energizado.
23. | d0.23 |Tempo de operagdo atual Tempo total do inversor em corrente. 0.1Min
o0 | 4024 Frequéncia de entrada de alta |Exibicdo da de frequéncia da entrada 1Lz
' ’ velocidade de pulso de alta velocidade: 1Hz.
s | d0.25 Tipo dc? ref?renma por Frequéncia, torque ou outro tlpo d? 0.01%
comunicacao comando pela porta de comunicagao.
Velocidade da realimentagdo | Velocidade da realimentagdo PG,
2. | d0.26 do Encoder para uma acuracidade de 0.01Hz. 0.01Hz
Frequéncia definida por F0.03
27. | d0.27 |Display da frequéncia mestre |configuragcdo da referéncia de 0.01Hz
frequéncia mestre.
Frequéncia definida por F0.04
28. | d0.28 |Display de frequéncia auxiliar |configuracdo da referéncia de 0.01Hz
frequéncia auxiliar.
Torque de Observa o torque definido com o o
2. | d0.29 Comando (%) modo de controle de torque. 0.1%
30. | d0.30 [Reserva
31. | d0.31 |Posicdo do motor sincrono Posi¢ao Angular do motor sincrono. 0.0°
Posigdo do Rotor quando usado um
32. | d0.32 |Posi¢dao Resolver transforrpador rota tvo como -
referéncia de realimentacao de
velocidade.
Informacgao da posigéo calculada a
33. | d0.33 |Posicio ABZ partir da realimentagdo incremental 0
de um encoder ABZ.
34. | d0.34 |Contador sinal Z Contilgem do sinal da fase Z do -
s | 4035 |Estado inversor Indicagdo de modo: operacio, i

desligado e outros.
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Ne. Cad. Nome Parametro Faixa ajuste Ajuste fabrica
1. Topo G (carga tipo torque
. . constante)
36. | d0.36 |Tipo de inversor 2 Tipo F (carga tipo -
ventiladores/bombas)
37. | d0.37 |Tensdo All antes da correg¢ao Valor <~1a te.:nsao de entrada antes da 0.01V
correcdo linear All
38. | d0.38 |[Tensdo Al2 antes da correg¢ao Valor <~1a te.:nsao de entrada antes da 0.01V
correcdo linear AI2
a0 | 4039 Tepsao do poten010me~tr0 do |Tensdo do poteilcu?metro do painel 0.01V
painel antes da corregdo antes da corregdo linear
40. | D0.40 [Reserva
Fung&o monitoramento Um sensor PT100 inspeciona o valor .
41. | D0.41 C
temperatura motor da temperatura do motor
5-1-2.Grupo F0 — Grupo de fung¢des basicas
N° Céd. Nome Parametro Faixa ajuste A,‘J u§te Alteraca
fabrica (1}
42 0.Controle vetorial W/O PG
F0.00 [Forma de controle do Motor |1.Controle Vetorial W/ PG 2 *
2.Controle V/F
43, . A N 60.00
F0.01 [Ajuste frequéncia IHM 0.00Hz a F0.19 (frequéncia maxima) Hz w
44. Resolugao da frequéncia de 1: 0.1Hz
F0.02 comando 2:0.01Hz 2 *
45, 5
F0.03 t?onﬁAgur'au;ao da fonte de 0a10 0 *
requéncia mestre
46. 5
F0.04 ConﬁAgur'agao da fonte de 0a10 0 *
frequéncia auxiliar
0. relativo a frequéncia maxima
47 Seleciio da Referéncia de l.relativo a entrada de frequéncia
F0.05 frequéngi . mestre 1 0 w
requéncia auxiliar i .
2.relativo a entrada de frequéncia
mestre 2
48. i ;
F0.06 |Faixadeajuste dafontede a0, 1500, 100% | ¥
Frequéncia auxiliar
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Ajuste

Alteracal

N° Cod. Nome Parametro Faixa ajuste .
fabrica| o
Digito unidade: selecao da fonte de
49, 5 Anci &nei
F0.07 Selegap da fonte da frequéncia fr;q.uenma o 00 e
super 1mposta Digito dezena: relagdo aritmética
entre mestre e auxiliar para fonte de
50. anci
Fo.08 | Fonte de frequéncia de offset | o1y, o Fo 19 (frequéncia maxima) | “OH | %
quando sobrepondo z
Sele¢do da memoria de L
51. .
F0.09 |Shutdown para a frequéncia 0: memoria Wio 1 pAS
L 1: memoria W
digital
5 Referéncia da Frequéncia de 0: Frequéncia de operacio
F0.10 |comando UP/DOWN em - rrequencia de operag 0 *
~ 1: Frequéncia ajustada
operagdo
0.Controle p/ IHM (LED desl)
1.Controle p/ borneira (LED lig.)
2.Controle comando por
53. S .
F0.11 |Selecdo da fonte de Comando |Comunicagdo (LED piscan.) 0 w
3.IHM + Comando p/comunicagdo
4.JHM + Comando comunica¢do +
Borneira
Digito Unidade: selecdo da
referéncia de frequéncia pela ITHM
Digito Dezenas: selecdo da
54 Origem da referéncia de referéncia de frequéncia pela borneira
F0.12 [frequéncia para referéncia de |(0 a 9, igual ao digito unidade) 000 Y
comando Digito Centenas: selecdo da
referéncia de frequéncia pela porta de
comunicacao (0 a 9, igual ao digito
unidade)
Depen
55. ~ de do
F0.13 | Tempo de Aceleragaol 0.00s a 6500s A
model
0
Depen
56. ~ de do
F0.14 | Tempo de Desaceleracao 1 0.00s a 6500s A
model
0
. 0:1 segundos
57.
FO0.15 ggﬁg:sii;e;fpo 1:0.1 segundos 1 *
' 2:0.01 segundos
A A 0: F0.19 (frequéncia maxima)
58.
FO.16 Referéncia de frequéncia do 1: Frequéncia ajustada 0 *

tempo Ac/desaceler.

2: 100Hz
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N° Cod. Nome Parametro Faixa ajuste A,Ju§te Alteraca
fabrica 0
59. F0.17 Frequéncia de chaveamento NAO 1 "
’ ajustada pela temperatura 1: SIM
Depen
60. . de do
F0.18 |Frequéncia chaveamento 0.5kHz to 16.0kHz Y
model
0
61. . o , 60.00
F0.19 |Frequéncia Maxima saida 50.00Hz a 320.00Hz Hy *
0: Conforme F0.21
1: referéncia analogica All
62. Limit or da referénci 2: referéncia analogica Al2
F0.20 | 10 ® S OF G IEIEIERCEt 13: Potenciometro IHM 0 *
¢ Irequencia 4: Conforme pulso de alta velocidade
5: Referéncia da comunicagao
6: Entrada analdgica AI3
63. o N
F0.21 |Limite da frequéncia maxima F0.23 (hmlteA fre.quer}m.a minima) a 60.00H74 ¢
F0.19 (frequéncia maxi.)
6. . A
Fo.2p | Qffset delimite da frequéneia | 6011 4 F0 19 (frequéncia maxima) | O0H | %
maxima z
65. - .
F0.23 |[Limite da frequéncia minima O'QO.HZ to F0.21 (limite da frequéncia 0.00Hz|
maxima)
66. . ~
F0.24 | Sentido de giro 0: mesmo sentld’o- 0 A
1: sentido contrario
67. | F0.25 [Reserva
68. | F0.26 [Reserva
1.Tipo G (carga tipo torque
69. ) constante)
F0.27- | Tipo GF 2.Tipo F (cargas tipo ventilador ) ¢
/bombas)
5-1-3.Grupo F1 — Grupo dos bornes de entradas
N° | Cod. Nome Parametro Faixa Ajuste A,Jus.te Alteracio
Fabrica
70. .
F1.00 |Selegdo de funcio da borneira DI1 1 *
& F1.01 |Selegdo de funcao da borneira DI2 0asl 2
2. F1.02 ([Sele¢ado de fungdo da borneira DI3 8
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N° | Cod. Nome Parametro Faixa Ajuste A,Jus.te Alteracio
Fabrica
3. F1.03 |Selecdo de fun¢ao da borneira DI4 9
4. F1.04 ([Sele¢ado de fungdo da borneira DIS 12 *
> F1.05 |Selecédo de funcdo da borneira DI6 13 *
76. F1.06 [Selegado de funcgdo da borneira DI7 0 *
. F1.07 |Selecdo de fun¢do da borneira DIS 0 *
78.
F1.08 |Indefinido 0 *
79.
F1.09 |Indefinido 0 *
0: Tipo 2 fios 1
80. o
F1.10 |Modo do comando na borneira I T?po 2 fios 2 0 *
2: Tipo 3 fios 1
3: Tipo 3 fios 2
8l. ~ 0.001Hz/s a
F1.11 |Alteracdo da taxa do borne UP / DOWN 65.535Hz/s .00 Hz/ *
82.
F1.12 | Valor minimo da entrada Al curva 1 0.00V aF1.14 0.00V PAY
83. 5 ini
F1.13 Configuragdo do minimo para entrada Al -100.00% a +100.0% | 0.0% e
curva 1
84. F1.14 | Valor maximo para entrada Al curva 1 F1.12 a+10.00V 10.00V PAY
8. F1.15 |Ajuste maximo p/ entrada para Al curva 1 -100.00% a +100.0% {100.0% pAS
86. F1.16 |Valor minimo da entrada Al curva 2 0.00V aF1.18 0.00V PAY
87. F1.17 |Ajuste do minimo da entrada Al curva 2 -100.00% a +100.0% | 0.0% A
88. F1.18 | Valor maximo para entrada Al curva 2 F1.16 a+10.00V 10.00V PAS
89. F1.19 | Ajuste valor maximo entrada Al curva 2 -100.00% a +100.0% {100.0% pAS
%0 F1.20 | Valor minimo para entrada Al curva 3 -10.00V a F1.22 0.00v pAS
oL F1.21 |Ajuste minimo para entrada Al curva 3 -100.00% a +100.0% | 0.0% pAS
% | F1.22 |Valor maximo para entrada Al curva 3 F1.20 2 +10.00V 10.00V A
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N° | Cod. Nome Parametro Faixa Ajuste A,Jus.te Alteracio
Fabrica
% | F1.23 |Ajuste do maximo da entrada Al curva 3 -100.00% a +100.0% [100.0% A
Digito Unidade:
selecdo da curva All
94 Digito Dezena:
F1.24 |Selecdo das curvas Al selecdo da curva AI2 321 PAY
Digito Centena:
selecdo da curva pelo
potencidmetro [THM
Digito Unidade:
selecdo de All para
entrada minima menor
que.
Digito Dezena:
. . selecdo de AI2 para
95, N N
5 F1.25 D?ﬁnlgao da selegdo de ajuste de valor entrada minima menot | 000 e
minimo para Al
que.
Digito Centena:
Sele¢do do
potencidmetro para
entrada minima menor
que.
96.
F1.26 |Frequéncia minima da entrada de pulso 0.00kHz a F1.28 .00 kHj pAS
97 . N
F1.27 I/)\dilss;e da frequéncia minima da entrada de 2100.00% a +100.0% | 0.0% e
98.
F1.28 |Frequéncia maxima da entrada de pulso F1.26 a 100.00kHz 0.00kH PAY
9. . N
F1.29 pAdilSS(;[e da frequéncia maxima da entrada de 2100.00% a +100.0% 100.0% e
100 -1 F1.30 |Tempo filtro DI 0.000s a 1.000s 0.01s
101 | F1.31 |Tempo filtro AIl 0.00s a 10.00s 0.10s
1021 F1.32 | Tempo filtro AI2 0.00s a 10.00s 0.10s phe
103. .
F1.33 | Tempo do filtro do potencidémetro IHM 0.00s a 10.00s 0.10s pAS
104. F1.34 | Tempo do filtro da entrada de pulso 0.00s a 10.00s 0.00s pAS
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N° | Cod. Nome Parametro Faixa Ajuste A,Jus.te Alteracio
Fabrica
Digito unidade: DI1
0: nivel alto ativo
105 1:nivel baixo ativo
' F1.35 [Modo vélido de seleg¢do 1 no borne DI Digito Dezena: DI2 00000 *
Digito centena: DI3
Digito milhar: DI4
Digito Dezena de
Digito Unidade: DI6
0: nivel alto ativo
1: nivel baixo ativo
106. {oi i .
F1.36 |Modo valido de sele¢do 2 no borne DI DlthO Unidade: DI7 00000 *
Digito Centena: DI8
Digito Milhar: DI9
Digito Dezena de
Milhar: DI10
107. | F1.37 | Tempo de atraso DI1 0.0s a 3600.0s 0.0s *
108. F1.38 | Tempo de atraso DI2 0.0s 2 3600.0s 0.0s *
109. F1.39 |Tempo de atraso DI3 0.0s 2 3600.0s 0.0s *
Definir a repeticao do terminal de entrada . .
110. : 1
F1.40 0 1rrep<?tlve 0 *
1: repetivel
111. | Fl1.41 |Potenciomet.IHM X1 0~100.00% 0.00 P
112. F1.42 |Potenciomet.IHM X2 0~100.00% 100.0 e
113. F1.43 |Ajuste valor potenciometro IHM 0~100.00% - DA
114. Valor Potencidmetro IHM X1 valor
-100.00%~+100.00%
Fl.44 correspondente Y1 ° ° goo x
0o
115. F1 45 Valor Potencidmetro IHM X1 valor -100.00%~+100.00%| 100 4
correspondente Y 1 00%
0
Controle do potenciémetro IHM Bits Unidade:
0: protegdo de
desligamento
116. 1: zerar no
F1.46 desligamento 00 A¢
Bits dezenas:
0: Mater parado
1: Pare sobre zero
11‘1’\’\1’\[\

38




5-1-4.Grupo F2 — Grupo borneiras saida

N° Cad. Nome Parametro Faixa ajuste A,J us.te Alteragio
Fabrica
117.
F2.00 |Modo saida borne SPB 0al 0 PAY
118. 5 i i
.01 Selecdo da quantidade de saidas 0 e
chaveadas
119. Sele¢do da saida de fungdo Rele 1
F2.02 (TA1.TBIL.TC1) 2 s
0a40
120. F2.03 |indefinido
121. 5 30 sai {
F2.04 Selecdo da funcdo saida SPA (saida 1 e
coletor aberto)
122. Selecdo da fungdo da saida Rele 2
F2.05 (TA2.TB2.TC2) ! &
123. 5 5 i
F2.06 Selegdo d'il fupgao da saida de pulso de 0 e
alta frequéncia
Selegao da fungdo da saida DA1 Oal7
124, F2.07 |Selegdo da fungdo da saida 0
125 |pp.08 |[Selegdo da funcdo da saida DA2 1
126. dncia maxi i 50.00
F2.09 F requéncia maxima da saida de pulsos 0.01kHz a 100.00kHz e
alta velocidade kHz
127. 1 3
F2.10 Tempo de atraso de saida comutagio 0.0s 2 3600.0s 0.0s e
SPB
128.
F2.11 |Tempo de atraso da saida Rele 1 0.0s a 3600.0s 0.0s pAS
129.
F2.12 | Tempo de atraso da saida expansdo DO |-100.0% a +100.0% 0.0% pAS
130.
F2.13 | Tempo de atraso da saida SPA 0.0s a 3600.0s 0.0s PAY
131.
F2.14 | Tempo de atraso da saida Rele 2 0.0s a 3600.0s 0.0s pAY
Digito Unidade: SPB
13 quantidade
' F2.15 |Selecdo da borneira ativa da saida DO | chaveamentos 00000 DAY
0: logica positiva
1: anti-logica
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N° Cod. Nome Parametro Faixa ajuste A,Jus.te Alterago
Fabrica
Digito Dezena: Rele 1
Digito Centena:
Expansdao DO
Digito Milhar: SPA
Digito Dezena de
Milhar: Rele 2
13| F2.16 |Coeficinte zero bias? DA1 -100.0% a +100.0% | 0.0% F
134, F2.17 |Ganho DAI -10.00 a +10.00 1.00 Ve
135.
F2.18 |Coeficinte zero bias DA2 -100.0% a +100.0% 0.00% pAS
136. F2.19 |Ganho DA2 -10.00 a +10.00 1.00 pA
5-1-5.Grupo F3 — Grupo controle liga/desliga
N° Cad. Nome Parametro Faixa ajuste A,Jus.te Alteragdo
Fabrica
0: Partida Direta
137, 1: Controle de
F3.00 |[Modo Partida (Start-up) velocidade reinicio 0 PAY
2: Partida pré exitacao
(motor CA assin.)
0 a2: reserva
138. F3.01 Modo de acompanhamento da 3: Método de 3 *
’ velocidade (Speed tracking mode) rastreamento de
velocidade rotagdo
139. . .
F3.02 | Valor do monitoramento da velocidade |1 a 100 20 PAY
140. F3.03 Frequéncia Dartida 0.00Hz a 10.00Hz 0.00Hz *
1t F3.04 |Tempo espera frequéncia de partida 0.0s a 100.0s 0.0s *
142. .
F3.05 |[Corrente inicial de frenagem CC 0% a 100% 0% *
143,
F3.06 |Tempo inicio frenagem CC 0.0s a 100.0s 0.0s *
0: Frenagem por
144, ~
F3.07 |Modo frenagem desaceleragdo 0 pAY
1: Frenagem livre
145.
F3.08 |Frequéncia inicial para frenagem CC O'OOH% A FO.19 0.00Hz pAq
(frequéncia maxima)
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N° Cad. Nome Parametro Faixa ajuste Fé’l"t:lfitcea Alteragdo
146. F3.09 |Tempo de espera da frenagem CC 0.0s a 100.0s 0.0s PAY
7. F3.10 |Corrente de término da frenagem CC 0% a 100% 0% pAS
148. F3.11 |Tempo de término da frenagem CC 0.0s a 100.0s 0.0s pAS
19| F3.12 |Taxa de utilizagdo da frenagem 0% a 100% 100% ¥
Modo de Ac/desaceleracido 0: aceleracao
desaceleragdo linear
1: aceleragdo
150. ~
F3.13 ‘(}Zs;?celeragao curva S 0 *
2: aceleragdo
desaceleracao curva S
GGBQ’
151, F3.14 |Proporg¢ao secdo inicial da curva S 0.0% a (100.0% a F3.15)(30.0%
152. F3.15 |Proporgdo segdo final da curva S 0.0% a (100.0% a F3.14) [ 30.0%
5-1-6.Grupo F4 — Parametros de controle V/F
Ne° Caod. Nome Parametro Faixa ajuste l%'l:llitcea Alteracio
153. _
F4.00 |Ajuste curva V/F 0all 0 *
154, 0.0% (Aumento Torque
F4.01 |Aumento (boost) torque automatico) 4 *
0.1 2a30%
155. o
F4.02 | Aumento torque na frequéncia de corte O'QO.HZ a F0.19(frequéncia 15.00Hz *
maxima)
1%6. F4.03 |Frequéncia V/F multiponto pontol 0.00Hz a F4.05 0.00Hz *
157. F4.04 |Frequéncia V/F multiponto pontol 0.0% a 100.0% 0.0% *
158. F4.05 |Frequéncia V/F multiponto ponto2 F4.03 a F4.07 0.00Hz *
159. F4.06 |Frequéncia V/F multiponto ponto2 0.0% a 100.0% 0.0% *
160. anci
F4.07 |Frequéncia V/F multiponto ponto3 F4'0.5 a b0.04 (frequéncia 0.00Hz *
nomin. motor
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N° Cad. Nome Parametro Faixa ajuste A,J us.te Alteracio
Fabrica
161. F4.08 |Frequéncia V/F multiponto ponto3 0.0% a 100.0% 0.0%
162. F4.09 |[Coef. Compens. escorregamento 0% a200.0% 0.0%
163. F4.10 |Ganho da sobre exita¢do 0a200 64 PAY
164. F4.11 |Ganho supressdo da oscilagao 0al100 - PAY
165. F4.12 |Refer. tensdo de Separacdo V/F 0a9 0 AG
166, . . . ~ . .
F4.13 Ajuste digital da tensdo de separacao 0V a tensdao nominal do oV e
V/F motor
167 | F4.14 |Tempo subida tensdo separagdo V/F 0.0s a 1000.0s 0.0s Yo
5-1-7.Grupo F5 — Parimetros do controle Vetorial
N° Cad. Nome Parametro Faixa ajuste A,J us.te Alter.
Fabrica
168 | F5.00 |Relagdo de loop de velocidade G1 1a100 30 w
169. .
F5.01 |Integral da velocidade de loop T1 0.01s a 10.00s 0.50s
170. &nci
Fs5.02 |freduencia 0.00 a F5.05 5.00Hz
Chaveamento 1
171, F5.03 |Relagdo de loop de velocidade G2 0 a 100 20 w
172. . pAq
F5.04 |Integral da velocidade de loop T2 0.01s a 10.00s 1.00s
173. anci pAe
F5.05 Frequéncia F5.02f1FQ.19’ . 10.00Hz
Chaveamento 2 (frequéncia maxima)
174, , 0: valido 7
F5.06 Integral velocidade loop 1 invalido 0
175. o )
F5.07 |Fonte do limite torque superior opgdes 0-8 0 pAY
176. _ )
F5.08 | Ajuste digital limite superior torque 0.0% a 200.0% 150.0% PAY
1. F5.09 |Ganho diferencial do controle vetorial 50% a 200% 150%
178. F5.10 [Filtro constante tempo velocidade 0.000s a 0.100s 0.000s
17. F5.11 |Ganho sobre excitacdo controle vetorial 0a200 64

42




N° Cad. Nome Parametro Faixa ajuste A,J us.te Alter.
Fabrica
180. F5.12 |Ganho proporcional regulador excitacao 0a 60000 2000
181. F5.13 | Ganho integral regulador excitacao 0 a 60000 1300 PAY
182. F5.14 | Ganho proporcional regulador torque 0 a 60000 2000 PAY
183. F5.15 |Ganho integral do regulador de torque 0 a 60000 1300 Aq
5-1-8.Grupo F6 — Display e teclado IHM
N° Cod. Nome Parametro Faixa ajuste A,Jus.te Alteracgao
Fabrica
0: STOP/RES teclas ativadas
184, somente no modo operagdo
F6.00 |Tecla fungdes STOP/RESET 1: STOP/RES teclas ativadas 1 w
em qualquer modo de
operacao
81 F6.01 |Display com exibicdo parametros 1 | 0x0000 a OxFFFF 001F e
181 F6.02 |Display com exibicdo parametros 2 | 0x0000 a OxFFFF 0000 A
71 F6.03 |Finalizagdo da exibicdo de parametros |0x0000 a OxFFFF 0033 ¥
18| Fe.04 |Carregar coeficiente indicagdo 0.0001 a 6.5000 1.0000 AL
velocidade
0:0 casa decimal
189, L T
F6.05 Casag decimais para indicagéo da 11 casa decimal ) .
velocidade da carga . .
2:2 casa decimal
190 F6.06 |Temperatura do modulo de poténcia  [0.0°C a 100.0°C - °
191. F6.07 Tempo total operacao Oh a 65535h - °
192. F6.08 Tempo total licado Oh a 65535h - °
193. F6.09 Poténcia total 0 a 65535 kwh - °
194. F6.10 |[Numero da unidade Numero do serie do - °
195. F6.11 | Versdo Software Versao software cartdo - °
196. F6.12 a Reserva
F6.15
1Kbit/100bit 10bit/1
bit
197. , A ,
F6.16 |Selecio Monitor 2 Numero parametro | Numero |  d0.04 .
serie
paramet
1o
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NO

Caéd.

Nome Parametro

Faixa ajuste

Ajuste

Fabrica Alteracao

198.

F6.17

Coeficiente de correcao de potencia

0.00~10.00

1.00 ¥

199.

F6.18

Definicao da tecla multifuncgao 1

0.00~10.00

1.00 ¥

200.

F6.19

Defini¢ao da tecla multifuncao 2

0.00~10.00

1.00 ¥

201.

F6.20

Selecdo de bloqueio do teclado

0: Tecla RUN, STOP valido

1: Tecla RUN, STOP,
codificado valido

2: Tecla RUN, STOP, UP,
DOWN valido

3: Tecla STOP valido

202.

F6.21

Sele¢do fun¢do da tecla QUICK

0: sem funcdo; 1: Jog

2: estado do display

3: transicio FWD / RVS
(frente/reverso)

4: configuragdo reset UP /
DOWN

5: Parada livre

6: comando de execu¢do dado
em sequéncia

5-1-9.Grupo F7 — Grupo funcdes auxiliares

Ajust
N° [ Cad. Nome Parametro Faixa ajuste ’Jus. ¢ A~lterag:
Fabrica | ao
208. | F7.00 |Frequéncia de Jog 0.00Hz a FO.19 (frequéncia 2.00Hz
max.)
204. | F7.01 |Tempo aceleracio Jog 0.0s 2 6500.0s 20.0s S
205. F7.02 | Tempo desacelerac. Jog 0.0s a 6500.0s 20.0s DAY
DO6. . .y 0: Invalido
F7.03 |Borneira prioridade Jog 1 Valido 0 1. Y
207. | F7.04 |Jump frequéncia 1 O'(,)OHZ a FO.19 (frequéncia 0.00Hz w
max.)
208. F7.05 |Jump frequéncia 2 O'QOHZ a FO.19 (frequéncia 0.00Hz w
max.)
209. | F7.06 |Faixa frequéncia Jump ?nggP)IZ a F0.19 (frequéncia 0.00Hz w
Jump para frequéncia disponivel . .
210. F7.07 |durante processo de aceleragdo/ 0: Inyghdo 0 2. %
~ 1: Valido
desaceleracao
211. F7.08 |Tempo aceleragdo 2 0.0s a 6500.0s PDepende dq
modelo




Ajust
N° [ Cad. Nome Parametro Faixa ajuste ']us. ¢ A~ltera¢
Fabrica | ao
212. | F7.09 |Tempo desaceleragio 2 0.0s a 6500.0s PDepende dq
modelo
213. | F7.10 |Tempo aceleragio 3 0.0s a 6500.0s Pependedq
modelo
214. | F7.11 |Tempo desaceleragio 3 0.0s a 6500.0s Depende dq
modelo
215. | F7.12 |Tempo aceleragio 4 0.0s a 6500.0s Depende dq
modelo
216. | F7.13 |Tempo desaceleragio 4 0.0s a 6500.0s PDepende dq
maodelo
Ponto de comutagao de frequéncia N
217. F7.14 |entre o tempo de aceleragdo 1 ¢ tempo ?ngg})IZ a F0.19  (frequéncia 0.00Hz PAe
de aceleragdo 2 :
Ponto de comutagao de frequéncia N
218. F7.15 |entre o tempo de desaceleragdo 1 e ?ngg})IZ a F0.19 (frequéncia 0.00Hz PAe
tempo de desaceler. 2 '
219, F7.16 |Zona neutra sentido rotagdo normal € | 00s a 3600.0s 0.00s Y
reverso
. ~ 0: Habilita
220. F7.17 |Controle sentido da rotagdo 1 Desabilita 0 e
0: operar com uma frequéncia
Definir frequéncia menor do que o inferior ao limite w
221 F7.18 N 0
modo de frequéncia limite inferior 1: parar
2: velocidade operagdo zero
222, F7.19 |Controle Droop 0.00Hz a 10.00Hz 0.00Hz PAG
223. F7.20 |Definir tempo cumulativo ligado Oh a 36000h Oh PAG
- F721 Deﬁmr~ tempo cumulativo em Oh a 36000h oh e
operagdo
« . 0: DESLIGADO
225. | F7.22 |Protecdo partida I LIGADO 0 3. %
26, F7.23 Valor de detecgdo da Frequéncia O.QOHZ a F0.19(frequéncia 50.00Hz e
(FDT1) max.)
Valor da histerese da deteccdo de o 0/ (i N
21. | F7.24 Frequéncia (FDT1) 0.0% a 100.0% (nivel FDT1) 5.0% w
228. | F7.25 |Frequéncia atinge largura de detecgdo |0-00 a 100% (frequéncia max.) 0.0% w
Valor de detecgdo de Frequéncia 0.00Hz a F0.19 (frequéncia
229. F7.26 (FDT2) méx.) 50.00Hz PAe
i 3 0.0% a 100.0% (nivel FDT2
»0. F7.27 Valor da histerese da detecgdo de 0 o ( ) 5.0% S

Frequéncia (FDT2)
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Ajust
N° [ Cad. Nome Parametro Faixa ajuste ']us. ¢ A~ltera¢
Fabrica | ao
- F7.28 ValorAale.atorlo de deteccgdo de O.QOHZ a F0.19 (frequéncia 50.00Hz e
frequéncia 1 max.)
. . 0 o .
- F7.29 Valor ;ileatorlo de frequéncia de O.(?O/o a 100.0% (frequéncia 0.0% e
detecgdo de largura 1 max.)
- F7.30 ValorAale.atorlo de detecgao de O.QOHZ a F0.19 (frequéncia 50.00Hz e
frequéncia 2 max.)
. . o o .
oaa. F731 Valor ;ileatorlo de frequéncia de O.QO % a 100.0% (frequéncia 0.0% e
detecgdo de largura 2 max.)
o 0
235, F7.32 |Deteccdo de corrente nivel Zero 0.0 A’ a 300.0% (corrente 5.0% PAe
nominal motor)
2. | F7.33 | cmpo deatraso da detecdo de 0.01s a 360.00s 0.10s | +
corrente
~ 0.0% (ndo detecta)
237, | F7.34 ;;"‘115’; de saturagdo da corrente de 0.1% a 300.0% (corrente 200.0% | 3¢
nominal motor)
2. | F7.35 |lempo deatrasoda detecgdo de 0.00s a 360.00s 0.00s %
saturacdo da corrente de saida
o 0
239. F7.36 |Corrente descida aleatoria 1 O'OA.) 2 300.0% (corrente 100% w
nominal do motor)
0 0,
240. F7.37 |Largura corrente descida aleatdria 1 0.0 A) a 300.0% (corrente 0.0% w
nominal do motor)
0 0,
241, F7.38 |Corrente descida aleatéria 2 0.0 A.) 2 300.0% (corrente 100% w
nominal do motor)
o 0
242. F7.39 |Largura corrente descida aleatéria 2 0.0 A) 2 300.0% (corrente 0.0% W
nominal do motor)
243. | F7.40 |Temperatura Modulo 0C al00C 75°C w
0: Ventilador ligado somente
244, F7.41 |Controle ventilador dissipador quando operando. 0 PAe
1: Ventilador sempre ligado
245, F7.42 |Selecdo funcao de temporizagao 0: Invalido 1: Valido 0 4. ¢
0: selegdo F7.44
1: All
~ . . 0
o6, F7.43 Selec;a? do temporizador para 2: A2 B . . 5 A
operacdo 3: Potencidometro painel, faixa
entrada analdgica corresponde a
F7.44
247, F7.44 | Tempo de operacgdo do temporizador |0.0 Min a 6500.0 Min 0.0Min PAe
s, | F7.45 | cmpo derespostaatual do 0.0 Min a 6500.0 Min 0.0Min | ¥

temporizador
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Ajust
N° [ Cad. Nome Parametro Faixa ajuste ']us. ¢ A~ltera¢
Fabrica | ao
249. | F7.46 |Frequéncia de alarme FrequerAlcg dorfne.tnma (F7.48) 0.00Hz PAe
a frequéncia maxima (F0.19)
250. F7.47 |Tempo de atraso do alarme 0.0s a 6500.0s 0.0s DAY
251. F7.48 |Frequéncia dorméncia 0.00Hz a frequéncia alarme 0.00Hz DAY
(F7.46)
252, F7.49 |Atraso da frequéncia de dorméncia 0.0s a 6500.0s 0.0s PAe
s |F7.50 Protecao de limite de baixa tensao 0.00V a F7.51 31V e
entrada All
osa. F7.51 Protecdo de limite de sobre tensao F7.50 2 10.00V 6.8V S
entrada All
255 F7.52~ Reserva
" |F7.53 Serv
Bit:
0: frente
1: reverso
2: determine a direcdo pela
borneira principal
Bit Dezena:
256. F7.54 |Configuragdo do modo Jog 3 0: 1:estaure 0 estado anterior 002
apos o Jog
1: parar apos o Jog
Bit Centena:
0: recuperar o tempo de
desaceleracdo anterior apos Jog
1: manter o mesmo tempo de
desaceleracao apos o Jog
5-1-10.Grupo F8 — Defeitos e protecdes
Ajust
N° | Cod. Nome Parimetro Faixa ajuste ’]us. ¢ Altejra(;
Fabrica a0
p57.
F8.00 [Ganho stall de sobrecorrente 0a100 20 Aq
P58. 5
FR.01 SCtglrlrente de sobrecarga protecao 100% a 200% 150% e
ps9. ~ 0: Desabilitado
F8.02 |Protegdo sobrecarga motor 1 Habilitado 1 Aq
70| £8.03 |Ganho protecdo sobrecarga motor |0.20 a 10.00 1.00 DAY
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Digito Dezena: falta fase entrada
(Err.12) (igual digito unidade)
Digito centena: falta fase saida
(Err.13) (igual digito unidade)

Ajust
N°| Cod. Nome Parametro Faixa ajuste ,Jus, ¢ Alte:rag:
Fabrica a0
D61. i 5
FR.04 Coeficiente pré-alarme sobre carga 50% a 100% 0% e
motor
P92 | F8.05 |Ganho stall sobretensdo 0al100 0 Aq
b63. Tensao stall protecao
F8.06 |sobretensdo/Tensdo consumo 120% a 150% 130% Aq
frenagem
Digito Unidade: selegdo entrada
protecdo falta fase
0: Desativar
P64, 5 5
FR.07 ieelgsaeo entrada protecdo de falta 1 Ativar 1 e
Unidade Dezena: atuag¢do contatora
protecao
0: Desativar
Pe% | F8.08 Protecdo falta de fase na saida 0: Dgsatlvar 1 PAG
1: Ativar
Pe6- | F8.09 Deslig. no curto circuito a terra 0:Invalido 1 PAY
1: Valido
P67. ’ it
FR.10 Numero de rearme automatico de 0420 0 e
falhas
pes. F11 Sele¢do falha DO durante rearme  [0: OFF 0 e
' automatico de falhas 1: ON
P89 | F8.12 |Intervalo Reset automa.de falha 0.1s a 100.0s 1.0s pAq
p70. 5
Fg.13 | valor deteccdo de excesso de 0.0 a 50.0% (frequéncia méax.) 20.0% A
velocidade
p71. 5
FR.14 Tempp deteccdo de excesso de 0.0 260.0s 1.0s e
velocidade
p72. 5 i '
Fg.15 | V1 detecgdo desvio velocidade 0.0 a 50.0% (frequéncia max.) 20.0% ¥
exagerado
p73. 5 i '
F8.16 Tempo deteccdo desvio velocidade 0.0 2 60.0s 5 05 e
exagerado
Digito Unidade: Sobrecarga Motor
(Err.11)
0: Parada livre
- 1: Parar no modo selecionado
F8.17 | Selecdo atuacdo protegdo falha 1 |2: Continuar a operagao 00000 PAG
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NO

Cod.

Nome Parametro

Faixa ajuste

Ajuste
Fabrica

Alteracg
ao

Digito Milhar: falha externa (Err.15)
(igual digito unidade)

Digito Dezena Milhar: Comunic.
Anormal (Err.16) (igual digito
unidade)

R75.

F8.18

Selecdo atuagdo protecdo falha 2

Digito Unidade: cartdo encoder/PG
anormal (Err.20)

0: Parada livre

1: Alterar para V/F e entdo parar no
modo selecionado

2: Alterar para V/F e entdo
continuar operando

Digito Dezenas: Codigo fungao ler e
escrever anormal (Err.21)

0: Parada livre

1: Parar no modo selecionado
Digito Centena: Reservado

Digito Milhar: Sobrequecimento
Motor (Err.25) (igual ao digito
unidade F8.17)

Dezena Milhar: Tempo de chegada
(Err.26) (igual ao digito unidade
F8.17)

00000

P76.

F8.19

Selecdo atuagdo protegdo falha 3

Digito Unidade: Falha Custom.
(Err.27) (igual ao digito unidade
F8.17)

Digito Dezena: Falha Custom.
(Err.28) (igual ao digito unidade
F8.17)

Digito Centena: Tempo chegada no
ligamento (Err.29) (igual ao digito
unidade F8.17) Digito Milhar: queda
carga (Err.30)

0: Parada livre

1: Parada Desaceleragao

2: Desaceleragao até 7% da
frequéncia nominal, e entdo
continuar operando.

Restaurar automaticamente para a
frequéncia definida para quando a
queda da carga ndo ocorra.
Centena Milhar: perda da
realimentacao do PID em operagdo
(Err.31) (igual ao digito unidade
F8.17)

00000
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Ajust
N°| Cod. Nome Parametro Faixa ajuste ,Jus, ¢ Alte:rag:
Fabrica a0
Digito Unidade: desvio de
velocidade muito alto (Err.42) (igual
ao digito unidade F8.17)
Digito Dezena: Sobrevelocidade no
P F8.20 |Selecdo atuagdo protegao falha 4 (Err..43) . S 00000 PAY
Digito Centena: erro posi¢ao inicial
(Err.51)
(igual ao digito unidade F8.17)
Digito Milhar: Reservado Digito
Dezena Milhar: Res.
e | F8.21~ Reserva
F8.23
0: operar na frequéncia atual
1: Operar na frequéncia ajustada
2: operar no limite superior de
P9 Selegdo da frequéncia de operagdo |frequéncia
F8.24 . 0 PAS
quando ocorrer uma falha 3: operar no limite inferior de
frequéncia
4: operar na frequéncia de reposi¢ao
anormal
P80. . .
F8.25 |Frequéncia de reposicdo anormal |60.0% a 100.0% 100% pAS
0: Invalido
P81 5 5 4
F8.26 Selecao ('1e acdo corte momentaneo 1 Desaceleracdio 0 e
de energia ~
2: Desaceleracdo e parada
p82. 5 5
Fg.p7 | Recuperagio tensdo no corte 50.0% a 100.0% 90% Y
momentaneo de energia
P83. 3 3
Fg.28 | lempo recuperagdo datensdono 4 ¢ 5 100,00 0.50s |
corte momentaneo de energia
D84, 5 5 i 0 0 50 Li
F8.29 Tensao dAe acdo no corte de energia |50.0 f) a 100.0% (tensao Link 0% e
momentaneo padrdo)
P85, N 0: Invalido
F8.30 |Protegdo queda carga 1- Valido 0 pAY
P86 | F8.31 [Nivel deteccdo queda carga 0.0 a2 100.0% 10% pAY
pay.
F8.32 | Tempo detecgdo queda carga 0.0 a 60.0s 1.0s PAY
P88, Tipo de sensor de temperatura do|(: [nyalido; 90 ve
F8.33 I motor 1: PT100 detectado
Valor de protegao sobre temperatura| 0~200 e
D89, d 110
Fg8.34 |do motor sobre o calor
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Ajust
N°| Cod. Nome Parametro Faixa ajuste ,Jus, ¢ Alte:rag:
Fabrica a0
P90. Valor de alarme sobre temperatura| 0~200 e
F8.35 1 4o motor 20
5-1-11.Grupo F9 — Parimetros da Comunica¢io
Ajust
N° Cod. Nome Parametro Faixa ajuste ,]us. ¢ Alteracao
Fabrica
Digito Unidade: MODBUS
291, Taxa transmissio Digito Dezena: Profibus-DP
F9.00 (Baud rate) Digito Centena: Reserva 6005 w
aua raze Digito Milhar: CANlink
baudrate
0: sem paridade (8-N-2)
292. 1: paridade (8-E-1)
F9.01 |Formato dados 2: paridade impar(8-O-1) 0 w
3: sem paridade (8-N-1)
203, 1-247, 0 para o endereco
F9.02 |Enderego desta unidade broadcast. 1 DAY
204. | F9.03 | Atraso resposta Oms-20ms 2ms S
29. F9.04 | Tempo limite comunicagio 0.0 (invilido), 0.15-60.0s 0.0 w
Digito unidade: MODBUS
0: Protocolo MOD-BUS nao
padrdo
206 1: Protocolo MODBUS padrio
F9.05 |Selegdo protocolo de dados Digito dezena: Profibus-DP 30 PAS
0: formato PPOI1
1: formato PPO2
2: formato PPO3
3: formato PPO5
297. F9.06 [Resolucdo Corrente de comunicagao ? g?LA 0 PAS
Digito:
298. . ~ L Unidade: Modbus
F9.07 |Tipo do cartdo de comunicagio Dezena: Profibus-DP 6005 DAY
Centena: Reserva
5-1-12.Grupo FA — Pardmetros controle de Torque
Ajust
N° | Céd. Nome Parimetro Faixa ajuste ’Jus. ¢ Alteracao
Fabrica
299. 5 i . ;
FA.00 Sele¢do do modo de controle velocidade / | 0: controle velocidade 0 *
torque 1: controle torque
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Ajust
N° | Céd. Nome Parimetro Faixa ajuste ’JHS. ¢ Alteracao
Fabrica
0: Ajuste pela IHM (FA.02)
1: Ajuste Analogico All
2: Ajuste Analogico AI2
~ N 3: Ajuste Potenciom.
300.
FAO1 Selecd@o da referéncia de torque no modo de 4: Ajuste pulso de alta 0 *
controle torque .
velocidade
5: Referéncia Comunicagao
6: MIN (All, Al2)
7: MAX (All, Al2)
30L. 5
FA.02 Configuracdo torque p/ teclado para modo 2200.0% 2 200.0% 150% e
de controle de torque
302.
FA.03 | Tempo de aceleracao controle torque 0.00s a 650.00s 0.00s w
303.
FA.04 | Tempo desaceleragao controle torque 0.00s a 650.00s 0.00s PAS
304. Ancia mAxi i
FA05 Frequéncia maxima sentido normal 0.00H% a FO.l? 50.00Hz e
controle torque (frequéncia max.)
305. N . A
FA 06 Frequéncia maxima sentido reverso O.QOHZ a F0.19 (frequéncia 50.00Hz e
controle torque max.)
3086.
FA.07 | Tempo filtro torque 0.00s a 10.00s 0.00s PAG
5-1-13.Grupo FB — Parimetros de Otimizaciio de Controle
Ajust
N° | Cod. Nome Parametro Faixa ajuste ’Jus. ¢ Alteracao
Fabric
307. . i
FB.00 [ Modo limitador rapido de corrente 0: dgsatlvado 1 PAS
1: ativado
308.
FB.01 [Configuragdo do ponto de subtensdo [50.0% a 140.0% 100.0% pAY
300.
FB.02 | Configuragdo do ponto sobretensdo [200.0V a 2500.0V 810V pAS
Compensa¢do do modo . ~
310, compensacio 0: sem compensagdo
FB.03 1: modo compensagao 1 1 pAS
da banda morta 2: modo compensagao 2
(deadband) : pensag
311. 5 3
FB.04 Compensacao da deteccao de 0a 100 5 e
corrente
o . N 0: sem otimizacdo
312.
FB.05 Otimizagao vetorial sem a sele¢ao do 1 modo otimizagio 1 | %
modo de PG LT
2: modo otimizagao 2
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: . . . Ajuste -
N° [ Cod. Nome Parametro Faixa ajuste .. | Alteracao
Fabric
313. Limite frequéncia superior p/ |
FB.06 chaveamento DPWM 0.00Hz a 15.00Hz 12.00Hz pAS
314. o
FB.07 |Forma modulagio PWM O: assicrono 0 Aq
1: sincrono
315, 0: Invalido
FB.08 | Profundidade PWM aleatéria 1 a 10: Profundidade frequéncia portadora| 0 AG
PWM aleatoria
316. | FB.09 | Ajuste de tempo banda morta 100% a 200% 150% PAY
5-1-14.Grupo FC — Grupo parametros estendidos
; . . . Ajuste -
N° | Céd. Nome Parametro Faixa ajuste .. . | Alteracao
Fabrica
317. |FC.00 [Indefinido
318. | FC.01 |Proporcional linkage coefficient 0.00 a 10.00 0 DAY
319 | FC.02 | Desvio inicio PID 0.0a 100.0 0 A
5-1-15.Grupo E0 - Wobbulate, comprimento fixo e contador
Ajust
N° | Cod. Nome Parametro Faixa ajuste ’jllS. ¢ Alteracao
Fabrica
320. . i anci
E0.00 [Ajuste modo Swing 0: relaqvo a frequ?nqa cefltral 0 PAS
1: relativo a frequéncia maxima
321. EO0.01 |Faixa Wobbulate 0.0% a 100.0% 0.0% <
322. ] ) .
E0.02 |Faixa frequéncia jump repentino 0.0% a 50.0% 0.0% pAq
323. | E0.03 |Ciclo Wobbulate cvcle 0.1s a 3000.0s 10.0s AS
324, ' '
£0.04 Coeﬁc1.ente de tempo de subida da 0.1% 2 100.0% 50.0% e
onda triangular
325. | E0.05 |Ajuste comprimen. Om a 65535m 1000m kS
326. | E0.06 |Comprimento real Om a 65535m Om AT
327. | E0.07 |Pulsos por metro 0.1 a6553.5 100.0 AS
328. | EO0.08 |Ajuste valor contador 1 a 65535 1000 Y
329 E0.09 | Valor especificado do contador 1 a 65535 1000 PAG
330. E0.10 |Numero da reducdo pulso de 0: invalido; 1~65535 0 pAe
freanéncia
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; . . . Ajuste "
N° | Cod. Nome Parametro Faixa ajuste ... | Alteracao
Fabrica
0.00Hz~F0.19(frequéncia méxi ¥
331, E0.11 |[Frequéncia de reducdo z (frequéncia mdxima) 5.00H
7
5-1-16.Grupo E1 — Comando Multi-estagio, CLP simples
a . . . Ajuste -
N° | Cead. Nome Parametro Faixa ajuste . . | Alteracao
Fabrica
P32 | E1.00 |0-ajuste velocidade estagio 0X ~100.0% a 100.0% 0.0% e
P3| E1.01 |1- ajuste velocidade estagio 1X -100.0% a 100.0% 0.0% e
B34 1 E1.02 |2- ajuste velocidade estagio 2X -100.0% a 100.0% 0.0% Yo
B35 1 E1.03 |3- ajuste velocidade estagio 3X -100.0% a 100.0% 0.0% A
P36 | E1.04 |4- ajuste velocidade estagio 4X -100.0% a 100.0% 0.0% Yo
P37 | E1.05 |5- ajuste velocidade estagio 5X -100.0% a 100.0% 0.0% Yo
B38| E1.06 |6- ajuste velocidade estagio 6X -100.0% a 100.0% 0.0% A
B39 | E1.07 |7- ajuste velocidade estagio 7X -100.0% a 100.0% 0.0% A
340. ) ) ] w
E1.08 |8- ajuste velocidade estagio 8X -100.0% a 100.0% 0.0%
P41 E1.09 |9- ajuste velocidade estagio 9X -100.0% a 100.0% 0.0% %
$42- | E1.10 |10- ajuste velocidade estagio 10X -100.0% a 100.0% 0.0% %
P43 | E1.11 |[11- ajuste velocidade estagio 11X -100.0% a 100.0% 0.0% w
B4. | E1.12 |12- ajuste velocidade estagio 12X -100.0% a 100.0% 0.0% %
P45 | E1.13 | 13- ajuste velocidade estagio 13X -100.0% a 100.0% 0.0% %
P46 | E1.14 |14- ajuste velocidade estagio 14X -100.0% a 100.0% 0.0% %
P47 | E1.15 |15- ajuste velocidade estagio 15X -100.0% a 100.0% 0.0% DA
b, 0: Parar apds uma operagao
E1.16 |Modo operacdo CLP simples 1: Manter o valor final apds a operagio 0 w
2: circulando
ha9 Selegdo da memoria simples de D1g1'to Unidade: sele¢do de memoria de
El1.17 : desligamento 00 PAe
desligamento da CLP . L
0: desligamento sem memoria
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Ajuste

estagio 8

N° | Céd. Nome Parimetro Faixa ajuste Fabrica Alteracao
1: desligamento com memoria
Digito dezena:
Selecdo da memoria parada
0: parada sem memoria
1: parada com memoria
P20 | E1.18 Tempo TO de operacao estagio 0 0.0s (h) a 6500.0s (h) 0.0s (h) DAY
B51. 5 N 5
E119 Selreg.ew tempo acel/desa-celeracao 0a3 0 e
estagio 0
52 | E1.20 |Tempo T1 de operagio estagio 1 0.0s (h) a 6500.0s (h) 0.0s (h) X
B53. 5 - 5
E121 Se199g0 tempo acel/desa-celeracao 0a3 0 e
estagio 1
54| E1.22 Tempo T2 de operagdo estagio 2 0.0s (h) a 6500.0s (h) 0.0s (h) PAq
B55. 5 - 5
E123 Selrec;.ao tempo acel/desa-celeracao 0a3 0 e
estagio 2
B56.
E1.24 |Tempo T3 de operacdo estagio 3 0.0s (h) a 6500.0s (h) 0.0s (h)
357. 5 - 5
E1.25 Sel?ggo tempo acel/desa-celeracao 0a3 0
estagio 3
358. . o DAg
E1.26 |Tempo T4 de operacao estagio 4 0.0s (h) a 6500.0s (h) 0.0s (h)
B509. 5 - 5
E127 Selfeggo tempo acel/desa-celeracdo 0a3 0 ¥
estagio 4
360 | E1.28 Tempo T5 de operagado estagio 5 0.0s (h) a 6500.0s (h) 0.0s (h) w
361. 5 - 5
E1.29 Sel?ggo tempo acel/desa-celeracao 0a3 0
estagio 5
P62 | E1.30 Tempo T6 de operacao estagio 6 0.0s (h) a 6500.0s (h) 0.0s (h)
363. 5 - 5
E131 Sel?ggo tempo acel/desa-celeracao 0a3 0
estagio 6
641 E1.32 |Tempo T7 de operacdo estagio 7 0.0s (h) a 6500.0s (h) 0.0s (h)
365. 5 - 5
E133 Selrec;.ao tempo acel/desa-celeracdo 0a3 0
estagio 7
P66 | E1.34 |Tempo T8 de operagio estagio 8 0.0s (h) a 6500.0s (h) 0.0s (h)
B67. 5 N 5
E135 Selecao tempo acel/desa-celeragao 0a3 0
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Ajuste

N°| Cod. Nome Parametro Faixa ajuste . | Alteracgao
Fabrica
P8 | E1.36 |Tempo T9 de operagio estagio 9 0.0s (h) a 6500.0s (h) 0.0s (h) w
369. 5 - 5 e
E137 Selsegao tempo acel/desa-celeragao 0a3 0
estagio 9
B70. | E1.38 |Tempo T10 de operagdo estagio 10 |0.0s (h) a 6500.0s (h) 0.0s (h)
B71. 5 - 5
E1.39 Selsegao tempo acel/desa-celeragao 0a3 0
estagio 10
$72- | E1.40 |Tempo T11 de operagdo estagio 11 0.0s (h) a 6500.0s (h) 0.0s (h)
B73. 5 - 5
E141 Selz:gao tempo acel/desa-celeracdo 0a3 0
estagio 11
74 | E1.42 |Tempo T12 de operagdo estagio 12 |0.0s (h) a 6500.0s (h) 0.0s (h)
B75. 5 i ~
E143 Sel::g.ao tempo acel/desa-celeracdo 0a3 0
estagio 12
76 | E1.44 |Tempo T13 de operagio estagio 13 0.0s (h) a 6500.0s (h) 0.0s (h)
B77. 5 - 5
E1.45 Selrec;'ao tempo acel/desa-celeracao 0a3 0
estagio 13
P78 | E1.46 |Tempo T14 de operagdo estagio 14 |0.0s (h) a 6500.0s (h) 0.0s (h)
B79. 5 - 5
E147 Selzagao tempo acel/desa-celeracdo 0a3 0
estagio 14
#80- | E1.48 |Tempo T15 de operagio estagio 15 0.0s (h) a 6500.0s (h) 0.0s (h)
381. 5 - 5 pA
E1.49 Selfeggo tempo acel/desa-celeracdo 0a3 0
estagio 15
P82 | E1.50 |Unidade de tempo operagio CLP 0:S (segundos) 0 w
1- H (horag)
0: Referéncia Fungao codigo E1.00
1: Referéncia Analdgica All
2: Referencia Analogica AI2
~ 3: Ajuste p/ potenciometro IHM
383.
El1.51 Modo de configuragao 0 comando 4: Referéncia p/ pulso alta velocidade 0 w

multi-estagio

5:Ajuste p/ controle PID

6: Ajuste de frequéncia pela IHM (F0.01),
com ajuste UP / DOWN

7: Referencia Analogica AI3

5-1-17.Gupo E2 — Func¢ées PID
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Ajuste

N° | Cod. Nome Parimetro Faixa ajuste .. _ |Alteracao
Fabrica
0: Referéncia E2.01
1: Referéncia Analogica All
2: Referéncia Analogica AI2
384, ) A o
E2.00 |Origem da Referéncia de PID 3: Referi:nqa do potenciometro IHM 0 PAY
4: Referéncia pulso alta velocidade
5: Referéncia da Comunicagao
6: Referéncia do comando de Multi-
estagios
885. | E2.01 | Config. teclado PID 0.0% a 100.0% 50.0% S
386. | E2.02 | Fonte realiment. PID 0a8 0 pie
B87. | £2.03 | Direciio aciio PID ?1 Positha 0 Y
P88 | £2.04 | Definicdo da faixa de realimentacio PID |0 a 65535 1000 ¥
389' . . .
E2.05 | Frequéncia de corte inversdo PID 0. 00 a F0.19 (frequéncia max.) 2.00Hz PAS
390. | E2.06 | Limite desvio PID 0.0% a 100.0% 0% Y
P9 | E2.07 |Limit. diferencial PID 0.00% a 100.00% 0.10% At
P92 | E2.08 Tempo da alteracao de referéncia PID 0.00s a 650.00s 0.00s PAS
P95 1 E2.09 Tempo do filtro da realimentacdo PID 0.00s a 60.00s 0.00s PAS
Bo4. | E2.10 | Tempo filtro saida PID 0.00s a 60.00s 0.00s S
395. ~ . ~ _10.0%: ndo considera perda realimentacdo 0
E2.11 | Valor de detecgdo da perda realimentagdo 0.1% a 100.0% 0.0% pAq
P9 | E2.12 Tempo detecgdo da perda realimentagdo [0.0s a 20.0s 0.0s pAq
P9 | E2.13 | Ganho Proporcional KP1 0.0 a 200.0 80.0 A
B98. | E2.14 | Tempo Integracdo Til 0.01s a 10.00s 0.50s S
B99. | E2.15 | Tempo Diferenci. Tdl 0.00s a 10.000s 0.000s Yo
f00- | E2.16 | Ganho Proporcional KP2 0.0 2 200.0 20.0 Y
po1. | E2.17 | Tempo Integracdo Ti2 0.01s a 10.00s 2.00s Ve
po2. | E2.18 | Tempo Diferenci. Td2 0.00 a 10.000 0.000s pA
0: sem comutag¢ido
ho3. . 50 Vi
E2.19 | Condicdo parametro comutagdo PID 1: comutagdo via bornes 0 pAe

2: comutacdo automatica de acordo com
o desvio
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. 2 . . Ajuste .
N° | Cad. Nome Parametro Faixa ajuste .. . |Alteracao
Fabrica
(0% 1 £2.20 | Parametro comutagdo PID desvio 1 0.0% a E2.21 20.0% pAq
(%% 1 2 21 | Parametro comutagio PID desvio 2 E2.20 a 100.0% 80.0% ¥
Digito Unidade: separacdo integral
0: Invalido
106. - Vali
E2.22 | Propriedade da integral do PID l.’V'ahdo ) . ~ 00 pAS
Digito dezena: se parar a integragio
quando a saida atingir limite
0: continua 1: para
A07. | E2.23 | Valor inicial PID 0.0% a 100.0% 0.0%
408' . . .
E2.24 | Valor inicial tempo de espera PID 0.00s a 360.00s 0.00s
M09 .
E2.25 | Desvio max. das duas saidas (frente) 0.00% a 100.00% 1.00% PAY
U10. _
E2.26 | Desvio max. das duas saidas (reversao) |0.00% a 100.00% 1.00% PAG
11, Computando o estado ap6s a parada do | 0: parar sem computar
E2.27 0 pAS
PID 1: parar computando
u12.
E2.28 |Reservado
f13. Sele¢do de frequéncia de diminuigéo 0: invalido: 1: valido 0 e
E2.29 L ;
automatica PID
U14. ) 0.00Hz~ Frequéncia maxima e
E2.30 | Frequéncia parada PID (F0.19) 25
his. |E2.31 - W
Tempo de verificacdo do PID 05~3600s 10
hie. |E2.32 - w
Quantidade de verifica¢bes PID 10~500 20
5-1-18.Grupo E3 — DI Virtual DO Virtual
Ajust
N° | Cod. Nome Parimetro Faixa ajuste ’Jus. ¢ Alteracao
Fabric
417. 5 5 i
E3.00 Selecdo da fungdo do borne virtual 0450 0 *
VDIl
418. Selecdo da fungdo do borne virtual
E3.01 VDI2 0as50 0 *
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Ajuste

N° | Cod. Nome Parimetro Faixa ajuste .. . | Alteracao
Fabric
419. E3.02 Sele¢do da fungdo do borne virtual 0a50 0 *
VDI3
420. Selecdo da funcao do borne virtual
E3.03 VDI4 0as0 0
421. | g3.04 |Selegdo da fungdo do borne virtual 0as50 0
X7M\TA
Digito Unidade: Virtual VDI1
422. ~ . Digito Dezena:Virtual VDI2
E3.05 |Selecdo de estado do borne virtual VDI Digito centena:Virtual VDI3 00000 *
Digito milhar:Virtual VDI4
Digito unidade:Virtual VDI1
423. £3.06 Selecéo do estado eficaz do borne Digito Dezena:Virtual VDI2 11111 *
' virtual VDI Digito centena:Virtual VDI3
Digito milhar:Virtual VDI4
424,
E3.07 |Sele¢dao do borne Allcomo fungdo DI |0 a 50 0 *
425,
E3.08 |Sele¢do do borne Al2como fungdo DI |0 a 50 0 *
426. 5 5
E3.09 Selecdo do~poten01ometro da IHM 0450 0 *
como fungdo DI
Digito unidade: All
0: Nivel alto efetivo
427, 1: Nivel baixo efetivo
E3.10 |[Selecdo de Al como modo eficaz Digito dezena: AI2(0 a 1, igual ao digito 000 *
unidade)
Digito centena: Potenciometro IHM (0 a
1, igual ao digito unidade)
428. E3.11 |Selecdo da funcdo de saida virtual 0 a 40 0 e
VDOl
429. E3.12 |Selecdo da fungdo de saida virtual 0 a 40 0 e
VD02
430. | g3.13 |Selegdo da fungdo de saida virtual 0 a 40 0 s
AVAR Y3
431, Selecdo da fungdo de saida virtual
E3.14 VD04 0a40 0 PAG
432, ] 5 ida vi
E3.15 Selecdo da fungdo de saida virtual 0 a 40 0 %

VD05
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Ajust
N° | Cod. Nome Parimetro Faixa ajuste ,JHS. ¢ Alteracao
Fabric
Digito unidade: VDO1
0: Logica positiva
1: Logica negativa
433. F3.16 Selecdo estado efetivo do borne de saida | Digito dezena: VDO2 (0 a 1, igual acima) 00000 e
: VDO Digito centena: VDO3(0 a 1, igual acima)
Digito milhar: VDO4(0 a 1, igual acima)
Digito dezena de milhar: VDOS5 (0 a1,
igual acima)
434,
E3.17 |Tempo atraso saida VDO1 0.0s a 3600.0s 0.0s pAq
435, Tempo atraso saida VDO?2
E3.18 0.0s a 3600.0s 0.0s PAS
436. E3.19 Tempo atraso saida VDO3 0.0s a 3600.0s 0.0s %
437. E3.20 Tempo atraso saida VDO4 0.0s a 3600.0s 0.0s %
438. E321 Tempo atraso saida VDOS5 0.0s a 3600.0s 0.0s S
5-1-19.Grupo b0 — Parimetros do Motor
Ajust
N° Cod. Nome Parametro Faixa ajuste ,Jus, € Alteracao
Fabrica
439. ) 0: motor assincrono genérico
b0.00 |Selecdo tipo de motor 1: motor assincrono p/ invers. 0 *
2: motor de ima permanente sincrono
440,
b0.01 |Poténcia nominal 0.1kW a 1000.0kW Depende *
do modelo
441. Depende
b0.02 | Tensdo nominal 1V a 2000V do };’nodelo *
a42. : 0.01A a 655.35A (poténcia inversor = 55kW) |Depende
£0.03 | Corrente nominal 0.1A a 6553.5A (nominal inversor> 55kW) do modelo *
443, ) ) o Depende
b0.04 |Frequéncia nominal 0.01Hz a F0.19 (frequéncia max.) do modelo *
444, Depende
b0.05 | Velocidade nominal lrpm a 36000rpm do modelo *
445. Resisténci 0.001Q a 65.535Q (poténcia inversor <= Parame-
50.06 esilstenma do estator motor 55kW) o tros mofor *
assincrono 0.0001Q a 6.5535Q (poténcia inversor> 55kW)
246 0.0k()lf)l a 65.535Q (poténcia inversor <= Parame-
: Resisténcia rotor motor 55kW
60.07 assincrono 0.0001Q2 a 6.5535Q (poténcia inversor > tros motor *
55kW)
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Ajuste

N° Cod. Nome Parametro Faixa ajuste i Alteracao
Fabrica
0.01mH a 655.35mH (poténcia inversor <= .
a4r. b0.0g |Fuga da indutancia de motor |55kW) Parame- *
) assincrono 0.001mH a 65.535mH (poténcia inversor > tros motor
55kW)
0.1mH a 6553.5mH (poténcia inversor <= .
448. b0.09 |Indutincia mutual motor 55kW) Parame- *
' assincrono 0.01mH a 655.35mH (poténcia inversor > tros motor
55kW)
449. b0.10 |Cotrente do motor 0.01A a b0.03 (poténcia inversor <= 55kW) Paréme- *
' assincrono sem carga 0.1A a b0.03 (poténcia inversor > 55kW) tros motor
0.001Q a 65.535Q (poténcia inversor <=
450. b0.11 Resistér}cia do estator do 55kW) ) *
motor sincrono 0.0001Q a 6.5535Q (poténcia inversor >
55kW)
0.01mH a 655.35mH (poténcia inversor <=
451. b0.12 Indutancia 55kW) ) %
’ D-axis sincrono 0.001mH a 65.535mH (poténcia inversor >
55kW)
) 0.01mH a 655.35mH (poténcia inversor <=
452. b0.13 |Indutancia 55kW) i *
’ Q-axis sincrono 0.001mH a 65.535mH (poténcia inversor >
55kW)
453. Tensdo contra eletromotirz
b0.14 (Back-EMF) motor sincrono 0.1Va6553.5V i *
ok b0.15a Reserva
b0.26 v
0: nenhuma operagdo )
Parameto d to sintonia d 1: pardmetro de auto tunning motor assincrono
455, arameto de auto sintonia do | 2. parametro de auto tunning abrangente
b0.27 |[motor rlnlotor qssincro(rilo ] 0 *
; : pardmetro de auto tunning motor sincrono
(Auto-tunning) 12: }E)arémetro de auto tunnin% abrangente
motor sincrono
0: encoder incremental ABZ
456. 1: encoder incremental UVW
b0.28 | Tipo de encoder 2: transformador de Rotag@o 0 *
3: encoder Seno e Cosseno
4: Encoder fio UVW
457. ;
029 Encoder um numero por 1 265535 2500 *
pulso
458. A i 5
po.30 |Angulodainstalagiodo 14 55, 359 90 0.00 *
encoder
459. Sequéncia fase AB encoder |0: frente
b0.31 ABZ incremen. 1: reverso 0 *
460.
b0.32 | Angulo offset encoder UVW [0.00 a 359.90 0.0 *
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Nl)

Cod.

Nome Parametro

Faixa ajuste

Ajuste
Fabrica

Alteracao

461.

b0.33

Sequéncia fase UVW
encoder UVW

0: frente
1: reverso

*

462.

b0.34

Tempo detecao desconexdo
realimentacdo velocidade PG

Desligado

0.0s:
0.1sa 10.0s

0.0s

463.

b0.35

Polos-pares do transform.
rotativo

1 a 65535

5-1-20.Grupo y0 — Gerenciamento do cédigo de funcio

NO

Cad.

Nome Parametro

Faixa ajuste

Ajuste
Fabrica

Alteracao

464.

v0.00

Inicializagdo dos parametros

0: nenhuma operacao

1: restaurar os valores de parametro padrao,
ndo incluindo os parametros do motor

2: limpar historico

3: restaurar os valores de parametros inclusive
dos parametros do motor

4: backup dos valores de parametros atuais
501: restaurar a partir de parametros backup
do usuario

465.

v0.01

QF‘I’\]’\Q 1]0]]9’1";{\

0a 65535

466.

y0.02

Parametro de selegdo de
visualizagdo de grupo de funcao

Digito unidade: selecao exibi¢ao do grupo d
0: ndo exibir

1: exibir

Digito dezena: seleg¢ao exibi¢ao grupo E (o
mesmo acima)

Digito centena: selec¢do exibi¢do grupo b (o
mesmo acima)

Digito milhar: selecio exibicao grupo y (o
mesmo acima)

Digito dezena milhar:

Selecdo exibicao grupo L (o mesmo acima)

11111

467.

y0.03

Selecdo exibi¢do grupo de
pardmetros personalizados

Digito unidade: selecdo da exibigdo de
parametro personalizagdo usuario.

0: nao exibir

1: exibir

Digito dezena: Selecdo de exibic¢do de
parametro mudanga de usudrio

0: nao exibir

1: exibir

00

468.

v0.04

Propriedades de alteracgdo de
codigo de fungdo

0: modificavel
1: ndo modificavel
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5-1-21.Grupo y1 — Consulta de falhas

NO

Cad.

Nome Parametro

Faixa ajuste

Ajuste
Fabric

Alteracao

469.

y1.00

Tipo da primeira falha

470.

y1.01

Tipo da segunda falha

471.

y1.02

Tipo da terceira falha
(Gltima falha)

0: Sem falha

1: Proteg¢ao unidade Inversor

2: Sobre corrente na Aceleracao
3: Sobre corrente desaceleracao
4: Sobre corrente em velocidade
constante

5: Sobre tensdo na aceleracao
6: Sobre tensdo na desacelerag.
7: Sobre tensdo em velocidade
constante

8: Reservado

9: Subtensdo

10: Sobrecarga do inversor

11: Sobrecarga do Motor

12: Falta de fase na entrada

13: Falta de fase na saida

14: Sobreaquecimento modulo
15: Falha externa

16: Comunicagdo anormal

17: Contator anormal

18: Detecgao corrente anormal
19: Auto aprendizado do motor
anormal

20: Cartdo Encoder PG anormal
21: Leitura e gravacdo de
parametro anormal

22: Hardware inversor anormal
23: Motor com fuga a terra

24: Reservado

25: Reservado

26: Fim do tempo de operagdo
27: Falha customizada 1

28: Falha customizada 2

29: Término tempo energizado
30: Queda de carga

31: Perda da realimenta¢do do
PID em operacao

40: Término do limite de corrente
rapido

41: Chaveamento do motor em
operagao

42: Desvio muito grande da
velocidade

43: Sobre velocidade no Motor
45: Sobre temperatura do Motor
51: Posicdo inicial errada

COF: erro de comunicacao
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Ajuste

N° Céd. Nome Parimetro Faixa ajuste ... | Alteracao
Fabric

472. , .

y1.03 | Frequéncia na 3? falha (Gltima) - - °
473. .

y1.04 |Corrente 3% falha (altima) - - .
474, ) _

y1.05 | Tensdo link na 3* falha (tltima) - - .
475, 106 Estado dos terminais de Entrada na 3* ) i 6. o

yi falha (ultima)
478. Estado dos terminais de saida na 3* falha

yl .07 ey - - °

(tltima)

4771 y1.08 |Reservado
478. , .

y1.09 | Tempo ligado na 3* falha (altima) - - °

7.

479. .

y1.10 | Tempo re-operacdo na 3% falha (altima) - - hd
480.| yI.11 |Reserva 8.
481.| yl.12 |Reserva 9.
482.

y1.13 | Frequéncia na 2* falha - - °
483.

y1.14 |Corrente na 2* falha - - °
484. ) 10. o

y1.15 |Tensdo link na 2* falha - -
485.

y1.16 | Estado terminais entrada 2* falha - - °
486.

y1.17 | Estado terminais saida 2* falha - - °
487.| v1.18 |Reservado
488.

y1.19 | Tempo ligado na 2* falha - - °
489.

y1.20 | Tempo operando na 2% falha - - .
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Ajuste

N° Céd. Nome Parimetro Faixa ajuste ... | Alteracao
Fabric

490.| v1.21 |Reserva
491. | v1.22 |Reserva
4921 y1.23 |Frequéncia na 1* falha - - °
4931 y1.24 | Corrente na 1* falha - - °
494, ) ,

y1.25 | Tensdo link na 1?* falha - - °
495.

y1.26 | Estado borne entrada 1* falha - - .
496.

y1.27 | Estado borne saidas 1? falha - - .
497.| v1.28 | Reservado
498. . ,

y1.29 | Tempo ligado na 1? falha - - °
499. ,

y1.30 | Tempo operando na 1? falha - - °

5-2. Descricio dos parametros de funcdes

5-2-1. Parametros basicos de monitoramento: d0.00-d0.39

O grupo de parametros d0 ¢ usado para monitorar as informagdes de status do inversor em operagao, o usuario
pode visualizar informagoes através da IHM para configuracdes do inversor, assim como leitura dos grupos de

parametros via comunicagdo em um PC.

Para a funcdo de parametros especificos de codigo, nome e IHM, veja a tabela 5-2.

Codigo Funcao Nome Unidade
d0.00 Frequéncia operacdo (Hz) 0.01Hz
Frequéncia real saida
do0.01 ‘ Ajuste frequéncia (Hz) ’ 0.01Hz
Frequéncia configurada real
d0.02 | Tenso link (V) [ 0.1V
Valor de detec¢do da tensdo do Link CC
d0.03 | Tensio saida (V) | 1v
Tensao saida real
d0.04 | Corrente saida (A) | 0.01A
Valor efetivo da corrente atual do motor
d0.05 | Poténcia saida (kW) | 0.1kW
Valor da poténcia calculada da saida do motor
d0.06 ‘ Torque de saida (%) ’ 0.1%
Porcentagem do torque da saida motor
d0.07 | Estado entrada DI | -

65




Estado das entradas DI, este valor esta em digito hexadecimal. A tabela lista cada uma das
entradas por um bit:

Bit 0 a | Estado dos terminais
10 s de entrada
0 Invalido
1 Valido
9 8 7 6 4 3 2 1 0
2 2 2 2 2 2 2 2 2 2
oo oo oo fof o ]e]
L DIl
Reservado—| DI2
Reservade———— D13
DI4
DI8
DI7 DI5
DI6
Diagrama 5-1: DIl a sequéncia do terminal de entrada
d0.08 | Estado saida DO | -

Estado %e; saida DO, este valor ¢ em digito hexadecimal. A tabela lista cada uma das entradas
por um Dbit:

0 a 10 bits | Estado borne de saida
0 Invélido
1 Valido
‘24 ‘2 ! ‘2 2‘2 2
L SPB
SPB
Rele 1 v
L SPA . DO
indefinido
Rele 2 - SPA
— RS2
d0.09 | Tensdo All (V) [ 0.01V
Valor tensdo de entrada All
d0.10 | Tensio AI2 (V) | 0.01V
Valor tensao entrada AI2
do.11 ‘ Tensdo potenciometro IHM (V) ‘ 0.01V
Valor tensdo entrada potenciometro IHM
do.12 ‘ Valor contagem ‘ -
Valor real contagem de pulsos na fungdo contagem
do.13 ‘ Valor periodo ‘ -
Periodo real em fungao do periodo fixo
d0.14 | Velocidade atual | -
Exibicdo da velocidade operagdo real do motor
d0.15 | Configuragio PID | %
Percentual do valor de referéncia no modo de ajuste PID
d0.16 | Realimentagéio PID | %
Percentual do valor de realimentagdo em modo de ajuste PID
do.17 | Estagio CLP E
Exibi¢do estdgio quando o programa esta executado PID
w15 Erada de il de Feauenia [ 01k,
Exibi¢ao frequéncia de entrada de alta velocidade, unidade: 0.01Khz
w019 T

Velocidade realimentagdo PG, com precisdo de 0.1hz
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d0.20 ‘ Tempo restante operacao ‘ 0.1Min

Tempo restante de exibi¢do, para controle com temporizador

d0.21 | Velocidade linear | Im/Min

Velocidade linear calculada a partir da velocidade angular e didmetro ¢ usado para controlar a
tensdo constante e velocidade linear constante.

d0.22 ‘ Tempo energizado atual | 1Min
Tempo total do inversor energizado
d0.23 ‘ Tempo de operagao atual | 0.1Min
Tempo total de operagdo do inversor

Entrada de pulso de alta
do.24 velocidade frequéncia 1Hz

Display da entrada de pulso de alta velocidade, unidade 1Hz

d0.25 | Selegdo de comunicagio | 0.01%
Frequéncia, torque ou outros valores estabelecidos pela porta de comunicagao
d0.26 ‘ Velocidade realime. encoder ‘ 0.01Hz
Velocidade realimentag@o PG, com precisdo de 0,01 Hz

d0.27 I"lr"leel;satrceonﬁgurac;ao da frequéncia 0.01Hz
Frequéncia definida pela configuracdo de frequéncia F0.03

d0.28 gs)lglii)rnﬁgurac;ao de frequéncia 0.01Hz
Frequéncia definida pela com figuracdo de frequéncia auxiliar F0.04

d0.31 | Posigdo rotor sincrono | 0.0°
Angulo da posigio atual do rotor do motor sincrono

d0.29 ‘ Torque de Comando (%) ‘ 0.1%
Display do torque de alvo definido no modo de controle de torque

d0.32 ‘ Posicao Resolver ‘ -
Posicdo rotor quando transformador rotativo é usado como realimentagdo velocidade
do.33 | Posicio ABZ [0
Display da contagem pulso fase AB do encoder ABZ ou UVW

d0.34 ‘ Contador sinal Z ‘

Display da contagem de pulsos da fase Z do encoder ABZ ou UVW

do0.35 ‘ Estado do Inversor ‘

Exibe informac¢do do estado do inversor em operagao.
A definicdo do formato dos dados é a seguinte:

Bit0 0: parado; 1: frente; 2: reverso
Bitl
d0.35 Bit2 0: constante; 1: aceleragao; 2:
Bit3 desaceleracio
Bit4 0: tensdo link CC normal; 1:
subtensao
d0.36 ‘ Tipo Inversor ‘ -

1:Tipo G: Adequado para carga de torque constante
2:Tipo F: Adequado para carga de torque variavel (ventiladores, bombas de carga)

d0.37 Tensdo de All antes da corregdo 0.01V
d0.38 Tensdo de Al2 antes da corre¢do 0.01V
d0.39 Tensdo potenciometro IHM antes da corregdo 0.01V

5-2-2. Grupo de funcbes basicas: F0.00-F0.27

Cad. P aljf?lgleetr o Faixa de ajuste Ajuste Fabrica Altera. Limite
Modo Controle Vetorial sem PG 0

F0.00 | controle do Controle Vetorial com PG 1 2 *
Motor Conrtole V/F 2

0: Controle vetorial sem PG
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Refere-se ao controle vetorial de loop aberto para aplicagoes de controle de alto desempenho tipicamente, apenas um
inversor para acionar um motor.

1: Controle vetorial com PG
Refere-se ao controle vetorial de circuito fechado, deve ser instalado um encoder no motor, o inversor deve ser
configurado para o mesmo tipo de cartdo codificador PG. Adequado controle de alta velocidade e precisdo ou para
controle de torque. Um inversor pode acionar apenas um motor.

2: Controle V/ F
Adequado para aplica¢des de controle de menor precisao, como ventilador e bomba. Um inversor pode ser usado para
varios motores a0 mesmo tempo.
Nota: Quando em modo de controle vetorial, a poténcia do inversor € do motor ndo devem variar muito.
A poténcia do inversor pode ser maior do que a poténcia do motor em dois niveis ou menos ou poténcia do motor em
um nivel a menos. Caso contrario, isso pode resultar em um desempenho ruim, ou o sistema de acionamento nao
funcionar normalmente.

Ajuste .
F0.01 | frequéncia ?fggiﬁgigo-” (maxima 50.00Hz *
THM

Quando for selecionado o ajuste de frequéncia digital ou pelos terminais “UP/DOWN?”, o valor do parametro € o valor
inicial do ajuste digital de frequéncia do inversor.

Resolucao 0.1Hz 1
F0.02 | comando 0.01H 2 2 *
Frequéncia V1nz

Este parametro ¢ utilizado para determinar a resolugao de todos os parametros de frequéncia disponiveis.
Quando a resolugdo de frequéncia € 0,1 Hz, a frequéncia de saida maxima do PI500 pode chegar a 3200Hz, quando a
resolugdo de frequéncia ¢ O, 01 Hz a frequéncia de saida maxima do PIS00 ¢ 320.00Hz.
Nota: ao modificar os parametros da fun(;éo o numero de casas decimais de todos os parametros de frequéncia
exibidos relacionados mudara, o valor da frequéncia também muda.

Frequéncia teclado (F0.01 UP/DOWN podem
ser modificados, s/ memor. no desligamento)
Frequéncia teclado (F0.01 UP/DOWN podem
ser modificados, ¢/ memor. no desligamento)

Refer. Analdgica All
Refer. Analogica AI2

Configuragdo | Refer. potenciom. IHM
F0.03 da fonte

' mestre de
frequéncia Referéncia operagdo Multi-speed

Referéncia do programa da CLP simples
Referéncia controle PID

=

Refereréncia pulso de alta velocidade

O |0 QAN N | | W[ —
=)

Refer. comunic. remota

A]uste de Frequéncia pelo teclado (FO.0I, UP/
DOWN pode ser modificado, desligado sem 10

memoria

Selecione os canais de entrada de frequéncia de referéncia Master do inversor. Existem 10 canais de frequéncia
mestre referéncia ao todo:

0: frequéncia Teclado (F0.01, UP/ DOWN podem ser modificadas, com desligamento sem memaoria)

O valor inicial de frequéncia ¢ predefinido pelo valor de F0.01 “frequéncia preset”. Este valor pode ser alterado
usando as teclas A ¢ ¥ da IHM (ou pelas entradas multifungdo UP, DOWN).

No desligamento ou ligamento do inversor novamente, o valor da frequéncia sera recuperado do “valor de
frequéncia pré-digital” F0.01.

1: A referéncia de frequéncia pelo teclado (F0.01, UP/DOWN pode ser modificada, com memorizacdo no
desligamento)

O valor inicial para frequéncia ¢ F0.01 "frequéncia pré-setada". O ajuste da frequéncia pode ser modificado
usando as teclas A ed ¥ da IHM (ou pelas entradas multifungdes UP, DOWN).

No desligamento e religamento do inversor, o valor da frequéncia sera o mesmo valor de frequéncia do Gltimo
desligamento.

Observar que F0.09 ¢ para “selegdo digital da frequéncia memorizada na parada ”, F0.09 ¢ usado para selecionar
frequéncia de corre¢do SAVE ou CLEAR quando o inversor parar alem, F0.09 ndo esta relacionada ao desligamento
mas a parada (shutdown).

2: Ajuste Analdgico All

3: Ajuste Analdgico AI2

4: Ajuste potencidometro IHM

Refere-se a frequéncia determinada pelo borne de entrada analdgico, o inversor PIS00 possui duas entradas
analogicas (All e Al2).

A selecdo de entrada OV a 10V ou 0 a 20mA , € selecionada pelo jumper na placa de controle.

A relagdo correspondente entre EA1 e EA2, valor de tensdo de entrada e frequéncia alvo, pode ser definida pelo
usurdrio pelo codigo de funcdo F1.
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Potencidometro entrada analdgica OV a SV.

5: Ajuste por pulso de alta velocidade

A Frequéncia de referéncia ¢€ feita através de referéncia de pulso via borne. Especificacdo do sinal de referéncia
de pulso: faixa de tensdo 9V a 30V, faixa de frequéncia de 0 kHz a 100kHz. A referéncia de pulso s6 pode ser
introduzida pelo borne de entrada multi fungdo DI5. A relagdo entre a frequéncia de pulso de entrada do borne DIS e
sua configuragdo correspondente pode ser definido pelo F1.26 a F1.29, a correspondéncia ¢ baseada em uma linha
reta entre dois pontos, a entrada de pulso corresponde ao conjunto de 100,0%, refere-se a o percentual de F0.19 em
relacdo a frequéncia méaxima.

6: Ajuste de operacao Multi-speed

Quando o modo de operacao de comando multi-estagio € selecionado, a combinacdo diferente de estados da
entrada do borne DI corresponde a diferentes valores de frequéncia, mais de 4 terminais multi estagios de comando e
16 niveis, qualquer um dos 16 "comandos multi-estagios" pode ser definido pelo cddigo de fungdes do grupo El, o
"comando multi-estagio" refere-se percentagem de F0.19 em relacdo a frequéncia méxima.

Sob este modo, a fun¢do DI dos parametros do grupo F1 devera ser definido como comando multi-estagio.

7: Referéncia pelo CLP do inversor

Neste modo a fonte frequéncia de operagdo do inversor pode ser alternada entre 1 a 16 comandos de frequéncia
de comando. O usuario pode definir o tempo de espera e o tempo de acel./desaceleragdo para 1 a 16 comandos de
frequéncia; o conteudo especifico refere-se as instrugdes de grupo E1 relacionados.

8: Configuracao do controle PID

Selecione processo de saida do controle PID como a frequéncia de operagdo. Geralmente, ele ¢ usado para
controle de malha fechada, como o controle de circuito fechado de pressao constante, tensdo constante controle de
circuito fechado e outras ocasides.

Selecione o PID como a fonte de frequéncia, ¢ necessario definir "funcao PID" no grupo parametros E2 .

9: Configuragdo de comunicacgdo remota

O inversor PI5S00 suporta comunicagdo Modbus. Uma placa de comunicacdo deve ser instalada ao usar esta
funcgdo.

10: Entrada analogica Al3, faixa de entrada de tensdo -10v ~ + 10v.

Pela IHM (F0.01, pode ser
modificado  p/UP-DOWN, sem |0
memoriza¢do na desenergizacdo)

Pelo teclado (F0.01, pode ser

modificado p/ UP-DOWN, com 1
memorizacdo na desenergizacio)

i Ajuste Analdgico All 2
Configura Ajuste Analdgico AI2 3
¢do da : >

F0.04 | fonte Ajuste potenciom. IHM 4 0 4
auxiliar de | Pulso de alta frequéncia 5
frequéncia | Operacdo p/ Multi-speed 6
Refer. programa CLP 7
Refer. controle PID 8
Controle p/ Comunicacdo 9
Ajuste da frequéncia p/IHM (F0.01, 1
UP/ DOWN pode ser ajustado, 0
desligado sem memoria).

As instrugoes de utilizagdo referem-se a F0.03.

Quando for usado o ajuste auxiliar de fonte de frequéncia como referéncia sobreposta (selecione a fonte de
frequéncia como mestre + auxiliar, mestre para mestre + auxiliar ou auxiliar para mestre + auxiliar), ¢ preciso prestar
atencao:

1) Quando a ajuste auxiliar de fonte de frequéncia ¢ definida como referéncia digital, a frequéncia predefinida
(F0.01) ndo funciona, o usuario pode ajustar a frequéncia usando as teclas A, ¢ ¥ (ou terminais de entrada multi-
fun¢do acima, abaixo) no teclado, ajuste diretamente sobre a base da fonte de frequéncia principal.

2) Quando o ajuste auxiliar fonte de frequéncia for definido como referéncia de entrada analogica (EA1, EA2,
potenciometro IHM) ou referéncia de entrada de pulso, o ajuste de 100% da faixa da fonte de frequéncia pode ser
definido pelo F0.05 e F0.06.

3) Quando a fonte de frequéncia ¢ definida por pulso de referéncia na entrada, ¢ semelhante ao de referéncia
analogica. Dica: Tanto o mestre como o ajuste auxiliar de fonte de frequéncias ndo podem ser definidos no mesmo
canefl}, ou seja, F0.03 e F0.04 ndo pode ser definido como o mesmo valor, caso contrario, isso facilmente pode levar a
confusao.

gg!ggg;’(?ee Em relagdo a frequéncia maxima 0
referéncia Em relacdo a referéncia de frequéncia mestre A 1
F0.05 | para ajuste 0 w
auxiliar de Em relagdo a referéncia de frequéncia mestre B 2
fonte de
frequéncia
F0.06 | Faixaajuste | 0% a 150% 100% v
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da fonte da
frequéncia
auxiliar

Quando a fonte de frequéncia ¢ definida como "sobreposicao de frequéncia" (ie F0.07 ¢ definido como 1, 3 ou
4), estes dois pardmetros sdo usados para determinar o intervalo de ajuste de ajuste auxiliar da fonte de frequéncia.

F0.05 ¢ usado para determinar a faixa correspondente da referéncia auxiliar de frequéncia, ou a frequéncia
maxima ou a configuracdo fonte de frequéncia mestre, se for definido a fonte de frequéncia mestre 1 a faixa de
frequéncia de ajuste auxiliar estara sujeita a alteragdo da configuragdo da fonte de frequéncia mestre, aplica-se quando
a série de ajuste auxiliar é inferior a gama de ajuste mestre; se for definida a fonte mestre 2 como fonte de frequéncia
a faixa de ajuste da fonte de frequéncia auxiliar estard sujeita a alteracdo da configuracdo da fonte de frequéncia
mestre, aplica-se quando a gama de ajuste auxiliar ¢ maior do que faixa de ajuste mestre;

Recomendacdo: Para ajuste da fonte de frequéncia mestre (F0.03) deve-se adotar ajuste analodgico, para ajuste da
fonte de frequéncia auxiliar (F0.04) adotar ajuste digital.

Digito

unidade Sele¢do da fonte de frequéncia 00

Configuracdo da fonte de frequéncia mestre 0
O resultado aritmético de mestre e auxiliar
(relagdo aritmética depende do digito dezena)
Alternar entre a configu-ragdo da fonte de P
frequén-cia mestre e ajuste auxiliar

Alternar entre fonte de frequéncia configuragao
mes-tre e resultado aritmético de mestre e 3
Se]eqéo da auxiliar i _

fonte de Alternar entre ajuste da fonte auxiliar de
frequéncia frequén-cia e resultado aritmético de mestre e 4
sobreposta auxiliar

F0.07

Digito Relacdo aritmética entre fonte de
dezena frequéncia mestre e auxiliar

Mestre+auxiliar 0
Mestre-auxiliar 1
Max (mestre, auxiliar) 2
Min (mestre, auxiliar) 3

Master *  frequéncia 4
auxiliar / maxima

A fonte de referéncia de frequéncia ¢ obtida pela composig¢ao da configuragdo da fonte de frequéncia mestre e
pelo ajuste da fonte de frequéncia auxiliar

Digito unidade: selecdo da fonte de frequéncia

0: Configuracdo fonte de frequéncia mestre

A configuracao fonte de frequéncia mestre ¢ usada como frequéncia de comando

1: O resultado aritmético de mestre e auxiliar ¢ usada como frequéncia de comando, para a relagdo aritmética do
mestre e auxiliar, por favor, consulte as instru¢des de codigo de fungdo "Digito dezena".

2: Alternar entre configuracdo fonte de frequéncia mestre e ajuste auxiliar, quando o borne de entrada multi-
funcdo 18 (comutacdo de frequéncia) é invalido, a configuragdo fonte de frequéncia mestre é selecionada como
frequéncia de comando. Quando o borne de entrada multi-fungao 18 (comutacao de frequéncia) ¢ valido, o ajuste da
fonte de frequéncia auxiliar € selecionado como frequéncia de comando.

3: Alternar entre a configuracgao fonte de frequéncia mestre e o resultado aritmético de mestre e auxiliar, quando
o borne de entrada multi-fungdo 18 (comutagao de frequéncia) é invalido, a configuragdo fonte de frequéncia mestre
¢ selecionado como frequéncia de comando. Quando o borne de entrada multi-fun¢do 18 (comutagdo de frequéncia)
¢ valido, o resultado aritmético de mestre e auxiliar é selecionado como frequéncia de comando.

4: Alternar entre o ajuste da fonte de frequéncia auxiliar e o resultado aritmético de mestre e auxiliar, quando o
borne de entrada multi-funcdo 18 (comutagdo de frequéncia) ¢ invalido, o ajuste fonte de frequéncia auxiliar ¢
selecionado como frequéncia de comando. Quando o borne de entrada multi-fungao 18 (comutacgdo de frequéncia) é
valido, o resultado aritmético de mestre e auxiliar é selecionada como frequéncia de comando.

Digito  Dezena: relacdo  aritmética de mestre e auxiliar para fonte de frequéncia

0: definicdo de fonte de frequéncia mestre + ajuste fonte de frequéncia auxiliar

A soma de configuracdo fonte de frequéncia mestre mais ajuste fonte de frequéncia auxiliar ¢ usada como
frequéncia de comando para atingir a fungdo de referéncia de frequéncia de sobreposicao.

1: configuracao fonte de frequéncia mestre - ajuste fonte de frequéncia auxiliar

A diferenga de configuragdo da fonte mestre de frequéncia e configuragao da fonte de frequéncia auxiliar é usada
como frequéncia de comando

2: MAX (mestre e auxiliar) tomar o maior valor absoluto na configuragdo fonte de frequéncia mestre e ajuste da
fonte de frequéncia auxiliar como frequéncia de comando.

3: MIN (mestre e auxiliar) tomar o menor valor absoluto na configura¢do fonte de frequéncia mestre ¢ ajuste
fonte de frequéncia auxiliar como frequéncia de comando. Além disso, se o resultado aritmético de mestre e auxiliar
¢ selecionado como fonte de frequéncia, vocé pode definir frequéncia compensado por F0.08 e sobrepor frequéncia
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de offset para o resultado aritmético de mestre e auxiliar, de modo a responder com flexibilidade as diversas
necessidades.

4: Configuragdo da referencia frequéncia mestre X Configuracao referencia frequéncia auxiliar X e dividida pelo
valor maximo de frequéncia como o comando de frequéncia.

Ajuste da

frequéncia de
compensacao
F0.08 | da fonte de 0.00Hz a F0.19 (frequéncia | 0.00Hz W
frequéncia maxima)
quando

sobrepondo

O cddigo de fungdo so6 é valido quando ¢ selecionado como fonte de frequéncia o resultado aritmético de mestre
¢ auxiliar,

Quando o resultado aritmético de mestre e auxiliar € selecionado como fonte de frequéncia, F0.08 ¢ usado como
frequéncia de offset, e se sobrepde com o resultado aritmético de mestre e auxiliar como o valor conjunto de frequéncia
final para que o ajuste da frequéncia possa ser mais flexivel.

Selegéo da Sem memoéria (W/O) 0
memoria da

frequéncia

F0.09 <q 1 PAY
digital p/ | Com memoéria (W) 1
desenergizaca
0

Este recurso somente ¢ fonte de frequéncia para o conjunto digital. _

"Sem Memoria W/O" refere-se que o valor da frequéncia conjunto digital recuperado para F0.01 (frequéncia
predefinida) valor quando o inversor para, ¢ a corre¢do de frequéncia pelo teclado A / ¥ ou terminais UP, DOWN ¢
eliminado.

"Com memoria (W)” refere-se que a frequéncia grupo digital € reservado quando o inversor para, € a corregao
de frequéncia pelo teclado A / ¥ ou terminais UP, DOWN continua vélida.

Referéncia de | Frequéncia operagio 0 *

frequéncia

F0.10 COma&ndo 0
. quandao Definir £ . 1

executado UP chnir Irequencia

/ DOWN

Este parametro ¢ valido apenas quando a fonte de frequéncia ¢ o valor digital definido.

Ao determinar a atuagao pelo teclado A ¥ ou borne de UP / DOWN, como método para corrigir a frequéncia,
isto €, a frequéncia diminui ou aumenta com base na frequéncia de operagdo ou a frequéncia ajustada.

A diferenca obvia entre duas configuragdes aparece quando o inversor esta em processo de aceleracdo/desacel.,
ou seja, se a frequéncia de operacdo do inversor ndo ¢ a mesma que a frequéncia ajustada, a escolha de pardmetros
diferentes tem um efeito muito diferente.

Controle pela THM (LED desligado) | 0

Controle pela borneira (LED ligado) | 1
Selecdo da | Controle pela porta de Comunicagao P

FO0.11 | fonte de (LED piscando) 0
comando Controle IHM +  Comando 3
Comunicacio

Controle IHM + Comando 4
Comunicacdo + Controle borneira

Selecione o canal de entrada de comando de controle do inversor. Os comandos de controle do inversor incluem:
iniciar, parar, avangar, voltar e jog, etc

0: controle pela IHM (Led "LOCAL / REMOTO" apagado);

Operar o controle de comando usando as teclas RUN, STOP / RST do painel da IHM.

1: controle pelo bloco de bornes (Led "LOCAL / REMOTOQO" acesso);

Controle de comando usando os terminais de entrada multi-fungdo FWD, REV ou JOG.

2: controle do comando pela comunica¢do (Led "LOCAL / REMOTO" piscando)

D4 o comando de operagdo através de um computador pela porta de comunicacdo. Selecione esta opgao, €
necessario o cartdo de comunicagdo (cartdo Modbus) opcional.

3. Tecla IHM + controle de comando de comunicacdo

Painel de operagdo e controle de comando de comunicacio.

4. Tecla IHM + borneira + controle de comando de comunicagéo

Painel de operacdo, borneira e controle de comando de comunicacao.

. . Selecdo da fonte de
Fonte de Digito unidade frequéncia comando 000 *
Fo.12 | frequéncia Nao definido 0
ggrgecggé;oclﬁl frequéncia ajustada pelo teclado 1
All 2
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Al2

Potencidometro do painel

ajuste de pulso de alta velocidade
Multi-velocidades

Simples CLP

PID

Referéncia da comunicagdo

OO0 Q[N|fn| &~ (W

Comando de bloco de borne
Digito de definindo a sele¢do da fonte de
dezenas frequéncia (de 0 2 9, o mesmo
que digitos de unidade)
Comando de bloco de borne
Digito de definindo a selecdo da fonte de
centenas frequéncia (de 0 2 9, o mesmo
que digitos de unidade)

Define a combinag@o de 3 canais de comando de operagdo e 9 canais de referéncia de frequéncia para facil
sincronismo de chaveamento.
O principio para a fonte de referéncia de frequéncia acima ¢ o mesmo da fonte de sele¢do de ajuste master F0.03, v. a
descri¢do do cédigo de fungdo F0.03. Um canal diferente de comando em uso pode ser associado com a mesma
referéncia de frequéncia do canal atual. Quando a fonte de comando tem a fonte de frequéncia disponivel para o
agfu amento, no periodo valido de fonte de comando, a fonte de frequéncia definida por F0.03 a F0.07 ndo ¢ mais
valida.

Tempo de

FO.I3 | | Celeracio 1 | 0-00s a 6500s - W
Tempo de

F0.14 | desaceleracdo | 0.00s a 6500s - PAS
1

Tempo de aceleragdo se refere ao tempo necessario para o inversor acelerar de zero até FO0.16.

Tempo de desaceleragdo se refere ao tempo necessario para o inversor desacelerar de F0.16 até frequéncia zero.

O PI500 prevé 4 grupos de tempos de aceleracdo/desaceleragdo. O usuario pode selecioné-los usando o borne de
entradas digitais, conforme:

Primeiro grupo: F0.13, F0.14;

Segundo grupo: F7.08, F7.09;

Terceiro grupo: F7.10, F7.11;

Quarto grupo: F7.12, F7.13.

Unidades de 1 segundo 0
F0.15 | Aceleragdo/D | 0.1 segundo 1 1 *
esaceleragdo 0.01 segundo B

Para atender varias possiveis demandas, PI5S00 prevé 3 espécies de unidades de tempo: 1 segundo, 0.1 segundo
e 0.01 segundo respectivamente.

Nota: quando modificado parametros de fungdes, o niimero de casas decimais dos 4 grupos de tempo de
aceleracdo/desaceleracdo que forem mostrados no display, redundardo em mudangas adequadas aos novos tempos
de aceleracdo/desaceleracao.

Frequéncia de | Freq. Méaxima (F0.19) 0
referéncia F Sncia aiustavel 1
F0.16 | para o tempo requéncia ajustave 0 *
de aceleragdo | 100HZ o)
/desaceler.

Tempo de aceleragdo/desaceleracao se refere ao tempo necessario para ir da frequéncia zero até F0.16 ou de
F0.16 até zero.

Quando F0.16 é usado com 1, o tempo de aceleragdo/desaceleragdo depende da frequéncia ajustada e se esta
for bastante variada, ocasiona muitas mudancas na aceleracio do motor. Use com cautela.

F }rlequéncia de | NAO 0
chaveamento

F0.17 ajustada por SIM 1 1 "
temperatura.

O ajuste da frequéncia de chaveamento pela temperatura se refere ao inversor automaticamente ajustado de
acordo com a temperatura do dissipador, reduzindo-a quando a a temperatura sobe ¢ aumentando-a quando a
temperatura reduzir.

Fo0.18 | Frequénc. 0.5kHz a 16.0kHz ; e
chaveamento

Esta fungdo ¢ usada principalmente para melhorar o fendmeno de ruido e vibragdo que pode ocorrer durante a
operagdo do inversor. Se a frequéncia de chaveamento ¢ mais alta, ¢ gerada uma melhor forma de onda e menor ruido
no motor, aplicando-se no caso de locais onde é necessario menor ruido. Entretanto, isso produz uma perda de
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eficiéncia dos componentes eletrdnicos, maior geragdo de calor ¢ menor saida. Ao mesmo tempo ha uma maior radio
interferéncia bem como perda capacitiva de corrente ¢ o dispositivo de protecdo contra esta perda pode causar
problema ou acusar sobre corrente.

Ao utilizar uma frequéncia de chaveamento baixa, os fendmenos acima sdo opostos.

Ha diferentes respostas a frequéncia de chaveamento para diferentes motores. A melhor frequéncia pode ser
obtida fazendo ajustes localmente. Deve ser levado em conta que com o aumento da capacidade do motor, deve ser
usada a frequéncia mais baixa. Esta empresa se reserva o direito de limitar a maxima frequéncia de chaveamento. A
mudanca na frequéncia de chaveamento tera impacto nas seguintes varidveis:

Frequéncia de ~
chaveamento Baixa — alta
Ruido do motor Alto — menor
Forma de onda na .
saida Ruim — boa
Temperatura do .
motor Alta — baixa
Temperatura do .
Inversor Baixa — alta
Pequena —
Fuga de corrente maior
Emissdo de RF e Pequena —
interferéncia maior
Nota: quanto maior a frequéncia de chaveamento, maior a temperatura de trabalho do inversor.
Frequéncia
F0.19 | méaxima de 50.00Hz a 320.00Hz 50.00Hz *
saida

Se for selecionado como fonte de frequéncia a entrada analdgica, entrada de pulso (DIS) ou comando de multi-
estagio no PI500, o respectivo 100,0% ¢ calibrado em relag@o ao parametro.

Quando a frequéncia maxima de saida do PI500 atinge até 3200Hz, a fim de ter em conta os dois indices de
resolugdo de comando de frequéncia e faixa de entrada de frequéncia, o nimero de casas decimais para comando de
frequéncia pode ser selecionado por F0.02.

Quando F0.02 seleciona 1, a resolucao de frequéncia ¢ 0,1 Hz, neste momento F0.19 pode ser definido no
intervalo entre 50,0 Hz a 3200.0Hz; Quando F0.02 seleciona 2, a resolugdo de frequéncia ¢ 0,01 Hz, neste momento
F0.19 pode ser definido na faixa de 50.00Hz a 320.00Hz.

Ajuste F0.21 0
All 1
Limite Al2 5
F020 | superior da Ajuste Potenciometro IHM 3 0 N
. fonte de Pulso de al ocidad ;
frequéncia ulso de alta velocidade
Referéncia p/ P
Comunicacdo
Ajuste F0.21 6

Ajuste do limite superior da frequéncia. O limite superior de frequéncia pode ser definido a partir de qualquer
referéncia digital (F0.21) ou pelos canais de entrada ana]%gica. Se o limite superior de frequéncia for definido a
partir da entrada analdgica, o conjunto de 100% da entrada analogica ¢ relativo a F0.19.

Para evitar o "Runaway", € necessario o ajuste do limite superior de frequéncia, quando o inversor atinge até€ o
valor definido de limite superior frequéncia, o inversor permanecera em operacao na frequéncia limite superior, ndo
aumentard ainda mais.

Limite

F0.21 | frequéncia nge%ﬁl gll(r:?;t?n g)?g}llg;ma minima) a F0.19 50.00Hz e
superior
Compensagédo

F0.22 | hmite 0.00Hz a F0.19 (frequéncia maxima) 0.00Hz e
requéncia
superior

Quando o limite superior de frequéncia ¢ definido a partir da entrada analéFica ou do pulso de alta velocidade,
F0.22 sera usado como a compensacao de valor definido, a sobreposi¢do do deslocamento da frequéncia F0.20 ¢
usado como valor ajustado do final do limite superior de frequéncia.

Limite de . O
F0.23 | frequéncia 0.00Hz a F0.21 (limite de frequéncia inferior) 0.00Hz pAS
inferior

~ Quando o comando de frequéncia ¢ menor do que a frequéncia limite inferior estabelecido pelo F0.23, o
inversor pode desligar, e depois operar com a frequéncia limite inferior ou a velocidade zero, o modo de execucdo
pode ser definido pelo F7.18.

Fo0.24 | Sentido de Mesmo sentido 0 N
operagao Sentido oposto 1
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Pode se obter a mudanca do sentido de giro do motor com a altera¢do dos parametros, sem alterar a ligagdo do
motor, o qual atua como ajuste de qualquer das duas linhas (U, V, W) do motor para obter a conversao do sentido de
rotacdo do motor.

Obs.: apos a inicializacdo do pardmetro, o sentido de giro do motor sera restaurado ao seu estado original.
Quando a depuragio do sistema estiver concluida, por favor, use com cuidado onde a mudanga de dire¢cao do motor
¢ estritamente proibido.

F0.25 Reserva

F0.26 Reserva

. Tipo G (carga torque constante 1
F0.27 Tipo Inversor .p (carg q. ) 1 °
Tipo F (carga ventilador/bombas 2
Estes parametros sdo somente para o usuario visualizar o modelo de fabrica e ndo pode ser alterado.

1: Indicado para carga de torque constante
2: Indicado para carga de torque variavel (ventiladores, bombas de carga)

5-2-3.Terminais de entrada: F1.00-F1.46

A série de inversores PI500 abaixo de 11KW esta equipada com 6 terminais de entrada digital multifuncionais,
os inversores acima de 11KW estdo equipados com 8 terminais de entrada digital multi-funcdes (do qual ED5 pode
ser usado como um borne de entrada de impulsos de alta velocidade), e 2 terminais como entrada analdgica.

Ajuste

Cad. Nome do Parametro Faixa de ajuste Fibrica Alteracgao
F1.00 Sele¢do da funcdo do borne DI1 | 0 a 51 1
F1.01 Sele¢do da funcdo do borne DI2 | 0 a 51 2
F1.02 Selecdo da fungdo do borne DI3 | 0 a 51 0
F1.03 Selecdo da fungdo do borne DI4 | 0 a 51 9
F1.04 Sele¢do da funcdo do borne DI5 | 0 a 51 12
F1.05 Sele¢do da funcdo do borne DI6 | 0 a 51 13 *
F1.06 Selecdo da fungdo do borne DI7 | 0a 51 0
F1.07 Selecdo da fungdo do borne DI8 | 0 a 51 0
F1.08 Indefinido
F1.09 Indefinido

Estes parametros sdo utilizados para definir os terminais de entrada digital multi-fungdes, as fungdes opcionais
sdo mostradas na tabela seguinte:

I]?}gﬁmg:ao Funcéo Descricdo
~ O borne ndo usado pode ser definido como "sem func¢do" para
0 Sem fungao ) . . .
impedir o funcionamento acidental.
Sentido giro Frente Os bornes externos sdo usados para controlar o sentido de giro no
2 Sentido Reverso motor (FWD/REV).
Estes bornes sdo usados para determinar o modo de controle a trés
3 Controle de operagdo 3 fios fios do inversor. Para mais detalhes, consulte as instruces de
codigo de fungdo F1.10 ("modo de comando por bornes™).
4 JOG Frente (FJOG) FJOG significa avangco JOG operagdo sentido frente, RJOG
significa JOG operagdo sentido reverso. Para configuracdo da
5 JOG Reverso (RIOG) frequéncia de operagdo e tempo de aceleragdo/desacel., consulte
a descri¢ao do codigo de fungdo F7.00, F7.01, F7.02.
6 Bornes aumentar (UP) Comando para aumentar/diminuir a frequéncia quando a
frequéncia ¢ referenciada por bornes externos. Ajuste da
7 Bornes diminuir (DOWN) frequéncia para cima/baixo quando o ajuste digital € selecionado
como fonte de frequéncia.
A saida do inversor é bloqueada no momento em que o processo
8 Parada livre de parada do motor ndo ¢ controlado pelo inversor. Desta forma ¢
0 mesmo principio da parada livre descrito no F3.07.
Fungdo para rearme de falha pelos bornes. Ela tem a mesma
9 Reset falhas (RESET) funcdo da tecla RESET no teclado. Esta func¢do pode ser usada
para realizar reset de falhas remotamente.
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O inversor desacelera e¢ para, mas todos os parametros
operacionais sdo memorizados. Tal como parametros de CLP,

10 Pausa operagao parametros de frequéncia wobbulate e parametros PID. Quando
este sinal desaparecer do borne, o inversor volta ao estado anterior
de execucdo antes da pausa.

Quando este sinal é enviado para o inversor, o inversor reporta

1 Entrada  externa de  falha | falha Err.15 a resolugdo de problemas ¢ de acordo com a agdo da

normalmente aberto protecdo de falha (para mais detalhes, consulte o codigo de fungao
F8.17).

12 Borne Multi-speed 1 , . . . . )

- E possivel a configuracdo de 16 estagios de velocidade ou 16 tipos

13 Borne Multi-speed 2 de outros comandos, que podem ser obtidos através dos 16 niveis

14 Borne Multi-speed 3 possiveis de combinagdo por meio dos quatro bornes de entrada.

- Para mais detalhes, consulte a Tabela 1
15 Borne Multi-speed 4
16 Borne tempo de A~cele- Possibilita a selecdo de 4 tempos de aceleragdo/ desaceleragao,
racdo/desaceleracio 1 . g - ; R
B através dos quatro estagios obtidos por meio de combinacdo dos
orne tempo de Acele- : .
17 o ~ dois bornes. Para mais detalhes, consulte a Tabela 2
racdo/desaceleracdo 2
Usado para alternar fontes de frequéncia diferentes.
~ A .. | De acordo com a frequéncia configurada no cédigo de funcdo de

I8 Comutagio da fonte de frequéncia selecdo de fonte (F0.07), os bornes sdo usados para alternar duas

fontes de frequéncia.
Quando a referéncia de frequéncia é a frequéncia digital, estes
Configuracdo Subir/Descer bornes sdo usados para limpar o valor da frequéncia alterada por
19 (UP/DOWN) bornes UP/DOWN ou teclado UP/DOWN, para que a frequéncia
(bornes, teclado IHM) de referéncia possa ser recuperada para o valor definido por
F0.01.
Quando a fonte de comando ¢ definida para o controle do borne
(FO.11 = 1), os bornes podem ser usados para alternar entre o
20 Borne comando de operacio controle de bornes e o controle de teclado.
petag Quando a fonte de comando ¢ definida por controle de
comunicacdo (FO0.11 = 2), os bornes podem ser usados para
alternar entre o controle de comunicagao e controle de teclado.
. Verifique se o inversor estd livre de sinais externos que possam
Bloqueio da ;
21 ~ ~ afetar (exceto para comando de desligamento), manter a
aceleracdo/desaceleragdo Y .
frequéncia de saida atual.
PID ¢ desativado temporariamente, o inversor mantém a

22 Pausa PID frequéncia de saida atual, e ndo executa ajuste PID pela fonte de
frequéncia.

Quando o CLP faz uma pausa e opera novamente, este borne ¢

23 Reset do status do CLP utilizado para redefinir o inversor para o estado inicial do seu
CLP.

24 Pausa Wobbulate Quando o inversor opera na frequéncia central. O Wobbulate fara

’ uma pausa.

25 Entrada contador Bornes de entrada de contagem de pulso

26 Reset do Contador Limpar o status do contador

27 Entrada contador comprimento Borne entrada contador de comprimento

28 Reset comprimento Limpar comprimento

29 Controle Torque bloqueado Quando o controle de torque do inversor ¢ bloqueado, o inversor
entra em modo de controle de velocidade.

Entrada de pulso de alta
30 velocidade (valido apenas para | O Borne EDS5 é usado para entrada de pulso
DIS)
31 Reserva Reserva
32 Frenagem CC Imediata Se o borne for ativado, o inversor passa diretamente para o estado

de frenagem por CC.
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Quando ¢ introduzido o sinal de entrada falha externa

33 Entrada ~ de  falha  externa normalmente fechado no inversor, o inversor relata falhas Err.15
normalmente fechada .
e desliga.
Se esta fungdo for ativada quando houver mudancas de
34 Permitir mudanga de frequéncia frequéncia, o inversor ndo responde a mudangas de frequéncia até
que o estado borne for desativado.
35 Direcdo de acdo do PID como | Se o borne ¢ ativado, o PID atua oposto a dire¢ao de acdo definida
reverso por E2.03
De acordo com o modo de controle do teclado, o borne pode ser
36 Borne externo parada 1 utilizado para parar o motor, o mesmo que a tecla STOP do
teclado.
Usado para alternar entre o controle de borne e controle de
comunicacdo. Se a fonte de comando ¢ selecionada como controle
37 Borne controle de comando 2 . .
borne, o sistema serda mudado para o modo de controle de
comunicacao quando o borne esta ativo; e vice-versa.
Quando o borne estd ativo, a funcdo de ajuste integral do PID
38 Pausa integral do PID entra em pausa, mas os ajustes proporcional e diferencial de PID
ainda serdo validos.
Alternar entre configuragdo fonte | Quando o borne est4 ativo, a fonte de frequéncia A ¢é substituida
39 de freguqnc1a’mestrq e de pela frequéncia predefinida (F0.01)
frequéncia pré-definida
Alternar entre ajuste de fonte de | Quando o borne esté ativo, a frequéncia da fonte B é substituida
40 fre,quenm.a auxiliar e frequéncia pela frequéncia pré-definida (F0.01)
pré-definida
41 Reserva
42 Reserva
Quando o borne DI (E2.19 = 1) ¢ usado para alternar parametros
43 Parametro comutacio PID PID, se o borne estiver desativado, os parametros PID usam E2.13
¢ a E2.15, se o borne ¢ ativado, os parametros PID usam E2.16 a
E2.18
44 Falha Customizada 1 Quando “Falha customizada 1” e “Falha customizada 2”
estiverem ativos, o inversor alarma respectivamente falha: Err.27
45 Falha Customizada 2 e Err.28, e opera com eles de acordo com o modo selecionado por
F8.19, agdo da protecdo contra falhas.
Alternar entre 0 modo de controle de velocidade e modo de
~ controle de torque no modo de controle vetorial. Se o borne for
Comutagao de controle de : . . X .
46 velocidade / toraue desativado, o inversor ira funcionar no modo definido por E0.00
q (modo de controle de velocidade/torque), se o borne for ativado,
o inversor serd transferido para o outro modo.
Se o borne for ativado, o inversor para rapidamente, ¢ a corrente
se mantém no limite superior fixado durante o processo de parada.
47 Parada de emergéncia Esta funcdo ¢é utilizada para atender as exigéncias quando o
inversor precisa parar o mais rapido possivel quando o sistema
estd em estado de emergéncia.
Em qualquer modo de controle (controle por teclado, controle por
48 Borne externo parada 2 bornes, controle por corr}umca(;ao), o borne pode ser usado para
desacelerar o inversor até parar, no momento em que o tempo de
desaceleracdo ¢é fixado para o tempo de desaceleragéo 4.
Se 0 borne ¢ ativado, em primeiro lugar o inversor desacelera para
49 Desaceleracao com frenagem CC | a frequéncia inicial de parada de frenagem, e em seguida, passa
diretamente para a etapa de frenagem CC.
Se o borne ¢ ativado, o tempo de execucgdo atual do inversor é
50 Zerar tempo de operacao atual zerado, esta fungdo precisa trabalhar com operagdo Timing
(F7.42) e tempo atual operacao (F7.45).
51-59 | Jog (ajuste F7.54) Comando Jog, sentido definido pelo F7.54

Tabela 1 Descrigdo da fun¢do de comando multi-estagio
Os 4 bornes de comando multi-estdgio podem ser combinados em 16 tipos, estes 16 status tém 16 valores de
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tipos de comandos. Como mostrado na Tabela 1:

4K I:f 2K Il< Defini¢do do Comando Parametro
OFF | OFF| OFF| OFF | 0X definir velocidade estagio 0 E1.00
OFF | OFF| OFF| ON | 1X definir velocidade estagio 1 E1.01
OFF| OFF| ON | OFF| 2X definir velocidade estagio 2 E1.02
OFF| OFF| ON | ON | 3X definir velocidade estagio 3 E1.03
OFF| ON | OFF| OFF| 4X definir velocidade estagio 4 El1.04
OFF| ON | OFF| ON | 5X definir velocidade estagio 5 E1.05
OFF| ON | ON | OFF| 6X definir velocidade estagio 6 E1.06
OFF| ON | ON | ON | 7X definir velocidade estagio 7 E1.07
ON | OFF| OFF| OFF | 8X definir velocidade estagio 8 E1.08
ON | OFF| OFF| ON | 9X definir velocidade estagio 9 E1.09
ON | OFF| ON | OFF | 10X definir velocidade estagio 10 E1.10
ON | OFF| ON | ON | 11X definir velocidade estagio 11 El.11
ON | ON | OFF| OFF| 12X definir velocidade estagio 12 El.12
ON | ON | OFF| ON | 13X definir velocidade estagio 13 El1.13
ON | ON | ON | OFF| 14X definir velocidade estagio 14 El.14
ON | ON | ON | ON | 15X definir velocidade estagio 15 El1.15

Quando o multi-speed ¢ selecionado como fonte de frequéncia, 100,0% do cddigo de funcdo E1.00 a E1.15
corresponde a frequéncia maxima F0.19. O comando multi-estagio é usado para a fun¢do de multi-velocidades,
também para fonte de referéncia do PID para atender a necessidade de alternar entre diferentes valores de referéncia.

Tabela 2 — borne de selecdo da funcdo de tempo de aceleracdo/desaceleracio.

Borne 2| Borne 1| Selegdo tempo aceleragao/desaceler. Parametros
OFF OFF | Tempo aceleracdo 1 FO0.13, F0.14
OFF ON | Tempo aceleracdo 2 F7.08, F7.09
ON OFF | Tempo aceleracdo 3 F7.10, F7.11
ON ON | Tempo aceleracao 4 F7.12,F7.13

Dois fios tipo 1

Dois fios tipo 2 0 *

F1.10 | Borne modo comando ~ :
Trés fios tipo 1

WIN| =IO

Trés fios tipo 2

Este parametro define quatro modos diferentes para controlar o funcionamento do inversor através dos bornes
externos. 0: tipo dois fios 1

O modo de dois fios é o mais comumente usado. A operagdo para frente/reverso do motor é determinada pelo
borne de DIx, Dly.

A fungdo do borne é configurada da seguinte forma:

Borne Valor definido Descricdo
Operacao Frente
DIx 1 (FWD)
Operacao Reversa
Dly 2 (REV)

 Dos quais, DIx e DIy sdo os bornes de entrada multi-func¢do de DI1 a DI10, o nivel esta
ativo.

K1 K2 Comando
K1
0 0 Pare —
Dix Frente  (FWD)
1 K2
0 REV e Dly Reverso (REV)
1 0 Frent COM Borne comum
[
1 1 Pare 77 Modo 2 fios




1: Tipo dois fios tipo 2

Neste modo, o borne DIx é usado como funcionando ativado, enquanto o borne de Dly ¢ usada para determinar
o sentido de rotacdo em execuc¢ao.

A funcdo do borne esta configurada da seguinte forma:

Borne Valor definido Descri¢do
Operacao Frente
DIx 1 (FWD)
Operacao Reversa
DI 2
Y (REV)
Dos quais, Dix e Dly sdo os bornes de entrada multi-fung@o de DI1 a DI10, o nivel esta ativo.
K1 K2 Comando
K1
° ° pare — - DIx Frente (FWD)
K2
0 ! Pare " Dly  Reverso (REV)
1 0 Frente COM Borne Comum
1 1 Rever

Modo 1a2fios 1

2: Controle trés fios modo 1 _ .
Neste modo, DIn ¢ usado como borne ativado, enquanto DIx, DIy sdo usados para controlar o sentido de
rotacdo. A fung@o do borne esta configurada da seguinte forma:

Borne Valor definido Descri¢do
Operagao Frente
DIx 1 (FWD)
Operagdo Reversa
Dly 2 (REV)
Din 3 Contro}e operagao
trés fios

Para operar o borne, em primeiro lugar fechar Din. O sentido de rotagdo do motor ¢ controlado pela borda
ascendente do DIx ou pulso Dly.

Para parar, desligar os sinais do borne Din dos quais, Dix, Dly e DIn sdo bornes de entrada multi-fungio de
DI1 a DI10, DIx e Dly sao para pulso ativo, DIn ¢ para nivel ativo.

SB2 Sentido Frente
DIx
SB1 Controle
DIn operagdo 3
T fios
SB3 )
DIy  Sentido
Reverso
COM Borne comum
digital
Modol controle 3 fios
Dos quais:

B1: Botao Parar
SB2: Botio frente SB3: Botio reversao
SB3: Modo 2 de controle de trés fios
No modo, DIn € o borne habilitado, os comandos de operagao sdo dados por DIx, o sentido da diregdo ¢
determinada pelo estado de DIY.
A func¢ao dos bornes esta configurado da seguinte forma:
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Borne Valor definido Descri¢do
Sentido frente
DIx 1 (WD)
Sentido Reverso
DIy 2 P
DIn 3 Controle operagdo
por 3 trés fios

Para olperar, primeiro habilite o borne Din. O sinal de opera¢do do motor é gerado pela borda ascendente do
DIx, o sinal do sentido de direcdo do motor ¢ gerada pelo estado Dly.

Para parar, desabilitar o sinal do borne DIn, DIx, Dly e DIn que sao os bornes de entrada multi-fun¢do de DI1
a DI10, DIX ¢ para pulso ativo, DIy e DIn s@o para nivel ativo.

DIx Frente

DIn Operagdo 3 fios

DIy Reversorun

COM Borne comu m

Modo controle trés fios

Dos quais:

SB1: Botao parar SB2: Botdo operar

F1.11 | Variagdo faixa UP/ DOWN [ 0.01Hz/s a 65.535Hz/s | 1.000Hz/s | Y

Usado para definir borne de UP / DOWN frequéncia de ajuste, a taxa de variacdo de frequéncia, ou seja,
quantidade de mudanca de frequéncia por segundo.

Quando F0.02 (ponto de frequéncia decimal) for 2, a faixa sera de 0.001Hz/s a 65.535Hz/s.

Quando F0.22 (ponto de frequéncia decimal) for 1, a faixa sera de 0.01Hz/s a 655.35Hz/s.

Valor minimo de entrada para

FL12 | A AL L 0.00V aFl.14 0.00V pAS
Configuracdo de entra-da minim.

F1.13 p/ curva Al 1 -100.00% a 100.0% 0.0% w
Entrada maxima entrada para

FL14 | o o ALl F1.12 2 10.00V 10.00V | %

Fl.15 | \uste maxima entrada curva Al | 100,009 a 100.0% 100.0% | ¥

Os codigos de fungao acima sao usados para definir a relacdo entre a tensao de entrada analogica e seus valores
representativos configurados.

Quando a tensdo de entrada analdgica for maior do que o valor de entrada méxima (F1.14), a tensao analogica
usa o valor de entrada maxima como valor calculado, da mesma forma, quando a tensdo de entrada analdgica ¢é
menor do que o definido pela entrada minima (F1.12), de acordo com a configuragdo para selecdo de entrada Al
menor que entrada minima (F1.25), a tens@o analogica usa a entrada minima ou 0,0% como o valor calculado.

Quando a entrada analogica for entrada de corrente, a corrente de 1mA ¢é equivalente a tensdo de 0.5V.

O filtro tempo de entrada All ¢ utilizado para definir o tempo do filtro de software All, quando a quantidade
analoga no local for facilmente interferida, aumentar o tempo de filtro para estabilizar a quantidade detectada do
analogico, mas quanto maior for tempo de filtragem, mais lenta sera a resposta de detec¢ao analogica, o método
correto de ajuste depende da aplicacdo real. Nas diferentes aplicagdes, 100,0% do ajuste analdgico varia a partir do
significado de seu valor nominal correspondente, consulte a descri¢ao de cada aplicativo para maiores detalhes.

As trés legendas sdo para duas configuragoes tipicas.

Frequéncia e torque
Correspondente ao ajuste

Frequéncia e torque 100%

Correspondente ao ajuste
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100% Al
0V (OmA) 10V (20mA)
Al —100%
0V (OmA) 10V (20ma)
Frequéncia e torque _
correspondente ao ajuste
100%
-10V AT3
ov +10V
-100%
Desenho 5-7: Relagdo entre referéncia analdgica e valor ajustado
Valor minimo de entrada para Al
FL16 | lirva2 0.00VaFl1.18 0.00V w
F1.17 Configuracdo de entrada minim. 100.00% a 100.0% 0.0% e
: p/ Al curva 2 -1 UU.UDY0 @ 1UL.UY0 e
F1.18 | Entrada maxima para Al curva2 | F1.16 a 10.00V 10.00V PAS
Fl.19 | Auste maximo para entrada AL | 100,009 a 100.0% 100.0% ¥
Para a funcdo e uso de curva 2, por favor, consulte a descri¢ao da curva 1.
Valor minimo de entrada para Al
F1.20 | [rva3 0.00V aF1.22 0.00V W
Configuracdo de entra-da minim.
F1.21 p/ Al curva 3 -100.00% a 100.0% 0.0% PAS
F1.22 | Entrada maxima para Al curva 3 | F1.20 a 10.00V 10.00V W
F1.23 | Ajuste maximo para entrada AT | ;00 04 4 100.0% 100.0% e
curva 3
Para a funcdo e uso de curva 3, por favor, consulte a descri¢do da curva 1.
Digito unidade Selegdo curva All 02X13
Curva 1 (2 pontos, veja | 4
F1.12 aF1.15)
Curva 2 (2 pontos, veja 2
F1.16 aF1.19)
F1.24  Selegdo todas curvas Curva 3 (2 pontos, veja 3

F1.20 a F1.23)

Digito dezena

Selecdo curva AI2 (1 a 3,
como acima)

Digito centena

Selecdo curva para
potenciometro (1 a 3, como
acima)

Os codigos de fungdo Digito Unidade, Digito Dezena e Digito Centena sao usados para selecionar

respectivamente as curvas referéncia correspondente de entrada analdgica All, AI2, potencidmetro IHM.
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As 3 entradas analogicas, respectivamente, podem escolher qualquer uma das 3 curvas.
Curva 1, Curva 2 e 3 sdo curvas de 2 pontos, elas sdo definidas no cédigo de fungdo F1.

Definir selecdo de entrada | 0x0 e

Digito unidade menor que para Al 0
O correspondente ao

ajuste minimo de 0

entrada

0.0% 1

Definir selecao de
entrada minima
menor que para
EA2 (0 a1, idem)

Definir selegao
para o painel
potenciometro
entrada minima
menor que (0 a 1,
idem)

F1.25 Definir sele¢ao de en-trada menor
: que para Al Digito dezena

Digito centena

O codigo de fungao € usado para definir a quantidade analogica e sua configuragao correspondente quando a
tensdo de entrada analdgica € menor do que a referéncia e de entrada minima.

Os codigos de fungdo Diigito Unidade, Digito Dezena e Digito Centena, respectivamente, correspondem a
entrada analogica All, Al2, potencidmetro IHM. Se 0 for selecionado, quando a entrada analdgica for inferior a
entrada minima, o ajuste correspondente ao valor analdgico ¢ a configuragdo de entrada minima da curva de
codigo de fungdo (F1.13, F1.17, F1.21).

Se for selecionado 1, quando a entrada analégica for inferior ao minimo de entrada, o ajuste correspondente
ao valor analdgico ¢ de 0,0%.

F1.26 | Frequéncia minima HDI 0-00KHz a 0.00kHz e
FLo7 | e definia |-l ca 00 E
F1.28 | Frequéncia maxima HDI 5%6206_(?01(1{2 50.00kHz PAS
F1.29 g?gfgguragﬁo correspondente ;11%%0(;’& a 100.0% e

Este codigo de funcao de grupo ¢ usado para definir a relagdo entre a frequéncia de pulso DIS e sua configuracao
correspondente.

A frequéncia de Eulso somente pode ser inserida no inversor através de canais EDS. A aplicagdo deste conjunto
de fungdes é semelhante a curva 1, por favor, consulte a descrigdo da curva 1.

F1.30 | Tempo de filtro D 0.000s a 1.000s 0.010s ‘ pAS

Define tempo de filtro de software para DI estado bornes. Para a aplicagdo onde os bornes de entrada sdo
vulneraveis a interferéncia e possam causar o funcionamento acidental, vocé pode aumentar este parametro, de
modo a aumentar a capacidade anti-interferéncia.

No entanto, o aumento do tempo de filtro ird causar uma resposta lenta do borne DI.

F1.31 | Tempo de filtroAIl 0.00s a 10.00s 0.10s PAS
F1.32 | Tempo filtro AI2 0.00s a 10.00s 0.10s PAS
Tempo de filtragem do
F1.33 potencidmetro 0.00s a 10.00s 0.10s w
F134 | Jefnbo do filtrodeentradade 16 ggs 4 10,00 0.10s e
Configuracao
Digito unidade de status ativo 00000 *
do borne DI1
Selecio de modo valido b q Ativo no nivel alto 0
F1.35 DeI ?an © MOdo valldo BOME €€ 1 A tivo no nivel baixo 1
Configuracao de
. status ativo do
Digito dezena borne ED2 (0 a
1, como acima)
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Configuragdo de
. status ativo do
Digito centena borne DI3 (0 a
1, como acima)

Configuracao de
;. . status ativo do
Digito milhar borne DI4 (0 a
1, como acima)

Configuracao de
Digito dezena de status ativo do
milhar borne DIS (0 a
1, como acima)

Configuracao de

Digito unidade status ativo do 0 *
borne DI6
Ativo no nivel alto 0
Ativo no nivel baixo 1
Configuracao de
i status ativo do
Digito dezena borne DI7 (0 a
1, como acima)
F136 Selegdo de modo valido borne de Configuragdo de
DI 2 Digi status ativo do
1g1to centena borne DIS (0 a

1, como acima)

Configuracao de
. . status ativo do
Digito milhar borne DI9 (0 a
1, como acima)

Configuracdo de
Digito dezena de status ativo do
milhar borne DI10 (0 a
1, como acima)

~ Usado para definir o borne de entrada no modo digital ativo. Se alto nivel ¢ selecionado como ativo, ele esta
ativo quando o borne DI correspondente e COM estdo conectados, desconectado para inativo. Se for selecionado o
nivel baixo como ativo, ele esta inativo quando o borne DI correspondente e COM estdo conectados, desconectado
quando ativo.

F1.37 | Tempo atraso DI1 0.0s a 3600.0s 0.0s *
F1.38 | Tempo atraso DI2 0.0s a 3600.0s 0.0s *
F1.39 | Tempo atraso DI3 0.0s a 3600.0s 0.0s *
Usado para definir o tempo de atraso do inversor para a mudanca de status do borne DI
Atualmente, apenas ED1, ED2, terminais DI3 pode definir a fun¢ao de tempo de atraso.
F1.40 |Define a entrada terminal repetivo [0: ndo  repetivel; 1: 0 *
repetivel

0: ndo repetitivo, dois bornes de entrada multifungdes diferentes ndo podem ser configurados para
a mesma funcao.

1: repetitivo, vocé pode repetir dois terminais de entrada multifungdes diferentes que podem

ser configurados para a mesma funcéo.

F1.41 |Potenciometro IHM X1| 0~100.00% 0.00% N
Ponto de inicio do valor ajustado do potenciometro da IHM
F1.42 |Potenciometro IHM X2| 0~100.00% 100.00% R
Ponto final do valor ajustado do potenciometro da IHM
F1.43 [Valor de ajuste do 0~100.00% - pA
potenciometro da IHM
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configura¢des do menu de monitoramento.
maxima x Configuragdes do potenciometro da [HM.

Configuragdes do potencidmetro do teclado.

Valor do potenciometro na IHM no display, através do potencidmetro do teclado pode ser modificar
Ajuste do Potenciometro da IHM, pode ser usada como analogia da frequéncia, frequéncia de ajuste = Frequéncia

Por exemplo: potenciometro da IHM as configuragdes podem ser usadas como um valor de PID, valor dado PID =

O valor correspondente é Y1

F1.44 |Potenciometro IHM X1 -100.00%~+100.00% | 0.00%

Fl.45 [Potenciometro [HM X2 O -100.00%~+100.00% | 100.00%
valor correspondente ¢ Y2
Digito unidade IPotenciometro da IHM desligado parg
salvar estado
Controle Salvar desliggdo 0
F1.46 |p .. |Reset no desligamento 1
otenelom - 4 Ajuste do potenciometro THM parar d
etro THM] [Pigito dezena juste do potenciémetro parar d¢
manter
Para retencao 0
Reset com comando Stop 1
Reset no final do desligamento 2
Digito centena Reserva
Digito milhar Reserva
5-2-4.Bornes saida: F2.00-F2.19
7 A . . Ajuste Alter
Cod. Nome Parametro Faixa de ajuste Fibrica acio
ida pulso alta velocidad 0
F2.00 Sele¢@o do modo de saida do borne SPB Saida Pu 04 ’a veorieace 0 pAS
Quantidade saida chaveadas 1

O borne SPB ¢ um borne de complexos programaveis, que pode ser usado como um borne de pulsos de alta
velocidade de saida, também pode ser um borne de coletor de saida de comutagao de circuito aberto.
Como uma saida de pulso de alta velocidade, a maior frequéncia de pulso de saida ¢ 100kHz, consulte as instru¢des
do F2.06 para a funcdo de saida de pulso de alta velocidade.

Selecdo da quantidade de saida de comutagdo (terminais de coletor de
F2.01 saida de circuito aberto) 0240 0 =
F2.02 | Selecdo da fungio da saida rele 1 (TA1.TB1.TC1) 0a40 2 w
F2.03 Indefinido
F2.04 Sgéi;g)o funcdo de saida SPA (terminais de coletor de saida circuito 0 a 40 1 e
F2.05 Selecdo da fungdo da saida rele 2 (TA2.TB2.TC2) 0a40 1 w

Os cinco codigos de fun¢do acima sdo usados para selecionar cinco fungdes de saida digitais. A fungdo borne de

saida de multifuncoes € descrito da seguinte forma:

Defin. N .
valor Funcao Descricao
0 Sem saida Sem ac¢do saida
1 1 ~ O inversor esta em operagao com frequéncia de saida
NIVErsor em operagao (zero), e saidas de sinal ligadas.
. . Quando ocorre falhas e paradas no inversor, e saidas de
2 Falha de saida (desligamento f.alha) sinal ligadas.
3 Is\illi\(/izl Igi}e)_(fiitecc;ao da frequéncia da Consulte as instrugdes de codigo de fungao F7.23, F7.24
4 Aproximacdo de frequéncia Consulte as instru¢des de codigo de fungdo F7.25
~ . Saida de sinal quando o inversor estd em operagao com
5 ? eria Q:I%grftlg Cslgidsziz (g)o frequéncia de saida (zero). Emite sinal OFF quando o
g inversor esta parado.
6 Pré-alarme de sobrecarga no motor Antes da acdo de protecao de sobrecarga do motor, ele
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vali ativar a saida de sinal ON se for excedido o limite de
pré-alarme. Referir-se a funcao de codigo F8.02 a F8.04.
para definicdo de parametros de sobrecarga do motor.

Saida de sinal por 10s antes da acao de protegao de

7 Pré alarme de sobrecarga no inversor sobrecarga do Inversor
- Saida de sinal quando o valor de contagem atinge o valor
8 Definigao valor de contagem chegada definido pelo E0.08.
. Saida de sinal quando o valor de contagem atinge o valor
9 213111?; eesI%emﬁcado chegada de definido pelo E0.09. Consulte as instru¢des do grupo Ub
g para a func¢do de contagem.
. Saida de sinal quando o comprimento real detectado
10 Comprimento chegada exceder o comprimento definido por E0.05.
. Emite uma largura de 250ms impulso quando o CLP
11 Ciclo CLP completado completar um eiclo
. Saida de sinal quando o tempo de funciona-mento
12 Tempo cumulativo chegada de cumulativo F6.07 do inversor exceder o tempo definido
operagao por F7.21.
Saida de sinal quando a frequéncia nominal excede o
limite superior de frequéncia ou a frequéncia limite
13 Frequéncia sendo limitada inferior, bem como a frequéncia de saida do inversor
também atinge a frequéncia limite superior ou a
frequéncia limite inferior.
Saida sinal quando o torque de saida atinge o valor limite
14 Torque sendo limitado de torque e o inversor esta no estado de protecdo de
bloqueio no modo de controle de velocidade do inversor
Saida de sinal quando a fonte de alimentagao do circuito
15 Pront ~ principal do inversor e circuito de controle se
ronto para operacao estabilizarem, e o inversor nao tem qualquer informacao
de falha e esta no estado executavel.
Saida de sinal quando o valor da entrada analogica EAT ¢
16 All>AL2 maior do que o valor de entrada EA2,
Ny A Saida de sinal quando a frequéncia de operagao atinge a
17 Chegada limite alta frequéncia frequéncia limite superior
L o A Saida de sinal quando a frequéncia de operacao chega a
18 {ﬁg;ﬁe ;ggf&%%ﬁ%ﬁggequemla frequéncia limite inferior emite sinal OFF quando o
g inversor esta no estado de parada
. Saida de sinal quando o inversor esta na condi¢ao de
19 Estado de subtensao saida subtensio
20 Defini¢io de Comunicacio Consulte o protocolo de comunicagao.
21 Reserva Reserva
22 Reserva Reserva
. ~ Saida de sinal quando a frequéncia de saida do inversor é
23 gggﬁgﬁg&?gﬁgﬁp eragio 2 0. Saida de sinal também quando o inversor esta no
g estado de parada
24 Actimulo de tempo de chegada Saida de sinal quando o tempo de energizagido acumulado
energizado (F6.08) exceder o tempo definido por F7.20.
25 Deteccao de nivel de frequéncia de Por favor, consulte as instru¢des de codigo de funcao
saida FDT?2 F7.26,F7.27 . ]
26 Frequéncia 1 atinge o valor de saida ggrzfgavl(:)% Sgnsulte as instrucdes de codigo de fungdo
27 Frequéncia 2 atinge o valor de saida E(7)r3%w}c:)% 30(1)nsulte as instrucdes de codigo de funcao
28 Corrente 1 atinge o valor de saida g%)r:%féwcl):r% c3o7nsulte as instrucdes de codigo de funcao
29 Corrente 2 atinge o valor de saida Egr;?v}?;, é:gnsulte as instrucdes de codigo de funcdo
Saida de sinal quando o temporizador (F7.42) esta ativo e
30 Timer atingiu o valor de saida apos o tempo de execugdo atual do inversor alcangar o
tempo definido.
aida de sinal quando o valor analogico ¢ maior do
o Saida de sinal quando o val 16gico ATl é maior d
31 EAT1 excede o limite que F7.51 (limite superior de prote¢ao de entrada All) ou
menor que F7.50 (limite de prote¢do da entrada EA1)
32 Queda de Carga E;lrlg: de sinal quando o inversor esta no status queda de
33 0 S0 R Saida de sinal quando o inversor esta no estado de
peragao Reversa funcionamento reverso. _ . _
34 Estado de corrente zero Por favor, consulte as instru¢des de codigo de fungao

F7.32,F7.33
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Saida de sinal, quando a temperatura do dissipador do
35 Temperatura modulo atingida modulo inversor (F6.06) atinge a temperatura
programada (F7.40). _ . _
36 Software de superagiio de corrente {:’grﬁwl(:)g, 3?gnsulte as instru¢des de codigo de funcao
L A Saida de sinal liga quando a operagdo atinge o limite de
37 %lg;;tgalggﬁ?rs gg auenc1a chegada frequéncia inferlgor, também liga quando o inversor esta
p no estado de parada
, Quando ocorre falha no inversor e continua operando, o
38 Saida alarme inversor alarma pela saida.
39 Reserva
~ Saida de sinal quando o tempo de execu¢ao atual do
40 Tempo chegada de operagdo atual inversor exceder o tempo definido por F7.45.
Selegdo da fungdo de saida de pulso de
F2.06 alta frequéncia Oal7 0 *
F2.07 Selecao da fun¢do da saida DA1 0al7 0 D¢
F2.08 Sele¢do da fungdo da saida DA2 0al7 1 %
A faixa de frequéncia da saida de pulso de alta velocidade é 0.01kHz a F2.09 (frequéncia maxima de saida de
pulso de alta velocidade), F2.09 pode ser definido entre 0.01kHz para 100.00kHz.
A faixa da saida analogica DA1 e DA2 ¢ de OV a 10V ou 0 a 20 mA. A faixa da saida de impulso ou da saida
analdgica e a relacdo de calibragem correspondente sdo mostrados na tabela seguinte:
?ﬁgﬁl' Funcgao Descri¢ao
0 Frequéncia operacao 0 a frequéncia saida maxima
1 Definicdo frequéncia 0 a frequéncia saida maxima
2 Corrente saida 0 a 2 vezes corrente maxima do motor
3 Torque saida 0 a 2 vezes torque maximo motor
4 Poténcia saida 0 a 2 vezes poténcia nominal
5 Tensdo saida 0 a 1.2 tensdo nominal do inversor
Entrada de pulsos de alta
6 velocidade 0.01kHz a 100.00kHz
7 All 0Valov
8 Al2 0V al0V (ou0a20mA)
9 Reserva
10 Comprimento 0 a comprimento maximo parametriz.
11 Valor Contagem 0 a valor contagem maximo
12 Ajuste Comunicacao 0.0% a 100.0%
13 Velocidade Motor 0 a velocidade com a frequéncia de saida maxima
; 0.0A a 100.0A (poténcia inversor = 55kW); 0.0A a
14 Corrente saida 1000.0A (poténcia inversor > 55kW)
15 Tensdo Link 0.0V a 1000.0V
16 Reserva
F2.09 | Frequéncia maxima da saida de pulso de 0.01kHz a 100.00kHz 50.00kHz e
) alta velocidade : : :

O borne SPB ¢ selecionado como saida de pulso, o codigo da fungdo € usado para selecionar o valor maximo de
pulso de saida.

Tempo de atraso da saida de comutagdo

F2.10 SPB 0.0s a 3600.0s 0.0s W
F2.11 Tempo de atraso rele 1 0.0s a 3600.0s 0.0s w
F2.12 | Tempo de atraso saida expansdo DO -100.0% a +100.0% 0.0% w
F2.13 Tempo atraso saida SPA 0.0s a 3600.0s 0.0s w
F2.14 | Tempo de atraso rele 2 0.0s a 3600.0s 0.0s w
Defina o tempo de atraso de ocorréncia para a saida real para o borne de saida SPA, SPB,orelé 1,o0relé2 e
expansdo DO.
1 ) Digito unidade Sgl}ggao quantidade de comutagao de status ativo
Selecao das 7 55102 positiva 0
F2.15 :?zigfss zgcicvo Lézica Eegativa 1 00000 &

Digito dezena

Configuracédo de status ativo Relé 1 (0 a 1, como
acima)
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Configuracdo de status ativo expansao DO (0 a

Digito centena 1, como acima)

Digito milhar Configur. status ativo SPA (0 a 1, como acima)

Digito dezena | Configuragdo de status ativo Rel¢ 2 (0 a 1, como
de milhar acima)

Para definir a l6gica de saida para borne saida SPA, SPB, o relé 1, o relé 2 e expansao DO.

0: logica positiva: € o estado ativo quando o borne digital esta conectado com o borne comum correspondente,
inativo quando desligado;

1: logica negativa: ¢ o estado inativo quando o borne de saida digital estd conectado com o borne comum
correspondente, ativo quando desligado;

F2.16 DAT1 zero vias coeficiente -100.0% a +100.0% 0.0% PAe
F2.17 GanhoDA1 -10.00 a +10.00 1.00 DAY
F2.18 Coeficiente zero biasDA2 -100.0% a +100.0% 0.00% DAY
F2.19 Ganho DA2 -10.00 a +10.00 1.00 DAY

Os codigos de fungdo acima usam geralmente para polarizar a amplitude de saida da derivada zero e corrigindo a
saida analdgica. Também pode ser usado para personalizar a curva de saida analogica desejada.
Relagao de calculo com o exemplo DAT:
1Yl representa DA1 tensdo de saida minima ou valor atual; Y2 representa a tensdo maxima de saida DA1 ou valor
atua
Y1 =10V ou20mA * F2.16 * 100%;
Y2 =10V ou 20mA * (F2.16 + F2.17);
Padréo de fabrica F2.16 = 0.0%, F2.17 =1, de modo que a saida 0 ~ 10V (ou 0 ~20mA) corresponde a caracterizar
o valor minimo fisico para caracterizar o maximo fisico.
Exemplo 1:
0 ~ 20mA saida sera alterada para 4 ~ 20mA
O valor atual da entrada minima da formula: y1 = 20mA * F2.16 * 100%,
4 =20 * F2.16, calculado de acordo com a formula F2.16 = 20%;
Valor maximo da corrente de entrada pela formula: y2 = 20mA * (F2.16 + F2.17);
20 =20 * (20% + F2.17), calculado de acordo com a formula F2.17 =0,8
Exemplo 2:
0 ~ 10V saida sera alterada para 0 ~ 5V
O valor minimo da tensdo de entrada da formula: yl1 = 10 * F2.16 * 100%,
0=10 * F2.16, calculado de acordo com a formula F2.16 = 0,0%;
O valor maximo da tensdo de entrada da formula: y2 = 10 * (F2.16 + F2.17);
5=10* (0 + F2.17), calculado de acordo com a formula F2.17 = 0.5

5-2-5.Controle Liga e Desliga: F3.00-F3.15

Cod. Nome Parametro Faixa de ajuste Fé’ill:lrsitcea Iéi?:ft%
Partida Direta 0
Reinicio na velocidade de
F3.00 Modo de partida rastreamento ! 0 I
Ligar pré-excitacao (motor )
assincrono CA)
0: Partida direta

Se o tempo de inicio de frenagem CC ¢ definido como 0, o inversor comega a operar a partir da frequéncia de partida.
Se tempo de inicio de frenagem CC ndo esta definido como 0, o inversor em primeiro lugar executa frenagem CC e, em
seguida, comeca a operar a partir da frequéncia de partida. Aplicavel para baixas inércias da carga e na aplicagdo em que
o motor pode girar quando se inicia.

1: Reinicio na velocidade de rastreamento

O inversor em primeiro lugar verifica a velocidade e direcdo do motor, e, em seguida, comeca na frequéncia
monitorada do motor, iniciando a rotagdo do motor sem choques. Aplicavel para o corte de energia momentanea e reinicio
com cargas de alta inércia. Para garantir o desempenho de reinicio de velocidade de rastreamento, € necessario definir
com precisdo os parametros do grupo b0 motor.

2: Ligar pre-excitagdo motor assincrono

E valido somente para motores assincronos, usado para criar o campo magnético antes do motor operar. Consulte as
instrugdes de codigo de funcdo F3.05, F3.06 para corrente de pré-excitacdo e tempo de pré-excitagdo

Se o tempo de pré-excitacao ¢ definido como 0, o inversor ira cancelar o processo de pré-excitacdo, e comeca a
partir da frequéncia de partida. Se o tempo de pré-excitacdo ndo € definido como 0, o inversor primeiro ird executar
processo de pré-excitacao e, em seguida comeca, de modo a melhorar o desempenho dindmico da resposta motora.

0~2: Reserva
F3.01 Modo de rastreamento da velocidade 3 *
Modo de rastreamento de 3
velocidade rigido
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~ Modo de rastreamento de velocidade rigida, detecta e rastreia automaticamente a velocidade do motor, sem impacto
no inicio da rotagdo de motor, mas sem problemas.

F3.02 ‘ Valor de rastreamento velocidade 1a100 ‘ 20 ‘ A

Quando o rastreamento de velocidade for reiniciado, selecione o rastreamento de velocidade da velocidade,
parametros menores rastreamentos mais rapidos. Mas se for muito pequeno pode causar resultados de rastreamento nao
confidveis.

F3.03 Frequéncia inicial 0.00Hz a 10.00Hz 0.00Hz PAY

F3.04 Tempo de espera para iniciar a frequéncia | 0.0s a 100.0s 0.0s *

Quando o inversor inicia, primeiro ele opera na frequéncia de inicio. O tempo de execugdo ¢ o tempo de espera para
a frequéncia de inicio, depois e%e opera na referéncia de frequéncia.

O F3.03 frequéncia de partida ndo ¢ limitado pela frequéncia limite inferior. Mas se a frequéncia alvo for menor que
a frquéncia de partida, o inversor ndo inicia e mantém em estado de espera.

tempo de espera para a frequéncia de partida ¢ inativa quando se alterna entre a rotagdo para frente e rotacao

reversa. O tempo de espera para a frequéncia de partida ndo esta incluido no tempo de aceleragao, mas no tempo de
execuc¢ao do CLP.

Exemplo 1:

F0.03=0 a fonte de frequéncia ¢ definida como referéncia digital

F0.01=2.00Hz a frequéncia do ajuste digital ¢ 2.00Hz

F3.03=5.00Hz a frequéncia de partida ¢ 5.00Hz

F3.04=2.0s o tempo de espera para a frequéncia de partida é 2.0s, neste momento, o inversor estard no estado de
espera com a frequéncia de 0.00Hz saida.

Exemplo 2:

F0.03=0 a referéncia digital ¢ definida como fonte de frequéncia

F0.01=10.00Hz a frequéncia do ajuste digital ¢ 10.00Hz

F3.03=5.00Hz a frequéncia de partida ¢ 5.00Hz

F3.04=2.0s o tempo de espera para a frequéncia de partida ¢ 2.0s

Neste ponto, 0 inversor acelera 5.08Hz em 2.0s, e, em seguida, acelera para a frequéncia de referéncia de 10.00Hz.

Iniciar a corrente de frenagem CC/pré-

F3.05 excitagio 0% a 100% 0% *
Tempo inicio de frenagem CC/tempo pré-

F3.06 excitacdo 0.0s a 100.0s 0.0s *

Iniciar a frenagem DC, geralmente € usada para parar e reiniciar o motor. A pré-excitacdo ¢ usada para criar o campo
magnético para motor assincrono e, em seguida, ligar o motor para melhorar a velocidade de resposta.

A frenagem CC somente ¢ ativada quando o modo de partida ¢ por inicializacdo direta. O inversor incialmente
executa a frenagem CC na corrente de frenagem ajustada, ap0s terminar o tempo de trenagem CC, comeca a operar. Se
o tempo de frenagem CC for definido como g, o inversor partira diretamente a genagem negligentemente. Quanto maior
a corrente de frenagem CC, maior serd a forga de travagem.

Se o modo de inicializa¢do for ligar a pré-excitacdo no motor assincrono, o inversor primeiro cria um campo
magnético na corrente de pré-excitacdo pré-definida, apos o decurso do tempo da pré-excitagdo, em seguida, comegar a
operar. Se o tempo de pré-excitagdo for definido como 0, o inversor sera iniciado e negligéncia diretamente a pré-
excitacdo. A corrente de frenagem CC/corrente de pré-excitacdo € a porcentagem de corrente nominal do inversor.

3 0
F3.07 Modo parada Parada p/ desaceleracao 1 0 e
Parada livre
F308 | Erequéncia inicial de parada o/ frenagem | ¢ 00Hz a F0.19 (frequéncia maxima) | 0.00Hz |
F3.09 g%mpo de espera de parada c/ frenagem 0.0s 2 100.0s 0.0s e
F3.10 Corrente de parada frenagem CC 0% a 100% 0% pAS
F3.11 Tempo de parada frenagem CC 0.0s a 100.0s 0.0s pAS

Frequéncia inicial de parada com frenagem CC: se a frequéncia de operacdo ¢ reduzida para a frequéncia inicial
quando em desaceleragdo, ¢ iniciado o processo de frenagem DC.

Tempo de espera parada com frenagem CC: se a frequéncia de operagao é reduzida para a frequéncia inicial, o inversor
primeiro desliga a saida por algum tempo, e ento inicia o processo de frenagem CC. A fim de evitar a falha de sobre
corrente que frenagem CC isto pode provocar velocidades mais elevadas.

Término da corrente de frenagem CC: indica o percentual da corrente de saida de frenagem CC na corrente nominal
do motor. Quanto maior for este valor, mais forte o efeito de travagem de CC, mas também maior sera o aquecimento no
motor € no inversor.

Tempo de parada da frenagem CC: se este valor for 0, o processo de frenagem CC ¢ cancelado. Consulte o diagrama
esquematico para o processo de frenagem CC.

Frequéncia |

|
. Hz
saida

Frequéncia inicial de !
parada frenagem CC ; L -

Valor eficaz




F3.12 Taxa de utiliza¢do de frenagem dindmica | 0% a 100% 100%

Aceleragao e desaceleragao 0
linear
Aceleragao e desa-celeragio 1 0 *
curva S “A”
Aceleragao e desa-celeragdo 2
curva S “B”

F3.13 Modo aceleragdo/ desaceleragdo

Selecione 0 modo de mudanga de frequéncia no processo liga/desliga.

0: Aceleracdo e desaceleracdo linear

Os aumentos e diminui¢des da frequéncia de saida sdo de forma linear. O PI500 oferece quatro tipos de tempo de
aceleragdo e de desaceleracao. Vocé pode selecionar pelos bornes de entradas digitais multifuncionais (F1.00 a F1.08).

1: Curvas S de aceleragdo e desaceleragao A

Os aumentos ou diminui¢des de frequéncia de saida na curva S. Curva-S ¢ utilizada para as ocasides que requerem
partidas e paradas suaves, tais como elevadores, correias transportadoras, etc. O cédigo de funcdo F3.14 e F3.15,
respectivamente, definem a proporc¢do da curva se¢do inicio e da propor¢do da secdo final da curva S.

2: Curvas S de aceleracao e desaceleragdo B

No modo S de curva de aceleracdo e desaceleragdo B, a frequéncia nominal fb do motor sempre € o ponto de inflexdo

da curva S. Normalmente usado para a ocasido de alta velocidade regional acima da frequéncia nominal que requer répida
aceleracdo e desaceleracdo.

Rk

" sif%niﬁca a frequéncia de ajuste, "fb" significa a frequéncia nominal. "T" significa o tempo de 0 para a frequéncia
nominal (tb)

F3.14 | Froporgao dasegdo do inicio dacurvade 1 ¢ g4 4 (100.0% a F3.15) 30.0% | %k

F3.15 Proporgao de segdo final da curva de S 0.0% a (100.0% a F3.14) 30.0% *

Frequéncia Hz
safda (Hz)
Frequéncia (f) f

S e

Diagrama esquematico da curva S aceler/desaceler. A

Frequéncia

saida (Hz)
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Hz

Frequéncia f
ajustada (f)

Frequéncia fb
nominal (fb)

Diagrama esquematico da curva S aceler/desaceler. B

O codigo de fungdo F3.14 e F3.15 respectivamente definem a propor¢do de se¢do de inicio e a propor¢ao de secdo
final para aceleragdo e desaceleragdo S curva A, o codigo das duas fungdes devem atender: F3.14 + F3.15 < 100,0%.

Na figura da curva S de aceleracdo e desaceleragdo A, t1 é o parametro de tempo definido pelo F3.14, a inclinacao
da variacao de frequéncia de saida durante este periodo aumenta gradualmente, t2 € o parametro de tempo definido por
F3.15, a inclinacdo da variagdo de frequéncia de saida durante o periodo é gradualmente alterado para 0. Dentro do tempo
entre tl e t2, 1a inclinacdo da variacao da frequéncia de saida ¢ fixa, isto €, € obtida uma aceleragdo e desaceleragdo linear
neste intervalo.

5-2-6.Parametros controle V/F: F4.00-F4.14
Este grupo de codigos de fungdo ¢ valido somente para o controle V/F, invalido para o controle vetorial.
O controle V/F ¢é apropriado para ventiladores, bombas e outras cargas universais, um inversor com varios
motores ou para as aplicacdes onde a poténcia do inversor € significativamente diferente da poténcia do motor.

Cad. Nome Parimetro Faixa de ajuste l%'l;lrsitcea Iéilrtr(:ilz

V/F linear

V/F multiponto
V/F quadrado
V/F poténcia 1/2
V/F poténcia 1/4
V/F poténcia 1/6
V/F poténcia 1/8
Reserva

F4.00 | Ajuste da curva V/F

V/F completamente separado

lS|o|o|o| v =]

V/F meio separado

0: V/F linear

Indicado para carga de torque constante comum.

1: V/F multiponto

Indicado para desidratador, centrifuga e outras cargas especiais, todas as curvas de relagdo V/F pode ser obtidas por
meio dos pardmetros F4.03 a F4.08.

2: V/F quadrado

Indicado para ventiladores, bombas e cargas centrifugas.

3 a 8: Relagdo curva V/F entre V/F linear e V/F quadrado.

10: Modo VF completamente separado. Neste modo, a tensdo de saida e frequéncia de saida sdo separados
completamente, sem qualquer relagdo entre eles, a frequéncia de saida € controlada pela configuracao da fonte de frequéncia,
mas a tensdo de saida determinado pela configuracao de F4.12. (Fonte de tensdo de alimentagdo V / F separada)

Modo V/F completamente separado é apropriado para aplicagdes de aquecimento indutivo, alimenta¢ao do inversor,
motor de torque, etc.

11: Modo V/F semi-separado.

V é proporcional a F neste modo, mas a relacdo proporcional pode ser ajustada por parametros F4.12, além disso, a
proporg¢do V e F também estdo relacionadas com a tensdo nominal do motor e da frequéncia nominal em grupo bO0.

Pressupondo que a fonte de tensdo de entrada ¢ X (faixa de valor de X 0 ~ 100%), a relagdo da proporcao da tensao de
saida V e frequéncia e de saida F pode ser definida como: V/ F =2 * X * (tensdo nominal do motor) / (frequéncia nominal
do motor)

0.0%: reforgo automatico torque o
F4.01 | Refor¢o Torque 0.1% 2 30.0% 4% *
F4.02 | Frequénciade corte do | ( oy 4 F0.19 (Frequéncia méxima) 15.00Hz *
refor¢o de Torque
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O reforco do torque € usado principalmente para melhorar as caracteristicas do torque em baixa frequéncia no modo de
controle V / F. Se o aumento de torque ¢ muito baixo, o motor vai trabalhar na menor velocidade e poténcia. Se o aumento
de torque ¢ muito alto, o motor ira funcionar com sobre-excitacdo, a saida de corrente do inversor aumenta e a eficiéncia ¢é
reduzida.

Recomenda-se aumentar este pardmetro quando o motor trabalha com carga pesada, mas sem torque suficiente. O
reforco de torque pode ser reduzido quando a carga é mais leve. Quando o aumento de torque ¢ ajustado para 0,0, o inversor
ird executar automaticamente o refor¢o de torque, o inversor pode calcular automaticamente o valor de aumento de torque
necessario de acordo com os parametros de resisténcia do estator do motor. Frequéncia de corte do refor¢o de torque: o
reforco de torque € valido abaixo desta frequéncia, invalido acima da frequéncia ajustada.

Tensao |
saida

V1: Tensdo manual reforgo de torque Vb: Tensdo maxima saida
f1: Frequéncia de corte reforgo manual de torque fb: Frequéncia nominal operagéo

= Frequéncia saida

1 b

Diagrama esquematico do reforco manual da tensdo de torque

F4.03 | Frequéncia ponto F1 V/F multiponto | 0.00Hz a F4.05 0.00Hz *
F4.04 | Tensdo ponto F1 V/F multiponto 0.0% a 100.0% 0.0% *
F4.05 | Frequéncia ponto F2 V/F multiponto | F4.03 a F4.07 0.00Hz *
F4.06 | Ponto tensdo V2 VF multiponto 0.0% a 100.0% 0.0% *
F4.07 | Frequéncia F3 V/F multiponto ri%?osr)a b0.04 (frequéncia nominal 0.00Hz *
F4.08 | Tensao ponto V3 V/F multiponto 0.0% a 100.0% 0.0% *

Seis parametros, F4.03 a F4.08, sdo usados para definir os varios pontos de curva V/F.

A curva V/F multiponto ¢ definido de acordo com as caracteristicas da carga de motor, notar que a relacdo entre os trés
pontos de tensdo e trés pontos de frequéncia devem atender: V1 <V2 <V3, F1 <F2 <F3. A configura¢ao da curva V/F
multiponto é tal como mostra a figura abaixo.

Para atender em baixa frequéncia, se a tensdo for definida para um valor mais alto, o que pode causar superaquecimento
do motor até sua queima, no inversor pode aparecer sobre corrente ou protecao de sobre corrente.

3A0
Tensaok V1-V3: Percentual de tensao do estagio 1-3 de multi-

velocidade

V/F F1-F3: Percentual de frequéncia do estagio 1-3 de
multi-velocidade V/F

Vb: Tensdo nominal motor

Fb: Frequéncia nominal de operacdo do motor

Frequéncia%
—

Diagrama esquematico do ajuste da curva multi-ponto V/F

F4.09 | Ganho de compensagdo de escorregamento V/F 0% a 200.0% 0.0% ‘ w

90




Este parametro ¢ valido somente para motores assincronos.

A compensacdo de escorregamento V/F pode compensar o desvio de
velocidade do motor assincrono quando a carga aumenta, de modo a manter a
velocidade estavel, quando ha mudangas de carga.

Se o ganho de compensacao de escorregamento V/F for definido para 100,0%,
isso significa que o desvio compensado ¢ igual ao escorregamento nominal do
motor sob 0 modo de carga nominal do motor, enquanto o escorregamento nominal
do motor pode ser calculado através do grupo b0 da frequéncia nominal e velocidade
nominal do motor.

Ao ajustar ganho de compensagdo de deslizamento V/F, em geral, ¢ baseado
no principio de que a velocidade do motor ¢ o mesmo que a velocidade alvo. Quando
a velocidade do motor ¢ diferente do valor nominal, ¢ necessario ajustar
adequadamente o ganho.

Ganho sobre
F4.10 excitagdo V/F 0a200 64 pAe

No processo de desaceleragdo do inversor, o controle sobre-excitacdo pode
suprimir o aumento da tensdo do barramento para evitar falha de sobre tensao.
Quanto maior o ganho de sobre-excitagdo, maior o efeito inibitdrio.

Para as ocasides em que a desaceleracdo do inversor causar facilmente alarme,
o ganho sobre-excitagdo precisa ser melhorado. Mas se o ganho sobre-excitagado for
muito alto, isto pode levar facilmente ao aumento da corrente de saida, vocé precisa
avaliar isto em aplicacdes praticas.

Para as ocasides de pequenas inércias, em que a desaceleragdo do inversor nao
ira causar aumento da tensdo, recomenda-se definir a sobre-excitacdo com ganho 0,
o valor definido é também adequado para as ocasides com resisténcia de frenagem.

Ganho de supressao
F4.11 de oscilagdo V/F 02100 i} =

O método usado para selecionar o ganho € tomar o menor valor quanto possivel,
com a premissa de que a supressdo eficaz de oscilagdo, a fim de evitar o efeito
adverso causado pelo funcionamento V/F. Selecione 0 como o ganho quando o
motor ndo tem o fendmeno oscilacdo. Aumentar o valor ganho apenas quando o
motor tem oscilagdo Obvia, quanto maior o ganho, mais Obvia a supressdo de
oscilagao.

Ao utilizar a funcdo de supressdo de oscilagdo ¢ exigido que os parametros de
correntes nominais e sem carga do motor estejam precisos, caso contrario, a
supressao de oscilagdo V/F ¢ ineficaz.

Fonte de Ajuste Digital (F4.13) | 0
F4.12 tensao All 1 0 pAY
separagdo A2 2
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V/F

Potenciometro

Configuracao pulso
(DI5)

Partes da instrugado

Simples CLP

PID

Dados Comunicacao

DA [N n| B~ W

100. 0% Correspondente a tensdo nominal do motor

(b0.02)

F4.13

Definigao
digital
tensdo
separacao
V/F

0V a tensdao nominal motor

ov

F4.14

Tempo de
subida
tensdo
separagaoV/
F

0.0s a 1000.0s

0.0s

5-2-7.Parametros controle Vetorial: F5.00-F5.15

O codigo de fungdo F5 ¢ valido apenas para o controle vetorial, invalido
para controle V/F.

Ajust
, ~ . . e Altera
Cod. Nome Parametro Faixa de ajuste Fabri | Limite
ca
F5.00 | Malha de baixa velocidade P | 1~100 30 pAS
F5.01 | Lempo integral loop de 0.01s~10.00s 0.50s |
velocidade baixa
Frequéncia de comutagao - 5.00H
F3.02 malha de baixa velocidade 0.00~F5.05 z s
F5.03 | Malha alta velocidade P 1~100 20 pAS
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F5.04 | lempo integral alta 0.01s~10.00s 1.00s | ¥
velocidade Loop

F5.05 Frequéncia de comutagdo F5.02~F0.19 10.00 e
' loop alta velocidade (frequéncia Max.) | Hz
ParémetijoPT
F5. 00
F5.01

F5.03
F5. 04

F5. 02 F5. 05 Frequéncia da instrugéo

DiagramaParametroPT

O Inversor operando em frequéncia diferente, pode escolher diferentes
parametros de velocidade do anel PI. A frequéncia de operagdo ¢ menor do que a
frequéncia baixa de comutacdo (F5.02) do anel de velocidade, os pardmetros de
controle do anel de velocidade PI para F5.00 e F5.01. Frequéncia de operagao ¢
maior do que a malha de velocidade, frequéncia de comutagdo de alta velocidade
(F5.05), velocidade em parametros de controle PI para F5.03 e F5.04. Anel de
velocidade de baixa frequéncia de comutacao e velocidade do anel de comutacao
de alta velocidade da malha de velocidade de frequéncia entre os parametros de PI,
para os dois grupos de PI comutagdo pardmetro linear, como mostrado na figura
acima.

Através do coeficiente de propor¢ado ajuste regulador de velocidade e o tempo
integral, é possivel ajustar a velocidade das caracteristicas de resposta dindmica do
controle vetorial.

Ganhos maiores e resposta rdpida, mas produz oscilacdo; Ganhos tomam
horas, atrasam respostas.

Se o tempo integral for muito alto, resposta lenta, variagdo de controle de
interferéncia externa; horas de tempo integral, velocidade de reagdo, acontecem
pequena oscilagao.

Defina esse valor para considerar o controle de estabilidade e velocidade de
resposta, se os parametros de fabrica ndo cumprirem as exigéncias baseados no
ajuste dos parametros no valor fabrica, aumente primeiro o ganho
proporcionalmente para garantir que o sistema ndo oscile. Entdo o tempo de
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integracdo ¢é reduzido, fazer o sistema ter uma resposta mais rdpida, pequena
superacao.

Nota: Se as defini¢des de parametros de PI levarem a velocidade de superagao
excessiva. Mesmo na superacdo de retorno ocorre quando ha falha de sobre tensdo.

: : Valido 0
F5.06 Atrlbgto integral malha — 0 e
velocidade Invalido 1
Defini¢do codigo de 0
funcdo F5.08
All 1
Al2 2
Ajuste 3
Fonte de limite de torque | POtenciometro
F5.07 | no modo de controle de | Ajuste pulso alta 4 0 PAS
velocidade velocidade
Referéncia 5
comunicacao
Min. (AIl, AI2) 6
Max. (All, AI2) 7
Ajuste Al3 8
Ajuste digital limite
superior para torque
F5.08 menor no modo de 0.0% a200.0% 150.0% =
controle de velocidade

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

F5.07 é usado para selecionar a fonte de definigdo de limite superior de
torque, quando ela ¢ definida pelo analdgico, pulso ou comunicagéo de alta
velocidade, o ajuste de 100% corresponde a F5.08, 100% do F5.08 ¢ torque
nominal do inversor.

F5.09 | Ganho diferencial controle vetorial | 50% a 200% ‘ 150% ‘ DAY

Para controle vetorial sem sensores, o parametro pode ser utilizado para ajustar
a velocidade do motor e da estabilidade: se a velocidade do motor com a carga for
baixa, aumente o pardmetro e vice-versa diminui.

Constante de tempo do filtro da 0.000s a
F5.10 malha velocidade 0.100s 0.000s I
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Sob 0 modo de controle vetorial, aumenta corretamente o tempo de filtro
quando a velocidade flutuar descontroladamente, mas ndo aumenta excessivamente,
ou o efeito de retardamento (lag) ira causar choque.

Ganho sobre-excitacao controle
F5.11 vetorial 0a200 64 PAY

No processo de desaceleracdo do inversor, o controle sobre-excitacdo pode
suprimir o aumento da tensdo do barramento para evitar falha de sobre tensdo.
Quanto maior o ganho de sobre-excitagao, maior o efeito inibitorio.

Para as ocasides em que a desaceleragdo do inversor causar facilmente mais
alarme, o ganho sobre-excitagdo precisa ser melhorado. Mas se o ganho da sobre-
excitagdo for muito alto, o que facilmente leva ao aumento da corrente de saida;
voceé precisa considerar as aplicagdes praticas.

Para situagdes de pequenas inércias em que a desaceleracdo do inversor nao
ira causar aumento da tensao, recomenda-se definir a sobre-excitacdo com ganho 0,
este valor também é adequado para as aplicacdes com resisténcia de frenagem.

Ganho proporcional do regulador de
F5.12 excitacdo 0 a 60000 | 2000 PAY
F5.13 | Ganho integral do regulador de excitagdo | 0 a 60000 | 1300 PAS
Ganho proporcional do regulador de
F5.14 forque 0 a 60000 | 2000 PAY
F5.15 | Ganho integral do regulador de torque 0a 60000 | 1300 PAS

Os parametros reguladores PI do circuito de controle de corrente vetorial, o
parametro sera obtido automaticamente apos a realizacdo de parametros de auto
tunning do motor assincrono ou parametros auto tunning do motor sincrono e
geralmente nao precisam ser modificados.

Recorde-se que a dimensao do ganho integral da malha de corrente adotado
ndo ¢ o tempo de integragdo, mas o ajuste direto do ganho integral. Portanto, se o
ajuste de ganho de PI da malha de corrente € muito alto, pode causar a oscilagao de
malha de controle inteira. Em caso de oscilagdo, vocé pode reduzir manualmente o
ganho proporcional PI e o ganho integral.

5-2-8.Teclado e Display IHM: F6.00-F6.19

Ajuste

e Nome c . > Altera
Cod. Pariametro Faixa de ajuste Fagrlc Limite
Tecla STOP / RESET ¢
Chaves func¢ao | ativado somente no
F6.00 STOP/RESET | modo de operagado do 0 ! w
teclado
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Tecla STOP / RESET
esta habilitado em
qualquer modo de

operacao

Exibigdo

F6.01 | sequencial 1 5090 4 FFFF 001F | ¥
parametros 1
‘15‘14‘13‘12\11‘10‘9‘8‘ 6| 5| 4 1 0

DO0000 Saida \;Freq.Operacéo (Hz)
Al1 Tensdo (V) Freq.Ajusta.  (Hz)
Al2 Tensio (V) Tens.Link (V)
Reserva Tensdo Saida (V)
Valor Cont Corren. saida  (A)
Valor Conp Pot.Saida (kW)

Velocidade carga

PID Ajuste

Torque saida (%)

DI Estad.entr.

Se os parametros acima referidos precisam ser exibidos na operagao,
primeiro ajustar para posi¢do 1, e, em seguida, ajuste em F6.01 depois de
converter o nimero binario para o numero hexadecimal.

Por exemplo, se a velocidade de carga precisar ser exibida em operagdo, o 14° em
F6.01 deve ser ajustado para 1, se a tensdo Al for exibida em operagao, a 9 em F.6.01
deve ser ajustada para 1. Se toda

requisito, os dados sdo mostrados

a dposig:ﬁp relacionada estiver configurada para 1 por
a seguinte forma:

Numero | 15 (14 |13 |12 |11 [10[9|8|7|6 31213
da tag

Namero |0 |I |I |1 [1I [0 |I][O0][O[1 I[I]1]1
A tabela serd dividida em 4 grupos,

i\fﬁmero da 15-12 11-8 7-4 3-0

ag

Namero 0111 1010 0100 111

Aps verificar a comparagdo entre o nlimero binario e o numero hexadecimal, a
informagdo é 0x7A4F.
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Binario | Hexade- | Binario | Hexade- | Binario | Hexade- | Binad- | Hexade-
cimal cimal cimal rio cimal
0000 0 0100 4 1000 8 1100 | C
0001 1 0101 5 1001 9 1101 | D
0010 2 0110 6 1010 A 1110 | E
0011 3 0111 7 1011 B 1111 | F
Exibigdo
F6.02 sequencial estado | 0 a FFFF 0000 A
parametros 2
‘15‘14\13‘12‘11‘10\ 9‘8‘ 716|5|4|3|2|1|0
l‘Linear speed \; PID feedback
2’:21:;[; energizado CLP estagge
Tempo (Min) Frequéncia entr. Pulso alta
velocidade (kHz)
Entr. pulso alta veloc o
(Hy t—————————Frequéncia oper 2(H2)
Config. comunicagéo L Tempo rest.oper.
Veloc.realim.encod Al1l Tensio antes corre¢do
tH2) E’-\\/I)Z Tensa 1
Frequéncia mestre(Hz) ) ensdo anfes corree
Frequéncia auxiliar B Reserva
(Hz)

Se os parametros acima referidos precisam ser exibidos em operacao, primeiro
ajustar a posi¢do 1, e, em seguida, ajuste em F6.02 depois de converter o nimero
bindrio para o nimero hexadecimal.

Exibicdo sequencial do estado dos parametros, que é usado para definir os
pardmetros que podem ser vistos quando o inversor estd em operagao.

Ha 32 parametros disponiveis para visualizacdo, selecionar a exibicdo dos
parametros desejado de acordo com F6.01, valores dos pardmetros binarios F6.02,
a ordem de exibicdo comeca a partir do nivel mais baixo do F6.01.

F6.03 | Exibicao dos 0000 a FFFF 0033 Yo
pardmetros parada

‘15141&[2111098 ‘7‘6‘5‘4‘3‘2‘1‘0‘

Valor compr. \—Frequen.ajust (Hz)
CLPestage Tensdo Link (V)
Veloc.carg —————— DI Estado entra
. DO Ectad id
————— r U aJusI® TSTRaO-Saiaa
Entrada pul )7 \
ntrada pulso  (Hz) All tensdo (V)
frequenc.alta velocidade
Reserva Al2 tensdo (V)
Reserva Reserva

Reserva Contad.



Se os parametros acima precisam ser apresentados em opera¢do, primeiro
definir a sua posi¢do para 1, e, em seguida, ajuste em F6.03 depois de converter o
numero binario para o numero hexadecimal.

Coeficiente
F6.04 | indicagdo veloc. | 0.0001 a 6.5000 1.0000 PAY

carga

Quando a velocidade de carga necessita ser mostrada, ajustar a frequéncia de
saida do inversor e velocidade da carga usando o parametro.

0 casa decimal 0
Casas decimais para a indicagdo | I casa decimal 1

F6.05 de velocidade de carga 7 casa decimal ) 1 w
3 casa decimal 3

Casas decimais para exibir a velocidade da carga. O exemplo abaixo ilustra o
calculo da velocidade da carga:

Se o coeficiente de velocidade da carga (F6.04) ¢ 2,000, o nimero de casas
decimais de velocidade de carga (F6.05) é de 2 (casas decimais), quando a
frequéncia de operacgdo do inversor atinge 40.00Hz, a velocidade da carga é:
40,00*2.000 = 80,00 (exibe 2 casas decim.).

Se o inversor for desligado, a velocidade da carga mostra a velocidade em
relacdo a frequéncia ajustada, que € a "velocidade ajustada de carga". Se a
frequéncia ajustada for 50.00Hz, a velocidade da carga sob o estado de
desligamento: 50,00 * 2,000 = 100,00 (visualizacdo 2 casas decimais)

F6.06 | Temperatura no dissipador do | o o 4 100.0°C } °
modulo inversor

Mostrar a temperatura do modulo IGBT do inversor.
Os diferentes modelos de modulos de inversor varia os valores de protegdo de
superaquecimento dos IGBT.

F6.07 | Tempo total de operagdo | Oh a 65535h | - [ .

Mostrar o tempo total de operagdo do inversor. Quando o tempo de operagdo
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atinge o tempo definido (F7.21), ¢ ligado a saida da funcdo digital multi-funcao
(12) do inversor.

F6.08 ‘ Tempo total energizado ‘ 0a65535h ‘ - ‘ )

Mostra o total de horas do inversor ligado, quando o tempo de inicializacao
atinge o set

Tempo (F7.20), a funcao de saida digital multifun¢des do inversor (24)
emite o sinal ON.

F6.09 | Poténcia total consumida | 0 a 65535 kwh ‘ - | o
Mostrar o consumo total de energia do inversor até a data atual
F6.10 | Numero peca Nuamero produgio inversor - °
F6.11 | Numero da versdo | Numero da  versdio do ) .
do software software do painel de controle
F66112 5N F Reserva
1Kbit/100bit | 10bit/1bit
F6.16 | Selegdo Monitor 2 | Namero Parametro d0.00 °
pardmetro numero série
O parametro de selegdo do motor 2 s6 pode ser mostrado no display duplo ou
LCD
Coeficiente de corregdo da

F6.17 0.00~10.00 1.00 w

potencia

Inversor de freqii€ncia com o funcionamento do motor, a tela (d0.05) poténcia de
saida ¢ diferente da poténcia de saida real, através dos pardmetros, ajuste a
poténcia do display do inversor e a relagdo de poténcia de saida real
correspondente.

Tecla UP definida para: adigdo (+)
Tecla UP definida para: parada

Definicio da tecla Tecla UP definida para: frente

multifungdo 1 Tecla UP definida para: reverso

F6.18

Tecla UP definida para Jog frente

DNlbh | W IiN|—=|O

Tecla UP definida para: Jog ré
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Tecla UP definida para: UP
Tecla UP definida para: DOWN

Tecla DOWN def. para: adi¢ao (+)
Tecla DOWN definida para: parada

Tecla DOWN definida para: frente
Definicio da tecla Tecla DOWN definida para: reverso
multifuncgao 2 Tecla DOWN def. para Jog frente
Tecla DOWN definida para: Jog ré

Tecla DOWN definida para: UP

F6.19

AN e NN IRV, B BN SN RS I B O e B =N N I o))

Tecla DOWN defin. para: DOWN

Defina as teclas de fun¢do das teclas definidas pelo usuario
0: a tecla multifuncional define 1 como a tecla de fun¢ao de adicionar.

Sob o menu do monitor, a tecla de fun¢do de adicionar continuar a modificar a
freqiiéncia de configuragdo do teclado através de F0.01.

No menu de selecdo de parametros, a tecla de fungdo adicionar ajusta a sele¢do de
parametros.

Sob 0 menu de modificar parametros, as teclas de fun¢do de adicionar ajustam o
valor do parametro.

A tecla multifuncional define 2 como a tecla de fun¢édo subtrair.

No menu do monitor, as teclas de func¢do subtrair continuam a subtrair a
modificagdo da freqiiéncia de configuracao do teclado através de F0.01.

No menu de selecdo de parametros, as teclas de fungdo de subtrair ajustam a selecdo
de parametros

Sob 0 menu de modificar parametros, as teclas de fungao de subtrair ajustam o valor
do parametro.

1: A tecla multifuncional ¢ definida como tecla de parada livre.

A tecla ¢ efetiva no menu do monitor de selecdo de pardmetros, o inversor ¢ parada
livre. Ap6s a parada livre, nenhum comando de inicializa¢do, apds 1S, € permitido
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reiniciar.
2: A tecla multifuncional ¢ definida como tecla de operacdo a Frente FWD.

No menu do monitor, a tecla é efetiva no menu de selecdo de parametros, o inversor
esta em frente.

3: A tecla multifuncional é definida como a tecla de fun¢do de sentido reverso do
FEV.

A tecla ¢ efetiva no menu Monitor de selecdo de parametros, o inversor esta em
frente.

4: A tecla multifuncional ¢ definida como a tecla de Jog frente.

A tecla € efetiva no menu do monitor de selegdo de pardmetros, o inversor € jog a
frente.

5: A tecla Multifuncional ¢ definida como a tecla de marcha em Jog reverso.

A tecla ¢é efetiva no menu do monitor de selecdo de parametros, o inversor opera
reversamente.

6: A tecla multifuncional é definida como tecla de fungdo UP.

A tecla ¢ efetiva a qualquer momento, a maneira de controle ¢ igual ao controle de
terminal UP.

7: A tecla multifuncional ¢ definida como a tecla de funcdo DOWN.

A tecla é efetiva a qualquer momento, a maneira de controle é igual ao controle de
terminal UP.

Tecla RUN/STOP esta ativada 0
. Teclas STOP/RESET e encoder 1
Selegdo de ativadas
F6.20 | bloqueio do 0]
teclado Teclas RUN/STOP/UP/DOWN )
ativadas
Tecla STOP ativa 3

Pressionar as teclas PRG + Encoder para conseguir o bloqueio e desbloqueio.
Quando o teclado for do estado de bloqueio, quando o teclado esta bloqueado, o
display exibira a letra "A." Na frente, como o teclado na tela 50, quando bloqueado,
pressione a tecla "PGR" do teclado, o display exibira "A.50.00.

101




Sem funcao
Funcao JOG
Tecla SHIFT

Selegdo
F6.21 funcao
QUICK | Remover Configuracdo UP/ DOWN

Comutacao operacgdo Frente/Reverso

DN | kWD |= O
(=]
X

Parada livre

Os comandos mudam de forma

ordenada 6

1: Jog running: pressione a tecla QUICK, o inversor executara o jog em dire¢ao
padrao.

2: Tecla Shift: escolha o parametro exibido circularmente em interface de execucéo
ou parada

3: Comutacdo de marcha para frente / marcha atras: ele pode completar a solicitagao
de marcha para frente / reversa, é efetivo sob o comando do teclado.

4: configuracdo UP / DOWN remova: para remover as configuragoes do UP /
DOWM.

5: Parada livre: Opere a tecla QUICK para parar o inversor.

6: Mude e exiba os comandos de forma ordenada pressionando a tecla QUICK,
Configuracdo do teclado - configuragdo do terminal - a configuracdo de
comunica¢do mudara de forma ordenada.

5-2-9.Funcoes auxiliares: F7.00-F7.54

Ajus | Alte-
. A . . te ra
Cod. Nome Parametro Faixa de ajuste Fabr | Limi
ica -te
A ~ 0.00Hz a F0.19
F7.00 | Frequéncia operagdo Jog (fre qugncia méxima) 6.00Hz| ¢
F7.01 | Tempo de aceleragio Jog 0.0s a 6500.0s 5.0s w
F7.02 | Tempo desaceleragdo Jog 0.0s a 6500.0s 50s | Y¢

Define a frequéncia de referéncia do inversor e aceleragdo/desaceleragéo
quando Jog.
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Na operacao de Jog, o modo de inicializa¢do € fixo como modo de
inicializagdo direta (F3.00 = 0), o modo de desligamento ¢ fixo como modo
desaceleragdo parada (F3.07 = 0).

Invalido 0

F7.03 | Prioridade borne Jog Valido 7 O w

~ Este parametro ¢ utilizado para definir se € ativo ou nao a prioridade da fung¢ao
Jog‘ . . .

Quando esta definido para ativo, se for recebido o comando no borne Jog
pelo inversor em operagdo, o inversor mudara para o estado de operacdo Jog.

F7.04 | Saltar p/ frequéncia 1 (jump) (frequéncia maxima)

F7.05 | Saltar p/ frequéncia 2 (jump) (frequéncia méxima)

F7.06 | Saltar p/ frequéncia (jump) ?f'?e%% o éxinig-w 0.00Hz| ¥

Quando a frequéncia de Jog ¢ na faixa de frequéncia de jump, a frequéncia de
operagdo real serd executada na frequéncia Jump proxima a frequéncia ajustada. O
inversor pode evitar o ponto de ressondncia mecanica de carga, definindo o salto
(jump) de frequéncia.

O PI500 pode definir dois pontos de frequéncia de salto, se as duas frequéncias
de salto sdo definidas como 0, a funcéo de frequéncia de salto sera cancelada. Para
entender o principio esquematico do salto de frequéncia e seu alcance, consulte a
figura a seguir.

Frequéncia
saida Hz “
Faixa
frequéncia
Salto salto
frequénciaf--------- !.
9 B
Salto freauéncia 1 [ """ T - Faixa frequéncia salto
Tempo t

Diagrama equematico do salto de frequéncia

Disponibilidade de salto da Invalido 0
F7.07 | frequéncia durante o processo | valido 1 O A
de aceleracdo/desaceleracdo

O codigo de fungao ¢ utilizado para definir se a frequéncia de salto ¢ ativa ou
ndo no processo de aceleracio e desaceleracio.
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Se ele estiver definido como ativo, quando a frequéncia de operagdo for na faixa
de frequéncia de salto, a frequéncia de operagdo real ird pular o limite de frequéncia
salto. A figura abaixo mostra o estado do salto de frequéncia no processo de
aceleracdo e de desaceleracdo.

Frequén- Hz A
cia saida
Salto frequéncia2 [----""" """ :{ Salto faixa frequéncia range
Salto
PN A - i _ Salto fajxa frequéncia range
frequéncia -~ 1. _ Salto faixa frequéncia range
1 Tempo

Diagrama esquematico da disponibilidade de salto da frequéncia no processo de aceleragéo e
desaceleragdo.

F7.08 | Tempo de aceleragao 2 0.0s a 6500.0s - W
F7.09 | Tempo de desaceleragao 2 0.0s a 6500.0s - w
F7.10 | Tempo de aceleragao 3 0.0s a 6500.0s - w
F7.11 | Tempo de desaceleragdo 3 0.0s a 6500.0s - A
F7.12 | Tempo de aceleragao 4 0.0s a 6500.0s - A
F7.13 | Tempo de desaceleragdo 4 0.0s a 6500.0s - w

O PI500 fornece 4 grupos de tempo de desaceleracdo, respectivamente F0.13
\ F0.14, acima os 3 grupos de tempo de desaceleracao.

Os quatro grupos de tempo de desaceleragdo sdo definidos exatamente iguais,
consulte as instrugoes do F0.13 e F0.14. Os quatro grupos de tempo de
desaceleracdo podem ser ligados através de diferentes combinacdes pelos bornes
DI de entrada digital multi-fungdes, consulte as instru¢des de codigo de funcao
F1.00 a F1.07 no anexo 2 para os métodos de aplicacdo detalhados.

Ponto de comutag@o de frequéncia 0.00Hz a F0.19

F7.14 | entre o tempo de aceleragdo 1 e (frequéncia 0.00Hz | ¢
tempo de aceleragdo 2 maxima)
Ponto de comutagdo de frequéncia 0.00Hz a F0.19

F7.15 | entre o tempo de desaceleragdo 1 e (frequéncia 0.00Hz | ¥
tempo de desaceleragdo 2 maxima)

A fungdo ¢ ativada quando o motor 1 ¢ selecionado e borne DI ndo for
selecionado para alternar entre aceleracdo/desac. Ele é usado para selecionar
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automaticamente o tempo aceleragdo/desacel. por ndo ter DI, mas a faixa de
frequéncia de operacdo quando o inversor esta em execugao.

Frequéncia
saida
Defin. frequéncia

F7.15
F7.14

Tempo aceleragdo 1 Temp leracio 2 T1€MPO Tempo desacgleracéo 2

desaceleracéol

Diagrama esquematico de alternagio entre aceleragio e desaceleragéo

Na figura acima no processo de aceleragdo, se a frequéncia de operacdo for
inferior a F7.14, selecione o tempo de aceleracdo 1, caso contrario selecione o
tempo de aceleracdo 2.

Na figura acima no processo de desaceleragao, se a frequéncia de operagdo for
maior do que F7.15, selecione o tempo de desaceleragdo 1, caso contrario, selecione
o tempo de desaceleracdo 2.

F7.16 | Zona neutra entre o sentido | o 00s a 3600.0s 0.0s | ¥
rente € reverso

E o tempo de espera quando o inversor atinge a velocidade zero quando o
parametro € usado para alternar entre sentido rotacao frente e rotagdo reversa.
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Frequéncia Hz ‘

saida

Frente

Tempo

—

' '
| | Reverso

Zona neutra
Diagrama esquematico da zona neutra entre frente e reverso

Permitir 0
F7.17 | Controle de rotagdo reversa oy - 0 w
Proibir 1

Para certos equipamentos de produgao, a rotagdo inversa pode resultar em danos
ao equipamento, a fun¢do pode desativar a rotacdo reversa. O padrdo de fébrica
permite a rotacdo reversa.

Operando limite de | 0
Definir frequéncia menor do frequéncia inferior
F7.18 | que 0 modo de frequéncia Parado 1] O A
limite inferior -
Zero speed running 2

Quando a frequéncia ajustada for menor do que a frequéncia limite inferior, o
estado de funcionamento do inversor pode ser selecionado através do parametro. O
PI5S00 oferece trés modos de operagdo para atender as necessidades de uma
variedade de aplicacdes.

F7.19 ‘ Controle Droop ‘ 0.00Hz a 10.00Hz I0.00HZ‘ S

Esta funcdo ¢ geralmente usada para a distribuicao de carga onde varios motores
arrastam a mesma carga.

O controle de Droop significa que a frequéncia de saida do inversor é reduzida

uando a carga for aumentada, de modo que quando vérios motores arrastam

?trabalho péra% a mesma carga, cada motor interfere a frequéncia de saida, o que
pode reduzir a carga do motor para equilibrar uniformemente a carga de multiplos
motores.

Este parametro significa que o valor diminuiu a frequéncia de saida quando o
INVersor gera a carga nominal.
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F7.20 Definir alcance tempq . 0Oh a 36000h Oh *
acumulativo de energizacao

Quando o tempo de inversor energizado (F6.08) alcangar o tempo definido por
F7.20, a saida DO do inversor sinaliza este sinal.

F7.21 | Definir o tempo de chegada | g 5 36000n Oh | %
em operacao acumulada

Usado para definir o tempo de operagao do inversor.
Quando o tempo de operagdo (F6.07) atinge o tempo ajustado por F7.21, ¢é
sinalizado pela a saida digital multifuncional DO do inversor.

Desligado (OFF) 0
Ligado (ON) 1

F7.22 | Protegdo partida 0 w

Este parametro refere-se as caracteristicas de seguranca do inversor.

Se este parametro for definido como 1, e se o comando de execucao ¢ ativo (por
exemplo, se 0 borne de comando em execugao estiver fechado antes da energizacao)
quando o inversor estd energizado, o inversor nao responde ao comando de
operag¢do, vocé deve primeiro cancelar o comando em execucao, quando o comando
de execugdo ¢ ativo novamente, 0 inversor ira responder.

Além disso, se o pardmetro for definido como 1, e se o comando esta ativado
quando o inversor reinicia uma falha, o inversor ndo ird responder ao comando em
execucdo, cancelar primeiro o comando em execucdo, para eliminar o estado de
protecdo operagao.

Com o parametro ajustado para 1, vocé pode evitar o perigo causado por que o
inversor, sem saber, responde ao comando em execugdo em caso de energizagao e
rearme de falha.

F7.23 | Valor de detec¢do de 0.00Hz a F0.19 (50.00H e
) frequéncia (FDT1) (frequéncia maxima) z

Valor da histerese de deteccao | 0.0% a 100.0% (nivel
F7.24 | ge frequéncia (FDT1) FDT1) 50% | ¥

A saida de multifungdes DO do inversor sinaliza a saida quando a frequéncia de
operacdo for maior do que o valor detectado, inversamente a saida DO sinaliza se o
sinal for cancelado. Os pardmetros acima sdo utilizado para definir o valor detectado
da frequéncia de saida e o valor de histerese, apos a saida ser cancelada. Dos quais,
F7.24 ¢é o percentual da frequéncia de histerese no valor detectado (F7.23). A figura
abaixo ¢ o diagrama esquematico da FDT.

FrequénciaHz
saida

Nivel / I Valor histerese FDT
FDT ! =F7.23*F7.24
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ancia ati 0.00 a 100% frequénci
F7.25 dAefaz?gcegéa atinge a largura méxi?n ) %o frequéncia 0.0% | ¢

Frequéncia
saida

\
. .
Frequéncia 0 N )
ajustada A Detecgdo amplitude
AN
h

Tempo t

Frequéncia
atinge sinal de
detecgio

ON

( Tempo t

Diagrama esquematico de deteccdo amplitude chegada frequéncia

A saida de multifungdes do inversor DO sinaliza quando a frequéncia de
operagdo do inversor for uma certa faixa de frequéncia alvo.

Este parametro ¢ usado para definir o intervalo de detecgdo de frequéncia de
chegada, o pardmetro é o percentual da frequéncia maxima. A figura de cima é o
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diagrama esquematico de chegada frequéncia.

Valor deteccio frequénci 0.00Hz a  F0.19 |50.00H

F7.26 (FaDo]Ez)e eeeao frequencta (frequéncia maxima) z s
Valor da histerese de deteccao 0.0% a 100.0% (nivel

F7.27 de frequéncia (FDT2) FDT2) 30% |

A fungao de detecgao de frequéncia ¢ exatamente o mesmo que FDT1, consulte
as instrucoes de FDT1 ou codigos de funcao F7.23, F7.24.

F7.28 %%%%E? Téeecgﬁggi%as ?fr(zé(zllggncia ?néxirflgjlg 5()'(Z)OH I
F709 | Lot de doeecio dofre. T [0.00% 4 o004 00% | 50
g e

Largura de deteccao de 0.00% a 100.0% 0.0% N

F7.31 grequéncia chegadas aleatorias (frequéncia maxima)

Frequéncia
Saida

Frequéncia chegada aleatorios | ------/-= R REEEEEEE P CEPPE { Faixa Frequéncia detecgdo
A S [ N
Tempo
Sinal X c!c detecgdo de " ON " ON !
frequéncia de chegadas |_|
aleatorias DO ou relé OFF OFF OFF

Diagrama esquematico de detecgdo de frequéncia de chegadas aleatéria

Quando a frequéncia de saida do inversor atinge aleatoriamente o intervalo do
valor detectado (positivo ou negativo), a saida multi-funcao sinaliza pela saida DO.

O PI500 fornece dois grupos de pardmetro para definir o valor de frequéncia e
%lcance de deteccdo de frequéncia. A figura cima ¢ o diagrama esquematico da
uncdo.

. = 0.0% a 300.0%
F7.32 ZNér\gel de detecgdo de corrente (corrente nominal 50% | ¥
motor)
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Tempo de atraso de deteccao
F7.33 | e corrente zero 0.01s a 360.00s 0.10s | ¥

Corrente said

Nivel deteccdo
corrente zero

F7.32F -

3 3 Tempo t
Sinal 1 1
s i LIG .
detecgéo ! ‘
corrente zero ! ;
| | Temp t
" F7.33 o

Tempo atraso deteccdo corrente zero

Quando a corrente de saida do inversor ¢ menor ou igual a nivel de deteccao de
corrente zero € dura mais tempo do que o tempo de atraso de detecgdo de corrente
zero, a saida DO multifuncional do inversor sinaliza ligado. A figura ¢ o diagrama
esquematico de detecgdo de corrente zero.

0.0% (ndo detectado)
F7.34 Valor de superacao da corrente | 0.1% a 300.0% 200.0 e
) de saida (corrente nomin. %
motor)
Tempo atraso detecgao da
F7.35 superacio da corrente de saida 0.01s a 360.00s 0.00s |

Corren.saida “

Valor superagéo
corrente saida

F7.34

Sinal detec.super.
corrente saida

Tempo atraso detec.super.corrente saida F7.35




Quando a corrente de saida do inversor for maior do que ou superado o ponto
de detecgdo e dura mais tempo do que o tempo de atraso de deteccdo de ponto de
sobrecorrente software, € sinalizada pela saida DO multifuncional do inversor.

0.0% a  300.0%

Corrente de chegadas 2
F7.36 - (corrente nominal| 100% W
aleatorias 1 motor)
. 0.0% a 300.0%
F7.37 | Largura corrente aleatorias 1 (corrente  nominal | 0.0% w
alcancada motor)

0.0% a 300.0%
F7.38 | Corrente aleatérias 2 alcangada | (corrente  nominal | 100% PAS

motor)
0.0% a 300.0%
F7.39 | Largura corrente de chegadas (corrente  nominal | 0.0% w
aleatoérias 2 motor)

Quando a corrente de saida do inversor atinge aleatoriamente a faixa da largura
de deteccdo de corrente (positiva ou negativa), ¢ sinalizado pela saida DO
multifungdes do inversor.

O PI5S00 fornece dois grupos de configuragdo de parametro para alcangar
aleatoriamente a corrente e cﬁetecgﬁo de largura, a figura é o diagrama funcional.

Corrente de saida

______________ Altura das correntes zleatfrias
Correntes alesatdrias .
Altura das cerrentes aleatlrias

Tempo (t)

Chegada correntes aleatlrias

Sinal de deteccdio relé IO
OFF OFF OFF
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F7.40 ‘ Temperat. modulo atingida ‘ 0°C al100C ’ 75°C ‘ w

~ Quando a temdperatura do dissipador do inversor atinge a temperatura, ¢
sinalizada pela saida saida DO multifungdes do inversor "Temperatura alcancada
modulo".

Funcionamento do
ventilador somente | 0
F7.41 | Controle ventilador dissipador | na operacdo 0 W
Ventilador  sempre 1
funcionando

Usado para selecionar o modo de ventilador de refrigeracao, se vocé selecionar
0,0 Ventila(ﬁ)r funciona quando o inversor estd funcionando, mas quando parado o
inversor, se a temperatura do dissipador for acima de 40 graus, o ventilador
funciona, caso contrario, o ventilador ndo vai funcionar.

Se vocé selecionar 1, o ventilador sempre funcionara quando o inversor for
energizado.

Selegéo da fungdo de Invalido 0
F7.42 temporizag¢ao Valido il 0 =
Ajuste F7.44 0
o All 1
Selecdo referéncia ajuste de AD 3 0
F7.43 | tempo de temporizagdo de _ PAS
operagao Potencidometro 3
100% da faixa entrada
analdgica corresponde a F7.44
F7.44 | Tempo temporiz. operagéo 0.0min a 6500.0min I0.0min pAS

O grupo de parametros sao usados para preencher a fungdo de inversor de
tempo de execugdo.
O grupo de parametros sao usados para preencher a fungdo de temporizagao
da operacdo do inversor.
Toda vez que o inversor inicia, o cronometro sera tempo de 0, o tem(f)o |
o pelo

restante pode ser visto por d0.20. O tempo de execucao € o tempo defini
F7.43, F7.44 em minutos.

F7.45 ‘ Tempo operagdo chegada atual | 0.m a 6500.0min ‘0.0min‘ w

Quando o tempo de execucdo atual chega a esse tempo, ¢ sinalizado pela
saida DO multi-funcao digital do inversor "Chegada operagao atual".

F7.46 | Frequéncia alarme Frequéncia de dormén- |0.00Hz| v¢
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cia (F7.48) a
frequén-cia maxima
(F0.19)
F7.47 | Atraso tempo alarme 0.0s a 6500.0s 0.0s w
A A 0.00Hz a frequéncia
F7.48 | Frequéncia dorméncia alarme (F7.46) 0.00Hz| %
F7.49 | Atraso tempo dorméncia 0.0s a 6500.0s 0.0s PAG
Limite inferior protegdo da
F7.50 | iihsdo de entrada ALl 0.00V a F7.51 3.10V | ¢
Limite superior prote¢do da 6.80V | ¢
F7.51 1 tensdo de entrada Al F7.50 a 10.00V

Quando a entrada analogica All for maior do que F7.51, ou quando All for
inferior a F7.50, o inversor 1rad sinalizar pela saida multi-funcional "entrada All
sobrecarregada” sinal, de modo a indicar se a tensdo de entrada EA1 esta dentro da
faixa definida ou ndo.

E;g% Reserva
Bits Sentido JOG 002
Frente 0
Reverso 1
Sentido  determinado  pelo >
terminal principal
Bit Dezena Fmahz? 4
operac¢do pelo Jo
Programacdo modo | Restaura para o estado antes do
F7.54 | oM 10G 0 A
Para a operacao 1
Tempo de
Bit Centena | aceler/desac.
Apos a para JOG
Recu(]ioera o tempo de 0
acel/desac. Antes do Jog
Mantem o tempo de acel/desac. 1
em Jog

5-2-10.Protecdes e falhas: F8.00-F8.35
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Cad. Nome Parametro Faixa de ajuste ﬁil;l:itcea ﬁilltli’{ti

F8.00 | Ganho stall sobrecorrent 0a 100 20 w

Fg.01 | Corrente protecdo stall 100% a 200% 150% Y
sobrecorrent

No processo de aceleracao do inversor, quando a corrente de saida excede a
corrente de sobrecorrente de protec¢ao de bloqueio (F8.01), o inversor para o
processo de aceleracao/desaceleragdo e permanece na frequéncia de operagao atual,
?1,: grgls)eguida, continua a acelerar/desacelerar ap6s o declinio da corrente de saida

O ganho de sobrecorrente stall é usado para ajustar a capacidade de inibi¢ao
da sobrecorrente durante a aceleragdo/desaceleracdo. Quanto maior este valor,
maior a capacidade de inibi¢do da sobrecorrente, sob a premissa de que a sobrecarga
ndo ocorrera, ¢ melhor um ajuste de ganho menor.

Para uma carga de inércia pequena, o ganho de sobrecorrente stall deve ser
pequeno, de outra forma a resposta dindmica do sistema sera mais lenta. Para carga
de mércia grande, o ganho stall de sobrecorrente deve ser maior, caso contrario, 0s
efeitos inibitorios podem causar falha de sobretensao.

Quando o ganho stall sobrecorrente ¢ definido como 0, a fungdo de bloqueio de
sobrecorrente sera cancelada.

BI d 0
F8.02 | Protecdo sobrecarga motor oo!u'ea 0 1 w
Habilitado 1
Ganho da protecao de sobrecarga
F8.03 | 35 motor 0.20 2 10.00 1.00 pAS
F8.02 = 0: nenhuma fungdo de sobrecarga do motor, pode haver o risco de

danos para o motor, devido sobreaquecimento, recomenda-se que o relé térmico
esteja instalado entre o inversor e o motor;

F8.02 = 1: o inversor ira determinar se o motor esta sobrecarregado ou nao de
acordo com a curva de tempo inverso da prote¢do de sobrecarga do motor. Curva
de tempo inverso de protecao de sobrecarga do motor: 220% x (F8.03) x corrente
nominal do motor, se este tem a duracdo de 1 segundo, o alarme de motor sera
alarmado por falha de sobrecarga; 150% x (F8.03) x corrente nominal do motor, se
esta tem a duragdo de 60 segundos, sera alarmado a sobrecarga do motor.

O usuario devera configurar corretamente o valor do F8.03 de acordo com a
capacidade de sobrecarga real do motor, se o valor definido for muito maior, isto
plode fa(':ilmente levar ao superaquecimento e danos ao motor, € o inversor nao vai
alarmar!

Coeficiente  de  pré
F8.04 | alarme sobrecarga do | 50% a 100% 80% PAe
motor
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Esta funcao ¢ usada na parte inicial da protecao de sobrecarga do motor falha
e envia um sinal de pré-alarme para o sistema de controle DO. O coeficiente de
aviso € utilizado para determinar o grau de pré-alarme antes da protecao de
S(l)brecarga do motor. Quanto maior for o valor, menor serd o grau preévio de pré-
alarme.

Quando o montante acumulado de corrente de saida do inversor ¢ maior do que
o produto da curva de tempo inverso de sobrecarga e F8.04, ¢ sinalizado pela saida
digital multi-funcdo DO do inversor "pré-alarme sobrecarga do motor ".

N 0 (sem stall
F8.05 | Ganho stall sobretensdo sobretensio) a 100 0 w

Tensdo prote-¢ao sobreten-sao
F8.06 | Stall / tensdo con-sumo energia %t%?f(;{gico) a 150% 1(;)0 w

frenagem

No processo de desaceleracao do inversor, quando a tensdao do barramento CC
excede a tensdo de sobretensdo da protecdo de bloqueio /consumo de energia tensao
do freio, o inversor para a desacelera¢do e mantém na frequéncia de operagdo atual
(se F3.12 ndo esta definido para 0, o sinal de frenagem ¢ transmitido e o do consumo
de energia do freio pode ser implementado por uma resisténcia de frengem externa)
e, em seguida, continua a desacelerar mediante diminui¢ao da tensao do barramento.

Ganho stall de sobretensdo ¢ usado para ajustar a capacidade de inibi¢do de
sobretensao durante a desaceleracdo. Quanto maior este valor, maior a capacidade
de inibicdo da sobretensdo, sob a premissa de que a sobretensdo nao ocorra, ¢
melhor um ajuste de ganho menor.

Para uma carga de inércia pequena, o ganho stall de sobretensdo deve ser menor,
de outra forma a resposta dinamica do sistema sera mais lenta. Para uma carga
inércia maior, o ganho stall de sobretensdo deve ser maior, caso contrario, o efeito
inibitorio menor pode causar falha de sobretensao.

Quando o ganho stall de sobretensao ¢ definido como 0, a fungdo de bloqueio de
sobretensao sera cancelada.

Digito Opcao de
unidad | protecdo da fase 11 PAg
e de entrada
Desabilitada 0
Selecdo protecdo contra BE

F8.07 falta de fase de entrada Hgbﬂltada _ 1
Digito | Atuagdo contator
dezena protecio
Desabilitada 0
Habilitada 1

A fungdo de protegdo contra falta de fase de entrada € apenas para o inversor
PI500 tipo G com 18,5 kW ou acima, ndo para o inversor tipo F com 18,5 kW ou
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abaixo, e no entanto F8.07 é definido como O ou 1.

FR08 | Selesdo protecdo contra Desabilitada 0 ) 5
: falta de fase de saida Habilitada 1
Selecione se a protecao contra falta de fase de saida ¢ feita ou nao.
F8.09 | Curto circuito a terra na energizacao Inya.lhdo 0 1 w
Valido 1
] Vocé pode detectar se 0 motor esta em curto-circuito para a terra quando o
inversor € ligado.

Se esta fungdo for ativada, a tensdo de saida dos bornes UVW do inversor vem
apos algum tempo depois da energizacao.

, L 0 a
F8.10 | Numero de rearme automatico de falhas 32767 0 PAd

Quando o inversor seleciona rearme automatico de falhas, ele ¢ usado para
definir o nimero de vezes de rearme automatico de falhas. Se o numero de vezes
for excedido, o inversor passara para o estado de falha.

Quando definido F8.10 (nimero de reset em falha automatica) = 1, o inversor
serd executado automaticamente quando reenergizar apos desligamento
instantaneo.

Quando a auto-recuperagio de falhas reiniciar o tempo de atividade mais de
uma hora depois, ela restaurarda a configuracdo original da reinicializagdo
automatica de falhas.

Fg.11 | Selecdo acdo falha DO durante DESLIGADO | 0 0 2
: rearme automatico de falhas LIGADO 1

Se a fungdo de rearme automatico de falhas do inversor ¢ definida, F8.10 pode

ser usado para definir se a acdo DO esté ativo ou ndo durante o rearme automatico
de falhas

Intervalo de rearme automatico de 0.1s a
F8.12 | falhas 100.0s LOs | o

- E o tempo de espera do alarme de falha do inversor de rearme automatico de
alhas.

= 0.00% a 50.0%
F813 Valor de detecgdo  excesso (freqlféncia 0 20.0% S

velocidade .
maxima)
Tempo  deteccdo  velocidade
F8.14 | . iessiva 0.0s a 60.0s 1.0s w

Esse recurso s estd disponivel quando o inversor funciona com controle
vetorial e sensor de velocidade.
Quando o inversor detecta que a velocidade real do motor excede a frequéncia
definida, € o excesso ¢ maior do que o valor de detec¢do de excesso de velocidade
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(F8.13), e a duragao for maior do que o tempo de deteccao de excesso de
velocidade (F8.14) o inversor alarma falha ID Err.43 e solucao de problemas de
acordo com a agao de protecao.

~ . . 0 0
F8.15 Valor p/ detec¢ao desvio superior ?f‘g%ﬁ’éngiaso‘OA’ 20.0% e

de velocidad. ,
maxima)

Deteccao tempo maior de desvio
F8.16 | 4o velocidade 0.0s a 60.0s 5.0s w

Esse recurso s6 esta disponivel quando o inversor funciona com controle
vetorial e sensor de velocidade.

Quando o inversor detectar que a velocidade real do motor ¢ diferente da
frequéncia definida, ¢ o desvio for maior do que o valor de deteccdo de desvio
superior de velocidade (F8.15), e a duracdo for maior do que o tempo superior de
deteccdo de desvio (F8.16), o inversor alarma falha ID Err.42 e solugao de problema
de acordo com a agao de protecao.

Se o tempo de detecgdo para desvio superior de velocidade for 0.0s, a deteccao
por desvio de velocidade superior € cancelada.

Digito unidade | g pcca g motor (Falha
Parada livre 0
Parar no modo selecionado 1
Continar a operacdo 2
. Dicit Falta dease na entrada
Selegao d 1s1to (Falha ID Err.12) (igual
F8.17 acao czena digito unidade) 00000 ¢
prote¢ao Dicit Falta fase saida (Falha ID
falha 1 n% r? Err.13) (igual digito
centena unidade)
Falha externa (Falha ID
Digito milhar | Err.15) (igual digito
unidade)
Digito Comunicag¢@o anormal
dezena de | (Falha ID Err.16 igual
milhar digito unidade)
Digito Falha Encoder (Falha ID
~ unidade Err.20)
Sele¢ao Parada li 0
acdo arada livre .
F8.18 protecdo Alterar para V/F e, em seguida, parar 1 00000 ¢
falha 2 | no modo selecionado
Mudar para V/F e continuar a 2
funcionar
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Cddigo de fungao |

Digito dezena e escrever anormal
(Falha ID Err.21)
Parada livre 0
Parar no modo selecionado 1

Digito centena | Reserva

Sobreaquecimento (Falha
Digito milhar | ID Err.45) (igual a F8.17
digito unidade)
Tempo de operagdo
Digito dezena | alcangado (Falha ID

e milhar Err.26) (igual a F8.17
digito unidade)

Falha customizada 1
Digito unidade | (Falha ID Err.27) (igual a
F8.17 digito unidade)
Falha customizada 2
Digito dezena | (Falha ID Err.28) (igual a
F8.17 digito unidade)
Tempo ligado alcan-¢ado
Digito centena | (Falha ID Err.29) (igual a
F8.17 digito unidade)

- . Queda carga (Falha ID
Selecio Digito mllh:r dElir.'3O) :
F8.19 | a¢d0 arada livre 00000
[f)rloﬁe(;ao Parar no modo selecionado 1
alha 3 pesacelerar a 7% da frequéncia
nominal do motor e continuar a
operrar, voltar automaticamente para | 2
a frequéncia definida para operacao
se a queda de carga ndo acontecer.
Perda da
realimentacdo
Digito dezena de PID na opergao
milhar (Falha ID Err.31)
(igual a F8.17
digito unidade)
~ Desvio excessivo
Selecao :
F8.20 aga? N Digito unidade %21;;21(1)8%1,?%2) 00000
prote¢ao (igual a F8.17
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falha 4 digito unidade)

Sobrevelocidade
no Motor (Falha
Digito dezena ID Err.43) (igual
a F8.17 digito
unidade)

Erro positicao
inicial (Falha ID
Digito centena Err.51) (igual a
F8.17 digito
unidade)

DigitO milhar Reserva

Digito dezena de
milhar

Reserva

Quando for selecionado "parada livre", o inversor exibe Err. *, e para.

Quando for selecionado "pare no modo selecionado”, o inversor mostra Arr. *,
para no modo selecionado e exibe Err. * Quando ¢ selecionado "continuar a
executar", o inversor continua a funcionar e exibe Arr. *, A frequéncia de operagio
¢ definida pelo F8.24.

k.21~ Reserva
F8.23
Operar na frequéncia atual | 0
Operar na  frequéncia | |
) N definida
Continuar a opera¢ao na [ Operar no limite superior )
F8.24 | frequéncia selecionada de frequéncia 0 AY
quando ocor-rer a falha  ["Operar no limite inferior de 3
frequéncia
Operar na frequéncia de 4
reposicao anormal
Frequéncia de reposicao
F8.25 | . hormal 60.0% a 100.0% 100 ¢

Quando ocorrer falhas no inversor durante a operagao, e o modo de resolucao
de problemas para a falha for definido como "continuar a funcionar", o inversor
exibe Arr. *, E opera na frequéncia de operacdo definido por F8.24.

Quando for selecionado "frequéncia de reposi¢do anormal”, o valor definido
pelo F8.25 ¢é o percentual da frequéncia maxima.

Selegdo de acdo no corte de Invalido 0
F8.26 energia momentanea Desaceleracdo 1 0 w
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Desaceleracao e )
parada
gontoslde co:mgtatgéo para,
esacelera-¢do da frequéncia
F8.27 | 1o corte momentineo da 50.0% a 100.0% 90%
energia
Tempo con-siderado  na
F8.28 | recuperacdao  tensdo  corte | 0.00s a 100.00s 0.50s
momentaneo da energia
Tensdo con siderada sem agao
F8.29 | no corte momentineo de 50.0% a 100.0% 80.0%

energia

(tensdo link padrao)
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“ Tempo considerado recuperagéo
Tens&o no corte momentaneo energia
F8.28

Tens&o Link

Tensé&o acdo considerada no|
Corte momentaneoenergia [~~~ -~~~ -~ """~ ------------f-~
F8.29

Tempo t

-

-

Frequéncia ‘
operagéo ‘

Pontos de comutagéo de frequéncia
p/desaceleragéo no corte momenta-
neo de energia E8.27

)

Tempo 3 Tempo 4 Recovery acceleration time

Frequéncia “
desaceleragdo desaceleragdo

operagéo

Pontos comutagéo de frequéncia
p/desaceleracdo no corte mo-
mentaneo de energia F8.27

(F8.26=2: )
Desacerelacao e parada

Tempo 3 Tempo 4
desaceleragdo desaceleracéo

Diagrama esquematico de agéo no corte momentaneo de energia

Esta caracteristica significa que quando acontece o corte de energia
momentanea ou a tensdo reduz de repente, a unidade ird reduzir a velocidade de
saida para compensar o valor reduzido da tensdo de barramento do inversor DC
usando a energia da “energia contra eletromotriz”, a fim de manter o inversor para
continuar funcionando.

Se F8.26 = 1, quando acontecer o corte de energia momentaneo ou a tensao
reduzir de repente, o inversor desacelera, quando a tensdo do barramento voltar ao
normal, o inversor normalmente acelera a frequéncia ajustada para operagdo. Para
determinar se a tensdo do barramento volta ao normal ou ndo, ¢ verificado se a
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tensao do barramento ¢ normal e se dura por mais tempo do que o tempo definido
por F8.28.

Se F8.26 = 2, quando acontecer o corte momentaneo de energia ou a tensao
reduzir de repente, o inversor desacelera até parar.

F8.30 | Selecao pro-tecao queda de carga In\’/a.hdo 0 0 w
Valido 1
: ~ 0.0% a 100.0%
F8.31 Nivel de de-tecgéio queda de (corrente nominal do 18’ 0 w
carga motor) 0
F8.32 | Tempo de-tec¢do queda de carga | 0.0s a 60.0s 1.0s| %

Se a funcdo de protecdo de queda de energia estiver ativa, quando a corrente de
saida do inversor for inferior ao nivel de detecgao de queda de energia (F8.31) e a
duracdo for maior que o tempo de deteccdo de queda de energia $F8.32), a
frequéncia de saida do inversor ¢ automaticamente reduzida a 7% da frequéncia
nominal. Durante a prote¢do de queda de carga, se a energia se recuperar, o inversor
reinicia automaticamente para a frequéncia definida para operagao.

Tipo sensor temperatura | O:invalido 1: Detectado
F8.33 motor PT100 0 |

O sinal do sensor de temperatura do motor, deve ser conectado aos bornes S1, S2 e
GND.

Valor de prote¢do sobretemperatura no |

F8.34 | L otor 0~200 110 | ¥
Aviso de limite da previsdo de

F8.35 sobreaquecimento do motor 0~200 20 =

Quando a temperatura no motor for maior do que o valor do parametro de protegdo
contra sobreaquecimento do motor F8.34, o inversor de freqiiéncia alarmara de
acordo com o valor selecionado.

Quando a temperatura do motor exceder o limite da previsdo ajustado no parametro
F8.35, a saida DO multifungdo do inversor alarmard a previsio de
superaquecimento do motor. A temperatura do motor ¢ exibido no display por d0.41.

5-2-11.Parametros Comunicacio: F9.00-F9.07

Ajuste

. Nome q : A Altera

Cod. IO R Faixa de ajuste Facl;rl- Limite
Taxa de Digito unidade MODBUS

F9.00 transmissao | 300BPS 0 6005 w
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600BPS 1
1200BPS 2
2400BPS 3
4800BPS 4
9600BPS 5
19200BPS 6
38400BPS 7
57600BPS 8
115200BPS 9
Digito dezena Profibus-DP
115200BPS 0
208300BPS 1
256000BPS 2
512000BPS 3
Digito centena Reserva
Digito milhar CANlink
baudrate

20 0
50 1
100 2
125 3
250 4
500 5
M 6
Sem paridade 0
(8-N-2)
Mesma paridade

FO.01 | fopmato dos | (g.F.1) !
Paridade impar )
(8-0-1)
8-N-1 3
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Este

1~250, 0 para o endereco de

F9.02 | enderego de 1 Aq
unidade broadcast
F9.03 | Atraso Oms-20ms 2ms pAS
resposta
Tempo
F9.04 | lmeout 1 ¢ ¢ (invalido), 0.15-60.0s 0.0s ¥
comunicagd
0
Digito unidade | MODBUS 30
Protocolo MODBUS néo padrio 5
0
Protocolo MODBUS padrao
Selecdo de 1
formato de . Profi
F9.05 | transferénci | Digito dezena blﬁcs) '
a de dados Formato PPO1 0
Formato PPO2 1
Formato PPO3 2
Formato PPO5 3
Resolugdo | 0.01A 0
1eitulra %
F9.06 | atua
comunicaca | 0-1A 1
0
Cartdo comunicag¢do Modbus 0
Tip ° de Cartao comunicagdo Profibus 1
F9.07 cartdo de ol
’ Comunicag | Reserva 2
a0 Cartao comunicagdo CAN Bus 3
5-2-12.Parimetros de controle de Torque: FA.00-FA.07
2 a Faixa de Ajuste Altera
Ll DOms [P rD ajuste Fabrica Limite
Selecao do modo de controle | Controle
FA.00 velocidade / torque velocidade o 0 *
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ControleTorque | 1| ‘

Usado para selecionar o modo de controle do inversor: controle de velocidade
ou controle de torque.

Os bornes digitais multifungdes do PI5S00 tem duas fungdes relacionadas no
controle de torque: controle de torque proibido (fungdo 29), e controle de controle
de velocidade/torque de comutagdo (fungdo 46). Os dois bornes devem se usados
Sm conjunto com FA.00 de forma a alternar entre o controle de velocidade e controle

e torque.

Quando o borne de controle de velocidade/torque de comutagdo de terminal
for invalido, o modo de controle ¢ determinado pelo FA.00, se o terminal for valido,
a forma de controle ¢ equivalente ao valor do FA.00 negada.

Em qualquer caso, quando o borne de controle de torque for valido, o inversor
¢ fixado no modo de controle de velocidade.

Ajuste p/teclado [HM
(FA.02)

Ajuste Analdgico All
Selecio da fonte de Ajuste Analdgico Al2

ajuste de torque no | Ajuste Potencidmetro

modo de controle de | Ajuste pulso de alta
torque velocidade

Refer. Comunicagdo
MIN(AIL, AI2)
MAX(AIL, AI2)

FA.01

NN AW O

Ajuste modo de
FA.02 | htrole de torque -200.0% a 200.0% 150% Y

FA.01 ¢ usado para selecionar a fonte de ajuste de torque, ha oito modos de
ajuste de torque ao total.

O ajuste de torque adota o valor relativo, a 100,0% corresponde ao torque
nominal do inversor. A faixa de ajuste é de -200,0% a 200,0%, indicando que o
torque maximo de inversor € de 2 vezes o torque nominal do inversor.

Quando a configuragdo de torque para um conversor de freqiiéncia positivo
opera em frente, quando o

Ajuste de torque para no inversor for negativo, o inversor opera
inversamente.

Quando a configuragdo de torque adota o modo 1 a 8, 0 100% da
comunicacio, a entrada analdgica e entrada de pulso correspondem a FA.02.

Tempo de aceleragao controle de 0.00s a

FA.03 torque . 1 . — 650.00s 0.00s a
Tempo desaceleragao Controle de 0.00s a

FA.04 torque 650.00s 0.00s *
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De acordo com o modo de controle do torque, a diferenga entre o torque de saida
do motor e do torque da carga determina a taxa de mudanca de velocidade do motor
e de carga, por conseguinte, a velocidade do motor pode alterar-se rapidamente,
resultando em problemas, tais como o ruido ou a tensdo mecanica excessiva. Ao
definir o tempo de ac/desaceleragdo de controle de torque, vocé€ pode fazer uma
mudanca suave de velocidade do motor.

0.00Hz a

Frequéncia maxima para sentido Ao
FA.05 frente controle de torque frequéncia 50.00Hz| ¢
maxima (F0.19)
N . 0.00Hz a
Frequéncia maxima para sentido P
FA.06 reverso controle de torque frequéncia 50.00Hz| 5
maxima (F0.19)
Utilizado para definir a frequéncia maxima de funcionamento de inversor para

a frente ou para ré em operagao no modo de controle de torque.

De acordo com o modo de controle de torque, se o torque de carga for menor
do que o torque de saida do motor, a velocidade do motor ira continuar a subir, a
fim de evitar "descontrole" e outros acidentes de sistemas mecanicos, isto €
necessario para limitar a rotagdo maxima do motor sob o modo de controle de
torque.

FA.07 | Tempo do filtro de Torque ‘ 0.00s a 10.00s ‘ 0.00s | PAS

5-2-13.Parametros otimizacao controle: FB.00-FB.09

Ajuste Altera

Cod. Nome Parametro Faixa de ajuste Fabrica
Fungo limitagdo rapida de Desabilitado | 0
FB.00 ¢ ¢ao rap 1
corrente Habilitado 1 W

Ative a fungdo de limitagdo rapida de corrente, que pode minimizar a falha
de sobrecorrente do inversor, e garantir o funcionamento ininterrupto do inversor.
Se a unidade estiver no estado de limitagdo rapida de corrente por um longo periodo
de tempo, o inversor pode ser danificado por superaquecimento e outros, neste caso,
ndo ¢ permitido, o inversor alarma a falha defeito ID Err.40, que indica que existe
sobrecarga no inversor ¢ precisa ser desligado.

FB.01 | Definicao do ponto de subtensdo ?20000/8 0 a1 100.0% pAe

Usado para definir o valor da tensdo de falha de subtensdao do inversor com
falha ID Err.09, os diferentes niveis de 100,0% de tensdo de inversor que
corresponde aos diferentes pontos de tensdo, sdo os seguintes:

Monofasico 220V ou 220V trifasico: 200V trifasico de 380V: 350V
480V trifasico: 450V trifasico 690V: 650V

Definicdo do  ponto  de | 200.0V a
FB.02 sobretensao 2500.0V 810V ™
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As definicdes para o nivel de tensdo de 1140V. O ajuste deste valor pode
melhorar a utilizacao eficaz de tensdo, se o valor definido for muito baixo, pode
levar facilmente a instabilidade do sistema em operacdo. Nao é recomendado que
o usuario modifique.

Sem compensagao 0
Selegdo do modo de Compensacio
FB.03 | compensagdo de faixas mod(l)) 1 ¢ 1 1 Aq
nativas Compensagao )
modo 2

Geralmente ndo € necessario modificar esse parametro, apenas quando ¢
necessario requisito especial para a qualidade da onda de tensdo de saida ou quando
a oscilagdo do motor ou outra anormalidade acontecer, ¢ necessario selecionar,
mudar e tentar um modo diferente de compensagao.

E recomendado o modo 2 de compensagdo para altas poténcias.

FB.04 ‘ Compensagdo de detecgdo de corrente 0al00 ‘ 5 ‘ PAY

Usado para definir a compensagdo da detecgdo de corrente do inversor, se o
valor ajustado for muito alto, isto pode reduzir o desempenho do controle.
Geralmente ndo precisa ser modificado.

Modo de selecio d Sem otimizacao 0

odo de selegdo de Y

FB.0S otimizagdo vetorial sem PG O?m?m‘?ao modo 1 1 1w
Otimizag¢ao modo 2 2

1: Otimizagdo modo 1 o ]

Usado para os requisitos de maior linearidade de controle de torque.
2: Otimiza¢ao modo 2

Usado para as exigéncias de maior estabilidade de velocidade.

Limite de frequéncia superior
FB.06 para comutagio DPWM 0.00Hz a 15.00Hz |12.00Hz| ¢
Assi
FB.07 | Forma de modulagio PWM SSINCTONa 0 0 PAq
Sincrona 1

Valido somente para o controle V/F. Modulac¢do sincrona refere-se a que a
frequéncia da portadora altera linearmente com a variago da frequéncia de saida, a
fim de assegurar inalterados na sua razao (relagao portadora e ruido), geralmente €
usado quango a frequéncia de saida ¢ elevada, é propicia para assegurar a qualidade
da tensao de saida.

De acordo com o modo de frequéncia de saida mais baixa (100 Hz), geralmente
a modulagdo de sincroniza¢do ndo é necessaria, porque no momento em que a
relacdo entre a frequéncia da portadora e da frequéncia de saida é relativamente
elevada, a modulacao assincrona tem vantagens mais evidentes.
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~ Quando a frequéncia de operagdo € superior a 85Hz, a modula¢io sincrona tem
efeito, 0 modo fixo é a modulacdo assincrona abaixo da frequéncia.

_ PWM aleatorio invalido 0
FB.0g | Profundidade PWM  [Profundidade aleatéria 0 e
Aleatorio frequéncia portadora lalo
PWM

Ao definir PWM aleatorio, o som do motor monotono e estridente pode tornar-
se mais suave e que ajuda a reduzir a interferéncia eletromagnética externa. Quando
“profundidade PWM aleatorio” ¢ definido como 0, PWM aleatério sera invalido.
Ele vai obter resultados diferentes, ajustando diferentes profundidades aleatdrias
PWM.

FB.09 | Ajuste do tempo banda morta | 100% a 200% ‘ 150% ‘ PAS

~ Sobre o ajuste da tensdo 1140V, a disponibilidade de tensdo vai ser melhorada
ajustando a configurag¢do de tensdo. Uma defini¢do de valor muito pequena pode
causar instabilidade no sistema. Por isso, ndo ¢ recomendado ser revisada pelo
usuario.

5-2-14 Parametro Extendidos: FC.00-FC.02

Faixa de Ajuste Altera

Cod. Nome Parametro ajuste Fabrica

FC.00 | Indefinido

FC.01 | Coeficiente de ligagdo proporcional (1)0080 2 0 ”
Quando o coeficiente de ligagdo proporcional ¢ 0, a funcdo de ligacdo

proporcional ndo pode trabalhar.

De acordo com a configuragdo por ligacdo proporcional, o enderego de
comunicacdo do mestre (F9.02) esta definido para 248, e o endereco de
comunicacdo do escravo estd definido para 1 a 247.

Frequéncia de saida escravo = frequéncia configuragdo Mestre * Coeficiente
de ligacdo Proporcional + Mudancas UP / DOWN.

FC.02 [ Iniciar desvio PID [ 0.0a 100.0 | o | %

Se o valor absoluto do desvio entre a fonte de ajuste PID e fonte de
realimentacdo ¢ maior do que do pardmetro, o inversor s6 comega quando a
frequéncia de saida PID ¢ maior do que a frequéncia de despertar para evitar a
repeti¢do de partida do inversor.

Se o inversor estiver em operacdo, quando a fonte de realimentagdo PID ¢
maior do que a referéncia de origem e a frequéncia de saida ¢ menor que ou igual a
(F7.48) frequéncia de dorméncia, o inversor vai entrar em dorméncia depois (F7.49)
tempo de atraso e operacao de parada livre.

Se o inversor esta no estado de dorméncia e o comando atual for valido, o valor
absoluto do desvio entre a fonte de ajuste PID e fonte de realimentagdo é maior do
que de PID desvio de partida (FC.02), quando a frequéncia de ajuste PID é maior
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ou igual a F7.46 frequéncia de dorméncia, o inversor serd iniciado apos (F7.47)
tempo de atraso.

Se vocé quiser usar a fun¢do do desvio inicial PID, a parada do estado de
computacao PID deve ser definida como ativo (E2.27 = 1).

5-2-15. Wobbulate, comprimento fixo e contagem: E0.00-E0.09

Funcao Wobbulate ¢ adequado para a industria téxtil, produtos quimicos, e
de outras industrias, bem como ocasides em que necessita da funcio de
avanco e de enrolamento. Fungdo Wobbulate significa que a frequéncia de
saida do inversor oscila para cima e para baixo para ajustar a frequéncia de
centralizacdo em torno da frequéncia ajustada, o locus da frequéncia de
operagdo na linha do tempo é como mostrado na figura, a amplitude do
balango ¢ definida por E0.00 ¢ E0.01, quando E0.01 for definido como 0, o
wobbulate ndo funciona.

Frequéncia saida Hz
4 Faixa Wobbulate
AW=Fset*E0.01
Limite superior frequéncia | . +AW.
Wobbulate X\ /L
Frequéncia central (Fset)
Limite inferior frequéncia AW / (
Wobbulate
Frequéncia salto Textil
=AW*E0.02
Tempo t
Tempo aceleracdo /desaceleracao
Tempo acelerecdo/desaceleracio Ciclo Wobbulate Tempo de sybida onda triangularT
Comando operagdo
Diagrama esquematico do funcionamento wobbulate
Ajuste Altera
Cod. Nome Parametro Faixa de ajuste r2 Limi-
Fabrica
te
Relativo a 0
. frequéncia central
E0.00 a 50 3 0 w
Defini¢cdo modo balango Em relagio a |
frequéncia maxima

Este pardmetro ¢ utilizado para determinar a linha de base do balango

129




0: Em relacdo a frequéncia central (fonte de frequéncia F0.07)
Para o sistema de balango variavel. O balango varia de acordo com a variagao
da frequéncia central (a frequéncia definida)
1: Relativo a frequéncia maxima (F0.19)
Para o sistema 36 balanco fixo, o balanco é fixo

0.0% a

E0.01 | Faixa Wobbulate 100.0% 0.0% DAY
Faixa de salto de frequéncia 0.0% a
E0.02 repentino 50.0% 0.0% *

O parametro ¢ utilizado para determinar o valor de oscilagdo e o valor de
frequéncia de salto repentino.

Quando o balanco ¢ definido para em relagdo ao centro de frequéncia (E0.00
=0), balango ﬁAW) = fonte de frequéncia (F0.07) X amplitude de oscﬂa(;éo ((E0.01).
Quando o balan¢o é definido como relativo a frequéncia maxima (E0.00 = 1),
balango (AW) = frequéncia maxima (F0.19) x amplitude de oscilacdo ((E0.01).

Se a faixa de frequéncia de salto repentino ¢ selecionada para operagdo
wobbulate, o percentual da faixa de frequéncia de salto repentino relativo a
frequéncia de balango, ou seja: frequéncia repentina salto = balanco (AW) X faixa
de frequéncia de salto repentino (E0.02). Quando o balango ¢ definido como relativo
a frequéncia central ﬁE0.00 = 0), a frequéncia de salto repentino ¢ o valor da
variavel. Quando o balango ¢ definido como relativo para frequéncia média (E0.00
= 1), a frequéncia de salto repentino ¢ o valor fixo.

o A frequéncia de operagdao wobbulate € restrito pelas frequéncias superiores e
inferiores.

E0.03 | Ciclo Wobbulate 0.1s a 3000.0s 10.0s YA
Coeficiente de tempo de 0
E0.04 subida da onda tridngular 0.1% a 100.0% 50.0% I

Ciclo Wobbulate: o tempo de um ciclo completo wobbulate.

O coeficiente de tempo de subida da onda triangular (E0.04), é a porcentagem
de tempo de tempo de subida da onda triangular em relacdo ao ciclo Wobbulate
(E0.03) tempo de subida da onda triangulo = ciclo Wobbulate (E0.03) x coeficiente
de tempo de subida da onda triangular (E0.04), unidade: segundo (s). Tempo descida
onda triangular = ciclo Wobbulate (E0.03) x (1 - coeficiente de tempo de subida da
onda tridngular (E0.04)), unidade: segundo (s).

E0.05 | Definir comprimento Om a 65535m 1000m W
E0.06 | Comprimento real Om a 65535m Om pAe
E0.07 | Pulso por metro 0.1 a6553.5 100.0 w

Os codigos de fungdo acima sdo usados para controle de comprimento fixo.

As informagdes de comprimento sdo mostradas através do borne de entrada
digital multi-fungdo, o nimero de pulsos por terminal de amostragem divide o pulso
por metro (E0.07), de modo que o comprimento real (E0.06) pode ser computado

130




para fora. Quando o comprimento real ¢ maior do que o comprimento definido
(E0.05), a saida digital DO multi-funcional sinalizara "comprimento chegada".

Durante o controle de comprimento fixo, o terminal DI multifun¢des pode ser
usado para redefinir o comprimento (fun¢dao DI seleciona 28), consulte o F1.00 a
F1.09 para mais detalhes.

Em algumas aplicagdes, a funcdo do borne de entrada relacionado deve ser
definida como "entrada comprimento contagem" (funcdo 27), quando a frequéncia
de pulso for maior, deve ser usado a porta DIS.

E0.08 | Definir valor contagem | 1 a 65535 1000 w
E0.09 | Yalor de  contagem |, 65535 1000 A
especificado
Os valores de contagem devem ser obtidos através do borne de entrada digital

multi-funcdes. Em algumas aplicagdes, a funcdo de borne de entrada relacionado
deve ser definida como "entrada contador" (fungdo 25), quando a frequéncia de
pulso € maior, deve ser usado a porta EDS.

%uando o valor de contagem atinge o valor de contagem ajustado (E0.08), a
saida digital multifungdo DO "valor contagem definido atingido" é acionda, e entdo
o contador para de contar.

Quando o valor de contagem atinge o valor de contagem especificada (E0.09),
a saida digital multifun¢do “especificada contagem valor chegada" ¢ acionada, e
entdo o contador continua a contar, e, em seguida, para até o valor de contagem
ajustado.

A figura é o diagrama esquematico de E0.08 ¢ E0.09 =8 = 4.

Pulso Cont
DI5

Aijus.conrt : ;

DO

Rele especif.contagem \‘

Dianrama esaiiematico do valor de contanem de referéneia ailstada e a referéncia

Numero pulso | (. : .
E0.10 frequéncia reducio 0: invalido; 1~65535 0 pAS
. ~ | 0.00Hz~F0.19 5.00
EO0.11 Frequencia redugdo | (o q.rﬁéxima) s w
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As aplicagdes precisam ser correspondentes aos bornes de entrada, a fungdo ¢
definida como "entrada do contador" (fungdo 25), quando ajustar a contagem
(E0.08) = contagem (d0.12) + numero de impulso de freqiiéncia de reducdo (E0.10),
o conversor desacelera automaticamente até a freqii€ncia de redu¢do definida

(E0.11).

Observagdo: para resetar o valor de contagem, a fungdo dos bornes de entrada
correspondente deve ser ajustada para "reset do contador"” (func¢ido 26)

5-2-16.Comando multi-estagio, CLP simples: E1.00-E1.51
O comando multi-estagio do PI500 tem uma funcdo mais avancada do
que o comando habitual de varias velocidades, para além da fun¢do de varias
velocidades, que também pode ser usado como fonte de referéncia do
processo PID. Portanto, o dimensional de comando multi-estagio ¢ um valor

relativo.
Ajuste

Cod. Nome Parametro Faixa de ajuste | Fabri- I‘t‘.lte.rta

ca imite
E1.00 | 0X-defini¢do velocidade estagio 0 | -100.0% a 100.0% | 0.0% PAS
E1.01 | 0X-defini¢ao velocidade estagio 0 | -100.0% a 100.0% | 0.0% PAY
E1.02 | 2X-defini¢do velocidade estagio 2 | -100.0% a 100.0% | 0.0% PAY
E1.03 | 3X-defini¢do velocidade estagio 3 | -100.0% a 100.0% | 0.0% PAS
E1.04 | 4X-defini¢do velocidade estagio 4 | -100.0% a 100.0% | 0.0% PAS
E1.05 | 5X-definigao vélocidade estagio 5 | -100.0% a 100.0% | 0.0% w
E1.06 | 6X-defini¢ao velocidade estagio 6 | -100.0% a 100.0% | 0.0% pAY
E1.07 | 7X-defini¢do velocidade estagio 7 | -100.0% a 100.0% | 0.0% PAS
E1.08 | 8X-defini¢do velocidade estagio 8 | -100.0% a 100.0% | 0.0% PAS
E1.09 | 9X-definigao velocidade estagio 9 | -100.0% a 100.0% | 0.0% pAY
E1.10 {8X-deﬁnigéo velocidad. estagio | _;00 0% a 100.0% | 0.0% e
El.11 % %X-deﬁni(}ﬁo Velocidad. estégio -100.0% a 100.0% 0.0% *
El.12 %%X-deﬁnigéo velocidad. estagio | _;00.0% a 100.0% | 0.0% e
E1.13 | 13X-defini¢do velocidad. estagio -100.0% a 100.0% | 0.0% e

13
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El1.14 | 14X-defini¢do velocidad. estagio -100.0% a 100.0% | 0.0% ¥
EL.15 igX-deﬁnigﬁo velocidade estagi. | _;00.0% a 100.0% | 0.0% e

O comando multi-estagio pode ser usado como fonte de frequéncia, também
pode atuar como fonte de referéncia do processo PID. A dimensdo de comando
multi-estagio sdo os valores relativos e seu alcance ¢ de -100,0% a 100,0%, quando
atua como fonte de frequéncia, é o percentual de frequéncia maxima, devido a
referéncia PID ser originalmente como um valor relativo, portanto, o comando
multi-estagio funciona como a fonte de referéncia de PID e nao precisa de conversao
de dimensao.

O comando multi-estagio precisa mudar de acordo com os diferentes estados
digital multifungao de DI, consulte o grupo F1 para obter instru¢des especificas

Parar apo6s unica operagdo | 0
E1.16 | Modo operagéo CLP Manter valor final apos 1l 0 e
simples operacao
Circulante 2

Diregéo operagio “

‘
Lo 1 EL02
‘

. . 1
E118 E1.20 'E123 ! |
i i

Sdlld DU OU RELCE
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A figura acima ¢ o diagrama esquematico do CLP simples como a fonte de
frequéncia. Para CLP simp%es como fonte de frequéncia, o valor positivo ou
negativo de E1.00 para E1.15 determina o sentido de giro, o valor negativo indica
que o inversor ¢ executado no sentido oposto.

Como a fonte de frequéncia, CLP opera em trés modos, incluindo:

0: Parar depois da operagao tnica

Ap6s o inversor completar um ciclo Unico, ele sera automaticamente desligado,
o comando em operacdo deve ser feito antes do reinicio.

1: Manter o valor final ap6s operacao tnica

Ap0s o inversor completar um ciclo Unico, ele ird manter automaticamente a
frequéncia e direcao da ltima fase.

2: Circulando

Ap6s o inversor completar um ciclo, ele vai iniciar automaticamente o proximo
ciclo e parar até que o comando parar for dado.

Selegdo de
Digito unidade | memoria de
desligamento
Desligamento sem 0
Selecdo de memona 0
E1.17 | memoria de Desligamento com 1 0 PAY
desligamento CLP | memoria
Digito Sele¢do memoria de
dezena parada
Parar sem memoria 0
Parar com memoria 1

CLP "desligamento com memoria" significa que a etapa de funcionamento e
frequéncia CLP sdo memorizados antes de desligamento, depois continuara a operar
a partir da posic¢do da etapa memorizada no proximo ligamento. Se for selecionado
o desligamento sem memoria, o processo CLP reiniciara a partir da posicao inicial
para cada ligamento.

CLP "para com memoria" significa que a etapa de funcionamento e frequéncia
CLP antes da parada sdo registrados e, em seguida, ird continuar a operagao a partir
da posigdo da etapa memorizada na proxima operacdo. Se for selecionado parar sem
memoria, o processo CLP reiniciard a partir da posicdo inicial para cada partida.

E1.18 | Estagio 0 tempo de operagio TO | 0.0s(h) a 6500.0s(h) [0.0s(h)|
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E1.19 | Estagio 0 tempo acel/desac. 0a3 0 w
E1.20 | Estagio 1 tempo operagio T1 0.0s(h) a 6500.0s(h) |0.0s(h)| ¥¢
E1.21 | Estagio 1 tempo acel/desac. 0a3 0 w
E1.22 | Estagio 2 tempo operagdo T2 0.0s(h) a 6500.0s(h) |0.0s(h)|
E1.23 | Estagio 2 tempo acel/desac. 0a3 0 W
E1.24 | Estagio 3 tempo operagio T3 0.0s(h) a 6500.0s(h) [0.0s(h)| ¥¢
E1.25 | Estagio 3 tempo acel/desac. 0a3 0 w
E1.26 | Estagio 4 tempo operagdo T4 0.0s(h) a 6500.0s(h) |0.0s(h)|
E1.27 | Estagio 4 tempo acel/desac. 0a3 0 PAS
E1.28 | Estagio 5 tempo operagio T5 0.0s(h) a 6500.0s(h) |0.0s(h)| ¥«
E1.29 | Estagio 5 tempo acel/desac. 0a3 0 PAY
E1.30 | Estagio 6 tempo operagdo T6 0.0s(h) a 6500.0s(h) |0.0s(h)| <
E1.31 | Estagio 6 tempo acel/desac. 0a3 0 PAS
E1.32 | Estagio 7 tempo operagdo T7 0.0s(h) a 6500.0s(h) |0.0s(h)| ¥«
E1.33 | Estagio 7 tempo acel/desac. 0a3 0 PAY
E1.34 | Estagio 8 tempo operagdo T8 0.0s(h) a 6500.0s(h) |0.0s(h)| ¥
E1.35 | Estagio 8 tempo acel/desac. 0a3 0 PAS
E1.36 | Estagio 9 running time T9 0.0s(h) a 6500.0s(h) |0.0s(h)| ¥«
E1.37 | Estagio 9 tempo acel/desac. 0a3 0 w
E1.38 | Estagio 10 tempo operag.T10 0.0s(h) a 6500.0s(h) [0.0s(h)| ¥
E1.39 | Estagio 10 tempo acel/desac. 0a3 0 PAS
E1.40 | Estagio 11 tempo operag.T11 0.0s(h) a 6500.0s(h) |0.0s(h)| ¥«
E1.41 | Estagio 11 tempo acel/desac. 0a3 0 w
E1.42 | Estagio 12 tempo operag.T12 0.0s(h) a 6500.0s(h) |0.0s(h)|
E1.43 | Estagio 12 tempo acel/desac. 0a3 0 w
E1.44 | Estagio 13 tempo opera¢.T13 0.0s(h) a 6500.0s(h) |0.0s(h)| ¥«
E1.45 | Estagio 13 tempo acel/desac. 0a3 0 w
E1.46 | Estagio 14 tempo operag.T14 0.0s(h) a 6500.0s(h) |0.0s(h)|
E1.47 | Estagio 14 tempo acel/desac. 0a3 0 w
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E1.48 | Estagio 15 tempo oper.T15 0.0s(h) a 6500.0s(h) |0.0s(h)

x| X

E1.49 | Estagio 15 tempo acel/desac. 0a3 0

Selecdo de operagdo de multi-speed e tempo de desaceleragdo de 0 a 3,
correspondente a funcao codigo:

0: FO13 FO.14 2: F7.10
F7.11
1: F7.08 3: F7.12
F7.09 F7.13
Unidade tempo de operagao da S (segundos) 0
ELS0 | crp H (horas) ] *
Cdédigo de fungao
EL00 0
Analdgica All 1
Analogica AI2 2
Potenciometro 3
Modo de referéncia 0 do Pulsos de alta 4
E1.51 eneia velocidade 0| %
comando multi-estagio Controle PID 3
Ajuste frequéncia
teclado (F0.01), 6
UP/ DOWN pode
ser modificado
Analdgica Al3 7

Este parametro determina o canal de referéncia 0 no comando multi-estagio.

O comando de multi-estagio 0, ndo s6 pode selecionar E1.00, mas também
existe uma variedade de outras opgoes, de modo a facilitar a comutagdo entre o
comando de multi-estagio e outra forma de referéncia.

5-2-17.Funcio PID: E2.00-E2.32

O controle PID é um método normalmente utilizado para o controle de
processo, um sistema de circuito fechado formado pela proporcional, integral
e diferencial, a diferenca entre o sinal de realimentacdo do valor controlado e
sinal de valor alvo ¢ ajustado para a frequéncia de saida do inversor, de modo
a estabilizar o controle no valor na posigdo do valor alvo.

Indicado para o controle de fluxo, controle de pressdo, controle de
temperatura e outras aplicacdes de controle de processo.

1 1
Ti S
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Valor - A PID Valor saida de controle
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Valor realimentacdo
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. Nome c . Ajuste | Altera
Ll Parametro 19 (L0 TSI Fabrica | Limite
Referéncia E2.01 0
Referéncia analogica All 1
Referéncia analogica AI2 2
Fonte de | Potencidmetro 3 .
E2.00 R 0 PAS
referéncia PID Pulso de alta velocidade 4
Comunicagio 5
Comando Multi-estagio 6
Referéncia analogica AI3 7
E2.01 | Refer. = PID | ¢ 904 2 100.0% 50.0% | ¥

Este parametro é usad

processo PID.

O valor alvo referéncia do processo PID ¢ um valor relativo, a faixa de ajuste
¢ de 0,0% a 100,0%. O valor de retorno de PID também ¢é um valor relativo, o papel
do PID é manter-se o mesmo para os dois valores relativos.

o para selecionar canal de referéncia de valor para o

E2.02

Fonte
realimentacao
PID

Referéncia analogica AI1 | 0
Referéncia analogica AI2 | 1
Refer. potencidmetro 2
AIl—AI2 3
Pulso de alta velocidade 4
Comunicagido 5
AI1+AI2 6
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MAX (JAIl], |AI2]) 7
MIN (JAIl], |AI2]) 8
Referéncia analogica AI3 | 9

Este pardmetro € usado para selecionar o canal de sinal de realimentagdo do
processo PID.O valor de realimentacdo do processo PID também ¢ um valor
relativo, a faixa de ajuste € de 0,0% a 100,0%.

E2.03 | Direcdo  agdo Positiva 0 0 2
PID Negativa 1
Faixa 3

E204 | G dhincia | 0263533 1000 |
PID

A faixa de realimentacdo da referéncia PID é uma unidade de dimensao menor
para PID tela de configuracdo (d0.15) e exibicdo da realimentag¢do PID (d0.16).

100,0% do valor relativo da realimentacdo da referéncia PID corresponde a um
intervalo da realimentagdo configurada (E2.04). Se E2.04 esta definido para 2000,
quando a configuragdo de PID for 100,0%, a tela de configuracao PID (d0.15) sera
2000.

Frequéncia de 0.00
E2.05 | corte inversdo | 0.00 a FO.19 (frequéncia maxima) | “fy, w
PID

Em alguns casos, somente quando a frequéncia de saida do PID for negativa
(ou seja, o inversor inverte), o PID pode controlar o valor de referéncia e o valor de
realimentacao para os mesmos estados, mas a frequéncia de inversao excessiva ndo
¢ permitida em algumas ocasides, E2.05 é usado para o limite superior da frequéncia
determinar a inversao.

E2.06 {;}gite desvio | 4 004 2 100.0% 0,0% %

Quando o desvio entre o valor de referéncia PID e valor de realimentacao PID
for inferior a E2.06, o PID vai parar a agdo de regulacdo. Assim, quando o desvio
for menor, a frequéncia de saida sera estavel, ¢ especialmente eficaz para algumas
ocasides de controle de malha fechada.

Limite
E2.07 diferencial PID 0.00% a 100.00% 0.10% pAe

O papel do diferencial ¢ mais sensivel no regulador PID, € suscetivel a
provocar a oscilagdo do sistema, em geral, o papel estd limitado a um intervalo
menor, E2.07 é usado para definir o alcance saida diferencial PID.
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Tempo alteracdo
E2.08 | de referéncia | 0.00s a 650.00s 0.00s PAY
PID

O tempo alteracdo de referéncia PID significa o tempo necessario para as
mudangas de valor de referéncia PID de 0,0% a 100,0%.

Quando ha mudangas na referéncia PID, o valor de referéncia PID irda mudar
de forma linear de acordo com o tempo de mudanga de referéncia para reduzir os
efeitos adversos ao sistema causado por uma mudanga repentina de referéncia.

Tempo do filtro

E2.09 | derealimentacdo | 0.00s a 60.00s 0.00s Aq
PID
Tempo do filtro

E2.10 de saida PID 0.00s a 60.00s 0.00s PAY

E2.09 ¢ usado para filtrar a quantidade de realimentacdo do PID, o filtro ajuda
areduzir a influéncia de interferéncias para a quantidade de realimentacdo, mas trara
a capacidade de resposta do processo de sistema de circuito fechado.

E2.10 ¢é usado para filtrar a frequéncia de saida do PID, o filtro vai enfraquecer
a mudancga subita da frequéncia de saida do inversor, mas também vai trazer a
performance de resposta do processo de sistema de circuito fechado.

0.0%: perdas
Valor detecgdo d d realimentacdo nio
E211 | e realimentagdo PID | consideradas 0.0% | %
0.1% a 100.0%
E2.12 | Tempo detecgdo perda 0.0s 2 20.0 0 2
: realimen. PID Usa zu.us s

Este codigo de fungdo ¢ usado para determinar se a realimentagdo PID foi
perdida ou nao.

Quando a realimentagdo PID for menor que o valor de deteccdo de perda de
realimentacao PID (E2.11), e a duragdo for maior que o tempo de deteccdo de perda
de retorno PID (E2.12), o inversor alarma falha ID Err.31, soluciona problemas de
acordo com o método selecionado.

E2.13 | Ganho proporcional KP1 | 0.0 a 200.0 80.0 w
E2.14 | Tempo integragdo Til 0.01s a 10.00s 0.50s w
E2.15 | Tempo diferencial Td1 0.00 a 10.000s 0.000s PAS

Ganho proporcional KP1: usado para decidir a dimensdo do regulador PID,
quanto maior KP1, maior o grau de ajuste. Este pardmetro 100.0 significa que,
quando o desvio do valor de realimentagdo PID e o valor de referéncia é 100,0°C/]b, 0
regulador PID ira ajustar o comando de frequéncia de saida para a frequéncia
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maxima.

O tempo de integracdo Til: usado para decidir a extensdo do reajuste integral
do regulador PID. Cgom tempo de integracdo mais curto, maior a extensdo de
ajustamento integrante, o tempo de integracdo significa que, quando o desvio do
valor de retorno PID e o valor de referéncia for 100,0%, o regulador de integragéo
ira ajustar sucessivamente para a frequéncia maxima para este tempo.

Tempo diferencial Td1: usados para decidir a medida em que o regulador PID
ajusta a taxa de mudanga de desvio. Quanto mais longo for o tempo diferencial,
maior o grau de ajuste. O tempo diferencial significa que o valor de realimentagio
muda 100,0% dentro do tempo, o regulador diferencial ira se ajustar a frequéncia
maxima.

E2.16 | Janho proporcional | o g 5200, 20.0 T
E2.17 | Tempo integragdo Ti2 | 0.01s a 10.00s 2.00s PAS
E2.18 | Tempo diferencial Td2 | 0.000 a 10.000 0.000s PAG
Sem alteragao 0
Mudando atraveés 1
Condig¢des pardmetro | do terminal DI
E2.19 1 ge comutagdo PID Mudar 0 w
automaticamen-te o)
de acordo com
desvio
Comutagao desvio
E2.20 parametro PID 1 0.0% a E2.21 20.0% pAS
E2.21 | Comutagdo desvio E2.20 a 100.0% 80.0% o

parametro PID 2

Em algumas aplicagdes, apenas um grupo de parametros PID ndo pode
satisfazer as necessidades de toda a operagdo, sera necessario a utilizagdo de
diferentes parametros PID em diferentes condigdes.

Este grupo de codigos de fungdo é usado para alternar entre dois grupos de
parametros PID. No qual o método de ajuste para o pardmetro regulador (E2.16
E2.18 a) ¢ semelhante ao do parametro (E2.13 E2.15 a). Os c?ois grupos de
parametros PID podem ser comutados pelo borne digital DI multi-funcional,
também pode ser comutada automaticamente de acordo com o desvio PID. Se vocé
selecionar o borne DI multi-funcional, a fungdo do borne multi-fungao deve ser
ajustada para 43 (borne pardmetro comutagdo PID), selecione o grupo de
parametros 1 (E2.13 E2.15) quando o terminal estiver inativo, caso contrario,
selecione o parametro grupo 2 (E2.16 E2.18 a).

Se voce selecionar o modo de comutagdo automatica, quando o valor absoluto
do desvio entre os pardmetros de referéncia e de realimentagdo for menor do que o
parametro comutacdo desvio PID 1 (E2.20), selecione o grupo de parimetros 1 para
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o parametro PID. Quando o valor absoluto do desvio entre os parametros de
referéncia e de realimentacao for maior do que a mudanga de pardmetro desvio PID
2 (E2.21), selecione o grupo de parametros 2 para o pardmetro PID. Se o desvio
entre os parametros de referéncia e de realimentagéo for entre desvio de comutagdo
1 e desvio comutagdo 2, o parametro PID ¢ a interpolagao linear dos dois grupos de
parametros PID, como mostrado na figura.

i

PID
parameter

PID
parametro 4
E2.13 : E2.14 - E2.15

PID
parametro o
E2.16 - E2.17 - E2.18

e S
E2.20 E2.21 PID desvio
PID parametro comutacéo

Digito | Separagao integral
Invalido 0
E2.22 Propriedades Valido 1 " N

integrais PID | Digito | Se a integragdo de parada
dezena | quando a saida atinge limite

Continuar 0
Parar 1

Separacgao integral: Se a separacdo integral ¢ definida como ativa, quando a
pausa integral multifuncional digital DI (fungdo 38) for ativa, o PID integral vai
parar as operagdes, no momento apenas as agoes proporcionais e derivadas do PID
estarao ativas.

Se a separacdo integral for definida para inativo, no entanto, o digital DI

multifuncionaf) for ativo ou inativo, a separagdo integrante ficara inativa. Se a
integracao de parada quando a saida atinge {)

imite: vocé pode selecionar se deseja ou
ndo interromper a agdo integral apos saida de operagdo PID atinger o maximo ou o
valor minimo. Se vocé optar por parar a agdo integral, a integral PID vai parar o
calculo, o que pode ajudar para reduzir a superagdo da PID.

E2.23 | Valor inicial PID 0.0% a 100.0% 0.0% | %
E2.24 | yalorinicial tempo de espera | ¢ gg 4 360.00s 0.00s |

Quando o inversor inicia, a saida PID ¢ fixada num valor inicial PID (E2.23), e depois
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continuada pelo valor tempo espera inicial PID (E2.24), no ultimo PID comeca a operacdo
de ajuste de circuito fechado. A figura é o esquematico funcional do valor inicial PID.

Frequéncia saida Hz

-
t —

| Tempo t

PID E2.24
valor inicial o tempo de espera ) L
Esquema funcional do valor inicial PID.

Esta fungdo ¢ usada para limitar o desvio entre duas batidas de saida do PID
(2ms/beats), a fim de suprimir as mudancas muito rapidas de saida PID para a
estabilizacao do funcionamento do inversor.

O desvio maximo das 0

E2.25 duas saidas (para a frente) 0.00% a 100.00% 1.00% pAS
O desvio maximo das 0

E2.26 duas saidas (reverso) 0.00% a 100.00% 1.00% P e

E2.25 e E2.26 corresponde, respectivamente, a0 maximo do valor absoluto do
desvio de saida durante a rotacdo para a frente e reverso.

Computando Parar sem computar 0
E2.27 | estado apds [ Parar ¢/ computagio 1 0 A
parada PID

‘Usado para selecionar se deseja continuar a computagdo no estado de
desligamento PID. Geralmente, PID vai parar de computar no estado de
desligamento.

E2.28 Reservado
Opca desaceleragdo automatica da Invalido | 0
E2.29 frequéncia PID Valido 1 0 a

Valor de resposta PID igual ao valor dado, a frequéncia do inversor é reduzida
de forma eficaz. Quando a t%eqﬁéncia PID efetivamente ¢ reduzida, o intervalo de
tempo de deteccdo do conversor de freqiiéncia E2.31 reduz a frequéncia, cada vez
gue diminui a freqiiéncia de 0,5 Hz, se no processo de redugdo do valor do feedback

e freqiiéncia for menor que o valor dado, a velocidade do inversor ira direto para
o valor ajustado.

. OHz a frequéncia maxima | 25H
E2.30 | Frequencia parada PID (F0.19) 2 PAS

O codigo de fun¢do apenas na redugdo automatica de freqiiéncia (E2.29) ao
selecionar a utilizacao efetiva.
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O valor de Feedback ¢ maior do que o valor dado do innversor de freqii€ncia,
a reducdo da freqiiéncia do inversor PID (E2.30) para a freqiiéncia, o nimero de
teste PID comecgou a contar, cada tempo de deteccdo PID (E2.31) um numero de
vezes, quando a contagem atinge o nimero de teste PID (E2.32), o inversor diminui
a velocidade. Se no processo de contagem, o valor de feedback & menor do que o
dado valor, o inversor diretamente acelera a operacdo para a freqii€ncia definida.

E2.31 | Tempo detecgio PID | 0s a 3600s | 10 [ X

Frequéncia PID efetivamente reduzida, usada para detectar o tempo de declinio da
frequéncia

E2.32 | Numero detecgio PID | 102 500 120 | &

Esta fungdo se relaciona com a configuragdo de frequéncia de parada do PID, o
inversor desacelera e para quando alcanca o tempo de deteccdo definido.

5-2-18.DI Virtual DI. DO Virtual: E3.00-E3.21

. . : Ajuste o
Cod. Faixa de ajuste Fibrica Cod.
E3.00 | Selecdo funcdo terminal virtual VDI1 0a50 *
E3.01 |Selecdo fung¢do terminal virtual VDI2 0as0 *
E3.02 | Selegao fungdo terminal virtual VDI3 0as0 *
E3.03 | Selecdo funcdo terminal virtual VDI4 0a50 *
E3.04 | Selecao fungdo terminal virtual VDIS 0as0 *

VDI1 ~ VDIS virtual ¢ completamente funcional como a placa de controle DI,
ela pode ser tratada como valor digital entrada multi-fungdo, mais detalhes
consulte a introducdo F1.00 ~ F1.09.
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Ajuste

Cod. Faixa de ajuste Fibrica Cod.
Digito
. Virtual VDI1
Configuragdo  |unidade
estado do borne .
virtual VDI | Invélido 0
Valido 1
Digito dezena VDI2 Vlrt?lal (0al,
mesmo acima)
E3.05 00000 *
Dici VDI3 Virtual (0al,
1g1to centena .
mesmo acima)
Digito milhar VDI4 VlI’t}lal (0al,
mesmo acima)
Digito dezena | VDIS5 Virtual (0 a I,
de milhar | mesmo acima)
Digito VDI Virtual
unidade
VD1 valido se
for decidido 0
E3.06 | Ajuste modo  |pelo estado 1111 | %
estado efetivo | VDOX Virtual
borne virtual
VDI VD1 valido se
for decidido |1
por E3.05
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Cad.

Faixa de ajuste

Ajuste
Fabrica

Cod.

Digito dezena

VDI2 virtual (0al,

igual acima)

Digito centena

Virtual VDI3 (0 a1,

igual acima)

Digito milhar

Virtual VDI4 (0 al,

igual acima)

Digito dezena
de milhar

Virtual VDI5 (0 al,

igual
acima)
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Ajuste Céd

Cod. Faixa de ajuste Fibrica

Diferente da quantidade de bornes de entrada digitais comuns, o estado VDI
virtual pode ter dois modos de ajuste que sao selecionados por E3.06.

Quando o estado VDI ¢ determinado pelo estado da VDO virtual
correspondente, VDI ¢ estado vélido ou invalido dependendo da saida VDO
valido ou invalido, e VDIx s6 liga VDOx (x =1 a 5)

Ao escolher funcao codigo selecdo para definir estado de VDI, através dos bits
binarios de E3.05, determina respectivamente o estado dos bornes de entrada
virtuais.

Exemplo de como usar o VDI:

Exemplo 1. Implementar a seguinte fungdo: "alarme de falha inversor e desliga
quando a entrada All exceder frequéncia superior ou inferior."

Perceba pelas seguintes configuragdes: ajuste estado VDI decidido por VDO,
definir a fun¢do VDI1 como "falha definida pelo usudrio 1" (E3.00 = 44); definir
VDI1 modo eficaz estado borne definido por VDO1 (E3.06 = xxx0); ajuste saida
VDOI fungdo como "EA1 excede frequéncia superior e inferior" (E3.11 = 31),
por isso quando EA1 excede frequéncia superior ou inferior, estado VDOI ¢
LIGADO, VDI estado borne de entrada ¢ eficaz, VDI 1 recebe falha definida pelo
usuario 1, o inversor depois alarma falha no. 27 ¢ desliga.

Exemplo 2. Implementar a seguinte funcdo: "Inverter execugdo
automaticamente apos energizacao".

Perceba pelas seguintes defini¢des: definir o estado VDI decidido pelo codigo
de funcdo E3.05, definir a fungao VDII como "frente" (E3.00 = 1); definir estado
borne VDIl efetivo decidido pelo cddigo de funcao (E3.06 = xxx1); definir
estado eficaz borne VDIl (E3.05 = xxx1); definir a fonte de comando como
"controle de terminal" (FO.11 = 1); definir a selegdo de prote¢do como "sem
protecdo” (F7.22 = 0); assim depois quando o inversor ¢ ligado a inicializagdo
completa, VDI1 detectado eficaz, e corresponde a operagdo a frente, entdo o
inversor comega a operar para frente.

146




Ajuste

Cod. Faixa de ajuste Fibrica Cod.
Selecao
E3.07 terminal de All 04a50 0 *
como uma
funcao de DI
Selecao
terminal de
E3.08 EA2 como uma 0250 0 *
funcao de DI
E3.09 |Reserva
Digito unidade All 000 %
0: Nivel alto eficaz 0
Selegdo de 1: Nivel baixo eficaz
E3.10 modo eficaz 1
"7 |quando Al
. A2 (0al,
como DI Digito dezena igual( aél

Digito centena

Al3 (0al,igual
ao digito unidade)
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Ajuste Céd

Cod. Faixa de ajuste Fibrica

Este codigo de fungo de grupo € usado tanto para Al como DI, quando Al for
usado como DI, e a tensao de entrada de Al ¢ for maior do que 7V, o status do
borne Al sera de nivel alto, quando a tensao de entrada de Al for inferior a 3V, o
status do borne Al sera de baixo nivel. Para a histerese entre 3V ~ 7V, E3.10
determina quando o Al € usado como DI, o Al ¢ tornado valido por meio do
estado de nivel alto ou do baixo nivel dos estados validos. Quanto ao Al como
conjunto de recursos DI, 0 mesmo que as configuragdes DI comuns, consulte as
instrugdes de configuracdo de grupo F1 relacionadas DI. A figura abaixo € a
tensdo de entrada Al tomada como exemplo, explica a relagdo entre a tensao de
entrada de Al e o estado correspondente de DI:

Tenzdn
entrada
-

hl

Teppn k)

1l/] ]|

0FF
Eztedo terminzl AL

Diagrama 5-35: Julgamento do estado efetivo de Al
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Selecdoda | Com o sub interno fisico DIx 0
E3.11 ful?cfao de |
salda virtual | veia opedo de saida DO grupo fisico
Selecdo da | Com o sub interno fisico DIx 0
F3.12 fungao de
"““|saida virtual | Veja opgdo de saida DO grupo fisico 1840
VDO2 F2
Selecdoda | Com o sub interno fisico DIx 0
fungao de
E3.13 saida Virtual
VDO3 Veja opcao de saida DO grupo fisico
1a40
F2
~ Com o sub interno fisico DIx 0
Selecao da
E3.14 funcao de
" " |saida Virtual |Veja opgdo de saida DO grupo fisico 140
VDO4 F2
Selecio da |Como sub interno fisico DIx 0
F3.1 fungdo de
15 saida Virtual | Veja opgdo de saida DO grupo fisico 1240
VDO5 F2
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E3.16

Selegdo de
estado eficaz
borne de
saida VDO

0: Logica positiva
1: Logica negativa
Digito dezena: VDO2 (0 a 1, o mesmo de

acima)

Digito centena: VDO3 (0 a 1, o mesmo de

acima)

Digito milhar: VDO4 (0 a 1, o mesmo de

acima)

Digito dezena de milhar: VDO (0al, o
mesmo de acima)

Digito Unidade VDOl
Logica postiva 0
Logica negativa 1

Digito unidade

VDO2 (0 a 1, cfe acima)

Digito centena

VDO3 (0 a 1, cfe acima)

Digito milhar

VDO4 (0 a 1, cfe acima)

Digito dezena
milhar

VDOS (0 a 1, cfe acima)

00000

Tempo atraso

E3.17 saida VDO1 0.0s a 3600.0s 0.0s
Tempo atraso

E3.18 saida VDO2 0.0s a 3600.0s 0.0s

E3.19| T6MPO Araso | 4o 3600 0 0.0s

saida VDO3
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Tempo atraso

E3.20 saida VDO4 0.0s a 3600.0s 0.0s | ¥
Tempo atraso
E3.21 saida VDOS 0.0s a 3600.0s 0.0s | ¥

A funcdo de saida VDO e DO ¢ semelhante, pode ser utilizado em conjunto
com VDIx, para conseguir algum controle de l6gica simples.
Quando a fun¢do de saida VDOx ¢ 0, o estado da saida é definido por DI1 ~
estado da entrada DIS na placa de controle, VDOx e Dix correspondem um a um.
Quando a selecdo funcao de saida nao for 0, a definicdo ¢ método de uso da
fungdo VDOx ¢ o mesmo que DO em parametro de saida F2, leia descrigdo do
paradmetro grupo.
O status valido saida VDOx pode ser definido pela definicdo de E3.16,
selecione ldgica positiva ou negativa.

5-2-19.Pariametros do Motor: b0.00-b0.35

Ajuste
z Nome : ] 40 | Altera
Cod. | parametro Faixa de ajuste Facl;rl- Limite
N Motor assincrono genérico 0
b0.00 Eglg:%zéo Motor assincrono inversor 1 0 *
motor Motor sincrono ima b
permanente
Poténcia
b0.01 | 0.1kW a 1000.0kW - *
Tensao
b0.02 nominal 1V a2000V - *
0.01A a 655.35A (poténcia inversor
b0.03 | Corrente = 55kW) ) *
' nominal 0.1A a 6553.5A (poténcia inversor>
' 55kW)
b0.04 Egﬁ&eﬁma 0.01Hz a F0.19 (frequéncia maxima) - *
Velocidade
b0.05 | 7¢O 1rpm a 36000rpm - *
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Acima de b0.00 a b0.05 sdo os parametros de identificacdo do motor, o que
afeta a precisao dos parametros medidos. Configure de acordo com os parametros
da placa de identificacdo do motor. Para um desempenho excelente do controle
vetorial € necessario parametros do motor precisos. A identificacdo precisa dos
parametros ¢ derivado da configuracao correta dos pardmetros nominais do motor.

De modo a garantir o desempenho do controle, configure o seu motor de
acordo com as normas do inversor, a corrente nominal do motor ¢ limitado entre
30% a 100% da corrente nominal do conversor. A corrente nominal do motor pode
ser ajustada, mas nao pode exceder a corrente nominal do inversor. Este pardmetro
pode ser usado para determinar a capacidade de protecdo de sobrecarga do
conversor ¢ a eficiéncia de energia para o motor.

E usado para a prevencdo de sobreaquecimento causado pelo motor auto-
arrefecido a baixa velocidade, ou para corrigir e proteger o motor quando
pequenas alteracdes das caracteristicas do motor podem afetar as alteragoes da
capacidade do motor.

Resisténcia de 2505()1(1\%)a 65.535Q (poténcia inversor N
b0.06 | estator motor 0.0001Q a 6.5535Q (poténcia inversor i
assincrono >55KW)
) Resisténcia de (5)5({?\71\/!)2 a 65.535Q (poténcia inversor < N
0.07 | rotor motor 0.0001Q a 6.5535Q (poténcia inversor i
assincrono >55KW)
Fuea de 0.01mH a 655.35mH (poténcia inversor <
b0.08 | indutancia motor | 20KW) - | %
’ ; 0.001mH a 65.535mH (poténcia inversor
assincrono > 55kW)
) Indutincia %5051 lin\RI/{) a 655.35mH (poténcia inversor N
0.09 mutual motor 0.001mH a 65.535mH (poténcia inversor | -
assincrono > 55kW)
Corrente sem A
0.01A a b0.03 (poténcia inversor < 55kW) | _
b0.10 ;g;%?crr%%?r 0.1A a b0.03 (poténcia inversor > 55kW) *

b0.06 a b0.10 sdo os parametros do motor assincrono, e, geralmente, esses

parametros ndo aparecem na placa do motor e pode ser obtido pela auto sintonia
do inversor. Entre os quais apenas trés parametros, de b0.06 a b0.08, podem ser
obtidos pelos pardmetros auto sintonia de motor assincrono, no entanto, ndo s
todos os cinco parametros, mas também a sequéncia de fase e parametros de
codificador de PI da malha de corrente podem ser obtidas pelo parametro de auto
sintonia compreensiva de motor assincrono.
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Ao modificar a poténcia nominal do motor (b0.01) ou a tensdo nominal
(b0.02), o inversor ird calcular automaticamente e modificar os valores dos
parametros de b0.06 para b0.10 e restaurar esses cinco parametros para os
parametros do motor de série comumente usado como padrao.

Se os parametros auto sintonia do motor assincrono nao podem ser obtidos
no local, vocé pode inserir os parametros acima correspondentes de acordo com
os parametros fornecidos pelo fabricante.

b0.11 Ssetzici)trérlg(i)?or 0.001Q2 a 65.535Q (poténcia inversor = 55kW) | _ *
’ Ao 0.0001Q2 a 6.5535Q (poténcia inversor >55kW)
Al 0.01mH a 655.35mH (poténcia inversor
Indutancia <55kW)
b0.12 | D-Axis - N - | %
sincrono 0.001mH a 65.535mH (poténcia inversor >
55kW)
Al 0.01mH a 655.35mH (poténcia inversor
Indutancia <55kW)
b0.13 | Q-axis = N - | K
sincrono 0.001mH a 65.535mH (poténcia inversor >
55kW)
Back-EMF
b0.14 | motor 0.1V a 6553.5V - |k
sincrono
b0.15~
b0.26 Reserva
Nenhuma operacao 0
Parametros do motor assincrono 1
Parametro continua auto sintonia
027 | auto sintonia | Parametros do motor assincrono auto b 0 | %
: Motor (auto sintonia abrangente
tunning) Parametros do motor sincrono auto 11
sintonia continua
Parametros do motor sincrono auto 12
sintonia abrangente

Se o motor ¢ capaz de desacoplar a carga, vocé pode escolher auto sintonia
abrangente a fim de obter um melhor desempenho operacional, caso contrario,
vocé sO pode selecionar os parametros auto sintonia. Primeiramente definir o
parametro de acordo com a condigdo de carga, em seguida, pressione a tecla RUN,
o inversor ird executar os parametros auto sintonina. Parametros auto sintonia
podem ser realizados apenas sob o modo de funcionamento do teclado, ndo é
adequado para o modo de operacio do borne e modo de operagdo por
comunicacao.
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0: Nenhuma operagdo, que proibe parametros auto sintonia.
1: Os parametros em auto sintonia continuam do motor assincrono.

Parametros de tipo de motor e placa do motor b0.00 a b0.05 devem ser
definidos corretamente antes de executar os parametros do motor assincrono auto
sintonia continua. O inversor pode obter trés parametros b0.06 a b0.08 antes de
executar os parametros do motor assincrono auto sintonia continua.

2: Parametros auto sintonia abrangente do motor assincrono

Durante os parametros auto sintonia abrangente do motor assincrono, o
inversor primeiro executa parametros auto sintonia, e depois acelera até 80% da
frequéncia nominal do motor de acordo com F0.13 tempo de aceleracdo, depois
de um periodo de tempo, desacelera até parar de acordo com o tempo de
desaceleracdao F0.14 para terminar com a auto sintonia.

Antes de executar os pardmetros auto sintonia abrangente do motor
assincrono, ndo s6 o tipo de motor e os pardmetros de placa do motor b0.00 a
b0.05 devem ser configurados corretamente, mas também o tipo de encoder e
encoder pulsos b0.29, b0.28.

Para os parametros auto sintonia abrangente do motor assincrono, o inversor
pode obter cinco parametros do motor b0.06 a b0., bem como a sequéncia de fase
AB b0.31 do encoder, e parametros PI elo de corrente do controle vetorial F5.12
aF5.15.

11: Parametros auto sintonia continua do motor sincrono

Os parametros de tipo de motor ¢ a placa do motor b0.00 a b0.05 devem ser
definidos corretamente antes de executar os parametros do motor sincrono auto
sintonia continua para os parametros do motor sincrono auto sintonia continua, o
inversor pode obter o angulo de posi¢ao inicial, e esta € a condi¢cdo necessaria para
operagao normal do motor sincrono, portanto o motor sincrono deve executar
parametros auto sintonia para a primeira instalagao e antes de iniciar o uso.

12: Parametros auto sintonia abrangente do motor sincrono

Durante os parametros auto sintonia abrangente do motor sincrono, o
inversor primeiro executa parametros ainda de auto sintonia, e depois acelera até
F0.01 de acordo com o tempo F0.13 de aceleracdo, depois de um periodo de
tempo, desacelera até parar de acordo com o tempo de desaceleragdo F0.14 para
acabar com a auto sintonia. Notar que F0.01 deve ser definido como um valor
diferente de zero ao realizar operacgdo de identificacdo.

Antes de executar os parametros auto sintonia abrangente do motor sincrono,
ndo sé o tipo de motor e placa do motor parametros b0.00 a b0.05 devem ser
configurados corretamente, mas também o encoder de pulsos b0.29, tipo de
encoder b0.28, e polos pares do encoder b0.35.

Para os parametros do motor sincrono abrangente aufo tunning, o inversor
pode obter ndo s6 b0.11 para os pardmetros do motor b0.14, bem como
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informagdes codificador b0.31 b0.30 b0.33, b0.32, controle de vetor de
Rlarémetros PI laco atuais F5 0,12 para F5.15.

ota: A sintonizac¢ao automatica do pardmetro do motor s6 pode ser operada sob
o modo de controle da IHM, no modo de controle de bornes e comunicacgao, a
funcdo de ajuste automatico € invalida.

Encoder incremental ABZ 0
Encoder incremental UVW 1
b0.28 | Tipo de Encoder Transformador rotacional 2 0 | %
Encoder Seno e coseno 3
Encoder Wire-saving UVW 4

O PI500 suporta varios tipos de encoder, os diferentes encoders precisam de
diferentes cartdes PG, por favor, escolha corretamente o cartdo de PG. Para motor
sincrono pode-se escoﬁler qualquer um dos cinco tipos de encoder, para motores
assincronos geralmente sdo escolhidos somente encoder ABZ incremental e
transformador rotacional.

O cartdo PG instalado, é necessario configurar corretamente b0.28 de acordo
com a situacgdo real, caso contrario, o inversor pode ndo operar corretamente.

b0.29 ‘ Numero de pulsos por giro encoder ‘ 1 a 65535 | 2500 | *

Ajuste o codificador incremental ABZ ou UVW por pulsos de rotagdo.
No controle vetorial com PG, devemos corrigir o parametro, caso contrario o
motor ndo funcionard corretamente

b0.30 | Angulo instalagio Encoder | 0.00 a 359.90 [ 0.00 ] *

O parametro ¢ valido apenas para o controle de motores sincronos, e ¢ valido
para encoder incremental ABZ, encoder incremental UVW, transformador
rotativo, encoder wire-sawing UVW, mas invalido para encoders seno e cosseno.

O parametro pode ser usado para a obtencdo de parametros ao executar os
parametros do motor sincrono auto sintonia continua e parametros auto sintonia
abrangente do motor sincrono, € isso € muito importante para o funcionamento de
motores assincronos, portanto, apds o motor assincrono ser instalado pela primeira
vez, deve ser realizado os parametros de auto sintonia do motor para funcionar
corretamente.

Sequéncia de fase AB Frente 0
b0.31 encoder ABZ incremental Reverso 1 0 *

O codigo de fungdo so6 ¢é valido para encoder incremental ABZ, que so é
valido quando b0.28 = 0. Ele ¢ usado para definir a sequéncia de fase do sinal de
AB encoder incremental ABZ.

Os codigos de funcio sdo validos para motores assincronos € motores
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sincronos, quando pré-formando pardmetros de sintonia automatica completa do
motor assincrono ou pardmetros auto sintonia abrangente do motor sincrono, pode
ser obtida a sequéncia de fase AB do encoder incremental ABZ.

b0.32 %%%1;]10 compensado encoder 0.00 a 359.90 0.00 e
Sequéncia fase UVW encoder Frente 0

b0.33 0 *
UVW Reverso 1

Os dois parametros sdo validos apenas para motor sincrono com encoder
UVW.

Os dois parametros podem ser usados para a obtencdo de parametros ao
executar os parametros de auto sintonia continua de motor sincrono e parametros
auto sintonia abrangente do motor sincrono, ¢ os dois parametros sdo muito
importantes para o funcionamento de motores assincronos, portanto, apds o0 motor
assincrono ser instalado pela primeira vez, deve ser realizado o parametro auto
sintonia do motor para funcionar corretamente.

Tempo de detecgdo des- 0.0s:
b0.34 | conexdo realimentagdo de DESLIGADO 0.0s | *
velocidade PG 0.1sa 10.0s

Ele ¢ usado para definir o tempo de deteccao de falha desconex@o encoder,
guando ele estd definido para 0.0s, o inversor nao detecta a falha de desconexao
e encoder.
Quando o inversor detectar uma falha de desconexao, ¢ a falta durar mais do
que o tempo definido b0.34, o inversor dara mensagem de alarme Err.20.

b0.35 ‘ Pélos-pares de transformador rotativo ‘ 1 a 65535 ‘ 1 ‘ *

O transformador rotativo tem poélos-pares, deve ser definido os parametros
polos-pares corretos quando se utiliza este tipo de encoder.

5-2-20.Gerenciamento cédigo funcio: y0.00-y0.04

Ajus-
. Nome . . te Altera
Cod. Parametro Faixa de ajuste Fabri- | Limite
ca
Nenhuma operagao 0
Restaurar os pardmetros de
Paramet fabrica, ndo incluindo os 1
y0.00 | ;arametro 1 yarametros do motor 0 *
inicializacdo - I
Limpar historico 2
Restaurar os valores de
parametros padrio, incluindo
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parametros do motor
Back-up parametros atuais do 4
usuario
Restaurar parametros de back- 501
up do usuario

Limpar area de armazenamento

da IHM 10
Carregar parametro para a area 1
de armazenamento 1 da IHM
Carregar parametro para a area 12
de armazenamento 2 da IHM

Baixe os pardmetros 1 da IHM 1
na area de armazenamento

Baixe os parametros 2 da [HM 2

na area de armazenamento

1: Restaurar a configuracao de fabrica, ndo incluindo os parametros do motor

Apds y0.00 ser definido como 1, a maioria dos pardmetros da fungo inversor
sdo restaurados para os parametros padrao de fabrica, mas os parametros do motor,
comando de frequéncia de ponto decimal (F0.02), informagéo registo de falha,
tempo de funcionamento acumulado, tempo energizado cumulativo e consumo de
energia acumulada ndo serdo restaurados. Apos y0.00 ser definido como 1, a
maioria dos parametros da fungdo inversor sao restaurados para os parametros
padrdo de fabrica, mas os parametros do motor, comando de gequénma de ponto
decimal (F0.02), registro falha de informagdo, tempo de funcionamento
acumulado, tempo energizado cumulativo e consumo de energia acumulada nao
serdo restaurados.

2: Limpar historico

Para limpar o historico das informagdes gravadas do inversor, o tempo de
funcionamento acumulado, tempo energizado cumulativo e consumo de energia
acumulada

3: Restaurar os valores de pardmetro padro, incluindo pardmetros do motor

4: Backup dos parametros atuais do usuario

Faga o backup dos parametros definidos pelo usuario atual. Backup de todos
os parametros da fungdo. E facil restaurar as configura¢des padrdo quando o
usuario ajustar os parametros incorretamente.

501: Restaurar parametros de backup do usuario

Restaura os parametros de backup do usuario anterior.

10: Limpe a drea de armazenamento do teclado: 4rea de armazenamento da
IHM vazia 1 e area de armazenamento da [HM 2

11: carregar o pardmetro para a area de armazenamento 1 da IHM: Carregar
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os parametros do inversor para a area de armazenamento 1 da THM.

12: carregar o parametro para a area de armazenamento 2 da IHM: Carregar
os parametros do inversor para a area de armazenamento 2 da IHM.

21: baixe os pardmetros da 4rea de armazenamento 1 da IHM para o sistema
de armazenamento: Baixe os pardmetros do armazenamento 1 da IHM 1 para o
inversor

22: baixe os parametros da area de armazenamento 2 da [HM para o sistema

de armazenamento: Baixe os pardmetros do armazenamento 2 da IHM para o
inversor

y0.01 ‘ Senha usuario 0a 65535 0 ‘ 2as

Quando y0.01 ¢ definido com qualquer niimero diferente de zero, a prote¢ao
por senha ndo terd efeito. Para voce entrar no menu na proxima vez, vocé deve
digitar a senha corretamente, caso contrario, ndo € possivel visualizar e modificar
os parametros da funcao, por favor, mantenha em mente a senha definida pelo
usuario.

Quando y0.01 ¢ definido como 0, a senha definida pelo usuario sera apagada,
a funcdo de protecdo de senha é invalida.

Digito Selegao exibigdo
unidade do grupo d
Nao exibir 0
Exibir 1
. . Selec¢do exibigdo
Digito dezena do grupo B
Nao exibir 0
Exibir 1
Propriedades de | Djgit Selecdo exibici
y0.02 | exibic¢do dos celr%tlega df; gfﬁgoeﬁl 1640 11111 *
parametros = -
Nao exibir 0
Exibir 1
Digito milhar | Selegdo exibigdo
do grupo y
Nao exibir 0
Exibir 1
Digito dezena | Selecdo exibi¢do
de milhar do grupo L
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Nao exibir 0
Exibir 1
Digito unidade: reservado
Selecao Digito dezena: Selegdo de
y0.0 | exibigdo grupo | exibicdo de parametro alteragdo
A . 00 w
3 de parametros do Usuario
personalizados | 0: ndo exibir
1: exibir
Propriedades de Modificavel 0
y0.04 modificagdo de  ["Nzo modificavel 1 0 Y
codigo de
funcao

O usuario pode definir se o codigo de funcdo de pardmetro pode ser
modificado ou ndo, de modo a evitar o risco de que os pardmetros de
funcionamento sejam alterados de forma inesperada.

Se o codigo de funcio for definido como 0, todo o codigo de fungido pode ser
modificado; enquanto ele estiver definido como 1, todos os codigos de funcdo so6
podem ser vistos, ndo podem ser modificados.

5-2-21.Consulta de falhas: y1.00-y1.30

Cad. Nome Parametro F:iii‘lgtge lj“t’iil:lrsitcea Iéilltrfil;i
y1.00 | Tipo da primeira falha 0asl - °
y1.01 | Tipo da segunda falha 0a51 - °
y1.02 | Tipo da terceira (iltima) falha | 0 a 51 - )

Registra o tipo das tltimas trés falhas do inversor, 0 para nenhuma falha. Por
favor, consulte as instrugdes relacionadas para as possivels causas e solugdes para
cada codigo de falha.

Tabela de tipo de falha:

No. Tipo de falha

0 Sem falha

1 Protecdo unidade inversor

2 Sobrecorrente aceleracio

3 Sobrecorrente desaceleracio

4 Sobrecorrente velocidade constante
5 Sobretensao aceleragio

6 Sobretensdo desaceleracio
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7 Sobretensdo velocidade constante
8 Reserva
9 Subtensao
10 Sobrecarga inversor
11 Sobrecarga motor
12 Falta fase entrada
13 Falta fase saida
14 Sobreaquecimento modulo
15 Falha externa
16 Comunicac¢do anormal
17 Contator anormal
18 Deteccdo corrente anormal
19 Auto sintonia motor anormal
20 Cartdo Encoder PG anormal
21 Parametro leitura e gravacdo anormal
22 Hardware inversor anormal
23 Curto a terra no motor
24 Reserva
25 Reserva
26 Operando tempo chegada
27 Falha personalizada 1
28 Falha personalizada 2
29 Tempo chegada energizado
30 Queda de carga
31 Perda de realimentacdo PID em operacdo
40 Tempo de espera limite corrente rapido
41 Interrucdo do motor quando em operacio
42 Desvio muito grande de velocidade
43 Sobrevelocidade no motor
45 Sobre temperatura motor
51 Erro posicao inicial
- COF falha comunicacio

y1.03 Frequéncia na | Frequéncia da ultima falha

terceira falha
y1.04 | Corrente na | Corrente da tltima falha
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terceira falha

Tenséao link na

Tensdo do /ink na ultima falha

yl.05 terceira falha
Estado bornes de entrada na tltima falha, a
ordem é:
yl 06 Estado bome na DIO DI9 DI8 D17 DI6 DIS Di4 DI3 DI2 DI1
’ terceira falha Quando o borne de entrada estiver ligado, o
bit binario correspondente ¢ 1, desligado ¢ 0,
todos os estados de DI s@o convertidos para
o numero decimal para exibig3o.
Estado do borne de saida da ultima falha, a
ordem é:
BIT4 | BIT3 | BIT2| BIT1 | BITO
ES’tadO borne _de REL2 SPA ReserveREL1 SPB
y1.07 | saida da terceira
falha Quando o borne de saida esta ligado, o bit
binario corresponde a 1, desligado ¢ 0, todos
os estados DI sdo convertidos para o nimero
decimal para exibigao.
y1.08 | Reservado
Tempo Tempo energizado no momento da ultima
y1.09 | energizado na | falha
terceira falha
Tempo de | Tempo atual funcionamento na ultima falha
y1.10 | operagdo na
terceira falha
yll. .1112~ Y| Reserva
1.13 | Frequéncia  da | Frequéncia na Gltima falha
v segunda falha
1.14 | Corrente na | Corrente na ultima falha
v segunda falha
y1.15 Tensdo link na Tensdo do /ink na tltima falha
i segunda falha
y1.16 l(ijesta(i%tfgd;) orgg Estado dos bornes de entrada da ultima falha,

segunda falha

a ordem é:
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BIT9 | BIT8| BIT7 | BIT6 | BIT5 | BIT4 | BIT3 | BIT2 | BIT1 | BITO

DIO DI9 DI8 DI7 DI6 DIS DI4 DI3 DI2 DI1

Quando o borne de entrada estiver ligado, o
bit binario correspodem a 1, desligado ¢ 0,
todos os estados DI s3o convertidos para o
numero decimal para exibicao.

Estado borne de

Estado dos bornes de entrada da ltima falha,
a ordem ¢é:

BIT4 | BIT3| BIT2 | BIT1| BITO

REL2 SPA pRegerve REL1 SPB

y1.17 | saidana . .
segunda falha Quando o borne de entrada estiver ligado, o
bit binario correspodem a 1, desligado ¢ 0,
todos os estados DI sdo convertidos para o
numero decimal para exibicao.
y1.18 | Reservado
Tempo Tempo energizado no momento da ultima
y1.19 | energizado na | falha
terceira falha
Tempo de | Tempo atual de operagdo na ultima falha
y1.20 | operagdo na
terceira falha
y11..2212~ Y| Reserva
123 | Frequéncia na | Frequéncia na Gltima falha
v primeira falha
124 | Corrente na | Corrente na tltima falha
v primeira falha
125 | Tensdolinkna | Tensdo do /ink na tltima falha
yi primeira falha
Estado dos bornes de entrada da ultima falha,
a ordem é:
EStadO dos BIT9 BIT8 | BIT7 | BIT6 | BITS | BIT4 | BIT3 | BIT2 | BIT1 | BITO
ornes de
yl ‘26 entrada na DIO DI9 DI8 DI7 DI6 DIS DI4 DI3 DI2 DI1

primeira falha

Quando o borne de entrada estiver ligado, o
bit binario correspodem a 1, desligado ¢ 0,
todos os estados DI sdo convertidos para o

162




numero decimal para exibic¢ao.

Estado dos bornes de entrada da ultima falha,
a ordem ¢é:

BIT4 | BIT3| BIT2 | BIT1 | BITO

Estado dos REL2 SPA Resene RELL SPB
y1.27 bornes de saida
na primeira
falha Quando o borne de entrada estiver ligado, o
bit binario correspodem a 1, desligado ¢ 0,
todos os estados DI s3o convertidos para o
numero decimal para exibicao.
y1.28 | Reservado
Tempo Tempo energizado no momento da ultima
y1.29 | energizado na falha
terceira falha
Tempo de Tempo atual de operagdo na ltima falha
y1.30 | operagdo na

terceira falha

Capitulo 6. Solucdo de problemas

O PIS00 pode fornecer protecdo efetiva quando o desempenho do
equipamento € reproduzido completamente. As seguintes falhas podem
aparecer no processo de uso, consulte a tabela a seguir para analisar as

possiveis causas e depois solucionar os problemas.

Em caso de danos ao equipamento e os motivos que ndo podem ser
resolvidos, entre em contato com seus revendedores / assisténcia técnica ou

entre em contato diretamente com a Provolt para buscar solugdes.

6-1.Alarme de Falhas e diagnésticos

O PI5S00 pode fornecer protecdo efetiva quando o desempenho do
equipamento ¢ reproduzido completamente. Em caso de falha ou
anormalidade, a fung¢@o de protegdo sera invocada, o inversor ira parar, o
contato de relé do inversor sera acionado e o codigo de falha sera exibido
na IHM do inversor. Antes de consultar a assisténcia técnica, o usuario pode
realizar um auto verificagdo e analisar a causa da falha e descobrir a solugdo

163




de acordo com as instrugdes deste capitulo. Se a falha for causada pelos
motivos descritos no quadro pontilhado, por favor consulte os agentes do
inversor ou contato direto com nossa empresa.

D
falha

Tipo

Possiveis causas

Solugao

Err.01

Unidade
protegdo do
inversor

1.0correncia de curto-circuito no
inversor

2. a fiagdo do motor e o inversor
sdo muito longos
3.superaquecimento inversor

4. a fiacdo interna do inversor esta
solta

5. o controle principal esta
anormal

6. a unidade de poténcia esta
anormal.

7. modulo do inversor

anormal

1.eliminar falhas periféricas
2.Instale adicionalmente um
reator ou o filtro de saida
3.Verifique se o canal de ar esta
bloqueado ou se o ventilador esta
funcionando normalmente ou nao,
e elimina problemas

4.fixe todos os cabos
corretamente

5.Contate a assisténcia técnica

2

Err.02

Sobre
corrente
aceleracdo

1. O tempo de aceleragdo é
muito baixo

2. O aumento de torque manual
ou curva V/F ndo é adequada
3.A tensdo esta baixa

4. Ocorre curto-circuito ou a
ligacdo a terra na saida do
inversor

5. O modo de controle é
vetorial sem identifica¢do de
Parametros

6. O motor esta girando e
iniciado inesperadamente.

7. Aumentar a carga
repentinamente no processo de
aceleracdo.

8. A poténcia do inversor
selecionado ¢ baixa
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1. Curto-circuito ou a ligacao a
terra

na saida do inversor

2. O modo de controle ¢
vetorial sem identificacao de

Sobre 2
arametros
Corrente . 0 tempo de desaceleragio é
Err.03 Desacelera- | muito baixo .
cdo 4. A tensdo esta baixa
5. Aumentar repentinamente a
carga no processo de
desaceleragdo.
6. Nao instalar a unidade de
frenagem e a resisténcia de
frenagem
1. Curto-circuito ou a ligacdo a
terra
Sobre na saida do inversor
corrente  em| 2. O modo de controle é
Err 04 [velocidade vetorial sem identificagdo de
constante arametros

. A tensdo esta baixa
4. Aumentar repentinamente a
carga na operagio
5. Selecao de menor poténcia
do inversor

Sobre tensao
na

1. Nio instalado a unidade
de frenagem e resistor de frenagem
2. Tensdo de entrada alta

3. Existe forga externa para

Err.5 . ~
aceleragdo | arrastar o motor na aceleragdo.
4. O tempo de aceleragdo ¢ muito
curto
1.Tensao de entrada alta
~ | 2. Existe forca externa para
Sobre  tensiol arrastar o motor quando
Err6 Da desacelera. .
" ldesaceleragio| 3- O tempo de desaceleragdo ¢
muito curto
4. Falta da unidade de
frenagem e
Resistor de frenacem
Sobre tensao .

Err.7 1. Existe forca externa para
em arrastar o motor quando em
velocidade operacao
constante 2. Tensdo de entrada alta
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IFalha rede

IAjustar a tensdo de acordo

R  |Err.8 IA faixa de tensao de entrada o
controle nio com requisitos da
estd dentro da especificacdo especificagio
1. Corte de energia 1 Falha de reset
9 momentaneo - ~ )
2. A tensdo de entrada do 2. Ajuste a tensdo para a faixa
Falha inversor no esta dentro da normal
Err9 [por especificacdo o
L. ~ 3. A tensdo do barramento ndo [3. Contate suporte técnico
sub tensdo  lost4 normal
4. A ponte retificadora e a
resisténcia de pré-carga estdo
anormais
5. O inversor esta anormal.
6. A THM esta anormal
~ N 1. Escolha um inversor com
10 [Err10 g 1. A selecdo da poténcia . tenci
obrecarga linversor ¢ pequena [maior potencia '
Inversor 2. Se a carga for muito grande [2.Reduzir a carga e verificar o
ou ocorrer a paralisagdo do motor e suas condi¢des
motor A
mecanicas
éég(ilnséo da rede elétrica muito|q | Verifique a tensdo da rede
1 Emil Sobrecarga ) "parametros de configuragio |- I?eﬁna corretamente este
Motor de protegdo do motor (F8.03)  |parametro.
nao adequados . 3. Reduzir a carga e verificar o
3. Se a carga for muito grande ¢ dicd
ou ocorrer a paralisagdo do ~ [MOtOr € suas condigoes
motor mecanicas
; (P?linvzrsor etstaNanorrnSI. . 1.Substitua o inversor, a placa de
. Flaca d¢ prote¢ao contra raios oténcia ou o contator
12 lEmi2 Perda fase [, 0rmal gC u o
**“ lentrada 3.Cartdo controle principal anormall>-CONtate para suporte técnico
4. Rede de entrada trifasica 3. Verifique e elimine os
anormal problemas existentes na rede
1. O cabos de ligagdo do || Eliminar as falhas
Perd inversor para o motor ndo estdo| . .
erda hormais periféricas
13 [Ere13 fase 2. A saida trifasica do inversor é2. Verifique se enrolamento
"7 lsaida desequilibrada quando a o trifdsico do motor estd normal

imotor esta funcionando

3. O inversor esta anormal.
4. O modulo de poténcia esta
anormal

ou ndo e elimine as falhas
3.Contate o suporte técnico
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1.Duto de ar bloqueado
2.Ventilador danificado

1. Limpe o duto de ar

e 14 [SOPTE 3 Temperatura ambiente muito >+ Troque o ventilador
14 " laquecimento falta 3. Reduza a temperatura
médulo 4. Termistor do modulo ambiente

danificado 4T .

g ) Mf(’)duéo do inversor -1roque o terr:lnsltor
anificado 5. Troque 0 moédulo inversor
ntrada de sinal de falha

Falha externa [Entrada de sinal de falh
15 [Err.l15 . externa através do borne DI ~
equipamento |, i funcio Resetar operacdo

éé t(a? ggggaﬂe coMuNIcagao Nao |1 Verifique o cabo de

Falha 2. As configuragdes de comunicagao .
16 |Err.16 COMunicagdo jcomunicagdo da placa de 2. Defina corretamente o tipo
) expansdo F9.07 estao incorretas\de placa de expansio de

3. As configuragdes de comunicacio

comunicacdo do grupo unicag

pardmetros F9 estdo incorretas [3. Definir corretamente os

‘fl—l.lO.COIIlpcllltadOI' host ndo esta parﬁmetros cgmunicagao
ncionando corretamente 4. Verifique a fiagio do

computador host
17 1. Verificar e eliminar os
Err 17 Falha 1. Perda de fase de entrada prolblrer.nas existentes na linha
"~ |contator 2. Aplaca do inversor € 0 periférica
contator nao estao normais 2. Substituir a unidade, a placa
de poténcia ou um contator
[Falha de . 1. Substituir o painel da
18 [Err.18 [jeteccio d 1. Verifique sensor HALL ‘dad P
elecead A€ p. O painel da unidade esta ~ [Wndade
corrente anormal. 2. Substituir sensor HALL
19 Parametro  |L- Os pardmetros do motor ndo 1. Ajustar parAmetros do motor
Err.19 |tatha auto  [foram definidos de acordo coma o retamente de acordo com a
° " placa de identificagao laca de identificacio 2. Verifi
sintonia 2. O processo de identificacdo do [P acadel 'entl 1cagdo =. veriique
motor parametro & de tempo limite o cabo do inversor para o motor
20 1. Substituir o codificador
Falha codi 1. O codificador esta daniﬁcadoz' Substitui 5o de PG
Err20 [ 412 €0digo b Cartio de PG estd anormal > ubSttuir o cartao de
=7 disco 3. O modelo do encoder ndo 3. Definir corretamente o

corresponde
4. A conexdo do encoder tem
erro

imodelo de codificador de
acordo com as condicdes reais
4. Eliminar a falha de linha
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21

Err.21

IFalha leitura

Chip EEPROM esté danificado

e gravacao Substitua o painel de controle
EEPROM principal
by leran Falha de 1. Sobre tensio 1. Eliminar falhas sobre tensdo
IT. .
hardware do 5" Sob corrente (DPS_) .
inversor 2. Eliminar falha sobre
corrente
23 [Err23 [Falha curto- Curto do motor para a terra
circuito a u p Substitua o cabo ou o motor
terra
Falh Li inf 0
D6 [Err.26 E a d Falha chegada tempo de h.l mpar as i o(l;lma(;oi:s do
chegada operacdo cumulativa 1st0rlcE), usan .o.pa.ram~etros
tempo de da fung¢ao de inicializagao
operacao
cumulativa ] -
Falha Entrada personalizada I sinaliza esetar operacio
D7 [Err27 lizada ™™ sinal através do terminal DI
li)ersona izadajy iti-funcio
Falha Entrada personalizada 2 sinalizaR egetar operago
D8 |Err28 lizada MM sinal através do terminal DI
gersona izadajy iti-funcio
IAtingid . . |Li infc 0
P9 [Err.29 MEIo o =1 tempo total energizado atinge 1PAT 8 Tormagoes do
<7 ftempo total | o101 definido historico, usando pardmetros
energizado da fung¢ao de inicializagdo
Confi <
30 [Err.30 A corrente de operagdo do ORTTme e a catga ©
°Y [Falha queda [iversor é inferior a FS.31 removida ou ndo, ou se as
carga configuracdes de pardmetro

(F8.31, F8.32) estdao de acordo
com as condi¢des reais de
operagdo
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31

Err.31

[Falha p/

Realimentagao PID é menor

\Verifique o sinal de

perda de i %ue o valor configurado em realimentacdo do PID ou
realimentacaolE2.11 configurado em E2.11 para um
IPID em valor apropriado
operacgao
Falha limite [1- S¢ a carga ¢ muito grande ou || Reduzir a carga e verificar o
40 [Errd0 | go:q ocorre o bloqueio do motor ¢ dics
rap1do 2. A selecio do tipo de inversor IOtOT € a8 Suas condicoes
corrente é subdimensionada mecanicas
2. Escolher o inversor com
nivel maior de poténcia
Falha Alterar a corrente no motor Chavear o motor ap0s parar o
A1 [Errdl i = [através do borne quando o .
INLEITUPCA0  kinyersor esta em operacio Inversor
do motor
1. O ajuste dos pardmetros para ||| Definir razoavelmente os
42 [Err42 [paha d desvio de velocidade muito Ametros de deteccd
alha de grande (F8.15, F8.16) esta parametros de deteccao
desvio de incorreto. 2. Definir corretamente os
ivelocidade (21 A defhnl(;aotgi(}s parartnetros parametros do encoder
) o encoder esta incorreta . . . ~
muito grande [3- pardmetro ndo foi 3. Realizar a identificagdo dos
identificado pardmetros do motor
1. O parametro ndo foi 1. Realizar a identificagdo dos
Falha sob identificado A arametros do motor
U3 [Err43 [ 418 S00IC A defini¢do de pardmetros de P '
77 velocidade  fencoder esta incorreta 2. Definir corretamente os
motor 3. A deﬁmgao do parametro de parametros do codificador 3.
detecgdo de excesso de Defini lment
velocidade do motor (F8.13, clinir razoaveimente os
F8.14) néo é razoavel. pardmetros de detecgdo
N 1. Verificar a fiagdo do sensor
Falha d 1. A fiagdo do sensor de e t ¢ ¢ limi
45 [erras ffalhade  lemperatura esta solto e temperatura e eliminar
" jsuperaqueci- 2. A temperatura do motor ¢ [falhas.
mento do muito alta 2. Diminuir a frequéncia
motor portadora ou tomar outras
medidas de resfriamento do
motor
Erro de . R Reconfirmar se os pardmetros do
osicio O desvio entl‘eAOS parametr0§ damotor estio corretos, verificar se a
51 [Err.51 p . .Q motor e 0s parametros reais €  corrente nominal definida niio é muito
inicial muito grande

baixa
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I.Interface da placa THM .l.Detegao da interface IHM, a
2.Teclado ou conector; interface da placa de controle
cof [Falhade 3.Cartao IHM ou teclado anormal. 2.Detec¢do contatos
comunicagdo 2&81f10€d0 [HM " da THM ao conector anormal.
cabo para ¢ muito .
longo, causando a interferéncia. P-Substitua a placa de controle
ou a I[HM. 4. Consulte a

assisténcia técnica

6-2. CEM ( Compatibilidade Eletromagnética)

6-2.1. Definiciao

EMC ¢ a capacidade entre dois dispositivos, eletronicos ou elétricos, de
operarem em um determinado ambiente, cada um gerando perturbagdes
eletromagnéticas de forma distinta, manterem-se dentro de padroes aceitaveis
de operacao.

6-2.2. Padrio CEM

De acordo com os requisitos das normas o inversor deve cumprir os requisitos
de interferéncia eletromagnética e interferéncia anti-eletromagnética.

Nossos produtos existentes adotam os padrdes internacionais mais recentes:
IEC / EN61800-3: 2004 (Sistemas de acionamento elétrico de velocidade
ajustavel Parte 3: requisitos EMC e métodos de teste especificos). A norma
EC/EN61800-3 avalia o inversor em termos de interferéncia eletromagnética
e interferéncias anti-eletronicas. A interferéncia eletromagnética provoca
principalmente a interferéncia de radiac@o, interferéncia de condugio e
interferéncia de harmonicos no inversor .

A interferéncia anti- eletromagnetlca testa principalmente a imunidade de
condugdo, a imunidade a radia¢do, a imunidade ao surto, a imunidade EFTB
(Bursas transitorias elétricas rapidas), imunidade a ESD e imunidade final de
baixa frequéncia de poténcia (os itens de teste especificos incluem: 1. Testes
de imunidade de tensdo de entrada, incisdo E mudanca; imunidade de entalhe
2.commutation; 3. imunidade de entrada harménica; mudanca de frequéncia
de entrada 4.; desequilibrio de tensdo de entrada; 6. flutuacdo de tensdo de
entrada). Os testes devem ser conduzidos de acordo com os requisitos acima
da norma IEC / EN61800-3, e nossos produtos sdo instalados e usados de
acordo com a orientagdo da Se¢do 7.3 e podem fornecer boa compatibilidade
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eletromagnética no ambiente geral da industria.

6-2. Diretiva EMC

6-3-1.Efeito da Harmonica

Niveis altos de harmoénicos na fonte de alimentacdo podem danificar o
inversor. Assim, em alguns lugares onde a qualidade do sistema de energia ¢
ruim, é recomendado instalar um Indutor na entrada ACA.

6-3-2.Precaucdes com Interferéncias Eletromagnéticas
Existem dois tipos de interferéncias eletromagnéticas. Uma ¢ a interferéncia
de ruido eletromagnético do ambiente para o conversor, ¢ a outra ¢ a
interferéncia do inversor para os equipamentos proximos.

Precaucdes na instalagao:
1) Os aterramentos do inversor e outros equipamentos elétricos
devem ser bem executados;
2) Os cabos de alimentag@o do inversor e de saida para o motor
devem ficar afastados dos cabos de controle (potenciémetro e
entradas digitais).
3) Recomenda-se que os cabos de saida para o motor sejam
instalados em eletroduto tubular metalico e aterrado ou com uso de
cabos blindados. Os cabos de comando devem ser par trangados ou
blindados, e a camada de blindagem deve ser conectada ao terra.
4) Quando o comprimento do cabo do motor for maior do que 30
metros, € necessario instalar um filtro/indutor de saida.

6-3-3.Recomendacdes para minimizar interferéncias eletromagnéticas do
ambiente no inversor
Geralmente as interferéncias eletromagnéticas que prejudicam o inversor, sdo
geradas por acionamento de relés, contatores e freios eletromecanicos
instalados proximos. Quando o inversor apresenta um erro devido as
interferéncias, siga as seguintes recomendagdes:

1) Instale supressores sobre o dispositivos gerador de interferéncia;

2) Instale um filtro na entrada do inversor, (consulte a Se¢do 6.3.6).

3) Os cabos de sinal de controle do inversor devem ser blindados e a
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blindagem deve ser aterrada.

6-3-4.Recomendacdes para minimizar interferéncias eletromagnéticas
do inversor sobre equipamentos proximos

Estas interferéncias sdo classificadas em dois tipos: interferéncia radiada, e
interferéncia conduzida. Estes dois tipos de interferéncias causam nos
equipamentos elétricos préximos um efeito de indugdo eletromagnética ou
eletrostatica. Além disso, o equipamento proximo pode apresentar mal
funcionamento. Para diferentes interferéncias, considere as seguintes
medidas:

1) Geralmente os sensores para medigao e testes operam com sinais
de baixa intensidade. Se forem instalados nas proximidades do
inversor ou no mesmo gabinete, eles podem sofrer interferéncia.
Recomenda-se aumentar a distancia da fonte de interferéncia, tanto
quanto possivel, instalar os cabos de sinal longe dos cabos de
alimentacdo/saida do motor, ¢ usar cabos blindados aterrados;
instalar anel magnético de ferrite (com supressdo de frequéncia de
30 a 1, 000MHz) 2-3 voltas nos cabos de saida do inversor; instalar
filtro EMC na entrada do inversor.

2) Utilizar linhas de alimentacdo distintas para o inversor e
equipamentos sensiveis a interferéncia;

3) O equipamento proximo deve ser aterrado separadamente, para
evitar a interferéncia causada pela corrente de fuga do inversor.

6-3-5.Recomendacdes para corrente de fuga
Existem dois tipos de corrente de fuga. Um deles ¢é a corrente de fuga a terra,
e o outro ¢ a corrente de fuga entre os cabos.

1) Fatores que afetam de corrente de fuga a terra e suas solugdes:

Ha a capacitancia distribuida entre os cabos e da terra. Quanto maior
a capacitancia distribuida, tanto maior sera a corrente de fuga. A
capacitancia distribuida pode ser reduzida, reduzindo a distancia
entre o inversor € o motor. Quanto mais elevada for a frequéncia de
chaveamento, tanto maior sera a corrente de fuga. A corrente de fuga
pode ser reduzida reduzindo da frequéncia de chaveamento. No
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entanto, a frequéncia de chaveamento reduzida pode resultar num
aumento do ruido acustico. Note que a instalagdo de um indutor na
saida para o motor também reduz a corrente de fuga.

A corrente de fuga pode aumentar com o aumento da corrente do
circuito. Portanto, quando a poténcia do motor ¢ mais elevada, a
corrente de fuga correspondente serd maior.

2) Fatores que produzem corrente de fuga entre os cabos e as suas

solucdes:

Ha capacitéancia distribuida entre os cabos de saida do inversor. Nos
cabos de saida do motor, ha harmonicas, que podem causar
ressonancia e, portanto, resultar em fuga de corrente. Um relé térmico
conectado na saida do motor, pode gerar um erro no inversor.
Recomenda-se reduzir a frequéncia de chaveamento ou instalar um
indutor na saida para o motor. Recomenda-se também ndo instalar
relé térmico na saida para o motor, ¢ usar a fungdo de protecdo
eletronica de sobre corrente do inversor.

6-3-6.Precaucdes sobre a instalacao do filtro EMC na entrada CA
1) Nota: quando se utiliza o inversor, observe os valores nominais de
corrente para dimensionar o filtro de entrada CA. A caixa de metal do
filtro e gabinete utilizados na instalacdo, devem ser conectados a
terra.
2) O filtro deve ser instalado proximo da entrada de energia do
inversor, tanto quanto possivel.
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Capitulo 7. Dimensdes

7-1. Dimensional externo, desenho instalacio

Placa cobertura
superior
THM
controle
Ventilador
Parafuso fixacdo
Entrada Adesivo da
cabos identificagéo
Duto passagem
de ar
Desenho 7-1:Desenho extemo, dimensional de instalagdo
7-2. PI500
Dimensoes
Poten- | Corren- | Cor- Dimensoes Instalacao
Faixa cia te rente (mm) (mm)
poténcia P _ .
(modelos) Saida Er:itr Saida | g| g1 | W D DI | A B | D
(KW) | ada (A)
(A)
PI500- 7.5/11 | 20.5/26 | 17/25
7R5G3/011F3 21 300 | 190 | 190 | 198 140 | 285 | 6
PI500- 11/15 | 26/35 | 25/32 | 8
011G3/015F3 0
PI500- 15/ 35/38.5 | 32/37
015G3/018F3 185
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PIS00. s | 185/ [ 385/ [ 3745
2 |465 30350 | 210 | 190 | 198 | 150 | 335 | 6
PI500- 22/30 | 46.5/62 | 45/60 | 3
022G3/030F3 0
5;50?3-/03 5 30/37 | 62/76 60/75
¥ 30400 | 240 | 215 | 223 | 180 | 385 |7
PI500- 37/45 | 76/91 | 75/90 | g
037G3/045F3 o
PISOD | 45/55 [ o112 | 90/
110 | 5]520 | 300 | 275 | 283 | 220 | 500 | 1
PI500- 55/75 | 112/157 | 110/ | 0 0
055G3/075F3 0
150
PI500-075G3 | 75 157 150
PIS00-093F3 | 90 180 176
PI500- 90/11 | 180/21 | 176/ | 5] 575 | 355 | 320 | 328 | 250 | 555 |1
037G3/045F3 | 4 SR 0
PI500- 1101 | 21425 | 2102 | ©
037G3/045F3 | 32 | 6 53
P1500- 132/1 | 256/30 | 253/3 | 6] 720 | 400 | 360 | 368 | 300 | 700 | 1
132G3/160F3 | 69 | 7 04 |9 0
5
fé%(é)i/lsm 160/ | 307/ 304/
187 | 345 340
P00 ey | 187/ [ 345 [ 340/ 7] 820 | 480 | 360 | 368 | 370 | 800 |1
BTG3/20083 1| 00 | 385 380 |9 1
P00 ey | 200|385/ 380 0
220 | 430 426
P1500-220G3 220 430 426
PIS00-250F3 | 250 | 468 | 465
PI500- 250/ | 468/ | 465/
250G3280F3 | 550 | 525 1
S 280/ | 525/ | 5200 |9]980 | 705 | 380 |388 | 550 | 945 |1
280G3315F3 | 315 | 590 s |4 3
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PI500- 315/ | 590/ 585/
315G3/355F3 | 355 665 650
PI500- 355/ | 665/ 650/
355G3/400F3 | 400 785 725
PI500-400G3 400 785 725
PI500-450F3 450 883 820
PI500- 450/50 | 883/920 | 820/86
450G3/500F3 | 0 0 1700| 1200| 600 | 612 | 680 | 550
PI500- 450/5 | 883/92 | 820/8
450G3/500F3 | (0 0 60
PI500- 400/5 | 920/10 | 860/9
500G3/560F3 | 60 10 50
PI500- 560/6 | 1010/11 | 950/1
560G3/630F3 | 30 60 100
PI500- 630/7 | 1160/13 | 1100/
630G3/700F3 | 00 10 1250

7-3. Desenho da IHM
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PI500 Dimensional da Moldura da THM
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Desenho 7-6:PI500 Dimensional moldura (mn)
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PI500 Dimenséo da abertura para instalagio da THM

T
ﬂ\ B
] g
T

Desenho 7-7:PI500 Dimensional da abertura para instalagio da THM dimension(mm)

Capitulo 8. Manutencdo e reparos

8-1. Inspecio e Manutenc¢io

Durante o uso normal do inversor, além de inspe¢des de rotina, sdo
necessarias as inspecgoes regulares (por exemplo, a revisdo com intervalo
especificado, e o intervalo ndo deve exceder seis meses), consulte a tabela a
seguir para implementar as medidas de prevengao.

Verifique
Data
Verifique Item . . o
. |R
Roti | R | Pontos Verificado O que verificar | Método | Critério
gu
na
lar
. , . ~ | Confor
. LED Se o display esta | Verificaca
V Display . ~ . me
display normal ou ndo o visual estado
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Sistema Ruido ou Verificaca
N N de Ventilador vibracio o visual e | Normal
ventilacao ¢ auditiva
Temperatura De
Condig¢des . ’ Verifique | acordo
. ¢ umidade, 1
N Chassi do oeira. gases cheiro e com a
ambiente p > 8 visualmente| Secao
Nnocivos.
2-1
Terminais Teste os Confor
Se a tensdo de terminais | me oS
de
\ Entrada ¢ Voltagem entrada / saida R, S, T dados
Saida é normal oundo | and U, V, do
W inversor
Fixagdes soltas,
pontos Verificagdo
superaquecidos isual
Global up , qu ’ Vistar, Normal
acumulo de apertar ¢
poeira, duto de limpar
ar bloqueados
.. Capacitores N . ~
J Circuito EFetr oliti- Se a aparéncia € | Verificacd Normal
principal 00S normal ou ndo o visual
. Firmem
Fios e Se estdo soltos | Verificaca ente
barramen- x Heag
tos ou nio o visual aparta-
dos
o Se as conexoes lirllre:nr}‘g
Terminais ou parafusos Apertar | oo o
estdo soltos pd oS

" ¥ " significa verificacdo de rotina ou regular necessarias

Nao desmonte nem chacoalhe o dispositivo durante a verificacdo, e
nunca desligue os conectores, caso contrario o sistema ndo vai funcionar ou
vai entrar em estado de falha e levar a falha de um componente ou até mesmo
danificar o principal dispositivo de comutagao, tal como médulo IGBT.

Instrumentos

diferentes

podem chegar a diferentes

resultados.

Recomenda-se voltimetro de ponteiro para a medi¢do de tensdo de saida,
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alicate amperimetro para a corrente de entrada e saida, e wattimetro.

8-2. Partes para substituicio regular

Para garantir o funcionamento do inversor, além de cuidados e

manutengdo regulares, algumas pecas com desgastes natural mecanicos
internos (incluindo ventilador de arrefecimento, capacitor de filtragem de
circuito principal, e placa de circuito impresso) devem ser regularmente
substituidos. A substitui¢do de tais pecgas, devem observar o disposto no
quadro abaixo. Também dependem do ambiente de aplicagdo, carga e estado
atual do inversor.

Partes Tempo de vida
Ventiladores 1 a3 anos
Capacitores de filtro 4 a5 anos
Placa de circuito impresso 5 a8anos
. Armazenamento

Devem ser tomadas as seguintes agdes se o inversor nao ¢ colocado em
uso imediatamente (temporaria ou armazenamento de longo prazo) apo6s
a compra:

O local de armazenamento deve ser bem ventilado, sem umidade, poeira
ou p6 de metal, temperatura ambiente em conformidade com a faixa
estipulada pela especificagao.

Se o tempo de armazenamento for superior a um ano, um teste de carga
deve ser feito de modo a retomar o desempenho do capacitor de filtragem
do circuito principal. Para fazer a carga, um variador de tensdo pode ser
usado para aumentar lentamente a tensdo de entrada do inversor, até a
tensdo de entrada nominal. O tempo de carga ¢ de 1 a 2 horas ou mais. O
teste acima deve ser realizado pelo menos uma vez por ano.

A tensdo de teste de isolamento ndo pode ser arbitrariamente escolhida.
Isto ird reduzir a vida util do inversor. O teste de isolamento deve ser feito
com o megdmetro BA escala de 500V. A resisténcia de isolamento ndo
deve ser inferior a 4MQ.

8-4.Capacitor

8-4.1. Reativacio do capacitor
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Se o inversor de frequéncia ndo tiver sido usado ha muito tempo,
antes de usa-lo, reative o banco de Capacitores do link CC de acordo com as
instrugdes. O tempo de armazenamento € contado a partir da entrega.

Tempo Instrucio de operacio
Menos de 1 ano Nao ¢ necessario reativar
Entre 1 e 2 anos Antes do uso pela primeira vez, o inversor de freqiiéncia deve

ser reativado por 1 hora

Use uma fonte ajustdvel para alimentar o inversor de freqiiéncia:
- 25% de poténcia nominal: 30 minutos,

Entre 2 e 3 anos - 50% de poténcia nominal :30 minutos,

- 75% de poténcia nominal: 30 minutos,
- Ultimos 100% de poténcia nominal: 30 minutos,

Use uma fonte ajustével para alimentar o inversor de freqiiéncia:
- 25% de poténcia nominal: 2 horas,

Mais que 3 anos - 50% de poténcia nominal: 2 horas,

- 75% de poténcia nominal:2 horas,
- Ultimos 100% de poténcia nominal: 2 horas.

Instrugdo de uso de energia ajustavel para alimentar o inversor de frequéncia:

A poténcia ajustdvel ¢ definida pela poténcia de entrada do inversor de
frequéncia, para o inversor de frequéncia de fase monofasico/trifasico 220V,
pode ser usado um regulador 220VCA/2A. O inversor de frequéncia
monofasico e trifasico pode ser carregado por uma tinica fase de sobretensao
(L + connect R, N conecta T).

Sendo o mesmo retificador, de modo que os capacitores do barramento CC
serdo carregados a0 mesmo tempo.

Quando carregar os capacitores do barramento CC do sistema de inversor
conectando a alimentagdo diretamente, entdo o tempo nao deve ser inferior a
60 minutos. A operacdo deve ser realizada sob a condigdo de temperatura
normal e sem carga e, além disso, deve ser adicionado resistor no ciclo de
alimentacio.

Para inversores 380V: use resisténcias 1K / 100W.
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Tensdao CA Inversor
380V N

Desenho 8-1: Exemplo reativag@o de capacitor de inversor 380V

8-5.Medicdes e leituras

»¢  Se um instrumento comum ¢é usado para medir a corrente, pode existir
um desequilibrio entre os terminais de entrada. Geralmente, o desvio ndo
¢ maior que 10%. Se o desvio for superior a 30%, por favor, informe o
fabricante e solicite a substitui¢do da ponte retificadora, ou verifique se
ha um desvio da tensdo de entrada trifasica acima de 5V.

¥ Se um multimetro comum ¢ usado para medir a tensdo de saida trifasica,
a leitura ndo corresponde ao valor real devido a interferéncia da
frequéncia de chaveamento.

Capitulo 9. Opcionais

O usudrio pode também instalar dispositivos periféricos com base em
diferentes condi¢des e requisitos para esta série de produto de aplicacdo,
conforme esquema de ligacdo a seguir:
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Rede Trifasica

Atentar para o valor da tensio
de rede e do inversor.

Disjuntor caixa moldada

Quando o inversor for energizado
havera um surto de corrente elevada.

O disjuntor devera estar dimensionado
corretamente.

Contator CA

Reator CA entrada

Resistor de frenagem
(opcional)

Filtro entrada Disjuntor

Reator CC

— Conectar K,
Para prevenir choques, aoterra |l
0 motor e o inversor

devem estar aterrados

Indutor CA saida

Motor

" Concetar
ao terra
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9-1. Cartoes de expansao
Se uma fun¢do estendida (como o cartdo RS485, cartdo PG, cartdio CANbus
etc) for necessaria, especifique o cartdo de modulo funcional que vocé quer
na encomenda.

9-2.Indutor entrada CA
Indutor CA pode inibir harmoénicas altas de corrente na entrada do inversor,
melhorando significativamente o fator de poténcia do inversor. Recomenda-
se que o indutor CA deva ser usado nos seguintes casos.
¥ Arelagdo da capacidade de fonte de energia usada para o inversor
para a capacidade do proprio inversor ¢ maior do que 10:1.
¥ Cargas controladas por tiristor ou o dispositivo de compensacdo de
fator de poténcia com acionamento na mesma linha de alimentacgdo
do inversor.
% O grau de desequilibrio de tensao de alimentagéo trifasica ¢ alto (=
3).

»  Dimensoes para especificagdes comuns de indutores de entrada CA:
fe ] =
I Iu I ILI I IIj @
u % W
T d
z
D\X I I-IIY T I:II I o=
® 5 ] V4
[l ]
I I

——

W

9-2-1. Reator entrada CA

- __
Poten- | Cor- Reducdo [ Indutan Dimensional
Item Madela cia rente | Peso tensao cia Instalagio
No- aw) | A () A mH a/b/d(mm)

Tensao serie 380V eries

ACL-0005-EISC-E3M¢&B 1. 5 2.48 2.00% 2.8 [91/65/6*11
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2 [ACL-0007-EISC-E2M5B 2. 7 2.58 2.00% 2.0 |91/65/6*11

3 |ACL-0010-EISC-E1M5B 4. 10 | 2.67 2.00% 1.4 |91/65/6*11

4 [ACL-0015-EISH-EIMOB 5. 15 | 3.45 2.00% | 0.93 |95/61/6*15

5 |ACL-0020-EISH-EM75B 7. 20 | 3.25 2.00% 0.7 |95/61/6*15

6 [ACL-0030-EISCL-EM47 1 30 | 5.13 2.00% | 0.47 |120/72/8.5*20
7 |ACL-0040-EISCL-EM35 1 40 | 5.20 2.00% | 0.35 |120/72/8.5*%20
8 | ACL-0050-EISCL-EM28 18.5| 50 | 691 2.00% | 0.28 |120/72/8.5*%20
9 |ACL-0060-EISCL-EM24 22 60 | 7.28 2.00% | 0.24 |120/72/8.5*20
1 [ACL-0090-EISCL-EM16 37 90 | 7.55 2.00% | 0.16 |120/72/8.5*20
11 |ACL-0120-EISCL-EM12 45 12 | 1044 | 2.00% | 0.12 |120/92/8.5*%20
1 [ACL-0150-EISH-EM11B 55 15 | 14.8 2.00% | 0.095|182/76/11*18
1 [ACL-0200-EISH-E80UB 75 20 | 19.2 2.00% | 0.07 |182/96/11*18

1 |ACL-0250-EISH-E65UB 110 | 25 | 22.1 2.00% | 0.056 |182/96/11*18

1 [ACL-0290-EISH-E50UB 132 29 | 283 2.00% | 0.048|214/100/11*18
1 |ACL-0330-EISH-E50UB 160 | 33 | 283 2.00% | 0.042(214/100/11*18
1 [ACL-0390-EISH-E44UB 185 39 | 31.8 2.00% | 0.036|243/112/12*20
1 |ACL-0490-EISH-E35UB 220 | 49 | 43.6 2.00% | 0.028[243/122/12*20
2 [ACL-0530-EISH-E35UB 240 | 53 | 43.6 2.00% | 0.026[243/122/12*20
2 | ACL-0600-EISH-E25UB 280 60 | 52 2.00% | 0.023]243/137/12%20
2 [ACL-0660-EISH-E25UB 300 66 | 52 2.00% | 0.021 [243/137/12*20
2 | ACL-0800-EISH-E25UB 380 | 80 | 68.5 2.00% | 0.017|260/175/12%20
2 [ACL-1000-EISH-E14UB 450 | 10 | 68.5 2.00% | 0.014[260/175/12*20
2 |ACL-1200-EISH-E11UB 550 12 | 106 2.00% | 0.001|275/175/12%20
2 |ACL-1600-EISH-E12UB 630 | 16 | 110 2.00% | 0.008|275/175/12%20

9-3. Reator de saida CA
Quando os cabos de conexao do inversor ao motor forem mais compridos (mais
de 20 metros), o reatore ¢ usado para inibir a sobrecorrente causada devido a
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capacitancia distribuida. Enquanto isso, também pode inibir o radio Interferéncia

do inversor.

9-3-1.Reator de saida CA

Poten- T Cor- Tensao 1 . Dimensional |
Item Madeln cia rente | Peso I poqyeq0] Indutincia § - jnstalacdo
T kW) | (A) (ke (mH a/b/d(mm)

Tensdo 380V

1 OCL-0005-EISC-E1M4 1.5 5 348 1.00 14 91/65/6*11
2 OCL-0007-EISC-E1MO 2.2 7 2.54| 1.00 1 91/65/6*11
3 OCL-0010-ELSC-EM70 4.0 10| 2.67| 1.00 0.7 91/65/6*11
4 OCL-0015-ELSC-EM47 55 15 3.45| 1.00 0.47 |95/61/6*15
5 OCL-0020-ELSC-EM35 7.5 20| 3.25] 1.00 0.35 |95/616*15
6 OCL-0030-ELSC-EM23 11 30| 55 1.00 0.23 |95/818.5*20
7 OCL-0040-ELSC-EM18 15 40| 5.5 1.00 0.18 |95/81/8.5*20
8 OCL-0050-ELSC-EM14 185 50| 5.6 | 1.00 0.14 |95/81/8.5*20
9 OCL-0060-ELSC-EM12 22 60| 5.8 1.00 0.12 | 120/72/8.5*%20
10 OCL-0080-ELSC-E87U 30 80| 6.0 | 1.00 0.087 |120/72/8.5*%20
11 OCL-0090-ELSC-E78U 37 90| 6.0 1.00 0.078 |120/72/8.5*%20
12 OCL-0120-ELSC-FbU 45 1201 9.6 | 1.00 0.058 |120/92/8.5*%20
13 OCL-0150-EISH-E47U 55 1501 15 1.00 0.047 |182/87/11*18
14 OCL-0200-EISH-E35U 75 200 17.3] 1.00 0.035 | 182/97/11*18
15 OCL-0250-EISH-E28U 110 | 250 17.8( 1.00 0.028 |182/97/11*18
16 OCL-0290-EISH-E24U 132 | 290 24.7| 1.00 0.024 |214/101/11*18
17 OCL-0330-EISH-E21U 160 | 330( 26 1.00 0.021 |214/106/11*18
18 OCL-0390-EISH-E18U 185 390 26.5| 1.00 0.018 |214/106/11*18
19 OCL-0490-EISH-E14U 220 490 36.6| 1.00 0.014 |243/113/12*20
20 OCL-0530-EISH-E13U 240 | 530 36.6| 1.00 0.013 |243/113/12*20
21 OCL-0600-EISH-E12U 280 | 600( 43.5| 1.00 0.012 |243/128/12*20
22 OCL-0660-EISH-E4F0 300 | 660 44 1.00 0.011 |243/128/12*20
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23 OCL-0800-EISH-FbF0 380 800 60.§ 1.00 0.0087|260/175/12%20
24 OCL-1000-EISH-E4F0 450 | 100[ e61.§ 1.00 0.007 |260/175/12*%20
25 OCL-1200-EISH-E4F0 550 ( 1201 89 | 1.00 0.0058|275/175/12%20
26 OCL-1600-EISH-E3F0 630 160 92 | 1.00 0.0043|275/175/12*20
9-4. Reator CC
No. - o e R e
380V voltage series

1 |DCL-0003-EIDC-E28M | 0.4 3 1.5 28 63/47/5.4*9

2 |DCL-0003-EIDC-E28M | 0.8 3 1.5 28 63/47/5.4*%9

3 |DCL-0006-EIDC-E11M | 1.5 6 2.3 11 63/60/5.4*9

4 |DCL-0006-EIDC-E11M | 2.2 6 2.3 11 63/60/5.4*%9

5 |DCL-0012-EIDC-E6M3 | 4.0 12 3.2 6.3 80/70/6*11

6 |DCL-0023-EIDH-E3M6 | 5.5 23 3.8 3.6 87/70/6*11

7 |DCL-0023-EIDH-E3M6 | 7.5 23 3.8 3.6 87/70/6*11

8 |DCL-0033-EIDH-E2MO0 | 11 33 43 2 87/70/6*11

9 |DCL-0033-EIDH-E2MO | 15 33 43 2 87/70/6*11

10 |DCL-0040-EIDH-E1M3 18.5 40 43 1.3 87/70/6*11

11 |DCL-0050-EIDH-E1M1 | 22 50 5.5 1.08 |95/85/8.4*%13

12 |DCL-0065-EIDH-EM80 | 30 65 7.2 0.8 111/85/8.4*%13

13 |DCL-0078-EIDH-EM70 | 37 78 7.5 0.7 111/85/8.4*%13

14 |[DCL-0095-EIDH-EM54 | 45 95 7.8 0.54 |111/85/8.4*13

15 |DCL-0115-EIDH-EM45 | 55 115 9.2 0.45 [125/90/9*18

16 [DCL-0160-UIDH-EM36 | 75 160 10 0.36  [100/98/9*18

17 |DCL-0180-UIDH-EM33 | 93 180 20 0.33  [100/98/9*18

18 |DCL-0250-UIDH-EM26 | 110 250 23 0.26 |176/115/11*18
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19 |DCL-0250-UIDH-EM26 | 132 250 23 0.26 |176/115/11*18

20 |DCL-0340-UIDH-EM17 | 160 340 23 0.17 | 176/115/11*18

21 [DCL-0460-UIDH-EM09 | 185 460 28 0.09 [191/115/11*18

22 |DCL-0460-UIDH-EMO09 | 220 460 28 0.09 | 191/115/11*18

23 |DCL-0650-UIDH-E72U 300 650 33 0.072 [206/125/11*18

9-5. Filtro entrada i} i}
Poten- Cor- Dimensio Installation dimension
. Modelo o] cin rente | PO | ca a/b/d(mm)
(kW) (A (mm)

1 [YX82G2-5A-S 380 | 0.75~1. 5 0.54 | 100/105/4|50/95/®4.5*%6.5

2 [YX82G2-10A-S 380 | 2.2~4 10 0.55| 100/105/4|50/95/®4.5*%6.5

3 |[YX82G5D-20A-S 380 | 5.5~7.4 16 1.6 | 185/105/6|167.8/85/®6.5%9.2
4 [YX82G5D-36A-S |380 | 11~15] 36 1.8 | 185/105/6|167.8/85/®6.5%9.2
5 |YX82G5D-50A-S (380 | 18.5~2| 45 1.6 | 185/105/6|167.8/85/®6.5%9.2
6 [YX82G6D-65A-S |380 30 65 - 310/170/1|280/142.5/®8.5*14
7 |YX82G6D-80A-S | 380 37 80 6.3 | 310/170/1|280/142.5/®8.5*14
8 [YX82G6D-100A-S | 380 45 100 6.4 | 310/170/1|280/142.5/®8.5*14
9 [YX82G6D-120A-S |380 55 120 7.4 | 310/170/1]280/142.5/®8.5*%14
10 [YX82G7D-150A-S | 380 75 150 8.9 | 352/185/1|325/151/®8.5*14
11 [YX82G7D-200A-S | 380 93 200 - 352/185/1|325/151/®8.5*%14
12 |YX82G8-400A-B |380 200 300 12 | 380/220/1|228/195/®12

9-6. Filtro Saida

Item Modelo Volt IPotencia recl?tl; Peso I Dimensao })l:::gzigg al

No W\ (kW) (A) | (ko) B/ /A (mm) a/b/d(mm)

1 [YX82G2-5A-SL 380 | 0.75~1.50 5 | 0.5] 100/105/40 |50/95/®4.5%6.5

2 |YX82G2-10A-SL 380 2.2~4 10 | 0.55| 185/105/60 |50/95/®4.5%6.5

3 [YX82G5D-20A-SL | 380 | 5.5~7.5] 20 | 1.6| 185/105/60 |167.8/85/®6.5%9.2
4 YX82G5D-36A-SL | 380 11~15 | 36 | 1.8] 185/105/60 |167.8/85/@6.5*%9.2
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5 [YX82G5D-50A-SL | 380 | 18.5~22 50 | 1.7 185/105/60 |167.8/85/06.5%9.2
6 [YX82G6D-65A-SL | 380 30 65 | 6.2(310/170/107 |280/142.5/®8.5*%14
7 [YX82G6D-80A-SL | 380 37 80 | 6.2 310/170/107 |280/142.5/®8.5*14
8 [YX82G6D-100A-SL| 380 45 100 | 6.5|310/170/107 |280/142.5/®8.5*14
9 [YX82G6D-120A-SL| 380 55 150 | 6.5|310/170/107 |280/142.5/®8.5*14
10 [YX82G7D-150A-SL| 380 75 200 | 9.2| 352/185/112 |325/151/®8.5*%14

11 [YX82G7D-200A-SL| 380 93 250 | - | 352/185/112 |325/151/@8.5*14

12 [YX82G8D-300A-BL] 380 110 300 | 11.5) 380/220/155 |228/195/®12

13 [YX82G8&D-400A-BL} 380 200 400 [ 11.6/ 380/220/155 |228/195/®12

14 [YX82G9D-630A-BL] 380 | 280~315 630 | 18.5 448/255/162 |290/230/P12

9-7. Unidade de freio e resistor de frenagem

Os inversores de frequéncia PIS00 de 15-22kW possuem unidade de freio
integrada, o torque de freio maximo ¢ de 50%.

O usuario deve selecionar o resistor de freio de acordo com o grafico abaixo;
30kW e 30kW acima da unidade devem usar a unidade de freio adicional, a

unidade de freio e o resistor de freio estdo listados abaixo.

1. 380V 18kW~22kW modelos abaixo (integrados) seleciao de resistor
de freio como segue:

Tensao Inversor . Valor da Resistencia |Poténcia da resisténcia
de Frequencia | Capacidade (kW) de freio(Q) de freio(kW)
7.5 75Q 780
380 11 50Q 1000
v 15 40Q 1500
18.5 kW 320 1800
22 25Q 2100

. 380V 30kW e modelos abaixo: Selecao da Unidade de frenagem e
Resistor de frenagem:

Potencia In Unidade Frenagem Resistor freio (torque frenagem 150%)
(li)vs)nma VEISOE modelo uantidade(pcs) modelo Quade(pcs) antid
30 I 20Q/6000W 1
37 1 16Q2/9600W 1
45 PB6024 T 13.602/9600W T
55 I 10Q/12000W I
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75 T 6.8Q/12000W T
93 PB6034 1 6.8Q/12000W 1
110 T 6.8Q/12000W T
132 2 6.8Q/12000W 2
160 PB6034 2 6.8Q/12000W 2
187 3 6.8Q/12000W 3
200 PB6034 3 6.8Q/T2000W 3

9-8. Disjuntor principal (MCCB), Contatora, Cabos

9-8-1. Disjuntor caixa Moldada (MCCB) ou Disjuntor DPS (ELCB)
Os disjuntores MCCB ou ELCB assimo como seccionadores também
protegem a entrada de potencia do inversor. Nota: ndo use os disjuntores
MCCB ou ELCB para ligar e desligar o inversor. A capacidade dos
disjuntores deve ser de 1,5 a 2 vezes a corrente nominal do inversor.

9-8-2.Contator
E usado para cortar a fonte de alimentagao para evitar que a falha seja expandida
quando a protegdo da fungdo do sistema esta ativada. A contatora ndo pode ser
usado para controlar a parada/inicio do motor.

Modelo | Disjuntor(A) Cabo deen';r;ic(liaafcabo Corrente nominal contator
015G3 63A 6 50
018G3 T100A 10 63
022G3 T100A 10 80
030G3 125A 16 95
037G3 160A 25 120
045G3 200A 35 135
055G3 250A 50 170
075G3 315A 70 230
093G3 400A 70 280
110G3 400A 95 315
132G3 400A 95 380
160G3 630A 150 450
187G3 630A 95x2 500
200G3 630A 95x2 580
220G3 800A 150x 630
250G3 800A 150x 700
280G3 1000A 150x 780
315G3 1200A 150x 900
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355G3 1280A 150x 960

400G3 1600A 150x 1035

450G3 1600A 185x 1230

500G3 2000A 185x 1290

560G3 2000A 240x 1425

630G3 2000A 240x 1650
9-8-3.Cabos

1. Cabos de energia
A dimensdo do cabo de alimentacdo de entrada e do cabo do motor deve
atender a provisao local: o cabo de alimentagdo de entrada e o cabo do motor
devem suportar a corrente de carga relacionada.

As condi¢des maximas de margem de temperatura nominal do cabo do motor
nao devem ser sustentadas abaixo de 70 graus.

A condutividade do condutor de terra a capacidade do condutor de fase devem
ser as mesmas (mesmo area de se¢ao),

Sobre os requisitos de EMC, consulte "Contetido de orientagdo EMC"

Para atender aos requisitos CE CEM, um cabo blindado simétrico para motor
deve ser usado (veja a figura abaixo). Para cabos de entrada, pode usar o cabo
de quatro nucleos, mas ainda é recomendavel usar o cabo simétrico blindado.
Comparado com um cabo de quatro nucleos, os cabos blindados simétricos
nao s6 podem reduzir a perda e custo da corrente que flui através do cabo do
motor, mas também pode reduzir a radiacdo eletromagnética.

Nota: Se a condutividade da blindagem do cabo ndo puder cumprir os
requisitos, vocé deve usar um condutor de aterramento.

Para desempenhar um papel protetor de condutor, quando o cabo de protegdo
e os condutores de fase usando o mesmo material, a area da se¢ao transversal
do fio de blindagem e a area de se¢do transversal dos condutores de fase deve
ser a mesma, visa reduzir a resisténcia a aterramento, e a continuidade da
impedancia melhor.

Para suprimir efetivamente a transmissdo e a conducdo de RFI, a
condutividade da blindagem deve ser pelo menos 1/10 da condutividade do
condutor de fase. Para a blindagem de cobre ou aluminio, este requisito ¢
muito facil de encontrar. Requisitos minimos para o cabo do motor de
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acionamento, conforme mostrado abaixo. Cabo que compreende uma camada
espiral de cobre. Proteja 0 maximo possivel, para efetivamente suprimir
interferéncias eletromagnéticas irradiadas.

2. Cabos de controle

Todos os cabos e cabos de controle analdgico para a entrada de frequéncia
devem ser blindados. Cabos de sinal analogico, cabos de par trangado duplo
blindado, como mostrado na Figura 1. Cada sinal usa um par de forma
individual par blindado de par trancado. Nao use o sinal analogico diferente
com um fio de terra.

Para sinais digitais de baixa voltagem, o cabo blindado duplo é a melhor
escolha, mas também pode ser um par trangado de blindagem unica ou nao
blindada, no entanto, para frequéncia do sinal, s6 pode ser usado um cabo
blindado. O cabo de relé precisa usar cabos com blindagem de malha metalica.
Precisa usar um cabo de rede para conectar a [HM, pois o ambiente
eletromagnético ¢ um local mais complexo, ¢ recomendavel usar o cabo
blindado.

Nota: sinais analdgicos e digitais usar diferentes cabos roteados
separadamente.
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Capitulo 10. Garantia

A Provolt, estabelecida na Rua Dr. Pedro Zimmermann, 344 na cidade
de Blumenau - SC, oferece garantia limitada para defeitos de fabricacdo ou
de materiais, para os inversores da série P130 e P9100, conforme a seguir:

E condigio essencial para a validade desta garantia que o comprador
examine minuciosamente o produto adquirido imediatamente apds o
recebimento, observando atentamente se suas caracteristicas estdo de acordo
com o pedido de compra e seguir as instrugdes de instalacdo, ajuste, operacao
e manutencdo do mesmo. O inversor sera considerado aceito e
automaticamente aprovado pela compradora, quando nao ocorrer a
manifestacdo por escrito da compradora sobre problemas técnicos ou
arrependimento quando cabivel, no prazo maximo de sete dias uteis apds a
data de entrega.

O prazo total desta garantia é de doze meses contados da data de
fornecimento da Provolt ou distribuidor autorizado, comprovado através da
nota fiscal de compra do equipamento.

A garantia total acima ¢ composta de: (a) tratando-se de relacdo de
consumo, os primeiros 90 (noventa) dias serdo considerados, para fins de
garantia, a que se refere o inciso Il do art. 26 da Lei 8.078/90, e o restante do
periodo serd considerado como garantia contratual, nos termos do art. 50 da
referida Lei; e (b) nos demais casos, os primeiros 30 (trinta) dias serdo
considerados para fins de garantia a que se refere o capitulo do artigo 445 do
Codigo Civil Brasileiro.

Em caso de ndo funcionamento ou funcionamento inadequado do
produto em garantia, os servicos em garantia poderdo ser realizados a critério
da Provolt, na sua matriz em Blumenau - SC, ou em uma Assisténcia Técnica
Autorizada da Provolt, por esta indicada.

O inversor, na ocorréncia de uma anomalia, devera estar disponivel para
a Provolt, pelo periodo necessario, para a identificacdo da causa da anomalia
e seus devidos reparos.

A Provolt ou uma Assisténcia Técnica Autorizadada Provolt, examinara
o inversor enviado, e, caso comprove a existéncia de defeito coberto pela
garantia, reparara, modificard ou substituira o produto defeituoso, a seu
critério, sem custos para a compradora, exceto nos casos em for observado
mal uso ou desobservancia dos critérios de instala¢do relatados neste manual.

A responsabilidade da presente garantia se limita exclusivamente ao
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reparo, modificacdio ou substituicdo do produto fornecido, nao
responsabilizando a Provolt por danos a pessoas, a terceiros, a outros
equipamentos ou instalagdes, lucros cessantes ou quaisquer outros danos
emergentes ou consequentes.

Outras despesas como fretes, embalagem, custos de desmontagem e
montagem, servicos de parametrizacdo, correrdo por conta exclusiva da
compradora, inclusive todos os honorarios e despesas de locomogao/estadia
do pessoal de assisténcia técnica, quando for necessario e/ou solicitado um
atendimento nas instalacdes do usuario.

A presente garantia ndo abrange o desgaste normal do produto, nem os
danos decorrentes de operacdo ou instalacdo indevida ou negligente em
desacordo com o manual do produto, parametrizagdo incorreta, manutencao
ou armazenagem inadequada, instalagdes de ma qualidade ou influéncias de
natureza quimica, eletroquimica, elétrica, mecénica ou atmosférica.

Ficam excluidas da responsabilidade por defeitos, as partes ou pecas
consideradas de consumo, tais como partes de borracha ou plastico, bulbos
incandescentes, fusiveis, protetores contra surtos, etc.

A garantia extinguir-se-4, independentemente de qualquer aviso, se a
compradora sem prévia autorizacdo por escrito da Provolt, fizer ou mandar
fazer por terceiros, quaisquer modificacdes ou reparos no produto ou
equipamento que vier apresentar defeito.

O direito a garantia ficard suspenso em caso de mora ou inadimpléncia
de obrigagdes da compradora para com a Provolt, nos termos do disposto no
artigo 476 do Codigo Civil Brasileiro, sendo que o lapso temporal da
suspensdo sera considerado garantia decorrida, caso a compradora,
posteriormente, cumpra suas obrigagdes para com a Provolt.

Quaisquer reparos, modificagdes, substituigoes decorrentes de defeitos
de fabricacdo, ndo interrompem nem prorrogam o prazo desta garantia.

Toda e qualquer solicitagdo, reclamagdo, comunicagao, etc., no que se
refere a produtos em garantia, assisténcia técnica, startup, deverdo ser
dirigidos por escrito, ao seguinte endereco: Provolt - Departamento de
Assisténcia Técnica, Rua Dr. Pedro Zimmermann, 344, CEP 89065-900,
Blumenau - SC Brasil, e-mail: provolt@provolt.com.br.

A garantia oferecida pela Provolt esta condicionada a observancia destas
condi¢des gerais, sendo este o Unico termo de garantia valido.
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Anexo | Protocolo de comunicacdo RS485

I-1 Protocolo de comunicacao
I-1-1 Conteudo da comunicac¢ao

Este protocolo de comunicagdo serial define a informacao transmitida,
o formato usado e a comunicagdo série inclui: formato master polling (ou
broadcast), método de codificacdo mestre, e o contetido inclui: codigo de
fun¢do da acdo, dados transferidos e verificagdo de erros. A resposta do
escravo também adota a mesma estrutura e conteudo, incluindo:
confirmacdo de agdo, retorno de dados e verificagdo de erros, etc. Se o
escravo detecta erro, enquanto ele esta recebendo informagdes ou ndo pode
terminar a ag@o exigida pelo mestre, ele ira enviar um sinal de falha para o
master como resposta.
Método de Aplicagdo

O inversor sera conectado em uma rede de controle PC / PLC "Multi-
slave-master Single" com barramento RS232/RS485.

Estrutura do barramento

(1) Modo de transmissao
Série assincrona e modo de transmissdo half-duplex. Para o mestre e o
escravo, apenas um deles pode enviar os dados e o outro apenas recebe os
dados a0 mesmo tempo. Na comunicagdo assincrona da série, os dados sdo
enviados quadro a quadro na forma de mensagem

(2) Estrutura topologica
Sistema de mestre Unico e multi-escravo. O intervalo de configuracdo do
endereco do escravo € 0 a 247, e 0 refere-se ao endereco de comunicacao de
transmissdo. O endereco do escravo para rede deve ser exclusivo.

Diagrama [-3 ¢ o inversor unico ¢ o PC configurou o diagrama de
fiacdo de campo MODBUS. Como os computadores geralmente ndo sdo com
a interface RS485, o computador deve ser interface RS232 embutida ou
interface USB através do conversor para converter em RS485. Conecte o T +
do conversor com 485 + do borne do inversor, conecte o conversor T de 485
do inversor. Recomendamos usar um par trangado blindado. Ao adotar o
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conversor RS232-485, a interface RS232 conectada com a interface RS232-
RS485 RS232, o cabo deve ser o mais curto possivel, 15 metros no maximo,
recomendamos ligar o RS232-RS485 com o computador diretamente no par.
Da mesma forma, ao usar o conversor USB-RS485, o cabo deve ser o mais
curto possivel.

Quando a linha estiver conectada, conecte a porta direita do
computador host no computador para (Porta do conversor RS232-RS485,

como COM1), e defina os parametros basicos e a taxa de baud e a paridade
do bit de dados e assim por diante, consistente com o inversor.

Conversor RS232 para RS485

Cabo blindado trangado

Cabo RS232 no () ¥— o 5 ()
maximo 15m
PH485+485+
—=
Inversor de Frequencia
c =
Diagrama I-3
Multiplas
Aplicagodes

Na realidade, nas aplica¢des multi-maquinas, existem duas conexdes
No primeiro e o ltimo 1nversor deve se abrir o resistor do terminal na
placa de controle para estar ativo. Conforme mostrado na Figura 1-4
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Cabo RS232 no mixime 15m

Par trancade blindado

T+ -
Conversor R8232 T-
para RS483
485- 485+| 4827 | 485-
PE PE =
1# 2# N#
Inversor Inversor Inversor
Frequencia  Frequencia Frequencia
Diagram I-4

O inversor de distdncia mais longa do dispositivo deve reduzir a resisténcia do terminal na placa de
controle para estar ativa. Conforme mostrado na Figura I-5:
Inversor Frequencia

485+
8%
485~

Conversor RE232/RS485

T+]
485+
T 5#
Cabo RS232 no
mdximo 15m 485
Inversor
Frequencia
| Inversor
485- Frequencia
EI= 485+
= 1# |[nversor
é 485- requencia

Diagrama -5
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Em conex@o multi-maquina deve se tentar usar cabo blindado. Os pardmetros
basicos, como taxa de baud e bit de dados de todos os dispositivos na linha
RS485, devem ser os mesmos, o endereco deve ser diferente.

NOTA: O resistor terminal de 485 ¢ valido ou invalido através do jumper da
placa de controle (n° 485).

I-1-2 Descricao do Protocolo
O protocolo de comunicagdo do inversor da série PIS00 ¢ um Protocolo de
comunicacdo mestre escravo serial assincrono, na rede, apenas um
equipamento (mestre) pode criar um protocolo (conhecido como "Pergunta /
Comando"). Outro equipamento (escravo) s6 pode responder a "Pergunta /
Comando" do mestre fornecendo dados ou executar a agdo correspondente de
acordo com a "Pergunta / Comando" do mestre. Aqui, o mestre refere-se a um
Computador de Pessoal (PC), a um dispositivo de controle industrial ou a um
controlador de logica programavel (PLC), etc. e o escravo refere-se ao
inversor PI500. O mestre pode se comunicar com o escravo individual,
também enviar informagdes de transmissdo para todos os escravos mais
baixos. Para a tnica "Pergunta / Comando" do mestre, o escravo retornard um
sinal (ou seja, uma resposta) ao mestre; Para as informagdes de transmissao
enviadas pelo mestre, o escravo ndo precisa responder uma resposta ao
mestre.
Estrutura de dados de comunicagdo Dados de comunicagdo do protocolo
Modbus do inversor da série P1500
O formato ¢ o seguinte: no modo RTU, as mensagens sdo enviadas em um
intervalo silencioso de pelo menos 3,5 caracteres. Existem varios intervalos
de caracteres sob a velocidade de transmissdo da rede,
Que € mais facil de implementar. O primeiro campo transmitido é o enderego
do dispositivo.
Os caracteres permitidos para transmissdo sdo hexadecimais 0 ... 9, A ... F. Os
dispositivos em rede monitoram continuamente o barramento de rede,
inclusive durante os intervalos silenciosos. Quando o primeiro campo (o
campo de endereco) ¢ recebido, cada dispositivo decodifica-o para descobrir
se ele € enviado para o seu proprio. Apds o tltimo caractere transmitido, um
intervalo silencioso de pelo menos 3,5 caracteres marca o fim da mensagem.
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Uma nova mensagem pode comegar apos este intervalo silencioso.

Todo o quadro de mensagens deve ser transmitido como um fluxo continuo.
Se um intervalo silencioso de mais de 1,5 caracteres ocorrer antes da
conclusdo do quadro, o dispositivo receptor ird esvaziar a mensagem
incompleta e assume que o proximo byte sera o campo de endereco de uma
nova mensagem. Da mesma forma, se uma nova mensagem comegar mais
cedo do que o intervalo de 3,5 caracteres apos uma mensagem anterior, o
dispositivo receptor considerard isso como uma continuagdo da mensagem
anterior. Isso resultara em um erro, porque o valor no campo CRC final nao
esté correto.

Formato RTU frame:

Cabecalho quadro START [Intervalo de tempo de 3.5caracteres

Endereco Escravo ADR  [Endere¢o Comunicagao: 1 a 247

Codigo Comando CMD |03: Ler parametros Escravo; 06: Escrever parAmetros Escravd
Conteudo dados
Conteudo dados Data content: address of function code parameter, numbers of

ST N ET TR YN VX0 function code parameter, value of function code parameter,

CRC CHK ord It
CRC CHK gidgﬁ ?)a&a Deteccao Valor: Valor CRC.

END Intervalo de tempo de 3.5caracteres

oo

CMD (Comando) e DATA (descricao da palavra de dados)

Codigo de comando: 03H, 1€ N palavras (max.12 palavras), por exemplo:
para o inversor com o endereco escravo 01, seu endereco inicial F0.02 1&
continuamente dois valores.

Informacdo comando Master

ADR 0TH
CMD 03H
Iniciar enderego alta-ordem FOH
Iniciar endereco baixa-ordem 02H
Numero do registros alta-ordem |[00H
Numero do registros baixa- 02H
RNt Valores de CRC CHK a ser calculados

Informagdes de resposta escravo
200



Quando F9.05 for setado para 0:
ADR 01H
CMD 03H
Numero Byte alta ordem [00H
Numero Byte baixa 04H
Dado FOO2H alta ordem [00H
Dado FOO2H baixa 0IH
Dado FOO3H alta ordem [00H
Dado FOO3H baixa 0IH

CRC CHK b d
CRC COK afat;xgrc()llérgm Valores de CRC CHK a ser calculados

Quando F9.05 for setado para 1:

ADR 01H
CMD 03H
Numero Byte 04H

Data FOO2H alta ordem [00H
Data FOO2H baixa 0IH
Data FOO3H alta ordem [00H
Data FOO3H baixa 0IH

CRC CHK bai d
CRC CIK afat;xsr(érerﬁm Valores de CRC CHK a ser calculados

Cddigo de comando: 06H, escreve uma palavra. Por exemplo: Escreva
5000 (1388H) no endereco FO13H do inversor com o enderego escravo
02H.

Informacdo comando Mestre:
ADR 02H
CMD 06H
Endereco dado alta- FOH
Enderego dado baixa- [I3H
Conteudo dado alta- 13H
Conteudo dado baixa- [88H

CRC CHK baixa-ord
CRC CIK aﬁgizr%rergm Valores de CRC CHK a ser calculados

Informacdo comando Escravo:

ADR 02H
CMD 06H
Enderego dado alta- FOH

Endere¢o dado baixa- 13H
Conteudo dado alta- 13H
Conteudo dado baixa- [88H

CRC CHK baixa-ord
CRC CHK aﬁgfacl)r%rergm Valores de CRC CHK a ser calculados
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I-2 Modo verificacio:

Modo de verificacdo - Modo CRC: CRC (verificagdo de redundancia
ciclica) adota formato de quadro RTU, a mensagem inclui um campo de
verificacdo de erros baseado no método CRC. O campo CRC verifica todo
o contetido da mensagem. O campo CRC possui dois bytes contendo um
valor binario de 16 bits. O valor CRC calculado pelo dispositivo
transmissor sera adicionado a mensagem. O dispositivo receptor recalcula
o valor do CRC recebido e compara o valor calculado com o valor real do
campo CRC recebido, se os dois valores ndo forem iguais, entdo ha um erro
na transmissao.

O CRC primeiro armazena 0xFFFF e entdo pede um processo para lidar
com 0s sucessivos oito-bits Bytes na mensagem e o valor do registro atual.
Apenas os dados de 8 bits em cada caractere sdo validos para o CRC, o bit
de inicio e o bit de parada e o bit de paridade sdo invalidos.

Durante a geragdo do CRC, cada caractere de oito bits é exclusivo OR
(XOR) com o registro Conteudo separado, o resultado move-se para a
dire¢do do bit menos significativo (LSB) e o bit mais significativo (MSB)
¢ preenchido com 0. LSB sera apanhado para detecc¢do, se LSB for 1, o
registro serd XOR com o Valor predefinido separadamente, se LSB for 0,
entdo ndo havera XOR. Todo o processo ¢ repetido oito vezes. Apds o
ultimo bit (oitavo) ser concluido, o proximo byte de oito bits sera XOR com
o valor atual do registro separadamente novamente. O valor final do registro
¢ o valor CRC que todos os bytes da mensagem foram aplicados.

Quando o CRC ¢ anexado a mensagem, o byte baixo ¢ anexado primeiro,
seguido do byte alto. As fungdes simples do CRC sdo as seguintes:

Nao assinado int crc_chk value (caracter ndo assinado * data value,
comprimento de caracter nao assinado)

{

unsigned int crc_value=0xFFFF;
int i;

while(length--)
{
crc_value"=*data_value++;
202



for(i=0;1<8;i++)

{
if(crc_value&0x0001)
{

crc_value=(crc_value>>1)"0xa001;

}

else

{

crc_value=crc_value>>1;

}

}

return(crc_value);

H
I-3 Defini¢ao do parametro do endereco de comunicacio

Este capitulo é sobre o conteido da comunicagdo, ele é usado para
controlar a operagdo, o status e as configuragdes de parametros
relacionados ao inversor. Ler e escrever as configuragdes de parametros
(Alguns coédigos de fungdo ndo sdo alterados, somente para o uso ou
monitoramento fabricante): as regras do cdédigo de endereco dos
pardmetros:

O numero do grupo e etiqueta com o numero do registro da fungao ¢
usado para indicar o endereco de parametros:

Byte alto: FO a FB (grupo F), A0 a AF (Grupo E), BO a BF (Grupo B),
C0 a C7 (grupo Y), 70 a 7F (grupo d) byte baixo: 00 a FF.

Por exemplo: enderego F3.12 indica F30C; Nota: grupo de parametros
L0: ndo l€éem nem muda; pardmetros do grupo d: somente leitura, ndo
mudam.

Alguns parametros ndo podem ser alterados durante o funcionamento.
Alguns parametros ndo podem ser mudados, independentemente do
inversor estar em modo de programacdo. Ao mudar os parametros, favor
prestar aten¢do na faixa, na unidade, e nas instru¢des sobre o pardmetro.

Além disso, sempre que um parametro ¢ alterado na EEPROM, ira
reduzir a sua vida util, portanto, sob o modo de comumcagao alguns
codigos de fungdo ndo precisam ser armazenados, € so alterar o valor da
RAM.

Se os parametros do grupo F precisam realizar a fungdo, desde que a
mudanca de alta ordem F da fun¢@o de enderegco de codigo de 0. Se os
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parametros do grupo E precisam realizar a fun¢do, desde que a mudanca de
alta ordem F da funcdo de endereco de codigo de 4. Os enderecos
correspondentes codigo de fungdo sdo indicados a seguir: byte alto: 00 a
OF (grupo F), de 40 a 4F (grupo E), 50 a 5F (grupo B), 60 a 67 (grupo Y)
byte baixo: 00 a FF

Por exemplo:

Cdédigo de funcao F3.12 ndo podem ser armazenados na EEPROM,
endereco mostrado 030C; codigo de funcdo E3.05 ndo podem ser
armazenados na EEPROM, endere¢o mostrado 4005, o enderecgo indica que
apenas a escrita na RAM pode ser feita e a leitura ndo pode ser feita, ao ler,
o endereco € invalido. Para todos os parametros, vocé também pode usar o
codigo de comando 07H para realizar a funcao.

Pardmetros Partida/Parada:

Endereco do
parametro

Descrig@o do parametro

1000 *Valor de comunicacao ajustado (-10000 a 10000) (Decimal)

1001 Frequéncia de operagao

1002 Tensdo intermedidria

1003 Tensdo de saida

1004 Corrente de saida

1005 PPoéncia de saida

1006 Torque de saida

1007 \Velocidade de operagdo

1008 DI Entradas digitais

1009 DO Saidas digitais

100A IAI1 Tensdo

100B IAI2 Tensdo

100C Reserva

100D Contagem do valor de entrada

100E IFaixa do valor de entrada

100F Velocidade de carga

1010 Ajuste PID

1011 IPID feedback

1012 IPasso PLC

1013 Frequéncia de referéncia de velocidade, unidade: 0.01kHz

1014 Realimentacdo de velocidade, unidade:0.1Hz

1015 Tempo restante de execugao
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1016 ATl Tensdo antes da corrego

1017 IAI2 Tensdo antes da correcdo

1018 Reserva

1019 'Velocidade linear

101A Tempo de inicializagdo atual

101B Tempo de execugdo atual

101C Frequéncia de referéncia de velocidade, unidade: 1Hz

101D Valor definido Comunicagio

101E \Velocidade feedback real

101F Display de frequéncia Master A

1020 Display de frequéncia Auxiliar B

Nota:

Ha duas maneiras de modificar as freqiiéncias de configuragoes
através do modo de comunicagao:

O primeiro: Defina F0.03 (configuragdo da fonte de freqiiéncia
principal) como 0/1 (freqiiéncia de ajuste da IHM) e, em seguida,
modifique a freqiiéncia de configuragées modificando F0.01 (freqiiéncia
definida pela IHM). O mapeamento do enderego da comunicacio de F0.01
¢ 0xF001 (Apenas é necessario alterar o endereco de mapeamento de
comunicacdo RAM para 0x0001).

O segundo: Ajuste F0.03 (configuracdo da fonte de freqiiéncia
principal) como 9 (Conjunto de comunicacdo remota) e, em seguida,
modifique a freqiiéncia de configuragdes modificando (Configuragdes de
comunicacdo). Enderego de correspondéncia deste parametro ¢ 0x1000. O
valor ajustado de comunicagdo é a porcentagem do valor relativo, 10000,
correspondente a 100,00%, -10000 corresponde a -100,00%. Para dados de
dimensao de frequéncia, ¢ a porcentagem da freqii€éncia maxima (F0.19);
Para dados de dimensdo de torque, a porcentagem ¢ F5.08 (ajuste digital
do limite superior do torque).

O comando de controle é inserido no inversor: (somente gravacio)
Endere¢o do comando Fungdo do comando

0001: Parte a frente

0002: Parte reverso

0003: Jog a frente

0004: Jog Reverso

0005: Para por inercia

0006: Desacelera e para
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‘0007: Reset falhas

Leituras do inversor: (Somente leituras)

Estado do enderego Estado da fun¢ao
0001: Parte a frente
3000 0002: Parte reverso
0003: Para

Verificagdo de senha de bloqueio de parametros: (Se o cddigo de retorno é
8888H, isso indica que a verificagdo de senha ocorreu)

Enderego da senha Digite a senha
Saidas digitas dos terminais de controle: (Somente escrita)
Endereco do Contetdo do comando
comando

BITO: SPA Saidas de controle

BIT1: RELAY?2 Saidas de controle

BIT2 RELAY1 Saidas de controle

BIT3: ndo definida

BIT4: SPB Troca da quantidade de saidas
de controle

2001

Saidas analdgicas de controle DA1: (Somente escrita)
Enderego do Conteudo do comando
comando
2002 0 a 7FFF indica 0% a 100%
Saidas analdgicas de controle DA2: (Somente escrita)
Enderego do Contetido do comando
comando
2003 0 a 7FFF indica 0% a 100%

SPB Saida de controle Pulso de Alta velocidade: (Somente escrita)

Enderego do Contetdo do comando
comando
2004 0 a 7FFF indica 0% a 100%

206



Descri¢ao de falhas do inversor:

Endereco de falhas Descricao das falhas:
0000: Sem falhas _
0001: Protecdo da unidade inversora
0002: Sobre corrente na aceleragao
0003: Sobre corrente na desaceleracao
0004: Sobre corrente em velocidade
constante
0005: Sobre tensdao na aceleragao
0006: Sobre tensdo na desaceleracdo
0007: Sobre tensdo em velocidade
constante
0008: Reserva
0009: Falha de sub tensao
000A: Sobrecarga no inversor
000B: Sobrecarga no motor
000C: Perda de fase na entrada
000D: Perda de fase na saida
000E: Sobretemperatura no Méodulo
000F: Falha externa
0010: Comunicagdo anormal
0011: Contator anormal
0012: Falha de detecgdo de corrente
0013: Falha no auto tunning do motor
0014:Cartao de encoder/PG anormal
8000 0015: Leitura / Escrita de paramentros
anormal )
0016: Falha no hardware do inversor
0017: Motor com falha a terra
0018: Reserva
0019: Reserva
001A:Tempo de operagdo
001B: Falha personalizada 1
001C: Falha personalizada 2
001D: Tempo ligado
001E: Perda de car%a
001F: Perda da realimenta¢do PID quando
em operacao . .
0028: Limite de pico corrente excedido
0029: Falha por desligamento do motor
8uando em operacao ]
02A: Desvio de velocidade muito alto
002B: Sobrevelocidade no motor
002D: Sobretemperature no motor
005A: Erro nos ajustes do encoder
005B: Perda do encoder
005C: Erro na posigao inicial
005E: Erro na leitura de velocidade

Os dados sobre falhas de comunicacao descricdo das informagdes (codigo
de erro):

| Endereco de falhas | Descricao das falhas: |
207




0000: Sem falhas

0001: Erro na Senha

0002: Erro no cédigo de comando
0003: CRC com Erro

8001 0004: Endereco invalido

0005: Parametro invalido

0006: Mudanga de parametro invalida
0007: Sistema bloqueado

0008: EEPROM em operagdo

Grupo F9 - Descrigdo do pardmetro de comunicagao

Taxa de Default 6005
transmissao

Digito: Taxa de transmissdo
MODUBUS

: 300BPS

: 600BPS

: 1200BPS

: 2400BPS

: 4800BPS

: 9600BPS

: 19200BPS
: 38400BPS
: 57600BPS
: 115200BPS

Este parametro € usado para definir a taxa de transferéncia de dados entre
o computador e o inversor. Nota: a mesma taxa de transmissdo deve ser
definida para o computador host e o inversor, caso contrario, a comunicagao
ndo pode ser obtida. Uma taxa de transmissao maior, requer uma velocidade
de comunicagdo maior.

F9.00
Faixa de ajuste

O 0 JONWUN hWN—=O

Formato dos | Defa 0
dados ult
0: Sem paridade: Formato de dados
<§, N, 2>
F9.01 1: Paridade par: Formato de dados <8,

Faixa de ajuste | B> 1>
x Ju 2: Paridade impar: Formato de dados

<8, 0, 1>
3: Sem paridade: Formato de dados
<8-N-1>

Nota: os dados definidos para o computador host e o inversor devem ser os
mesmos.
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Formato de dados Default ‘ 1
Faixa de ajuste |l a 247, 0 para endereco broadcast

F9.02

Quando o endereco desta unidade for configurado para 0, esse € o
endereco de transmissdo, a funcdo de transmissdo para o computador host
pode ser alcancada.

O endereco desta unidade tem singularidade (além do endereco de
transmissdo), que € a base da comunicagdo peer-to-peer para o computador
host e o inversor.

Anexo Il Descri¢do da fungdo ligagdo proporcional

II-1.Fungéo Ligacao proporcional
Mestre: endere¢o de comunicagao do mestre = 248
Escravo de ligagdo proporcional:
Endereco de comunicagdo Escravo =1 a 247
Se vocé deseja usar a fungdo de ligacdo por propor¢do, a
configuragdo dos pardmetros mestre ¢ a seguinte:

F9.00 [Baud rate Mesmo do Escravo
F9.01 |[Formato dados Mesmo do Escravo

F9.02 [Endereco _comunicacdo desta248
Configuracio de parametros escravos da seguinte forma

F9.00 [Baud rate Mesmo do Mestre

F9.01 [Formato dados Mesmo do Mestre

F9.02 |[Endereco  comunicacdo  destdl a 247

FC.01]|Coeficiente de ligacdd0.00: invalido; 0.01 a 10.00

Freqiiéncia de saida Escravo = Freqliéncia de ajuste mestre *
Coeficiente de ligagdo proporcional + ajuste UP / DOWN.

11I-2.Exemplos da funcao ligacio proporcional:
Fungdes fornecidas pelo sistema de ligagdo proporcional:
1. O mestre ajusta a velocidade do sistema através de All e executa
frente/reverso FRW / REV usando borneira;
2. Escravo segue o Mestre, o coeficiente de ligagdo proporcional é 0,90;
(Quando ele ¢ ligado, o mestre exibe 50Hz e o escravo exibe 45Hz)
3. O escravo recebe o comando de velocidade de corrida do mestre e

209



salva-o em F0.01.
4. A freqiiéncia de ajuste real do escravo pode ser ajustada pela
operacao de aumento e diminui¢do das teclas da IHM.
5. A freqiiéncia de ajuste real do escravo também pode ser ajustada pela
Al2 analodgica.
6. A freqii€ncia de ajuste real do escravo = F0.01 + corte analogico do
Al2 do escravo + ajustes UP / DOWN.

Configuracdo mestre de ligacdo proporcional:

FO.11] Selecdo da fonte de comando 1: Bloco de borne controle

F0.03| Configuracdo fonte frequéncia 2: Ajuste Analogico AIl

F1.00] DII input terminal function 1. Comando opera¢ao frente FRW
F1.01] DI2 input terminal function 2. Comando operag¢do reverso REV
F9.01] Baud rate 6005

F9.02] Endere¢o comunicagdo desta Ligac¢ao proporcional Master 248
F9.03| Formato comunicagio 0

Configuracdo Escravo de ligacdo proporcional:

F0.03 [ Configuracao fonte frequéncia master [ 0: ajuste frequéncia [HM
F0.04 | Configuragdo fonte frequéncia auxiliar | 3: Configuragdo analogica AI2
F0.07 | Selecao de sobreposicao de freqiiéncia | 01: mestre + auxiliar

F1.00 | Selecdo da fun¢do do terminal de 6. Comando UP

F1.01 | Sele¢ado da funcdo do terminal de 7. Comando DOWN

F1.02] Sele¢ao da func¢do do terminal de 8: Parada livre

F9.00 | Baud rate Mesmo do Mestre

F9.02 | Endereco comunica¢do desta unidade | 1 to 247

F9.03 [ Communication format Mesmo do Mestre

FC.01] Coeficiente ligacdo proporcional 0.90

Anexo Il Como usar o cartdo de expansdo Encoder universal

III-1 Visao geral
O inversor PI500 estd equipado com uma variedade de cartdes de

expansdo universal (cartdo PG), como acessorio opcional. E necessario
para operagdo com controle vetorial de malha fechada. Selecione um
cartdo de PG de acordo com a forma de saida do encoder. Os modelos
especificos seguem abaixo:
Opcional Descrigao Outros
Encoder incremental ABZ Terminal
Cartdo PG Entrada diferencial do, sem de fiacdo
PI500 P | saida de frequéncia dividida.
Gl Cartdo PR entrada OC, sem saida de
frequéncia dividida. A tensdo ¢ opcional
5V, 12V, 24V, informar a tensdo e tipo de
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pulso no pedido.

Encoder incremental UVW Terminal
PI500 P | UVW entrada diferencial do cartdo PG, de fiacao
G3 sem saida de frequéncia dividida, tenso

5V
PI500 P | Cartdao PG de transformador rotacional Terminal
G4 de fiagdo

Encoder incremental ABZ. Terminal

Cartdo PG entrada OC, com saida divisora | de fiacdo
PI500 P | de frequéncia 1:1.

G5 Tensdo opcional de 5V, 12V ¢ 24V,
informar a tensdo e tipo de pulso no
pedido.

II1-2 Descri¢ao de instalacdo mecénica e funcio dos terminais de
controle
As especificagdes da placa de expansado e sinais dos terminais para
cada Encoder sao definidos da seguinte forma:

Tabela 1 Defini¢des de especificacdes e sinais dos terminais

Cartdo PG diferencial (PIS00 PG1)
Especificacoes PI500 PGl
Interface do usudrio Bloco de terminais
Espacamento 3.5mm
Parafuso Fenda
Separador NO
Bitola do fio 16-26 AWG
Frequéncia maxima 500kHz
Amplitude do sinal de entrada <7V
Sinais dos terminais PI500 PGl
No. Identificacdo Descricédo
1 A+ Encoder saida A sinal positivo
2 A- Encoder saida A sinal negativo
3 B+ Encoder saida B sinal positivo
4 B- Encoder saida B sinal negativo
5 7+ Encoder saida Z sinal positivo
6 Z- Encoder saida Z sinal negativo
7 5V Saida 5V/100mA
8 COM 0V (GND)
9 PE Terminal blindado
UVW Cartdo diferencial PG
Especificacdes PI500 PG3
Interface com o usuario Bloco de terminais
Separador NO
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Bitola do fio >22AWG
Frequéncia maxima 500kHz
Amplitude do sinal de entrada <7V

Descricdo dos terminais PIS00 PG3

No. Identificacao Descricado
1 A+ Encoder saida A sinal positivo
2 A- Encoder saida A sinal negativo
3 B+ Encoder saida B sinal positivo
4 B- Encoder saida B sinal negativo
5 7+ Encoder saida Z sinal positivo
6 Z- Encoder saida Z sinal negativo
7 U+ Encoder saida P sinal positivo
8 U- Encoder saida P sinal negativo
9 V+ Encoder saida V sinal positivo
10 V- Encoder saida V sinal negativo
11 W+ Encoder saida W sinal positivo
12 W- Encoder saida W sinal negativo
13 +5V Saida 5V/100mA
14 COM 0V (GND)
15 -

Cartdo de transfofmacdo Rotacional (PIS00 PG4)

Especificacoes PI500 PG4

Interface com o usuario | Bloco de terminais

Separador NAO

Bitola do fio >22AWG

Resolugdo 12-bit

Frequéncia de excitagdo | 10kHz

VRMS 7V

VP-P 3.15+£27%

Descricdo dos terminais PIS00 PG4

No. | Identificagdo | Descricédo

1 EXC1 Transformador rotacional de excitacdo
negativa

2 EXC Transformador rotacional de excitagao
positiva

3 SIN Transformador rotacional de feedback SIN
positivo

4 SINLO Transformador rotacional de feedback SIN
negativo

5 COS Transformador rotacional de feedback COS
positivo

9 COSLO Transformador rotacional de feedback COS
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| negativo

|
Cartio OC PG (PI500 PG5)

Especificacoes PIS00 PG5

Usar interface

Bloco de terminais

Espacamento 3.5mm
Parafuso Fenda
Separador NO

Bitola do fio

16-26AWG (1.318~0.128Imm=)

Frequéncia maxima

100KHz

Descricdo dos terminais PI5S00 PG5

No. | Identificagdo | Descrigdo

1 A Saida Encoder sinal A

2 B Saida Encoder sinal B

3 Z Saida Encoder sinal Z

4 15V Saida 15V/100mA

5 COM 0V (GND)

6 COM 0V (GND)

7 Al Cartdo PG A 1:1 saida de feedback sinal A
8 B1 Cartdo PG A 1:1 saida de feedback sinal B
9 PE Terminal blindado

Anexo IV Descri¢do de uso do cartdo de comunicagdo CAN Bus

IV-1. Visao geral

O cartdo de comunicacdo CAN Bus ¢ adequado para todas as séries de
inversores de frequéncia PI500. Detalhes do protocolo, consulte o

documento "protocolo de comunicagdo CAN bus".

I'V-2.Instalacio mecanica e funciio dos bornes
IV-2-1 Modos da instalacio mecinica:
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IV-2-2 Func¢ao bornes

Simbolo borne

Classe Nome bome Descrigio
. . Borne entrada
Comunica (CIQEE Borne interface comunicagdo comunicacio CAN
¢io COM E{rﬁ poténcia comunicagadp .o «aida fonte
P5V Terra poténcia saida 5V CAN

comunicacdo CAN

Anexo V Instrucdo cartdo de comunicacao Profibus- DP

V-1.Perfil

O 9KDPI1 atende o padrido internacional PROFIBUS fieldbus, tecnologia
série 9K, o inversor usa e conjunto para alcancar o drive para se tornar uma
parte do fieldbus completo controle de fieldbus real. Antes de usar este
produto, leia atentamente este manual.

V-2 Fungoes borne

V-2-1 Descri¢ao da DIP SWITCH
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Posicao

Dip Sw Funcio Instrucao
No
Bit 1 Bit 2 Baud Rate
Cartaio DP e a OFF OFF 115.2K
1,2 selecio da taxa de %l;\lf 812\{: 220586%(1(
transmissao ON ON 0K
6 Binario Composto por um endere¢o binario de 64 bits
L mais de 64 fora
Comunicagao O endereg¢o pode ser configurado apenas pelo cédigo dg
3-8 Profibus-DP do [fungdo. A lista abaixo apresenta algumas configuragoes do

enderec¢o da esta¢do

enderego escravo e configuragdo das chaves.
Configuragdes das chaves DIP de endereco

0 00 0000
1 000111
7 000111
20 010100

Tabela V-1: Funcgdes das chaves
V-2-2 Funcgoes bornes

1) Bornes comunicacdo externa J4-6PIN

Bo Bo
N%le Marca Fun¢do IEH © Logo Fungéo
1 GND |5V power ground 4 | TR+ [Cabo Positivo
2 RTS  |Request to send signal 5 [ #5V_ [Fonte 5V
3 TR- Cabo negativo 6 E  [Termino terra
Table V-2: External communication terminal function
2) Interface de comunicacdo da maquina superior SW1-8PIN
Borne N Bormne N
Ne | Marca Funcao N | Logo Funcao
L 1 icacao PC 232
1 | BOOTO [Selecio boot ARM| 5 | pCazar |-340 envio comunicagao PC 23
2 | GND |[Terra fonte 6 | PC232R Iﬁé%(; ) recepgdo  comunicagad
3 VCC [Fonte 7 RREST |Reset ARM
4 | Reservad|Reserva 8 GND Terra fonte
Tabela V-3: Funcgdo borne de comunicacdo PC
V-2-3 Funcio sinalizacio LED
[ LED | Defini¢ao fungao | Descri¢ao
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Se o cartdo DP e o drive da interface estiverem
Verde Luz Fonte (Power)  |conectadas, o inversor apés acender este LED deve
estar no estado espera
Luz do Cartao DP Cartao DP e inversor conectado no estado normal o
Vermelho  |e conexdo da LED estara aceso, piscando indica que a conexao ¢é
porta serial intermitente (}l)ara interferéncias) e quando apagado a
inversor de conexao serial ndo teve éxito (vocé pode verificar a
freqiiéncia configuragdo de taxa de transmissﬁo$
N O Cartao mestre DP Profibus e conecta estado normal
Cartdo DP ¢ luz o0 led acendera. Piscando indica que a conexdo é
Amarelo indicadora de conexdo [intermitente (para interferéncias) e se o led Profibus
Profibusmain master estara apagado quando a conexdo ndo tiver
éxito (vocé pode verificar o endereco do escravo, os
formatos de dados e o cabo Profibus)

Tabele V-4: Descrigdo fungdo dos LED’s

Informacdes e opinides sobre o produto

Caro cliente:

Obrigado por comprar os produtos Provolt! Para melhor atendé-lo,
queremos sua opinido e informagdes relacionadas dos produtos Provolt, de
modo a compreender ainda mais a sua nescessidade atual e futura por
produtos Provolt. Agradecemos a sua valiosa opinido. Para sua conveniéncia,
por favor, visite nosso website http://www.provolt.com.br e clique em
"Contatos" para enviar suas opinides e sugestdes.

Voce também pode solicitar:

1) Download dos manuais e informagdes sobre outros produtos.

2) Ver informagdes técnicas sobre os produtos, tais como instrugoes de
operacao,

especificagdes, caracteristicas técnicas, etc.

3) Compartilhar aplicagao.

4) Assessoria técnica e auxilio on-line.

5) Busca de informagdes de produtos via e-mail.

6) Informar-se dos mais recentes produtos e acesso a servigos
adicionais.

7) O conteudo deste manual pode sofrer alteragdes sem aviso prévio.
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