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Seguranca

Conteudo do capitulo

Este capitulo descreve as instru¢des de segurancga a seguir na instalacdo, operacdo
e manutencdo do conversor. Se ignoradas, podem ocorrer ferimentos ou morte do
utilizador, danos no conversor, no motor ou mesmo no equipamento accionado.
Leia as instrucdes de seguranca antes de efectuar qualquer intervencgéao.

Uso dos avisos e das notas

Existem dois tipos de instru¢des de seguranca neste manual:

Perigo; electricidade alerta sobre situacfes em que a tensao elevada
pode provocar ferimentos e/ou danificar o equipamento.

Aviso geral alerta sobre condic¢des, que ndo as provocadas por
electricidade, que podem resultar em ferimentos e/ou danos no
equipamento.

Instalagdo e manutencgéo

Estes avisos destinam-se a todos 0s que efectuam intervencdes no conversor de
frequéncia, no cabo do motor ou no motor.

AVISO! A ndo observancia destas instru¢cées pode provocar ferimentos ou morte,
ou danificar o equipamento.

SO electricistas qualificados estdo autorizados a efectuar trabalhos de
instalacdo e manutencao no conversor de frequéncia!

* Nunca trabalhe no conversor, no cabo do motor ou no motor com a alimentacdo
ligada. Depois de desligar a alimenta¢éo, deixe descarregar os condensadores
do circuito intermédio durante 5 minutos antes de trabalhar no conversor, no
cabo do motor ou no motor.

Certifique-se, usando um multimetro (impedancia pelo menos de 1 Mohm) que:

1. Nao existe tensao entre as fases de entrada U1, V1 e W1 e a terra.
2. Nao existe tensao entre os terminais BRK+ e BRK- e a terra.

« Nao trabalhe nos cabos de controlo com a alimentacéo ligada ao conversor ou
aos circuitos de controlo externos. Os circuitos de controlo alimentados
externamente podem provocar tensdes perigosas dentro do conversor mesmo
com a alimentacéo principal desligada.

» Nao efectue testes de isolamento ou de tensdo sem desligar a cablagem do
conversor.
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Nota:

Mesmo quando o motor esta parado, existe tensdo perigosa nos terminais do
circuito de poténcia U1, V1, W1 e U2, V2, W2 e BRK+ e BRK-.

AVISO! A néo observancia destas instru¢des pode resultar em ferimentos ou morte,
ou danificar o equipamento.

O conversor nao pode ser reparado no terreno. Nunca tente reparar uma unidade
avariada; contacte a ABB, ou 0 seu representante local ou um Centro Autorizado
de Assisténcia Técnica para a sua substituicao.

Certifique-se de que a poeira proveniente das furagdes ndo entra para o
conversor durante a instalacdo. A poeira electricamente condutora no interior do
conversor pode provocar ferimentos ou morte, ou danos na unidade.

Assegure refrigeracédo adequada.

Operacéo e arranque

Estes avisos destinam-se a todos 0s que operam ou planeiam a operagéo do
conversor de frequéncia.

AVISO! A nao observéancia destas instrucbes pode causar ferimentos ou morte, ou
danificar o equipamento.

Antes de programar o conversor e de o colocar em funcionamento, certifique-se
que o motor e todo o equipamento accionado sdo adequados para operar em
toda a gama de velocidade fornecida pelo conversor. O conversor pode ser
ajustado para operar 0 motor a velocidades acima ou abaixo da velocidade
fornecida através da ligacdo directa do motor a alimentacao.

N&o active as fungBes automaticas de rearme de falhas no caso de poderem
ocorrer situacdes perigosas. Quando activadas, estas funces rearmam o
conversor e retomam a operacao apés uma falha.

N&o controle o motor com um contactor CA ou com um dispositivo de
seccionamento (meio de corte); use em vez disso, as teclas de arranque e de
paragem e (&> da consola de programagéo ou os comandos externos (E/S
ou fieldbus). O niimero maximo de ciclos de carga dos condensadores CC
permitido (ex.: energizag¢do do conversor) é de dois por minuto e o niumero total
de carregamentos é de 15 000.

Nota:

Se for seleccionada uma fonte externa para o comando de arranque e esta
estiver ON, o conversor arranca imediatamente apés uma quebra de tensdo de
alimentacdo ou rearme de uma falha a menos que o conversor seja configurado
para arranque/paragem a 3-fios (um impulso).

Quando o local de controlo nao é definido para Local (LOC n&o aparece no
visor), a tecla de paragem na consola de programacé&o ndo para o conversor.
Para parar o conversor usando a consola de programacao, pressione a tecla
LOC/REM e depois a tecla (@>.
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Sobre este manual

Conteudo do capitulo

Este capitulo descreve a quem se destina, a compatibilidade e qual o conteddo
deste manual. Inclui uma tabela com os passos de verificacdo da entrega,
instalac@o e comissionamento do conversor. A tabela refere-se a capitulos/secgdes
deste manual.

Compatibilidade

O manual é compativel com a versao de firmware 2.21b ou posterior do conversor
ACS350. Veja o parametro 3301 VERSAO FW.

Destinatarios

Este manual é dirigido aos que planeiam a instalacao, instalam, comissionam, usam
e reparam o conversor. Leia o manual antes de trabalhar com o equipamento. E
esperado que o leitor tenha conhecimentos basicos de electricidade, electrificacéo,
componentes eléctricos e simbolos esquematicos de electricidade.

Este manual foi escrito para utilizadores em todo o mundo. S&o utilizadas unidades
Sl e imperiais. Contém instru¢des especiais para instalagdes nos Estados Unidos.

Categorizacao de acordo com o tamanho do chassis

O ACS350 é fabricado nos tamanhos de chassis RO...R3. Algumas instrugdes,
dados técnicos e desenhos dimensionais que dizem respeito unicamente a certos
tamanhos de chassis sao assinalados com o simbolo do tamanho (RO...R3). Para
identificar o tamanho do chassis do seu conversor de frequéncia, consulte a tabela
na pagina 257 no capitulo Dados técnicos.

Sobre este manual
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Procedimentos de instalacdo e comissionamento

Tarefa

Identificar o tamanho de chassis do conversor:

RO...R3.

Planear a instalacdo: seleccionar os cabos, etc.

Verificar as condigdes ambientais, as caracteristicas,
os requisitos de fluxo de refrigeragao.

Y

Desembalar e verificar o conversor de frequéncia.

Y

Se o conversor for ligado a um sistema IT (sem terra)
ou a um sistema de ligagdo a terra com um vértice,
verificar se o filtro EMC interno nédo esta ligado.

Y

Instalar o conversor numa parede ou num armario.

Y

Passar os cabos.

Y

Verificar o isolamento do cabo de entrada, do motor e

do cabo do motor.

Ligar os cabos de alimentacéo.

Y

Ligar os cabos de controlo.

Y

Verificar a instalagéo.

Y

Comissionar o conversor de frequéncia.

Consulte

Dados técnicos: Especificacdes na pagina 257

Planeamento da instalagdo eléctrica na pag 23

Dados técnicos na pagina 257

Instalagdo mecanica: Desembalar a unidade na
pagina 19

Descri¢éo do hardware: Codigo de tipo pag 17
Instalacéo eléctrica: Ligagao dos cabos de
poténcia na pagina 32

Instalagdo mecanica na pagina 19

Planeamento da instalacao eléctrica:
Passagem dos cabos na pagina 28

Instalacéo eléctrica: Verificagdo do isolamento
da instalacao na pagina 31

Instalacéo eléctrica: Ligacdo dos cabos de
poténcia na pagina 32

Instalacéo eléctrica: Ligacdo dos cabos de
controlo na pagina 34

Lista de verificacdo da instalagdo na pagina 37

Arranque, controlo com E/S e ID Run pag 39

Sobre este manual
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Descricdo do hardware

Conteudo do capitulo

Este capitulo resume a construcéo e a informacao do cadigo de tipo.

Resumo

O ACS350 é um conversor de frequéncia para controlo de motores CA, que pode
ser montado numa parede ou num armario. A construcdo dos tamanhos de chassis
RO...R3 varia em alguns aspectos.

Com tampas (RO e R1)

1 |Bocal de arrefecimento através da tampa superior 9 |Parafuso de ligacao a terra do filtro EMC (EMC)
Furos de montagem 10 |Parafuso de ligacéo a terra do Varistor (VAR)
3 |Tampa da consola (a) / Consola Basica (b) / Consola 11 |Ligacéo do adaptador de fieldbus (mddulo de
Assistente (c) comunicacao série)
4 |Tampa terminal (ou unidade opcional de 12 |Ligagdes E/S
potenciometro MPOT-01) 13 |Ligacéo da entrada de poténcia (U1, V1, W1), ligacéo
5 |[Ligacao da consola da resisténcia de travagem (BRK+, BRK-) e ligacdo
6 |Ligac&o opcional do motor (U2, V2, W2)
7 [Ligac&o FlashDrop 14 |Placa de fixacdo E/S
8 |Poténcia OK e LEDs de Falha (LEDs na pagina 255) 15 |Placa de fixagéo
16 |Grampos

Descricdo do hardware
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Resumo: Ligacdes, interruptores e LEDs

O esquema apresenta as ligacoes, os interruptores e os LEDs do ACS350.

Ligador RS-232]
Consola Basica

Consola Assistente
PC
Modbus RTU (RS-232)

LEDs de Estado]
Poténcia OK, Falha

Parafuso de ligac&o a]

terra do filtro EMC

Parafuso de ligag&o &
terra do Varistor

2 entradas analégicas]
0/2/-10...+10 VCC ou

1

I8

[Liga(;éo opcional

4|:Liga(;éo FlashDrop

[Adaptador de Fieldbus
DeviceNet
PROFIBUS DP

E—

8 17 19

1
lovoee02||@2 |
L IL | 1

CANopen
| Modbus RTU (RS-485)

Saida arelé

0/4/-20...420 mA
1 saida analdgica
0/4/...20 mA

< 9 16 20 22
E|@@@@@@@| e
N

Seleccéo do tipo EA]]
V/ImA |

5 entradas digitais’]
EDS5 também utilizavel

250 VCA /30 VCC

[saida digital, tipo

como uma frequéncia de
entrada

PNP ou NPN
12...24VCC

interna ou externa

PIPIVIBDD

Ul V1 WI1BRK+BRK-U2 V2 W2
[ e

@O

PEL1L2 L3

Alimentacao

i

| —

CA

Motor

Resisténcia
de travagem

transistor
| Digital ou frequéncia

Descricdo do hardware
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Codigo de tipo

O cadigo de tipo contém informacao sobre as especificagcdes e configuragdo do
conversor. Encontra o cédigo de tipo na chapa de caracteristicas do conversor. Os
primeiros digitos da esquerda indicam a configuracao base, por exemplo
ACS350-03E-08A8-4. As selecgdes opcionais sao apresentadas a seguir,
separadas por sinais +, por exemplo +J404. As explicacdes sobre o cédigo de tipo
das seleccdes sdo apresentadas abaixo.

ACS350-03E-08A8-4+J404+...
Produto da série ACS350 !

Monofasico/Trifasico
01 = Entrada monofasica
03 = Entrada trifasica

Configuracao
E = Filtro EMC ligado, frequéncia 50 Hz
U = Filtro EMC desligado, frequéncia 60 Hz

Gama da corrente de saida
Em formato xxAy, xx indica a parte inteira e 0 y a parte fraccionaria,
por ex.: 08A8 significa 8.8 A. Para mais informacéo,

veja Especificacdes na pagina 257.

Gama da tensdo de entrada
2 =200...240 VCA
4 = 380...480 VCA

Opcdes
B061 = NEMA 1 kit

J400 = AOP (Consola de Programacao Assistente)
J402 = Potenciémetro

J404 = BOP (Consola de Programacao Basica)
K451 = DeviceNet

K454 = PROFIBUS DP

K457 = CANopen

K458 = Modbus RTU

Descricdo do hardware
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Instalacdo mecanica

Conteudo do capitulo

O capitulo descreve os procedimentos para a instalacdo mecéanica do conversor de
frequéncia.

Desembalar a unidade

O conversor (1) é entregue numa caixa que contém 0s seguintes items (tamanho de
chassis R1 apresentado na figura):

saco plastico (2) incluindo placa de fixacao (também usada para os cabos de E/S
no tamanho de chassis R3), placa de fixacdo E/S (para os tamanhos de chassis
RO...R2), placa de ligacdo opcional a terra do fieldbus, grampos e parafusos

tampa da consola (3)

esquema de montagem, integrado na embalagem (4)
manual do utilizador (5)

documentos de entrega

opcOes possiveis (fieldbus com instru¢cdes, potencibmetro com instrucdes,
Consola Béasica (CPB) ou Consola Assistente (CPA)).

ALEREE

Instalacdo mecanica
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Verificacdo da entrega

Verifique se ndo existem sinais de danos. Notifique o transportador imediatamente se
forem encontrados componentes danificados.

Antes de proceder a instalacdo ou a operacdao, verifique a informacéo na etiqueta de
designacéo de tipo para se certificar de que a unidade é do modelo correcto. A
etiqueta de designacéo esta colada no lado esquerdo do conversor de frequéncia.
Abaixo é apresentado o exemplo de uma etiqueta assim como a explicagéo do
contetdo da mesma.

1 |Cdédigo de tipo, veja Codigo de tipo na pagina 17
ARB ACS350-03E-08A8-4 (1)| | 2 [Grau de protecgdo (IP € UU/NEMA)
3 |Gamas nominais, veja Especificacoes na pag. 257.
1P20 /UL Open type (2) NI ; 1815, veja Especticac bag
4 kW (5 HP) SIN YWWRXXXXWS @ 4 |NUmero de série de formato YWWRXXXXWS, onde
u1 @ 3~380...480 v IHIETHTEERENAR LR Y: 5...9, A, ... para 2005...2009, 2010, ...
If?l 126 %3 " BAFE XXXXXXXX @ WW: 01, 02,03, ... para semana 1, 2, semana 3, ...
r4 ke .
u2 3~0..U1V c E 0 - R: A, B, C, ... para 0 niUmero da revisao do produto
. 4 L1
12 8.8 A (150% 1/10min) - XXXX: Inteiro iniciando cada semana desde 0001
f2 0 ...500 Hz (6) o )
WS: Fabrica de producéo
Etiqueta de designacéo do tipo 5 |Cddigo MRP do conversor de frequéncia ABB
6 |Marcacdo CE e marcagfes US C-Tick e C-UL (a etiqueta
do conversor apresenta as marcagdes validas).

Antes da instalacao

O ACS350 pode ser instalado numa parede ou num armario. Verifique os requisitos
do armério quando necessitar de usar a op¢cao NEMA 1 em instalag6es murais (veja o
capitulo Dados técnicos).

O conversor de frequéncia pode ser montado de trés formas diferentes, dependendo
do tamanho do chassis:

a) montagem de tras (todos os tamanhos de chassis)

b) montagem lateral (tamanhos de chassis R0...R2)

¢) montagem em calha DIN (todos os tamanhos de chassis).

O conversor deve ser instalado direito. Verifique o local da instalagéo de acordo com

0s requisitos abaixo. Consulte o capitulo Dimensdes sobre detalhes sobre os chassis.
Requisitos do local de instalacao

Consulte o capitulo Dados técnicos sobre as condicdes de operacéo permitidas do
conversor de frequéncia.

Parede

A parede deve ser 0 mais vertical possivel, construida com materiais ndo-inflamaveis,
e com resisténcia para suportar o peso da unidade.

Piso

O piso/material por baixo da instalacdo ndo deve ser inflamavel.

Instalacdo mecanica
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Espaco livre a volta da unidade

O espaco livre necessario por cima e por baixo da unidade para refrigeracéo é de
75 mm (3 in.). Nao é necessario espac¢o nos lados do conversor de frequéncia,
podendo os mesmos ser montados lado a lado.

Montagem do conversor de frequéncia

Montar o conversor de frequéncia

Nota: Certifigue-se que durante a instalacdo ndo entra poeira das furagdes para o
conversor de frequéncia.

Com parafusos

1. Marque os locais para os furos usando, por exemplo, 0 esquema de montagem
retirado da embalagem. Os locais para os furos também séo apresentados nos
esquemas no capitulo Dimensdes. O niumero e a localizacao dos furos depende
do tamanho do chassis:

a) montagem de tras: quatro furos (R0...R3)

b) montagem lateral: trés furos; um dos furos inferiores esta localizado na placa
de fixacéo (RO...R2).

2. Fixe os parafusos nas marcacoes.
3. Posicione o conversor de frequéncia na parede com os parafusos.
4. Aperte bem os parafusos na parede.

Em calha DIN

1. Prima o conversor de frequéncia contra a calha como apresentado na Figura
abaixo. Para retirar o conversor de frequéncia, pressione a alavanca no topo da
unidade conforme apresentado na Figura b.

Instalacdo mecanica
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Aperto das placas de fixacéo
Veja a Figura abaixo.

1. Aparafuse ligeiramente os grampos as placas de fixacdo com os parafusos
fornecidos.

2. Aparafuse a placa de fixacédo a placa do fundo do conversor de frequéncia com
os parafusos fornecidos.

3. Aparafuse a placa de fixacdo de E/S a placa de fixacdo (tamanhos de chassis
RO...R2) com os parafusos fornecidos.

Fixacdo do modulo opcional de fieldbus
Veja a Figura b abaixo.

4. Ligue os cabos de poténcia e de controlo conforme indicado no capitulo
Instalacéo eléctrica.

5. Coloque o mddulo de fieldbus na placa de terra opcional e aperte o parafuso de
terra ao canto esquerdo do médulo de fieldbus. Isto fixa 0 médulo a placa de
terra opcional.

6. Se a tampa terminal n&o tiver sido retirada, pressione o rebordo da tampa e
deslize simultaneamente a tampa para fora do chassis.

7. Posicione 0 médulo de fieldbus na placa de terra opcional para que o médulo
seja ligado na frente do conversor de frequéncia e os furos dos parafusos na
placa de terra opcional e na placa de fixacdo de E/S fiquem alinhados.

8. Aparafuse a placa de terra opcional a placa de fixa¢cdo de E/S com os parafusos
fornecidos.

9. Coloque de novo a tampa terminal.

Instalacdo mecanica
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Planeamento da instalacdo eléctrica

Conteudo do capitulo

Este capitulo contém instrucdes a respeitar sobre a selec¢do do motor, dos cabos,
das protecc¢des, do caminho de cabos e sobre a forma de funcionamento do
conversor de frequéncia. Se as recomendacdes fornecidas pela ABB néo forem
seguidas, podem ocorrer problemas ao conversor de frequéncia ndo abrangidos
pela garantia.

Nota: A instalacdo deve ser sempre efectuada de acordo com as leis e 0s
regulamentos locais. A ABB né&o assumira qualquer tipo de responsabilidade sobre
instalacGes que ndo cumpram as leis e/ou regulamentos locais.

Seleccdo do motor

Seleccione um motor de inducao CA trifasico de acordo com a tabela de gamas na
pagina 257 no capitulo Dados técnicos. A tabela lista a poténcia nominal do motor
para cada tipo de conversor de frequéncia.

Ligacao da alimentacao CA

Use uma ligacgédo fixa a linha de alimentagéo CA.

AVISO! Como a corrente de fugas do dispositivo excede normalmente os 3.5 mA, é
necessaria uma instalacao fixa de acordo com a IEC 61800-5-1.

Alimentacao do dispositivo de corte

Instale um dispositivo de corte operado manualmente entre a alimentacdo CA e o
conversor de frequéncia. O dispositivo de corte deve poder ser travado na posicao
aberta durante os trabalhos de instalacdo e de manutencéo.

Europa: Para cumprir com as Directivas da Unido Europeia, de acordo com a
norma EN 60204-1, Seguranca da Maquinaria, o dispositivo de corte deve ser um
dos seguintes tipos:

- interruptor de corte em carga da categoria de utilizacdo AC-23B (EN 60947-3)

- seccionador com um contacto auxiliar que em todos os casos corte o circuito
antes da abertura dos contactos principais do seccionador (EN 60947-3).

- disjuntor adequado para isolamento segundo a norma EN 60947-2.

Outras regides: Os meios de corte devem estar de acordo com as regras de
seguranga aplicaveis.

Planeamento da instalacdo eléctrica
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Sobrecarga térmica e proteccao contra curto-circuito

O conversor de frequéncia protege-se a si mesmo e aos cabos de entrada e do
motor contra sobrecarga térmica quando os cabos estdo dimensionados de acordo
com a corrente nominal do conversor de frequéncia. Nao sdo necessarios
dispositivos de proteccao térmica adicionais.

AVISO! Se o conversor de frequéncia for ligado a varios motores, deve ser usada
uma proteccao térmica em cada cabo e em cada motor. Pode ser necessario usar
um fusivel separado para protec¢céo contra curto-circuito.

O conversor de frequéncia protege o cabo do motor e o0 motor numa situacéo de
curto-circuito quando o cabo do motor esta dimensionado de acordo com a corrente
nominal do conversor de frequéncia.

Proteccdo contra curto-circuito do cabo de alimentacéo (cabo de linha CA)

Proteja sempre o cabo de entrada com fusiveis. Dimensione os fusiveis de acordo
com as regras locais de seguranca, a tensdo de entrada adequada e a corrente
nominal do conversor de frequéncia (veja o capitulo Dados técnicos).

Quando colocados no quadro de distribuicdo, os fusiveis standard gG ou os fusiveis
UL tipo T protegem o cabo de entrada contra situacdes de curto-circuito, diminuem
0s danos no conversor de frequéncia e evitam danos em equipamento circundante
em caso de curto-circuito no interior do conversor de frequéncia

Tempo de fuséo dos fusiveis

Verifigue se o tempo de fuséo do fusivel é inferior a 0.5 segundos. O tempo de
fusdo depende do tipo de fusivel, da impedancia da rede de alimentacao e da
seccédo, do material e do comprimento do cabo de alimentacdo. Os fusiveis US
devem ser do tipo “sem tempo de atraso”.

Sobre as caracteristicas dos fusiveis, veja o capitulo Dados técnicos.

Disjuntores (TBD)

Os disjuntores que foram testados pela ABB com o ACS350 podem ser usados. Os
fusiveis devem ser usados com outros disjuntores. Contacte a ABB sobre os tipos
de disjuntores aprovados e sobre as caracteristicas da rede de alimentacgéo.

As caracteristicas de protec¢ao dos disjuntores dependem do tipo, construcao e
caracteristicas dos disjuntores. Existem também limitag6es relacionadas com a
capacidade de curto-circuito da rede de alimentacéo.

Planeamento da instalacdo eléctrica
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Seleccéo dos cabos de poténcia

Regras gerais

Dimensione os cabos de entrada e os cabos do motor de acordo com as regras
locais:

* O cabo deve poder aguentar a corrente de carga do conversor de frequéncia.
Veja o capitulo Dados técnicos sobre os valores de corrente tabelados.

* O cabo deve ser dimensionado para pelo menos 70 °C de temperatura maxima
permitida no condutor em uso continuo. Para US, veja a seccdo Requisitos US
adicionais na pagina 26.

« A conductividade do condutor PE deve ser igual a do condutor de fase (a mesma
area de seccdo transversal).

» Cabo de 600 VCA é aceite até 500 VCA.
» Consulte o capitulo Dados técnicos sobre os requisitos EMC.

Deve usar um cabo de motor simétrico blindado (veja a figura abaixo) para cumprir
0s requisitos EMC das marcacdes CE e C-tick.

E permitido um sistema de quatro condutores para os cabos de entrada, mas é
recomendado um cabo simétrico blindado.

Em comparacdo com um sistema de quatro condutores, o uso de um cabo simétrico
blindado reduz a emisséo electromagnética de todo o sistema de accionamento
assim como as correntes nas chumaceiras do motor e o desgaste.

Tipos de cabos de poténcia alternativos

Os tipos de cabos de poténcia que podem ser usados com o conversor de
frequéncia sao apresentados abaixo.

Cabos do motor Nota: E necessaria a utilizacdo de um condutor de
(também recomendado para cabos de entrada) terra separado se a condutividade da blindagem nao

Cabo simétrico blindado: trés condutores de fase e um for suficiente para o pretendido.

condutor PE concéntrico ou simetricamente
construido e blindagem.

Condutor PE e

Blind .
blindagem indagem Blindagem

PE
PE *

Permitidos como cabos de entrada
Blindagem
Sistema de quatro condutores: trés condutores de fase

e um condutor de protecc¢éo.

PE PE
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Blindagem do cabo do motor

Quando fabricados no mesmo metal e para funcionar como condutor de proteccao,
a blindagem deve ter a mesma area de secc¢ao transversal dos condutores de fase.

Para suprimir eficazmente as emissfes de radiofrequéncia por conducéo e
radiacéo, a condutividade da blindagem deve ser de pelo menos 1/10 da
condutividade do condutor de fase. Os requisitos sao facilmente conseguidos com
uma blindagem de cobre ou aluminio. O requisito minimo da blindagem do cabo do
motor do conversor de frequéncia é apresentada abaixo. Consiste numa camada
concéntrica de fios de cobre com uma espiral aberta de fita de cobre. Quanto
melhor e mais apertada for a blindagem, mais baixo é o nivel de emisséo e as
correntes nas chumaceiras.

Reves@to isolante

Blindagem em cobre Espiral de fita de cobre  Isolamento interior

Nucleo do cabo

Requisitos US adicionais

Se nao for usada uma conduta metalica, devem ser usados para os cabos do motor,
cabo de aluminio armado tipo MC continuo corrugado com terra simétrica ou cabo
de poténcia blindado

Os cabos de poténcia devem ser dimensionados para 75 °C (167 °F).

Condutas

Onde for necessario utilizar condutas unidas, ligue a jungdo com um condutor de
terra ligado a conduta em cada lado da jun¢éo. Ligue também as condutas ao
chassis do conversor de frequéncia. Use condutas separadas para os cabos de
entrada, do motor, das resisténcias de travagem, e comando. N&o utilize a mesma
conduta para os cabos de motor de mais de um conversor de frequéncia.

Cabo de poténcia blindado / cabo armado

Cabo de aluminio armado tipo MC continuo corrugado de seis condutores com terra
simétrica (3 fases e 3 terra) estdo disponiveis nos seguintes fornecedores (marcas
entre paréntesis):

e Anixter Wire & Cable (Philsheath)
e BICC General Corp (Philsheath)
* Rockbestos Co. (Gardex)

e Oaknite (CLX).

Cabos de poténcia blindados estdo disponiveis na Belden, LAPPKABEL (OLFLEX)
e na Pirelli.

Planeamento da instalacdo eléctrica
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Proteccédo dos contactos das saidas arelé e atenuacao de disturbios no
caso de cargas indutivas

Quando desligadas as cargas indutivas (relés, contactores, motores), provocam
transitorios de tenséo.

Deve equipar as cargas indutivas com circuitos de atenuacao de ruido [varistores,
filtros RC (CA) ou diodos (CC)] para minimizar a emissdo EMC quando desligadas.
Se nao forem suprimidos, os distarbios podem ligar-se capacitativamente ou
indutivamente a outros condutores do cabo de controlo e provocar avarias em
outras partes do sistema.

Instale o componente de protecgao tao perto quanto possivel da carga indutiva. Nao
instale os componentes de proteccao no bloco terminal de E/S.

Varistor ~ _ _ _ _ _ _ ______,
a —: Saida :
230 VCA [ ] da sl
) | - o con-

Lo —— ___ __ versor

FitrorRc """ """ """~ "~
F E —:— Saida :

o arelé
230 VCA | :.|¥ do con-
e S VErsor
Diodo .
¢ —:— Saida :

o arelé
24vee : l do con-:

______________

Compatibilidade do dispositivo de corrente residual (DCR)

Os conversores de frequéncia ACS350-01x sdo adequados para uso com
dispositivos de corrente residual de Tipo A e os ACS350-03x para uso com
dispositivos de corrente residual de Tipo B. No caso dos conversores de frequéncia
ACS350-03x, podem-se aplicar outras medidas de protec¢cdo em caso de contacto
directo ou indirecto, como por exemplo a separa¢do do ambiente mediante o
isolamento duplo ou refor¢ado ou isolando do sistema de alimentagdo com um
transformador.

Seleccéo dos cabos de controlo

Todos os cabos de controlo analdgicos e o cabo usado para a entrada de
frequéncia devem ser blindados.

Use um cabo de dois pares torcido de blindagem dupla (Figura a, ex:. JAMAK da NK
Cables, Finlandia) para os sinais analégicos. Utilize um par individualmente
blindado para cada sinal. Ndo use um retorno comum para sinais analégicos
diferentes.

Planeamento da instalacdo eléctrica
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Um cabo de blindagem dupla é a melhor alternativa para sinais digitais de baixa
tensdo mas também pode ser usado um cabo multipar torcido de blindagem Unica
(Figura b). No entanto, para a entrada de frequéncia, use sempre um cabo

blindado.
4
\
a b
Cabo de dois pares torcidos Cabo multipar, torcido, de
de blindagem dupla blindagem Unica

Passe os sinais analdgicos e digitais em cabos separados.

Os sinais controlados por relé, desde que a sua tensé@o nao ultrapasse os 48 V,
podem passar nos mesmos cabos dos sinais das entradas digitais. Recomendamos
gue para 0s sinais controlados por relé use pares torcidos.

Nunca misture sinais de 24 VCC e 115/230 VCA no mesmo cabo.

Cabo dos relés

O cabo com blindagem metalica entrancada (ex:.OLFLEX LAPPKABEL, Alemanha)
foi testado e aprovado pela ABB .

Cabo da consola de programacao

Em utilizacdo remota, o cabo que liga a consola de programacéo ao conversor de
frequéncia ndo deve exceder os 3 metros (10 ft). O tipo de cabo testado e aprovado
pela ABB é utilizado nos kits opcionais da consola de programagcao.

Ligacdo de um sensor de temperatura do motor as E/S do conversor de

frequéncia

Consulte a seccdo Medicbes da temperatura do motor através das E/S standard na
pagina 112 para informacédo sobre a ligagdo de um sensor de temperatura do motor
as E/S do conversor de frequéncia.

Passagem dos cabos

Passe o cabo do motor afastado de outros caminhos de cabos. Cabos de motor de
varios conversores de frequéncia podem ser passados em paralelo proximo uns dos
outros. E recomendado gue o cabo do motor, o cabo de entrada e os cabos de
controlo sejam instalados em esteiras separadas. Devem ser evitadas longas
passagens paralelas de cabos de motor com outros cabos para diminuir a
interferéncia electromagnética provocada pelas rapidas alteracGes da tensdo de
saida do conversor de frequéncia.

Nos locais onde os cabos de controlo se cruzam com os cabos de poténcia,
certifique-se que estdo dispostos num angulo o mais perto possivel dos 90 graus.

Planeamento da instalacdo eléctrica
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As esteiras dos cabos devem ter boa ligacéo eléctrica, assim como aos eléctrodos
de terra. Os sistemas de esteiras de aluminio podem ser usados para melhorar a

equipotencialidade local.

Abaixo é apresentado um esquema do percurso de cabos.

Cabo do motor
Conversor
d? ' Cabo de poténcia ¢ min 300 mm (12 in.)
frequéncia
Cabo de entrada | | Cabo do motor

¢ min 200mm (8in.)  90° L

¢ min 500 mm (20 in.)

Cabos de controlo

Condutas dos cabos de controlo

24V 230V

\\

// \\

N&o permitido excepto se o cabo de
24 V for isolado para 230 V ou isolado
com manga isolante para 230 V.

24V 230V

[ |

Conduza os cabos de controlo de 24 V e
230 V em condutas separadas no
interior do armario.
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Instalacao eléctrica

Conteudo do capitulo

Este capitulo descreve os procedimentos para a instalacéo eléctrica do conversor
de frequéncia.

electricista qualificado. Siga as instru¢des no capitulo Seguranca nas primeiras
paginas deste manual. O ndo cumprimento das instru¢cdes de seguranca podem
originar danos ou morte.

c AVISO! A instalagéo eléctrica descrita neste capitulo s6 pode ser efectuada por um

Assegure-se de que o conversor de frequéncia esta desligado da alimentagéo
de entrada durante ainstalagdo. Se o conversor de frequéncia ja estiver ligado
arede, espere 5 minutos depois de o desligar da alimentagdo.

Verificacdo do isolamento da instalagéo

Conversor de frequéncia

Cada conversor de frequéncia passou por um teste de isolamento entre o circuito
principal e o chassis (2500 V rms 50 Hz durante 1 segundo). Por isso, ndo é
necessario efectuar testes de tolerancia de tenséo ou de resisténcia do isolamento
(ex.: potencial elevado ou megaolmimetro) em qualquer parte do conversor de
frequéncia

Cabo de entrada
Verifique o isolamento do cabo de entrada de acordo com os regulamentos locais
antes de o ligar ao conversor de frequéncia.

Motor e cabo do motor

Verifique o isolamento do motor e do cabo do motor da seguinte forma:

1. Verifique se o cabo do motor esta ligado ao motor e desligado dos terminais de
saida U2, V2 e W2 do conversor de frequéncia.

e o dispositivo de proteccéo de terre (PE) com uma tensdo de medicéo de 1 kV

@ 0 2. Meca as resisténcias de isolamento do cabo do motor e do motor entre cada fase
PE CC. A resisténcia de isolamento deve ser superior a 1 Mohm.

Instalacédo eléctrica
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Ligac&o dos cabos de poténcia

Esquema de ligacao

Conversor de frequéncia
ENTRADA SAIDA
PE Uil vijwi @ BRK- [BRK+ lu2| v2 | w2 @
1) o\(
| |
_ R e 2)
_ ) C
T | e
| A | 1
PE Fe ) I N
Sobre alternativas, \:5 S \U [ - ]
veja a secgdo "NT T\ T —
Alimentacdo do B : D H D Resisténcia de
dispositivo de corte na g o & trava_lgem
pagina 23. [ e el \— —\ opcional

D Ligue a terra a outra extremidade da blindagem do cabo de entrada ou do condutor PE no quadro de distribuigao.

2) Use um cabo de ligacdo a terra separado se a condutividade da blindagem do cabo néo for suficiente (inferior a
condutividade do condutor de fase) e ndo existir um condutor de terra simetricamente construido no cabo (veja a
secgdo Selecgdo dos cabos de poténcia na pagina 25).

Nota:
N&o use um cabo de motor de construcéo assimétrica.

Se existir um condutor de terra simetricamente construido no cabo do motor, para além da blindagem condutora, ligue o
condutor de terra aos terminais de terra do conversor de frequéncia e aos lados do motor.

Ligacéo aterra da blindagem do cabo do motor do lado do motor
Para interferéncia minima de radiofrequéncias:

« ligue a terra entrancando a blindagem como se segue: largura plana > 1/5 -
comprimento

« ou ligue a terra a blindagem do cabo a 360 graus a entrada da caixa de terminais
do motor

b >1/5-a
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Procedimentos

A

A figura abaixo apresenta o tamanho de chassis R0...R2. No R3, a poténcia de
entrada, a resisténcia de travagem e as ligacdes do motor estéo localizadas a
esquerda da tampa terminal (ligagbes E/S).

1. Em sistemas IT (sem terra) e em sistemas TN com ligagéo a terra em um vértice,
desligue o filtro EMC interno retirando o parafuso de EMC.

AVISO! Se um conversor de frequéncia cujo filtro EMC néo esteja desligado for
instalado num sistema IT [sistema de alimenta¢@o sem terra ou com ligacdo a terra
de elevada resisténcia (acima de 30 ohms)], o sistema sera ligado ao potencial de
terra através dos condensadores do filtro EMC do conversor de frequéncia. Isto
pode serperigoso oudanificaraunidade.

Se um conversor de frequéncia cujo filtro EMC nao esteja desligado for ligado a um
sistema TN com ligacdo a terra em um vértice, o conversor de frequéncia ficara
danificado.

2. Aparafuse o condutor de terra (PE) do cabo da entrada de poténcia por baixo do
grampo de ligagdo a terra. Ligue os condutores de fase aos terminais U1, V1 e
W1. Use um binario de aperto de 0.8 Nm (7 Ibf in.) para os tamanhos de chassis
RO...R2 e 1.7 Nm (15 Ibf in.) para o tamanho de chassis R3.

3. Descarne o cabo do motor e entrance a blindagem de forma a formar um fio
Unico o mais curto possivel. Aparafuse a blindagem torcida debaixo do grampo
de terra. Ligue os condutores aos terminais U2, V2 e W2. Use um binario de
aperto de 0.8 Nm (7 Ibf in.) para os tamanhos de chassis R0...R2 e 1.7 Nm
(15 Ibf in.) para o tamanho de chassis R3.

4. Ligue a resisténcia de travagem opcional aos terminais BRK+ e BRK- com um
cabo blindado usando o mesmo procedimento do cabo do motor no ponto 3.

5. Fixe mecanicamente os cabos no exterior do conversor de frequéncia.

Binario de aperto:
RO...R2: 0.8 Nm (7 Ibf in.)
R3:1.7 Nm (15 Ibfin.)

Instalacédo eléctrica



34

Ligac&o dos cabos de controlo

Terminais E/S

A figura abaixo apresenta os ligadores de E/S.

1 2 3 45 6 7 8 17 18 19 X1A: 1: SCR 9: +24V X1B: 17: ROCOM
2:EA1 10: GND 18: RONC
3:GND 11: DCOM 19: RONO

sS1 2292222 22 4:+10V 12:ED1 20: DOSRC

A @ T B T 5:EA2  13:ED2 21: DOOUT

Seoodvood koo SS90 %ED 22 DOGND
8:GND 16: ED5

i‘% 9 10 11 12 13 14 1516 20 21 22
X1A X1B

A ligacao por defeito dos sinais de controlo depende da macro de aplicacao
utilizada, que se selecciona com o parametro 9902. Consulte o capitulo Macros de
aplicacdo sobre os esquemas de ligacéo.

O interruptor S1 selecciona tenséo (0 (2)...10 V) ou corrente (0 (4)...20 mA) como
os tipos de sinal para as entradas analdgicas EA1 e EA2. Os ajustes de fabrica sédo
tensdo para EAL e corrente para EA2, que correspondem ao uso por defeito nas
macros de aplicagéo.

Posicdo superior: | [0 (4)...20 mA], defeito para EA2

Posicéo inferior: U [0 (2)...10 V], defeito para EA1

EAYmam

]

3]
<
w

Por defeito, é usada tensao unipolar para EA1 e corrente unipolar para EA2.
Também é possivel tenséo (-10 V...10 V) e corrente (-20 mA...20 mA) bipolar. Se
for usada uma ligacao bipolar em vez de uma unipolar, consulte a seccao Entradas
analégicas programaveis na pagina 92 para ajustar os parametros de acordo.

Tens&o unipolar Tens&o bipolar Corrente unipolar/bipolar
SCR SCR SCR
1...10 kohm /1,_ AI /l|_ AI ’_@‘ Jl_ AI
’—é i GND I%I GND GND
. +10V i 5
+10V GND -10V Use alimentagdo externa.
| I

Se ED5 for usada como entrada de frequéncia, consulte a seccéo Entrada de
frequéncia na pagina 95 para ajustar os parametros em conformidade.

Instalacdo eléctrica
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Procedimentos

1.

Retire a tampa terminal pressionando o rebordo da tampa e deslizando
simultaneamente a tampa para fora do chassis.

Sinais analégicos: Descarne o isolamento exterior do cabo de sinal analégico
360 graus e ligue a terra a blindagem debaixo do grampo.

3. Ligue os condutores aos terminais apropriados.

4. Torca os condutores de terra de cada par juntamente com o cabo de sinal

analégico num so6 fio e ligue-o ao terminal SCR.

. Sinais digitais: Ligue os condutores do cabo aos terminais adequados.

. Torca os condutores de terra e as blindagens (se presentes) dos cabos de sinal

digital num s6 fio e ligue-o ao terminal SCR.

7. Fixe mecanicamente os cabos no exterior do conversor de frequéncia.

AR
__—

. A ndo ser que necessite de instalar o mddulo de fieldbus opcional (veja a pagina

22), coloque a tampa terminal novamente.

O Power
O FauT

1
—

Instalacédo eléctrica
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Lista de verificacdo da instalacao

Lista de verificacao

Verifique a instalagdo mecanica e eléctrica do conversor de frequéncia antes do
arranque. Percorra a lista de verificacao juntamente com outra pessoa. Leia o
capitulo Seguranca nas primeiras paginas deste manual antes de efectuar qualquer
tipo de trabalho no conversor de frequéncia.

Verifique

O

O

O0O0O0000ao0a0o

O

INSTALACAO MECANICA

INSTALACAO ELECTRICA (Veja Planeamento da instalacéo eléctrica e Instalacéo eléctrica.)

As condi¢gbes ambientais de funcionamento sdo admissiveis. (Veja Instalagdo mecanica:
Requisitos do local de instalagdo na pagina 20, Dados técnicos: Requisitos do fluxo de
refrigeragcdo na pagina 259 e Condi¢bes ambiente na pagina 265.)

A unidade esté fixa numa parede vertical ndo-inflamavel. (Veja Instalacdo mecénica.)

O ar de refrigeracéo circula livremente. (Veja Instalagdo mecéanica: Espaco livre a volta da
unidade na pagina 21.)

O motor e o0 equipamento accionado estdo prontos para arrancar. (Veja Planeamento da
instalagdo eléctrica: Seleccdo do motor na pagina 23 e Dados técnicos: Ligagao do motor na
pagina 263.)

Para sistemas sem ligacao a terra e sistemas com ligagdo a terra em um vértice: O filtro
EMC interno esta desligado (parafuso EMC retirado).

Os condensadores sao beneficiados se armazenados h& mais de dois anos.

O conversor de frequéncia esta devidamente ligado a terra.

A tenséo da rede corresponde a tensdo nominal de entrada do accionamento.

As ligacBes da alimentacdo em U1, V1 e W1 estdo OK e apertadas com o binario correcto.
Estéo instalados fusiveis de entrada e dispositivos de corte.

As ligac6es do motor em U2, V2 e W2 estdo OK e apertadas com o binario correcto.

O cabo do motor foi passado longe dos outros cabos.

As ligacBes de controlo externas (E/S) estao OK.

A tenséo da rede ndo pode ser aplicada a saida do conversor de frequéncia (ligagcao de
bypass).

A tampa terminal e, para NEMA 1, tampa e caixa de ligacao, estéo no lugar.

Lista de verificacao da instalacéo
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Arranque, controlo com E/S e ID Run

Conteudo do capitulo

Este capitulo descreve como:
* arrancar

e arrancar, parar, mudar o sentido de rotacao e ajustar a velocidade do motor
através do interface de E/S

« efectuar um ID Run para o conversor de frequéncia.

Como arrancar o conversor de frequéncia

O procedimento de arranque depende do tipo de consola de programacéo, caso
exista.

* Senéo existiruma Consola de Programacdo, siga as instru¢des apresentadas
na seccao Como arrancar sem consola de programagédo na péagina 39.

e Se existir uma Consola de Programacéo Basica, siga as instrucbes
apresentadas na seccdo Como executar um arranque basico na pagina 40.

» Se existir uma Consola de Programacéo Assistente, pode executar o
Assistente de Arranque (veja a sec¢cdo Como efectuar um arranque assistido na
pagina 44) ou um Arranque Bésico (veja a sec¢cdo Como executar um arranque
basico na pagina 40). O Assistente de Arranque , que esta apenas incluido na
Consola de Programacao Assistente, conduz o utilizador através de todos os
ajustes essenciais a executar. No arranque basico, o conversor de frequéncia
nao da qualquer ajuda; o utilizador executa os ajustes basicos seguindo as
instrugbes deste manual.

Como arrancar sem consola de programacgéo

SEGURANCA

Q O arranque s6 pode ser executado por um electricista qualificado.

As instrucdes de seguranca apresentadas no capitulo Seguranca devem ser
seguidas durante o procedimento de arranque.

O | Verifique a instalacéo. Consulte o capitulo Lista de verificacdo da instalacéo.

O | Certifigue-se que o arranque do motor n&o provoca qualquer perigo.
Desacoplar a maquina accionada para evitar danos caso o sentido de rotacdo seja o
incorrecto.

ARRANQUE
O | Ligue a alimentacdo e espere um momento.

O | Verifiqgue se o LED vermelho nado esta eceso e o LED verde esta aceso sem piscar.

O conversor de frequéncia esta pronto para funcionar.

Arranque, controlo com E/S e ID Run
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Como executar um arranque basico

Para o arranque bésico, pode usar a Consola de Programacéo Bésica ou a Consola
de Programacao Assistente. As instru¢des abaixo séo validas para os dois tipos de
consolas de programacédo, embora os ecras apresentados sejam os da Consola de
Programacéo Basica, excepto se a instrugdo se aplicar apenas a Consola de

Programacéo Assistente.

Antes de arrancar, certifique-se de que estéo disponiveis os dados da chapa de

caracteristicas do motor em lugar visivel.

SEGURANCA

O arranque s6 pode ser executado por um electricista qualificado.
As instrucdes de seguranca apresentadas no capitulo Seguranca devem ser

seguidas durante o procedimento de arranque.

Verifique a instalacdo. Consulte o capitulo Lista de verificagédo da instalagéo.

Certifigue-se que o arranque do motor ndo provoca qualquer perigo.

Desacoplar a maquina accionada se:

« existir risco de danos no caso de sentido de rotacdo incorrecto, ou

« se for necessario executar um ID Run durante o arranque do conversor de frequéncia. O
ID Run é essencial apenas aplicagdes que exijam maxima precisdo no controlo do motor.

ARRANQUE

Ligue a alimentacao.
A Consola de Programacéo Basica entra em modo Saida.

A Consola de Programacdao Assistente pergunta se quer usar
0 Assistente de Arranque. Se premir ==, o Assistente ndo
funciona, e pode continuar com o arranque manual da forma
idéntica a descrita para a Consola Basica.

INTRODUGCAO MANUAL DOS DADOS DE ARRANQUE (grup

Com uma Consola de Programacao Assistente, seleccione a
lingua (a Consola de Programacéo Béasica ndo permite
trabalhar com outros idiomas). Veja o parametro 9901 sobre
os valores das linguas disponiveis.

O procedimento geral para ajuste de parametros € descrito abaixo para a
Consola de Programacéo Bésica. Encontra informagao mais detalhada

sobre esta Consola na pagina 55 e para a Consola de Programagéo
Assistente na pagina 66.

Procedimento geral para ajuste de parametros:

1. Para ir para o Men0 Principal, pressione “Y_J se a linha inferior

apresentar OUTPUT: caso contrario pressione (7 repetidamente até
aparecer MENU na parte inferior.

2. Pressione as teclas ~a\/<_¥ > até aparecer “PAr" e pressione “%_J.

~. 000

OUTPUT

LOC U SELEC

Quer usar o

Assistente de

Arranque?
Sim|

Nao
SAIR | 00:00 OK

0 de parametros 99)

LOC L EDIT PAR
9901 LINGUA

PORTUGUES
0
Ié:A]NW| 00:00 [GRAVAR

R g =

MENU FWD

- =01
PAR FWD
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3. Encontre o grupo adequado de parametros com as teclas ~ AN/ ¥ e

pressione ~X_J.

4. Encontre o parametro adequado no grupo com as teclas /A \/w .

5. Pressione a tecla ~Y_] durante cerca de dois segundos até aparecer o
valor do parametro com por baixo do valor.

6. Modifique o valor com as teclas ./ a\/<¥ . O valor altera mais
rapidamente se mantiver a tecla pressionada.

7. Guarde o valor do parametro premindo ~%_J.

Seleccione a macro de aplicacao (parametro 9902). O
procedimento normal de ajuste do parametro é apresentado
abaixo.

O valor por defeito 1 (STANDARD ABB) é adequado na maioria dos casos.

Seleccione 0 modo de controlo do motor (pardmetro 9904).
1 (VECTOR:VELOC) é adequado na maioria dos casos.

2 (VECTOR:BIN) é adequado para aplicagfes de controlo de binério.
3 (ESCALAR:FREQ) é recomendado:

e para accionamentos multimotor quando o nimero de motores ligado ao
conversor de frequéncia é variavel

e quando a corrente nominal do motor é inferior a 20% da corrente nominal

do conversor
» quando o conversor é usado para testes sem um motor ligado.

Introduza os dados do motor que encontra na chapa de
caracteristicas:

(7 2\
% ABB Motors C€ ¢
3 ~ motor M2AA 200 MLA 4
IEC 200 M/L 55 [+~
| No
[Ins.cl. F IP 55
V] Hz |kW | r/min | A |cos ®|IAIN|IE/s
690Y |50 [ 30 [1475 [ 325 [0.83
400D [ 50 [30 [1475 | 56 [0.83 _
660Y | 50 |30 [1470 | 34 [0.83 tenséo de
380 D 50 | 30 [1470 | 59 |0.83 | -—— a|imentagfjo
415D | 50 | 30 |1475 [ 54 [0.83
440D [ 60 | 35 [1770 | 59 |o0.83 380V

Cat. no 3GAA 202 001 - ADA

6312/C3 M  6210/C3 [ 180 ko

@_ IEC 34-1 Q})

 tensdo nominal do motor (parametro 9905)

41

~ 2001

- 2002

PAR

- 1500,

PAR FWD

- 1600,

PAR FWD

~ 2002

- 9902

PAR

- 9904

PAR

Nota: Ajuste os dados do motor
para exactamente 0 mesmo
valor da chapa de
caracteristicas. Por exemplo, se
a velocidade nominal do motor é
1440 rpm na chapa de
caracteristicas, ajuste o valor do
pardmetro 9908 VELOC NOM
MOTOR para 1500 rpm resulta
na operacgéo incorrecta do
conversor de frequéncia.

~ 9905

PAR FWD
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 corrente nominal do motor (pardmetro 9906) Loc 9 906
Gama permitida se o pardmetro 9904 for ajustado para

1 (VECTOR:VELOC) ou 2 (VECTOR:BIN): 0.2...2.0 - Iy A PAR FWD

« frequéncia nominal do motor (parametro 9907) Loc 9 9 O 7

PAR FWD

* velocidade nominal do motor (parametro 9908) Loc 9 908

PAR FWD

* poténcia nominal do motor (parametro 9909) Loc 9 9 09

PAR FWD

O | Seleccione o método de identificacdo do motor (parametro 9910).

O valor por defeito 0 (DESLIG) é adequado para a maioria das aplicacdes. E aplicado ao
procedimento de arranque basico. De notar que se o parametro 9904 for 3 (ESCALAR:
FREQ), o par 2101 deve ser ajustado para 3 (ROT ESCALAR) ou 5 (ROT + REFORCO).

Se a selecgéo for 0 (DESLIG), avance para o proOximo passo.
O valor 1 (LIG) deve ser seleccionado se:
- 0 ponto de operacgéo esta préximo da velocidade zero, e/ou

- for necessario o funcionamento a uma gama de binario acima do binario nominal do motor
ao longo de uma ampla gama de velocidade sem que seja necessario feedback da
velocidade medida.

Se decidir efectuar o ID Run (valor 1 (LIG)), continue seguindo as instrugdes na pag 47 na
seccdo Como executar o ID Run e veja SENTIDO DE ROTACAO DO MOTOR na péag 42.

MAGNETIZACAO DE IDENTIFICACAO COM SELECCAO DO ID RUN (DESLIG) A 0

0 | Pressione a tecla para mudar para controlo local (aparece
LOC no lado esquerdo).

Pressione ($> para arrancar o conversor de frequéncia. O
modelo do motor é calculado através da magnetizacédo do
motor durante 10 a 15 s & velocidade zero.

SENTIDO DE ROTACAO DO MOTOR

0 | Verifiqgue o sentido de rotacdo do motor.

* Se o conversor estiver em controlo remoto (aparece REM no

lado esquerdo), passe para controlo local pressionando @&). Loc X)O( Hz
 Para ir para o Menu Principal, pressione “Y_J] se aparecer FWD

OUTPUT na linha inferior, caso contrario pressione =7~
repetidamente até aparecer MENU.

» Pressione as teclas ~a~\/<¥ > até aparecer “rEF" e
pressione .

« Aumente a referéncia de frequéncia de zero para um valor
mais pequeno com a tecla ~a~.

» Pressione (> para arrancar o motor.

Arranque, controlo com E/S e ID Run
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« Verifigue se o sentido actual de rotagdo do motor € o mesmo
gue o indicado no ecra (FWD significa sentido directo e REV
sentido inverso).

* Pressione (&> para parar o motor.

Para alterar o sentido de rotacdo do motor:

» Desligue a alimentagéo do conversor de frequéncia, e
espere 5 minutos até os condensadores intermédios
descarregarem. Meca a tenséo entre cada terminal de
entrada (U1, V1 e W1) e ligue a terrra com um multimetro
para verificar se o conversor descarregou.

» Troque a posicao dos dois condutores de fase do cabo do
motor nos terminais de saida do conversor de frequéncia ou
na caixa de ligacdes do motor.

« Verifique o trabalho aplicando a alimentagéo e repetindo a
verificacdo conforme descrito acima.

sentido
directo

sentido
inverso

LIMITES DE VELOCIDADE E TEMPOS DE ACELERACAO/DESACELERACAO

Ajuste a velocidade minima (pardmetro 2001).

Ajuste a velocidade méxima (parametro 2002).

Ajuste o tempo de aceleracdo 1 (parametro 2202).

Nota: Verifique também o tempo de aceleracao 2 (parametro
2205) se forem usados dois tempos de aceleracéo na
aplicacéo.

Ajuste o tempo de desaceleracéo 1 (parametro 2203).

Nota: Verifique o tempo de desaceleracao 2 (parametro 2206)
se forem usados dois tempos de desaceleracao na aplicacéo.

GUARDAR UMA MACRO DE UTILIZADOR E VERIFIC

O arranque esta completo. No entanto, pode ser Util nesta fase
ajustar os parametros necessarios para a sua aplicacao e
guardar os valores como uma macro de utilizador conforme
descrito na sec¢do Macros do Utilizador na pagina 84.

Verifique se o estado do conversor de frequéncia esta OK.

Consola Basica: Verifique se nédo existem falhas ou alarmes no
ecrd. Se quiser verificar os LEDs na frente do conversor, mude
para controlo remoto (ou entéo é gerada uma falha) antes de
retirar a consola e verificar se o LED vermelho nédo esta aceso
e 0 LED verde esta aceso mas néo pisca.

Consola Assistente: Verifigue se ndo existem falhas ou
alarmes no ecré e se o0 LED da consola esta verde e nao
pisca.

2001
2002
- 2202
22038
AGAO FINAL

- 9902

O conversor de frequéncia esta agora pronto a funcionar.
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Como efectuar um arranque assistido

Para efectuar um arranque assistido, € necessario uma Consola de Programacéao

Assistente.

Antes de iniciar, verifique se tem disponiveis os dados da chapa de caracteristicas

do motor.

SEGURANCA

O arranque s6 pode ser executado por um electricista qualificado.
As instrucdes de seguranca apresentadas no capitulo Seguranca devem ser

seguidas durante o procedimento de arranque.

Verifique a instalacdo. Consulte o capitulo Lista de verificacdo da instalacéo.

Certifigue-se que o arranque do motor ndo provoca qualquer perigo.

Desacoplar a maquina accionada se:

* existir risco de danos no caso do sentido de rotag&o incorrecto, ou

« se for necessério executar um ID Run Standard durante o arranque. O ID Run s6 é
necessario em aplicagfes que exijam maxima precisdo no controlo do motor.

ARRANQUE

Ligue a alimentacdo. A consola de programacéo pergunta em
primeiro se quer usar o Assistente de Arranque.

* Pressione %, (quando o estiver seleccionado) para iniciar

0 Assistente de Arranque.
SAIR

» Pressione 7 se nao quiser usar o Assistente de Arranque.

* Pressione a tecla <.y~ para seleccionar e depois % se
quiser fazer a consola perguntar (ou ndo) sobre o funcionamento
do Assistente de Arranque na préxima vez que ligar a
alimentacao do conversor de frequéncia.

SELECCIONAR A LINGUA

Se decidir usar o Assistente de Arranque, o ecra pede para
seleccionar a lingua. Seleccione a lingua usando as teclas
~a~N/<¥ > e pressione G%R para aceitar.

Se pressionar =7>, O Assistente de Arranque para.

INICIO DO AJUSTE ASSSISTIDO

O Assistente de Arranque conduz o utilizador através das tarefas
de ajuste, comecando com as definicbes do motor. Ajuste os
dados do motor para exactamente o mesmo valor da chapa de
caracteristicas.

Seleccione o valor do pardmetro pretendido com as teclas
~AN¥ e pressione %" para aceitar e continue com o
Assistente de Arranque.

Nota: Se pressionar ==, em qualquer momento, o Assistente de
Arranque para e o ecra volta ao modo Saida.

LOC U SELEC
Quer usar o
Assistente de
Arranque?

Nao
SAIR | 00:00 OK

LOC L SELEC —
Exibir o Assistente
no préximo arrangue?

Nao
SAIR | 00:00 OK

LOC L EDIT PAR
9901 LINGUA

PORTUGUES
0
L?%GTTT 00:00 [GUARDAR

LOC L EDIT PAR
9905 TENSAQ NOM MOTOR

SAIR | 00:00 IGUARDAR
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- ; LOC U SELEC
Deppls de completar a taref_a, a consqla pergunta se deseja Deseja_continuar com
continuar com a tarefa de ajuste seguinte. o ajuste da
* Pressione N7 (quando [EIAIMEY estiver seleccionado) para C
H H arar
continuar a usar o Assistente de Arranque. SAIR 1 00:00 [ OK —

* Pressione a tecla <y > para seleccionar e depois %{

para passar para a tarefa seguinte sem executar a actual.

« Pressione 7> para parar o Assistente de Arranque.

GUARDAR UMA MACRO DE UTILIZADOR E VERIFICACAO FINAL

O arranque esta completo. No entanto, pode ser util nesta fase
ajustar os parametros necessarios para a sua aplicagdo e guardar
os valores como uma macro de utilizador conforme descrito na
seccdo Macros do Utilizador na pagina 84.

Depois de todo o conjunto estar completo, verifique se ndo existem
falhas ou alarmes no ecra e se o LED da consola esta verde e se
nao pisca.

O conversor de frequéncia esta agora pronto a funcionar.
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Como controlar o conversor de frequéncia atraves do interface de E/S

A tabela abaixo descreve como operar o conversor de frequéncia através das

entradas digitais e analdgicas, quando:

* Se executa o arranque do motor, e

» 0s valores por defeito do parametro (fabrica) séo validos.

Sao apresentados como exemplo ecrds da Consola de Programacgéo Basica.

AJUSTES PRELIMINARES

Se necessitar de alterar o sentido de rotacdo, altere o ajuste do
parametro 1003 para 3 (PEDIDO).

Certifigue-se que as ligagbes de controlo estdo de acordo com o
diagrama de ligacdo fornecido pela macro Standard ABB.

Certifigue-se que o conversor de frequéncia esta em controlo
remoto. Pressione a tecla para alternar entre controlo remoto e
local.

Consulte Macro Standard ABB
na pagina 77.

Em controlo remoto, o ecra da
consola apresenta o texto REM.

ARRANQUE E CONTROLO DA VELOCIDADE DO MOTOR

Ligue em primeiro a entrada digital ED1.

Consola de Programacao Bésica: O texto FWD comega a piscar
rapidamente e para depois de o setpoint ser alcancado.
Consola de Programac&o Assistente: A seta comeca a rodar. E
tracejada até o setpoint ser alcancado.

Regule a frequéncia de saida do conversor (velocidade do motor)
ajustando a tensdo da entrada anal6gica EA1.

- 000~

OUTPUT FWD

- 500~

OUTPUT FWD

ALTERAR O SENTIDO DE ROTAGCAO DO MOTOR

Sentido inverso: Ligue a entrada digital ED2.

Sentido directo: Desligue a entrada digital ED2.

PARAR O MOTOR

Desligue a entrada digital ED1.

Consola de Programacao Bésica: O texto FWD comecga a piscar
lentamente.

Consola de Programacao Assistente: A seta para de rodar.

« 500~

OUTPUT REV
- 500 -
OUTPUT FWD

« 000 -
OUTPUT FWD
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Como executar o ID Run

O conversor de frequéncia calcula automaticamente as caracteristicas do motor no
primeiro arranque e apds ser realizada qualquer alteracdo nos para@metros do motor
(grupo 99 DADOS INICIAIS). Isto s6 é valido quando o parametro 9910 ID RUN tem
o valor 0 (DESLIG).

Na maioria das aplicagdes ndo € necessario efectuar o ID Run separadamente. O
ID Run deve ser seleccionado se:

* 0 ponto de operacao for préximo da velocidade zero, e/ou

» for necessario o funcionamento a uma gama de binario acima do binario nominal
do motor ao longo de uma ampla gama de velocidade sem que seja necessario
feedback da velocidade medida.

Nota: Se os parametros do motor (grupo 99 DADOS INICIAIS) forem alterados
depois do ID Run, esta operacdo deve ser repetida.

Procedimentos do ID Run

Nesta sec¢do ndo se volta a explicar o procedimento geral de ajuste de parametros.
Para a Consola de Programacao Bésica, consulte a pagina 55. Para a Consola de
Programacéo Assistente, consulte a pagina 66. O ID Run néo pode ser executado
sem uma consola de programacao.

A

O O

o o oo

O O

Desacoplar o motor do equipamento accionado.

Se os valores dos parametros (grupo 01 DADOS OPERACAO ao grupo 98 OPCOES)
foram alterados antes do ID Run, verifiqgue se 0s novos ajustes cumprem as seguintes
condicbes:

2001 VELOCIDADE MINIMA <0 rpm
2002 VELOCIDADE MAXIMA > 80% da velocidade nominal do motor
2003 CORRENTE MAXIMA > PN

2017 BINARIO MAX 1 > 50% ou 2018 BINARIO MAX 2 > 50%, dependendo do limite que
estiver em uso de acordo com o parametro 2014 SEL BINARIO MAX

Certifique-se que o sinal Permissao Func esta ligado (parametro 1601).

Verifique se a consola de programacado esta em controlo local (aparece LOC no lado
esquerdo / superior). Pressione a tecla para alternar entre controlo remoto e local.

PRE-VERIFICACAO

AVISO! Durante o ID Run o motor opera até aproximadamente 50...80% da
velocidade nominal, e roda em sentido directo. Certifique-se que é seguro operar
0 motor antes de executar o ID Run!

Arranque, controlo com E/S e ID Run
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ID RUN COM CONSOLA DE PROGRAMACAO BASICA

Altere o parametro 9910 ID RUN para 1 (LIG). Guarde o novo
ajuste premindo ~x%_J.

Se pretender monitorizar os valores actuais durante o ID Run,
passe para 0 modo de Saida premindo =7 repetidamente até
0 modo aparecer.

Pressione (> para iniciar o ID Run. A consola alterna entre o
ecra apresentado antes do inicio do ID Run e o ecrad de alarme
apresentado a direita.

Regra geral, recomenda-se que ndo pressione qualquer tecla
da consola de programacéo durante o ID Run. No entanto,
pode parar o ID Run em qualquer momento premindo (@>.

Depois de o ID Run estar completo, o ecrd de alarme nao volta
a aparecer.

Se o ID Run falhar, aparece o ecra de falha apresentado a
direita.

~ 9910

PAR FWD

LOC :l-

PAR FWD

= 000

OUTPUT FWD
~ A2019
FWD

“ FOO11

FWD

ID RUN COM CONSOLA DE PROGRAMACAO ASSITENTE

Mude o parametro 9910 ID RUN para 1 (LIG). Guarde o novo
ajuste premindo &= .

Se pretender monitorizar os valores actuais durante o ID Run,
passe para o modo de Saida premindo % repetidamente até

0 modo aparecer.

Pressione (> para inciar o ID Run. A consola alterna entre o
ecrd apresentado antes do inicio do ID Run e o ecra de alarme
apresentado a direita.

Regra geral, recomenda-se que ndo pressione qualquer tecla
da consola de programacéo durante o ID Run. No entanto,
pode parar o ID Run em qualquer momento premindo (@>.

Depois de o ID Run estar completo, o ecrd de alarme néo volta
a aparecer.

Se o ID Run falhar, aparece o ecra de falha apresentado a
direita.

LOC L EDIT PAR
9910 1D RUN

[1]
"CANCEL ] 00:00 [GUARDAR

0.0 Hz
0.0 A
0.0 %

~ DIR 1 00:00 [ MENU _

LOC U ALARM

ALARME 2019

ID run

00:00

LOC Y

LOC U FALHA

FALHA 11

FALHA 1D RUN
00:00

Arranque, controlo com E/S e ID Run
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Consolas de programacéo

Conteudo do capitulo

Este capitulo descreve as teclas, os indicadores LED e os campos de visualizacdo
da consola de programacao. Também descreve como controlar, monitorizar e alterar
0s ajustes da consola de programacao.

Sobre as consolas de programacao

Use uma consola de programacéo para controlar o ACS350, ler dados de estado e
ajustar parametros. O ACS350 funciona com qualquer uma das seguintes consolas
de programacao:

» Consola de Programacéo Basica — Esta consola (descrita abaixo) inclui as
ferramentas béasicas para a introducao manual dos valores dos parametros.

« Consola de Programacéo Assistente — Esta consola (descrita ha sec¢do Consola
de Programacéo Assistente na pagina na pagina 59) inclui assistentes pré-
programados para automatizar as configuracdes dos pardmetros mais comuns.

Compatibilidade

Este manual é compativel com as seguintes versoes:

Consola de Programacdao Béasica: ACS-CP-C Rev. C com
» verséao de firmware da consola 1.11 ou posterior.

Consola de Programacao Assistente: ACS-CP-A Rev. O com
» versédo de firmware da consola 1.57 ou posterior
* versdo do ficheiro de configuracéo flash 1.12.2.0 ou posterior.

Consulte a pagina 62 para saber qual a versdo da Consola de Programacao
Assistente.

Consola de Programacéao Basica

Caracteristicas
Caracteristicas da Consola de Programacao Basica:
» consola de programac¢ado numérica com ecra LCD

» funcéo de copia — os parametros podem ser copiados para a memoria da
consola de programacao para uma transferéncia posterior para outros
conversores de frequéncia ou para copia de seguranga de um sistema
especifico.

Consolas de programacao
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Descricdo geral

A tabela seguinte resume as funcdes das teclas e ecrds da Consola Basica.

1a)LOC b
w]1l.1
1d)OUTPUT FWD (1e

Nr.

Uso

Ecra LCD - Dividido em cinco areas:

a. Superior esquerda — Local de controlo:
LOC: controlo local, ou seja, a partir da consola.
REM: controlo remoto, tal como as E/S do conversor ou o fieldbus.

b. Superior direita — Unidade do valor apresentado.

c. Centro — Variavel; em geral, exibe valores de parametros/sinais, menus/

listas. Apresenta ainda um codigo para os erros da consola.

d. Inferior esquerda e centro — Estado de funcionamento da Consola:
OUTPUT: Modo Saida
PAR: Modo Parédmetro
MENU: Menu principal.

e. Inferior direita — Indicadores:
FWD (directo) / REV (inverso): sentido de rotagdo do motor
A piscar lentamente: parado
A piscar rapidamente: a funcionar, ndo no setpoint
Fixa: a funcionar, no setpoint
E=1: O valor exibido pode ser modificado (nos modos Parametros e
Referéncia).

RESET/EXIT — Sai para o proximo nivel do menu superior sem guardar os

valores alterados. Rearma as falhas nos modos Saida e Falha.

MENU/ENTER - Permite aprofundar no nivel do menu. No modo Parametro,

guarda o valor visualizado como um novo ajuste.

Acima —

e Percorre um menu ou lista para cima.

e Aumenta um valor se for seleccionado um parametro.

* Aumenta a referéncia quando a operacgao ¢ em modo Referéncia.
Manter a tecla pressionada altera o valor mais rapidamente.

Abaixo —

e Percorre um menu ou lista para baixo.

» Diminui um valor se for seleccionado um parametro.

« Diminui o valor de referéncia no modo Referéncia.
Manter a tecla pressionada altera o valor mais rapidamente.

LOC/REM - Alterna entre o modo de controlo local e remoto.

DIR — Altera o sentido de rotagao do motor.

STOP - Para o conversor de frequéncia em controlo local.

©O©| 0ol N O

START — Arranca o conversor de frequéncia em controlo local.

Consolas de programacao
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Principios de funcionamento

A consola de programacao funciona com menus e teclas. O utilizador selecciona
uma opcéo, por ex: modo de operacao ou parametro, percorrendo os menus/listas
com as teclas ~a~ e ¥~ até a opc¢ao pretendida estar visivel no ecra,
pressionando depois a tecla 3.

Com a tecla 7, pode voltar para o nivel de operagao anterior sem guardar as
alteracBes efectuadas.

A Consola de Programacdao Béasica tem cinco modos: Saida, Referéncia, Parametro
Copia e Falha. Neste capitulo é descrito o funcionamento dos quatro primeiros
modos. Quando ocorre uma falha ou um alarme, a consola passa automaticamente
para o modo Falha e apresenta o cédigo de falha ou alarme. A falha ou alarme pode
ser restaurada no modo Saida ou Falha (veja o capitulo Localizacao de falhas).

Ao ligar a alimentacéo, a consola esta em modo Saida, no qual o utilizador pode
arrancar, parar, alterar o sentido de rotagéo, alternar entre o controlo local e remoto
€ monitorizar até trés valores actuais (um de cada vez). Para realizar outras tarefas,
deve passar para o Menu principal e seleccionar o modo correspondente.

Como executar tarefas comuns

A tabela abaixo lista as tarefas comuns, o modo onde devem ser executadas e o
namero da pagina onde os passos da tarefa séo descritos em detalhe.

Tarefa Modo Pagina
Como alternar entre controlo local e remoto Todos 52
Como arrancar e parar o conversor de frequéncia Todos 52
Como alterar o sentido de rotagdo do motor Todos 52
Como visualizar os sinais monitorizados Saida 53
Como ajustar a referéncia de velocidade, frequéncia ou binario Referéncia 54
Como alterar o valor de um parametro Parametro 55
Como seleccionar os sinais monitorizados Parametro 56
Como rearmar falhas e alarmes Saida, Falha 241
Como copiar parametros do conversor de frequéncia para a Copia 58
consola de programacao

Como restaurar parametros da consola de programagéo para o Cépia 58
conversor de frequéncia

Consolas de programacao
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Como arrancar, parar e alternar entre o controlo local e remoto

Pode arrancar, parar e alternar entre o modo de controlo local e remoto em qualquer
modo. Para arrancar ou parar a unidade, o conversor de frequéncia deve estar em
controlo local.

Passo | Accéo Ecra
1. « Para alternar entre controlo remoto (aparece REM no lado esquerdo) e LocC
controlo local (aparece LOC no lado esquerdo), pressione . Hz

Nota: A possibilidade de mudar para controlo local pode ser desactivada ||OUTPUT FWD

com o parametro 1606 BLOQUEIO LOCAL.

mensagem “LoC” ou “rE”, como adequado, antes de voltar ao ecrd
anterior.

Depois de pressionada a tecla, o ecré exibe durante alguns segundos a LoC L O C
FWD

A primeira vez que o conversor de frequéncia é ligado, este encontra-se
em modo de controlo remoto (REM) e é controlado através dos terminais
de E/S. Para mudar para controlo local (LOC) e controlar o conversor de
frequéncia com a consola de programacéo, pressione a tecla .0
resultado depende do tempo que mantiver a tecla pressionada:

« Se libertar a tecla imediatamente (o ecra exibe “LOC"), o conversor de
frequéncia para. Ajuste a referéncia de controlo local conforme indicado
na pagina 54.

« Se mantiver pressionada a tecla durante cerca de dois segundos (liberte
quando o ecrd mudar de “LoC” para “LoC r”), o conversor de frequéncia
continua como antes. O conversor de frequéncia copia os valores
remotos actuais para o estado de arrancar/parar e a referéncia, e utiliza-
0s como ajustes de controlo local iniciais.

O texto FWD ou REV na linha
inferior comeca a piscar
lentamente.

O texto FWD ou REV na linha
inferior comeca a piscar
rapidamente. Deixa de piscar
guando o conversor alcanca o
setpoint.

« Para parar o conversor em controlo local, pressione C@D.

« Para arrancar o conversor em controlo local, pressione ().

Como alterar o sentido de rotacdo do motor

Pode alterar o sentido de rotacdo do motor em qualquer modo.

Passo | Accéo Ecra

1. Se o conversor de frequéncia estiver em controlo remoto (aparece REM LoC

na esquerda), passe para controlo local pressionando . O ecra exibe Hz
durante alguns segundos a mensagem “LoC” antes de voltar ao ecrd OUTPUT FWD
anterior.

inferior) para inverso (aparece REV na parte inferior), ou vice versa, z

pressione . OUTPUT

2. Para mudar o sentido de rotacdo de directo (aparece FWD na parte LOoC 4 9 ]
H
R

EV

Nota: O parédmetro 1003 deve ser ajustado para 3 (PEDIDO).
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Modo de Saida
No modo de Saida, pode:

« supervisionar valores actuais, até trés sinais do grupo 01 DADOS OPERACAO,
um sinal de cada vez.

e arrancar, parar, alterar o sentido de rotacdo e alternar entre controlo local e
remoto.

Alcanca 0 modo Saida pressionando =7 até o ecra apresentar o texto OUTPUT na
parte inferior.

O ecréa apresenta o valor de um sinal do grupo 01 49 1
Hz
FilD

DADOS OPERACAO. A unidade é apresentada no REM

lado direito. Na pagina 56 € descrito como seleccionar |ouTpPuT

até trés sinais para monitorizar no modo Saida. A

tabela abaixo descreve como visualizar os sinais um de cada vez.

Como pesquisar os sinais monitorizados

Passo | Accédo Ecra
1. Se seleccionar mais que um sinal para monitorizar (consulte a pagina 56),

pode fazé-lo no modo Saida. REM Hz

Para avancar na pesquisa, pressione a tecla /~A™ repetidamente. Para OUTPUT FWD

recuar na pesquisa, pressione a tecla \_¥_~ repetidamente. 05 A
REM
OUTPUT FWD
w 107 -
OUTPUT FWD

Consolas de programacao
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Modo Referéncia
No modo Referéncia, é possivel:
» ajustar a referéncia de velocidade, frequéncia ou binario

e arrancar, parar, alterar o sentido de rotacdo e alternar entre controlo local e
remoto.

Como ajustar a referéncia de velocidade, frequéncia ou binario

Passo | Accao Ecra
1. Passe para o Menu principal pressionando ~Y_] se estiver no modo Saida,
ou entdo pressionando =7 repetidamente até aparecer MENU na parte REM r
inferior. MENU EWD
2. Se o conversor de frequéncia estiver em controlo remoto (aparece REM na ||LOC
esquerda), passe para controlo local premindo . O ecrd exibe durante r
alguns segundos a mensagem “LoC” antes de passar para controlo local MENU FWD

Nota: No grupo 11 SEL REFERENCIAS, pode permitir a alteracéio de
referéncias em controlo remoto (REM).

3. Se a consola de programacé&o ndo estiver em modo Referéncia ( “rEF’ ndo ||LOC
visivel), pressione a tecla .~ A ou \_¥_~ até aparecer “rEF” e depois r
pressione ~Y_J. Nesse momento o ecré exibe o valor de referéncia actual MENU FWD
com por baixo do valor.
Loc
Hz
4, e Para aumentar o valor de referéncia, pressione /~A™\. LocC 5 O O
R A . Hz
« Para diminuir o valor de referéncia, pressione \_v_~. A
O valor altera imediatamente quando a tecla é pressionada. E guardado na FWD

memdria permanente do conversor de frequéncia e restaurado
automaticamente apdés a alimentacgao ser desligada.

Consolas de programacao



Modo Parametros
No modo Parametros, é possivel:

» visualizar e alterar valores de parametros

55

» seleccionar e modificar os sinais apresentados no modo Saida

e arrancar, parar, alterar o sentido de rotacdo e alternar entre controlo local e

remoto.

Como seleccionar um parametro e alterar o seu valor

Passo | Accéao Ecra
1. Aceda ao Menu principal premindo ~Y_J se estiver no modo Saida, ou LoC
entdo pressione 7 repetidamente até aparecer MENU na parte inferior. r
MENU FWD
2. Se a consola de programacao néo estiver no modo Paradmetro (“PAr” ndo LOoC
visivel), pressione a tecla «~A™ ou C_¥_~ até ver “PAr” e depois r
pressione “X_J. O ecrd apresenta o nimero de um dos grupos de MENU EWD
parametros.
© =01
PAR FWD
3. Use as teclas .~a ™ e ¥ _~ para encontrar o grupo de parametros LoC
pretendido. —_— —_—
PAR FWD
4. Pressione ~Y_J. O ecrd apresenta um dos parametros do grupo LoC
seleccionado.
PAR FWD
5. Use as teclas «~a™ e ¥ _~ para encontrar o grupo de parametros LocC
pretendido.
PAR FWD
6. Mantenha pressionada a tecla ~Y_J durante cerca de dois segundos até o ||LOC
ecra apresentar o valor do parametro com por baixo do valor que
indica que a alterac&o do valor é agora possivel. PAR FWD
Nota: Quando esta visivel, pressionar as teclas ~ AN\ e ¥ _’em
simulténeo altera o valor exibido para o valor por defeito do parametro.
7. Use as teclas (~Aa™\ e ¥ _~ para seleccionar o valor do parametro. LoC
Quando o valor do parametro altera, comega a piscar.
PAR FWD
« Para guardar o valor do pardmetro apresentado, pressione ~Y_J. LoC

« Para cancelar o novo valor e manter o original, pressione 7.

1103
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Como seleccionar os sinais monitorizados

Passo | Accéo Ecra

1. Pode seleccionar quais os sinais a monitorizar no modo Saida e como LoC 1 O 3
estes s8o exibidos com o grupo de paradmetros 34 ECRA PAINEL.
Consulte a pagina 55 para instru¢des detalhadas sobre como alterar os PAR FWD
valores dos parametros. Loc
Por defeito, pode monitorizar trés sinais. Os sinais particulares por defeito 1 04
dependem do valor do pard@metro 9902 MACRO: Sobre macros, cujo valor PAR FWD
por defeito do parametro 9904 MODO CTRL MOTOR é 1 (VECTOR: Loc
VELOC), o valor por defeito para o sinal 1 € 0102 VELOC, ou entédo 0103 1 O 5
FREQ SAIDA. Os valores por defeito para os sinais 2 e 3 sdo are sempre PAR EEE FWD
0104 CORRENTE e 0105 BINARIO, respectivamente.
Para alterar os sinais por defeito, seleccione no grupo 01 DADOS
OPERACAO até trés sinais para serem pesquisados.
Sinal 1: Altere o valor do parametro 3401 PARAM SINALL1 para o indice do
parametro do sinal no grupo 01 DADOS OPERACAO (= nimero do
parametro sem o zero inicial), ex.: 105 significa o parametro 0105
BINARIO. O valor 100 significa que ndo é exibido nenhum sinal.
Repita para os sinais 2 (3408 PARAM SINAL2) e 3 (3415 PARAM SINAL3).
Por exemplo, se 3401 = 100 e 3415 = 100, a pesquisa esta desactivada e
apenas o sinal especificado por 3408 aparece no ecra.

2. Seleccione como pretende que os sinais sejam apresentados no ecrd. Os ||LOC 9
gréaficos de barras nédo estao disponiveis na consola de programacao
basica ndo. Para mais detalhes, consulte o parametro 3404. PAR FWD
Sinal 1: parametro 3404 FORM DECIM SAIDA 1
Sinal 2: parametro 3411 FORM DECIM SAIDA 2
Sinal 3: parametro 3418 FORM DECIM SAIDA 3.

3. Seleccione as unidades que deseja visualizar para os sinais. Para mais LoC
detalhes, consulte o parametro 3405.
Sinal 1: parametro 3405 UNID SAIDAL PAR FWD
Sinal 2: parametro 3412 UNID SAIDA2
Sinal 3: parametro 3419 UNID SAIDA3.

4. Seleccione as escalas para os sinais especificando os valores de LOC
visualizagdo minimo e maximo. Para mais detalhes, consulte o parametros Hz
3406 e 3407. PAR FWD
Sinal 1: parametros 3406 SAIDA 1 MIN e 3407 SAIDA1 MAX LOC 5 O O O
Sinal 2: parametros 3413 SAIDA 2 MIN e 3414 SAIDA2 MAX Hz
Sinal 3: parametros 3420 SAIDA 3 MIN e 3421 SAIDA3 MAX. PAR E=1§ FWD
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Modo cépia

A consola de programacao basica pode armazenar um conjunto completo de
parametros do conversor de frequéncia e até trés conjuntos de parametros do
utilizador. A memoaria da consola de programagéo € permanente.

No Modo coépia, é possivel:

Copiar todos os parametros do conversor de frequéncia para a consola de
programacéo (uL — Carregar). Isto inclui todos o0s conjuntos de parametros
definidos pelo utilizador e os pardmetros internos (ndo ajustaveis pelo utilizador)
como os que séo criados durante o ID Run.

Restaurar o conjunto completo de pardmetros da consola de programacao para o
conversor de frequéncia (rE A — Restaurar Todos). Isto passa todos 0s
parametros, incluindo os parametros internos do motor ndo ajustaveis pelo
utilizador, para o conversor de frequéncia. Nao inclui os conjuntos de parametros
do utilizador.

Nota: Use esta funcé@o apenas para restaurar um conversor de frequéncia, ou
para transferir pardmetros para sistemas que sejam idénticos ao sistema original.

Copiar parcialmente um conjunto de paradmetros da consola de programacao
para o conversor de frequéncia (dL P — Descarregar Parcial). O conjunto parcial
nao inclui os parametros internos do motor, os parametros 9905...9909, 1605,
1607, 5201, ou outro pardmetro dos grupos 51 MOD COMUN EXTERNO e 53
PROTOCOLO EFB.

N&o é necessario que os tamanhos dos conversores de frequéncia e do motor de
origem e de destino sejam iguais.

Copiar parametros UTIL S1 da consola de programacao para o conversor de
frequéncia (dL ul — Descarregar Conj Util 1). Um conjunto do utilizador inclui
parametros do grupo 99 DADOS INICIAIS e parametros internos do motor.

Esta funcé@o s6 aparece no menu quando o Conj Util 1 for guardado com o
parametro 9902 MACRO (veja Macros do Utilizador na pagina 84).

Copiar parametros UTIL S2 da consola de programacao para o conversor de
frequéncia (dL u2 — Descarregar Conj Util 2). Igual a dL ul — Descarregar Conj
Util 1 acima.

Copiar parametros UTIL S3 da consola de programacao para o conversor de
frequéncia (dL u3 — Descarregar Conj Util 3). Igual a dL ul — Descarregar Conj
Util 1 acima.

Arrancar, parar, alterar o sentido de rotagéo e alternar entre controlo local e
remoto.
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Como carregar e descarregar parametros

As func@es disponiveis para carregar e descarregar parametros, sao:

Passo | Accao Ecra
1. Aceda ao Menu principal premindo “Y_J se estiver no modo Saida, ou LoC
entdo pressione 777 repetidamente até aparecer MENU na parte inferior. r
MENU FWD
2. Se a consola de programacao néo estiver em modo Cépia (“CoPY” ndo LoC
visivel), pressione a tecla <A™ ou C_¥_ até aparecer “CoPY". O
MENU FWD
Pressione ~%_. Loc d L u 1
MENU FWD
3. « Para carregar todos os parametros (incluindo os conjuntos do utilizador) |{L0OC
do conversor de frequéncia para a consola de programacéo, passe para u
“uL” com as teclas ~AN e ¥ . MENU EWD

Pressione “S_J. Durante a transferéncia, o ecréd apresenta o estado da LoC u L 5 O

transferéncia em percentagem.

FWD

« Para descarregar, passe para a operac¢édo adequada (como exemplo é LocC E A
usado “rE A", Restaurar todos) com as teclas ~ AN e ¥ . r

MENU FWD

Pressione “Y_J. Durante a transferéncia, o ecréd apresenta o estado da LoC r- E 5 O

transferéncia em percentagem.
FWD

Cddigos de alarme da Consola de Programacéo Béasica

Além das falhas e dos alarmes gerados pelo conversor de frequéncia (consulte o
capitulo Localizacao de falhas), a Consola de Programacao Bésica indica os
alarmes da consola de programagdo com um cédigo em formato A5xxx. Consulte a
seccao Alarmes gerados pela Consola de Programacao Basica na pagina 244 para
a lista dos codigos de alarme e das suas descri¢des.
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Consola de Programacao Assistente

Caracteristicas
A Consola de Programacao Assistente tem as seguintes caracteristicas:
» consola de programacéao alfanumérica com ecrd LCD
» selecc¢do de lingua para o ecré

» assistente de arranque para facilitar o comissionamento do conversor de
frequéncia

» funcao cépia — os parametros podem ser copiados para a memoria da consola
de programacéao para transferéncia posterior para outros conversores, ou para
serem guardados como registo de um determinado sistema

e conteudos de ajuda

» relégio

Descricéo geral

A tabela seguinte resume as fungdes das teclas e dos ecrés da Consola de
Programacéo Assistente.

I — R Nr. |Uso

1 |LED de estado — Verde para operacéo normal. Se o LED piscar, ou estiver
vermelho, consulte LEDs na pagina 255.

2 |Ecrd LCD - Dividido em trés grandes areas:

a. Linha de estado — variavel, depende do modo de operacéo, consulte Linha
de estado na pagina 60.

« Centro — variavel, em geral, exibe valores de parametros e sinais, menus
ou listas.

b. Linha inferior — exibe a funcéo actual das duas teclas multifuncéo (soft) e o
reldgio, se activado.

400RPM

1200 RPM
124 A
405 dm3/s

3 |Tecla soft 1- Varias fun¢@es, definidas pelo texto no canto inferior esquerdo

do ecrd LCD.

4 |Tecla soft 2 — Varias fun¢des, definidas pelo texto no canto inferior direito do
ecrd LCD.

5 |Acima—

» Percorre um menu ou lista visualizada na area central do ecra LCD.
« Aumenta um valor se for seleccionado um parametro.

« Aumenta a referéncia se o canto superior direito for assinalado.
Manter a tecla pressionada altera o valor mais rapidamente.

6 |Abaixo —

» Percorre um menu ou lista visualizada na area central do ecrd LCD
e Diminui um valor se for seleccionado um parametro.

< Diminui a referéncia se o canto superior direito estiver assinalado.
Manter a tecla pressionada altera o valor mais rapidamente.

7 |LOC/REM — Alterna entre o controlo local e remoto do conversor.

8 |Ajuda — Exibe informagao de ajuda quando a tecla é pressionada. A
informacgao exibida no ecré descreve o item seleccionado nesse momento na
area central.

9 |PARAR - Péra o accionamento em controlo local.

10 |ARRANCAR - Arranca o accionamento em controlo local.
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Linha de estado

A linha superior do ecra LCD apresenta informacao béasica sobre o estado do
conversor de frequéncia.

| LOC ¥ 49 _1Hz ‘ ‘ LOC UMENU PRIN 1 |
Nr. |Campo Alternativas Significado
1 |Local de controlo|LOC O conversor de frequéncia esta em controlo local,
ou seja, desde a consola de programacao.
REM O controlo do conversor de frequéncia é remoto,
como as E/S ou o fieldbus.
2 |Estado 1 Sentido de rotagdo directo
N Sentido de rotagdo inverso
Seta rotativa O conversor de frequéncia esta a funcionar no
setpoint.

Seta rotativa intermitente | O conversor de frequéncia esta a funcionar mas
ndo esta no setpoint.

Seta imével O conversor de frequéncia esta parado.

Seta imével intermitente Foi dado comando de arranque, mas o motor
funciona por faltar, por ex. o Arranque Activo.

3 |Modo de * Nome do modo actual
operacéo da « Nome da lista ou menu apresentado
consola de « Nome do estado d 30, ex: EDIT PAR
programacao ome do estado de operacéo, ex: )
4 |Valor de « Valor de referéncia no modo Saida
re,ferénma ou « Nimero do item assinalado, por ex. modo,
ndmero do item grupo de parametros ou falha.

seleccionado

Principios de funcionamento

A consola de programacéo funciona com a ajuda de menus e teclas. As teclas
incluem duas teclas soft, cuja funcdo actual é indicada através do texto apresentado
no ecra por cima de cada tecla.

As opcoes, por exemplo o modo de funcionamento ou um parametro, sao
seleccionadas pressionando as teclas ~a~ e <¥ > até que a op¢éo pretendida
esteja assinalada (em video invertido) e, pressionando depois, a tecla soft
adequada. Com a tecla soft da direita, normalmente o utilizador introduz um modo,
aceita uma opg¢ao ou guarda alteragdes. A tecla soft da esquerda € usada para
cancelar as alteracdes efectuadas e para regressar ao nivel de operacéo anterior.

A Consola de Programacao Assistente tem nove modos: Saida, Parametros,
Assistentes, Parametros Alterados, Diario de Falhas, Ajuste do Relégio, Backup
Parametros, Configuracéo E/S e Falhas. A operagéo nos primeiros oito modos séo
descritas neste capitulo. Quando ocorre uma falha ou alarme, a consola passa
automaticamente para o Modo Falha apresentando a falha ou alarme. Estas podem
ser rearmadas no modo Saida ou Falha (veja o capitulo Localiza¢céo de falhas).
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Inicialmente, a consola estd no modo Saida, onde é possivel arrancar, parar, alterar
o sentido de rotacgdo, alternar entre o controlo local e remoto, modificar o valor de
referéncia e monitorizar até trés valores actuais. Para outras tarefas, o utilizador
deve passar para o Menu principal e seleccionar o modo apropriado no menu. Na
linha de estado (ver a sec¢do Linha de estado na pagina 60) aparece o nome do

menu, o0 modo, o item ou o estado.

Como executar tarefas comuns

A tabela abaixo lista as tarefas comuns, o0 modo no qual se podem executar e 0
namero da pagina onde o0s passos para executar a tarefa sdo descritos em detalhe.

Tarefa Modo Pag.
Como obter ajuda Todos 62
Como encontrar a versdo da consola de programacao No arranque 62
Como ajustar o contraste da consola de programagéo Saida 65
Como alternar entre o controlo local e o remoto Todos 63
Como arrancar e parar o conversor de frequéncia Todos 64
Como alterar o sentido de rotagdo do motor Saida 64
Como ajustar a referéncia de velocidade, frequéncia ou binario Saida 65
Como alterar o valor de um parametro Parametros 66
Como seleccionar os sinais monitorizados Parametros 67
Como executar tarefas (especificacdo dos conjuntos de parametros |Assistentes 68
relacionados) com ajuda dos assistentes

Como visualizar e editar parametros alterados Parametros alterados 69
Como visualizar falhas Diario de falhas 70
Como rearmar falhas e alarmes Saida, Falha 241
Como mostrar/ocultar o reldgio, alterar a data e hora e ajustar o Ajuste reldgio 71
relégio

Como copiar parametros do conversor de frequéncia para a Backup parédmetros 73
consola de programacao

Como restaurar parametros da consola de programagéo para o Backup parametros 73
conversor de frequéncia

Como editar e alterar ajustes de parametros relacionados com os |Configuracéo E/S 74

terminais de E/S
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Como obter ajuda

Passo | Accéo

Ecra

1. Pressione @ para ler o texto de ajuda para o item que estiver assinalado.

Se existir um texto de ajuda para o item, este é apresentado no ecra.

LOC ¥ GRUPOS PAR——10

01 DADOS OPERACAO

03 SINAIS ACTUAIS

04 HISTORICO FALHAS

10 COMANDO

90 SEL REFERENCIAS
SAIR | 00:00 SEL

LOC LAJUD————
Este grupo define as
fontes externas

(EXT1 e EXT2)para os
comandos que activam
as alteracbes de

SAIR 1 00:00

2. Se o texto ndo for completamente visivel, pode percorrer as linhas com as

teclas ~A N e ¥ .

LoC VAJUD————
(EXT1 e EXT2)para os
comandos que activam
as alteracbes de
arrangue, paragem e

sentido de rotacao
SAIR 1 00:00

. ~ . . SAIR
3. Depois de ler o texto, regresse ao ecra anterior premindo =2~

LOC ¥ GRUPOS PAR——10

01 DADOS OPERACAO

03 SINAIS ACTUAIS

04 HISTORICO FALHAS

10 COMANDO

90 SEL REFERENCIAS
SAIR | 00:00 SEL

Como encontrar a versdo da consola de programacao

SW Painel: versao de firmware da consola
ROM CRC: soma de verigicacdo do ROM
Rev Flash: versao conteudo flash.

Quando libertar a tecla, a consola regressa ao modo Saida.

Passo | Accéao Ecréa
1. Se a alimentacao estiver ligada, desligue-a.
2. Mantenha a tecla @ pressionada enquanto liga a alimentacéo e Ié a INFO VERSAO PAINEL
informacdo. O ecra exibe a seguinte informacéo sobre a consola: Eg,\'ﬂngéc?w' xxxxxxif&i
Rev.Flash: X . XX
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Como arrancar, parar e alternar entre o controlo local e o remoto

Pode arrancar, parar e alternar entre o controlo local e 0 remoto em qualquer modo.
Para arrancar ou parar o conversor de frequéncia, este deve estar em controlo local.

Passo | Accéo Ecra
1. « Para alternar entre controlo remoto (REM visivel na linha de estado) e o kOC 5; MENSAG 40 d
. : : mudar para modo de
controlo local (LOC visivel na linha de estado), pressione . controlo local .
Nota: A funcdo de mudanca para controlo local pode ser desactivada com o
parametro 1606 BLOQUEIO LOCAL. — ]oo0:00
A primeira vez que o conversor de frequéncia é ligado a alimentacao, estd em
controlo remoto (REM) e é controlado através dos terminais de E/S. Para
mudar para controlo local (LOC) e controlar o conversor de frequéncia usando
a consola de programacéo, pressione . O resultado depende do tempo que
mantiver a tecla pressionada:
« Se libertar a tecla imediatamente (o ecrd exibe a mensagem “A mudar para
modo de controlo local”), o conversor de frequéncia para. Ajuste a referéncia
de controlo local como indicado na pagina 65.
 Se pressionar a tecla durante cerca de dois segundos, o conversor de
frequéncia continua como anteriormente. O conversor copia 0s valores
remotos actuais para o estado de run/stop e a referéncia, e vai usa-las depois
como 0s ajustes iniciais do controlo local.
« Para parar o conversor de frequéncia em controlo local, pressione C@>. A seta (b, ou J) na linha de
estado para de rodar.
« Para arrancar o conversor de frequéncia em controlo local, pressione (X>). A seta (U ou J) na linha de
estado comeca a rodar.
Permanece intermitente até
0 conversor alcangar o
setpoint.
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Modo Saida

No modo de Saida, é possivel:

e monitorizar os valores actuais de até trés sinais no grupo 01 DADOS

OPERACAO

 alterar o sentido de rotacdo do motor

» ajustar a referéncia de velocidade, frequéncia ou binario

e ajustar o contraste do ecra

e arrancar, parar, alterar o sentido de rotacdo e alternar entre controlo local e

remoto.

SAIR

Pode passar para o modo Saida premindo repetidamente a tecla =

No canto superior direito do LOC & 79 117
ecra aparece o valor de 49_.1 Hz HZEE = 50%
referéncia. O centro pode ser 0.5 A 0.4 A
configurado para exibir os 10.7 % 24 _4 %
valores de até trés sinais ou DIR 1 00:00 [MENU DIR 1 00:00 [ MENU
gréficos de barras; veja a
pagina 67 sobre a seleccao e a modificagdo de sinais monitorizados.
Como alterar o sentido de rotagdo do motor
Passo | Accéao Ecra
1. Se ndo estiver no modo Saida, pressione S%ﬁ repetidamente até aparecer REM © 49 _1Hz
este modo. 49 - 1 HZ
0.5 A
10.7 %
~ DIR_]00:00 [MENU _
2. Se o conversor de frequéncia estiver em controlo remoto (REM visivel na linha [[LOC U 49 _1Hz
de estado), mude para controlo local premindo . O ecra exibe durante 49 - 1 HZ
alguns segundos a mensagem sobre a mudanc¢a de modo e regressa ao modo O - 5 A
Saida. 10.7 %
~—_DIR_100:00 [MENU _
3. Para mudar o sentido de rotacéo de directo (L visivel na linha de estado) para ||[LOC & 49 _1Hz
inverso (5 visivel na linha de estado), ou vice versa, pressione % 49 - 1 HZ
0.5 A
10.7 %

Nota: O parametro 1003 deve ser ajustado para 3 (PEDIDO).

DIR 00:00 | MENU
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Como ajustar a referéncia de velocidade, frequéncia ou binario
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Passo | Accgéao Ecra
1. Se nao estiver no modo Saida, pressione S%ﬁ repetidamente até aparecer REM U 49 .1Hz
este modo. 49_.1 Hz
10.7 %
DIR 00:00 | MENU

2. Se o conversor de frequéncia estiver em controlo remoto (REM visivel na linha |[LOC & 49_1Hz

de estado), mude para controlo local premindo . O ecré exibe durante 49 - 1 HZ
alguns segundos a mensagem sobre a mudanga de modo e regressa ao modo O - 5 A
Saida. 10.7 %

Nota: Com o grupo 11 SEL REFERENCIAS, pode permitir a alteracéo da DIR 00:00 | MENU
referéncia em controlo remoto.

3. « Para aumentar a referéncia assinalada exibida no canto superior direito do LOC U 50.0HZ
ecrd, pressione A \. O valor muda imediatamente, € guardado na memoria 50 - O HZ
permanente do conversor de frequéncia e restaurado automaticamente apés O - 5 A
o corte da alimentag&o. 10.7 %

« Para diminuir o valor, pressione \_v¥_. DIR 00:00 | MENU
Como ajustar o contraste da consola de programacéao
Passo | Accéo Ecra
1. Se ndo estiver no modo Saida, pressione % repetidamente até aparecer LOC Y 49 _1Hz
este modo. 49.1 Hz
10.7 %
DIR 00:00 | MENU
2. « Para aumentar o contraste, pressione as teclas e A em simulténeo. ||LOC U 49_1Hz

.. . . MENU - A
« Para diminuir o contraste, pressione as teclas @ e (¥_’ em simultaneo.

49_.1 Hz
0.5 A
10.7 %

" DIR_100:00 [ MENU _
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Modo Parametros
No modo Parametros, € possivel:

» visualizar e alterar os valores dos parametros

e arrancar, parar, alterar o sentido de rotacdo e alternar entre controlo local e

remoto.

Como seleccionar um parametro e alterar o seu valor

Passo

Accao

Ecra

. . . MENU . -
Aceda ao Menu principal pressionando se estiver no modo Saida, ou

o . SAIR . 2 . .
entdo pressione =2~ repetidamente até se encontrar no Menu principal.

LOC TMENU PRIN
DADA ' » .
ASSISTENTE

PAR ALTERAD
~SAIR 1] 00:00 [ ENTER_

1

Aceda ao modo Parametros seleccionando PARAMETROS no menu com as
ENTER

teclas A~ e (¥, e pressione Swil

LOC & GRUPO PAR ——01

01 DADOS OPERACAOQO

03 SINAIS ACTUAIS

04 HISTORICO FALHAS

10 COMANDO |

11 SEL REFERECIAS
SAIR | 00:00 SEL

Seleccione o grupo de parametros apropriado com as teclas /AN e ¥ .

. SEL
Pressione ﬁ

LOC & GRUPO PAR ——99
99 DADOS INICIAIS
01 DADOS OPERACAO
03 SINAIS ACTUAIS
04 HISTORICO FALHAS
10 COMANDO

SAIR | 00:00 SEL

LOC_& PARAMETROS
9901 LINGUA
PORTUGUES
9902 MACROS
9904 MODO_CTRL MOTOR
9905 TENSAO NOM MOTOR
SAIR | 00:00 [EDITAR

Seleccione o parametro apropriado com as teclas /~~a™ e \_¥_~. O valor
actual do parametro é apresentado por baixo do parametro seleccionado.

EDITAR

Pressione N

LOC T PARAMETROS '
9901 LINGUA

9902 MACRO

STANDARD ABB
9904 MODO_CTRL MOTOR
9905 TENSAO NOM MOTOR

SAIR | 00:00 |EDITAR
LOC L EDIT PAR

9902 MACRO
STANDARD ABB
1

'%f%tﬁt? 00:00 [GUARDAR

Defina um novo valor para o parametro com as teclas .~ A\ e ¥ .

Pressionar a tecla aumenta ou diminui o valor. Manter a tecla pressionada
altera o valor mais rapidamente. Pressionar as teclas em simultaneo substitui o
valor apresentado pelo valor de defeito.

LOC L EDIT PAR
9902 MACRO

3-FI10S
[2]
"CANCEL ] 00:00 [GUARDAR

. GUARDAR
« Para guardar o novo valor, pressione N

.. . CANCEL
¢ Para cancelar o novo valor e manter o orlglnal, pressione 7

LOC U PARAMETROS
9901 LINGUA
9902 MACRO

-F10S
9904 MODO _CTRL MOTOR
9905 TENSAO NOM MOTOR
SAIR | 00:00 |EDITAR
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Como seleccionar os sinais monitorizados
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Passo | Accéo Ecréa

1. Pode seleccionar os sinais a monitorizar no modo Saida e como eles sdo LOC UEDIT PAR
apresentados no grupo de parametros 34 ECRA PAINEL. Consulte a pagina 66 3401 PARAM SINAL1
para instrugdes detalhadas sobre como alterar os valores dos parametros. FRE SAIDA
Por defeito, o ecré apresenta trés sinais. Os sinais por defeito dependem do [103]
valor do parametro 9902 MACRO: Sobre as macros, cujo valor por defeito do CANCEL | 00:00 IGUARDAR
parametro 9904 MODO CTRL MOTOR é 1 (VECTOR:VELOC), o defeito parao |[LOC T EDIT PAR
sinal 1 é 0102 VELOCIDADE, ou entéo 0103 FREQ §AI’DA. O defeito para 0os  ||3408 PARAM SINAL2
sinais 2 e 3 € sempre 0104 CORRENTE e 0105 BINARIO, respectivamente. RENTE
Para alterar os sinais por defeito, seleccione até trés sinais do grupo 01 [104] ]
DADOS OPERACAO para serem apresentados. CANCEL | 00:00 IGUARDAR
Sinal 1: Altere o valor do pardmetro 3401 PARAM SINAL1 para o indice do LOC TEDIT PAR
parametro do sinal no grupo 01 DADOS OPERACAO (= nimero do parametro ||3415 PARAM.SINAL3
sem o zero inicial), ex.: 105 significa o parametro 0105 BINARIO. O valor 100 [ ]B I NAR I O
significa que nenhum sinal é exibido.

g a CANCEL | 00:00 IGUARDAR

Repetir o0 procedimento para os sinais 2 (3408 PARAM SINAL2) e 3 (3415
PARAM SINAL3).

2. Seleccione como quer que os sinais sejam exibidos: como nimero decimal ou |[LOC UEDIT PAR
grafico de barras. Para cifras decimais, pode especificar o ponto de localiza¢do |(3404 FORM DECIM SAID1
do ponto decimal. Para mais detalhes, veja o parametro 3404.
Sinal 1: parametro 3404 FORM DECIM SAID1 el
Sinal 2: parametro 3411 FORM DECIM SAID2 CANCEL | 00:00 IGUARDAR
Sinal 3: parametro 3418 FORM DECIM SAID3.

3. Seleccione as unidades que deseja visualizar para os sinais. Para mais LOC WEDIT PAR
detalhes, veja o parametro 3405. 3405 UNID SATDAL
Sinal 1: pardmetro 3405 UNID SAIDA1 HZ
Sinal 2: parametro 3412 UNID SAIDA2 [3]
Sinal 3: parametro 3419 UNID SAIDA3. CANCEL | 00:00 IGUARDAR

4, Seleccione as escalas para os sinais especificando os valores minimo e LOC WEDIT PAR

maximo do ecrd. Para mais detalhes, veja o parametro 3406 e 3407.

Sinal 1: parametro 3406 SAIDAL MIN e 3407 SAIDA1 MAX
Sinal 2: parametro 3413 SAIDA2 MIN e 3414 SAIDA2 MAX
Sinal 3: parametro 3420 SAIDA3 MIN e 3421 SAIDA3 MAX.

3406 SAIDA1 MIN
0.0 Hz

CANCEL | 00:00 IGUARDAR

LOC UEDIT PAR

3407 SAIDALl MAX
0.0 Hz

CANCEL | 00:00 IGUARDAR
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Modo Assistentes

Quando o conversor de frequéncia é ligado a alimentacao pela primeira vez, o
Assistente de Arranque conduz o utilizador através da configuracdo dos parametros
basicos. O Assistente de Arranque esté dividido em assistentes, cada um dos quais
€ responsavel pela especificacdo de um determinado conjunto de parametros, por
exemplo Dados Motor ou Controlo PID. O Assistente de Arranque activa 0os
assistentes um apos o outro, embora também se possam usar separadamente.
Para mais informac¢@es sobre as tarefas dos assistentes, consulte a sec¢édo

Assistente de arranque na pagina 85.

No Modo assistentes, € possivel:

e usar assistentes de ajuda ao longo do processo de definicdo de um conjunto

basico de parametros

e arrancar, parar, alterar o sentido de rotacdo e alternar entre controlo local e

remoto.

Como usar um assistente

A tabela apresenta a sequéncia de operacao basica que conduz o utilizador através
dos assistentes. O Assistente Dados do Motor é usado com exemplo.

Passo | Acgéo Ecra
1. Aceda ao Menu principal pressionando 'S~ se estiver no modo Saida, ou LOC U MENU PRIN 1
entdo pressione % repetidamente até se encontrar no Menu principal. PARAMETR 9
SAIR | 00:00 | ENTER
2. Aceda ao modo seleccionzéanEg ASSISTENTES no menu com as teclas (~a™ OC ] ASI SENTE 1
; ssistente Arranque
e (¥, e pressionando <x—- Aados do Hotar
Aplicacao
Controlo vel EXT1
Controlo vel EXT2
SAIR 100:00 [ SEL
3. Seleccione o assistente com as teclas .~ A\ e ¥ _, e pressione % LOC WEDIT PAR
Se seleccionar um assistente diferente do Assistente Arranque, este vai 9905 TENSAO NOM MOTOR
conduzi-lo através da tarefa de especificagéo do seu conjunto de parametros
conforme descrito nos passos 4. e 5.. Depois disso pode seleccionar outro
assistente no menu Assistentes ou sair. O Assistente Dados do Motor é usado SAIR | 00:00 [GUARDAR
como exemplo.
; ; ; N ; LOC T ESCOLH
Sg seleccpnar o As§|stente de Arranque,. gste~act|va o prlme_lro assistente, e Deseja continuar com
vai conduzi-lo através da tarefa de especificacdo do seu conjunto de 0 ajuste da
parametros como descrito nos passos 4. e 5.. O Assistente de Arranque apéai:!%
pergunta-lhe se quer continuar para o proximo assistente ou ndo — seleccione a Saltar
resposta com as teclas /A e ¥ _, e pressione % Se optar por ndo SAIR 1 00:00 OK
continuar, o Assistente de Arranque faz-lhe a mesma pergunta sobre o préximo
assistente, e assim por diante.
4. « Para especificar um novo valor, pressione as teclas /A e ¥ . LOC TEDIT PAR

9905 TENSAONOMMOTOR

SAIR | 00:00 IGUARDAR

Consolas de programacao




69

Passo

Accéo

Ecra

« Para ver mais informacgé&o sobre o parametro pedido, pressione a tecla @

Percorra o texto de ajuda com as teclas /~a ™ e ¥ . Feche a ajuda
premindo a tecla %.

LOC T AJUD

Ajuste exactamente
conforme a chapa de
caracteristicas do
motor.

SAIR 1 00:00 [

LOC UPAR EDIT

5. « Para validar o novo valor e continuar com o ajuste do proximo parametro,
. GUARDAR
pressione 9906 CORR NOM MOTOR
. . . SAIR
« Para sair do assistente, pressione = -
SAIR | 00:00 IGUARDAR
Modo Parametros Alterados
No Modo Parametros Alterados, é possivel:
» visualizar uma lista de todos os parametros que foram alterados relativamente
aos valores de defeito da macro
 alterar estes parametros
e arrancar, parar, alterar o sentido de rotacao e alternar entre controlo local e
remoto.
Como visualizar e editar parametros editados
Passo | Accéo Ecra
1. Aceda ao Menu principal pressionando % se estiver no modo Saida, ou LOC UMENU PRIN 1
ent&o pressione % repetidamente até se encontrar no Menu principal. PARAN a0
SAIR | 00:00 | ENTER
2. Aceda ao modo Parametros Alterados e seleccione PAR ALTERAD no menu LOC T PAR ALTERAD——]|
com asteclas ~aNe ¥ /, e pressione%. 1203 VEL18C_)(N)SE
1203 VEL CONSTZ2
1203 VEL CONST3
9902 MACRO
SAIR | 00:00 |EDITAR
3. Seleccione o parametro alterado na lista com as teclass ~aA~N\e ¥ . O LOC WEDIT PAR
valor do parametros é apresentado por baixo. Pressione % para modificar o ||1202 VEL CONST1
valor. 0.0 Hz
CANCEL | 00:00 IGUARDAR
4. Defina o novo valor para o parametro com as teclas /AN e ¥ . LOC TEDIT PAR
Pressionar a tecla uma vez aumenta ou diminui o valor. Manter a tecla 1202 VEL CONST 1
pressionada altera o valor mais rapidamente. Pressionar as teclas em 5 - O HZ
simultdneo substitui o valor pelo valor de defeito.
CANCEL | 00:00 IGUARDAR
5. « Para validar o novo valor, pressione &R Se 0 novo valor for o valor de LOC L PAR ALTERAD——]|

defeito, o parametro desaparece da lista de parametros alterados.

.. . CANCEL
« Para cancelar o novo valor e manter o valor original, pressione 7

1203 VEL CONST1

15.0 Hz

1203 VEL CONST2

1203 VEL CONST3
9902 MACRO

SAIR | 00:00 |EDITAR
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Modo Diario de Falhas

No modo Diério de Falhas, é possivel:

 visualizar o histérico de falhas do conversor de frequéncia até um maximo de dez
falhas ou alarmes (depois da alimentacao ser desligada, apenas as trés ultimas

falhas ou alarmes sao guardadas na memoéria)

» ver os detalhes das trés ultimas falhas ou alarmes (depois da alimentacéo ser
desligada, apenas os detalhes da falha ou alarme mais recente sdo guardados

na memdaria)

» ler o texto de ajuda para a falha ou alarme

e arrancar, parar, alterar o sentido de rotacdo e alternar entre controlo local e

remoto.

Como visualizar falhas ou alarmes

Passo | Accéo

Ecra

1. Aceda ao Menu principal pressionando
~ . SAIR . e . .
entdo pressione = repetidamente até se encontrar no Menu principal.

se estiver no modo Saida, ou

LOC UMENU PRIN
DADA V » .
ASSISTENTE

PAR ALTERAD
~SAIR 1 00:00 [ ENTER

1

2. Aceda ao Diario de Falhas seleccionando DIARIO FALHAS no menu com as
teclas .~A™ e ¥ 7, e pressinando N O ecra exibe o diario de falhas a
partir da Gltima falha ou alarme.

O nuimero na linha é o cédigo da falha ou alarme segundo o qual as causas e
as accgOes de correcgao sao listadas no capitulo Localizacao de falhas.

LOC L DIAR FALH

10: PERDA PAINEL
19.03.05 13:04:57

6: SUBTENSAO CC

6: PERDA EA1

SAIR | 00:00 IDETALHE

3. Para visualizar os detalhes de uma falha ou alarme, seleccione a mesma com

as teclas A e ¥ 7, e pressione N

LOC T PERDA PAIN
FALHA
10
HORA FALHA 1
13:04:57
HORA FALHA 2

SAIR | 00:00 [ DIAG

4. Para aceder ao texto de ajuda, pressione %. Percorra o texto de ajuda com
asteclas ~aNe ¥ .

. . . OK ~ .
Depois de ler o texto de ajuda, pressione N para voltar ao ecra anterior.

LOC L DIAGNOSTIC
Verifique: Linhas de
comunicacao e _as

I|8ag6es, parametro
3002, parametros nos

rupos 10 e 11.
SAIR | 00:00 OK
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Modo Ajuste do Reldgio
No modo Ajuste do Relégio, é possivel:
« mostrar ou ocultar o reldgio
« alterar o formato de visualizacdo da data e da hora

e ajustar a data e a hora

71

e arrancar, parar, alterar o sentido de rotacdo e alternar entre controlo local e

remoto.

A Consola de Programacéo Assistente contém uma bateria para assegurar a funcao
do relégio quando o painel ndo esta ligado ao conversor de frequéncia.

Como mostrar ou ocultar o relégio, alterar os formatos do ecréo e ajustar a data e a hora

Passo

Accédo

Ecra

L . MENU . P
Aceda ao Menu principal pressionando ] se estiver no modo Saida, ou
~ . SAIR . ) .
entdo pressione = repetidamente até se encontrar no Menu principal.

LOC LMENU PRIN
RO

1
IAIA'

PAR ALTERAD

SAIR | 00:00 | ENTER

Aceda ao modo de Ajuste Reldgio seleccionando AJUSTE RELOGIO no menu

. ENTER
com as teclas .~~a™ e ¥ _, e pressione N

LOC L HORA & DATA——-1
VISIBILIDADE RELOGIO
FORMATO HORA

FORMAT DATA

AJUSTAR HORA

AJUSTAR DATA

SAIR | 00:00 SEL

« Para mostrar (ocultar) o relégio, seleccione VISIBILIDADE RELOGIO no
. SEL . s - P
menu, pressione g, seleccione Mostrar relégio (Ocultar relégio) e
. SEL ~ : ~
pressione , 0U, para voltar ao ecrd anterior sem fazer alteragdes,

. S
pressione 7.

» Para definir o formato da data, seleccione FORMATO DATA no menu,
pressione % e seleccione o formato adequado. Pressione %{ para
guardar ou CA%?CEL para cancelar as alteracges.

» Para definir o formato da hora, seleccione FORMATO HORA no menu,
. SEL - . OK
pressione e seleccione o formato adequado. Pressione ) para
guardar ou %'CEL para cancelar as alteracges.

« Para definir a hora, seleccione AJUSTAR HORA no menu e pressione %

. . OK .
Ajuste as horas com as teclas «~a™ e ¥ _~, e pressione ﬁ.Depms

. . . OK
ajuste os minutos. Pressione < para guardar ou CA%'JCEL para cancelar as
alteracdes.

« Para definir a data, seleccione AJUSTAR DATA no menu e pressione %

Defina a primeira parte da data (dia ou més dependendo do formato de data
seleccionado) com as teclas .~ A e ¥ _, e pressione %’. Repita para a
segunda parte. Depois de definir o ano, pressione %. Para cancelar as

~ . CANCEL
alteragdes, pressione (=2~

LOC L RELOG VIS —1
Mostrar reldégio

Ocultar relogio

SAIR | 00:00 SEL

LOC & FORMAT DATA——1
dd.mm.aa

mm/dd/aa

dd.mm.aaaa

mm/dd/aaaa

CANCEL | 00:00 OK

LOC U FORMAT HORA——1
24-horas
12-horas

CANCEL | 00:00 OK

LOC L AJU HORA

=41
CANCEL | 00:00 OK

LOC L AJU DATA

E).03.05

CANCEL | 00:00 OK
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Modo Backup de Parametros

A Consola de Programacdao Assistente pode guardar um conjunto completo de
parametros do conversor de frequéncia e até trés conjuntos de parametros do
utilizador do conversor de frequéncia. A memoéria da consola de programacao é
permanente e ndo estd dependente da bateria da consola.

No modo Backup de Parametros, é possivel:

copiar todos os parametros do conversor de frequéncia para a consola de
programacado (CARREGAR PARA PAINEL). Isto inclui todos os conjuntos de
parametros definidos pelo utilizador e todos os parametros internos (nao
ajustaveis pelo utilizador) como os criados pelo ID Run.

restaurar o conjunto completo de pardmetros da consola de programacéo para o
conversor de frequéncia (DESCARREGAR PARA ACC). Esta funcéo restaura
todos os parametros, incluindo os parametros internos do motor ndo ajustaveis
pelo utilizador, para o conversor de frequéncia. Nao inclui os conjuntos de
parédmetros do utilizador.

Nota: Use esta funcdo apenas para restaurar ou para transferir parametros para
sistemas idénticos ao sistema original.

copiar parcialemente um conjunto de parametros da consola de programacéao
para o conversor de frequéncia (DESCARREGAR APLICACAO). O conjunto
parcial ndo inclui os parametros do utilizador, os parametros internos do motor,
0s parametros 9905...9909, 1605, 1607, 5201, nem qualquer parametro dos
grupos 51 MOD COMUN EXTERNO e 53 PROTOCOLO EFB.

N&o é necessario que os tamanhos dos conversores de frequéncia fonte e
destino e os dos motores sejam 0S mesmos.

copiar os parametros UTIL S1 da consola de programacéo para o conversor de
frequéncia (DESCARREGAR CONJ1 UTLIZ). Um conjunto do utilizador inclui os
paréametros do grupo 99 DADOS INICIAIS e os parametros internos do motor.

Esta funcéo s6 aparece no menu depois do Conjl Util ter sido guardado com o
parametro 9902 MACRO (veja Macros do Utilizador na pagina 84).

copiar os parametros UTIL S2 da consola de programacéo para o conversor de
frequéncia (DESCARREGAR CONJ2 UTLIZ). Igual a DESCARREGAR CONJ1
UTLIZ acima.

copiar os parametros UTIL S3 da consola de programacao para o conversor de
frequéncia (DESCARREGAR CONJ3 UTLIZ). Igual a DESCARREGAR CONJ1
UTLIZ acima.

arrancar, parar, alterar o sentido de rotacdo e alternar entre controlo local e
remoto.
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Sobre as fungBes de carregar e descarregar disponiveis, veja acima.

Passo

Accéo

Ecra

MENU

Aceda ao Menu principal pressionando se estiver no modo Saida, ou
SAIR

entdo pressione = repetidamente até se encontrar no Menu principal.

LOC U MENU PRIN
DADA ' » .
ASSISTENTES
PAR ALTERAD
SAIR | 00:00 | ENTER

1

Aceda ao modo Backup Par seleccionadno BACKUP PAR no menu com as

. ENTER
teclas .~ A e (¥, e pressione Sl

LOC & COP MENU 1
CARREGAR PARA PAINEL
DESCARREGAR PARA ACC
DESCARREGAR APLICACAO
DESCARREG CONJ1 UTIL
DESCARREG CONJ2 UTIL
SAIR | 00:00 SEL

« Para copiar todos os parametros (incluindo os conjuntos do utilizador e os
parametros internos) do conversor de frequéncia para a consola de
programacao, seleccione CARREGAR PARA PAINEL no menu Cdpia com as
teclas A e ¥ _, e pressione % Durante a transferéncia, o ecra
apresenta o estado da transferéncia como percentagem de concluséo.
Pressione A%LAR se quiser parar a operagao.

Depois da operacéo estar completa, o ecrd exibe uma mensagem de aviso
~ . OK L.
sobre a concluséo. Pressione ) para voltar ao menu Copia.

« Para executar downloads, seleccione a operagéo apropriada (aqui
DESCARREGAR ACC é usado como exemplo) no menu Cépia com as teclas
AN e ¥ _~, epressione % O ecra exibe o estado da transferéncia
como percentagem de conclusdo. Pressione A%LAR se quiser parar a

operacao.

Depois da operacéo estar completa, o ecrd exibe uma mensagem de aviso
~ . OK L.
sobre a concluséo. Pressione ) para voltar ao menu Copia.

LOC ¥ BACKUP PAR
A copiar parametros
_o0%

ANULAR | 00:00

LOC UMENSAG ——
Parametros carregados
Ccom sucesso

OK 00:00

LOC ¥ BACKUP PAR
A descarregar _
parametros(conj .
completo

50%

s e e SR
ANULAR | 00:00 |

LOC T MENSAG
Download de
parametros completada
COMm Sucesso.

OK 00:00
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Modo Configuracéo E/S

No modo Configuracéo E/S, é possivel:

 verificar os ajustes dos parametros relacionados com qualquer terminal de E/S

» editar os ajustes dos parametros. Por exemplo, se “1103: REF1” estiver listado
por baixo de Ainl (Entrada Analdgica 1), ou seja, o parametro 1103 SELEC REF
1 tiver o valor EA1, pode alterar o seu valor para por ex.: EA2. Ndo pode, no
entanto, ajustar o valor do parametro 1106 SELEC REF 2 para EAL.

e arrancar, parar, alterar o sentido de rotacdo e alternar entre controlo local e

remoto.

Como editar e alterar ajustes de parametros relacionados com os terminais de E/S

Passo | Accéo Ecra
1. Aceda ao Menu principal pressionando % se estiver no modo Saida, ou LOC TMENU PRIN 1
ent&o pressione % repetidamente até se encontrar no Menu principal. PARAN a0
SAIR | 00:00 [ ENTER
2. Aceda ao modo Configuracao E/S seleccionando Configuragéo E/S no menu LOC bConfii E/S —1
com as teclas A e ¥ _, e pressione % RA'ED
SAIDAS RELES §ou%
SAIDAS ANALOG (AOUT
PAINEL
SAIR | 00:00 SEL
3. Seleccione o grupo de E/S, ex.. ENTRADAS DIGITAIS, com as teclas ~a~Ne |[[LOC LAPR E/S ——1
¥Y_, e pressione % Ap6s uma breve pausa, o ecrd exibe os ajustes COMANDO E1l
actuais para a seleccéo. —ED2—-
—ED3—
SAIR | 00:00
4. Seleccione o ajuste (linha com um ndmero de parametro) com as teclas .~ a >~ |[|[LOC TEDIT PAR
. EDITAR
e\, e pressione ‘- 1001 COMAEl\I[D)OlEXTl
[11
CANCEL | 00:00 IGUARDAR
5. Defina um novo valor para o ajuste com as teclas »~aN\e ¥ . LOC UEDIT PAR
Pressionar a tecla uma vez aumenta ou diminui o valor. Manter a tecla 1001 COMANDO EXT1
pressionada altera o valor mais rapidamente. Pressionar as teclas em »
simult&dneo substitui o valor pelo valor de defeito. [2]
CANCEL | 00:00 [GUARDAR
6. « Para guardar o novo valor, pressione G%R. LO UAPR E/S ————1

. . CANCEL
« Para cancelar o novo valor e manter o original, pressione =

1001:COMANDO (EL)
—ED2-
1001:DIR (E1)
—ED3—

SAIR ] 00:00
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Macros de aplicacéao

Conteudo do capitulo

Este capitulo descreve as macros de aplicacdo. Para cada macro, é apresentado
um esquema de ligagbes com as ligacdes de controlo por defeito (E/S digitais e
analdgicas). O capitulo também explica como guardar e usar a macro do utilizador.

Generalidades sobre as macros

As macros de aplica¢éo sdo conjuntos pré-programados de parametros. Durante o
arranque do conversor de frequéncia, o utilizador selecciona normalmente uma das
macros - a mais adequada a aplicacdo - com o parametro 9902 MACRO, faz as
alteracBes necessarias e guarda o resultado como uma macro do utilizador.

O ACS350 tem sete macros standard e trés macros do utilizador. A tabela abaixo
contém uma descricao geral das macros e descreve as aplicagdes mais adequadas.

Macro

Aplicagcdes adequadas

Standard ABB

Aplicacdes tipicas de controlo de velocidade onde sédo usadas, zero, uma, duas
ou trés velocidades constantes. O arranque/paragem € controlado com uma
entrada digital (nivel arrancar e parar). E possivel alternar entre dois tempos de
aceleracéo e desacelaracéo.

3-fios

Aplicacg6es tipicas de controlo de velocidade onde séo usadas, zero, uma, duas
ou trés velocidades constantes. O arranque e a paragem do conversor de
frequéncia é executado através de botoneiras.

Alternar

Aplicacdes de controlo de velocidade onde sdo usadas, zero, uma, duas ou trés
velocidades constantes. O arranque, paragem e sentido sédo controlados por duas
entradas digitais (a combina¢&o dos estados da entrada determina a operagao).

Pot Motor

Aplicag6es de controlo de velocidade onde s&o usadas, zero ou uma velocidade
constante. A velocidade é controlada através de duas entradas digitais (aumentar
/ diminuir / manter sem alteragdo).

Manual/Auto

Aplicag@es de controlo de velocidade onde é necessario alternar entre dois
dispositivos de controlo. Alguns terminais do sinal de controlo s&o reservados
para um dos dispositivos, e o resto para outro. Um entrada digital faz a selec¢do
entre os terminais (dispositivos) em uso.

Controlo PID

Aplicagbes de controlo de processo, como por exemplo sistemas de controlo de
malha fechada como controlo de presséo e controlo de nivel e de fluxo. E
possivel alternar entre o controlo de velocidade e de processo: Alguns terminais
do sinal de controlo séo reservados para controlo de processo, outros para
controlo de velocidade. Uma entrada digital faz a selecc¢éo entre o controlo de
processo e de velocidade.

CTRL Binéario

AplicacBes de controlo de binario. E possivel alternar entre o controlo de binario e
de velocidade: Alguns terminais do sinal de controlo sao reservados para controlo
de binario, outros para controlo de velocidade. Uma entrada digital faz a seleccéo
entre o controlo de binario e o de velocidade.
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Macro

Aplicagdes adequadas

Utilizador

O utilizador pode guardar a macro standard costumizada, isto é, os ajustes dos
parametros incluindo os parametros do grupo 99 DADOS INICIAIS, e os
resultados do ID Run do motor na memoria permanente, e voltar a usar os dados
posteriormente.

Por exemplo, podem ser usadas trés macros do utilizador quando é necessario
alternar entre trés motores diferentes.

Resumo das ligacdes E/S das macros de aplicacao

A tabela seguinte apresenta um resumo das liga¢des E/S standard das macros de

aplicacéo.
Macro
Entrada/saida
Standard 3-fios Alternar Potenc. Manual/Auto | Control PID Co.nt,rcl)lo
ABB Motor Binario
EAl Ref. Ref. Ref. - Ref. veloc. Ref. veloc. Ref. veloc.
(0...10V) frequéncia  |velocidade velocidade (Manual) (Manual) / (Velocidade)
Ref. processo
(PID)
EA2 - - - - Ref. veloc. Valor Ref. binario
(0...20 mA) (Auto) processo (Binario)
SA Freq. saida |Velocidade Velocidade Velocidade Velocidade Velocidade Velocidade
ED1 Parar/Arranc. | Arrancar Arrancar Parar/Arranc. |Parar/Arranc. |Parar/Arranc. |Parar/Arranc.
(impulso) (directo) (Manual) (Manual) (Velocidade)
ED2 Dir/Inv Parar Arrancar (inv)|Dir/Inv Dir/Inv Manual/PID  |Dir/Inv
(impulso) (Manual)
ED3 Veloc. const. |Dir/lnv Veloc. const. |Ref. velocid. |Manual/Auto |Veloc. const. |Veloc/Binario
entrada 1 entrada 1 acima entrada 1
ED4 Veloc. const. |Veloc. const. |Veloc. const. |Ref. velocid. |Dir/Inv (Auto) |Permisséo Veloc. const.1
entrada 2 entrada 1 entrada 2 abaixo func.
ED5 Seleccéo par |Veloc. const. |Seleccéo par |Veloc. const.1|Parar/Arranc. |Parar/Arranc. |Seleccéo par
rampa entrada 2 rampa (Auto) (PID) rampa
SR Falha (-1) Falha (-1) Falha (-1) Falha (-1) Falha (-1) Falha (-1) Falha (-1)
SD Falha (-1) Falha (-1) Falha (-1) Falha (-1) Falha (-1) Falha (-1) Falha (-1)
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Macro Standard ABB

Esta € a macro por defeito. Fornece uma configuragéo tipica de E/S com trés
velocidades constantes. Os valores do parametro sdo os valores por defeito
apresentados no capitulo Sinais actuais e parametros, a partir da pagina 128.

Se usar valores diferentes dos abaixo,veja a seccao Terminais E/S na pagina 34.

LigacOes E/S de fabrica

1...10 kohm ’—|£
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max. 500 ohm ’—@

X1A
o] 1 SCR Blindagem do cabo de sinal (blindagem)
‘ — B =12 EA1 Referéncia da saida de referéncia: 0...10 vV V)
ot B 3 GND Circuito comum de entrada analdgica
N
l a ! 4 +10V Tensao de referéncia: 10 VDC, max. 10 mA
| 5 EA2 Por defeito ndo usado. 0...10 V
|
| | 6 GND Circuito comum de entrada analdgica
f’l_ i l 7 SA Valor da saida de frequéncia: 0...20 mA
= ;4) 8 GND Circuito comum de saida analdgica
9 +24V Saida de tensao auxiliar: +24 VCC, max. 200 mA
] 10 [GND Comum para saida de tensao auxiliar
ntrada digital comum
11 |DCOM [E da digital
— arar rrancar
112 [EDL  |Parar (0)/ A 1
— irecto nverso
113 |ED2 |Directo (0) /1 2
— eleccdo de velocidade constante
{14 |ED3  |Selecgdo de velocidad 2)
— elec¢éo de velocidade constante
115 |ED4 |Seleccao de velocidad 2)
— eleccdo de aceleracdo e desaceleragao
L"_116 [ED5 |Seleccao de aceleracdo e desaceleragdo
X1B
17 |ROCOM Saida arelé
18 |RONC _JM Sem falha [Falha (-1)]
X 19 |RONO H
20 |DOSRC Saida digital, max. 100 mA
& 21 |DOOUT 3?¢ Sem falha [Falha(-1)]
22 |DOGND

1) EA1 é usada como uma referéncia de
velocidade se 0 modo vector for seleccionado. parametros 2202 e 2203.

2) Ver parametros do grupol2 VELOC
CONSTANTES

0= tempos de rampa de acordo com 0s

1 = tempos de rampa de acordo com os
parametros 2205 e 2206.

4 Ligacao a terra a 360 graus debaixo de um

grampo.

ED3 |ED4|Operacgédo (parametro)
0 0 |Ajustar velocidade com EAL
1 0 |Velocidade 1 (1202)
0 1 |Velocidade 2 (1203)
1 1 |Velocidade 3 (1204)
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Macro 3-fios

Esta macro é usada quando o accionamento € controlado através de botoneiras.
Fornece trés velocidades constantes. Para activar, ajuste o valor do parametro 9902
para 2 (3-FIOS).

Sobre os valores de fabrica, veja a seccao Valores por defeito com diferentes
macros na pagina 128. Se usar valores diferentes dos abaixo, veja a sec¢éo
Terminais E/S na pagina 34.

Nota: Quando a entrada de paragem (ED2), é desactivada (sem entrada), as teclas
start/stop da consola de programacao séo desactivadas.

Ligacdes E/S de fabrica

1...10 kohm |—|:

max. 500 ohm ’—@

X1A
P 1 SCR Blindagem do cabo de sinal (blindagem)
‘ — _L!_’ 2 EA1 Referéncia de velocidade do motor: 0...10 V
"l_ : | 3 GND Circuito comum de entrada analdgica
l — | | 4 +10V Tenséo de referéncia: 10 VCC, max. 10 mA
| ! 5 EA2 Por defeito ndo usado. 0...10 V
| | 6 GND Circuito comum de entrada analdgica
/'l_ i | 7 SA Valor da velocidade do motor: 0...20 mA
L ;_'2) 8 GND Circuito comum de saida analdgica
9 +24V Saida de tensao auxiliar: +24 VCC, max. 200 mA
10 |[GND Comum para saida de tensao auxiliar
a 11 |DCOM |Entrada digital comum
e S 12 |ED1 Arrancar (impulso £7)
—alo—13 |ED2 Parar (impulso 1)
g 14 |EDS3 Directo (0) / Inverso (1)
I 15 |ED4 Seleccéo de velocidade constante 0
g 16 |ED5 Seleccéo de velocidade constante D
X1B
17 |ROCOM Saida a relé
18 |[RONC :, Sem falha [Falha (-1)]
X 19 [RONO
20 |DOSRC Saida digital, max. 100 mA
& 21 |DOOUT «y Sem falha [Falha(-1)]
22 |DOGND

D Veja o grupo de parametros 12 VELOC

CONSTANTES:

2) Ligago a terra a 360 graus debaixo de um
grampo.

ED3

ED4

Operacéo (parametro)

Ajustar velocidade com EA1

Velocidade 1 (1202)

Velocidade 2 (1203)

ROl O

PRI O|lO

Velocidade 3 (1204)
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Esta macro fornece uma configuracdo E/S adaptada a uma sequéncia de sinais de
controlo ED usado quando se altera o sentido de rota¢do do conversor de
frequéncia. Para activar, ajuste o valor do parametro 9902 para 3 (ALTERNAR).

Sobre o valor por defeito do parametro, consulte a seccdo Valores por defeito com
diferentes macros na pagina 128. Se usar valores diferentes dos abaixo, veja a
secc¢do Terminais E/S na pagina 34.

Ligacdes E/S de fabrica

|
1...10 kohm ’—E

max. 500 ohm ’—@

D Veja o grupo de parametros 12 VELOC

X1A
o] 1 SCR Blindagem do cabo de sinal (blindagem)
| — _L!_’ 2 EAl Referéncia de velocidade do motor: 0...10 V
"I_ : | 3 GND Circuito comum de entrada analdgica
l - | | 4 +10V Tenséo de referéncia: 10 VCC, max. 10 mA
| | 5 EA2 Por defeito ndo usado. 0...10 V
| | 6 GND Circuito comum de entrada analdgica
f’l_ i ! 7 SA Valor da velocidade do motor: 0...20 mA
l > i-ls) 8 GND Circuito comum de saida analdgica
9 +24V Saida de tensao auxiliar: +24 VCC, max. 200 mA
10 [GND Comum para saida de tensao auxiliar
— 11 |DCOM |Entrada digital comum
I 12 |ED1 Arranque directo: Se ED1 = ED2, o conversor para.
g 13 |ED2 Arranque inverso
g 14 |ED3 Seleccéo de velocidade constante D
] 15 |ED4 Seleccao de velocidade constante D
I 16 |ED5 Seleccao de aceleracao e desaceleracéo 2)
X1B
17 |ROCOM Saida arelé
18 |RONC :, Sem falha [Falha (-1)]
& 19 |RONO
20 |DOSRC Saida digital, max. 100 mA
& 21 |DOOUT z)qz Sem falha [Falha(-1)]
22 |DOGND

CONSTANTES:

o= tempos de rampa de acordo com o0s
parametros 2202 e 2203.

ED3

ED4

Operacéo (parametro)

1 = tempos de rampa de acordo com 0s

Ajustar velocidade com EA1

parametros 2205 e 2206.

Velocidade 1 (1202)

3) Ligacdo a terra a 360 graus debaixo de um

Velocidade 2 (1203)

grampo.

R Ol O

R O|O

Velocidade 3 (1204)

Macros de aplicacéo



80

Macro Potencidémetro do Motor

Esta macro fornece um interface efectivo para PLCs que variam a velocidade do
conversor de frequéncia unicamente através de sinais digitais. Para activar, ajuste o
valor do parametro 9902 para 4 (POT MOTOR).

Sobre o valor por defeito do parametro, consulte a seccao Valores por defeito com
diferentes macros na pagina 128. Se usar valores diferentes dos abaixo, veja a
secgdo Terminais E/S na pagina 34.

Ligacdes E/S de fabrica

X1A
1 SCR Blindagem do cabo de sinal (blindagem)
2 EAl Por defeito ndo usado. 0...10 V
3 GND Circuito comum de entrada analdgica
4 +10V Tenséo de referéncia: 10 VCC, max. 10 mA
5 EA2 Por defeito ndo usado. 0...10 V
6 GND Circuito comum de entrada analdgica
max. 500 ohm’—@ f'l_ - i 7 SA Valor da velocidade do motor: 0...20 mA
> l_d 2 8 |GND |Circuito comum de saida analogica
- 9 +24V Saida de tensao auxiliar: +24 VCC, max. 200 mA
10 |[GND Comum para saida de tensao auxiliar
= 11 |DCOM |Entrada digital comum

I 12 |ED1 Parar (0) / Arrancar (1)

g 13 |ED2 Directo (0) / Inverso (1)

I 14 |EDS3 Referéncia de velocidade acima V)

g 15 |ED4 Referéncia de velocidade abaixo ¥

B 16 |ED5 Velocidade constante 1: pardmetro 1202
X1B
17 |ROCOM Saida arelé
18 |RONC :, Sem falha [Falha (-1)]

X 19 |RONO
20 |DOSRC Saida digital, max. 100 mA
& 21 |DOOUT :j_‘ujz Sem falha [Falha(-1)]

22 |DOGND

1) Se ED3 e ED4 estiverem activas ou inactivas, a 2 Ligagao a terra a 360 graus debaixo de um
referéncia de velocidade ndo pode ser alterada. grampo

A referéncia de velocidade existente é
guardada durante a paragem e a ligagao da
alimentacao.
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Esta macro pode ser usada quando é necesséario alternar entre dois dispositivos de
controlo externos. Para activar, ajuste o valor do parametro 9902 para 5 (MANUAL

IAUTO).

Sobre o valor por defeito do parametro, consulte a seccdo Valores por defeito com
diferentes macros na pagina 128. Se usar valores diferentes dos abaixo, veja a
secc¢do Terminais E/S na pagina 34.

Nota: O parametro 2108 INIBE ARRANQUE deve permanecer com o valor de
ajuste por defeito 0 (DESLIGADO).

Ligacdes E/S de fabrica

X1A
1 SCR Blindagem do cabo de sinal (blindagem)
‘ ',.'__F!_’ 2 EAl Referéncia de velocidade do motor(Manual): 0...10 V
1..10 kohm I—é - : | 3 GND Circuito comum de entrada analdgica
| f 4 +10V Tenséo de referéncia: 10 VCC, max. 10 mA
F(D: .f'l_ I : 5 EA2 Referéncia de velocidade do motor (Auto): 4...20 mA
' | 6 GND Circuito comum de entrada analdgica
max. 500 ohm’—@ ,f‘l— i l 7 SA Valor da velocidade do motor: 0...20 mA
' ;_ll) 8 GND Circuito comum de saida analdgica
9 +24V Saida de tensao auxiliar: +24 VCC, max. 200 mA
10 [GND Comum para saida de tensao auxiliar
- 11 |DCOM |Entrada digital comum
] 12 |ED1 Parar (0) / Arrancar (1) (Manual)
g 13 |ED2 Directo (0) / Inverso (1) (Manual)
g 14 |ED3 Seleccao de controlo: Manual (0) / Auto (1)
I 15 |ED4 Directo (0) / Inverso (1) (Auto)
g 16 |ED5 Parar (0) / Arrancar (1) (Auto)
X1B
17 |ROCOM Saida arelé
18 |RONC :, Sem falha [Falha (-1)]
X 19 |RONO
20 |DOSRC Saida digital, max. 100 mA
& 21 |DOOUT «y Sem falha [Falha(-1)]
22 |DOGND

D Ligagao a terra a 360 graus debaixo de um

grampo.
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Macro Controlo PID

Esta macro fornece ajustes de par@metros para sistemas de controlo de malha
fechada tais como controlo de presséo, controlo de fluxo, etc. O controlo também
pode ser comutado ao controlo de velocidade através de uma entrada digital. Para
activar, ajuste o valor do parametro 9902 para 6 (CONTROLO PID).

Sobre o valor por defeito do pardmetro, consulte a seccdo Valores por defeito com
diferentes macros na pagina 128. Se usar valores diferentes dos abaixo, veja a
seccao Terminais E/S na pagina 34.

Nota: O parametro 2108 INIBE ARRANQUE deve permanecer com o valor de
ajuste por defeito 0 (DESLIGADO).

LigacOes E/S de fabrica

X1A
1 SCR Blindagem do cabo de sinal (blindagem)
‘ '/.'__F!_’ 2 EAL Ref. veloc. motor (Manual) / Ref. processo (PID): 0..10v7D
1. 10 kohm ’_é . : | 3 GND Circuito comum de entrada analdgica
| ' 4 +10V Tensao de referéncia: 10 VCC, max. 10 mA
’—G} .f‘|_ I : 5 EA2 Valor actual do processo: 4...20 mA
' | 6 GND Circuito comum de entrada analdgica
max. 500 ohm’—@ ./‘|_ i | 7 SA Valor da velocidade do motor: 0...20 mA
{ ;_'2) 8 GND Circuito comum de saida analdgica
9 +24V Saida de tensdo auxiliar: +24 VCC, max. 200 mA
10 |[GND Comum para saida de tensao auxiliar
a 11 |[DCOM |Entrada digital comum
I 12 |ED1 Parar (0) / Arrancar (1) (Manual)
g 13 |ED2 Selecc¢éo de controlo: Manual (0) / PID (1)
g 14 |EDS3 Velocidade constante 1: parametro 1202
I 15 |ED4 Permisséo Func
g 16 |ED5 Parar (0) / Arrancar (1) (PID)
X1B
17 |ROCOM Saida a relé
18 |RONC :, Sem falha [Falha (-1)]
0 19 |RONO
20 |DOSRC Saida digital, max. 100 mA
& 21 |DOOUT :g/"_‘u y Sem falha [Falha(-1)]
22 |DOGND
1) Manual 0...10 V -> referéncia velocidade. 2) Ligag&o a terra a 360 graus debaixo de um
PID: 0...10V ->0...100% Setpoint PID. grampo.
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Esta macro fornece os ajustes de parametros para aplicacdes que necessitem de
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controlo de binario do motor. O controlo também pode ser comutado ao controlo de
velocidade através de uma entrada digital. Para activar, ajuste o valor do parametro
9902 para 8 (CTRL BINARIO).

Sobre o valor por defeito do parédmetro, consulte a seccdo Valores por defeito com
diferentes macros na pagina 128. Se usar valores diferentes dos abaixo, veja a
secgdo Terminais E/S na pagina 34.

Ligacdes E/S de fabrica

X1A
1 SCR Blindagem do cabo de sinal (blindagem)
— | ; 2 EAl Referéncia de velocidade do motor (Velocid.): 0...10 V
1. 10 kohm ’_'—lj . | 3 GND Circuito comum de entrada analdgica
| I 4 +10V Tenséo de referéncia: 10 VCC, max. 10 mA
|—<D= .f‘|_ I L 15 [EA2 Referéncia do binario do motor (Binario): 4...20 mA
\ | l 6 GND Circuito comum de entrada analdgica
max. 500 ohml—@ .f’l_ i : 7 |SA Valor da velocidade do motor: 0...20 mA
\ T3 8 GND Circuito comum de saida analdgica
9 +24V Saida de tensao auxiliar: +24 VCC, max. 200 mA
] 10 [GND Comum para saida de tensao auxiliar
11 |DCOM |Entrada digital comum
I 12 |ED1 Parar (0) / Arrancar (1) (Velocidade)
113 |ED2 Directo (0) / Inverso (1) P
g 14 |ED3 Seleccédo de controlo: Velocidade (0) / Binario (1)
g 15 |ED4 Velocidade constante 1: parametro 1202
L~ 116 |ED5 Seleccao de aceleragdo e desaceleracgdo 2
X1B
17 |ROCOM Saida a relé
18 |RONC :, Sem falha [Falha (-1)]
X 19 |RONO
20 |DOSRC Saida digital, max. 100 mA
& 21 |DOOUT 3?42 Sem falha [Falha(-1)]
22 |DOGND
1) Controlo de velocidade: altera o sentido de 2) 0 =tempos de rampa de acordo com os
rotacéo. parametros 2202 e 2203.
Controlo de binario:altera o sentido do binario. 1 = tempos de rampa de acordo com os

parametros 2205 e 2206.

3) Ligacao a terra a 360 graus debaixo de um
grampo.

Macros de aplicacéo
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Macros do Utilizador

Além das macros de aplicacao standard, é possivel criar trés macros do utilizador. A
macro do utilizador permite ao utilizador guardar os ajustes dos parametros,
incluindo os do grupo 99 DADOS INICIAIS, e os resultados da identificacdo do
motor para a memoéria permanente do conversor de frequéncia e voltar a utiliza-los
posteriormente. A referéncia da consola de programacédo também é guardada se a
macro for guardada e carregada em controlo local. As definicdes do controlo remoto
sdo guardadas na macro do utilizador, mas as definices do controlo local ndo séo.

Os passos seguintes mostram como criar e voltar a usar a Macro Utiliz 1. Os
procedimentos para as outras duas macros sao idénticos, apenas os valores do
parametro 9902 sédo diferentes.

Para criar a Macro Utiliz 1:

» Ajuste os parametros. Efectue a identificacdo do motor se necessério para a
aplicacéo e se ainda néo tiver sido efectuada.

« Guarde os ajustes dos parametros e os resultados da identificacdo do motor para

a memdria permanente alterando o parametro 9902 para -1 (GUAR S1 UTIL).

MENU
GUARDAR ENTER

« Pressione (Consola de Programagéao Assistente) ou
Programacéo Basica).

(Consola de

Para voltar a usar a Macro Utiliz 1:
» Altere o parametro 9902 para 0 (CARG S1 UTIL).

MENU
« Pressione “§=' (Consola de Programagéo Assistente) ou 55— (Consola de

Programacéao Bésica) para carregar.

A macro do utilizador também pode ser comutada através das entradas digitais
(veja o parametro 1605).

Nota: A carga da macro do utilizador restaura os ajustes dos parametros incluindo o
grupo 99 DADOS INICIAIS e os resultados da identificagdo do motor. Verifique se 0s
ajustes correspondem aos do motor usado.

Sugestéo: O utilizador pode por exemplo comutar o conversor de frequéncia entre
trés motores sem ter de ajustar os parametros do motor e de repetir a identificagédo
do motor de cada vez que o motor € mudado. O utilizador tem apenas de ajustar 0s
parametros e executar a identificacdo do motor uma vez para cada motor e guardar
os dados como trés macros do utilizador. Quando o motor mudar, o utilizador tem
apenas de carregar a macro correspondente ao motor, e o conversor fica pronto
para funcionar.

Macros de aplicacédo
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Caracteristicas do programa

Conteudo do capitulo

Este capitulo descreve as caracteristicas do programa. Para cada caracteristica,
existe uma lista dos dispositivos do utilizador, sinais actuais, mensagens de falha e
avisos relacionados.

Assistente de arranque

Introducéao

O Assistente de Arranque (necessario a Consola de Programacao Assistente)
conduz o utilizador através dos procedimentos de arranque, ajudando-o a introduzir
no conversor de frequéncia os dados necessarios (valores dos parametros). O
Assistente de Arranque também verifica se os valores introduzidos sao validos, isto
€, se estao dentro da gama permitida.

O Assistente de Arranque utiliza outros assistentes, cada um dos quais conduz o
utilizador através da tarefa de especificacdo de um determinado conjunto de
parametros. No primeiro arranque, o conversor de frequéncia sugere a introducao
da primeira tarefa, a Seleccao da Lingua. O utilizador pode activar as tarefas uma
apos outra, como sugere o Assistente de Arranque, ou de forma independente. Por
outro lado, o utilizador também pode ajustar os parametros do conversor de
frequéncia da forma convencional sem usar o0 assistente.

Consulte na seccdo Modo Assistentes na pagina 68 como iniciar o Assistente de
Arranque ou 0s outros assistentes.

A ordem pré-definida das tarefas

Dependendo da seleccao feita na tarefa Aplicacao (parametro 9902 MACRO),0
Assistente de Arranque decide quais as tarefas seguintes a sugerir. As tarefas por
defeito encontram-se na tabela abaixo.

Selecc¢éo da
Aplicacéo

Tarefas por defeito

STANDARD ABB

Selecgédo da Lingua, Set-up Motor, Aplicagédo, Médulos Opcionais, Controlo de Velocidade EXT1,
Controlo de Velocidade EXT2, Controlo Arranque/Paragem, Proteccdes, Sinais de Saida

3-FIOS Seleccéo da Lingua, Set-up Motor, Aplicagdo, Mddulos Opcionais, Controlo de Velocidade EXT1,
Controlo de Velocidade EXT2, Controlo Arranque/Paragem, Proteccdes, Sinais de Saida

ALTERNAR Seleccéo da Lingua, Set-up Motor, Aplicagdo, Médulos Opcionais, Controlo de Velocidade EXT1,
Controlo de Velocidade EXT2, Controlo Arranque/Paragem, Proteccdes, Sinais de Saida

POT MOTOR Seleccédo da Lingua, Set-up Motor, Aplicagdo, Médulos Opcionais, Controlo de Velocidade EXT1,
Controlo de Velocidade EXT2, Controlo Arranque/Paragem, Proteccdes, Sinais de Saida

MANUAL/AUTO Seleccdo da Lingua, Set-up Motor, Aplicagdo, Médulos Opcionais, Controlo de Velocidade EXT1,

Controlo de Velocidade EXT2, Controlo Arranque/Paragem, Proteccdes, Sinais de Saida

CONTROLO PID

Seleccéo da Lingua, Set-up Motor, Aplicagdo, Mddulos Opcionais, Controlo PID, Controlo de
Velocidade EXT2, Controlo Arranque/Paragem, ProteccOes, Sinais de Saida

CTRL BINARIO

Seleccéo da Lingua, Set-up Motor, Aplicagdo, Mddulos Opcionais, Controlo de Velocidade EXT2,
Controlo Arranque/Paragem, Protecc¢des, Sinais de Saida

Caracteristicas do programa
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Lista das tarefas e dos parametros mais importantes do conversor de frequéncia

Dependendo da seleccao feita na tarefa Aplicacdo (parametro 9902 MACRO), o
Assistente de Arranque decide quais as tarefas seguintes a sugerir.

Nome Descricao Ajustar Parametros
Seleccédo da Seleccéo da lingua 9901
Lingua
Setup do Motor Definicdo dos dados do motor. 9904...9909
9910

Execucdo da identificagdo do motor. (Se os limites de

velocidade ndo estiverem na gama permitida: Ajuste de limites).

Aplicagao Seleccéo da macro de aplicagédo 9902, parametros associados
com a macro
Médulos Activacédo dos médulos opcionais Grupo 35 MED TEMP MOTOR
Opcionais Grupo 52 PAINEL
9802
Controlo Veloc Seleccéo da fonte para a referéncia de velocidade 1103

EXT1

(Se EAL1 for usada: Ajuste dos limites da entrada analdgica EA1,
escala, inversado)

Ajuste dos limites de referéncia
Ajuste dos limites de velocidade (frequéncia)
Ajuste dos tempos de aceleracéo e desaceleracéo.

(1301...1303, 3001)

1104, 1105
2001, 2002, (2007, 2008)
2202, 2203

Controlo Veloc
EXT2

Selecc¢édo da fonte para a referéncia de velocidade

(Se EAL for usada: Ajuste dos limites, escala e inversdo da
entrada analégica EA1)

1106
(1301...1303, 3001)

Ajuste dos limites de referéncia 1107, 1108
Controlo de Ajuste da fonte para a referéncia de binario 1106
Binario (Se EAL1 for usada: Ajuste dos limites, escala e inverséo da (1301...1303, 3001)

entrada analogica EAL)

Ajuste dos limites de referéncia 1107, 1108

Ajuste dos tempos de rampa 2401, 2402
Controlo PID Selecc¢édo da fonte para a referéncia de processo 1106

(Se EAL for usada: Ajuste dos limites, escala e inversdo da (1301...1303, 3001)

entrada analégica EA1)

Ajuste dos limites de referéncia 1107, 1108

Ajuste dos limites de velocidade (referéncia) 2001, 2002, (2007, 2008)

Ajuste da fonte e limites para o valor actual de processo 4016, 4018, 4019
Controlo Seleccéo da fonte para os sinais de arranque e paragem para | 1001, 1002
Arranque/Paragem | os dois locais de controlo externo, EXT1 e EXT2

Seleccdo entre EXT1 e EXT2 1102

Definigdo do controlo de sentido 1003

Definicdo dos modos de arranque e de paragem 2101...2103

Selecc¢édo do uso do sinal Permissdo Func 1601
Proteccbes Ajuste dos limites de corrente e de binario 2003, 2017

Sinais de Saida

Seleccéo dos sinais indicados através da saida a relé SR
Seleccdo dos sinais indicados através da saida analdgica SA
Selecc¢éo do minimo, maximo, escala e inverséo

Grupo 14 SAIDAS A RELE
Grupo 15 SAID. ANALOGICAS

Caracteristicas do programa
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Conteldos dos ecras do assistente

Existem dois tipos de ecras no Assistente de Arranque: Os ecras principais e 0s
ecras de informacdo. Os ecras principais ajudam o utilizador a fornecer informacéo.
As tarefas do assistente através dos ecras principais. Os ecras de informacao
contém textos de ajuda para os ecras principais. A figura abaixo apresenta um
exemplo de ambos os ecras e explica os conteudos.

Ecréo principal Ecré de informacé&o
LOC WEDIT PAR—— LOC L AJUD
N Ajuste exactamente
1 9905 TENSAO NOM MOTOR conforme _a chapa de
2 240 V caracteristicas do
motor.Se ligado a
varios motores
SAIR | 00:00 [GUARDAR SAIR | 00:00
1 | Pardmetro Texto de ajuda ...
2 | Campo de entrada ... continuacgdo do texto de ajuda

Controlo local vs. controlo externo

Controlo local

Consola de

programacao

ou ferramenta para PC

=

O conversor de frequéncia pode receber comandos de arranque, paragem, sentido
de rotacao e valores de referéncia a partir da consola de programacao ou através
das entradas digitais e analégicas. Um fieldbus integrado ou um adaptador de
fieldbus opcional permite o controlo através de uma ligacao de fieldbus aberta. Um
PC equipado com DriveWindow Light PC também pode controlar o conversor de
frequéncia.

ACS35 Controlo externo

Ligacéo consola (X2) Ligacdo consola (X2) Fieldbus
ou integrado
= Adaptador FMBA ligado a X3 (Modbus)
— Ligag#o do adaptador fieldbus (X3)  Adaptador
fieldbus

E/S Standard

Potenciémetro

Caracteristicas do programa
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Controlo local

Os comandos de controlo sao dados a partir do teclado da consola de programacéo
guando o conversor de frequéncia esta em modo de controlo local. LOC indica
controlo local no ecré da consola de programacéao.

Consola Assistente Consola Basica
io_C)J 49 _1HZ
49.1 Hz Loc ) 4191 -
0.5 A L
10_7 % OUTPUT FWD
DIR 0:00 [ MENU |

A consola de programagédo anula as fontes dos sinais de controlo externo quando é
usada em modo local.

Controlo externo

Quando o conversor de frequéncia esta em controlo externo, os comandos sao
dados através dos terminais de E/S standard (entradas digitais e analdgicas) e/ou
do interface de fieldbus. Além disso, também é possivel ajustar a consola de
programagao como fonte para controlo externo.

O controlo externo é indicado com REM no ecra da consola de programacéao.

Consola Assistente Consola Béasica
REM & 49 . 1HZ
49.1 Hz 491
= REM Hz
0.5 A re) |
10 7 % OUTPUT FWD
DIR 00:00 [ MENU

O utilizador pode ligar os sinais de controlo a dois locais de controlo externos, EXT1
ou EXT2. Dependendo da seleccéo do utilizador, um dos dois esta activo em
determinado momento. Esta fun¢éo funciona a um nivel de tempo de 2 ms.

Defini¢cdes
Tecla da consola Informacéao adicional
LOC/REM Selecc¢do entre controlo local e externo
Parametro
1102 Selecgdo entre EXT1 e EXT2
1001/1002 Arranque, paragem, fonte do sentido de rotagcdo para EXT1/EXT2
1103/1106 Fonte de referéncia para EXT1/EXT2

Diagnésticos

Sinais actuais Informacé&o adicional
0111/0112 Referéncia EXT1/EXT2
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Diagrama de bloco: fonte de arranque, paragem, e sentido de rotacdo para EXT1

A figura abaixo apresenta os parametros que seleccionam o interface para
arranque, paragem, e sentido de rotacao para o local de controlo externo EXTL1.

ED1

ED5

Fieldbus integrado

Adaptador fieldbus

Consola programagao

Funcao temporizada

Temporizador/Contador

Programacao sequencial

Diagrama de bloco: fonte de referéncia para EXT1

ED1 Sel.
ED5 EXT1
C\ Comando
Seleccéo Fb. —
Veja capitulos ]
Controlo por fieldbus COM
com fieldbus integrado 1001
e Controlo fieldbus
através de adaptador
fieldbus TECLADO
TEMP. 1...4
COMANDO
PROG SEQ.

A figura abaixo apresenta os parametros que seleccionam o interface para a
referéncia de velocidade do local de controlo externo EXT1.

EA1

__‘

EA1,EA2,EDS,EI4,ED5

Sel.

EA2

ED3
ED4
EDS

Fieldbus integrado —

Adaptador fieldbus —

Seleccéo Fb.

Veja os capitulos
Controlo por fieldbus
com fieldbus integrado
e Controlo fieldbus
através de adaptador
fieldbus.

CoM

1103

Entrada frequéncia

ENTRAD FREQ

Consola programagao

Programacéo sequencial

TECLADO

PROG SEQ.

EXT1
Referéncia
REF1 (Hz/rpm)
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Tipos de referéncia e processamento

Além dos sinais de entrada analdgicos e dos sinais da consola de programacao o
conversor de frequéncia pode aceitar uma variedade de referéncias.

A referéncia do conversor de frequéncia pode ser introduzida com duas entradas
digitais: Uma entrada digital aumenta e a a outra diminui a velocidade.

O conversor de frequéncia pode formar uma referéncia a partir de dois sinais de
entrada analdgica usando fungdes matematicas: Adicao, subtracgéo, divisdo e
multiplicacao.

O conversor de frequéncia pode formar uma referéncia a partir de um sinal de
entrada analdgica e de um sinal recebido através de um interface comunicacéao
série usando as fun¢cBes matematicas: Adicao e multiplicacéo.

A referéncia do conversor de frequéncia pode ser dada com uma entrada de
frequéncia.

No local de controlo externo EXT1/2 o conversor de frequéncia pode formar uma
referéncia a partir de um sinal de entrada analdgica e de um sinal recebido
através de programacao sequencial usando uma funcdo matematica: Adicédo

E possivel escalar a referéncia externa de forma a que o sinal minimo e os valores
méaximos correspondam a uma velocidade diferente dos limites de velocidade
minimo e maximo.

Definicbes
Pardmetro Informacgéo adicional
Grupo 11 SEL REFERENCIAS | Fonte de referéncia externa, tipo e escala
Grupo 20 LIMITES Limites de operacao
Grupo 22 ACEL/DESACEL Referéncia de velocidade das rampas de aceleracao e
desaceleracéo
Grupo 24 CTRL BINARIO Tempos de referéncia da rampa de binario
Grupo 32 SUPERVISAO Fonte de referéncia externa, tipo e escala

Diagnésticos

Sinais actuais Informagéao adicional

0111/0112 Referéncia REF1/REF2

Grupo 03 SINAIS ACTUAIS Referéncias em diferentes estados da referéncia da rede de
processamento

Caracteristicas do programa



91

Referéncia de ajuste

Na referéncia de ajuste, a referéncia externa é corrigida de acordo com o valor
medido de uma variavel de aplicacdo secundaria. O diagrama de bloco abaixo
ilustra esta funcéo.

1105 MAX REF1/ 1108 MAX REF 2

Interrup Seleccionar

Interrup

freq.max.

veloc.max. —

DIRECTO (2)
/ REF1 (Hz/rpm) /
. ~{PROPOR. (1)

9904 / 4230 Mul. Mul. _|_
Binario max. X | .

REF2 (%)
Interrupf (%) REF1 (Hz/rpm) /

0 —| NAO SEL (0) REF2 (%) Add -

' Interrup 4231 ESCALA TRIM—|

PID2 refL

PID2 act——

opp | Saida PID2 /

4232 CORRIGIR SRC

REF1 (Hz/rpm) / REF2 (%) = Referéncia do conversor de frequéncia antes do ajuste
REF’ = Referéncia do conversor de frequéncia depois do ajuste

velocidade max.= par. 2002 (ou 2001 se o valor absoluto for maior)

frequéncia max.= par. 2008 (ou 2007 se o valor absoluto for maior)

binario max.= par. 2014 (ou 2013 se o valor absoluto for maior)

PID2 ref = par. 4210

PID2 act = par. 4214...4221

@ Nota: O ajuste da referéncia de binario é apenas para a referéncia externa REF2 (%).
2 REF1 ou REF2 dependendo da que esta activa. Ver parametro 1102.

@ Quando o par. 4232 = PID2REF, a referéncia de ajuste maxima é definida pelo parametro 1105
guando REF1 esta activa e pelo parametro 1108 quando REF2 esta activa.

Quando o par. 4232 = SAIDA PID2, a referéncia de ajuste maxima é definida pelo parametro 2002 se
o valor do parametro 9904 for VECTOR:VELOCIDADE ou VECTOR:BINARIO e pelo valor parametro
2008 se o valor do parametro 9904 for ESCALAR:FREQ.

Definicbes
Pardmetro Informacé&o adicional
1102 Selec¢do REF1/2
4230 ...4233 Ajustes da fungédo de ajuste
4201 ...4229 Ajustes do controlo PID
Grupo 20 LIMITES Limites de operacédo do conversor de frequéncia
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Exemplo

O conversor de frequéncia opera uma linha transportadora. A velocidade é
controlada mas a tenséo da linha tembém deve ser considerada: Se a tenséo
medida exceder o setpoint de ajuste da tensdo, a velocidade diminuird ligeiramente,
e vice-versa.

Para alcancar a correcgdo de velocidade pretendida, o utilizador deve

» activar a funcdo de ajuste e ligar o setpoint de ajuste da tenséo e a tensao
medida ao conversor de frequéncia.

» definir o ajuste para um nivel apropriado.

Linha de transporte com velocidade controlada

Roletos do conversor de frequéncia
Medicdo da tensdo  (puxar)

Diagrama de bloco simplificado

Add
Ref. de velocidade Referéncia de
Medigéo de PID velocidade
tenséo N ajustada
Setpoint de
tenséo

Entradas analégicas programaveis

O conversor de frequéncia tem duas entradas tenséo/corrente analdgicas
programaveis. As entradas podem ser invertidas, filtradas e os valores maximo e
minimo podem ser ajustados. O ciclo de actualizagdo para a entrada analégica é
8 ms (ciclo de 12 ms uma vez por segundo). O tempo do ciclo € menor quando a
informacéo é transferida para o programa de aplicagdo (8 ms -> 2 ms).

Definicbes

Pardmetro Informacgéo adicional

Grupo 11 SEL REFERENCIAS EA como fonte da referéncia

Grupo 13 ENT ANALOGICAS Processamento da entrada analégica

3001, 3021, 3022, 3107 Superviséo das perdas de EA

Grupo 35 MED TEMP MOTOR EA na medicao da temperatura do motor

Grupo 40 PROCESSO PID EA como referéncia do processo de controlo PID ou como fonte
CONJ1 do valor actual

....42 AJUSTE PID / EXT

8420, 8425, 8426 EA como referéncia de programacao sequencial ou como sinal
8430, 8435, 8436 de disparo

8490, 8495, 8496
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Diagnésticos

Valor actual Informacgdo adicional

0120, 0121 Valores das entradas analdgicas

1401 Sinal de perda de EA1/A2

Alarme

EA1 PERDIDA / EA2 PERDIDA | Sinal EA1/EA2 abaixo de LIMITE FALHA EAL1/EA2 (3021/3022)

Falha

EA1 PERDIDA / EA2 PERDIDA | Sinal EA1/EA2 abaixo do limite de LIMITE FALHA EA1/EA2
(3021/3022)

ESCALA EA PAR Escala do sinal EA incorrecta (1302 < 1301 ou 1305 < 1304)

Saidas analdgicas programaveis

Esta disponivel uma saida de corrente programavel (0 a 20 mA). O sinal de saida
analdgica pode ser invertido, filtrado e os valores maximo e minimo podem ser
ajustados. Os sinais de saida analdgica pode ser proporcionais a velocidade do
motor, a frequéncia de saida, a corrente de saida, ao binario do motor, a poténcia
do motor,etc. O ciclo de actualizacdo para a saida analdgica é 2 ms.

A saida analdgica pode ser controlada como a programacéao sequencial. Também é
possivel introduzir um valor numa saida analégica através de uma ligacao de
comunicagao em série.

Definicbes

Pardmetro Informacgdo adicional

Grupo 15 SAID. ANALOGICAS Selecgéo e processamento do valor de SA
Grupo 35 MED TEMP MOTOR SA na medi¢do da temperatura do motor
8423/8433/.../18493 Controlo de SA com a programacao sequencial

Diagnésticos

Valor actual Informagéo adicional

0124 Valor de SA

0170 Valores do controlo de SA definidos pela programacao
sequencial

Falha

ESCALA SA PAR Escala do sinal SA incorrecta (1503 < 1502)

Entradas digitais programaveis

O conversor de frequéncia tem cinco entradas digitais programaveis. O tempo de
actualizacao para as entradas digitais € 2 ms.

Uma entrada digital (ED5) pode ser programada como uma entrada de frequéncia.
Veja a sec¢do Entrada de frequéncia na pagina 95.
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Definicbes

Parametro

Informacé&o adicional

Grupo 10 COMANDO

ED como comando de arranque, paragem e sentido de rotacédo

Grupo 11 SEL REFERENCIAS

ED na selecc¢éo de referéncia, ou fonte de referéncia

Grupo 12 VELOC CONSTANTES

ED na selecc¢édo de velocidade constante

Grupo 16 CONTROLOS
SISTEMA

ED como Permisséo Func externa, rearme de falha ou sinal de
alterac@o de macro do utilizador

Grupo 19 TEMP & CONTADOR

ED como sinal de controlo do temporizador ou do contador

2013, 2014

ED como fonte do limite de binéario

2109 ED como fonte externa do comando de paragem de emergéncia
2201 ED como sinal da rampa de aceleracdo ou desaceleracéo

2209 ED como sinal de forcar a zero a rampa

3003 ED como fonte de falha externa

Grupo 35 MED TEMP MOTOR

ED na medigao da temperatura do motor

3601

ED como fonte do sinal de activacdo do temporizador

3622 ED como fonte do sinal de activacao do reforgo

4010/4110/4210 ED como fonte do sinal da referéncia do controlador PID

4022/4122 ED como sinal de activacdo da funcdo dormir em PID1

4027 ED como fonte do sinal de selecgdo do conjunto de parametros
1/2 para PID1

4228 ED como fonte externa do sinal de activagdo da funcéo PID2

Grupo 84 PROG SEQUENCIAL

ED como fonte do sinal de controlo da programacéo sequencial

Diagnésticos

Valor actual Informacgé&o adicional
0160 Estado de ED
0414 Estado de ED no momento em que ocorreu a Ultima falha

Saidas a relé programaveis

O conversor tem um saida a relé programavel. Através do ajuste de parametros é
possivel escolher qual a informacéo a indicar através da saida a relé: Pronto, em
marcha, falha, alarme, etc. O tempo de actualiza¢do para a saida a relé é 2 ms.

E possivel introduzir um valor numa saida a relé através de uma ligacdo de

comunicacao em série.

Definicbes

Parametro

Informagéo adicional

Grupo 14 SAIDAS A RELE

SeleccgBes de valores e tempos de operacdo de SR

8423

Controlo de SR com a programacao sequencial

Diagnésticos

Valor actual

Informacgéo adicional

0134

Palavra de Controlo de SR através de controlo por fieldbus

0162

Estado de SR

Caracteristicas do programa




Entrada de frequéncia

95

A entrada de frequéncia (0...16000 Hz) pode ser usada como fonte externa do sinal
de referéncia. O tempo de actualizacéo da entrada de frequéncia é 50 ms. O tempo
de actualizacdo é menor quando a informacéao é transferida para o programa de

aplicacéo (50 ms -> 2 ms).

Definicbes
Pardmetro Informacé&o adicional
Grupo 18 EN FREQ & SA TRAN | Valores minimos e maximos da entrada de frequéncia e filtragem
1103/1106 Referéncia externa REF1/2 através da entrada de frequéncia
4010, 4110, 4210 Entrada de frequéncia como fonte de referéncia PID

Diagnésticos

Valor actual

Informagéo adicional

0161

Valor da entrada de frequéncia

Saida transistor

O conversor de frequéncia tem uma saida transistor programavel. A saida pode ser

usada ou como saida digital

ou como saida de frequéncia (0...16000 Hz). O tempo

de actualizacao para a saida transistor/frequéncia é 2 ms.

Definicbes
Parametro Informagéo adicional
Grupo 18 EN FREQ & SA TRAN | Ajustes da saida transistor
8423 Controlo da saida transistor na programacéo sequencial

Diagnésticos

Valor actual Informacéo adicional
0163 Estado da saida transistor
0164 Frequéncia da saida transistor
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Sinais actuais

Estao disponiveis diversos sinais actuais:

« Frequéncia de saida, corrente, tensdo e poténcia do conversor de frequéncia
* Binario e velocidade do motor

» Tensao de alimentacao e tensdo CC do circuito intermédio

* Local de controlo activo (LOCAL, EXT1 ou EXT2)

* Valores de referéncia

» Temperatura do conversor de frequéncia

» Contador de tempo de operacao (h), contador kwWh

« Estado das E/S digitais e E/S analdgicas

» Valores actuais do controlador PID

Podem ser exibidos trés sinais em simultaneo no ecra da consola de programacéao
assistente. Também é possivel ler os valores atraves da liga¢cdo de comunicagao
série ou através das saidas analdgicas.

Definicbes
Parametro Informacéao adicional
1501 Seleccéo de um sinal actual para SA
1808 Seleccdo de um sinal actual para saida de frequéncia
Grupo 32 SUPERVISAO Supervisao do sinal actual
Grupo 34 ECRA PAINEL Seleccéo de um sinal actual para ser exibido na consola de
programacao
Diagnésticos
Valor actual Informacé&o adicional
Grupo 01 DADOS Listas dos sinais actuais

OPERACAO ... 04
HISTORICO FALHAS

Identificacdo do motor

O funcionamento do controlo vector é baseado num modelo preciso de motor
determinado durante o arranque do motor.

A primeira vez que é dado o comando de arranque é efectuada automaticamente
uma Magnetizacdo de Identificacdo ao motor. Durante o primeiro arranque, 0 motor
€ magnetizado a velocidade zero durante varios segundos para permitir a criacdo
do modelo do motor. Esta identificacdo é adequada para a maioria das aplicacoes.

Em aplicacGes mais exigentes pode ser efectuado um ID Run separado.
Defini¢cGes
Paradmetro 9910 ID RUN
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Perda de poténcia

Se a alimentacao for interrompida, o conversor continua a operar utilizando a
energia cinética da rotacao do motor. O conversor continuard a funcionar enquanto
0 motor rodar e gerar energia. O conversor pode continuar a operar depois da
interrupcao se o contactor principal permanecer fechado.

Urede
v fout Ucc
N
(Nm) (H2) (Vo) ™
160 80 520
120 60 390
80 40 260 ~ fou
/ -
N |
T Tm
40 20 130 ~”
0 0 0 tE)
1.6 4.8 8 11.2 14.4

Ucc= Tenséo do circuito intermédio do conversor, fy; = frequéncia de saida do conversor,
Ty = Binario do motor

Perda de tensé&o a carga nominal (f,; = 40 Hz). A tensdo CC do circuito intermédio cai para o limite
minimo. O controlador mantém a tensdo estavel enquanto a alimentacao estiver desligada. O
conversor faz funcionar o motor em modo gerador. A velocidade do motor cai mas o conversor fica
operacional enquanto o motor tiver energia cinética suficiente.

Definicbes
Parametro 2006 CTRL SUBTENSAO

Magnetizacédo CC

Quando a Magnetizag¢édo CC ¢é activada, o conversor magnetiza automaticamente o
motor antes do arranque. Esta caracteristica garante uma maior separagao de
binario, até 180% do binario nominal do motor. Ajustando o tempo de pré-
magnetizacao, é possivel sincronizar o arranque do motor e por ex.: 0 inicio da
travagem mecanica. As fungdes Arranque Automatico e Magnetizagdo CC ndo
podem ser activadas ao mesmo tempo.

Definicbes
Parametros 2101 FUNCAO ARRANQUE e 2103 TEMPO MAGN CC

Disparo de manutencéao

Pode ser activado um disparo de manutencao que apresente no ecra da consola de
programacédo um aviso quando por exemplo o consumo do conversor de frequéncia
exceda o definido pelo ponto de disparo.

Definicbes
Grupo de parametros 29 MANUTENCAO
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Paragem CC
Activando a fung&o de Paragem CC do motor é possivel Yelocidade
fechar o rotor a velocidade zero. Quando a referéncia e Paragem CC
a velocidade do motor descem abaixo da velocidade de -
paragem CC definida, o conversor de frequéncia parao |Par,CONy ' o
.. Veloc /
motor e comeca a injectar CC no motor. Quando a ‘ t

referéncia de velocidade excede a velocidade CC de \églf%ggirﬁgg 1
paragem, o funcionamento normal é retomado.

Definicbes
Parametros 2104...2106 t

Paragem compensada

A funcao de paragem compensada esta
disponivel por exemplo, para aplicagcbes
onde um transportador precisa de continuar |
a rolar durante uma certa distancia depois ~ Veloc. max. -

de ter recebido o comando de paragem. A
velocidade maxima o motor é parado
normalmente ao longo da rampa de
desaceleracédo definida. Abaixo da B
velocidade maxima a paragem é atrasada >
através da operacao do conversor de frequéncia a velocidade actual antes do motor
ser levado a parar. Como apresentado na figura acima, a distancia percorrida
depois do comando de paragem é a mesma em ambos 0s casos, ou seja, a area A
é igual a area B.

Velocid.4  Comando de paragem

area A=areaB

Veloc. usada - AN A

t

Defini¢cdes
Parametro 2102 FUNCAO PARAGEM

Fluxo de travagem

O conversor de frequéncia pode alcancar uma maior desaceleragéo se o nivel de
magnetizacdo do motor for aumentado. Aumentando o fluxo do motor, a energia

gerada pelo motor durante a travagem pode ser convertida em energia térmica do
motor.

Velocidade Ter
motor TN (O_A’)

Tgr = Binério de travagem
Ty =100 Nm

Sem fluxo de trav. 601

401 Fluxo de travagem

20+

1 Sem fluxo de travagem
t (S) T T T T T f (HZ)

50 Hz / 60 Hz

Fluxo de travage
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Bindriode 120 - -~\--------noommmeo i mmm e o
travagem (%) |- - ! ! ! ' :

80 -

40 -

0 : : : : L f (Hz)
5 10 20 30 40 50

O conversor de frequéncia monitoriza o estado do motor continuamente, também
durante o Fluxo de Travagem. Por isso, a funcdo Fluxo de Travagem pode ser

usada para parar 0 motor e para alterar a velocidade. Os outros beneficios do Fluxo
de Travagem sao:

e Atravagem comeca imediatamente apds ser dado o comando de paragem. A
funcdo ndo precisa de esperar pela reducao de fluxo para poder iniciar a
travagem.

* O arrefecimento do motor € eficiente. O estator de corrente do motor aumenta
durante o Fluxo de Travagem, ndo a corrente do rotor. O estator arrefece muito
mais eficazmente que o rotor.

Definicbes
Parametro 2602 FLUXO TRAVAGEM

Optimizacéo de fluxo

A optimizacéo de fluxo reduz o consumo de energia total e o nivel de ruido do motor
guando o conversor de frequéncia funciona abaixo da carga nominal. A eficiéncia
total (motor e conversor de frequéncia) pode ser melhorada entre 1% a 10%,
dependendo do binério de carga e da velocidade

Definicbes
Parametro 2601 OPT FLUXO ACTIVO
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Rampas de aceleracao e de desaceleracao

Estéo disponiveis duas rampas de aceleracdo e  Velocidade do motor
desaceleracio seleccionaveis pelo utilizador. E
possivel ajustar os tempos de aceleracao/
desacelerag&o e o formato da rampa. E possivel Linear /.
alternar entre as duas rampas através de uma - Curva-S
entrada digital ou fieldbus. !

As alternativas disponiveis de formato de rampa
séo a Linear e a Curva-S.

Linear: Apropriada para conversores de ' 2 t(s)
frequéncia que necessitem de aceleracao/
desaceleracao estavel ou lenta.

Curva-S: Ideal para transportadores de cargas frageis, ou para outras aplicacées
onde é precisa uma transi¢do suave durante a alteracdo da velocidade.

Definicbes

Grupo de paradmetros 22 ACEL/DESACEL

A programacao sequencial fornece oito tempos de rampa adicionais. Consulte a
seccao Programacédo sequencial na pagina 121.

Velocidades criticas

Esta fungéo esta disponivel para aplicag6es onde é necessario evitar algumas
velocidades do motor ou algumas bandas de velocidade devido a por exemplo
problemas de ressonancia mecanica. O utilizador pode definir trés velocidades
criticas ou bandas de velocidade.

Defini¢cGes

Grupo de parametros 25 VELOC CRITICAS

Velocidades constantes

E possivel definir sete velocidade constantes positivas. As velocidades constantes
sdo seleccionadas com as entradas digitais. A activacdo da velocidade constante
cancela a referéncia de velocidade externa.

A seleccao da velocidade constante é ignorada se

» 0 controlo de binério estiver activo, ou

» areferéncia PID estiver a ser seguida, ou

* 0 conversor de frequéncia estiver em modo de controlo local.

Esta funcéo funciona a um nivel de tempo de 2 ms.

Definicbes

Grupo de parametros 12 VELOC CONSTANTES
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A velocidade constante 7 (1208 VEL CONST 7) também é usada para fungéo
jogging e para funcdes de~falha. Consulte a sec¢éo Jogging na pagina 117 e o grupo
de pardmetros 30 FUNCOES FALHA.

Relacdo U/f costumizada

A

O utilizador pode definir uma curva U/f (tensé@o de saida como uma func¢éo de
frequéncia). Esta relacdo customizada é usada apenas em aplicacfes especiais
onde as relagdes U/f linear e quadratica ndo séo suficientes (por ex. quando o
binario de arranque precisa de ser refor¢ado).

Tensdo (V)A Relagdo U/f customizada
par. 2618} — — — — - — - - - -
par. 2616f ————— - - - - - - - - - - — =
par. 2614 | — - — — — — — — — -~ —

par. 2612} — - — - — — — — — — —
par. 2610 | - — — — — _

par. 2603

[

| [
| [

I [ ‘
I [ ‘

I | I

| | |

| | |

I [ [

I | [

[ I [ [
. | -
l l | l . f(HY)
‘ : ‘ ‘ |

par. 2611 par. 2613 par. 2615 par. 2617 par. 9907

Nota: Os pontos de tenséo e de frequéncia das curvas U/f devem cumprir os
seguintes requisitos:

2610 < 2612 < 2614 < 2616 < 2618
e
2611 < 2613 < 2615 < 2617 < 9907

AVISO! Altas tensdes a baixas frequéncias podem resultar em mau funcionamento
ou avaria do motor (sobreaquecimento).

Definicbes
Pardmetro Informacé&o adicional
2605 Activagéo da relagdo U/f customizada
2610...2618 Ajustes da relacdo U/f customizada

Diagnésticos

Falha Informagéo adicional
CUSTOM PARAM U/F | Uff ratio incorrecta
(6320)
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Regulacéo do controlador de velocidade

E possivel ajustar manualmente o ganho do controlador, o tempo de integracéo e
de derivacao, ou deixar o conversor de frequéncia executar automaticamente um
controlo de velocidade separado (parametro 2305 FUNC AUTOM). No Ajuste
Automaético, o controlador de velocidade é regulado com base na carga e na inércia
do motor e da maquina. A figura abaixo apresenta as respostas de velocidade a um
passo de referéncia de velocidade (normalmente, 1 a 20%).

n
nN (%) 1

A: Subcompensado
B: Regulado normalmente (regulagdo automatica)
C: Regulado normalmente (manualmente). Melhor actuag¢éo dinamica que em B

D: Controlador de velocidade sobrecompensado

A figura abaixo € um diagrama de bloco simplificado de um controlador de
velocidade. A saida do controlador € a referéncia para o binario do controlador.

Referéncia
velocidade

Velocidade actual

calculada

Defini¢cGes

+

Valor

Compensacao
aceleracéo
derivativa

erro

Proporcional,
integral

+ A~ .
+ Referéncia

A
[
A

Derivativo

+ binario

Grupo de parametros 23 CTRL VELOCIDADE e 20 LIMITES

Diagnésticos

Sinal actual 0102 VELOCIDADE

Controlo escalar

E possivel seleccionar controlo escalar como método de controlo do motor em vez
do controlo vector. Em modo controlo escalar, o conversor de frequéncia é
controlado com uma referéncia de frequéncia.
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Recomenda-se a activacdo do modo controlo escalar nas seguintes aplicacdes
especiais:

« Em accionamentos multimotor: 1) se a carga nao for partilhada de igual modo
entre os motores, 2) se os motores forem de tamanhos diferentes, ou 3) se o0s
motores forem alterados depois da identificacdo do motor.

* Se a corrente do motor for inferior a 20% da corrente nominal de saida do
conversor de frequéncia.

No controlo escalar, algumas caracteristicas standard ndo estao disponiveis.

Definicbes
Parametro 9904 MODO CTRL MOTOR

Compensacéao IR para um conversor de frequéncia com controlo escalar

A compensacdo IR esté activa quando o modo

de controlo do motor é escalar (veja a seccédo Tensé&o do Motor
Controlo escalar na pagina 102). Quando a
compensacdo IR é activada, o conversor de Compensacao IR
frequéncia d4 um impulso de tensdo extra ao
motor a baixas velocidades. A compensacéo IR é

atil em aplicagbes que necessitam de um binario
de arranque elevado. No controlo vector, ndo é ~—— Sem Compensacio
possivel/necessaria a compensacio IR. f(H2)

Definicbes
Parametro 2603 TENSAO COMP IR

Funcdes de proteccdo programadas

EA<Min

A funcdo EA<Min define o funcionamento do conversor de frequéncia se o sinal de
entrada analdgica cair abaixo do limite minimo definido.

Definicbes

Parametros 3001 FUNCAO EA<MIN, 3021 LIMITE FALHA EA1 e 3022 LIMITE
FALHA EA2

Perda do painel

A funcéo Perda Painel define o funcionamento do conversor de frequéncia se a
consola de programacéao seleccionada como local de controlo do conversor de
frequéncia deixar de comunicar.

Definicbes
Parametro 3002 ERR COM PAINEL
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Falha externa

As Falhas Externas (1 e 2) podem ser supervisionadas definindo uma entrada digital
como uma fonte para um sinal de indicacéo de falha externa.

Definicbes
Parametros 3003 FALHA EXTERNA 1 and 3004 FALHA EXTERNA 2

Bloqueio de protecc¢éo

O conversor de frequéncia protege o motor numa situacao de bloqueio de
proteccao. E possivel ajustar os limites de supervisio (frequéncia, tempo) e
determinar como reage o conversor de frequéncia a situacdo de bloqueio de
protecgéo do motor (indicacéo de alarme / indicagéo de falha & paragem do
conversor de frequéncia / nenhuma reaccéo).

Definicbes
Parametros 3010...3012

Protecc¢éo térmica do motor

O motor pode ser protegido contra sobreaquecimento activando a fungéo de
Proteccédo Térmica do Motor.

O conversor de frequéncia calcula a temperatura do motor com base nos seguintes
pressupostos:

O motor esta a temperatura ambiente de 30 °C quando a poténcia é aplicada ao
conversor de frequéncia.

1) O motor esta a temperatura ambiente de 30°C quando o conversor de frequéncia
€ ligado a alimentacéao.

2) A temperatura do motor € calculada usando o tempo constante térmico do motor
definido ou pelo utilizador ou automaticamente e a curva de carga do motor (veja as
figuras abaixo). A curva de carga deve ser ajustada no caso da temperatura
ambiente exceder os 30 °C.

Carga do Corrente Ponto de comutacéo
motor motor 190 [ ‘
100% + (%) ' Curva de carga do motor
50 ™\ |
Aumento : ‘ t Carga a velocidade zero
temperatura !
100% Velocidade
63%

—~

Tempo térmico do motor

Definicbes
Parametros 3005...3009
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Nota: Também é possivel usar a funcdo de medicdo da temperatura do motor. Veja
a seccdo Medicoes da temperatura do motor através das E/S standard na pag 112.
Proteccéo de subcarga

A perda de carga do motor pode indicar uma anomalia no processo. O conversor de
frequéncia tem uma fungéo de subcarga para proteger o equipamento e 0 processo
contra condicBes graves de falha. Limites de superviséo - curva e tempo de
subcarga - podem ser seleccionados assim como a reacc¢ao do conversor de
frequéncia sob uma condicao de subcarga (indicacéo de alarme / indicacdo de falha
& paragem do conversor de frequéncia / nenhuma reacgéo).

Definicbes
Parametros 3013...3015

Proteccdo de falha de terra

A Proteccao de Falha de Terra detecta falhas de terra no motor ou no cabo do
motor. A protec¢do esta activa apenas durante o arranque.

Uma falha de terra na rede de alimentacdo ndo activa a protecgao.
Definicbes
Parametro 3017 FALHA TERRA

Cablagem incorrecta

Define a operac¢é@o quando é detectada uma ligacéo incorrecta do cabo de
alimentacéo.

Definicbes
Parametro 3023 FALHA CABLAG

Perda fase de entrada

Os circuitos de proteccdo de perda de fase de entrada supervisionam o estado da
ligacédo do cabo de alimentacéo detectando ondulagdes no circuito intermédio. Uma
perda de fase, faz aumentar a ondulacéo.

Definicbes
Parametro 3016 FASE ALIMENT

Falhas pré-programadas

Sobrecorrente
O limite de disparo de sobrecorrente para o conversor de frequéncia é 325% da
corrente nominal do conversor de frequéncia.

Sobretenséo CC

O limite de disparo de sobretenséo CC € 420 V (para unidades de 200 V) e 840 V
(para unidades de 400 V).
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Subenséo CC
O limite de disparo de subtenséo CC é 162 V (para unidades de 200 V) e 308 V
(para unidades de 400 V).
Temperatura do conversor de frequéncia
O conversor de frequéncia supervisiona a temperatura do IGBT. Existem dois
limites de supervisdo: Limite de alarme e limite de disparo de falha.
Curto-circuito
Se ocorrer um curto-circuito, o conversor de frequéncia ndo arranca e é
apresentada uma indicacéo de falha.
Falha interna

Se o conversor de frequéncia detectar uma falha interna, o conversor de frequéncia
para e apresenta uma indicacao de falha.

Limites de operacgéo
O conversor de frequéncia tem limites ajustaveis para velocidade, corrente maxima,
binario maximo e tensdo CC.
Defini¢cbes
Grupo de parametros 20 LIMITES

Limite de poténcia

A limitacao de poténcia é usada para proteger a ponte de entrada e o circuito CC
intermédio. Se a poténcia maxima permitida for excedida, o binario do conversor de
frequéncia é automaticamente limitado. Os limites maximos de sobrecarga e de
poténcia continua dependem do hardware do conversor de frequéncia. Sobre os
valores especificos, consulte o capitulo Dados técnicos.

Rearmes automaticos

O conversor de frequéncia pode rearmar automaticamente depois de uma falha de
sobrecorrente, sobretensao, subtenséao e de falhas externas de “entrada anal6gica
abaixo do minimo”. Os Rearmes Automéaticos devem ser activados pelo utilizador.

Definicbes
Parédmetro Informacé&o adicional
31 REARME AUTOM Ajustes do rearme automatico
Alarme
AUTOREARME Alarme do alarme automatico
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Supervisdes

O conversor de frequéncia monitoriza se certas variaveis seleccionadas pelo
utilizador estédo dentro dos limites definidos. O utilizador pode definir limites para
velocidade, corrente, etc. O estado da supervisédo pode ser indicado através de
saida a relé ou digital.

As fungbes de supervisdo funcionam a um nivel de tempo de 2 ms.

Definicbes
Grupo de parametros 32 SUPERVISAO

Diagnésticos

Sinais actuais Informacgéo adicional

1401 Estado da supervisdo através de SR

1805 Estado da supervisdo através de SD

8425, 8426 / 8435, 8436 /.../ | Estado da alteragdo da programacéo sequencial segundo as fungbes
8495, 8496 de supervisédo

Bloqueio de parametros

O utilizador pode evitar 0 ajuste de parametros activando o blogueio de parametro.

Defini¢cbes
Parametros 1602 BLOQUEIO PARAM e 1603 PASSWORD

Controlo PID

Existem dois controladores PID incorporados no conversor de frequéncia:
e Processo PID (PID1) e
» Ajuste PID/Externo (PID2).

O controlador PID pode ser usado quando a velocidade do motor precisa de ser
controlada baseada em variaveis do processo tais como presséo, fluxo ou
temperatura.

Quando o controlo PID é activado, uma referéncia do processo (setpoint) € ligada
ao conversor de frequéncia em vez de uma referéncia de velocidade. Um valor
actual (feedback do processo) é também levado novamente para o conversor de
frequéncia. O conversor de frequéncia compara os valores da referéncia com os
valores actuais, e ajusta automaticamente a velocidade do conversor de frequéncia
de forma a manter a quantidade do processo medida (valor actual) no nivel
pretendido (referéncia).

O controlo funciona a um nivel de tempo de 2 ms.
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Controlador de processo PID1

O PID1 tem dois conjuntos separados de parametros (40 PROCESSO PID CONJ1,
41 PROCESSO PID CONJ 2). A seleccao entre os conjuntos de parametros 1 e 2 é
definida por um parametro.

Na maioria dos casos quando existe apenas um sinal transdutor ligado ao conversor
de frequéncia, s6 € necessario o conjunto de parametros 1. Dois conjuntos
diferentes de parametros (1 e 2) sdo usados por ex. quando a carga do motor altera
consideravelmente no tempo.

Controlador Ajuste PID/Externo PID2
O PID2 (42 AJUSTE PID / EXT) pode ser usado de duas formas diferentes:

* Controlador externo: Em vez de usar o hardware adicional do controlador PID, o
utilizador pode ligar a saida de PID2 através da saida anal6gica do conversor de
frequéncia ou do controlador de fieldbus para controlar um instrumento de campo
como um amortecedor ou uma valvula.

e Controlador Trim: O PID2 pode ser usado como ajuste ou sintonizacao fina da
referéncia do conversor de frequéncia. Veja a sec¢éo Referéncia de ajuste na
pagina 91.

Diagramas de bloco

O esquema abaixo apresenta o exemplo de uma aplica¢do: O controlador ajusta a
velocidade de uma bomba de impulsdo de presséo de acordo com a pressao
medida e a referéncia de presséo definida.

Exemplo: Diagrama de Bloco do Controlo PID
Bomba de impulséo de pressdo PID
Y%ref ref
ACS350 40.01 | k
40.02 | ti Ligar R
- ef. de
Valores actuais 40.03 | td — .
24014 — i / —| frequéncia
S 40.04 | dFiltT j\_
0..10 ber 40.21 — 40.05 | errvinv | — Ref. de
r . L .
1 %4..20”«« EE/.\Alz PIDMAX | ohl ! velocidade
BE 7~£ PIDmin | ol1 9904 =0
IMOT
%ref = 4010
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O esquema seguinte apresenta um diagrama de bloco do controlo de velocidade/

escalar para o controlodor de processo PID1.
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Definicbes
Parédmetro Informacé&o adicional
1101 Seleccéo do tipo de referéncia do modo de controlo local.
1102 Selecgdo EXT1/2
1106 Activacdo PID1
1107 Limite minimo REF2
1501 Ligagdo da saida PID2 (controlador externo) a SA
9902 Selecgdo da macro de controlo PID
Grupo 40 PROCESSO PID Ajustes PID1
CONJ1...41 PROCESSO PID
CONJ 2
Grupo 42 AJUSTE PID / EXT | Ajustes PID2

Diag

nosticos

Sinais actuais

Informacgéo adicional

0126/0127 Valor da saida PID 1/2

0128/0129 Valor de setpoint PID 1/2

0130/0131 Valor de feedback PID 1/2

0132/0133 Desvio PID 1/2

0170 Valor SA definido pela programacéo sequencial

Funcao dormir para o controlo PID de processo (PID1)

A funcao dormir funciona a um nivel de tempo de 2 ms.

O diagrama de bloco abaixo ilustra a l6gica da activacao/desactivacdo da funcao
dormir. A fungéo dormir pode ser posta em funcionamento apenas quando o
controlo PID esta activo.

Ligar Comparat Selec.
Freq. saida 1 NOT SEL— "
. —INTERNAL G raso
Veloc. motor —/ l<2 DI1—] And t. -
' C B ' Ajus/Rear
. 40232 . 4022 jl sJ,
9904 %refActiva —| & 4024
CtrIPIDActivo | SIR -1
modulagdo —| R
Ou
Comparar 5320 (B1) < n
o . = Or 1 = Activar
0132 —11 5 NAO SEL _| Selec Atraso 5320 (B2) 1=Ac
>Z — INTERNA- <
't Ped. Arrq < - .
4025 —2 ED1-d C L j|7 _1 2 Ii?esactlvar
- dormir
4022 4026

Vel. motor: Velocidade actual do motor

%refActiva: A % de referéncia

(EXT REF2) esta a ser usada. Veja o parametro 1102.

CtrIPIDActivo: 9902 estd em CTRL PID.

Modulagao: O controlo do inve

rsor IGBT esta em funcionamento.
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O esquema de tempo abaixo ilustra a operacao da funcao dormir.

Velocidade do motor

Nivel dormir

Par. 4023

ty = Atraso dormir, parametro 4024
twa = Atraso acordar, parametro 4026

t<ty . tg

. Texto no ecra

Valor actual

po

Tem
PARAR ARRANCAR

Desvio acordar

ODO DORMIR

Funcéo dormir para uma bomba de impulséo de presséo (quando o pardmetro 4022
€ ajustado para INTERNO): O consumo de agua é menor durante a noite. Como
consequéncia, o controlador PID de processo diminui a velocidade do motor. No
entanto, devido as perdas naturais nos tubos e a baixa eficiéncia da bomba
centrifuga a baixas velocidades, o motor ndo para mas continua a rodar. A funcao
dormir detecta a lenta rotacao, e para a bombagem desnecesséria depois de o
atraso dormir ter passado. O conversor de frequéncia muda para modo dormir,
continuando a monitorizar a pressado. A bombagem recomeca quando a pressao cai
abaixo do nivel minimo e o atraso de acordar tiver passado.

Definicbes
Parametro Informacéao adicional
9902 Activacao do controlo PID
4022...4026, 4122...4126 Ajustes fun¢éo dormir
Diagnésticos
Alarme Informacgao adicional
DORMIR PID Sleep mode
Parametro Informacgao adicional
1401 Estado da fung¢éo dormir PID através de SR
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Medicdes da temperatura do motor atraves das E/S standard

Esta subsecc¢éo descreve a medicdo da temperatura de um motor quando a carta
de controlo RMIO do conversor de frequéncia é usada como interface de ligacéo.

A temperatura do motor pode ser medida usando sensores PT100 ou PTC ligados a
entrada e saida analdgica.

Um sensor A~
Trés sensores
— g — /[~ lem
- ~ | EAL N / B
Motor ): | / o Motor % . lono
, ——GND Y ‘
‘ T T 7T o ~ o
- L il SA
' \‘ Al SA " / ll )
L / ,I | . _|GND
L _IGND ¥ X

10 nF\/ :|:\/ ‘ 10 nF ; —i—

motor requer isolamento duplo ou refor¢cado entre as partes eléctricas do motor e do
sensor. O isolamento reforgado causa um desvio de 8 mm (equipamento de 400/

f AVISO! De acordo com a norma IEC 664, a ligacdo do sensor de temperatura do
500 VCA). Se o conjunto ndo cumprir o requerido:

» o0s terminais de E/S da carta devem ser protegidos contra contacto e ndo podem
ser ligados a outro equipamento

ou

* 0 sensor de temperatura deve ser isolado dos terminais de E/S.

Também é possivel medir a temperatura do motor ligando um sensor PTC, ou um
sensor PTC e um relé termistor entre a tenséo de alimentacédo +24 VCC fornecida
pelo conversor de frequéncia e a entrada digital. A figura abaixo apresenta as
ligacdes alternativas.

Par. 3501 = TERM(0) ou TERM(L) Par. 3501 = TERM(0)
Relé
termistor
E‘F' E ~_|ED1..5
[T 1 1 . /: +24 VVCC ‘/“ ED1...5

) L .| +24vCC
7 \
% = Mviotor) £107F L
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AVISO! De acordo com a norma IEC 664, a ligacao do termistor do motor a entrada
digital requer isolamento duplo ou reforcado entre as partes eléctricas do motor e do
termistor. O isolamento refor¢gado causa um desvio de 8 mm (equipamento de 400/
500 VCA).

Se 0 conjunto termistor n&o cumprir com 0s requisitos, 0s outros terminais de E/S
da conversor de frequéncia devem ser protegidos contra contacto, ou deve ser
usado um relé termistor para isolar o termistor da entrada digital.

Definicbes
Pardmetro Informacé&o adicional
13 ENT ANALOGICAS Ajustes da entrada analégica
15 SAID. ANALOGICAS Ajustes da saida analdgica
35 MED TEMP MOTOR Ajustes da medicao da temperatura do motor
Outros
No lado do motor a blindagem do cabo deve ser ligada a terra através de um condensador 10 nF. Se
isto ndo for possivel, a blindagem deve ser ficar desligada.

Diagnésticos

Valores actuais Informacé&o adicional

0145 Temperatura do motor
Alarme/Falha Informacgdo adicional

TEMP MOTOR/SOBRETEMP Temperatura excessiva do motor
MOT
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Controlo de um travao mecanico

O travdo mecéanico é usado para manter o motor e a maquina accionada a
velocidade zero quando o conversor de frequéncia é parado, ou néo é ligado a
alimentacao.

Exemplo

A figura abaixo apresenta um exemplo de um aplicacdo com controlo de travagem.

AVISO! Certifique-se de que o equipamento no qual o conversor de frequéncia com
a funcéo de controlo de travagem esta integrado cumpre com 0s requisitos de
seguranca pessoal. Note que um conversor de frequéncia (um Mddulo de
Accionamento Completo ou um Mddulo de Accionamento Basico, como definido na
IEC 61800-2), ndo é considerado um equipamento seguro como mencionado na
Directiva Europeia de Maquinaria e nos standards harmonizados relacionados.
Assim, a seguranca pessoal de toda a maquinaria ndo deve ser baseada em
alguma caracteristica especifica do conversor de frequéncia (como a funcéo de
controlo de travagem), mas tem de ser implementada conforme definido nos
regulamentos especificos da aplicacao.

A l6gica do controlo de travagem é ™ Alimentagdo ! !
integrada no programa de
aplicacdo do conversor de
frequéncia. A alimentacéo e as
ligacBes devem ser executadas
pelo utilizador.

saida a relé SR. , Travdode , |,

- Lig/Desl. Travagem através da | B d _ | |
Lemergéncia_j | |

Motor Travagem mecanica
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Esquema o tempo de operacao

O esquema de tempo abaixo ilustra o funcionamento da funcao de controlo de
travagem. Veja também a seccédo Alteracbes de estado na pagina 116.

1 4

Comando de
arranque

Referéncia da
velocidade externa

Modulagédo do
inversor
2
Motor magnetizado | tmd
—P
_'_

Comando de |

travagem aberto |
(SR/SD)

Referéncia da |

velocidade interna
(vel. actual motor) |

lsaida / Binério

—

Is/Ts  Travao corrente/binario aberto (4302)

tng Atraso da magnetizagéo do motor (parametro 4305)
tog  Atraso na abertura do travio (Parametro 4301)

ne Velocidade de fecho do travdo (Parametro 4303)
t.g  Atraso de fecho do travéo mecanico
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Alteracdes de estado
De qualquer estado

+ 1y (margem de aumento)
1

SEM
MODULAGAO |——0/0/1
=+
= |
ABRIR
TRAVAO  |—1/1/0
I
Lq_
A
LIBERTAR RFG 5)
ENTRADA |— 1/1/0
RFG = Funcéo .Ger.adora + )
de Rampa no circuito
fechado de controlo de ENTRADA RFG
A ZERO | ——1/1/1

velocidade (definicdo de |
referéncias). + 7

FECHAR
TRAVAO [—0/1/1

6)

Estado (Simbolo Xiviz )

- NN: Nome do Estado
- XIYIZ: Saidas/operagfes do estado
X =1 Abrir o travao. A saida a relé ajustada para lig/desl travao energiza.

apesar do estado do sinal de Arranque externo.

rampa.

Condicdes de alteracdo de estado (Simbolo mmm )

1) Controlo de travagem activo 0 -> 1 OU inversor em modulacéo = 0

2) Motor magnetizado = 1 AND Conversor de frequéncia a funcionar = 1

3) Travéo aberto = 1 AND atraso de travao aberto passou AND Arrancar = 1

4) Arrancar =0

5) Arrancar=0

6) Arrancar=1

7) | Vvelocidade actual do motor| < Velocidade de travdo fechado AND Arrancar = 0
8) Arrancar=1

9) Travéao fechado = 0 AND atraso de travao fechado passou = 1 AND Arrancar =0

Y =1 Arranque forcado. A fungdo mantém o Arranque interno ligado até o travdo ser fechado

Z=1 Rampaem zero. Forca a referéncia de velocidade usada (interna) para zero ao longo da

Definicbes
Parametro Informagéo adicional
1401/1805 Activacdo do travao mecénico através de SR/SD
2112 Atraso velocidade zero
Grupo 43 CTRL TRAV MECAN Ajustes da funcao de travagem
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Jogging
A funcao de jogging é usada para controlar o movimento cicliclo da sec¢do de uma
maquina. O conversor de frequéncia é controlado por uma botoneira através do
ciclo completo: Quando esté ligado, o conversor de frequéncia arranca e acelera até
uma velocidade definida a gama definida. Quando esta desligado, o conversor de
frequéncia desacelera para a velocidade zero a uma gama definida.
A figura e a tabela abaixo descrevem o funcionamento do conversor de frequéncia.
Representam também como o conversor de frequéncia altera para funcionamento
normal (=jogging inactivo) quando o comando de arranque do conversor de
frequéncia é ligado. Cmd Jog = Estado da entrada jogging, Cmd Arranque = Estado
do comando de arranque do conversor de frequéncia
A funcao funciona a um nivel de tempo de 2 ms.
Veloc. A
[ (.
[ (.
o o .
| [ . |
\ | N [
T T T T T T T T T T >
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 1213 14 15 16 t
Fase Cmd Cmd Descricéo
Jog Arr
1-2 1 0 O conversor de frequéncia acelera até a velocidade jogging ao longo da rampa de
aceleracéo da fungéo de jogging.
2-3 1 0 O conversor de frequéncia funciona a velocidade jogging.
3-4 0 0 O conversor de frequéncia desacelera até a velocidade zero ao longo da rampa de
desaceleragéo da func¢éo jogging.
4-5 0 0 O conversor de frequéncia esta parado.
5-6 1 0 O conversor de frequéncia acelera até a velocidade jogging ao longo da rampa de
aceleracéo da fungéo de jogging.
6-7 0 O conversor de frequéncia funciona a velocidade jogging.
7-8 X 1 A operagdo normal anula o jogging. O conversor de frequéncia acelera até a velocidade de
referéncia ao longo da rampa de aceleragéo activa.
8-9 X 1 A operacgéo normal anula o jogging. O conversor de frequéncia segue a referéncia de
velocidade.
9-10 0 0 O conversor de frequéncia desacelera até a velocidade zero ao longo da rampa de
desaceleracgéo activa.
10-11 0 O conversor de frequéncia esta parado.
11-12 1 A operacgédo normal anula o jogging. O conversor de frequéncia acelera a velocidade de
referéncia ao longo da rampa de aceleragéo activa.
12-13 X 1 A operacgdo normal anula o jogging. O conversor de frequéncia segue a referéncia de
velocidade.
13-14 1 0 O conversor de frequéncia desacelera a velocidade jogging ao longo da rampa de
desaceleragéo da func¢éo jogging.
14-15 1 0 O conversor de frequéncia funciona a velocidade jogging.
15-16 0 0 O conversor de frequéncia desacelera até a a velocidade zero ao longo da rampa de
desaceleracgado da funcéo jogging.

X = o0 estado pode ser 1 ou 0.
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Nota: O jogging ndo esta operacional quando o comando de arranque do conversor
de frequéncia esta ligado.

Nota: A velocidade jogging anula as velocidades constantes.

Nota: O tempo da forma da rampa € ajustado para zero durante o jogging (por ex.:
rampa linear).

Defini¢cGes
Pardmetro Informacgéo adicional
1010 Activagédo de jogging
1208 Velocidade de jogging
2112 Atraso velocidade zero
2205, 2206 Tempos de aceleracéo e de desaceleracéo
2207 Tempo da forma das rampas de aceleracéo e de desaceleracdo: ajustada
para zero durante o jogging (por ex: rampa linear).

Funcdes temporizadas

Podem ser temporizadas diversas funcdes dos conversores de frequéncia, como

por ex.: o controlo de arranque/paragem e o controlo de EXT1/EXT2. O conversor

de frequéncia disponibiliza:

e guatro tempos de arranque e de paragem (TEMPO ARRANQ 1...4, TEMPO
PARAGEM 1...4)

e guadro dias de arranque e de paragem (DIA ARRANQUE 1...4, DIA
PARAGEML1...4)

e guatro temporizadores para recep¢ao de todos os periodos de tempo
seleccionados 1...4 (TEMPO 1...4)

» temporizador de reforco (um periodo adicional de reforco ligado as funcdes
temporizadas).
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Um temporizador pode ser ligado a multiplos periodos de tempo:

PERIODO TEMPO 1

3602 TEMPO ARRANQ 1
3603 TEMP PARAGEM1
3604 DIA ARRANQUE1
3605 DIA PARAGEM 1

PERIODO TEMPO 2

3606 TEMPO ARRANQ 2
3607 TEMP PARAGEM 2
3608 DIA ARRANQUE 2
3609 DIA PARAGEM 2

PERIODO TEMPO 3

3610 TEMPO ARRANQ 3
3611 TEMP PARAGEM 3
3612 DIA ARRANQUE 3
3613 DIA PARAGEM 3

PERIODO TEMPO 4

3614 TEMPO ARRANQ 4
3615 TEMP PARAGEM 4
3616 DIA ARRANQUE 4
3617 DIA PARAGEM 4

REFORCO
3622 SEL REFORCO
3623 TEMP REFORCO

TEMPO 1
3626 SRC FUNC TEMP1

TEMPO 2
3627 SRC FUNC TEMP2

TEMPO 3
3628 SRC FUNC TEMP3

TEMPO 4
3629 SRC FUNC TEMP4

Um parametro que é disparado por uma funcao temporizada pode ser ligado a
apenas um temporizador de cada vez.

TEMPO 1
3626 SRC FUNC TEMP1

1001 COMANDO EXT1
1002 COMANDO EXT2

TEMPO 2
3627 SRC FUNC TEMP2

Exemplo

1102 SEL EXTL/EXT2
1201 SEL VEL CONST
1209 SEL MODO TEMP
1401 SAIDA RELE 1
4027 ACTIV PARAM PID1

4228 ACTIVAR

8402 ARRANQ PROG SEQ

8406 LOG SEQ VAL 1
8425/35/45/55/65/75/85/95 ST 1...8 DISP P/ ST2
8426/36/46/56/66/76/86/96 ST 1...8 DISP P/ STN

Um ar condicionado esta activo durante os fins-de-semana das 8:00 até as 15:30 (8
a.m até 3:30 p.m) e aos Domingos das 12:00 até as 15:00 (12 até 3 p.m).
Pressionando a extenséo do interruptor de tempo, o ar condicionado fica ligado

durante mais uma hora.

Pardmetro Ajuste
3602 TEMPO ARRANQ 1 08:00:00
3603 TEMPO PARAGEM 1 15:30:00
3604 DIA ARRANQUE 1 SEGUNDA
3605 DIA PARAGEM 1 SEXTA
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Parametro Ajuste
3606 TEMPO ARRANQ 2 12:00:00
3607 TEMPO PARAGEM2 15:00:00
3608 DIA ARRANQUE 2 DOMINGO
3609 DIA PARAGEM 2 DOMINGO
3623 TEMP REFORGCO 01:00:00
Definigdes
Parametro Informacgé&o adicional
36 FUNCOES TEMP Ajustes das fun¢des temporizadas
1001, 1002 Controlo do arranque/paragem temporizado
1102 Seleccéo temporizagdo EXT1/EXT2
1201 Activagéo da temporizacéo da velocidade constante 1
1209 Selecc¢édo da velocidade temporizada
1401 Estado do temporizador indicado através da saida a relé SR
1805 Estado do temporizador indicado através da saida digital SD
4027 Selecc¢édo da temporizacdo do conjunto de pardmetros 1/2 de PID1
4228 Activacéo da temporizacéo de PID2 externo
8402 Activacéo da programacéo sequencial temporizada

8425/8435/.../8495
8426/8436/.../8496

Dsiparo de mudanca de estado da programacao sequencial com
fungéo temporizada

Temporizador

O arranque e a paragem do conversor de frequéncia pode ser controlado através de

funcbes temporizadas

Definicbes
Parémetro Informacgé&o adicional
1001, 1002 Fontes do sinal de arranque/paragem

19 TEMP & CONTADOR

Temporizador para arranque e paragem

Diagnésticos

Contador

Valor actual

Informagé&o adicional

0165

Contador de tempo do controlo de arranque/paragem

O arranque e a paragem do conversor de frequéncia pode ser controlado com
funcdes de contador. A funcéo de contador também pode ser usada como sinal de
disparo de mudanca estado na programacé&o sequencial. Veja a seccao
Programacéo sequencial na pagina 121.
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Definicbes
Pardmetro Informacé&o adicional
1001, 1002 Fontes do sinal de arranque/paragem
19 TEMP & CONTADOR Contador para arranque e paragem
8425, 8426 / 8435, 8436 /..../ Sinal de contador como sinal de disparo de mudanca de estado na
8495, 8496 programacao sequencial

Diagnésticos

Valor actual Informacgé&o adicional

0166 Contador de impulsos do controlo de arranque/paragem

Programacéao sequencial

O conversor de frequéncia pode ser programado para executar uma sequéncia
onde o conversor de frequéncia passa normalmente através de 1 a 8 estados. O
utilizador define as regras da operacédo para toda a sequéncia e para cada estado.
As regras de um estado em particular sdo efectivas quando o programa sequencial
estd activo e entre no estado. As regras a serem definidas para cada estado séo:

« Comandos de operacao, paragem e sentido de rotacao para o conversor de
frequéncia (directo/inverso/paragem)

« Tempo da rampa de aceleracéo e desaceleragéo para o conversor de frequéncia
* Fonte do valor de referéncia para o conversor de frequéncia

* Duracéo do estado

» Estado SR/SD/SA

» Fonte do sinal de disparo para o préximo estado

» Fonte do sinal de disparo para mudar para qualquer outro estado (1...8).

Cada estado pode também activar as saidas do conversor de frequéncia e dar uma
indicacéo aos dispositivos externos.

A programagcdo sequencial permite transi¢cbes de estado quer para o proximo
estado, quer para um estado seleccionado. A mudanca de estado pode ser activada
com por ex.: fungdes temporizadas, entradas digitais e funcdes supervisionadas.

A programacao sequencial pode ser aplicada quer em simples aplicacdes de
misturadoras como em aplica¢des de transportadoras mais complicadas.

A programagcéo pode ser efectuada como a consola de programagao ou com uma
ferramenta para PC. O ACS350 € suportado pela versédo 2.50 (ou versdo posterior)
da ferramenta para PC DriveWindow Light que inclui uma ferramenta grafica da
programacéao sequencial.

Nota: Por defeito todos os parametros da programacéo sequencial podem ser
alterados quando esta funcao esta activa. Recomenda-se que, apds ajuste dos
parametros da da programacao sequencial, os parametros sejam bloqueados pelo
parametro 1602 BLOQUEIO PARAM.
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Definicbes

Pardmetro Informacéo adicional

1001/1002 Comandos de arranque paragem e sentido de rotagdo de EXT1/EXT2

1102 Seleccdo de EXT1/EXT2

1106 Fonte de REF2

1201 Desactivacéo da velocidade constante. A velocidade constante anula
sempre a referéncia da programacgao sequencial

1401 Saida da programacéo sequencial através de SR

1501 Saida da programacéo sequencial através de SA

1601 Activagdo/descativacdo da Permissao Func

1805 Saida da programacéo sequencial através de SD

19 TEMP & CONTADOR

Mudanca de estado segundo o contador de limite

36 FUNCOES TEMP

Mudanca de estado temporizada

2201....2207 justes do tempo de rampa de aceleragdo/desaceleracéo
32 SUPERVISAO Ajustes de supervisdo
4010/4110/4210 Saida da programacéo sequencial como sinal de referéncia PID

84 PROG SEQUENCIAL

Ajustes da programacéao sequencial

Diagnésticos

Valor actual Informacgé&o adicional

0167 Estado da programacéo sequencial

0168 Estado activo da programacéo sequencial

0169 Estado corrente do contador de tempo

0170 Valores de controlo da saida analdgica da referéncia PID
0171 Contador de sequéncia executado
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O diagrama de estado abaixo paresenta a mudanca de estado na programacéao
sequencial.

1

I —~
Programacéo sequencial Lo
ACTIVO 0167 bit0=1
ESTADO 1 _
(par. 8420...8424) 0168 =1 (State 1)

<1
~T

Ir para estado N (par 8426, 8427) T Ir para estado 2 (par. 8425)

e

ESTADO 2 :
Estado N (par. 8430...8434) 0168 = 2 (State 2)
<
+ Ir para estado N (par 8436, 8437) Ir para estado 3 (par. 8435)
ESTADO 3
Estado N (par. 8440...8444) 0168 = 3 (State 3)
<3 |
* Ir para estado N (par 8446, 8447) Ir para estado 4 (par. 8445)
ESTADO 4
Estado N (par. 8450...8454) — 0168 = 4 (State 4)
<1

~

Ir para estado N (par 8456, 8457) T Ir para estado 5 (par. 8455)

o

ESTADO 5
Estado N (par. 8460...8464) —— 0168 =5 (State 5)
<
+ Ir para estado N (par 8466, 8467) Ir para estado 6 (par. 8465)
ESTADO 6
Fstado N (par. 8470...8474) —— 0168 =6 (State 6)
<1

~

Ir para estado N (par 8476, 8477) T Ir para estado 7 (par. 8475)

e

ESTADO 7
Estado N (par. 8480...8484)

<1
~I

Ir para estado N (par 8486, 8487) T Ir para estado 8 (par. 8485)

— 0168 = 7 (State 7)

ESTADO 8
Estado N (par. 8490...8494) —— 0168 = 8 (State 8)

<1
~

y

N

Ir para estado N (par 8496, 8497) T Ir para estado 1 (par. 8495)

Estado N
NN = Estado
X X = Sinal actual

— Mudanca estado
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Exemplo 1

50 Hz- - - —

ST2 ST3 ST4 ST3
/_/\_\ A

Inicio seq.

Disparo mudanca estado

A programacao sequencial é activada por ED1.

ST1: O conversor de frequéncia arranca em sentido inverso com uma referéncia de
-50 Hz e 10 s de tempo de rampa. O estado 1 é activado durante 40 s.

ST2: O conversor de frequéncia acelera para 20 Hz com 60 s de tempod e rampa. O
estado 2 é activado durante 120 s.

ST3: O conversor de frequéncia acelera para 25 Hz com 5 s de tempod e rampa. O
estado 3 fica activo até que a programacédo sequencial seja desactivada ou até que
o refor¢o de arranque seja activado por ED2.

ST4: O conversor de frequéncia acelera para 50 Hz com 5 s de tempo de rampa. O
estado 4 fica activo durante 200 s e depois que o estado mudar novamente para o

estado 3.
Parédmetro | Ajuste Informacgéo adicional
1002 PROG SEQ | Comando para arranque, paragem, sentido de rotagao para EXT2 através
da programacdo sequencial

1102 EXT2 Activagdo de EXT2

1106 PROG SEQ | Saida da programagao sequencial como REF2

1601 NAO SEL Desactivar Permissdo Func

2102 RAMPA Paragem de rampa

2201 PROG SEQ | Rampa definida pelo parametro 8422/.../8452.

8401 ACTIVO Programacao sequencial activa

8402 ED1 Activagdo da programacéo sequencial

8404 ED1 (INV) | Rearme da programacéo sequencial (rearme para estado 1, quando se

perde o sinal ED1 (1 -> 0)

Par. Ajuste Par. | Ajuste Par. | Ajuste Par. | Ajuste Informacgéo

adicional
ST1 ST2 ST3 ST4
8420 | 100% 8430 | 40% 8440 | 50% 8450 | 100% Estado referéncia
8421 | ARRANQ | 8431| ARRANQ |8441| ARRANQ 8451 | ARRANQ | Comando para
INV DIR DIR DIR operar, sentido e

paragem

8422 | 10s 8432|60s 8442|5s 8452|5s Tempo de rampa

8424 |40 s 8434|120 s 8444 8454|200 s Atraso mudanca
estado
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Par. Ajuste Par. | Ajuste Par. | Ajuste Par. | Ajuste Informacéo
adicional
8425 | ATRASO 8435 | ATRASO 8445 | DI2 8455
MUDANCA MUDANCA Disparo mudanca
8426 | NAO SEL |8436| NAO SEL | 8446| NAO SEL | 8456 | ATRAS estado
MUD
8427 | - 8437 - 8447 | - 8457 | 3
Exemplo 2

A programacao sequencial é activada por ED1.

ST1: O conversor de frequéncia arranca em sentido directo com referéncia de 50 Hz
e 1 s de tempo de rampa. Muda para o préximo estado (estado 2) quando a
referéncia é alcangada. Se a referéncia ndo for alcangcada em 1 s, o estado muda
para o 5 (estado de erro).

ST2: O conversor de frequéncia desacelera para 40 Hz com 0 s de rampa(l. @]
estado muda para o 3 quando a referéncia (40 Hz) é alcancada. Se a referéncia ndo
for alcancada em 0.1 s, o estado muda para o 5 (estado de erro).

ST3: O conversor de frequéncia desacelera para 10 Hz com 1 s de tempo de rampa.
O estado muda para o 4 quando a referéncia (10 Hz) é alcancada. Se a referéncia
nao for alcancada em 0.1 s, o0 estado muda para o 5 (estado de erro).

ST4: O conversor de frequéncia acelera para 20 Hz com 0 s de tempo de rampa(l.
O estado muda para o 4 quando a referéncia (20 Hz) é alcancada. Se a referéncia
néo for alcancada em 0.1 s, o0 estado muda para o 5 (estado de erro).

ST5: O conversor de frequéncia para e a saida a relé é activada.

do seg.tempo de rampa = o conversor acelera/desacelera o mais rapido possivel

ST1 ST3 STL ST3 STL ST3 SIL(EMO  grg

aceleragao
50Hz b 1o - L S ._mto lenta)
40Hz -| - ! o ,,,,,,,,,,,
— ST5
20Hz -t - - ERRO
10 Hz -
0 Hz
EDL | —
SR
Pardmetro | Ajuste Informacgéo adicional
1002 PROG SEQ Arrancar, paragem, comando de sentido de rotagdo para EXT2 através da
programacéo sequencial
1102 EXT2 Activacéo de EXT2
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Parametro | Ajuste Informagéo adicional
1106 PROG SEQ Saida da programacéo sequencial como REF2
1401 SAID PROG SEQ Saida da programacé&o sequencial através RO
1601 NAO SEL Desactivacao de Permisséo Func.
2102 RAMPA Paragem de rampa
2201 PROG SEQ Rampa definida pelo pardmetro 8422/.../8452
3201 103 = FREQ SAIDA Supervisao da frequéncia de saida (sinal 0103)
3202 40 Hz Supervisao limite inferior
3203 50 Hz Supervisao limite superior
3204 103 = SAIDA FREQ Supervisao da frequéncia de saida (sinal 0103)
3205 10 Hz Supervisao limite inferior
3206 20 Hz Supervisao limite superior
8401 ACTIVO Programacéao sequencial activa
8402 ED1 Fonte do sinal de activa¢éo sa programagcéo sequencial
8404 ED1(INV) Rearme da programac¢éo sequencial
Par. Ajuste Par. | Ajuste Par. | Ajuste Par. | Ajuste Par. | Ajuste Informacé&o
adicional
ST1 ST2 ST3 ST4 ST5
8420 | 100% 8430 | 80% 8440 | 20% 8450 | 40% 8460| 0% Referéncia estado
8421 | ARRANQ | 8431 | ARRANQ |8441| ARRANQ |8451| ARRANQ |8461| PARAG | Comando para
DIR DIR DIR DIR CONV operar, sentido e
paragem
8422 |1s 8432 |0s 8442 | 1s 8452(0s 8462 Tempo rampa
8423 8433 8443 8453 8463 | FECHO | Controlo SR em ST5
SR
8424 |1s 8434 |0.1s 8444 |1s 8454|0.1s 8464 Atraso mudancga
estado
8425 | SUPERV 1 | 8435 | SUPERV 1 | 8445 | SUPERV 2 | 8455| ATRAS 8465
ACIMA ABAIXO ABAIXO MUD Disparo mudanca
8426 | ATRAS 8436 | ATRAS 8446 | ATRAS 8456 | SUPERV 2 | 8466 estado
MUD MUD MUD ACIMA
8427 | ESTADO 5 | 8437 | ESTADO 5 | 8447 | ESTADO 5 | 84571 8467
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parametros

Conteudo do capitulo

Este capitulo descreve o0s sinais actuais e os parametros e apresenta os valores
equivalentes de fieldbus para cada sinal/parametro.

Termos e abreviaturas

Termo

Definicéo

Sinal actual

Sinal medido ou calculado pelo conversor de frequéncia. Pode ser monitorizado
pelo utilizador. N&o é possivel ajustar pelo utilizador. Os grupos 01...04 contém
sinal actuais.

Def

Valor do paréametro por defeito

Parametro

Uma instrugdo de operacao do conversor de frequéncia ajustavel pelo utilizador.
Os grupos 10...99 contém parametros.

Nota: As seleccdes dos pardmetros sdo apresentadas na consola de operacéo
basica como valores inteiros. Por exemplo a selecgcdo COM do parametro 1001
COMANDO EXT1 ¢é apresentada como valor 10 (o que é igual ao equivalente
fieldbus FbEQ).

FbEq

Equivalente fieldbus: Escala entre o valor e o inteiro usado na comunicagao série.

Enderecos de fieldbus

Para o Adaptador Profibus FPBA-0, o Adaptador DeviceNet FDNA-01 e para o
Adaptador CANopen FCAN-01, veja o manual do utilizador do adaptador fieldbus.

Equivalente fieldbus

Exemplo: Se 2017 BINARIO MAX1 é ajustado do sistema de controlo externo, um
valor inteiro de 1 corresponde a 0.1%. Todos os valores lidos e enviados estdo
limitados a 16 bits (-32768...32767).
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Valores por defeito com diferentes macros

Quando a macro de aplicacao ¢é alterada (9902 MACRO), o software actualiza os
valores dos parametros listados na tabela seguinte. A tabela inclui os valores por
defeito para diferentes macros.

Indice| Nome/Seleccdo | STANDARD | 3-FIOS | ALTERNAR POT MANUAL/ |CONTROLO| CTRL
ABB MOTOR AUTO PID BINARIO
1001 |COMANDO EXT1 |ED1,2 ED1P,2P,3 |[ED1F2R ED1,2 ED1,2 ED1 ED1,2
1002 |COMANDO EXT2 |NAO SEL NAO SEL |NAO SEL NAO SEL |[ED5,4 ED5 ED1,2
1003 |SENTIDO PEDIDO PEDIDO |PEDIDO PEDIDO |PEDIDO |DIRECTO |PEDIDO
1102 |SEL EXTL/EXT2 EXT1 EXT1 EXT1 EXT1 ED3 ED2 ED3
1103 |SELEC REF1 EAl EAl EAl1l ED3U,4D |EAl EAl EAl
(NC)
1106 |SELEC REF2 EA2 EA2 EA2 EA2 EA2 SAIDA PID1 |EA2
1201 |SEL VEL CONST ED3,4 ED4,5 ED3,4 ED5 NAO SEL |ED3 ED4
1304 |EA2 MINIMO 0 0 0 0 20 20 20
1501 |SEL CONTEUDO 103 102 102 102 102 102 102
SAl
1601 |PERMISSAO FUNC |[NAO SEL NAO SEL |[NAO SEL NAO SEL |NAO SEL |[ED4 NAO SEL
2201 |SEL AC/DES 1/2 ED5 NAO SEL |ED5 NAO SEL |NAO SEL [NAO SEL |ED5
3201 |PARAM SUPERV 1 |103 102 102 102 102 102 102
3204 |PARAM SUPERV 2 |104 104 104 104 104 104 104
3207 |PARAM SUPERV 3 |105 105 105 105 105 105 105
3401 |PARAM SINAL1 103 102 102 102 102 102 102
3408 |PARAM SINAL2 104 104 104 104 104 104 104
3415 |PARAM SINAL3 105 105 105 105 105 105 105
9902 |MACRO STANDARD |3-FIOS ALTERNAR |POT MANUAL/ |CONTROLO |CTRL
ABB MOTOR  |AUTO PID BINARIO
9904 |(MODO CTRL ESCALAR: |VECTOR: [VECTOR: VECTOR: |[VECTOR: [VECTOR: |VECTOR:
MOTOR FREQ VELOC VELOC VELOC VELOC VELOC BINARIO

Para os outros parametros, os valores por defeito sdo 0os mesmos para todas as
macros. Consulte a lista de parametros seguinte.
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Nr. Nome/Valor Descricéo
01 DADOS OPERAQAO Sinais basicos de monitorizagéo do conversor de frequéncia (s6 de FbEq
leitura)
0102 VELOCIDADE Velocidade calculada do motor (rpm) 1=1rpm
0103 FREQ SAIDA Frequéncia (Hz) aplicada ao motor. (Por defeito no visor da consola.) 1=0.1Hz
0104 CORRENTE Corrente medida do motor em A. (Por defeito no visor da consola.) 1=01A
0105 BINARIO Binario do motor calculado em percentagem do binario nominal do motor| 1 = 0.1%
0106 POTENCIA Poténcia do motor medida em kW 1=0.1kwW
0107 TENSAOBUS CC Tens&o do circuito intermédio medida em VCC 1=1V
0109 TENSAO SAIDA Tens&o do motor calculada em VCA 1=1V
0110 TEMP ACCION Temperatura do IGBT medida em °C 1=0.1°C
0111 REF 1 EXTERNA Referéncia externa REF1 em rpm ou Hz. A unidade depende do ajuste | 1=0.1Hz/
do pardmetro 9904 MODO CTRL MOTOR. 1rpm
0112 REF 2 EXTERNA Referéncia externa REF2 em percentagem. Dependendo do uso, 100% é | 1 = 0.1%
igual a velocidade maxima do motor, binario nominal do motor, ou a
referéncia maxima do processo.
0113 LOCAL CTRL Local de controlo activo. (0) LOCAL; (1) EXTZ1; (2) EXT2. Consulte a 1=1
secgdo Controlo local vs. controlo externo na pagina 87.
0114 TEMP OPER (R) Contador (horas) do tempo total de operacdo do conversor de 1=1h
frequéncia. O contador é reposto pressionando as teclas UP e DOWN
em simultdneo com a consola de programacgdo em Modo Parametros.
0115 CONTADOR KWH (R) Contador kWh. O contador é reposto pressionando as teclas UP e 1=1kWh
DOWN em simultdneo com a consola em Modo Parédmetros.
0120 EA1 Valor relativo da entrada analégica EA1 em percentagem 1=0.1%
0121 EA2 Valor relativo da entrada analégica EA2 em percentagem 1=0.1%
0124 SA1 Valor da saida analégica SA em mA 1=0.1mA
0126 SAIDAPID 1 Valor de saida do controlador de processo PID1 em percentagem 1=0.1%
0127 SAIDAPID 2 Valor de saida do controlador PID2 em percentagem 1=0.1%
0128 SETPOINTPID 1 Sinal de setpoint (referéncia) para o controlador de processo PID1. A -
unidade depende dos ajustes dos parametros 4006 UNIDADE, 4007
ESCALA UNIDADES e 4027 ACTIV PARAM PID1.
0129 SETPOINT PID 2 Sinal de setpoint (referéncia) para o controlador PID2. A unidade -
depende dos ajustes dos parametros 4106 UNIDADE 4107 ESCALA
UNIDADE.
0130 FEEDBACKPID 1 Sinal de feedback para o controlador de processo PID1. A unidade -
depende dos ajustes dos parametros 4006 UNIDADE, 4007 ESCALA
UNIDADES e 4027 ACTIV PARAM PID1.
0131 FEEDBACKPID 2 Sinal de feedback para o controlador PID1. A unidade depende dos -
ajustes dos pardmetros 4106 UNIDADE e 4107 ESCALA UNIDADES.
0132 DESVIOPID 1 Desvio do controlador de processo PID1, ou seja, a diferenga entre o -
valor de referéncia e o valor actual. A unidade depende dos ajustes dos
parametros 4006 UNIDADE, 4007 ESCALA UNIDADES e 4027 ACTIV
PARAM PID1.
0133 DESVIO PID 2 Desvio do controlador PID2, ou seja, a diferenca entre o valor de -
referéncia e o valor actual. A unidade depende dos ajustes dos
parametros 4106 UNIDADE e 4107 ESCALA UNIDADES.
0134 PALAV COM SR Palavra de controlo da saida a relé através de fieldbus (décimal). 1=1

Consulte o parametro 1401 SAIDA RELE 1.
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parametros 8415 CICLO CONT LOC e 8416 CICLO CONT REA.

Nr. Nome/Valor Descricéo
0135 VALORCOM 1 Dados recebidos do fieldbus =
0136 VALOR COM 2 Dados recebidos do fieldbus =
0137 VAR PROC 1 Variavel do processo 1 definida pelos parametros 34 ECRA PAINEL -
0138 VAR PROC 2 Variavel do processo 2 definida pelos parametros 34 ECRA PAINEL -
0139 VAR PROC 3 Variavel do processo 3 definida pelos parametros 34 ECRA PAINEL -
0140 TEMPO OPER Tempo total de operacéo do conversor de frequéncia (milhares de horas) | 1 = 0.01 kh
Funciona quando o conversor de frequéncia funciona.
0141 CONTADOR MWH Contador MWH. O contador ndo pode ser reposto. 1=1MWh
0142 CNTR ROTACOES Contador de rota¢des do motor (milhdes de rotagdes) 1=1 Mrev
0143 ACC NO TEMPO EL Tempo de poténcia total do conversor de frequéncia em dias. 1=1dias
0144 ACC NO TEMPO BX Tempo de poténcia do conversor de frequéncia em unidades de 2
segundos (30 unidades = 60 segundos).
0145 TEMP MOTOR Temperatura do motor medida. A unidade depende do tipo de sensor 1=1
seleccionado pelo grupo de parametros 35 MED TEMP MOTOR.
0149 VALOR COMUN PID 1 Dados recebidos do fieldbus para controlo PID (PID1 e PID2) =
0150 VALOR COMUN PID 2 Dados recebidos do fieldbus para controlo PID (PID1 e PID2) =
0160 ESTADO ED 1-5 Estado da entrada digitais. Exemplo: 10000 = ED1 ligada, ED2...ED5
desligadas.
0161 IMP FREQ ENTRADA Valor da entrada de frequéncia em Hz 1=1Hz
0162 ESTADO SR Estado da saida a relé. 1 = SR activada, 0 = SR desactivada. 1=1
0163 ESTADO TRANS SAID Estado da saida a transistor, quando a saida a transistor € usada como |[1=1
saida digital.
0164 FREQ TRANS SAID Frequéncia de saida do transistor, quando a saida a transistor é usada |1 =1Hz
como saida de frequéncia.
0165 VALOR TEMPOR Valor do temporizador de arranque/paragem programado. Consulte o 1=0.01s
grupo de parametros 19 TEMP & CONTADOR.
0166 VALOR CONTADOR Valor do contador de impulsos do contador de arranque/paragem. 1=1
Consulte o grupo de parametros 19 TEMP & CONTADOR.
0167 PAL EST PROG SEQ Palavra Estado da programacéo sequencial: 1=1
Bit 0 = ACTIVO (1 = activo)
Bit 1 = ARRANQUE
Bit 2 = PAUSA
Bit 3 = VALOR LOGICO (operagcéo lgica definida pelos parametros
8406...8410).
0168 ESTADO PROG SEQ Estado activo da programacéo sequencial. 1...8 = estado 1...8. 1=1
0169 TEMP PROG SEQ Estado actual do contador de tempo da programacé&o sequencial
0170 VAL SA PROG SEQ Valores de controlo da saida analdgica definidos pela programacgéo 1=0.1%
sequencial. Veja o pardmetro 8423 CONTROL SAIl ST2.
0171 CICLO SEQ CONTAD Contador de sequéncia executado da programacao sequencial. Vejaos |1=1

03 SINAIS ACTUAIS

Palavras de dados para monitorizagdo da comunicacao fieldbus (sé de
leitura). Cada sinal € uma palavra de dados de 16-bit.

As palavras de dados séo exibidas na consola em formato hexadécimal.

0301 PALAV COMFB 1 Palavra de dados de 16-hit. Veja Perfil de comunicacdo DCU na pag 230.
0302 PALAV COMFB 2 Palavra de dados de 16-bit. Veja Perfil de comunicagdo DCU na péag 230
0303 PALAVESTFB1 Palavra de dados de 16-hit. Veja Perfil de comunicacédo DCU na pag 230.
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Nr. Nome/Valor

Descricéo

0304 PALAV ESTFB 2

Palavra de dados de 16-bit. Veja Perfil de comunicagdo DCU na péag 230

0305 PALAVRA FALHA1

Palavra de dados de 16-bit. Sobre as possiveis causas e solugdes e
equivalentes de fieldbus, veja o capitulo Localizacao de falhas.

Bit 0 = SOBRECORR

Bit 1 = SOBRETENS CC

Bit 2 = DEV SOBRETEMP

Bit 3= CURTO CIRC

Bit 4 = Reservado

Bit 5 = SUBTENSAO CC

Bit 6 = PERDA EA1

Bit 7 = PERDA EA2

Bit 8 = SOBRETEMP MOT

Bit 9 = PERDA PAINEL

Bit 10 = FALHA ID RUN

Bit 11 = BLOQ MOTOR

Bit 12 = Reservado

Bit 13 = FAL EXT 1

Bit 14 = FAL EXT 2

Bit 15 = FALHA TERRA

0306 PALAVRA FALHA 2

Palavra de dados de 16-bit. Sobre as possiveis causas e solugdes e
equivalentes de fieldbus, veja o capitulo Localizacéo de falhas.

Bit 0 = SUBCARGA

Bit 1 = FALHA TERM

Bit 2...3 = Reservado

Bit 4 = MED CORRENT

Bit 5 = PERDA FASE ENT

Bit 7 = SOBREVELOC

Bit 8 = Reservado

Bit 9 = ID ACCION

Bit 10 = FICH CONFIG

Bit 11 = ERRO SERIE 1

Bit 12 = FICH COM EFB. Erro de leitura do ficheiro de configuragéo.

Bit 13 = TRIP FORCA

Bit 14 = FASE MOTOR

Bit 15 = CABOS SAIDA

0307 PALAVRA FALHA 3

Palavra de dados de 16-bit. Sobre as possiveis causas e solugdes e
equivalentes de fieldbus, veja o capitulo Localizacéo de falhas.

Bit 0...2 = Reservado

Bit 3= SW INCOMPATIVEL

Bit 4...10 = Reservado

Bit 11 = ERRO ID MMIO

Bit 12 = ERRO STACK DSP

Bit 13 = SOBRECARGA T1...T3 DSP
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Nr. Nome/Valor

Descricéo

Bit 14 = SERF CORROMP /MACRO SERF

Bit 15 = PAR PCU 1/2 / PAR HZ-RPM / ESCALA EA PAR / ESCALA SA
PAR / PAR FBUS MISS / CUSTOM PARAM U/F

0308 PALAV ALARME 1

Palavra de dados de 16-bit. Sobre as possiveis causas e solugdes e
equivalentes de fieldbus, veja o capitulo Localizacédo de falhas.

Um alarme pode ser rearmado repondo a palavra alarme completa:
Introduzir zero na palavra.

Bit 0 = SOBRECORRENT

Bit 1 = SOBRETENSAO

Bit 2 = SUBTENSAO

Bit 3 = BLOQDIR

Bit4 = COM E/S

Bit 5 = PERDA EAl

Bit 6 = PERDA EA2

Bit 7 = PERDA PAINEL

Bit 8 = SOBRETEMP DISP

Bit 9 = TEMP MOTOR

Bit 10 = SUBCARGA

Bit 11 = BLOQ MOTOR

Bit 12 = AUTOREARM

Bit 13...15 = Reservado

0309 PALAV ALARME 2

Palavra de dados de 16-bit. Sobre as possiveis causas e solugdes e
equivalentes de fieldbus, veja o capitulo Localizagdo de falhas.

Um alarme pode ser rearmado repondo a palavra alarme completa:
Introduzir zero na palavra.

Bit 0 = Reservado

Bit 1 = DORMIR PID

Bit 2 = ID RUN

Bit 3 = Reservado

Bit 4 = ARRANQ ACTIV 1 EM FALTA

Bit 5 = ARRANQ ACTIV 2 EM FALTA

Bit 6 = PARAGEM EMERGENCIA

Bit 8 = PRIM ARRANQUE

Bit 9 = PERDA FASE ENTRADA

Bit 10...15 = Reservado

04 HISTORICO FALHAS

Histdrico de falha (s6 de leitura)

0401 ULTIMA FALHA Cadigo de fieldbus da ultima falha. Consulte Localizagao de falhas sobre | 1 =1
os cadigos. 0 = Nao existem registos de falhas (no visor da consola =
SEM REGISTO).
0402 TEMPO FALHA 1 Dia no qual ocorreu a Ultima falha. 1=1dias

Formato: Data se o relégio estiver activo. / O numero de dias decorridos
apos o arranque se o reldgio ndo estiver activo.

0403 TEMPO FALHA 2

Hora em que ocorreu a Ultima falha.

Formato: Hora (hh:mm:ss) se o reldgio estiver activo. / Tempo decorrido
apos o arranque (hh:mm:ss menos o total de dias registado pelo sinal
0402 TEMPO FALHA 1) se o reldgio néo estiver activo.
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Nr. Nome/Valor Descricéo

0404 VELOC NA FALHA Velocidade do motor em rpm quando se registou a Ultima falha. 1=1rpm

0405 FREQ NA FALHA Frequéncia em Hz quando se registou a ultima falha. 1=0.1Hz

0406 TENS NA FALHA Tensao bus CC em V do circuito intermédio quando se registou a Ultima | 1=0.1V
falha

0407 CORR NA FALHA Corrente do motor em A quando se registou a ultima falha. 1=01A

0408 BIN NA FALHA Binario do motor em percentagem do binario nominal do motor quando | 1=0.1%
se registou a Ultima falha.

0409 ESTADO NA FALHA Estado do conversor de frequéncia em formato hexadécimal quando se
registou a Ultima falha.

0412 FALHA ANT 1 Caddigo de falha da 22 ultima falha. Consulte Localizacéo de falhas sobre | 1 =1
os codigos.

0413 FALHA ANT 2 Cddigo de falha da 32 ultima falha. Consulte Localizagdo de falhas fsobre | 1 =1
os caédigos.

0414 EST ED 1-5 FALHA Estado das entrada digitais ED1...5 quando se registou a Ultima falha
(binario)

10 COMANDO Fontes para o controlo externo do arranque, paragem e sentido de Def
rotacéo FbEq

1001 COMANDO EXT1 Define as ligagdes e a fonte dos comandos para o arranque, paragem e | ED1,2
sentido de rotacéo do local de controlo externo 1 (EXT1).

NAO SEL Sem fonte de comando de arranque, paragem e sentido de rotacao.
ED1 Arranque e paragem através da entrada digital ED1. O = parar, 1 =

arrancar. O sentido de rotacao é fixo de acordo com o parametro 1003
SENTIDO (ajuste PEDIDO = DIRECTO).

ED1,2 Arranque e paragem através da entrada digital ED1. O = parar, 1 = 2
arrancar. Sentido de rotacéo através da entrada digital ED2. 0 = directo,
1 =inverso. Para controlar o sentido de rotac&o, ajuste o parametro 1003
SENTIDO para PEDIDO.

ED1P,2P Arranque por impulso através da entrada digital ED1. 0 -> 1: Arrancar. 3
(Para arrancar o conversor de frequéncia, a entrada digital ED2 deve ser
activada antes do impulso alimentar ED1.)

Paragem por impulso através da entrada digital ED2. 1 -> 0: Parar. O
sentido de rotacéo é fixo de acordo com o parametro 1003 SENTIDO
(ajuste PEDIDO = DIRECTO).

ED1P,2P,3 Arranque por impulso através da entrada digital ED1. 0 -> 1: Arrancar. 4
(Para arrancar o conversor de frequéncia, a entrada digital ED2 deve ser
activada antes do impulso alimentar ED1.)

Paragem por impulso através da entrada digital ED2. 1 -> 0: Parar.
Sentido de rotacdo através da entrada digital ED3. 0 = directo, 1 =
inverso. Para controlar o sentido de rotac&o, ajuste o parametro 1003
SENTIDO para PEDIDO.

ED1P,2P,3P Arranque directo por impulso através da entrada digital ED1. 0 -> 1: 5
Arranque directo. Arranque inverso por impulso através da entrada digital
ED2. 0 -> 1: Arranque inverso. (Para arrancar o conversor de frequéncia,
a entrada digital ED3 deve ser activada antes do impulso alimentar ED1/
ED2). Paragem por impulso através da entrada digital ED3. 1 -> 0: Parar.
Para controlar o sentido de rotacéo, ajuste o pardmetro 1003 SENTIDO
para PEDIDO.

TECLADO Comandos de arranque, paragem e sentido de rotagdo através da 8
consola de programacao quando EXT1 esta activa. Para controlar o
sentido de rotacéo, ajuste o pardmetro 1003 SENTIDO para PEDIDO.
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Nr. Nome/Valor Descricao
ED1F2R Comandos de arranque, paragem e sentido de rotagdo através das entradas | 9
digitais ED1 e ED2.
ED1 | ED2 |Operacéo
0 0 |Arranque
1 0 |Arranque directo
0 1 |Arranque inverso
1 1 |Paragem
O ajuste do parametro 1003 SENTIDO deve ser PEDIDO.

COM Interface fieldbus como fonte para os comandos de arranque, paragem e 10
sentido de rotagdo, ou seja, os bits 0... 1 da palavra de controlo 0301 PALAV
COM FB 1. A palavra de controlo é enviada pelo controlador fieldbus pelo
adaptador fieldbus ou pelo fieldbus integrado (modbus) para o conversor de
frequéncia. Sobre os bits da palavra de controlo, consulte a sec¢éo Perfil de
comunicacao DCU na péagina 230.

TEMP 1 Controlo de arranque/paragem temporizado. Temporizador 1 activo = 11
arrancar, temporizador 1 inactivo = parar. Veja o grupo de parametros 36
FUNCOES TEMP.

TEMP 2 Veja seleccdo TEMP 1. 12

TEMP 3 Veja seleccdo TEMP 1. 13

TEMP 4 Veja seleccdo TEMP 1. 14

ED5 Arranque e paragem através da entrada digital ED5. 0 = parar, 1 = arrancar. | 20
O sentido de rotagéo é fixo de acordo com o pardmetro 1003 SENTIDO
(ajuste PEDIDO = DIRECTO).

ED5,4 Arranque e paragem através da entrada digital ED5. 0 = parar, 1 = arrancar. | 21
Sentido de rotagdo através da entrada digital ED4. 0 = directo, 1 = inverso.

Para controlar o sentido de rota¢éo, o parametro 1003 SENTIDO deve ser
PEDIDO.

PARAG TEMP Paragem quando o atraso do temporizador definido pelo parametro 1901 22
ATRASO TEMP passar. Arranque com sinal de arranque do temporizador.

Fonte do sinal seleccionada pelo parametro 1902 ARRANQUE TEMP.

ARRANQ TEMP Arranque quando o atraso do temporizador definido pelo pardmetro 1901 23
ATRASO TEMP passar. Paragem quando o temporizador é reiniciado pelo
parametro 1903 REARME TEMP.

PARAG CONTAD Paragem quando o limite do contador definido pelo pardmetro 1905 LIMITE | 24
CONTAD é excedido. Arranque com sinal de arranque do contador. Fonte do
sinal seleccionada pelo parametro 1911 COMANDO A/P CONT.

ARRANQ CONTAD | Arranque quando o limite do contador definido pelo pardmetro 1905 LIMITE | 25
CONTAD ¢ excedido. Paragem com sinal de paragem do contador. Sonte
do sinal seleccionada pelo parametro 1911 COMANDO A/P CONT.

PROG SEQ Comandos de arranque, paragem e sentido de rotagdo atraves da 26
programacao sequencial. Veja os pardmetros 84 PROG SEQUENCIAL.

1002 COMANDO EXT2 Define as ligacdes e a fonte para os comandos de arranque paragem e NAO SEL
sentido de rotacéo para o local de controlo externo 2 (EXT2).
Veja o pardmetro 1001 COMANDO EXT1.

1003 SENTIDO Activa o controlo do sentido de rotacéo do motor, ou fixa o sentido de PEDIDO
rotagéo.

DIRECTO Fixa no sentido directo

INVERSO Fixa no sentido inverso

PEDIDO Controlo do sentido de rotagdo permitido
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Nr. Nome/Valor Descricdo
1010 SEL JOGGING Define o sinal que activa a fungéo jogging. Consulte Jogging na pagina 117. | NAO SEL
ED1 Entrada digital ED1. 0 = jogging inactivo, 1 = jogging activo. 1
ED2 Veja a selec¢do ED1. 2
ED3 Veja a selec¢édo ED1. 3
ED4 Veja a selec¢do ED1. 4
ED5 Veja a seleccédo ED1. 5
NAO SEL N&o seleccionado 0
ED1(INV) Entrada digital invertida ED1. 1 = jogging inactivo, 0 = jogging activo. -1
ED2(INV) Veja a seleccdo ED1(INV). -2
ED3(INV) Veja a selec¢do ED1(INV). -3
EDA4(INV) Veja a seleccdo ED1(INV). -4
ED5(INV) Veja a selec¢do ED1(INV). -5
11 SEL Tipo de referéncia da consola de programacéo, selec¢do do local de controlo
REFERENCIAS externo e fontes e limites da referéncia externa
1101  SEL REF TECLADO | selecciona o tipo de referéncia em modo de controlo local. REF1
REF1(Hz/rpm) Referéncia de velocidade em rpm. Referéncia de frequéncia (Hz) se o ajuste | 1
do parametro 9904 MODO CTRL MOTOR for ESCALAR:FREQ.
REF2(%) %-referéncia 2
1102 SEL EXT1/EXT2 Define a fonte de onde o conversor de frequéncia Ié o sinal e selecciona EXT1
entre os dois locais de controlo externos, EXT1 ou EXT2.
EXT1 EXT1 activa. As fontes do sinal de controlo sdo definidas pelos pardmetros | 0
1001 COMANDO EXT1 e 1103 SELEC REF1.
ED1 Entrada digital ED1. 0 = EXT1, 1 = EXT2. 1
ED2 Veja a selec¢do ED1. 2
ED3 Veja a selec¢édo ED1. 3
ED4 Veja a selec¢do ED1. 4
ED5 Veja a seleccéo ED1. 5
EXT2 EXT2 activa. As fontes do sinal de controlo sdo definidas pelos pardmetros | 7
1002 COMANDO EXT2 e 1106 SELEC REF2.
COM Interface fieldbus como fonte para a seleccdo de EXT1/EXT2, ou seja, o bit5 | 8

da palavra de controlo 0301 PALAV COM FB1 (com o perfil Accion ABB
5319 PAR 19 FBA bit 11). A palavra de controlo é enviada pelo controlador
fieldbus através do adaptador fieldbus ou do fieldbus integrado (modbus)
para o conversor de frequéncia. Sobre os bits das palavras de controlo, veja
a seccao Perfil de comunica¢do DCU na péagina 230 e Perfil de comunicagao
ACCION ABB na pagina 226.

TEMP 1 Selecc¢do do controlo temporizado de EXT1/EXT2. Temp 1 activo = EXT2, 9
temp 1 inactivo = EXT1. Veja os parametros 36 FUNCOES TEMP.

TEMP 2 Veja a seleccdo TEMP 1. 10
TEMP 3 Veja a selec¢do TEMP 1. 11
TEMP 4 Veja a seleccdo TEMP 1. 12
ED1(INV) Entrada digital invertida ED1. 1 = EXT1, 0 = EXT2. -1
ED2(INV) Veja a seleccdo ED1(INV). -2
ED3(INV) Veja a selec¢do ED1(INV). -3
EDA4(INV) Veja a seleccdo ED1(INV). -4
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Nr.

Nome/Valor

Descrigéo

ED5(INV)

Veja a seleccdo ED1(INV).

1103

SELEC REF1

Selecciona a fonte do sinal para a referéncia externa REF1. Veja a secgéo
Diagrama de bloco: fonte de referéncia para EXT1 na pagina 89.

EAl

TECLADO

Consola de programacao

EAl

Entrada analdgica EAL

EA2

Entrada analdgica EA2

EA1/JOYST

Entrada analégica EA1 como joystick. O sinal de entrada minimo opera o

motor a referéncia maxima em sentido de rotacao inverso, a entrada maxima
a referéncia maxima no sentido de rotacao directo. As referéncias minima e
maxima sédo definidas pelos parametros 1104 MIN REF1 e 1105 MAX REF1.

Nota: O parametro 1003 SENTIDO deve ser ajustado para PEDIDO.

par. 1301 = 20%, par 1302 = 100%

Ref. velocid.
(REF1)
1105

1104

Histerese 4% da
escala completa

I
2V/4mA 6 10 V/20 mA

AVISO! Se o parametro 1301 EA1 MINIMA for ajustado para 0 V e o sinal de
entrada analogica se perder (ou seja 0 V), o resultado é operacéo inversa a
referéncia maxima. Ajuste os seguintes parametros para activar a falha na
perda do sinal de entrada analdgica:

Ajuste o parametro 1301 EA1 MINIMO para 20% (2 V ou 4 mA).

Ajuste o parédmetro 3021 LIMITE FALHA EA1 para 5% ou mais.

Ajuste o parametro 3001 FUNCAO EA<MIN para FALHA.

W[IN|FP,|O

EA2/JOYST

Veja a seleccdo EA1/JOYST.

ED3U,4D(R)

Entrada digital 3: Aumento da referéncia. Entrada digital ED4: Diminui¢cdo da
referéncia. Um comando de paragem repde a referéncia para zero. O
parédmetro 2205 TEMPO ACEL2 define a taxa da alteragao de referéncia.

ED3U,4D

Entrada digital 3: Aumento da referéncia. Entrada digital ED4: Diminui¢cdo da
referéncia. O programa guarda a referéncia de velocidade activa (ndo
reposta por um comando de paragem). Quando o conversor de frequéncia &
reiniciado, o0 motor acelera a taxa de aceleragéo seleccionada até a
referéncia guardada. O parametro 2205 TEMPO ACEL?2 define a taxa da
alteracéo de referéncia.

COM

Referéncia fieldbus REF1

COM+EA1

Adicéo da referéncia fieldbus REF1 e da entrada analdgica EA. Veja a
seccgdo Selecgdo e correcgdo de referéncias na pagina 217.

COM*EAl

Multiplicag&o da referéncia fieldbus REF1 e da entrada analdgica EAL. Veja
a seccéo Selecgédo e correccéo de referéncias na pagina 217.

10

ED3U,4D(RNC)

Entrada digital 3: Aumento da referéncia. Entrada digital ED4: Diminui¢do da
referéncia. Um comando de paragem repde a referéncia para zero. A
referéncia ndo é guardada se a fonte de controlo for alterada (de EXT1 para
EXT2, de EXT2 para EXT1 ou de LOC para REM). O parametro 2205
TEMPO ACEL?2 define a taxa da alteracéo de referéncia.

11

Sinais actuais e parametros




137

Nr. Nome/Valor Descricdo
ED3U,4D (NC) Entrada digital 3: Aumento da referéncia. Entrada digital ED4: Diminui¢do da | 12
referéncia. O programa guarda a referéncia de velocidade activa (ndo
reposta por um comando de paragem). A referéncia ndo é guardada se a
fonte de controlo for alterada (de EXT1 para EXT2, de EXT2 para EXT1 ou
de LOC para REM). Quando o conversor de frequéncia é reiniciado, o motor
acelera a taxa de aceleracéo seleccionada até a referéncia guardada. O
pardmetro 2205 TEMPO ACEL?2 define a taxa da alteracdo de referéncia
EA1+EA2 A referéncia é calculada com a equagéo seguinte: 14
REF = EAL1(%) + EA2(%) - 50%
EA1*EA2 A referéncia é calculada com a equagédo seguinte: 15
REF = EA(%) - (EA2(%) / 50%)
EA1-EA2 A referéncia é calculada com a equagéo seguinte: 16
REF = EA1(%) + 50% - EA2(%)
EA1/EA2 A referéncia é calculada com a equagéo seguinte: 17
REF = EAL1(%) - (50% / EA2 (%))
ED4U,5D Veja a seleccdo ED3U,4D. 30
ED4U,5D(R) Veja a selec¢do ED3U,4D(R). 31
FREQ ENTRADA Entrada de frequéncia 32
PROG SEQ Saida programacao sequencial. Veja o parametro 8420 SEL REF ST1. 33
EA1+PROG SEQ Adicdo da entrada analégica EA1 e da saida da programacéo sequencial 34
EA2+PROG SEQ Adicdo da entrada analdgica EA2 e da saida da programacéo sequencial 35
1104 MIN REF1 Define o valor minimo para a referéncia externa REF1. Corresponde ao 0
ajuste minimo da fonte de sinal usada.
0.0...500.0 Hz / Valor minimo em rpm. Em Hz se o ajuste do pardmetro 9904 MODO CTRL |1=0.1Hz/
0...30000 rpm MOTOR for ESCALAR:FREQ. 1rpm
Exemplo: A entrada analégica EAL é seleccionada como fonte da referéncia
(o valor do parametro 1103 é EA1). A referéncia minima e maxima
corresponde aos ajustes de 1301 EA1 MINIMO e 1302 EA1 MAXIMA com se
segue:
REF (Hz/rpm)
MAX REF1
(1105) [
|
|
|
MINREFL :
(1104) i I sinal EA1 (%)
(-1104)
MAX -REF1
(-1105)
1105 MAX REF1 Define o valor maximo para a referéncia externa REF1. Corresponde ao Eur: 50/
ajuste maximo da fonte de sinal usada. US: 60
0.0...500.0 Hz / Valor maximo em in rpm. Em Hz se o ajuste do parametro 9904 MODO 1=0.1Hz/
0...30000 rpm CTRL MOTOR for ESCALAR:FREQ. Veja o parametro 1104 MIN REF1. 1rpm
1106 SELEC REF2 Selecciona a fonte do sinal para a referéncia externa REF2. EA2
TECLADO Veja o parametro 1103 SELEC REF1. 0
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da entrada digital ED4. 1 = activa, 0 = inactiva.

Nr. Nome/Valor Descricao
EAl Veja o pardmetro 1103 SELEC REF1. 1
EA2 Veja o parametro 1103 SELEC REF1. 2
EA1/JOYST Veja o parametro 1103 SELEC REF1. 3
EA2/JOYST Veja o pardmetro1103 SELEC REF1. 4
ED3U,4D(R) Veja o pardmetro 1103 SELEC REF1. 5
ED3U,4D Veja o parametro 1103 SELEC REF1. 6
COM Veja o pardmetro 1103 SELEC REF1. 8
COM+EA1 Veja o parametro 1103 SELEC REF1 9
COM*EAl Veja o pardmetro 1103 SELEC REF1 10
ED3U,4D(RNC) Veja o parametro 1103 SELEC REF1 11
ED3U,4D (NC) Veja o par@metro 1103 SELEC REF1 12
EA1+EA2 Veja o parametro 1103 SELEC REF1 14
EA1*EA2 Veja o pardmetro 1103 SELEC REF1 15
EA1-EA2 Veja o parametro 1103 SELEC REF1 16
EAL/EA2 Veja o pardmetro 1103 SELEC REF1 17
SAPID1 Saida do controlador PID 1. Veja os grupos de parametros 40 PROCESSO | 19
PID CONJ1 e 41 PROCESSO PID CONJ 2.
ED4U,5D Veja o pardmetro 1103 SELEC REF1 30
ED4U,5D(R) Veja o parametro 1103 SELEC REF1 31
FREQ ENTRADA Veja o parametro 1103 SELEC REF1 32
PROG SEQ Veja o parametro 1103 SELEC REF1 33
EA1+PROG SEQ Veja o pardmetro 1103 SELEC REF1 34
EA2+PROG SEQ Veja o parametro 1103 SELEC REF1 35
1107 MIN REF2 Define o valor minimo para a referéncia externa REF2. Corresponde ao 0
ajuste minimo da fonte de sinal usada.
0.0...100.0% Valor em percentagem da frequéncia maxima / velocidade méaxima / binario | 1 =0.1%
nominal. Veja no parAmetro 1104 MIN REF1 a correspondéncia dos limites
da fonte de sinal.
1108 REF2 MAX Define o valor minimo para a referéncia externa REF2. Corresponde ao 100
ajuste minimo da fonte de sinal usada.
0.0...100.0% Valor em percentagem da frequéncia maxima / velocidade maxima / binario | 1 =0.1%
nominal. Veja no parametro 1104 MIN REF1 a correspondéncia dos limites
da fonte de sinal.
12 VELOC Valores e seleccéo das velocidades constantes. Veja a secgéo Velocidades
CONSTANTES constantes na pagina 100.
1201 SEL VEL CONST Activa as velocidades constantes ou selecciona o sinal de activacao. ED3,4
NAO SEL Nenhuma velocidade constante em uso 0
ED1 A velocidade definida pelo parametro 1202 VEL CONST 1 é activada através | 1
da entrada digital ED1. 1 = activa, 0 = inactiva.
ED2 A velocidade definida pelo pardmetro 1203 VEL CONST 2 é activada através | 2
da entrada digital ED2. 1 = activa, 0 = inactiva.
ED3 A velocidade definida pelo parametro 1204 VEL CONST 3 é activada através | 3
da entrada digital ED3. 1 = activa, 0 = inactiva.
ED4 A velocidade definida pelo parametro 1205 VEL CONST 4 é activada através | 4
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Nr. Nome/Valor Descricéo
ED5 A velocidade definida pelo parametro 1206 VEL CONST 5 é activada através | 5
da entrada digital ED5. 1 = activa, 0 = inactiva.
ED1,2 Selec¢éo da velocidade constante através das entradas digitais ED1 e 7
ED2.1 = ED activa, O = ED inactiva.
ED1 | ED2 |Operacéo
0 0 |[Sem velocidade constante
1 0 [|Velocidade definida pelo pardmetro 1202 VELOC CONST 1
0 1 |Velocidade definida pelo parametro 1203 VELOC CONST 2
1 1 |Velocidade definida pelo parametro 1204 VELOC CONST 3
ED2,3 Veja a seleccdo ED1,2. 8
ED3,4 Veja a selec¢édo ED1,2.
EDA4,5 Veja a seleccdo ED1,2. 10
ED1,2,3 Selec¢éo da velocidade constante através das entradas digitais ED1, ED2 e | 12
EDS3. 1 = ED activa, 0 = ED inactiva.
ED1| ED2 | ED3 |Operacéo
0 0 0 [Sem velocidade constante
1 0 0 |Velocidade definida pelo parametro 1202 VELOC CONST1
0 1 0 |Velocidade definida pelo parametro 1203 VELOC CONST2
1 1 0 |Velocidade definida pelo parametro 1204 VELOC CONST3
0 0 1 |Velocidade definida pelo parametro 1205 VELOC CONST4
1 0 1 |Velocidade definida pelo parametro 1206 VELOC CONST5
0 1 1 |Velocidade definida pelo parametro 1207 VELOC CONST6
1 1 1 |Velocidade definida pelo parametro 1208 VELOC CONST7
ED3,4,5 Veja a seleccdo ED1,2,3. 13
TEMP 1 A velocidade definida pelo parametro 1202 VELOC CONST 1 é activada por | 15
temporizador. Temporizador 1 activo = VELOC CONST 1. Veja o grupo de
parametros 36 FUNCOES TEMP.
TEMP 2 Veja a seleccdo TEMP 1. 16
TEMP 3 Veja a selec¢do TEMP 1. 17
TEMP 4 Veja a seleccdo TEMP 1. 18
TEMP 1 &2 Selecgéo de velocidade com TEMP 1 e TEMP 2. Veja o parametro 1209 SEL | 19
MODO TEMP.
ED1(INV) A velocidade definida pelo par@metro 1202 VELOC CONST 1 é activada -1
através da entrada digital invertida ED1. O = activa, 1 = inactiva.
ED2(INV) A velocidade definida pelo parametro 1203 VELOC CONST 2 é activada -2
através da entrada digital invertida ED2. 0 = activa, 1 = inactiva.
ED3(INV) A velocidade definida pelo pardmetro 1204 VELOC CONST 3 é activada -3
através da entrada digital invertida ED3. 0 = activa, 1 = inactiva.
ED4(INV) A velocidade definida pelo par@metro 1205 VELOC CONST 4 é activada -4
através da entrada digital invertida ED4. 0 = activa, 1 = inactiva.
ED5(INV) A velocidade definida pelo parametro 1206 VELOC CONST 5 é activada -5
através da entrada digital invertida ED5. O = activa, 1 = inactiva.
ED1,2 (INV) Seleccéo de velocidade constante através das entrada digitais invertidas -7

ED1 e ED2. 1 = ED activa, 0 = ED inactiva.

ED1|ED2 |Operacao

Sem velocidade constante

Velocidade definida pelo parametro 1202 VELOC CONST 1
Velocidade definida pelo parametro 1203 VELOC CONST 2
Velocidade definida pelo parametro 1204 VELOC CONST 3

O| P O| -
O| O | k-
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Nr. Nome/Valor Descrigéo
ED2,3 (INV) Veja a seleccdo ED1,2 (INV). -8
ED3,4 (INV) Veja a selecgdo ED1,2 (INV). -9
ED4,5 (INV) Veja a seleccdo ED1,2 (INV). -10
ED1,2,3 (INV) Seleccéo de velocidade constante através das entrada digitais invertidas -12
ED1, ED2 E ED3. 1 = ED activa, 0 = ED inactiva.
ED1|ED2|ED3|Operagéao
1 1 1 |Sem velocidade constante
0 1 | 1 [Velocidade definida pelo pardmetro 1202 VELOC CONST 1
1 | 0 | 1 |Velocidade definida pelo parametro 1203 VELOC CONST 2
0 | 0 | 1 |Velocidade definida pelo pardmetro 1204 VELOC CONST 3
1 1 | 0 [Velocidade definida pelo parametro 1205 VELOC CONST 4
0 1 | 0 [Velocidade definida pelo parametro 1206 VELOC CONST 5
1 | 0 | O |Velocidade definida pelo parametro 1207 VELOC CONST 6
0 | 0 | 0 [Velocidade definida pelo parametro 1208 VELOC CONST 7
ED3,4,5 (INV) Veja a selec¢do ED1,2,3(INV). -13
1202 VELOC CONST 1 Define a velocidade constante 1. Eur: 5/ US:
6
0.0...500.0 Hz / Velocidade em rpm. Em Hz se o ajuste do parametro 9904 MODO CTRL 1=0.1Hz/
0...30000 rpm MOTOR for ESCALAR:FREQ. 1rpm
1203 VELOC CONST 2 Define a velocidade constante 2. Eur: 10/
uUs: 12
0.0...500.0 Hz / Velocidade em rpm. Em Hz se o ajuste do parametro 9904 MODO CTRL 1=0.1Hz/
0...30000 rpm MOTOR for ESCALAR:FREQ. 1 rpm
1204 VELOC CONST 3 Define a velocidade constante 3. Eur: 15/
US: 18
0.0...500.0 Hz / Velocidade em rpm. Em Hz se o ajuste do pardmetro 9904 MODO CTRL 1=0.1Hz/
0...30000 rpm MOTOR for ESCALAR:FREQ. 1rpm
1205 VELOC CONST 4 Define a velocidade constante 4. Eur: 20/
Us: 24
0.0...500.0 Hz / Velocidade em rpm. Em Hz se o ajuste do parametro 9904 MODO CTRL 1=0.1Hz/
0...30000 rpm MOTOR for ESCALAR:FREQ. 1rpm
1206 VELOC CONST 5 Define a velocidade constante 5. Eur: 25/
US: 30
0.0...500.0 Hz / Velocidade em rpm. Em Hz se o ajuste do parametro 9904 MODO CTRL 1=0.1Hz/
0...30000 rpm MOTOR for ESCALAR:FREQ. 1 rpm
1207 VELOC CONST 6 Define a velocidade constante 6. Eur: 40/
US: 48
0.0...500.0 Hz / Velocidade em rpm. Em Hz se o ajuste do parametro 9904 MODO CTRL 1=0.1Hz/
0...30000 rpm MOTOR for ESCALAR:FREQ. 1 rpm
1208 VELOC CONST 7 Define a velocidade constante 7. A velocidade constante 7 é usada com Eur: 50 /
velocidade jogging (1010 SEL JOGGING) ou com fun¢des de falha (3001 US: 60
FUNCAO EA<MIN e 3002 ERR COM PAINEL).
0...500 Hz / Velocidade em rpm. Em Hz se o ajuste do parametro 9904 MODO CTRL 1=0.1Hz/
0...30000 rpm MOTOR for ESCALAR:FREQ. 1rpm
1209 SEL MODO TEMP Selecciona a velocidade activada por temporizador para a opera¢do quando | CS1/2/3/4

a seleccéo do pardmetro 1201 SEL VEL CONST é TEMP 1 & 2.
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Nr. Nome/Valor

Descricdo

EXT/CS1/2/3

Selecc¢éo da referéncia de velocidade externa ou da velocidade constante
com TEMP 1 e TEMP 2. 1 = temp activo, 0 = temp inactivo.

TEMP1|TEMP2|Operacéao

0 0 Referéncia externa

Velocidade definida pelo parametro 1202 VELOC CONST1

1 0
0 1 |Velocidade definida pelo parametro 1203 VELOC CONST2
1 1 |Velocidade definida pelo parametro 1204 VELOC CONST3

CS1/2/3/4

Seleccéo da velocidade constante com TEMP1 e TEMP2. 1 = temp activo,
0 = temp inactivo.

TEMP1|TEMP2|Operacéo

0 0 [Velocidade definida pelo pardmetro 1202 VELOC CONST1

Velocidade definida pelo parametro 1203 VELOC CONST2

1 0
0 1 |Velocidade definida pelo parametro 1204 VELOC CONST3
1 1 |Velocidade definida pelo parametro 1205 VELOC CONST4

13 ENT ANALOGICAS

Processamento do sinal de entrada analégica

1301 EA1 MINIMO

Define o valor-% minimo que corresponde ao sinal mA/(V) minimo para a
entrada analdgica EAl. Quando usado como uma referéncia, o valor
corresponde ao ajuste da referéncia minima.

0...20 mA = 0...100%
4...20 mA £ 20...100%
-10...10 mA = -50...50%

Exemplo: Se EAL1 for seleccionada como fonte para a referéncia externa
REF1, este valor corresponde ao valor do pardmetro 1104 MIN REF1.

Nota: O valor EA MINIMA néo deve exceder o valor EA MAXIMO.

-100.0...100.0%

Valor em percentagem da gama completa de sinal. Exemplo: Se o valor
minimo para a entrada analdgica é 4 mA, o valor em percentagem para a
gama 0...20 mA é: (4 mA /20 mA) - 100% = 20%

1=0.1%

1302 EA1 MAXIMA

Define o valor-% méaximo que corresponde ao sinal mA/(V) maximo para a
entrada analogica EAl. Quando usado como uma referéncia, o valor
corresponde ao ajuste da referéncia maxima.

0...20 mA £ 0...100%
4...20 mA = 20...100%
-10...10 mA = -50...50%

Exemplo: Se EA1 for seleccionada como fonte para a referéncia externa
REF1, este valor corresponde ao valor do parametro1105 MAX REF1.

100

-100.0...100.0%

Valor em percentagem da gama completa de sinal. Exemplo: Se o valor
maximo para a entrada analdgica € 10 mA, o valor em percentagem para a
gama 0...20 mA é: (10 mA /20 mA) - 100% = 50%

1=0.1%

1303 FILTRO EA1l

« Define a constante de tempo do filtro para a entrada analdgica EA1, ou
seja, o tempo dentro dos 63% de uma alteragdo é alcangado.

% Sinal sem filtro

100-|- - - -
\

631~ Sinal com filtro

——

Constante de tempo

0.1

0.0...10.0s

Constante do tempo de filtro

1=01s

Sinais actuais e parametros
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Nr. Nome/Valor Descrigéo
1304 EA2 MINIMO Define o valor-% minimo que corresponde ao sinal mA/(V) maximo para a 0
entrada analogica EA2. Veja o parametro 1301 EA1 MINIMO.
-100.0...100.0% Veja o parametro 1301 EA1 MINIMO. 1=0.1%
1305 EA2 MAXIMO Define o valor-% maximo que corresponde ao sinal mA/(V) maximo paraa | 100
entrada analdgica EA2. Veja o parametro 1302 EA1 MAXIMO.
-100.0...100.0% Veja o parametro 1302 EA1 MAXIMO. 1=0.1%
1306 FILTRO EA2 Define a constante de tempo do filtro para a entrada analdgica EA2. Vejao | 0.1
parametro 1303 FILTRO EAL.
0.0...10.0 s Constante do tempo de filtro 1=01s
14 SAIDAS A RELE Informacgé&o de estado indicada através da saida a relé, e os atrasos de
operacao do relé
1401 SAIDA RELE 1 Selecciona um estado do conversor de frequéncia indicado através da saida | FALHA(-1)
arelé SR. O relé é activado quando o estado encontra o ajuste.
NAO SEL N&o usado 0
PRONTO Pronto para funcionar: Sinal de Permisséo Func ligado, sem falhas, tenséo
de alimentacéo dentro da gama aceitavel e o sinal de paragem de
emergéncia desligado.
FUNC Em funcionamento: Sinal de Arranque ligado, Sinal de Permisséo Func 2
ligado, sem falhas activas.
FALHA(-1) Falha invertida. O relé é desactivado quando dispara uma falha. 3
FALHA Falha 4
ALARME Alarme 5
INVERSO O motor roda em sentido inverso. 6
ARRANQUE O conversor de frequéncia recebeu um comando de arranque. O relé é 7
activado mesmo se o sinal de Permissdo Func estiver inactivo. O relé é
desactivado quando o conversor de frequéncia recebe um comando de
paragem ou quando ocorre uma falha.
SOBRE SUPRV1 Estado de acordo com os parametros de supervisdo 3201...3203. Veja o 8
grupo de parametros 32 SUPERVISAO.
SUB SPRV1 Veja a selec¢do SOBRE SUPRV1. 9
SOBRE SUPRV2 Estado de acordo com os parametros de supervisdo 3204...3206. Veja o 10
grupo de parametros 32 SUPERVISAO.
SUB SPRV2 Veja a selec¢do SUPRV2 OVER. 11
SOBRE SUPRV3 Estado de acordo com os parametros de supervisdo 3207...3209. Veja o 12
grupo de parametros 32 SUPERVISAO.
SUB SPRV3 Veja a seleccdo SUPRV3 OVER. 13
NO PTO AJUST Frequéncia de saida igual a frequéncia de referéncia. 14
FALHA (RST) Falha. Rearme automatico apés o atraso do auto-rearme. Veja o grupo de 15
pardmetros 31 REARME AUTOM.
FAL/ALARME Falha ou alarme 16
CTRL EXT O conversor de frequéncia esta em controlo externo. 17
SEL REF 2 Referéncia externa REF 2 em utilizac&o. 18
FREQ CONST Uma velocidade constante em utilizacdo. Veja o grupo de parametros 12 19
VELOC CONSTANTES.
PERDA REF Referéncia ou local de controlo activo perdidos. 20
SOBRECORRENTE | Alarme/Falha por funcdo de protec¢do de sobrecorrente. 21
SOBRETENSAO Alarme/Falha por funcdo de proteccdo de sobretensao. 22

Sinais actuais e parametros
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Nr. Nome/Valor Descricéo
TEMP ACCION Alarme/Falha por funcéo de proteccdo de sobretemperatura do conversor de | 23
frequéncia.
SUBTENSAO Alarme/Falha por fungdo de proteccéo de subtensao. 24
PERDA EA1 Sinal da entrada analégica EA1 perdido. 25
PERDA EA2 Sinal da entrada analégica EA2 perdido. 26
TEMP MOTOR Alarme/Falha por funcéo de proteccdo de sobretemperatura do motor. Veja o | 27
parametro 3005 PROT TERM MOTOR.
BLOQUEIO Alarme/Falha por fun¢do de proteccéo de bloqueio. Veja o parametro 3010 | 28
STALL FUNCTION.
SUBCARGA Alarme/Falha por funcéo de proteccéo de bloqueio. Veja o parametro 3013 | 29
FUNC BLOQUEIO.
DORMIR PID Funcéo dormir PID. Veja o grupos de pardmetros 40 PROCESSO PID 30
CONJ1/41 PROCESSO PID CONJ 2.
FLUX PRONTO O motor estd magnetizado e pronto para fornecer binario nominal. 33
MACRO UTIL2 A Macro do Utilizador 2 esta activa. 34
COM Sinal de controlo fieldbus 0134 PALV COM SR. 0 = desactiva saida, 35
1 = activa saida.
valor 0134 Binario SD SR
0 000000 0 0
1 000001 0 1
2 000010 1 0
3 000011 1 1
COM(-1) Sinal de controlo fieldbus 0134 PALV COM SR. 0 = desactiva saida, 36
1 = activa saida.
valor 0134 Binario SD SR
0 000000 1 1
1 000001 1 0
2 000010 0 1
3 000011 0 0
TEMP 1 Temporizador 1 activo. Veja o grupo de parametros 36 FUNCOES TEMP. 37
TEMP 2 Temporizador 2 activo. Veja o grupo de parametros 36 FUNCOES TEMP. 38
TEMP 3 Temporizador 3 activo. Veja o grupo de parametros 36 FUNCOES TEMP. 39
TEMP 4 Temporizador 4 activo. Veja o grupo de parametros 36 FUNCOES TEMP. 40
MANU VENT Contador do tempo de operacgéo do ventilador de arrefecimento activo. Veja | 41
0 grupo de parametros 29 MANUTENCAO.
MANUT ROTAC Contador de rota¢Bes activo. Veja o grupo de pardmetros 29 42
MANUTENCAO.
MANUT H FUNC Contador de tempo de operagéo activo. Veja o grupo de parametros 29 43
MANUTENCAO.
MANUT MWH Contador de MWh. Veja o grupo de parametros 29 MANUTENCAO. 44
SAl PROG SEQ Controlo da saida a relé com programacéo sequencial. Veja o parametro 50
8423 CONTROL SAI ST1.
TRAV MECAN Controlo On/Off de um travdo mecanico. Veja o grupo de parametros 43 51

CTRL TRAV MECAN.

Sinais actuais e parametros
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Nr. Nome/Valor Descricao
1404 ATRASOLIG SR1 | Define o atraso de operacao para a saida a relé SR. 0
0.0...3600.0 s Tempo de atraso. A figura abaixo ilustra os atrasos da operacao (ligar) e 1=0.1s
disparo (desligar) para a saida a relé SR.
Controlo eventm
Estado relé ﬂ
1404 EM ATRASO 1405 SEM ATRASO
1405 ATRASO DESL SR1 | Define o atraso do disparo para a saida a relé SR. 0
0.0...3600.0 s Tempo de atraso. Veja a figura no pardmetro 1404 ATRASO LIG SR1. 1=01s
15 SAID. Seleccéo dos sinais actuais a serem indicados através da saida analdgica e
ANALOGICAS do processamento do sinal de saida
1501 SEL CONTEUDO Liga um sinal do conversor de frequéncia a saida analdgica SA. 103
SAl
X...X indice do parametro no grupo 01 DADOS OPERACAO. Ex: 102 = 0102
VELOCIDADE.
1502 CONTEUDO MIN Define o valor minimo para o sinal seleccionado com o pardmetro 1501 SEL | -
SAl CONTEUDO SALl.
SA minimo e maximo correspondem aos ajustes 1504 SA1 MINIMO e 1505
SA1 MAXIMO como se segue:
ASA (MA) 1505 4
1505 { - - - - - - -~
|
|
|
|
1504 | | 1504 |
| |_conteldo SA | | contetido SA
1502 1503 1503 1502
X...X A gama de ajuste depende do valor de 1501 SEL CONTEUDO SA. -
1503 CONTEUDO MAX Define o valor maximo para o sinal seleccionado com o parametro 1501 SEL | -
SAl CONTEUDO SAL. Veja a figura no parametro 1502 CONTEUDO MIN SA1.
X...X A gama de ajuste depende do valor de 1501 SEL CONTEUDO SA. -
1504 SA1 MINIMO Define o valor minimo para o sinal da saida analdgica SA. Veja a figurano |0
parametro 1502 CONTEUDO MIN SA1.
0.0...20.0 mA Valor minimo. 1=0.1mA
1505 SAl1 MAXIMO Define o valor maximo para o sinal da saida analdgica SA. Veja a figurano | 20
parametro1502 CONTEUDO MIN SA1.
0.0...20.0 mA Valor méximo. 1=0.1mA
1506 FILTRO SA1l Define a constante de tempo de filtro para a saida analdgica SA, ou seja, 0 | 0.1
tempo dentro dos 63% de uma alteragdo € alcancado. Veja a figura no
pardmetro1303 FILTRO EAL.
0.0...100s Constante de tempo de filtro. 1=0.1s
16 CONTROLOS Permissédo Func, bloqueio parametros, etc.
SISTEMA
1601 PERMISSAO FUNC | Selecciona a fonte para o sinal de Permiss&o Func. NAO SEL
NAO SEL Permite que o accionamento arranque sem sinal externo de Permissédo Func| 0
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Nr. Nome/Valor Descricdo

ED1 Sinal externo pedido através da entrada digital ED1. 1 = Permissao Func. Se | 1
o sinal Permissédo Func for desligado, o conversor de frequéncia ndo arranca
ou para por inércia se estiver a funcionar.

ED2 Veja a selec¢do ED1. 2

ED3 Veja a selec¢éo ED1. 3

ED4 Veja a selec¢do ED1. 4

ED5 Veja a seleccédo ED1. 5

COM Interface fieldbus como fonte para o sinal invertido de Permissdo Func, ou 7
seja, o bit 6 da palavra de controlo 0301 PALAV COM FB 1 (com o peffil
ACCION ABB 5319 PAR 19 EFB bit 3). A palavra de controlo é enviada ao
controlador fieldbus pelo adaptador fieldbus ou pelo fieldbus integrado
(modbus) para o conversor de frequéncia. Sobre os bits da palavra de
controlo, veja as secgdes Perfil de comunicagdo DCU na pagina 230 e Perfil
de comunicagdo ACCION ABB na pagina 226.

ED1(INV) Sinal externo pedido através da entrada digital invertida ED1. 0 = Permissao | -1
Func. Se o sinal de Permisséo Func for ligado, o conversor de frequéncia
Nn&ao arranca ou para por inércia se estiver a funcionar.

ED2(INV) Veja a seleccao ED1(INV) -2

ED3(INV) Veja a selecgdo ED1(INV) -3

EDA4(INV) Veja a seleccao ED1(INV) -4

ED5(INV) Veja a selecgdo ED1(INV) -5

1602 BLOQUEIO PARAM | Selecciona o estado do blogqueio de pardmetros. O bloqueio evita a alteracdo | ABERTO
de pardmetros a partir da consola de programagao.

FECHADO Os valores dos parametros ndo podem ser alterados a partir da consola de | 0
programacédo. O bloqueio pode ser aberto introduzindo o cédigo valido para
0 pardametro 1603 PASSWORD.

O bloqueio néo evita as altera¢des de parametros efectuadas por macros ou
fieldbus.

ABERTO O bloqueio esta aberto. Os valores dos parametros podem ser alterados.

N GUARDADO As alteracdes nos pardmetros afectuadas pela consola de programacéo néo
sdo guardadas na memoria permanente. Para guardar os novos valores dos
parametros, ajuste o valor do parametro 1607 GRAVAR PARAM para
GUARDAR.

1603 PASSWORD Selecciona a password para o bloqueio de parametros (Veja o parametro 0
1602 BLOQUEIO PARAM).

0...65535 Password. O ajuste 358 abre o bloqueio. O valor é reposto automaticamente | 1 =1
para O.

1604 SEL REARME Selecciona a fonte para o sinal de rearme de falhas. O sinal rearma o TECLADO

FALHA conversor de frequéncia depois do disparo de uma falha se a causa da falha
ja nao existir.

TECLADO Rearme de falhas apenas pela consola de programacédo

ED1 Rearme através da entrada digital ED1 (rearme por limite ascendente de
ED1) ou por consola de programacéo

ED2 Veja a selec¢do ED1. 2

ED3 Veja a selec¢édo ED1. 3

ED4 Veja a selec¢do ED1. 4

ED5 Veja a seleccédo ED1. 5
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Nr. Nome/Valor Descrigéo

ARRANQUE/ Rearme juntamente com sinal de paragem recevido através de uma entrada | 7

PARAGEM digital, ou por consola de programacéo.

Nota: N&o use esta op¢do quando os comandos de arranque, paragem e
sentido de rotagéo forem recebidos através de comunicacgéo fieldbus.

COM Interface fieldbus como fonte para o sinal invertido de Permisséo Func,ou |8
seja, 0 hit 4 da palavra de controlo 0301 PALAV COM FB 1 (com o peffil
ACCION ABB 5319 PAR 19 EFB bit 7). A palavra de controlo é enviada ao
controlador fieldbus pelo adaptador fieldbus ou pelo fieldbus integrado
(modbus) para o conversor de frequéncia. Sobre os bits da palavra de
controlo, veja as seccdes Perfil de comunicacdo DCU na pégina 230 e Perfil
de comunicagdo ACCION ABB na pagina 226.

ED1(INV) Rearme através da entrada digital invertida ED1 (rearme por limite -1
descendente de ED1) ou por consola de programacdo

ED2(INV) Veja a seleccdo ED1(INV). -2

ED3(INV) Veja a seleccdo ED1(INV). -3

ED4(INV) Veja a seleccdo ED1(INV). -4

ED5(INV) Veja a seleccdo ED1(INV). -5

1605 ALT PARAM UTILIZ | Permite a alteracdo do Conj Param Util através de uma entrada digital. Veja | NAO SEL
0 parametro 9902 MACRO. A alteragdo so6 é permitida quando o conversor
de frequéncia esta parado. Durante a alteracéo, o conversor de frequéncia
ndo arranca.

Nota: Guarde o Conj Param Util com o pardmetro 9902 depois de algum
ajuste de parametros, ou depois de efectuar a identificagdo do motor. Os
Gltimos ajustes guardados pelo utilizador sdo carregados para uso logo que
a alimentacgao seja desligada e ligada novamente ou quando o ajuste do
parédmetro 9902 seja alterado. Todas as alterages que ndo sejam
guardadas sédo perdidas.

Nota: O valor deste parametro ndo esta incluido nos Conjs Param Util. Um
ajuste ndo modifica apesar da alteracéo do Conj Param Util.

Nota: A seleccao do Conj 2 Param Util pode ser supervisionada por saida a
relé SR. Veja o parAmetro 1401 SAIDA RELE 1.

NAO SEL A alteracao do Conj Param Util ndo é possivel através de uma entrada 0
digital. Os Conjs Pardmetros podem ser alterados pela consola de
programacao.

ED1 Controlo do Conj Param Util através da entrada digital ED1. Limite 1
descendente da entrada digital ED1: O Conj 1 Param Util é carregado para
uso. Limite ascendente da entrada digital ED1: O Conj 2 Param Util é
carregado para uso.

ED2 Veja a selecgéo ED1. 2

ED3 Veja a seleccdo ED1. 3

ED4 Veja a selecgéo ED1. 4

ED5 Veja a seleccdo ED1. 5

ED1,2 Seleccéo do Conj Param Util através das entradas digitais ED1 e ED2. 7
1 = ED activa, 0 = ED inactiva.

ED1 | ED2 |Conj Param Util
0 0 |Conj 1 Param Util
1 0 |Conj2 Param Util
0 1 |Conj 3 Param Util
ED2,3 Veja a selecgdo ED1,2.
ED3,4 Veja a seleccdo ED1,2.
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Nr. Nome/Valor Descricdo

EDA4,5 Veja a seleccdo ED1,2. 10

ED1(INV) Controlo do Conj Param Util através da entrada digital invertida ED1. Limite | -1
descendente da entrada digital invertida ED1: O Conj 2 Param Util é
carregado para uso. Limite ascendente da entrada digital invertida ED1: O
Conj 1 Param Util é carregado para uso.

ED2(INV) Veja a selec¢do ED1(INV). -2

ED3(INV) Veja a seleccdo ED1(INV). -3

ED4(INV) Veja a selec¢do ED1(INV). -4

ED5(INV) Veja a seleccdo ED1(INV). -5

ED1,2 (INV) Seleccéo do Conj Param Util através das entradas digitais invertidas ED1 e | -7
ED2. 1 = ED inactiva, 0 =ED activa.

ED1 [ED2 [Conj Param Util
1 1 |[Conj1 Param Util
0 1 |[Conj2 Param Util
1 0 |Conj 3 Param Util

ED2,3 (INV) Veja a selec¢édo ED1,2 (INV). -8

ED3,4 (INV) Veja a seleccdo ED1,2 (INV). -9

ED4,5 (INV) Veja a selec¢édo ED1,2 (INV). -10

1606 BLOQUEIO LOCAL | Desactiva 0 modo de introducéo do controlo local ou selecciona a fonte para | NAO SEL

o sinal de bloqueio do modo de controlo local. Quando o bloqueio local esta

activo, a introdugdo do modo de controlo local é desactivada (tecla LOC/

REM na consola de programagao).

NAO SEL Controlo local permitido.

ED1 Sinal de bloqueio do modo de controlo local através da entrada digital ED1.
Limite ascendente da entrada digital ED1: Controlo local desactivado. Limite
descendente da entrada digital ED1: Controlo local permitido.

ED2 Veja a selec¢édo ED1. 2

ED3 Veja a selec¢do ED1. 3

ED4 Veja a selec¢édo ED1. 4

ED5 Veja a selec¢do ED1. 5

LIG Controlo local 7

COM Interface fieldbus como fonte para o bloqueio local, ou seja, o bit 14 da 8
palavra controlo 0301 PALAV COM FB 1. A palavra de controlo é enviada ao
controlador fieldbus pelo adaptador fieldbus ou pelo fieldbus integrado
(modbus) para o conversor de frequéncia. Sobre os bits da palavra de
controlo, veja as secg¢des Perfil de comunicacdo DCU na péagina 230.

Nota: Este ajuste aplica-se apenas para o perfil DCU!

ED1(INV) Bloqueio local através da entrada digital invertida ED1. Limite ascendente da | -1
entrada digital invertida ED1: Controlo local permitido. Limite descendente
da entrada digital invertida ED1: Controlo local desactivado.

ED2(INV) Veja a selec¢do ED1(INV). -2

ED3(INV) Veja a seleccdo ED1(INV). -3

ED4(INV) Veja a selec¢do ED1(INV). -4

ED5(INV) Veja a seleccdo ED1(INV). -5

1607 GRAVAR PARAM Guarda os valores validos dos parametros na memoria permanente. FEITO

Nota: Um novo valor de um parametro de uma macro standard é guardado
automaticamente quando alterado a partir da consola de programacéo mas
isso ndo acontece quando a alteragdo é efectuada através de uma ligacéo

fieldbus.
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Nr. Nome/Valor Descrigéo
FEITO Gravacao completa. 0
SALVAR Gravagao em progresso. 1
1608 ARRANQ ACTIV 1 Selecciona a fonte para o sinal de Arranq Activ 1. NAO SEL
Nota: A funcionalidade do sinal de Arranqg Activ é diferente do sinal de
Permisséo Func.
Exemplo: Aplicagéo de controlo de um amortecedor externo usando Arrang
Activ e Permissédo Func. O motor s6 pode arrancar depois do amortecedor
estar completamente aberto.
Arranque conversor de frequéncia
Comando
J I Arrancar/Parar
| grupo 10)
: Sinais
: Arrang Activ
1 ‘ (1608 e 1609)
; 1
| z .
. Relé energizado ‘
Relé Started
desligado | . output status
| | (group 14)
: Amortecedor'aberto
Amortecedor ! \ Amortecedor
fechado | [ | fechado g4t 40
| |
Tempo | ‘ﬁpo amortecedor
abertura | ' fecho
amortecedor - amortecedor
| " Sinal Permiss&o Func
| o interruptor do
[ ! amortecedor quando o
. | ! amortecedor esta
Velocidade | [ aberto (1601)
motor |
| I ‘
! ! : Motor status
! ! <—>
‘Tempo de' mpo de'
acelera.(2202) desacel (2203)
NAO SEL Sinal de Arranqg Activ ligado. 0
ED1 Sinal externo pedido através da entrada digital ED1. 1 = Arrang Activ. Se o
sinal Arranqg Activ for desligado, o conversor de frequéncia ndo arranca ou
para por inércia se estiver a funcionar e o alarme ARRANQ ACTIV EM
FALTA for activado.
ED2 Veja a selecgéo ED1. 2
ED3 Veja a seleccdo ED1. 3
ED4 Veja a selecgéo ED1. 4
ED5 Veja a seleccdo ED1. 5
COM Interface fieldbus como fonte para o sinal de Arranq Activ, ou seja,o bit 18 da | 7

palavra de controlo 0302 PALAV COM FB 2 (bit 19 para o Arrang Activ 2). A
palavra de controlo é enviada ao controlador fieldbus pelo adaptador fieldbus
ou pelo fieldbus integrado (modbus) para o conversor de frequéncia. Sobre
os bits da palavra de controlo, veja as seccgdes Perfil de comunica¢éo DCU
na pagina 230.

Nota: Este ajuste aplica-se apenas para o perfil DCU!
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Nr. Nome/Valor Descricdo
ED1(INV) Sinal externo pedido através da entrada digital invertida ED1. 1 = Arranq -1
Activ. Se o sinal Arranq Activ for desligado, o conversor de frequéncia ndo
arranca ou para por inércia se estiver a funcionar e o alarme ARRANQ
ACTIV EM FALTA for activado.
ED2(INV) Veja a seleccdo ED1(INV). -2
ED3(INV) Veja a selec¢do ED1(INV). -3
EDA4(INV) Veja a seleccdo ED1(INV). -4
ED5(INV) Veja a selec¢do ED1(INV). -5

1609 ARRANQ ACTIV 2 Selecciona a fonte para o sinal de Arrang Activ 2. Veja o parametro 1608 NAO SEL
ARRANQ ACTIV 1.

Veja o parédmetro 1608.

1610 ALARMES ECRA Activa/desactiva os alarmes SOBRECORRENTE (2001), SOBRETENSAO | NAO
(2002), SUBTENSAO (2003) e SOBRETEMP DISPOSIT (2009). Para mais
informacdes veja o capitulo Localizacéo de falhas.

NAO Alarmes inactivos.
SIM Alarmes activos.

18 EN FREQ & SA Processamento do sinal de entrada de frequéncia e de saida transistor

TRAN

1801 FREQ ENTR MIN Define o valor minimo para a entrada de frequéncia. Veja a sec¢éo Entrada | 0
de frequéncia na pagina 95.

0...16000 Hz Frequéncia minima. 1=1Hz

1802 FREQ INPUT MAX | Define o valor maximo para a entrada de frequéncia. Veja a sec¢éo Entrada | O
de frequéncia na pagina 95.

0...16000 Hz Frequéncia maxima. 1=1Hz

1803 FREQ FILT ENTR Define a constante de tempo de filtro para a entrada de frequéncia, ou seja, | 0.1
o tempo dentro dos 63% de uma alteracao € alcangado. Consulte a sec¢éo
Entrada de frequéncia na pagina 95.

0.0...10.0s Constante de tempo do filtro. 1=01s

1804 MODO ST Selecciona o0 modo de operagao para a saida transistor ST. Consulte a DIGITAL
seccgdo Saida transistor na pagina 95.

DIGITAL Saida transistor usada como uma saida digital SD. 0
FREQUENCIA Saida transistor usada como uma saida de frequéncia SF. 1

1805 SINAL SD Selecciona o estado do conversor de frequéncia indicado através da saida | RUN
digital SD.

Veja o parametro 1401 SAIDA RELE 1.

1806 SD ATRASO ON Define o atraso da operacgao para a saida digital SD. 0

0.0...3600.0 s Temporizacao. 1=01s

1807 SD ATRASO OFF Define o atraso de disparo para a saida digital SD. 0

0.0...3600.0 s Temporizacao. 1=01s

1808 SEL CONT SF Selecciona o sinal de um conversor de frequéncia para ser ligado a saida de | 104
frequéncia SF.

X...X indice de parametros no grupo 01 DADOS OPERACAO. Ex: 102 = 0102

VELOCIDADE.
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Nr. Nome/Valor

Descrigéo

1809 CONT MIN SF

Define o valor minimo do sinal de saida de frequéncia SF. O sinal é
seleccionado com o pardmetro 1808 SEL CONT SF.

A SF minima e maxima corespondem aos ajustes de 1811 SF MINIMA e
1812 SF MAXIMA como se segue:

ASF 18124
18121~~~ — - — -

1811 :
conteugo SF | | _contelido SF
1809 1810 1809 1810

18111

X...X

A gama de ajuste depende do ajuste do pardmetro 1808 SEL CONT SF.

1810 CONT MAX SF

Define o valor maximo do sinal de saida de frequéncia SF. O sinal é
seleccionado com o parametro 1808 SEL CONT SF. Veja o pardmetro 1809
CONT MIN SF.

X...X A gama de ajuste depende do ajuste do parametro 1808 SEL CONT SF. -
1811 SF MINIMA Define o valor minimo para a saida de frequéncia SF. 10
10...16000 Hz Frequéncia minima. Veja o parametro 1809 CONT MIN SF. 1=1Hz
1812 SF MAXIMA Define o valor maximo para a saida de frequéncia SF. 1000
10...16000 Hz Frequéncia maxima. Veja o parametro 1809 CONT MIN SF. 1=1Hz
1813 FILTRO SF Define a constante de tempo do filtro para a saida a frequéncia SF, ou seja, | 0.1
o tempo dentro dos 63% de uma alteracéo é alcancado.
0.0...100s Constante de tempo do filtro. 1=0.1s
19 TEMP & Temporizador e contador para o controlo de arranque e paragem
CONTADOR
1901 ATRASO TEMP Define a temporizacé@o para o temporizador. 10
0.01...120.00 s Temporizagéo. 1=001s
1902 ARRANQUE TEMP | Selecciona a fonte para o sinal de arranque do temporizador. NENHUM
ED1 (-1) Arranque do temporizador através da entrada digital invertida ED1 (-1). -1
Arranque do temporizador por um limite descendente da entrada digital ED1.
Nota: O arranque do temporizador ndo é possivel quando o rearme esta
activo (parametro 1903 REARME TEMP).
ED2 (-1) Veja a seleccdo ED1 (-1). -2
ED3 (-1) Veja a selecgdo ED1 (-1). -3
ED4 (-1) Veja a seleccdo ED1 (-1). -4
EDS5 (-1) Veja a selecgdo ED1 (-1). -5
NENHUM Sem sinal de arranque. 0
ED1 Arranque do temporizador através da entrada digital ED1 (-1). Arranque do
temporizador por um limite ascendente da entrada digital ED1.
Nota: O arranque do temporizador ndo é possivel quando o rearme esta
activo (parametro 1903 REARME TEMP).
ED2 Veja a seleccdo ED1. 2
ED3 Veja a selecgéo ED1. 3
ED4 Veja a seleccdo ED1. 4
ED5 Veja a selecgéo ED1. 5
ARRANQUE Sinal de arranque externo, ex.: sinal de arranque através de fieldbus. 6
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1903 REARME TEMP Selecciona a fonte para o sinal de rearme do temporizador. NENHUM
ED1 (-1) Rearme do temporizador através da entrada digital invertida ED1 (-1). 0 = -1
activa, 1 = inactiva.
ED2 (-1) Veja a seleccdo ED1 (-1). -2
ED3 (-1) Veja a selec¢éo ED1 (-1). -3
EDA4 (-1) Veja a seleccdo ED1 (-1). -4
ED5 (-1) Veja a selec¢édo ED1 (-1). -5
NENHUM Sem sinal de arranque.
ED1 Rearme do temporizador através da entrada digital ED1. 1 = activa, 0 =
inactiva.
ED2 Veja a seleccédo ED1. 2
ED3 Veja a selec¢do ED1. 3
ED4 Veja a seleccéo ED1. 4
ED5 Veja a selec¢do ED1. 5
ARRANQUE Rearme do temporizador no arranque. A fonte do sinal de arranque é 6
seleccionada pelo parametro 1902 ARRANQUE TEMP.
ARRANQUE (-1) Rearme do temporizador no arranque (invertido), ou seja, o temporizador & | 7
rearmado quando o sinal de arranque é descativado. A fonte do sinal de
arranque é seleccionada pelo parametro 1902 ARRANQUE TEMP.
REARME Rearme externo, ex.: rearme através de fieldbus. 8
1904 CONTAD ACTIVO Selecciona a fonte para o sinal de activagao do contador. INACTIVO
ED1 (-1) Sinal de activagdo do contador através da entrada digital invertida ED1. 0 = | -1
activa, 1 = inactiva.
ED2 (-1) Veja a selec¢éo ED1 (-1). -2
ED3 (-1) Veja a seleccdo ED1 (-1). -3
ED4 (-1) Veja a selec¢édo ED1 (-1). -4
EDS5 (-1) Veja a seleccdo ED1 (-1). -5
INACTIVO Sem contador activo.
ED1 Sinal de contador activo através da entrada digital ED1. 1 = activa, 0 =
inactiva.
ED2 Veja a selec¢édo ED1. 2
ED3 Veja a selec¢do ED1. 3
ED4 Veja a seleccédo ED1. 4
ED5 Veja a selec¢do ED1. 5
ACTIVO Contador activo. 6
1905 LIMITE CONTAD Define o limite do contador. 1000
0...65535 Valor limite. 1=1
1906 ENTRAD CONTAD | Selecciona a fonte do sinal de entrada para o contador. PLS IN
(ED5)
PLS IN(ED 5) Impulsos da entrada digital ED5. Quando um impulso é detectado, o valordo | 1
contador aumenta em 1.
1907 REARME CONTAD | Selecciona a fonte para o sinal de rearme do contador. NENHUM
ED1 (-1) Rearme do contador através da entrada digital invertida ED1. 0 = activa, 1 = | -1
inactiva.
ED2 (-1) Veja a selec¢édo ED1 (-1). -2
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ED3 (-1) Veja a seleccdo ED1 (-1). -3
ED4 (-1) Veja a selecgdo ED1 (-1). -4
EDS5 (-1) Veja a seleccdo ED1 (-1). -5
NENHUM Sem sinal de rearme. 0
ED1 Rearme do contador através da entrada digital ED1. 1 = activa, 0 = inactiva. | 1
ED2 Veja a selecgéo ED1. 2
ED3 Veja a seleccdo ED1. 3
ED4 Veja a selecgéo ED1. 4
ED5 Veja a seleccdo ED1. 5
NO LIMITE Rearme no limite definido pelo parametro 1905 LIMIT CONTAD 6
COM ARR/PAR Rearme do contador no comando de arranque/paragem. A fonte para o 7
arranque/paragem é seleccionada pelo parametro 1911 COMANDO A/P
CONT.
COM A/P (INV) Rearme do contador no comando de arranque/paragem (invertido), ou seja, | 8
o contador é rearmado quando o comando de arranque/paragem &
desactivado. A fonte do sinal de arranque é seleccionada pelo parametro
1902 ARRANQUE TEMP.
REARME Rearme activo. 9
1908 VAL REARME CONT| Define o valor para o contador depois do rearme. 0
0...65535 Valor do contador. 1=1
1909 DIVISOR CONTAD | Define o divisor para o contador de impulsos. 0
0...12 Divisor do contador de impulsos N. Cada bit 2N ¢ contador. 1=1
1910 SENTIDO CONTAD | Define a fonte para a selec¢éo do sentido do contador. ACIMA
ED1 (-1) Seleccéo do sentido do contador através da entrada digital invertida ED1. -1
1 = contagem crescente, 0 = contagem decrescente.
ED2 (-1) Veja a selecgdo ED1 (-1). -2
ED3 (-1) Veja a seleccdo ED1 (-1). -3
ED4 (-1) Veja a selecgdo ED1 (-1). -4
EDS5 (-1) Veja a selec¢do ED1 (-1). -5
ACIMA Contagem crescente. 0
ED1 Seleccéo do sentido do contador através da entrada digital ED1.
0 = contagem crescente, 0 = contagem decrescente.
ED2 Veja a selecgéo ED1. 2
ED3 Veja a seleccdo ED1. 3
ED4 Veja a selecgéo ED1. 4
ED5 Veja a seleccdo ED1. 5
BAIXO Contagem decrescente. 6
1911 COMANDO A/P Selecciona a fonte para o comando de arranque/paragem do conversor de | NENHUM
CONT frequéncia quando o valor do parametro 1001 COMANDO EXT1 é definido
para ARRANQ CONT / PARAG CONT.
ED1 (-1) Comando de arranque/paragem através da entrada digital invertida ED1. -1
Quando o valor do parametro1001 € PARAG CONT: 0 = Arrancar. Para
quando o limite do contador definido pelo parametro 1905 é excedido.
Quando o valor do parametro 1001 € ARRANQ CONT: 0 = Parar. Arranca
guando o limite do contador definido pelo parametro 1905 é excedido.
ED2 (-1) Veja a seleccdo ED1 (-1). -2
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ED3 (-1) Veja a seleccdo ED1 (-1). -3
ED4 (-1) Veja a selec¢éo ED1 (-1). -4
EDS5 (-1) Veja a seleccdo ED1 (-1). -5
NENHUM Sem fonte de comando de arranque/paragem.
ED1 Comando de arranque/paragem através da entrada digital ED1.
Quando o valor do parametro 1001 € PARAG CONT: 1 = Arrancar. Para
guando o limite do contador definido pelo parametro 1905 é excedido.
Quando o valor do parametro 1001 € ARRANQ CONT: 1 = Parar. Arranca
guando o limite do contador definido pelo parametro 1905 é excedido.
ED2 Veja a selec¢do ED1. 2
ED3 Veja a seleccédo ED1. 3
ED4 Veja a selec¢do ED1. 4
ED5 Veja a seleccédo ED1. 5
ACTIVAR Comando externo de arranque/paragem, ex.: através de fieldbus 6
20 LIMITES Limites de operagéo do conversor de frequéncia.
Os valores de velocidade séo usados com o controlo vector e os valores de
frequéncia sédo usados com o controlo escalar. O modo de controlo é
seleccionado com o parametro 9904 CTRL MOTOR.
2001 VELOC MINIMA Define a velocidade minima permitida. 0
Um valor positivo de velocidade minima (ou zero) define duas gamas, uma
positiva e uma negativa.
Um valor negativo de velocidade minima define uma gama de velocidade.
Veloc 2001 valoré>0
t
-30000...30000 rpm | Velocidade minima 1=1rpm
2002 VELOC MAXIMA Define a velocidade maxima permitida. Veja o parametro 2001 VELOC Eur: 1500/
MINIMA. US: 1800
0...30000 rpm Velocidade maxima. 1=1rpm
2003 CORRENTE MAX Define a corrente maxima de saida do motor permitida. 1.8 -1y
0.0...1.8 - I,y A Corrente. 1=01A
2005 CTRL Activa ou desactiva o controlo de sobretensao da ligagdo CC intermédia. ACTIVO
SOBRETENSAO A travagem rapida de uma carga de elevada inércia provoca o aumento da
tensdo até ao limite de controlo de sobretensao. Para evitar que a tensdo CC
exceda o limite, o controlador de sobretensdo diminui automaticamente o
binario de travagem.
Nota: Se um chopper e resisténcia de travagem estiverem ligados ao
conversor de frequéncia, o controlador deve estar desligado (seleccdo
INACTIVO) para permitir a operagéo do chopper.
INACTIVO Controlo de sobretenséo desactivado.
ACTIVO Controlo de sobretenséo activo.
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2006 CTRL SUBTENSAO | Activa ou desactiva o controlo de subtenséo da ligagcdo CC intermédia. Veja | ACTIVO
a seccéo Perda de poténcia na pagina 97. (TEMPO)
INACTIVO Controlo de subtenséo desactivado. 0
ACTIVO (TEMPO) Controlo de subtenséo activo. Tempo activo maximo para o controlo 500 ms. | 1
ACTIVO Controlo de subtenséo activo. Sem tempo limite de operagao. 2
2007 FREQ MINIMA Define o limite minimo para a saida de frequéncia do conversor de 0
frequéncia.
Um valor minimo de frequéncia positivo (ou zero) define duas gamas, uma
positiva e uma negativa.
Um valor minimo de frequéncia negativo define uma gama de velocidade.
Nota: FREQ MINIMA < FREQ MAXIMA.
f 2007 valor é > 0
2008 i~
2007
0
(2007)
2008 ///////////////
-500.0...500.0 Hz Frequéncia minima. 1=0.1Hz
2008 FREQ MAXIMA Define o limite maximo para a frequéncia de saida do conversor de Eur: 50/
frequéncia. US: 60
0.0...500.0 Hz Frequéncia maxima. 1=0.1Hz
2013 SEL BINARIO MIN | Selecciona o limite de binario minimo para o conversor de frequéncia. BIN MIN 1
BINARIO MIN 1 Valor definido pelo parametro 2015 BINARIO MIN 1 0
ED1 Entrada digital ED1. 0 = valor do parametro 2015 BINARIO MIN 1. 1
1 = valor do parametro 2016 BINARIO MIN 2.
ED2 Veja a selecgéo ED1. 2
ED3 Veja a seleccdo ED1. 3
ED4 Veja a selecgéo ED1. 4
ED5 Veja a seleccdo ED1. 5
COM Interface fieldbus como fonte para a selec¢éo do limite de binario 1/2, ou 7
seja, 0 bit 15 da palavra de controlo 0301 PALAV COM FB 1. A palavra
controlo é enviada pelo controlador fieldbus através do adaptador fieldbus ou
do fieldbus integrado (modbus) para o conversor de frequéncia. Sobre os
bits da palavra de controlo, consulte a sec¢do Perfil de comunicagdo DCU na
pagina 230.
Limite de binario minimo 1 definido pelo parametro 2015 BINARIOMIN 1 e o
limite de binario minimo 2 pelo parametro 2016 BINARIO MIN 2.
Nota: Este ajuste aplica-se apenas para o perfil DCU!
ED1(INV) Entrada digital invertida ED1. 1 = valor do pardmetro 2015 BINARIO MIN 1. | -1
0 = valor do pardmetro 2016 BINARIO MIN 2.
ED2(INV) Veja a seleccdo ED1(INV). -2
ED3(INV) Veja a seleccdo ED1(INV). -3
EDA4(INV) Veja a seleccdo ED1(INV). -4
ED5(INV) Veja a seleccdo ED1(INV). -5
2014 SEL BINARIO MAX | Selecciona o limite de binario maximo para o conversor de frequéncia. BIN MAX 1
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BINARIO MAX 1 Valor do parametro 2017 BINARIO MAX 1
ED1 Entrada digital ED1. 0 = valor do parametro 2017 BINARIO MAX 1. 1
1 = valor do parametro 2018 BINARIO MAX 2.
ED2 Veja a selec¢do ED1. 2
ED3 Veja a selec¢édo ED1. 3
ED4 Veja a selec¢do ED1. 4
ED5 Veja a seleccédo ED1. 5
COM Interface fieldbus como fonte para a selecgédo do limite de binario 1/2, ou 7
seja, o bit 15 da palavra de controlo 0301 PALAV COM FB 1. A palavra
controlo é enviada pelo controlador fieldbus através do adaptador fieldbus ou
do fieldbus integrado (modbus) para o conversor de frequéncia. Sobre os
bits da palavra de controlo, consulte a secc¢édo Perfil de comunicagdo DCU na
pagina 230.
Limite de binario méaximo 1 definido pelo parametro 2017 BINARIO MAX 1 e
o limite maximo de binario 2 pelo parametro 2018 BINARIO MAX 2.
Nota: Este ajuste aplica-se apenas para o perfil DCU!
ED1(INV) Entrada digital invertida ED1. 1 = valor do parametro 2017 BINARIO MAX 1. | -1
0 = valor do parametro 2018 BINARIO MAX 2.
ED2(INV) Veja a seleccdo ED1(INV). -2
ED3(INV) Veja a selec¢do ED1(INV). -3
EDA4(INV) Veja a seleccdo ED1(INV). -4
ED5(INV) Veja a selec¢do ED1(INV). -5
2015 BINARIO MIN 1 Define o limite de binario minimo 1 para o conversor de frequéncia. Veja o -300
parametro 2013 SEL BINARIO MIN.
-600.0...0.0% Valor em percentagem do binario nominal do motor. 1=0.1%
2016 BINARIO MIN 2 Define o limite de binario minimo 2 para o conversor de frequéncia. Veja o -300
parametro 2013 SEL BINARIO MIN.
-600.0...0.0% Valor em percentagem do binario nominal do motor. 1=0.1%
2017 BINARIO MAX 1 Define o limite de binario maximo 1 para o conversor de frequéncia. Vejao | 300
parametro 2014 SEL BINARIO MAX.
0.0...600.0% Valor em percentagem do binario nominal do motor. 1=0.1%
2018 BINARIO MAX 2 Define o limite de binario maximo 2 para o conversor de frequéncia. Vejao | 300
parametro 2014 SEL BINARIO MAX.
0.0...600.0% Valor em percentagem do binario nominal do motor. 1=0.1%
21 ARRANC/PARAR Modos de arranque e de paragem do motor
2101 FUNC ARRANQUE | Selecciona o método de arranque do motor. AUTO
AUTO O conversor de frequéncia arranca o motor instantaneamente da frequéncia | 1
zero se 0 ajuste do parametro 9904 MODO CTRL MOTOR for
ESCALAR:FREQ. Se for necessario um arranque em rotacao seleccione
ROT ESCALAR.
Se o valor do parametro 9904 MODO CTRL MOTOR é VECTOR:VELOC/
VECTOR:BINARIO, o conversor de frequéncia pré-magnetiza o0 motor com
corrente CC antes antes do arranque. O tempo de pré-magnetizacao &
definido por 2103 TEMPO MAGN CC. Veja a selec¢cdo MAGN CC.
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MAGN CC

O conversor de frequéncia pré-magnetiza 0 motor com corrente CC antes
antes do arranque. O tempo de pré-magnetizagao €é definido por 2103
TEMPO MAGN CC

Se o valor do parametro 9904 MODO CTRL MOTOR é VECTOR:VELOC/
VECTOR:BINARIO, a magnetizacdo CC garante o binario de arranque mais
elevado possivel quando a pré-magnetizacao é definida anteriormente.

Nota: N&o é possivel arrancar uma maquina em rotagdo quando MAGN CC
é seleccionada.

AVISO! O conversor de frequéncia arranca logo que o tempo definido para a
pré-magnetizacéo tenha passado mesmo que a magnetizagdo do motor ndo
esteja completa. Assegure sempre, em aplicacdes onde é necessario o
binério de arranque elevado, que o tempo de magnetizacdo constante é

suficientemente longo para permitir a geragdo da magnetizacéo e do binério.

REFORCO BIN

O reforgo de binario deve ser seleccionado se for necessario um binario de
arranque elevado. Usado apenas quando o ajuste do parametro 9904
MODO CTRL MOTOR é ESCALAR:FREQ.

O conversor de frequéncia pré-magnetiza o0 motor com corrente CC antes
antes do arranque. O tempo de pré-magnetizagao €é definido por 2103
TEMPO MAGN CC

O reforgo de binario é aplicado no arranque. O reforgo de binario é parado
quado a frequéncia de saida excede 20 Hz ou quando é igaual ao valor de
referéncia. Veja o pardmetro 2110 CORR REFORC BIN.

Nota: N&o é possivel arrancar uma maquina em rotagao quando REFORCO
BIN é seleccionada.

AVISO! O conversor de frequéncia arranca logo que o tempo definido para a
pré-magnetizacdo tenha passado mesmo que a magnetizagdo do motor ndo
esteja completa. Assegure sempre, em aplicacdes onde é necessario o
binério de arranque elevado, que o tempo de magnetizacdo constante é

suficientemente longo para permitir a geragdo da magnetizac¢éo e do binério.

SCAN ARRANQ

Arranque em rotacgao (arranque de uma maquina em rotacéo). Baseado na
exploracéo da frequéncia (intervalo 2008 FREQ MAXIMA...2007 FREQ
MINIMA) para identificar a frequéncia. Se a identificacéo da frequéncia
falhar, a magnetizacdo CC é usada (Veja a seleccdo MAGN CC).

SCAN+REFOR

Combina a exploragdo no arranque (arranque de uma maquina em rotacéo)
e o reforgo de binario. Veja a selecces SCANARRANQ e REFORCO BIN.
Se a identificacdo de frequéncia falhar, € usado o reforco de binario.

Usado apenas quando o ajuste do parametro 9904 MODO CTRL MOTOR é
ESCALAR:FREQ.

2102 FUNC PARAGEM

Selecciona o método de paragem do motor.

INERCIA

INERCIA

Paragem por corte de alimentagcdo do motor. O motor para por inércia.

RAMPA

Paragem ao longo de uma rampa. Veja o grupo 22 ACEL/DESACEL.

COMP VELOC

Compensacéo de velocidade usada para travagem constante a distancia. O
erro de velocidade em relagdo ao valor maximo de velocidade é
compensado fazendo o conversor de frequéncia funcionar a velocidade
corrente antes de o motor ser parado ao longo de uma rampa. Veja a secgédo
Paragem compensada na pagina 98.

2103 TEMPO MAGN CC

Define o tempo de pré-magnetizacdo. Veja o parametro 2101 FUNCAO
ARRANQUE. Depois do comando de arranque, o conversor de frequéncia
pré-magnetiza automaticamente o motor pelo tempo definido.

0.3

0.00...10.00 s

Tempo de magnetizagdo. Ajuste este valor pelo tempo necessario para
permitir a magnetizacdo completa do motor. Demasiado tempo aquece o
motor em excesso.

1=0.01s

Sinais actuais e parametros
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Nr. Nome/Valor Descricdo

2104 VEL PARAG CC Activa a funcdo de Paragem CC ou de Travagem CC. NAO SEL
NAO SEL Inactivo 0
PARAG CC Funcgéo de Paragem CC activa. A Paragem CC néo € possivel se o ajuste do | 1

parametro 9904 MODO CTRL MOTOR é ESCALAR:FREQ.

Quando a referéncia e a velocidade do motor sao inferiores ao valor do
pardmetro 2105 VELOC PARAG CC, o conversor de frequéncia deixa de
gerar corrente sinusoidal e comeca a injectar CC no motor. A corrente é
definida pelo parametro 2106 REF CORRENTE CC. Quando a velocidade
de referéncia excede o valor do parametro 2105, é retomada a operagao
normal do conversor de frequéncia.

Veloc motor Paragem CC
—

Veloc Parag CCT — — —

.—o-

N N\ !

\J

t

Nota: A Parag CC néo tem efeito se o sinal de arranque for desligado.

Nota: Injectar corrente CC no motor provoca 0 aquecimento do motor. Em
aplicacdes onde sejam necessarios tempos de CC maiores, devem ser
usados motores com ventilagdo externa. Se o periodo de paragem CC for
longo, a paragem CC ndo evita que o veio do motor rode no caso de ser
aplicada uma carga constante ao motor.

TRAVAG CC Funcéo de travagem de corrente CC activa. 2
Se o parametro 2102 FUNCAO PARAGEM é ajustado para INERCIA, a
travagem CC é aplicada depois do comando de arranque ser removido.
Se 0 parametro 2102 FUNCAO PARAGEM é ajustado para RAMPA, a
travagem CC é aplicada depois da rampa.

2105 VEL PARAG CC Define a velocidade de Parag CC. Veja o pardmetro 2104 VEL PARAG CC. |5
0...360 rpm Velocidade. 1=1rpm
2106 REF CORRENT CC | Define a corrente de paragem CC. Veja o parAmetro 2104 VEL PARAG CC. | 30
0...100% Valor em percentagem da corrente nominal do motor (parametro 9906 1=1%
CORR NOM MOTOR).
2107 TEMPO TRAV CC Define o tempo de travagem CC. 0
0.0...250.0 s Tempo. 1=0.1s
2108 INIBIR ARRANQUE | Activa a funcao de inibi¢cdo de arranque. O arranque do conversor de DESLIG

frequéncia é inibido se,
- a falha é rearmada.

- 0 sinal de Permissdo Func permanece activo enquanto o comando de
arranque esta activo. Veja o parametro 1601 PERMISSAO FUNC.

- 0 local de controlo muda de local para remoto.
- 0 modo de controlo externo muda de EXT1 para EXT2 ou de EXT2 para

EXT1.
DESLIGADO Desactivado. 0
LIGADO Activo.

Sinais actuais e parametros
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Nr. Nome/Valor Descrigéo
2109 SEL PARAG Selecciona a fonte para o comando externo de paragem de emergéncia. NAO SEL
EMERG O conversor de frequéncia ndo pode ser arrancado antes do comando de
paragem de emergéncia ser rearmado.
Nota: A instala¢do deve incluir um dispositivo de paragem de emergéncia e
pode ser necessario outro equipamento de seguranca. Pressionar PARAR
na consola de programacdo NAO:
- gera um paragem de emergéncia do motor
- separa o conversor de frequéncia do potencial perigoso.
NAO SEL A fungéo de paragem de emergéncia néo foi seleccionado. 0
ED1 Entrada digital ED1. 1 = para ao longo da rampa de paragem de emergéncia.
Veja o parametro 2208 TMP DESACEL EM. 0 = rearme do comando de
paragem de emergéncia.
ED2 Veja a seleccdo ED1. 2
ED3 Veja a selecgéo ED1. 3
ED4 Veja a seleccdo ED1. 4
ED5 Veja a selecgéo ED1. 5
ED1(INV) Entrada digital invertida ED. 0 = para ao longo da rampa de paragem de -1
emergéncia. Veja o pardmetro 2208 TMP DESACEL EM. 1 = rearme do
comando de paragem de emergéncia.
ED2(INV) Veja a seleccdo ED1(INV). -2
ED3(INV) Veja a selec¢do ED1(INV). -3
EDA4(INV) Veja a seleccdo ED1(INV). -4
ED5(INV) Veja a seleccdo ED1(INV). -5
2110 CORR REFORC BIN | Define a corrente maxima fornecida durante o reforgo de binario. Veja o 100
parametro 2101 FUNCAO ARRANQUE.
15...300% Valor em percentagem. 1=1%
2111 ATR SINAL PARAG | Define o tempo de atraso do sinal de paragem quando o parametro 2102 0
FUNCAO PARAGEM é ajustado para COMP VELOC.
0...10000 ms Tempo de atraso. 1=1ms

Sinais actuais e parametros
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Nr. Nome/Valor Descricéo

2112 ATR VELOC ZERO | Define o atraso para a funcéo de Atraso Veloc Zero. Esta fungao € (til em 0
aplicagdes onde é essencial um arranque rapido e suave. Durante o atraso o
conversor de frequéncia sabe exactamente a posi¢ao do rotor.

Sem Atraso Veloc Zero Com Atraso Veloc Zero
Veloc Veloc
O controlador de velocidade

permanece ligado. O motor é
desacelerado até a veloc 0.

Controlador de veloc
desligado: O motor
ara por inércia.

Veloc Zero J/ Veloc Zero

t t

<>
Atraso

O atraso velocidade zero pode ser usado com por exemplo a fun¢do jogging
ou com a travagem mecanica.

Sem Atraso Veloc Zero

O conversor recebe um comando de paragem e desacelera ao longo de uma
rampa. Quando a velocidade actual do motor é inferior a um limite interno
(Velocidade Zero), o controlador de velocidade é desligado. A modulagéo do
inversor € parada e o motor para por inércia e imobiliza.

Com Atraso Veloc Zero

O conversor recebe um comando de paragem e desacelera ao longo de uma
rampa. Quando a velocidade actual do motor € inferior a um limite interno
(Velocidade Zero), a fungao de atraso da velocidade zero é activada.
Durante o atraso as fungdes mantém o contrlador de velocidade em
funcionamento: O inversor modula, 0 motor € magnetizado e o conversor de
frequéncia fica pronto para um arranque rapido.

0.0...60.0s Tempo de atraso. Se o valor do parametro for ajustado para zero, afuncdo |1=0.1s
de atraso da velocidade zero é desactivada.

22 ACEL/DESACEL Tempos de aceleracéo e de desaceleracéo

2201 SEL AC/DES 1/2 Define a fonte onde o conversor de frequéncia |é o sinal que selecciona ED5
entre os dois pares de rampa, par 1 e 2 de aceleracédo/desaceleracgao.

O par de rampa 1 é definido pelos parametros 2202...2204.
O par de rampa 2 é definido pelos parametros 2205...2207.

NAO SEL O par de rampa 1 é usado. 0
ED1 Entrada digital ED1. 1 = par de rampa 2, 0 = par de rampa 1. 1
ED2 Veja a selec¢édo ED1. 2
ED3 Veja a selec¢do ED1. 3
ED4 Veja a seleccédo ED1. 4
ED5 Veja a selec¢do ED1. 5
COM Interface fieldbus como fonte para a selecgéo do par de rampa 1/2, ou seja, 0 | 7
bit 10 da palavra de controlo 0301 PALAV COM FB 1. A palavra de controlo é
enviada pelo controlador fieldbus através do adaptador fieldbus ou do
fieldbus integrado (modbus) para o conversor de frequéncia. Sobre os bits
da palavra de controlo, veja a selecc¢éo Perfil de comunicagdo DCU na
pagina 230.
Nota: Este ajuste aplica-se apenas para o perfil DCU!
PROG SEQ Rampa da programacao sequencial definida pelo parametro 8422 RAMPA | 10
ST1 (ou 8432 /.../ 8492)
ED1(INV) Entrada digital invertida ED1. O = par de rampa 2, 1 = par de rampa 1. -1
ED2(INV) Veja a seleccdo ED1(INV). -2

Sinais actuais e parametros
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Nr. Nome/Valor

Descrigéo

ED3(INV)

Veja a seleccdo ED1(INV).

ED4(INV)

Veja a selec¢do ED1(INV).

ED5(INV)

Veja a seleccdo ED1(INV).

2202 TEMPO ACEL 1

Define o tempo de aceleracéo 1, ou seja, 0 tempo necessario para a
velocidade passar de zero para a velocidade definida pelo parametro 2008
FREQ MAXIMA (com controlo escalar) / 2002 VELOC MAXIMA (com
controlo vector). O modo de controlo é seleccionado pelo parametro 9904
MODO CTRL MOTOR.

- Se a referéncia de velocidade aumentar mais rapidamente que a gama de
aceleracéo definida, a velocidade do motor segue a gama de aceleracgéo.

- Se a referéncia de velocidade aumentar mais lentamente que a gama de
aceleracéo definida, a velocidade do motor segue o sinal de referéncia

- Se o tempo de aceleragdo for muito curto, o conversor de frequéncia
prolonga automaticamente a aceleracéo para ndo exceder os seus limites de
operacao.

O tempo de aceleracéo actual depende do ajuste do parametro 2204
FORMA RAMPA 1.

0.0...1800.0 s

Tempo.

1=01s

2203 TEMPO DESACEL 1

Define o tempo de desaceleragéo 1, ou seja, 0 tempo necessario para a
velocidade passar do valor definido pelo parametro 2008 FREQ MAXIMA
(com controlo escalar) / 2002 VELOC MAXIMA (com controlo vector) para
zero. O modo de controlo é seleccionado pelo parametro 9904 MODO CTRL
MOTOR.

- Se a referéncia de velocidade diminuir mais lentamente que a gama de
desaceleracgéo definida, a velocidade do motor segue o sinal de referéncia.

- Se a referéncia mudar mais rapidamente que a gama de desaceleracéo
definida, a velocidade do motor segue a gama de desaceleracgao.

- Se o tempo de desaceleracéo for muito curto, o conversor de frequéncia
prolonga automaticamente a desaceleracdo para ndo exceder 0s seus
limites de operacédo. Se tiver dividas quanto ao tempo de desaceleracao ser
muito curto, certifique-se que o controlod e sobretensdo CC esta ligado
(parédmetro 2005 CTRL SOBRETENS).

Nota: Se for necessario um tempod e desacelragdo curto para uma
aplicacéo de elevada inércia, o conversor de frequéncia deve ser equipado
com um travagem eléctrica opcional, como por exemplo um chopper e uma
resisténcia de travagem.

O tempo de desaceleracdo actual depende do ajuste do pardmetro 2204
FORMA RAMPA 1.

5

0.0...1800.0 s

Tempo.

1=01s

2204 FORMA RAMPA 1

Selecciona a forma da rampa de aceleracdo/desaceleragdo 1. A funcéo é
desactivada durante a paragem de emergéncia e de jogging.

0
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Nr.

Nome/Valor

Descricdo

0.0...1000.0 s

0.00 s: Rampa linear. Adequado para aceleragéo ou desaceleracéo
constante e para rampas lentas.

0.01 ... 1000.00 s: Rampa curva-S. As rampas curva-S sdo ideiais para

transportadores de cargas frageis, ou para aplicagcdes onde seja necessaria

transposicao suave ao mudar de uma velocidade para outra. A curva-S é
constituida por curvas simétricas em ambos os lados da rampa e por uma
parte linear ao meio.

Regra geral Veloc Rampa linear: Par. 2204 =0's

1/5 é uma relacéo adequada Mésx | - - - -~ \ ]

entre o tempo da forma da *
rampa e o tempo da rampa de |
aceleracéo.

Rampa cyrva-S:
Par,2204>0s

t

Par. 2204 Par. 2204

1=01s

2205

TEMPO ACEL 2

Define o tempo de aceleragdo 2, ou seja, 0 tempo necessario para a
velocidade passar de zero para a velocidade definida pelo parametro 2008
FREQ MAXIMA (com controlo escalar) / 2002 VELOC MAXIMA (com
controlo vector). O modo de controlo é seleccionado pelo parametro 9904
MODO CTRL MOTOR.

Veja o parametro 2202 TEMPO ACEL 1.

O tempo de aceleracdo 2 também € usado como tempo de aceleragao
jogging. Veja o parametro 1010 SEL JOGGING.

60

0.0...1800.0 s

Tempo.

1=01s

2206

TEMPO DESACEL 2

Define o tempo de desaceleragdo 2, ou seja, 0 tempo necessario para a
velocidade passar do valor definido pelo pardmetro 2008 FREQ MAXIMA
(com controlo escalar) / 2002 VELOC MAXIMA (com controlo vector) para

zero. O modo de controlo é seleccionado pelo parametro 9904 MODO CTRL

MOTOR.
Veja o pardmetro 2203 TEMPO DESACEL 1.

O tempo de desaceleragdo 2 também é usado como tempo de
desaceleragdo jogging. Veja o parametro 1010 SEL JOGGING.

60

0.0...1800.0 s

Tempo.

1=01s

2207

FORMA RAMPA 2

Selecciona a forma da rampa de aceleracdo/desaceleragdo 2. A fungéo é
desactivada durante a paragem de emergéncia.

A forma da rampa 2 é usada também como tempo de jogging da forma da
rampa. Veja 1010 SEL JOGGING.

0.0...1000.0 s

Veja o parametro 2204 FORMA RAMPA 1.

1=01s

2208

TMP DES EMERG

Define o tempo de paragem do conversor de frequéncia ap6s activagao da
paragem de emergéncia. Veja o parametro 2109 SEL PARAG EMERG.

0.0...1800.0 s

Tempo.

1=01s

2209

ENT RAMPA 0

Define a fonte para forcar a entrada da rampa para zero.

NAO SEL

NAO SEL

Nao seleccionado.

0

ED1

Entrada digital ED1.1 = entrada da rampa forcada para zero. A saida da
rampa cai para zero de acordo com o tempo de rampa usado.

1

ED2

Veja a selec¢édo ED1.
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Nr. Nome/Valor Descrigéo
ED3 Veja a seleccdo ED1. 3
ED4 Veja a selecgéo ED1. 4
ED5 Veja a seleccdo ED1. 5
COM Interface fieldbus como fonte para forcar a entrada da rampa para zero, ou | 7
seja, 0 bit 13 da palavra de controlo 0301 PALAV COM FB 1 (com o perfil
Accion ABB 5319 PAR 19 EFB bit 6). A palavra de controlo é enviada pelo
controlador fieldbus através do adaptador fieldbus ou do fieldbus integrado
(modbus) para o conversor de frequéncia. Sobre os bits da palavra de
controlo, veja as seccdes Perfil de comunicacdo DCU na pégina 230 e Perfil
de comunicacdo ACCION ABB na pagina 226.
ED1(INV) Entrada digital invertida ED1.0 = entrada da rampa forcada para zero. A -1
saida da rampa cai para de acordo com o tempo de rampa usado.
ED2(INV) Veja a seleccdo ED1(INV). -2
ED3(INV) Veja a seleccdo ED1(INV). -3
ED4(INV) Veja a seleccdo ED1(INV). -4
ED5(INV) Veja a seleccdo ED1(INV). -5
23 CTRL Variaveis do controlador de velocidade. Veja a sec¢éo Regulagéo do
VELOCIDADE controlador de velocidade na pagina 102.
2301 GANHO PROP Define o ganho relativo para o controlador de velocidade. Ganhos 10
excessivos podem provocar oscilagdo de velocidade. A figura abaixo
apresenta a saida do controlador de velocidade depois de um erro quando o
erro se mantém constante.
Ganho=K,=1
o 4 p :_'_Il'_empo igtegragfio_zg
valor erro p= Tempo derivagéo =
Saida do \| Saida controlador
controlador = | / e = Valor erro
Kp ‘e | ¢
: >
Nota: Para o ajuste automatico do ganho, use o parametro 2305 FUNC
AUTOM.
0.00...200.00 Ganho. 1=0.01

Sinais actuais e parametros
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Nr. Nome/Valor

Descricéo

2302 TEMPO INTEG

Define um tempo de integracéo para o controlador de velocidade. O tempo
de integracéo define a taxa a qual a saida do controlador muda quando o
valor de erro constante é corrigido. Quanto mais curto for o tempo de
integragdo, mais rapidamente o valor do erro continuo é corrigido. Um tempo
de integrac@o muito curto resulta na instabilidade do controlo.

A figura abaixo apresenta a saida do controlador de velocidade depois de
um erro que permanece constante.

o 4 Saida controlador

Ganho=K,=1
T, = Tempo de integracéo > 0
Tp= Tempo de derivagéo = 0

Kp -enq e = Valor do erro

t

»
»

B
T
Nota: Para o ajuste automatico do tempo de integracdo, use o parametro
2305 FUNC AUTOM.

2.5

0.00...600.00 s

Tempo.

1=0.01s

2303 TEMPO DERIV

Define o tempo de derivagao para o controlador de velocidade. A accao de
derivagdo aumenta a saida do controlador se o valor do erro mudar. Quanto
mais longo o tempo de derivagao, maior € o reforgo da saida do controlador
de velocidade durante a alteracdo. Se o tempo de derivacao for definido para
zero, o controlador funciona como controlador Pl, em qualquer outro caso,
como controlador PID.

A derivacao resulta num controlo mais funcional nos distarbios. A figura
abaixo apresenta a saida do controlador de velocidade depois de um erro
guando o erro se mantém constante.

% A

Saida controlador

.e p3 Valor erro

. /

| e = Valor erro

v

——
T

Ganho=K,=1

T, = Tempo de integracéo > 0

Tp= Tempo de derivacéo > 0

T = Amostra do periodo de tempo =2 ms

Ae = Alteracéo do valor de erro entre duas amostras

0....10000 ms

Tempo

1=1ms
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Nr. Nome/Valor

Descricao

2304 COMPENS ACEL

Define o tempo de derivacéo para a compensacado de aceleracéo/
(desaceleragéo). Para compensar a inércia durante a aceleracéo é
adicionado & saida do controlador de velocidade um derivativo da referéncia.
O principio da accéo derivativa é descrito para o pardmetro 2303 TEMPO
DERIV.

Nota: Como regra geral, ajuste este parametro para um valor entre 50 e
100% da soma das constantes de tempo mecancas do motor e da maquina
accionada. (O controlador de velocidade Func Autom faz isto
automaticamente, Veja o pardmetro 2305 FUNC AUTOM.)

A figura abaixo apresenta as respostas de velocidade quando uma carga de
elevada inércia é acelerada ao longo da rampa.

* Sem compensacdo da aceleracéo Compensagcéo da aceleragdo

% %

- - Ref de velocidade
—— Velocidade actual

t

0.00...600.00 s

Tempo.

1=0.01s

2305 FUNC AUTOM

Inicia o0 ajuste automatico do controlador de velocidade. Instruges:

- Operar o motor a uma velocidade constante entre 20 e 40% da velocidade
nominal.

- Alterar o parametro de ajuste automatico 2305 para LIGADO.
Nota: A carga do motor deve ser ligada ao motor.

DESLIG

DESLIGADO

Sem ajuste automatico.

LIGADO

Activa o0 ajuste automatico do controlador de velocidade. O conversor de
frequéncia

- acelera o motor.

- calcula os valores para o ganho proporcional, tempo de integracéo e
compensagao de aceleragao (valores dos pardmetros 2301 GANHO PROP,
2302 TEMPO INTEG e 2304 COMPENS ACEL). O ajuste é reposto para
DESLIGADO automaticamente.

24 CTRL BINARIO

Variaveis do controlo de binario

2401 RAMPA BINARIO AL

Define a rampa ascendente da referéncia de binario, ou seja, o tempo
minimo para a referéncia subir de zero até ao binario nominal do motor.

0.00...120.00 s

Tempo.

1=0.01s

2402 RAMPABINARIO BX

Define a rampa descendente da referéncia de hinario, ou seja, o tempo
minimo para a referéncia diminuir de zero até ao binario nominal do motor.

0.00...120.00 s

Tempo.

1=0.01s
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Nr. Nome/Valor Descricéo

25 VELOC CRITICAS | Bandas de velocidade dentro das quais o conversor ndo tem permissdo para

operar.

2501 SEL VELOC CRIT Activa/desactiva a funcdo de velocidade criticas. Esta funcao evita certas DESLIG

gamas de velocidade.
Exemplo: Um ventilador tem vibragdes na gama de 18 a 23 Hz e 46 a 52 Hz.
Para fazer o conversor ultrapassar estas gamas de velocidade de vibragédo:
- Active a funcéo de velocidades criticas.
- Ajuste as gamas de velocidades criticas conforme a figura abaixo.
fsaida (HZ) 1 | Par. 2502 = 18 Hz
2 | Par. 2503 = 23 Hz
52 |- 3 | Par. 2504 = 46 Hz
46 |- - 4 | Par. 2505 =52 Hz
23 |- -- Lo
N Sal
— freferencia(H2)
1 2 3 4
DESLIGADO Inactivo 0
LIGADO Activo 1

2502 VELOC CRIT 1 BX | Define o limite minimo para a gama de velocidade critica 1. 0
0.0...500.0 Hz / Limite em rpm. Limite em Hz se o ajuste do pardmetro 9904 MODO CTRL |1=0.1Hz/
0...30000 rpm MOTOR é ESCALAR:FREQ. Este valor ndo pode ser superior a0 maximo 1rpm

(parémetro 2503 VELOC CRIT 1 AL).

2503 VELOC CRIT 1 AL Define o limite maximo para a gama de velocidade critica 1. 0
0.0...500.0 Hz / Limite em rpm. Limite em Hz se o ajuste do pardmetro 9904 MODO CTRL |1=0.1Hz/
0...30000 rpm MOTOR é ESCALAR:FREQ. Este valor ndo pode ser superior ao minimo 1rpm

(parémetro 2502 VELOC CRIT 1 BX).

2504 VELOC CRIT 2BX | Veja o parametro 2502 VELOC CRIT 1 BX. 0
0.0...500.0 Hz / Veja o parametro 2502. 1=0.1Hz/
0...30000 rpm 1rpm

2505 VELOC CRIT 2 AL | Veja o parametro 2503 VELOC CRIT 1 AL. 0
0.0...500.0 Hz / Veja o parametro 2503. 1=0.1Hz/
0...30000 rpm 1rpm

2506 VELOC CRIT 3BX | Veja o parametro 2502 VELOC CRIT 1 BX. 0
0.0...500.0 Hz / Veja o parametro 2502. 1=0.1Hz/
0...30000 rpm 1rpm

2507 VELOC CRIT 3 AL | Veja o parametro 2503 VELOC CRIT 1 AL. 0
0.0...500.0 Hz / Veja o parametro 2503. 1=0.1Hz/
0...30000 rpm 1rpm

26 CTRL MOTOR Variaveis de controlo do motor

2601 OPT FLUXO Activa/desactiva a funcéo de optimizagdo de fluxo. A optimizacéo de fluxo DESLIG
ACTIVO pode reduzir o consumo total de energia e o nivel de ruido do motor quando

o conversor de frequéncia opera abaixo da carga nominal. A eficiéncia total
(motor e conversor de frequéncia) pode ser melhorada entre 1% e 10%,
dependendo do binério de carga e da velocidade.
DESLIGADO Inactivo. 0
LIGADO Activo.

Sinais actuais e parametros
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Nr.

Nome/Valor

Descrigéo

2602

FLUXO TRAVAGEM

Activa/desactiva a funcédo de travagem de fluxo. Veja a secc¢do Fluxo de
travagem na pagina 98.

DESLIG

DESLIGADO

Inactivo.

0

LIGADO

Activo.

1

2603

TENS COMP IR

Define o impulso da tenséo de saida a velocidade zero (compensacéao IR).
Esta fungao € Util em aplicagbes com elevado binario de arranque quando o
controlo vector ndo pode ser aplicado. Para evitar o sobreaguecimento,
ajuste a tensdo da compensacéo IR o mais baixa possivel

A figura abaixo ilustra a compensacéo IR.

Nota: A fungéo pode ser usada apenas quando o ajuste do pardmetro 9904
MODO CTRL MOTOR é ESCALAR:FREQ.

A Tensao
motor

A = compensacéao IR
B = sem compensagéo

Valores normais da compensagéo IR:

Py (KW)  [0.37]0.75[2.2[4.0[75

unidades 200...240 V

2603 IR comp (V) [8.4 [7.7 [5.6[8.4]N/A

unidades 380...480 V

Rcomp (V) [14 [14 [5.68.4[7

Depende
do tipo

0.0...100.0 V

Impulso de tenséo.

1=01V

2604

FREQ COMP IR

Define a frequéncia a qual a compensacéo IR é 0 V. Veja a figura no
parametro 2603 TENS COMP IR.

Nota: Se o parametro 2605 U/F RATIO é ajustadi para DEFIN UTIL, este
aprametro ndo esté activo. A frequéncia da compensacéo IR é ajustada pelo
parametro 2610 DEFIN UTIL U1.

80

0...100%

Valor em percentagem da frequéncia do motor.

1=1%

2605

U/F RATIO

Selecciona a tensédo para a razao de frequéncia (U/f) abaixo do ponto de
enfraquecimento de campo.

LINEAR

LINEAR

Razao linear para aplicagdes de binario constante.

QUADRATICO

Razao quadratica para aplicacbes de bombagem e ventilagdo centrifuga.
Com U/f quadratico o nivel de ruido é inferior para a maioria das frequéncias
de operacéo.

DEFIN UTIL

Razéo costumizada definida pelos parametros 2610 ...2618. Veja a sacgao
Relacdo U/f costumizada na paginal01.

2606

FREQ COMUTACAO

Define a frequéncia de comutacdo do conversor de frequéncia. Frequéncias
de comutacéo elevadas resultam em menos ruido acustico. Veja também o
parametro 2607 CTRL FREQ COMUTA e Desclassificacao da frequéncia de
comutacgdo na pagina 258.

4 kHz

Pode ser usado com o controlo escalar e vectorial. O modo de controlo é
seleccionado pelo parametro 9904 MODO CTRL MOTOR.

8 kHz

Pode ser usado com o controlo escalar e vectorial. O modo de controlo é
seleccionado pelo pardmetro 9904 MODO CTRL MOTOR.

12 kHz

Pode ser usado apenas com o controlo escalar (ou seja quando o ajuste do
parametro 9904 MODO CTRL MOTOR é ESCALAR:FREQ).

1=1kHz

Sinais actuais e parametros
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Nr. Nome/Valor

Descricdo

2607 CTRL FREQ
COMUTA

Activa o controlo da frequéncia de comutacdo. Quando activa, a selec¢édo do
parametro 2606 FREQ COMUTACAO é limitada quando a temperatura
interna do conversor de frequéncia aumenta. Veja a figura abaixo. Esta
funcéo permite Esta fungdo permite a frequéncia de comuta¢do o mais
elevada possivel a um ponto especifico da operagéo.

Frequéncias de comutagdo mais elevadas resultam em ruidos acusticos
menores, mas em perdas internas maiores.

fsw A
limite
12 kHz |

8 kHz Temperatura

do conversor

4 kHz

»
|

100°C 110°C  120°C

LIGADO

DESLIGADO

Inactivo.

ACTIVO

Activo.

2608 RATIO COMP DESL

Define o ganho de deslizamento para o controlo de compensacao de
deslizamento do motor. 100% significa compensagédo de completa, 0%
significa sem compensacao. Podem ser usados outros valores se for
detectado um erro de velocidade estatica apesar da compensacao de
deslizamento completa.

S0 pode ser usado com controlo escalar (ou seja, quando o ajuste do
parametro 9904 MODO CTRL MOTOR é ESCALAR:FREQ).

Exemplo: E introduzida no conversor de frequéncia uma referéncia de
velocidade constante de 35 Hz. Apesar da compensacao de deslizamento
completa (RATIO COMP DESL = 100%), uma medi¢cao com tacémetro
manual no veio do motor apresenta uma valor de velocidade de 34 Hz. O
erro de velocidade estatica é 35 Hz - 34 Hz = 1 Hz. Para compensar o erro,
deve aumentar o ganho de deslizamento.

0...200%

Ganho de deslizamento

1=1%

2609 SUAVIZAR RUIDO

Activa a funcéo de suavizagao de ruido. A suavizagéo de ruido distribui o
ruido acustico do motor por uma escala de frequéncias em vez de por uma
Unica frequéncia tonal, o que reduz a intensidade maxima do ruido. Um
componente aleatdrio com um valor médio de 0 Hz é adicionado a
frequéncia de comutacéo definida pelo parametro 2606 FREQ
COMUTACAO.

Nota: O parametro ndo tem efeito se o ajuste do parametro 2606 é 12 kHz.

DESACTIV
AR

DESACTIVAR

Desactivado.

0

ACTIVAR

Activo.

1

2610 DEFIN UTIL Ul

Define o primeiro ponto de tenséo da curva U/f costumizada a frequéncia
definida pelo pardmetro 2611 DEFIN UTIL F1. Veja a sec¢do Relagéo U/f
costumizada na pagina 101.

19% de UN

0...120% of Uy V

Tensao.

1=1V

2611 DEFIN UTIL F1

Define o primeiro ponto de frequéncia da curva U/f costumizada.

10

0.0...500.0 Hz

Frequéncia.

1=0.1Hz

2612 DEFIN UTIL U2

Define o segundo ponto de tenséo da curva U/f costumizada a frequéncia
definida pelo parametro 2613 DEFIN UTIL F2. Veja a secc¢do Relagéo U/f
costumizada na pagina 101.

38% de Uy

0...120% of Uy V

Tensao.

Sinais actuais e parametros



168

Nr. Nome/Valor Descrigéo
2613 DEFIN UTIL F2 Define o segundo ponto de frequéncia da curva U/f costumizada. 20
0.0...500.0 Hz Frequéncia. 1=0.1Hz
2614 DEFIN UTIL U3 Define o terceiro ponto de tensdo da curva U/f costumizada a frequéncia 47.5% de
definida pelo parametro 2615 DEFIN UTIL F3. Veja a seccao Relacdo U/f Un
costumizada na pagina 101.
0...120% of Uy V Tens&o. 1=1V
2615 DEFIN UTIL F3 Define o terceiro ponto de frequéncia da curva U/f costumizada. 25
0.0...500.0 Hz Frequéncia. 1=0.1Hz
2616 DEFIN UTIL U4 Define o quarto ponto de tenséo da curva U/f costumizada a frequéncia 76% de Uy
definida pelo pardmetro 2617 DEFIN UTIL F4. Veja a seccado Relagao U/f
costumizada na pagina 101.
0...120% of Uy V Tens&o. 1=1V
2617 DEFIN UTIL F4 Define o quarto ponto de frequéncia da curva U/f costumizada. 40
0.0...500.0 Hz Frequéncia. 1=0.1Hz
2618 TENSAO FW Define a tenséo da curva U/f quando a frequéncia é igual a ou superior a 95% de Uy
frequéncia nominal do motor (9907 FREQ NOM motor). Veja a sec¢do
Relacao U/f costumizada na pagina 101.
0...120% of Uy V Tens&o. 1=1V
29 MANUTEN(;AO Disparadores de manutenc¢do
2901 DISP VENT REFRIG | Define o ponto de disparo para o contador do tempo de funcionamento do 0
ventilador de refrigeragdo. O valor é comparado com o valor do parametro
2902 VENT REFRIG ACT.
0.0...6553.5 kh Tempo. Se o valor do parametro for ajustado para zero, o disparador é 1=0.1kh
desactivado.
2902 VENT REFRIG ACT | Define o valor actualpara o contador de tempo de funcionamento do 0
ventilador de refrigeragdo. Quando o parametro 2901 DISP VENT REFRIG é
ajustado para um valor diferente de zero, o contador inicia. Quando o valor
actual do contador é superior ao valor definido pelo parametro 2901, é
apresentado um aviso de manutengdo na consola de programacéo.
0.0...6553.5 kh Tempo. O parametro é resposto com o valor zero. 1=0.1kh
2903 DISP CONTADOR Define o ponto de disparo para o contador de rotag6es do motor. O valoré | 0
comparado com o valor do parametro 2904 CONTADOR ACT.
0...65535 Mrev MilhGes de rotagbes. Se o valor do parametro é resposto para zero, 0 1=1 Mrev
disparador é desactivado.
2904 CONTADOR ACT Define o valor actual do contador de rotagdes do motor. Quando o parametro | 0
2903 DISP CONTADOR é ajustado para um valor diferente de zero, o
contador inicia. Quando o valor actual do contador é superior ao valor
definido pelo parametro 2903, é apresentado um aviso de manutengdo na
consola de programacao.
0...65535 Mrev MilhGes de rotagbes. O pardmetro é resposto com o valor zero. 1=1 Mrev
2905 DISP TMP FUNC Define o ponto de disparo para o contador de funcionamento do conversor | 0
de frequéncia. O valor é comparado com o parametro 2906 TMP FUNC
ACT.
0.0...6553.5 kh Tempo. Se o valor do parametro é resposto para zero, o disparador é 1=0.1kh
desactivado.
2906 TMP FUNC ACT Define o valor actual para o contador de tempo de funcionamento do 0

conversor de frequéncia. Quando o parametro 2905 DISP TMP FUNC é
ajustado para um valor diferente de zero,o contador inicia. Quando o valor
actual do contador é superior ao valor definido pelo parametro 2905, é
apresentado um aviso de manutengdo na consola de programacao.
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Nr.

Nome/Valor

Descricéo

0.0...6553.5 kh

Tempo. O pardmetro é resposto com o valor zero.

1=0.1kh

2907

DISP UTIL MWH

Define o ponto de disparo para o contador de consumo de poténcia do
conversor de frequéncia. O valor é comparado com o valor do parametro
2908 ACT UTIL MWH.

0.0...6553.5 MWh

Megawatts horas. Se o valor do parametro é resposto para zero, o
disparador é desactivado.

1=01
MWh

2908

ACT UTIL MWH

Define o valor actual do contador de consumo de poténcia do conversor de
frequéncia. Quando o parametro 2907 DISP UTIL MWH ¢é ajustado para um
valor diferente de zero, o contador inicia. Quando o valor actual do contador
é superior ao valor definido pelo pardmetro 2907, é apresentado um aviso de
manutengao na consola de programagao.

0.0...6553.5 MWh

Megawatts horas. O parametro é resposto com o valor zero.

1=01
MWh

30 FUNCOES FALHA

Funcdes de protecgéo programaveis

3001

FUNCAO EA<MIN

Selecciona como reage o conversor de frequéncia quando um sinal de
entrada analdgico cai abaixo do nivel minimo ajustado.

NAO SEL

NAO SEL

Proteccao inactiva.

FALHA

O conversor de frequéncia dispara uma falha PERDA EA1/EA2 e o motor
para por inércia. O limite da falha é definido pelo parametro 3021/3022
LIMITE FALHA EA1/EA2.

VEL CONST 7

O conversor de frequéncia gera um alarme PERDA EA1/EA2 LOSS e ajusta
a velocidade para o valor definido pelo pardmetro 1208 VELOC CONST 7. O
limite do alarme estéa definido pelo pardmetro 1301/1304 EA1/EA2 MINIMO.

c AVISO! Verifique se é seguro continuar a operagao no caso de

ULT VELOC

perda do sinal de entrada analégica.
O conversor de frequéncia gera um alarme PERDA EA1/EA2 e fixa a
velocidade no nivel a que o conversor de frequéncia estava a funcionar. A
velocidade é determinada pela velocidade média dos 10 segundos
anteriores. O limite de alarme é definido pelo parametro1301/1304 EA1/EA2
MINIMO.

2 AVISO! Verifique se é seguro continuar a operagao no caso de

3002

ERR COM PAINEL

perda do sinal de entrada analdgica.
Selectciona como reage o conversor de frequéncia a uma falha de
comunicacao da consola de programagao.

FALHA

FALHA

O conversor de frequéncia dispara a falha PERDA PAINEL e o motor para.

VELOC CONST 7

O conversor de frequéncia gera um alarme PERDA PAINEL e ajusta a
velocidade para o valor definido pelo parametro 1208 VELOC CONST 7.

c AVISO! Verifique se é seguro continuar a operagdo no caso de falha

ULT VELOC

de comunicagdo da consola de programacéo.
O conversor de frequéncia gera um alarme PERDA PAINEL e fixa a
velocidade no nivel a que o conversor de frequéncia estava a funcionar. A
velocidade é determinada pela velocidade média dos 10 segundos

2 AVISO! Verifique se é seguro continuar a operagdo no caso de falha

3003

FALHA EXTERNA 1

de comunica¢do da consola de programacao.
Selecciona um interface como sinal de falha externa 1.

NAO SEL

NAO SEL

Nao seleccionado.

0
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Nr. Nome/Valor Descrigéo
ED1 Indicacéo de falha externa através da entrada digital ED1. 1: Disparo por 1
falha (FALHA EXT 1). O motor para por inércia. 0: Sem falha externa.
ED2 Veja a selecgéo ED1. 2
ED3 Veja a seleccdo ED1. 3
ED4 Veja a seleccéo ED1. 4
ED5 Veja a seleccdo ED1. 5
ED1(INV) Indicacdo de falha externa através da entrada digital invertida ED1. O: -1
Disparo por falha (FALHA EXT 1). O motor para por inércia. 1: Sem falha
externa.
ED2(INV) Veja a seleccdo ED1(INV). -2
ED3(INV) Veja a seleccdo ED1(INV). -3
ED4(INV) Veja a seleccdo ED1(INV). -4
ED5(INV) Veja a seleccdo ED1(INV). -5
3004 FALHA EXTERNA 2 | Selecciona um interface como sinal de falha externa 2. NAO SEL
Veja o pardmetro 3003 FALHA EXTERNA 1.
3005 PROT TERM MOT | Selecciona como reage o conversor de frequéncia quando é detectado u FALHA
sobreaquecimento do motor.
NAO SEL Proteccéo inactiva. 0
FALHA O conversor de frequéncia dispara uma falha SOBREAQ MOT quando a
temperatura excede os 110°C, e o motor para por inércia.
ALARME O conversor de frequéncia dispara um alarme SOBREAQ MOT quando a 2
temperatura excede os 90°C.
3006 TEMPO TERM Define a constante de tempo térmica para o0 modelo térmico do motor, ou 500
MOTOR seja, 0 tempo que a temperatura do motor demorou a alcancgar os 63% da
temperatura nominal com carga constante.
Sobre a protecgado térmica em conformidade com os requisitos UL para
motores da classe NEMA, use a regra aproximada: tempo térmico do motor
=35 - t6. Onde t6 (em segundos) é especificado pelo fabricante do motor
como o tempo que o0 motor pode funcionar de modo seguro a seis vezes a
sua corrente nominal.
O tempo térmico para uma curva de disparo de Classe 10 é 350 s, para uma
curva de desiparo de Classe 20 é 700 s, e para uma curva de disparo da
Classe 30 € 1050 s.
Carga motor
t
Aum. temp. : :
100% - - - — - -~
63% | - - — —
IV
! t
Par. 3006
256...9999 s Constante de tempo. 1=1s

Sinais actuais e parametros




171

Nr.

Nome/Valor

Descricédo

3007

CURVA CARGA
MOT

Define a curva de carga junto com os parametros 3008 CARGA VEL ZERO e
3009 FREQ ENFRAQ CAMP. Se o valor é ajustado para 100%, a carga
maxima permitida é igual ao valor do parametro 9906 CORR NOM MOTOR.
A curva de carga deve ser ajustada, se a temperatura ambiente for diferente
da temperatura nominal.
Iy \

150 - | =corrente de saida
Iy = corrente nominal do motor

100 - - - — - — _

Par. 3007 /—
|
50 - |

Par. 3008

Par. 3009

100

50....150%

Carga continua do motor permitida em percentagem da intensidade nominal
do motor.

1=1%

3008

CARGA VEL ZERO

Define a curva de carga juntamente com os parametros 3007 CURVA
CARGA MOT e 3009 FREQ ENFRAQ CAMP.

70

25....150%

Carga continua do motor permitida com velocidade zero em percentagem da
corrente nominal do motor

1=1%

3009

FREQ ENFRAQ
CAMP

Define a curva de carga juntamente com os parametros 3007 CURVA
CARGA MOT e 3008 CARGA VEL ZERO.

Exemplo: Tempos de disparo de protecgéo térmica quando os parametros
3006...3008 tém valores por defeito.

I = Corrente de saida

Iy = Corrente nominal do motor

fo = Frequéncia de saida

fgrk = Freq. de enfraq de campo A

A = Tempo disparo

>

e}
=

z

3.5
3.0 7
2.5 7
2.0 1

180 s

300s
600 s
o0

1.5 7

1.0 A

0.5 A

0 , . .
0 02 04 06 08 10 12

35

1...250 Hz

Frequéncia de saida do conversor de frequéncia com 100% de carga.

1=1Hz
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Nr. Nome/Valor Descrigéo
3010 FUNC BLOQUEIO Selecciona como reage o conversor de frequéncia a uma condicao de NAO SEL
bloqueio. Esta proteccao € activada se o conversor de frequéncia tenha
funcionado numa regido de bloqueio (veja a figura abaixo) durante um tempo
superior ao definido pelo parametro 3012 TEMPO BLOQUEIO.
Em ctrl vectorial, limite Binario (%) /
definido pelo utilizador = Corrente (A) ///
2017 BINARIO MAX1
2018 BINARIO MAX 2/ egido bloqueio
(2015 e 2016 com binario
negativo) 0.95 limite definido
pelo utilizador |
|
Em controlo escalar, limite :
definido pelo utilizador = o
2003 CORRENTE MAX Par 3011
O modo de controlo é seleccionado com 9904 MODO CTRL MOTOR.
NAO SEL Proteccg&o inactiva. 0
FALHA O conversor de frequéncia dispara uma falha BLOQUEIO MOTOR e o motor
para por inércia.
ALARME O conversor de frequéncia gera um alarme BLOQUEIO MOTOR. 2
3011 FREQ BLOQUEIO Define o limite de frequéncia para a fun¢do de blogueio. Veja o parametro 20
3010 FUNC BLOQUEIO.
0.5...50.0 Hz Frequéncia. 1=0.1Hz
3012 TEMPO BLOQUEIO | Define o tempo para a fungdo de blogqueio. Veja o parametro 3010 FUNC 20
BLOQUEIO.
10...400 s Tempo. 1=1s
3013 FUNC SUBCARGA | Selecciona como reage o conversor de frequéncia a subcarga. A proteccdo | NAO SEL
é activada se:
- 0 binario do motor cair abaixo da curva seleccionada pelo parametro 3015
CURVA SUBCARGA,
- a frequéncia de saida for superior a 10% da frequéncia nominal do motor e
- as condi¢Bes acima forem validas durante mais tempo que o tempo
definido pelo pardmetro 3014 TEMPO SUBCARGA.
NAO SEL Protecc&o inactiva.
FALHA O conversor dispara uma falha de SUBCARGA e 0 motor para por inércia.
Nota: Ajuste o valor do parametro para FALHA depois do ID Run ter sido
executado! Se FALHA estiver seleccionada, o conversor de frequéncia pode
gerar uma falha de SUBCARGA durante o ID run.
ALARME The drive generates alarm UNDERLOAD. 2
3014 TEMPO SUBCARGA| Define o limite de tempo para a funcé@o de subcarga. Veja o pardmetro 3013 | 20
FUNC SUBCARGA.
10...400 s Limite de tempo. 1=1s

Sinais actuais e parametros




173

Nr. Nome/Valor Descricdo

3015 CURVA SUBCARGA | Selecciona a curva de carga para a funcéo de subcarga. Veja o parémetro | 1
3013 FUNC SUBCARGA.

Ty = binério nominal do motor

T fn = frequéncia nominal do motor (9907)
0
(%) A Tipos de curva de
80 subcarga @
- 70%
] 50%
40 - ( ; ) @
N 30%
20 7 \@
f
0 T T T T T >
fn 2.4 fy
1...5 NUmero da curva de carga 1=1
3016 FASE ALIMENT Selecciona como reage o conversor de frequéncia a uma perda de fase de | FALHA

alimentacéo, ou seja, quando a ondulacéo de tenséo CC é excessiva.

FALHA Quando a ondulacéo de tensdo CC excede 0s 14% da tens&o nominal CC, 0 | 0
conversor de frequéncia dispara uma falha PERDA FASE ENTRADA e o
motor para por inércia

LIMITE/ALARME Quando a ondulacéo de tensdo CC excede os 14% da tensdo nominal CC, a | 1
corrente de saida do conversor de frequéncia é limitada e é gerado um
alarme PERDA FASE ENTRADA.

Existe uma atraso de 10 s entre a activagdo do alarme e a liitagdo da
corrente de saida. A corrente € limitada até que a ondulacéo atinja o limite
minimo de 0.3 - Ipg.

ALARME Quando a ondulacéo de tensdo CC excede os 14% da tensdo nominal CC, o | 2
conversor de frequéncia gera um alarme PERDA FASE ENTRADA.
3017 FALHA TERRA Selecciona como reage o conversor de frequéncia quando é detectada uma | ACTIVAR

falha a terra no motor ou no cabo do motor.
Nota: N&o é recomendada a alteracédo do ajuste deste parametro.

DESACTIVAR Na&o é realizada nenhuma acgéo. 0
ACTIVAR O conversor de frequéncia dispara uma falha FALHA TERRA. 1
3018 FUNC FALHA COM | Selecciona como reage o conversor de frequéncia a uma quebra de NAO SEL
comunicacao fieldbus. O atraso é definido por 3019 TEMPO FALHA COM.
NAO SEL Proteccéo inactiva.
FALHA Proteccao activa. O conversor de frequéncia dispara uma falha ERRO

SERIE 1 e péra por inércia.

VEL CONST 7 Protecgéo activa. O conversor de frequéncia gera um alarme COM E/S e 2
ajusta a velocidade para o valor definido em 1208 VELOC CONST 7.

AVISO! Verifique se é seguro continuar a operagao no caso de
A perda de comunicacao.
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Nr.

Nome/Valor

Descricao

ULT VELOC

Proteccgéo activa. O conversor de frequéncia gera um alarme COM E/S e fixa
a velocidade no nivel a que estava a operar. A velocidade é determinada
pela média de velocidade durante os 10 segundos anteriores.

A

AVISO! Verifique se é seguro continuar a operagdo no caso de
perda de comunicacao.

3019

TEMPO FALHA
COM

Define o atraso para a supervisao de quebra de comunicacao fieldbus. Veja
0 parametro 3018 FUNC FALHA COM.

0.0...60.0 s

Atraso de tempo.

1=01s

3021

LIMITE FALHA EA1

Define o nivel de falha para a entrada analdgica EAL. Se o parametro 3001
FUNCAO EA<MIN é ajustado para FALHA, o conversor de frequéncia
dispara uma falha PERDA EAL, quando o sinal de entrada analdgica é
inferior ao nivel ajustado.

N&o ajuste este limite abaixo do definido pelo parametro 1301 EA1 MINIMO.

0.0...100.0%

Valor em percentagem da gama completa do sinal.

1=0.1%

3022

LIMITE FALHA EA2

Define o nivel de falha para a entrada analdgica EA2. Se o parametro 3001
FUNCAO EA<MIN é ajustado para FALHA, o conversor de frequéncia
dispara uma falha PERDA EA2, quando o sinal de entrada analdgica é
inferior ao nivel ajustado.

N&o ajuste este limite abaixo do definido pelo parametro 1304 EA2 MINIMO.

0.0...100.0%

Valor em percentagem da gama completa do sinal.

1=0.1%

3023

FALHA LIGACOES

Selecciona como reage o conversor de frequéncia quando é detectada uma
ligac&o incorrecta dos cabos do motor e de alimentagdo (ou seja, quando o
cabo de alimentacéo estéa ligado a ligacdo do motor do conversaor).

Nota: Em uso normal nédo é recomendada a alteracédo do ajuste deste
parametro. SO se deve desactivar em sistemas de alimentagdo em triangulo
ligados a terra num vértice e com cabos muito longos.

ACTIVAR

DESACTIVAR

Nao é realizada nenhuma acgao.

ACTIVAR

O conversor de frequéncia dispara uma falha CABOS SAIDA.

31 REARME AUTOM

Rearme automatico de falhas. Os rearmes automaticos sao possiveis
apenas para certos tipos de falhas e quando a fungao de rearme automatico
€ activada para esse tipo de falhas

3101

NR TENTATIVAS

Define o nimero de rearmes automaticos de falhas que o conversor de
frequéncia executa dentro do periodo definido pelo parametro 3102 TEMPO
TENTATIVAS.

Se o numero de rearmes exceder o nimero definido (dentro do tempo de
tentativas), o conversor de frequéncia impede rearmes automaticos
adicionais e permanece parado. O conversor de frequéncia deve ser
reiniciado a partir da consola de programacao ou desde uma fonte
seleccionada pelo pardmetro 1604 SEL REARME FALHA.

Exemplo: Se ocorrerem trés falhas durante o tempo de tentativas definido
pelo parametro 3102, a Gltima falha s6 é rearmada se o numero definido pelo
parametro 3101 for 3 ou mais.
Tempo tentativas
r h t

AV NN/
N\ VANEAN

X = Rearme automatico

0...5

NuUmero de rearmes automaticos.

1=1

3102

TEMPO
TENTATIVAS

Define o tempo para a funcéo de rearme automatico de falhas. Veja o
pardmetro 3101 NR DE TENTATIVAS.

30

1.0...600.0 s

Tempo.

1=0.1s
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Nr. Nome/Valor Descricdo

3103 ATRASO Define o tempo de atraso entre a detecgdo da falha e a tentativa de rearme | 0
automatico do conversor de frequéncia. Veja o parametro 3101 NR DE
TENTATIVAS. Se o tempo de atraso for definido para zero, o conversor de
frequéncia rearma a falha imediatamente.

0.0...120.0 s Tempo. 1=0.1s

3104 RA Activa/desactiva o rearme automatico para a falha de sobrecorrente. Rearma | INACTIVO
SOBRECORRENT | automaticamente a falha (SOBRECORRENTE) depois do atraso definido
pelo pardmetro 3103 ATRASO.

INACTIVO Inactivo. 0
ACTIVO Activo. 1
3105 RA SOBRETENS Activa/desactiva o rearme automatico para a falha de sobretensao da INACTIVO

ligagdo intermédia. Rearma automaticamente a falha (SOBRETENSAO CC)
depois do atraso definido pelo parametro 3103 ATRASO.

INACTIVO Inactivo. 0

ACTIVO Activo. 1

3106 RA SUBTENSAO Activa/desactiva o rearme automatico para a falha de subtensao da ligagdo | INACTIVO
intermédia. Rearma automaticamente a falha (SUBTENSAO) depois do
atraso definido pelo parametro 3103 ATRASO.

INACTIVO Inactivo. 0
ACTIVO Activo. 1
3107 RA EA<MIN Activa/desactiva o rearme automatico para a falha EA<MIN (sinal de entrada | INACTIVO

analégica abaixo do nivel minimo permitido). Rearma automaticamente a
falha depois do atraso definido pelo parametro 3103 ATRASO.

INACTIVO Inactivo.

ACTIVO Activo.

AVISO! Para que o conversor de frequéncia volte a funcionar depois
A de uma paragem prolongata é necessario rearmar o sinal de
entrada analdgica. Verifiqgue se o0 uso desta fun¢do néo representa
qualquer perigo.

3108 RA FALHA Activa/desactiva o rearme automatico para a falha FALHA EXTERNA 1/2. INACTIVO
EXTERNA Rearma automaticamente a falha depois do atraso definido pelo parametro
3103 ATRASO.
INACTIVO Inactivo.
ACTIVO Activo.
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32 SUPERVISAO

Supervisdo de sinais. O estado de supervisdo pode ser monitorizado com
uma saida a relé ou a transistor. Veja o grupo de parametros 14 SAIDAS A
RELE e 18 EN FREQ & SA TRAN.

3201 PARAM SUPERV 1

Selecciona o primeiro sinal supervisionado. Os limites de superviséo sdo
definidos por 3202 LIM BX SUPERV 1 e 3203 LIM AL SUPERYV 1.

Exemplo 1: Se 3202 LIM BX SUPERV 1 < 3203 LIM AL SUPERV 1.

Caso A = o valor de 1401 SAIDA RELE 1 é ajustado para SOBRE SUPRV1.
O relé energiza quando o valor do sinal seleccionado com 3201 PARAM
SUPERYV 1 excede o limite de superviséo definido em 3203 LIM AL SUPERV
1. O relé permanece activo até que o valor supervisionado seja inferior ao
limite definido por 3202 LIM BX SUPERV 1.

Caso B = o valor de 1401 SAIDA RELE 1 é ajustado para SUB SUPRV 1. O
relé energiza quando o valor do sinal seleccionado com 3201 PARAM
SUPERYV 1 atinge um valor inferior ao definido por 3202 LIM BX SUPERYV 1.
O relé permanece activo até que o valor supervisionado seja superior ao
limite definido por 3203 LIM AL SUPERYV 1.

Valor do parédmetro supervisionado

AL (par. 3203)
BX (par. 3202)

Caso A
Energizado (1) +-

0 =t
Caso B | | |

\ o
. | | | | | |

Energizado (1)

o N

Exemplo 2: Se 3202 LIM BX SUPERV 1 > 3203 LIM AL SUPERV 1

O limite inferior 3203 LIM AL SUPERYV 1 permanece activo até o sinal

supervisionado exceder o limite superior de 3202 LIM BX SUPERV 1,

fazendo deste o novo limite activo. O novo limite permanece activo até que o

sinal supervisionado seja inferior ao limite inferor de 3203 LIM AL SUPERV

1, fazendo deste o novo limite activo.

Caso A = o valor de SAIDA RELE 1 é ajustado para SUB SUPRV 1. O relé

energiza sempre que o sinal supevisionado exceda o limite activo.

Caso B = o valor de 1401 SAIDA RELE 1 é ajustado para SUB SUPRV 1. O

relé é desactivado sempre que o sinal supervisionado seja inferior ao limite
activo.

Valor do parametro supervisionado  Limite activo

AL (par. 3202)!! —_— = /
BX (par. 3203) //\Vl -4 =4

Caso A - [ |

Energizado (1) -
t
0 >
Caso B | ! ]
| | |

|
Energizado (1) T—l
0

103
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X...X indice de parametros do grupo 01 DADOS OPERAGAO. Ex: 102 = 0102 1=1
VELOCIDADE.
3202 LIMBX SUPERV 1 | Define o limite inferior para o primeiro sinal supervisionado seleccionado -
pelo parametro 3201 PARAM SUPERYV 1. A supervisdo € activada se o valor
for inferior ao limite.
X...X O ajuste do intervalo depende do ajuste do pardmetro 3201. -
3203 LIM AL SUPERV 1 | Define o limite superior para o primeiro sinal supervisionado seleccionado -
pelo parametro 3201 PARAM SUPERYV 1. A supervisdo € activada se o valor
for acima do limite.
X...X O ajuste do intervalo depende do ajuste do pardmetro 3201. -
3204 PARAM SUPERYV 2 | Selecciona o segundo sinal supervisionado. Os limites de supervisdo sédo 104
definidos por 3205 LIM BX SUPERV 2 e 3206 LIM AL SUPERYV 2. Veja o
pardmetro 3201 PARAM SUPERYV 1.
X...X indice de parametros do grupo 01 DADOS OPERACAO. Ex: 102 = 0102 1=1
VELOCIDADE.
3205 LIMBX SUPERV 2 | Define o limite inferior para o segundo sinal supervisionado seleccionado -
pelo parametro 3204 PARAM SUPERYV 2. A supervisao é activada se o valor
for inferior ao limite.
X...X O ajuste do intervalo depende do ajuste do pardmetro 3204. -
3206 LIM AL SUPERV 2 | Define o limite superior para o segundo sinal supervisionado seleccionado | -
pelo parametro 3204 PARAM SUPERYV 2. A supervisao é activada se o valor
for acima do limite.
X...X O ajuste do intervalo depende do ajuste do pardmetro 3204. -
3207 PARAM SUPERYV 3 | Selecciona o terceiro sinal supervisionado. Os limites de supervisdo séo 105
definidos por 3208 LIM BX SUPERV 3 e 3209 LIM AL SUPERV 3. Veja o
pardmetro 3201 PARAM SUPERYV 1.
X...X indice de parametros do grupo 01 DADOS OPERACAO. Ex: 102 = 0102 1=1
VELOCIDADE.
3208 LIM BX SUPERV 3 | Define o limite inferior para o terceiro sinal supervisionado seleccionado pelo | -
parametro 3207 PARAM SUPERYV 3. A supervisao é activada se o valor for
acima do limite.
X...X O ajuste do intervalo depende do ajuste do pardmetro 3207. -
3209 LIM AL SUPERV 3 | Define o limite superior para o terceiro sinal supervisionado seleccionado -
pelo parametro 3207 PARAM SUPERYV 3. A supervisdo €é activada se o valor
for acima do limite.
X...X O ajuste do intervalo depende do ajuste do parametro 3207. -
33 INFORMACAO Verséo de firmware, data de teste, etc.
3301 VERSAOFW Apresenta a versdo do pacote de firmware.
0.0000...FFFF (hex) | Ex.: 0x205D
3302 VERSAOLP Apresenta a versdo do pacote de carga. Depende
do tipo
0x2001...0x20FF 0x2001 = ACS350-0x (Eur GMD)
(hex) 0x2002 = ACS350-ux (US GMD)
3303 DATA TESTE Apresenta a data do teste. 00.00
Valor da data em formato AA.SS (ano, semana)
3304 GAMA ACCION Apresenta a gama de corrente e de tensdo do conversor de frequéncia. 0x0000
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0x0000...0xFFFF

(hex)

Valor em formato XXXY:

XXX = Corrente nominal do conversor de frequéncia em Amperes. Um “A”
indica o ponto décimal. Por exemplo XXX = 8A8, a corrente nominal é 8.8 A.

Y = Tensé&o nominal do conversor de frequéncia:
2=208...240 V
4 =380...480 V

34 ECRA PAINEL

Selecgéo dos sinais actuais a visualizar na consola de programagéo

3401 PARAM SINAL 1 Selecciona o primeiro sinal a ser visualizado na consola de programacédo em | 103
modo de visualizacéo.
3404 3405
Consola Assistente
100...199 indice de parametros no grupo 01 DADOS OPERACAO. Ex.: 102 = 0102 1=1
VELOCIDADE. Se o sinal ndo existir, aparece “n.a.”. Se o valor for ajustado
para 100, ndo é seleccionado nenhum sinal.
3402 SINAL1 MIN Define o valor minimo para o sinal seleccionado pelo pardmetro 3401 -
PARAM SINAL 1.
Valor A
exibido
3407 | — — — — — — 1
|
3406 | — — |
| | . Fonte do valor
T T gl
3402 3403
X...X O ajuste do intervalo depende do ajuste do parametro 3401. -
3403 SINAL1 MAX Define o valor maximo para o sinal seleccionado com o parametro 3401 -
PARAM SINAL 1. Veja a figura no parametro 3402 SINAL1 MIN.
X...X O ajuste do intervalo depende do ajuste do parametro 3401. -
3404 FORM DECIM Define o formato para o sinal apresentado (seleccionado pelo par. 3401 DIRECTO
SAID1 PARAM SINAL 1).
+/-0 Valor com Sinal/ sem Sinal. A unidade é seleccionada pelo parametro 3405. | O
+/-0.0 Exemplo PI (3.14159): 1
+/-0.00 Valor 3404 Ecra Gama 2
+/-0.000 +/-0 +3 -32768...+32767 3
+/-0.0 +3.1
+0 +/-0.00 +3.14 4
+0.0 +/-0.000 +3.142 5
+0.00 +0 3 0....65535 6
+0.0 3.1
+0.000 ¥0.00 314 7
+0.000 3.142
BAROMETRO Graéfico de barras. 8
DIRECTO Valor directo. A localizag&o do ponto decimal e as unidades de medida sdo | 9

idénticas as da fonte do sinal.
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3405 UNID SAIDA 1 Selecciona a unidade para o sinal exibido seleccionado pelo parametro 3401 | Hz
PARAM SINAL 1.
Nota: A seleccdo da unidade nédo converte os valores.

NAO Nenhuma unidade seleccionada. 0
A amperes 1
\Y volts 2
Hz hertz 3
% percentagem 4
S segundos 5
h horas 6
rpm rotacdes por minuto 7
kh kilohora 8
°C celsius 9
Ib ft libras por pé 10
mA miliampere 11
mV milivolt 12
kw kilowatt 13
w watt 14
kWh kilowatt hora 15
°F fahrenheit 16
hp cavalos 17
MWh megawatt hora 18
m/s metros por segundo 19
m3/h metros cubicos por hora 20
dm3/s decimetros cubicos por segundo 21
bar bars 22
kPa kilopascal 23
GPM galbes por minuto 24
PSI arrateis por centimetro quadrado 25
CFM pés cubicos por minuto 26
ft pés 27
MGD milhdes de galbes por dia 28
inHg centimetros de mercurio 29
FPM pés por minuto 30
kb/s kilobytes por segundo 31
kHz kilohertz 32
Ohm ohm 33
ppm impulsos por minuto 34
pps impulsos por segundo 35
I/s litros por segundo 36
I/min litros por minuto 37
I/h litros por hora 38
m3/s metros cubicos por segundo 39
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m3/m metros cubicos por minuto 40
kgls kilogramas por segundo 41
kg/m kilogramas por minuto 42
kg/h kilogramas por hora 43
mbar millibars 44
Pa pascal 45
GPS galBes por segundo 46
gall/s galdes por segundo 47
gal/m galdes por minuto 48
gal/h galBes por hora 49
ft3/s pés cubicos por segundo 50
ft3/m pés cubicos por minuto 51
ft3/h pés cubicos por hora 52
Ib/s libras por segundo 53
Ib/m libras por minuto 54
Ib/h libras por hora 55
FPS pés por segundo 56
ft/s pés por segundo 57
inH20 polegadas de agua 58
in wg polegadas no medidor de agua 59
ft wg pés no medidor de agua 60
Ibsi libras por polegada quadrada 61
ms milisegundos 62
Mrev milhdes de rotacdes 63
d dias 64
inWC polegadas da coluna de agua 65
m/min metros por minuto 66
%ref referéncia em polegadas 117
%act valor actual em percentagem 118
%dev desvio em percentagem 119
% LD carga em percentagem 120
% SP set point em percentagem 121
%FBK feedback em percentagem 122
lout corrente de saida (em percentagem) 123
Vout tensao de saida 124
Fout frequéncia de saida 125
Tout binario de saida 126
Vdc tenséo CC 127

3406 SAIDA 1 MIN

Define o valor minimo exibido para o sinal seleccionado pelo parametro 3401
PARAM SINAL 1. Veja o pardmetro 3402 SINAL1 MIN.

X...X

O ajuste do intervalo depende do ajuste do parametro 3401.

3407 SAIDA 1 MAX

Define o valor maximo exibido para o sinal seleccionado pelo parametro
3401 PARAM SINAL 1. Veja o parametro 3402 SINAL1 MIN.
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X...X O ajuste do intervalo depende do ajuste do pardmetro 3401. -
3408 PARAM SINAL 2 Define o segundo sinal a ser visualizado na consola de programagdo em 104
modo de visualizacéo. Veja o parametro 3401 PARAM SINALL.
100...199 indice de parametro do grupo 01 DADOS OPERAGAO. Ex.: 102 = 0102 1=1
VELOCIDADE. Se o sinal ndo existir, aparece “n.a.”. Se o valor for ajustado
para 100, ndo é seleccionado nenhum sinal.
3409 SINAL 2 MIN Define o valor minimo para o sinal seleccionado pelo parametro 3408 -
PARAM SINAL 2. Veja o parametro 3402 SINAL1 MIN.
X...X O ajuste do intervalo depende do ajuste do pardmetro 3408. -
3410 SINAL 2 MAX Define o valor maximo para o sinal seleccionado com o parametro 3408 -
PARAM SINAL 2. Veja o parametro 3403 SINAL1 MAX.
X...X O ajuste do intervalo depende do ajuste do pardmetro 3408. -
3411 FORM DECIM Define o formato do sinal exibido seleccionado pelo parametro 3408 DIRECTO
SAID2
Veja o parametro 3404 FORM DECIM SAID1. -
3412 UNID SAIDA 2 Selecciona a unidade para o sinal exibido seleccionado pelo parametro 3408| -
Veja o pardmetro 3405 UNID SAIDA 1. -
3413 SAIDA 2 MIN Define o valor minimo exibido para o sinal seleccionado pelo parametro -
3408 PARAM SINAL2. Veja o parametro 3402 SINAL1 MIN.
X...X O ajuste do intervalo depende do ajuste do pardmetro 3408. -
3414 SAIDA 2 MAX Define o valor maximo exibido para o sinal seleccionado pelo parametro -
3408 PARAM SINAL2. Veja o parametro 3402 SINAL1 MIN.
X...X O ajuste do intervalo depende do ajuste do pardmetro 3408. -
3415 PARAM SINAL 3 Selecciona o terceiro sinal a ser visualizado na consola de programacédo em | 105
modo de visualizac¢do. Veja o pardmetro 3401 PARAM SINAL1.
100...199 indice de parametros no grupo 01 DADOS OPERACAO. Ex.: 102 = 0102 1=1
VELOCIDADE. Se o sinal ndo existir, aparece “n.a.”. Se o valor for ajustado
para 100, néo é seleccionado nenhum sinal.
3416 SINAL 3 MIN Define o valor minimo exibido para o sinal seleccionado pelo parametro 3415 | -
PARAM SINAL3. Veja o parametro 3402 SINAL1 MIN.
X...X O ajuste do intervalo depende do ajuste do pardmetro 3415 PARAM SINAL3 | -
3417 SINAL 3 MAX Define o valor minimo exibido para o sinal seleccionado pelo parametro 3415 | -
PARAM SINAL3. Veja o parametro 3403 SINAL1 MAX.
X...X O ajuste do intervalo depende do ajuste do pardmetro 3415 PARAM SINAL3 | -
3418 FORM DECIM Define o formato do sinal exibido seleccionado pelo parametro 3415. DIRECTO
SAID3
Veja o parametro 3404 OUTPUT1 DSP FORM. -
3419 UNID SAIDA 3 Selecciona a unidade para o sinal exibido seleccionado pelo parametro 3415| -
Veja o parametro 3405 UNID SAIDA 1. -
3420 SAIDA 3 MIN Define o valor minimo exibido para o sinal seleccionado pelo parametro 3415 | -
PARAM SINAL3 . Veja o parametro 3402 SINAL1 MIN.
X...X O ajuste do intervalo depende do ajuste do parametro 3415 PARAM SINAL3| -
3421 SAIDA 3 MAX Define o valor maximo exibido para o sinal seleccionado pelo parametro -
3415 PARAM SINAL3 . Veja o parametro 3403 SINAL1 MAX.
X...X O ajuste do intervalo depende do ajuste do pardmetro 3415. -
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35 MED TEMP MOTOR

Medicé@o da temperatura do motor. Veja a seccao Medi¢bes da temperatura
do motor através das E/S standard na pagina 112.

3501 TIPO SENSOR

Activa a funcdo de medicéo da temperatura do motor e selecciona o tipo de
sensor. Veja também o grupo de parametros 15 SAID. ANALOGICAS.

NENHUM

NENHUM

A fung&o néo esta activa.

1xPT100

A funcéo esté activa. A temperatura € medida com um sensor Pt 100. A
saida analégica SA alimenta corrente continua através do sensor. A
resisténcia do sensor aumenta a medida que a temperatura do motor
aumenta, tal como a tens&o no sensor. A funcéo de medi¢do de temperatura
|é a tenséo através da entrada analdgica EA1/2 e converte-a em graus
centigrados.

2XPT100

A funcéo esté activa. A temperatura € medida com dois sensores Pt 100.
Veja a seleccéo 1xPT100.

3XPT100

A funcéo esté activa. A temperatura € medida com trés sensores Pt 100.
Veja a seleccdo 1xPT100.

PTC

A funcéo esté activa. A temperatura é supervisionada com um sensor PTC.
A saida analdgica SA alimenta corrente continua através do sensor. A
resisténcia do sensor aumenta rapidamente a medida que a temperatura do
motor aumenta sobre a temperatura de referéncia PTC (Tref), tal como a
tensdo no sensor. A funcéo de medicdo de temperatura |é a tensdo através
da entrada analégica EA1/2 e converte-a em ohms. A figura abaixo
apresenta os valores de resisténcia tipicos do sensor PTC como uma fungéo
da temperatura de funcionamento do motor.

Ohm
4000

1330

Temperatura Resisténcia
Normal 0... 1.5 kohm
Excessiva > 4 kohm

550

100

TERM(0)

A fungéo esta activa. A temperatura é monitorizada com um sensor PTC
(Veja a seleccéo PTC) ligada a uma entrada digital

ou

um sensor PTC ligado ao conversor de frequéncia através de um relé
termistor normalmente fechado e ligado a uma entrada digital . 0 =
sobretemperatura do motor.

TERM(1)

A funcéo esté activa. A temperatura € monitorizada com um sensor PTC
ligado ao conversor de frequéncia através de um relé termistor normalmente
fechado e ligado a uma entrada digital . 0 = sobretemperatura do motor.

3502 SEL ENTRADA

Selecciona a fonte para o sinal de medicéo de temperatura.

EAl

EAl

Entrada analégica EAl. Usada quando um sensor PT100 ou PTC é
seleccionado para a medicédo de temperatura.

EA2

Entrada analégica EA2. Usada quando um sensor PT100 ou PTC é
seleccionado para a medi¢c&o de temperatura.

ED1

Entrada digital ED1. Usada quando o valor do parametro 3501 TIPO
SENSOR é ajustado para TERMI(0)/(1).
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ED2 Entrada digital ED2. Usada quando o valor do parametro 3501 TIPO 4
SENSOR ¢ ajustado para TERMI(0)/(1).

ED3 Entrada digital ED3. Usada quando o valor do parametro 3501 TIPO 5
SENSOR ¢ ajustado para TERMI(0)/(1).

ED4 Entrada digital ED4. Usada quando o valor do parametro 3501 TIPO 6
SENSOR ¢ ajustado para TERMI(0)/(1).

ED5 Entrada digital ED5. Usada quando o valor do parametro 3501 TIPO 7
SENSOR ¢ ajustado para TERMI(0)/(1).

3503 LIMITE ALARME Define o limite de alarme para a medig&o da temperatura do motor. A 0
indicacéo do alarme SOBRETEMP MOTOR é apresentada quando o limite &
excedido. Quando o valor do parametro 3501 TIPO SENSOR ¢ ajustado
para TERMI(0)/(1): 1 = alarme.

X...X Limite de alarme. -

3504 LIMITE FALHA Define o limite de disparo de falha para a medicdo da temperatura do motor. | 0
O conversor de frequéncia dispara a falha SOBRETEMP MOTOR quando o
limite é excedido. Quando o valor do parametro 3501 TIPO SENSOR é
ajustado para TERMI(0)/(1): 1 = falha.

X...X Limite de falha. -

3505 EXCITACAO SA Activa a alimentacéo de corrente a partir da saida analégica SA. O ajuste do | INACTIVO
parametro tem prioridade sobre os ajustes do grupo de parametros 15 SAID.
ANALOGICAS.

Com PTC a corrente de saida é 1.6 mA.
Com Pt 100 a corrente de saida é 9.1 mA.
INACTIVO Desactivado.
ACTIVO Activado.

36 FUN(;()ES TEMP Periodos de tempo 1 a 4 e sinal de reforgo. Veja a sec¢do Funcdes
temporizadas na péagina 118.

3601 CONTAD ACTIVOS | Selecciona a fonte do sinal de activa¢éo do temporizador. NAO SEL

NAO SEL A fungdo temporizada nédo é seleccionada. 0
ED1 Entrada digital ED. Activa a temporizacéo pelo lado ascendente de ED1. 1
ED2 Veja a selec¢do ED1. 2
ED3 Veja a seleccédo ED1. 3
ED4 Veja a selec¢do ED1. 4
ED5 Veja a selec¢édo ED1. 5
ACTIVO O temporizador esta sempre activo. 7
ED1(INV) Entrada digital invertida ED1. Activa a temporizacéo pelo lado descendente | -1
de ED1.
ED2(INV) Veja a seleccdo ED1(INV). -2
ED3(INV) Veja a selec¢do ED1(INV). -3
EDA4(INV) Veja a seleccdo ED1(INV). -4
ED5(INV) Veja a selec¢do ED1(INV). -5
3602 TEMPO ARRANQ 1 | Define a hora de inicio diaria 1. A hora pode ser alterada em intervalos de 2 | 00:00:00
segundos.
00:00:00...23:59:58 | horas:minutos:segundos. Exemplo: Se o valor do parametro é ajustado para
as 07:00:00, o temporizador é activado as 7:00 (7 a.m).
3603 TEMPO PARAG 1 Define a hora de paragem 1. A hora pode ser alterada em intervalos de 2 00:00:00

segundos.
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00:00:00...23:59:58 | horas:minutos:segundos. Exemplo: Se o valor do parametro é ajustado para
as 18:00:00, o temporizador é desactivado as 18:00 (6 p.m).

3604 DIA ARRANQUE 1 | Define o dia de inicio 1. SEGUNDA
SEGUNDA 1
TERCA Exemp!o: Seo \{alor .do parametro é ajustgdq para SEQUNDA, o] 2

temporizador 1 é activado na Segunda-feira a meia-noite (00:00:00).
QUARTA 3
QUINTA 4
SEXTA 5
SABADO 6
DOMINGO 7

3605 DIA PARAGEM 1 Define o dia de paragem 1. SEGUNDA
Veja o parametro Se o parametro € ajustado para SEXTA, o temporizador 1 é ajustado para
3604. Sexta-feira a meia-noite (23:59:58).

3606 TEMPO ARRANQ 2 | Veja o parametro 3602 TEMPO ARRANQ 1.

Veja o parametro 3602 TEMPO ARRANQ 1.

3607 TEMPO PARAG 2 | Veja o parametro 3603 TEMPO PARAG 1.

Veja o parametro 3603 TEMPO PARAG 1.
3608 DIA ARRANQUE 2 | Veja o parametro 3604 DIA ARRANQUE 1.
Veja o parametro 3604 DIA ARRANQUE 1.
3609 DIA PARAGEM 2 Veja o parametro 3605 DIA PARAGEM 1.
Veja o parametro 3605 DIA PARAGEM 1.
3610 TEMPO ARRANQ 3 | Veja o parametro 3602 TEMPO ARRANQ 1.
Veja o parametro 3602 TEMPO ARRANQ 1.
3611 TEMPO PARAG 3 Veja 0 parametro 3603 TEMPO PARAG 1.
Veja o parametro 3603 TEMPO PARAG 1.
3612 DIA ARRANQUE 3 | Veja o parametro 3604 DIA ARRANQUE 1.
Veja o parametro 3604 DIA ARRANQUE 1.
3613 DIA PARAGEM 3 Veja o parametro 3605 DIA PARAGEM 1.
Veja o parametro 3605 DIA PARAGEM 1.
3614 TEMPO ARRANQ 4 | Veja o parametro 3602 TEMPO ARRANQ 1.
Veja o parametro 3602 TEMPO ARRANQ 1.
3615 TEMPO PARAG 4 Veja o parametro 3603 TEMPO PARAG 1.
Veja o parametro 3603 TEMPO PARAG 1.
3616 DIA ARRANQUE 4 | Veja o parametro 3604 DIA ARRANQUE 1.
Veja o par@metro 3604 DIA ARRANQUE 1.
3617 DIA PARAGEM 4 Veja o parametro 3605 DIA PARAGEM 1.
Veja o pardmetro 3605 DIA PARAGEM 1.

3622 SEL REFORCO Selecciona a fonte para activacdo do sinal de reforgo. NAO SEL
NAO SEL Sem activacdo do sinal de reforco. 0
ED1 Entrada digital ED1. 1 = activa, 0 = inactiva. 1
ED2 Veja a seleccdo ED1. 2
ED3 Veja a selecgéo ED1. 3
ED4 Veja a seleccdo ED1. 4
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ED5 Veja a selec¢do ED1. 5
ED1(INV) Entrada digital invertida ED1. O = activa, 1 = inactiva. -1
ED2(INV) Veja a seleccdo ED1(INV). -2
ED3(INV) Veja a selec¢do ED1(INV). -3
EDA4(INV) Veja a seleccdo ED1(INV). -4
ED5(INV) Veja a selec¢do ED1(INV). -5
3623 TEMP REFORCO Define o tempo no qual o reforgo é desactivado depois do sinal de activagao | 00:00:00
de reforgo ser desligado.
00:00:00...23:59:58 | horas:minutos:segundos
Exemplo: Se o parametro 3622 SEL REFORCO é ajustado para ED1 e 3623
TEMP REFORCO é definido para 01:30:00, o reforgo fica activo durante 1
hora e 30 minutos depois da entrada digital ED ser desactivada.
I
\
Refor¢o activo —1 ‘ —
|
ED T g -
| Tempo de reforgb
3626 SRC FUNC TEMP 1 | Selecciona os periodos de tempo para SCR FUNC TEMP 1. A fungao NAO SEL
temporizada é constituida por 0...4 periodos de tempo e um reforgo.
NAO SEL Sem periodos de tempo seleccionados. 0
Tl Periodo de tempo 1. 1
T2 Periodo de tempo 2. 2
T1+T2 Periodos de tempo 1 e 2. 3
T3 Periodo de tempo 3. 4
T1+T3 Periodos de tempo 1 e 3. 5
T2+T3 Periodos de tempo 2 e 3. 6
T1+T2+T3 Periodos de tempo 1,2 e 3 7
T4 Periodo de tempo 4. 8
T1+T4 Periodos de tempo 1 e 4. 9
T2+T4 Periodos de tempo 2 e 4. 10
T1+T2+T4 Periodos de tempo 1, 2 e 4. 11
T3+T4 Periodos de tempo 4 e 3. 12
T1+T3+T4 Periodos de tempo 1, 3 e 4. 13
T2+T3+T4 Periodos de tempo 2, 3 e 4. 14
T1+T2+T3+T4 Periodos de tempo 1,2,3e 4 15
REFORCO Reforco 16
T1+B Reforco e periodo de tempo 1. 17
T2+B Reforco e periodo de tempo 2. 18
T1+T2+B Reforco e periodos de tempo 1 e 2. 19
T3+B Reforco e periodo de tempo 3. 20
T1+T3+B Reforco e periodos de tempo 1 e 3. 21
T2+T3+B Reforgo e periodos de tempo 2 e 3. 22
T1+T2+T3+B Reforco e periodos de tempo 1, 2 e 3. 23
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T4+B Reforco e periodo de tempo 4. 24
T1+T4+B Reforco e periodos de tempo 1 e 4. 25
T2+T4+B Reforco e periodos de tempo 2 e 4. 26
T1+T2+T4+B Reforco e periodos de tempo 1, 2 e 4. 27
T3+T4+B Reforco e periodos de tempo 3 e 4. 28
T1+T3+T4+B Reforco e periodos de tempo 1, 3 e 4. 29
T2+T3+T4+B Reforco e periodos de tempo 2, 3 e 4. 30
T1+2+3+4+B Reforco e periodos de tempo 1, 2, 3 e 4. 31
3627 SRC FUNC TEMP 2 | Veja o parametro 3626 SRC FUNC TEMP 1.
Veja o parametro 3626 SRC FUNC TEMP 1.
3628 SRC FUNC TEMP 3 | Veja o parametro 3626 SRC FUNC TEMP 1.
Veja o parametro 3626 SRC FUNC TEMP 1.
3629 SRC FUNC TEMP 4 | Veja o parametro 3626 SRC FUNC TEMP 1.
Veja o parametro 3626 SRC FUNC TEMP 1.
40 PROCESSO PID Conjunto 1 de parametros de controlo do processo PID (PID1). Veja a
CONJ1 seccéo Controlo PID na pagina 107.
4001 GANHO Define 0 ganho para o controlador de processo PID. Um ganho elevado 1
pode provocar oscilagdes de velocidade.
0.1...100.0 Ganho. Quando o valor é ajustado para 0.1, a saida do controlador PID 1=01
altera uma décima do valor de erro. Quando o valor é ajustado para 100, o
controlador PID altera uma centésima parte do valor do erro.
4002 TEMPO INTEG Define o tempo de integragdo para o controlador de processo PID1. Este 60
tempo define a velocidade a que a saida do controlador altera quando o
valor de erro é constante. Quanto menor for o tempo de integracdo, mais
rapidamente é corrigido o valor do erro continuo. Um tempo de entegracéo
demasiado curto provoca instabilidade no controlo.
A A
/ \ A = Erro
B | - B = Escala do valor do erro
| C = Saida do controlador com
D (4001 =10)—— 4 | ganho = 1
_ D = Saida do controlador com
C(4001=1) 1 | | ganho =10
Lot
>
¢ 4002 —*,
0.0...3600.0 s Tempo de integragdo. Se o parametro for ajustado para zero, a integragédo 1=0.1s

(parte-l do controlador PID) é desactivada.
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4003 TEMPO DERIV Define o tempo de derivacéo para o controlador de processo PID. Aac¢do |0
derivativa reforca a saida do controlador se o valor de erro mudar. Quanto
maior for o tempo de derivagéo, mais a velocidade de saida do controlador €
reforcada durante a alteragédo. Se o tempo de derivacéo é ajustada para
zero, o controlador funciona como controlador Pl, em caso contrario como
um controlador PID.
A derivagao provoca um controlo mais sensivel a disturbios.
A derivada é filtrada com um filtro unipolar. A constante de tempo de filtro é
definida pelo parametro 4004 FILTRO DERIV PID.
Erro Valor de erro do processo
100% |- —— - — — v
|
|
|
0% |
t
[ |
Saida P”? Parte-D da saida do controlador
Ganho '
4001
> 1
— 4003 —»
0.0...10.0s Tempo de derivagdo. Se o valor do parametro é ajustado para zero, o 1=01s
derivativo do controlador PID é desactivado.
4004 FILTRO DERIV PID | Define a constante de tempo de filtro para o derivativo do controlador PID. 1
Aumentando o tempo de filtro suaviza o derivativo reduzindo o ruido.
0.0...10.0s Constante de tempo de filtro. Se o valor do parametro é ajustado para zero,0 | 1=0.1s
filtro derivativo é desactivado.
4005 INV VALOR ERRO | Selecciona a relagéo entre o sinal de feedback e a velocidade do conversor. | NAO
NAO Normal: A diminui¢c&o do sinal de feedback aumenta a velocidade do 0
conversor. Erro = Ref - Fbk
SIM Invertido: A diminui¢édo do sinal de feedback diminui a velocidade do 1
conversor. Erro = Fbk - Ref
4006 UNIDADES Selecciona a unidade para os valores actuais do controlador PID. %
Veja a seleccdo SEM UNIDADE do parametro 3405 UNID SAIDA 1...Mrev. | 0...63
4007 FORMATO Define a localiza¢&@o do ponto decimal para o parametro de visualizagdo 1
DECIMAL seleccionado pelo parametro 4006 UNIDADES.
0...3 Exemplo PI (3.14159) 1=1

Valor 4007 | Entrada Ecra
0 0003 3
1 0031 3.1
2 0314 3.14
3 3142 3.142
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4008 0% VALOR Define em conjunto com o pardmetro 4009 100% VALOR a escala aplicada | 0
aos valores actuais do controlador PID.

Unidades (4006)

Escala (4&)07) +1000%

4009 -

4008 -

- 0% 100%
-1000%

X...X A unidade e o intervalo dependem da unidade e da escala definidas pelos
parametros 4006 UNIDADES e 4007 FORMATO DECIMAL.

4009 100% VALOR Define em conjunto com o pardmetro 4008 0% VALOR a escala aplicada aos | 100
valores actuais do controlador PID.

X...X A unidade e o intervalo dependem da unidade e da escala definidas pelos
parametros 4006 UNIDADES e 4007 FORMATO DECIMAL.

4010 SEL SETPOINT Selecciona a fonte para o sinal da referéncia do controlador PID de EAl
processo.

TECLADO Consola de de programacgéo. 0

EAL Entrada analdgica EAL. 1

EA2 Entrada analdgica EA2. 2

COM Referéncia fieldbus REF2. 8

COM+EA1 Soma da referéncia fieldbus REF2 e da entrada analdgica EA. Veja a seccao | 9
Seleccéo e correccao de referéncias na pagina 217.

COM*EAL Multiplicag&o da referéncia fieldbus REF2 e da entrada analdgica EAL. Veja | 10
a seccéo Selecgéo e correccéo de referéncias na pagina 217.

ED3U,4D(RNC) Entrada digital 3: Aumento da referéncia. Entrada digital ED4: Diminui¢éo da | 11
referéncia. Um comando de paragem restaura a referéncia para zero. A
referéncia ndo é guardada se a fonte de controlo for alterada de EXT1 para
EXT2, de EXT2 para EXT1 ou de LOC para REM.

ED3U,4D (NC) Entrada digital 3: Aumento da referéncia. Entrada digital ED4: Diminuicdo da | 12
referéncia. O programa guarda a referéncia activa (ndo restaurada por um
comando de paragem). A referéncia ndo é guardada se a fonte de controlo
for alterada de EXT1 para EXT2, de EXT2 para EXT1 ou de LOC para REM.

EA1+EA2 A referéncia é calculada com a seguinte equacao: 14
REF = EAL1(%) + EA2(%) - 50%

EA1*EA2 A referéncia é calculada com a seguinte equacao: 15
REF = EA(%) - (EA2(%) / 50%)

EA1-EA2 A referéncia é calculada com a seguinte equacéo: 16
REF = EA1(%) + 50% - EA2(%)

EA1/EA2 A referéncia é calculada com a seguinte equacéo: 17
REF = EAL1(%) - (50% / EA2 (%))

INTERNO Um valor constante definido pelo parametro 4011 SETPOINT INTERNO. 19

ED4U,5D(NC) Veja a seleccdo ED3U,4D (NC). 31

FREQ ENTR Entrada de frequéncia. 32

SAI PROG SEQ Saida de programacéo sequencial. Veja o grupo 84 PROG SEQUENCIAL. |33
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4011 SETPOINT Selecciona um valor constante como referéncia do controlador PID de 40
INTERNO processo, quando o valor do parametro 4010 SEL SETPOINT é INTERNO.
X...X A unidade e o intervalo dependem da unidade e da escala definidas pelos
parametros 4006 UNIDADES e 4007 FORMATO DECIMAL.
4012 SETPOINT MIN Define o valor minimo para a fonte do sinal de referéncia PID seleccionado. | 0
Veja o parametro 4010 SEL SETPOINT.
-500.0...500.0% Valor em percentagem. 1=0.1%
Examplo: A entrada analégica EAL é seleccionada como fonte de referéncia
PID (o valor do parametro 4010 é EA1). A referéncia minima e maxima
correspondem aos ajustes de 1301 EA1 MINIMO e de 1302 EA1 MAXIMO
COmMo se segue:
$ Ref 4 Ref
MAX > MIN 4012 MIN > MAX
4013 | _ _ _ _ __ _ _ _ (MIN)
(MAX) |
|
|
|
|
4012 | ‘ 4013 | |
(MIN) | | EAL(%) (MAX) | | EAL (%)
1301 1302 - 1301 1302
4013 SETPOINT MAX Define o valor maximo para a fonte do sinal de referéncia PID seleccionado. | 100
Veja o parametros 4010 SEL SETPOINT e 4012 SETPOINT MIN.
-500.0...500.0% Valor em percentagem. 1=0.1%
4014 SEL FEEDBACK Selecciona o valor actual de processo (sinal feedback) para o controlador ACT1
PID de processo: As fontes para as variaveis ACT1 e ACT2 sao descritas em
detalhe em 4016 ENTRADA ACT1 e 4017 ENTRADA ACT2.
ACT ACT1 1
ACT1-ACT2 Subtrac¢do de ACT1 e ACT 2. 2
ACT1+ACT2 Adicdo de ACT1 e ACT2. 3
ACT1*ACT2 Multiplicacdo de ACT1 e ACT2. 4
ACT1/ACT2 Diviséo de ACT1 e ACT2. 5
MIN(A1,A2) Selecciona o minimo de ACT1 e ACT2. 6
MAX(A1,A2) Selecciona o maximo de ACT1 e ACT2. 7
sqrt(A1-A2) Raiz quadrada da subtrac¢éo de ACT1 e ACT2. 8
sqAl+sqA2 Adicdo da raiz quadrada de ACT1 e da raiz quadrada de ACT2. 9
Sqrt(ACT1) Raiz quadrado de ACT1. 10
COMUN FBK 1 Sinal 0149 VAL COMUN PID 1. 11
COMUN FBK 2 Sinal 0150 VAL COMUN PID 2. 12
4015 MULTI FEEDBACK | Define um multiplicador extra para o valor definido pelo parametro 4014 SEL | O
FBK. O parédmetro € usado principalmente em aplicagfes onde o valor de
feedback é calculado a partir de outra variavel (ex: fluxo a partir da diferenca
de presséo).
-32.768...32.767 Multiplicador. Se o valor do parametro é zero, nao é usado multiplicador. 1=0.001
4016 ENTRADA ACT1 Define a fonte para o valor actual ACT1. ACT1 forma o valor de feedback EA2
usado no controlo PID de processo. Veja o parametro 4014 SEL FBK.
EAl Entrada analdgica EAL.
EA2 Entrada analégica EA2.
CORRENTE Corrente escalada: ACT1 minimo =0 A, ACT1 maximo = 2 - l,om-
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BINARIO Binério escalado: ACT1 minimo = -2 - T,,gp,, ACT1 maximo = 2 - Tygm- 4
POTENCIA Poténcia escalada: ACT1 minimo = -2 - Ppom, ACT1 maximo = 2 - Ppgm- 5
COMUN ACT 1 Sinal 0149 VAL COMUN PID 1. 6
COMUN ACT 2 Sinal 0150 VAL COMUN PID 2. 7
4017 ENTRADA ACT2 Define a fonte para o valor actual ACT2. ACT2 forma o valor de feedback EA2
usado no controlo PID de processo. Veja o pardmetro 4014 SEL FBK.
Veja o parametro 4016 ENTRADA ACT1.
4018 MINIMO ACT1 Define o valor minimo para a variavel ACT1 se uma entrada analdgica é 0
seleccionada como fonte para ACT1. Veja o parametro 4016 ENTRADA
ACTL.
O minimo e maximo de ACT correspondem aos ajustes de 1301 EA1
MINIMO e 1302 EA1 MAXIMO como se segue.
A= Normal; B = Inversao (minimo ACT1 > maximo ACT1).
ACT1 (%) ACT1 (%)A
A 4018;
4019
|
|
|
4018 | 40191 | |
: | EA (%) I 1 EA (%)
1301 1302 1301 1302
-1000...1000% Valor em percentagem. 1=1%
4019 MAXIMO ACT1 Define o valor maximo para a variavel ACT1 se uma entrada analdgica é 100
seleccionada como fonte para ACT1. Veja o parametro 4016 ENTRADA
ACTL1. Os ajustes minimo (4018 MINIMO ACT1) e maximo de ACT1
definem como o sinal de tens&o/corrente recebido do dispositivo de medi¢éo
€ convertido para um valor de percentagem usado pelo contrlador PID de
processo.
Veja o pardmetro 4018 MINIMO ACT1.
-1000...1000% Valor em percentagem. 1=1%
4020 MINIMO ACT2 Veja o parametro 4018 MINIMO ACT1. 0
-1000...1000% Veja o parametro 4018. 1=1%
4021 MAXIMO ACT2 Veja o parametro 4019 MAXIMO ACT1. 100
-1000...1000% Veja o parametro 4019. 1=1%
4022 SEL DORMIR Activa a a funcdo dormir e selecciona a fonte para a da entrada de activagéo. | NAO SEL
Veja Fungao dormir para o controlo PID de processo (PID1) na pagina 110.
NAO SEL Func¢&o dormir ndo seleccionada. 0
ED1 A funcéo é activada/desactivada através da entrada digital ED1.1 =
activacéo, 0 = desactivacao.
Os critérios internos para dormir, ajustados pelos parametros 4023 NIVEL
DORMIR PID e 4025 DESVIO ACORDAR néo sao efectivos. Os parametros
de atraso de inicio e de paragem da funcdo dormir 4024 ATR DORMIR PID e
4026 ATRASO ACORDAR séo efectivos.
ED2 Veja a selecgéo ED1. 2
ED3 Veja a seleccdo ED1. 3
ED4 Veja a selecgéo ED1. 4
ED5 Veja a seleccdo ED1. 5
INTERNO Activa e desactiva automaticamente como definido pelos pardmetros 4023 |7

NIVEL DORMIR PID e 4025 DESVIO ACORDAR.
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ED1(INV) A funcgéo é activada/desactivada através da entrada digital ED1 invertida. -1
1 = desactivacao, 0 = activacao.

Os critérios internos para dormir, ajustados pelos parametros 4023 NIVEL
DORMIR PID e 4025 DESVIO ACORDAR néo sao efectivos. Os parametros
de atraso de inicio e de paragem da funcdo dormir 4024 ATR DORMIR PID e
4026 ATRASO ACORDAR séo efectivos.

ED2(INV) Veja a seleccdo ED1(INV). -2
ED3(INV) Veja a selec¢do ED1(INV). -3
EDA4(INV) Veja a seleccdo ED1(INV). -4
ED5(INV) Veja a selec¢do ED1(INV). -5

4023 NIVEL DORMIR PID | Define o limite de inicio da fungao dormir. Se a velocidade do motor esta 0
abaixo do nivel definido (4023) mais tempo que o atraso de dormir (4024), o
conversor de frequéncia passa para modo dormir: O motor é parado e a
consola de programagao exibe uma mensagem de alarme DORMIR PID.

O parametro 4022 SEL DORMIR deve ser ajustado para INTERNO.

t< 4024

Nivel de saida PID | —» |«

t> 4024
-

4023 -+ —

Feedback de processo PID | |

A
Referéncia PID | _H"‘_ 4026
4025 B\
TV
Parar, | .
Inicio
0.0...500.0 Hz / Nivel de inicio da fungéo dormir. 1=0.1Hz/
0...30000 rpm 1rpm
4024 ATR DORMIR PID Define a demora para a funcéo de inicio dormir. Veja o pardmetro 4023 60

NIVEL DORMIR PID. Quando a velocidade do motor € inferior ao nivel de
dormir, o contador arranca. Quando a velocidade do motor excede o nivel
dormir, o contador € restaurado.

0.0...3600.0 s Atraso do inicio dormir. 1=0.1s

4025 DESVIO ACORDAR | Define o desvio de activagao para a fungdo dormir. O conversor de 0
frequéncia activa se o desvio do valor actual do processo relativamente ao
valor da referéncia PID exceder o desvio de activacdo definido (4025)
durante mais tempo que a demora para o despertar (4026). O nivel de
activacdo depende dos ajustes do parametro 4005 INV VALOR ERRO.

Se 0 ajuste do parametro 4005 é 0O:
Nivel despertar = referéncia PID (4010) - Desvio despertar (4025).
Se 0 ajuste do parametro 4005 é 1:
Nivel despertar = referéncia PID (4010) + Desvio despertar (4025)

Nivel despertar com 4005 =1
—5 4025

Referéncia PID
i 4025
- = = = — = Nivel despertar com 4005 = 0

>t

Ver também as figuras no parametro 4023 NIVEL DORMIR PID.
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X...X A unidade e o intervalo dependem da unidade e da escala definidas pelos
parametros 4006 UNIDADES e 4007 FORMATO DECIMAL.
4026 ATRASO ACORDAR | Define o atraso do despertar para a fungao dormir. Veja o parametro 4023 0.5
NIVEL DORMIR PID.
0.00...60.00 s Atraso para despertar. 1=0.01s
4027 ACTIV PARAM PID1 | Define a fonte de onde o conversor de frequéncia Ié o sinal que selecciona | CONJ 1
entre os conjuntos de parametros PID 1 e 2.
O conjunto de parametros PID 1 é definido pelos parametros 4001...4026.
O conjunto de parametros PID 2 é definido pelos parametros 4101...4126.
CONJ 1 CONJ PID 1 activo. 0
ED1 Entrada digital ED1. 1 = CONJ PID 2, 0 = CONJ PID 1. 1
ED2 Veja a seleccdo ED1. 2
ED3 Veja a selecgéo ED1. 3
ED4 Veja a seleccdo ED1. 4
ED5 Veja a selecgéo ED1. 5
CONJ 2 CONJ PID 2 activo. 7
TEMP 1 Controlo temporizado do CONJ PID 1/2. TEMP 1 inactivo = (EONJ PID 1, 8
TEMP 1 activo = CONJ PID 2. Veja os parametros 36 FUNCOES TEMP.
TEMP 2 Veja a seleccdo TIMER 1. 9
TEMP 3 Veja a selec¢éo TIMER 1. 10
TEMP 4 Veja a seleccdo TIMER 1. 11
ED1(INV) Entrada digital ED1 invertida. 0 = CONJ PID 2, 1 = CONJ PID 1. -1
ED2(INV) Veja a seleccdo ED1(INV). -2
ED3(INV) Veja a seleccdo ED1(INV). -3
EDA4(INV) Veja a seleccdo ED1(INV). -4
ED5(INV) Veja a seleccdo ED1(INV). -5

41 PROCESSO PID

Conjunto 2 de parametros de controlo do processo PID (PID1). Veja a

CONJ 2 seccéo Controlo PID na pagina 107.

4101 GANHO Veja o pardmetro 4001 GANHO.

4102 TEMPO INTEG Veja o parametro 4002 TEMPO INTEG.

4103 TEMPO DERIV Veja o par@metro 4003 TEMPO DERIV.

4104 FILTRO DERIV PID | Veja o parametro 4004 FILTRO DERIV PID.

4105 INV VALOR ERRO Veja o pardmetro 4005 INV VALOR ERRO.

4106 UNIDADES Veja o parametro 4006 UNIDADES.

4107 FORMATO Veja o pardmetro 4007 FORMATO DECIMAL.
DECIMAL

4108 0% VALOR Veja o parametro 4008 0% VALOR.

4109 100% VALOR Veja o pardmetro 4009 100% VALOR.

4110 SEL SETPOINT Veja o parametro 4010 SEL SETPOINT.

4111  SETPOINT Veja o pardmetro 4011 SETPOINT INTERNO.
INTERNO

4112 SETPOINT MIN Veja o parametro 4012 SETPOINT MIN.

4113 SETPOINT MAX Veja o pardmetro 4013 SETPOINT MAX.

4114 SEL FBK Veja o parametro 4014 SEL FBK.

4115 MULTI FEEDBACK | Veja o pardmetro 4015 MULTI FEEDBACK.
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4116 ENTRADA ACT1 Veja o pardmetro 4016 ENTRADA ACT1.
4117 ENTRADA ACT2 Veja o parametro 4017 ENTRADA ACT2.
4118 MINIMO ACT1 Veja o parédmetro 4018 MINIMO ACTL1.

4119 MAXIMO ACT1 Veja o parametro 4018 MAXIMO ACT1.
4120 MINIMO ACT2 Veja o parametro 4020 MINIMO ACT2.

4121 MAXIMO ACT2 Veja o pardmetro 4021 MAXIMO ACT2.
4122 SEL DORMIR Veja o parametro 4022 SEL DORMIR.

4123 NIVEL DORMIR PID | Veja o parametro 4023 NIVEL DORMIR PID.
4124 ATR DORMIR PID Veja o parametro 4024 ATR DORMIR PID.
4125 DESVIO ACORDAR | Veja o parametro 4025 DESVIO ACORDAR.
4126 ATRASO ACORDAR | Veja o parametro 4026 ATRASO ACORDAR.

42 AJUSTE PID / EXT

Controlo do Ajuste PID /Externo (PID2). Veja Controlo PID na pagina 107.

4201 GANHO Veja o pardmetro 4001 GANHO.

4202 TEMPO INTEG Veja o parametro 4002 TEMPO INTEG.

4203 TEMPO DERIV Veja o parametro 4003 TEMPO DERIV.

4204 FILTRO DERIV PID | Veja o parametro 4004 FILTRO DERIV PID.

4205 INV VALOR ERRO | Veja o parametro 4005 INV VALOR ERRO.

4206 UNIDADES Veja o parametro 4006 UNIDADES.

4207 FORMATO Veja o parametro 4007 FORMATO DECIMAL.
DECIMAL

4208 0% VALOR Veja o parametro 4008 0% VALOR.

4209 100% VALOR Veja o parametro 4009 100% VALOR.

4210 SEL SETPOINT Veja o parametro 4010 SEL SETPOINT.

4211 SETPOINT Veja o parametro 4011 SETPOINT INTERNO.
INTERNO

4212 SETPOINT MIN Veja o parametro 4012 SETPOINT MIN.

4213 SETPOINT MAX Veja o parametro 4013 SETPOINT MAX.

4214 SEL FBK Veja o parametro 4014 SEL FBK.

4215 MULTI FEEDBACK | Veja o parametro 4015 MULTI FEEDBACK.

4216 ENTRADA ACT1 Veja o parametro 4016 ENTRADA ACTL1.

4217 ENTRADA ACT2 Veja o parametro 4017 ENTRADA ACT2.

4218 MINIMO ACT1 Veja o parametro 4018 MINIMO ACTL1.

4219 MAXIMO ACT1 Veja o parametro 4018 MAXIMO ACT1.

4220 MINIMO ACT2 Veja o parametro 4020 MINIMO ACT2.

4221  MAXIMO ACT2 Veja o parametro 4021 MAXIMO ACT2.

4228 ACTIVAR Selecciona a fonte para o sinal externo de activagao dajungéo PID. O NAO SEL

parametro 4230 MODO TRIM deve ser ajustado para NAO SEL.

NAO SEL N&o foi seleccionada a activacé@o externa do controlo PID. 0
ED1 Entrada digital ED1. 1 = activa, 0 = inactiva. 1
ED2 Veja a selec¢do ED1. 2
ED3 Veja a seleccédo ED1. 3
ED4 Veja a selec¢do ED1. 4
ED5 Veja a seleccédo ED1. 5
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Nr. Nome/Valor Descrigéo
FUNC ACCION Activacdo no arranque do conversor. Arranque (em funcionamento) = activo. | 7
LIGADO Activacéo quando a alimentacéo é ligada. Alimentacédo (em tenséo) = activo.| 8
TEMP 1 Activagdo por um temporizador. Temporizador 1 activo = Controlo PID activo. | 9
Veja o grupo de parametros 36 FUNCOES TEMP.
TEMP 2 Veja a selec¢do TEMP 1. 10
TEMP 3 Veja a seleccdo TEMP 1. 11
TEMP 4 Veja a selec¢do TEMP 1. 12
ED1(INV) Entrada digital ED1 invertida. O = activa, 1 = inactiva. -1
ED2(INV) Veja a seleccdo ED1(INV). -2
ED3(INV) Veja a seleccdo ED1(INV). -3
ED4(INV) Veja a seleccdo ED1(INV). -4
ED5(INV) Veja a seleccdo ED1(INV). -5
4229 OFFSET Define o ajuste para a saida do controlador PID externo. Quando se activao | 0
controlador PID, a saida do controlador inicia no valor do ajuste. Quando se
desactiva o controlador PID, a saida do controlador é restaurada no valor do
ajuste.
O parametro 4230 MODO TRIM deve ser ajustado para NAO SEL.
0.0...100.0% Valor em percentagem. 1=0.1%
4230 MODO TRIM Activa a fungfo “trim” e selecciona entre a correcgéo directa e proporcional. | NAO SEL
Com a correc¢éo, é possivel combinar um factor de correcgdo com a
referéncia do conversor de frequéncia. Veja Referéncia de ajuste na pag 91.
NAO SEL Funcdo trim ndo seleccionada. 0
PROPORCIONAL Activo. O factor de correccao € proporcional & referéncia rpm/Hz antes da
correcgdo (REF1).
DIRECTO Activo. O factor de correccao é baseado no limite maximo fixo usado no anel | 2
de controlo de referéncia (velocidade maxima, frequéncia ou binario).
4231 ESCALA TRIM Define o multiplicador para a funcdo de correccdo. Veja a sec¢do Referéncia | 0
de ajuste na pagina 91.
-100.0...100.0% Multiplicador. 1=0.1%
4232 CORRIGIR SRC Selecciona a referéncia de correcgdo. Veja Referéncia de ajuste na pag 91. | REFPID2
REFPID2 Referéncia PID2 seleccionada pelo parametro 4210 (valor do sinal 0129 1
SETPOINT PID2).
SAIDAPID2 Saida PID2, ou seja, o valor do sinal 0127 SAIDA PID 2. 2
4233 SEL AJUSTE Selecciona se a correcgdo se usa para corrigir a referéncia de velocidade ou | VELOC/
de binario. Veja a seccéo Referéncia de ajuste na pagina 91. FREQ
VELOC/FREQ Correccéo da referéncia de velocidade. 0
BINARIO Correccao da referéncia de binario (apenas para REF2 (%)) 1
43 CTRL TRAV Controlo de um travdo mecanico. Veja a sec¢éo Controlo de um travéo
MECAN mecanico na pagina 114.
4301 ATRAS ABERT Define o atraso da abertura do travao (= o atraso entre o comando interno de | 0.20
TRAV abertura do travao e a abertura do controlo de velocidade do motor). O
contador de atraso inicia quando a corrente/binario/velocidade do motor
tenha alcangado o nivel necessario para a libertacédo do travao (parametro
4302 ABERT TRAV LVL ou 4304 ABERT FORC LVL) e o motor tenha sido
magnetizado. Ao mesmo tempo com o inicio do contador, a fungéo de
travagem excita a saida a relé que controla o travéo e este comega a abrir.
0.00...2.50 s Tempo de atraso. 1=0.01s
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Nr. Nome/Valor

Descricdo

4302 ABERT TRAV LVL

Define o binario/corrente de arranque do motor na libertagdo do travdo. Apos
o0 arranque o binario/corrente do conversor mantém-se no valor ajustado até
terminar a magnetizagdo do motor.

100%

0.0...180.0%

Valor em percentagem do binario nominal Ty (com controlo vectorial) ou da
corrente nominal I,y (com controlo escalar).

O modo de controlo é seleccionado com 9904 MODO CTRL MOTOR.

1=0.1%

4303 FECHO TRAV LVL

Define a velocidade de fecho do travdo. Depois da paragem o travéo é
fechado quando a velocidade do conversor € inferior ao valor definido.

4.0%

0.0...100.0%

Valor em percentagem da velocidade nominal (com controlo vectorial) ou da
frequéncia nominal (com controlo escalar).

O modo de controlo é seleccionado com 9904 MODO CTRL MOTOR.

1=0.1%

4304 ABERT FORC LVL

Define a velocidade de libertagdo do travdo. O ajuste deste parametro tem
preferéncia sobre o ajuste do parametro 4302 ABERT TRAV LVL. Depois do
arranque, a velocidade do conversor mantém-se no valor ajustado até
terminar a magnetizacéo do motor.

O objectivo deste parametro é a de gerar binario de arranque suficiente para
evitar que o motor rode no sentido incorrecto por causa da carga do motor.

0.0...100%

Valor em percentagem da frequéncia maxima (com controlo escalar) ou da
velocidade méaxima (com controlo vectorial). Se o valor do parametro é
ajustado para zero, a funcao € desactivada. O modo de controlo é
seleccionado com 9904 MODO CTRL MOTOR.

1=0.1%

4305 ATRAS MAGN TRAV

Define o tempo de magnetiza¢do do motor. Depois do arranque a corrente/
binario/velocidade do conversor mantém-se no valor definido pelo parametro
4302 ABERT TRAV LVL ou 4304 ABERT FORC LVL pelo tempo definido.

0...10000 ms

Tempo de magnetizagdo. Se o valor do parametro é ajustado para zero, a
funcéo é desactivada.

1=1ms

4306 FREQ OPER LVL

Define a velocidade de fecho do travdo. Quando a frequéncia é inferior ao
nivel ajustado durante a operacéo, o travao é fechado. O travéo é
novamente aberto quando os requisitos definidos por 4301...4305 séo
cumpridos.

0.0...100.0%

Valor em percentagem da frequéncia maxima (com controlo escalar) ou da
velocidade maxima (com controlo vectorial). Se o valor do parametro é
ajustado para zero, a funcao é desactivada. O modo de controlo é
seleccionado com 9904 MODO CTRL MOTOR.

1=0.1%

51 MOD COMUN
EXTERNO

Estes parametros devem ser ajustados apenas quando € instalado um
moédulo adaptador fieldbus (opcional) e é activado pelo parametro 9802 SEL
PROT COM. Para mais informacado sobre estes parametros, consulte o
manual do modulo fieldbus e o capitulo Controlo fieldbus através de
adaptador fieldbus. Os ajustes destes pardmetros permanecem inalterados
mesmo depois da macro ter sido alterada.

5101 TIPO FBA

Apresenta o tipo de médulo adaptador fieldbus ligado.

NAO DEFINIDO

Méddulo fieldbus néo foi encontrado, ou ndo esta ligado, ou o ajuste do
parametro 9802 SEL PROT COM néo é FBA EXT.

PROFIBUS-DP

Modulo adaptador profibus.

CANOPEN

Médulo adaptadorn CANopen.

32

DEVICENET

Modulo adaptador DeviceNet.

37

5102 PAR 2FBA

5126 PAR 26 FBA

Estes parametros sédo especificos do modulo adaptador. Para mais
informacao, consulte o manual do médulo. De notar que nem todos estes
parametros estdo necessariamente visiveis.
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Nr. Nome/Valor Descricao
5127 REFRESC PAR FBA | Valida qualquer modificacdo de ajuste dos pardmetros de configuracdo do
modulo adaptador. Depois da actualizagao, volta para FEITO.
FEITO Actualizacéo efectuada.
ACTUALIZAR A actualizar.
52 PAINEL Definigdes de comunicagdo para a porta na consola de programagao no
conversor de programacao
5201 ID ESTACAO Define o endereco do conversor de frequéncia. Nao séo permitidas duas 1
unidades com o mesmo endere¢o on-line.
1...247 Endereco. 1=1
5202 TAXA Define a velocidade de comunicacgéo da ligacéo. 9.6
TRANSMISSAO
9.6 kbit/s 9.6 kbit/s 1=0.1kbit/
19.2 kbit/s 19.2 kbit/s s
38.4 kbit/s 38.4 kbit/s
57.6 kbit/s 57.6 kbit/s
115.2 kbit/s 115.2 kbit/s
5203 PARIDADE Define o uso de hit(s) de paridade e de paragem. Deve ser usado o mesmo | 8N1
ajuste para todas as estacdes on-line.
8N1 Sem bit de paridade, um bit de paragem. 0
8N 2 Sem bit de paridade, dois bits de paragem. 1
8E1 Bit de indicac&o de paridade par, um bit de paragem. 2
801 Bit de indicacdo de paridade impar, um bit de paragem. 3
5204 MENSAGENS OK Numero de mensagens validas recebidas pelo conversor de frequéncia. 0
Durante a operagdo normal, este nimero aumenta constantemente.
0...65535 Ndmero de mensagens. =1
5205 ERROS PARIDADE | Numero de caracteres com um erro de paridade recebido pela ligacéo
Modbus. Se o0 nimero é elevado, verifique se os ajustes de paridade dos
dispositivos ligados ao bus sé&o iguais.
Nota: Um nivel elevado de ruido electromagnético provoca erros.
0...65535 NUmero de caracteres. =1
5206 ERROS ESTRUT NuUmero de caracteres com erro na estrutura recebidos pela ligagdo Modbus. | 0
Se o numero € elevado, verifique se os ajustes da velocidade de
comunicacao dos dispositivos ligados ao bus séo iguais.
Nota: Um nivel elevado de ruido electromagnético provoca erros.
0...65535 NUmero de caracteres. =1
5207 SOBRECARG Numero de caracteres que ultrapassam o buffer, ou seja, 0 niUmero de
BUFFER caracteres que excedem o comprimento maximo da mensagem, 128 bytes.
0...65535 NUmero de caracteres. =1
5208 ERROS CRC Numero de mensagens com um erro CRC (comprovativo de redundancia
ciclica) recebidas pelo conversor de frequéncia. Se o nimero é elevado,
verifique o célculo CRC para detectar possiveis erros.
Nota: Um nivel elevado de ruido electromagnético provoca erros.
0...65535 NUmero de mensagens. 1=1
53 PROTOCOLO EFB | Definicdes da ligagéo do fieldbus integrado. Veja o capitulo Controlo por
fieldbus com fieldbus integrado.
5302 ID ESTACAO EFB Define o endereco do dispositivo. Nao sdo permitidas duas unidades como |1

mesmo endereco on-line.
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Nr. Nome/Valor Descricéo
0...247 Endereco. 1=1
5303 TAXA TRANSM EFB | Define a velocidade de comunicacéo da ligagao. 9.6
12 1.2 kbit/s 1=0.1kbit/s
2.4 2.4 kbit/s
4.8 4.8 kbit/s
9.6 9.6 kbit/s
19.2 19.2 kbit/s
384 38.4 kbit/s
57.6 57.6 kbit/s
76.8 76.8 kbit/s
5304 PARIDADE EFB Define o uso de bit(s) de paridade e de paragem e o tamanho dos dados. 8N1
Deve ser usado 0 mesmo ajuste para todas as estagdes on-line.
8N1 Sem bit de paridade, um bit de paragem, oito de dados. 0
8N?2 Sem bit de paridade, dois bits de paragem, oito de dados. 1
8E1 Bit de indicagdo de paridade par, um bit de paragem, oito de dados. 2
801 Bit de indicacéo de paridade impar, um bit de paragem, oito de dados. 3
5305 CTRL PERFIL EFB | Selecciona o perfild e comunicacéo. Veja a sec¢ao Perfis de comunicagdo | ABB DRV
na pagina 226. LIM
ACCION ABB LIM Perfil ABB Drives Limited (limitado). 0
PERFIL DCU Perfil DCU. 1
ABB DRV CPL Perfil ABB Drives (completo). 2
5306 MENSAGENS EFB | Numero de mensagens validas recebidas pelos conversor de frequéncia. 0
OK Durante a operacéo normal, este nUmero aumenta constantemente.
0...65535 NUmero de mensagens. =1
5307 ERROS CRC EFB NUmero de mensagens com um erro CRC (comprovativo de redundancia
ciclica) recebidas pelo conversor de frequéncia. Se o nimero é elevado,
verifique o calculo CRC para detectar possiveis erros.
Nota: Um nivel elevado de ruido electromagnético provoca erros.
0...65535 NUmero de mensagens. 1=1
5310 PAR 10 EFB Selecciona o valor actual para relacionar com o registo Modbus 40005. 0
0...65535 indice de parametros. 1=1
5311 PAR 11 EFB Selecciona o valor actual para relacionar com o registo Modbus 40006. 0
0...65535 indice de parametros. 1=1
5312 PAR 12 EFB Selecciona o valor actual para relacionar com o registo Modbus 40007. 0
0...65535 indice de parametros. 1=1
5313 PAR 13 EFB Selecciona o valor actual para relacionar com o registo Modbus 40008. 0
0...65535 indice de parametros. 1=1
5314 PAR 14 EFB Selecciona o valor actual para relacionar com o registo Modbus 40009. 0
0...65535 indice de parametros. 1=1
5315 PAR 15EFB Selecciona o valor actual para relacionar com o registo Modbus 40010. 0
0...65535 indice de parametros. 1=1
5316 PAR 16 EFB Selecciona o valor actual para relacionar com o registo Modbus 40011. 0
0...65535 indice de parametros. 1=1
5317 PAR 17 EFB Selecciona o valor actual para relacionar com o registo Modbus 40012. 0

Sinais actuais e parametros



198

Copia s6 de leitura da palavra de estado do Fieldbus.

Nr. Nome/Valor Descrigéo
0...65535 indice de parametros. 1=1
5318 PAR 18 EFB Reservado. 0
5319 PAR 19 EFB Palavra de Controlo do Perfil ACC ABB (ACC ABB LIM ou ACC ABB CPL). | 0x0000
Coépia so6 de leitura da palavra de controlo do Fieldbus.
0x0000...0xFFFF Palavra de Controlo.
(hex)
5320 PAR 20 EFB Palavra de Estado do Perfil ACC ABB (ACC ABB LIM ou ACC ABB CPL). 0x0000

0x0000...0xFFFF
(hex)

Palavra de Estado.

54 ENT DADOS FBA

Dados do conversor de frequéncia para o controlador fieldbus através de um
adaptador fieldbus. Veja Controlo fieldbus através de adaptador fieldbus.

5401 ENT DADOS FBA 1 | Selecciona os dados a serem transferidos do conversor de frequéncia para o
controlador fieldbus.
N&o usado.
1...6 Dados das palavras de controlo e de estado
Definicdo 5401 Palavra de dados
1 Palavra de Controlo
2 REF1
3 REF2
4 Palavra de Estado
5 Valor actual 1
6 Valor actual 2
101...9999 indice de parametros.
5402 ENT DADOS FBA 2 | Veja 5401 ENT DADOS FBA 1.

5410 ENT DADOS FBA 10

See 5401 ENT DADOS FBA 1.

55 SAID DADOS FBA

Dados do controlador fieldbus para o conversor de frequéncia através de um
adaptador fieldbus. Veja Controlo fieldbus através de adaptador fieldbus.

5501 SD DADOS FBA 1

Selecciona os dados a serem transferidos do controlador fieldbus para o
conversor de frequéncia.

N&o usado.
1...6 Dados das palavras de controlo e de estado
Definigdo 5501 Palavra de dados
1 Palavra de Controlo
2 REF1
3 REF2
4 Palavra de Estado
5 Valor actual 1
6 Valor actual 2
101...9999 Parametro do conversor de frequéncia.

5502 SD DADOS FBA 2

Veja 5501 SD DADOS FBA 1.

5510 SD DADOS FBA 10

Veja 5501 SD DADOS FBA 1.
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Nr. Nome/Valor Descrigéo
84 PROG Programacéo sequencial. Consulte Programacao sequencial na pagina 121.
SEQUENCIAL
8401 PROG SEQ ACTIVO | Activa a programacao sequencial. INACTIVO
Se se perde o sinal de activagdo da programacgéo sequencial, esta para, o
estado da programacéo sequencial (0168 ESTADO PROG SEQ) € ajustado
para 1 e todos os temporizadores e saidas (SR/ST/SA) séo ajustados para
zero.
INACTIVO Inactivo. 0
ACTIVO Activo. 1
8402 ARRANQ PROG Selecciona a fonte para o sinal de activa¢do da programacéo sequencial. NAO SEL
SEQ Quando a programacao sequencial é activada, esta inicia no estado utilizado
anteriormente.
Se se perde o sinal de activagdo da programacgéo sequencial, esta para e
todos os temporizadores e saidas (SR/ST/SA) séo ajustados para zero. O
estado da programacéo sequencial (0168 ESTADO PROG SEQ) néo altera.
Se é necessario um arranque desde o primeiro estado da programagao
sequencial, esta deve ser restaurada pelo parametro 8404 REARME PROG
SEQ. Se for sempre necessario um arranque desde o primeiro estado da
programacao sequencial, as fontes do sinal de restauro e de arranque
devem encontrar-se na mesma entrada digital (8404 e 8402 ARRANQ
PROG SEQ).
Nota: O conversor de frequéncia ndo arranca se o sinal de Permissdo Func
for recebido (1601 PERMISSAO FUNC).
ED1(INV) Activacdo da programacédo sequencial através da entrada digital ED1 -1
invertida. O = activa, 1 = inactiva.
ED2(INV) Veja a selec¢do ED1(INV). -2
ED3(INV) Veja a seleccdo ED1(INV). -3
ED4(INV) Veja a selec¢do ED1(INV). -4
ED5(INV) Veja a seleccdo ED1(INV). -5
NAO SEL Nao existe sinal de activacédo da programacéo sequencial.
ED1 Activacdo da programacéo sequencial através da entrada digital ED1. 1 =
activa, 0 = inactiva.
ED2 Veja a seleccédo ED1. 2
ED3 Veja a selec¢do ED1. 3
ED4 Veja a seleccédo ED1. 4
ED5 Veja a selec¢do ED1. 5
ARR ACCION Activagdo da programacéo sequencial no arranque do conversor. 6
FUNC TEMP 1 A programacao sequencial é activada por uma funcéo temporizadal. Vejao | 7
grupo de parametros 36 FUNCOES TEMP.
FUNC TEMP 2 Veja a selec¢do FUNC TEMP 1.
FUNC TEMP 3 Veja a seleccdo FUNC TEMP 1.
FUNC TEMP 4 Veja a selec¢cdo FUNC TEMP 1. 10
OPERACAO A programacéao sequencial esta sempre activa. 11
8403 PAUSA PROG SEQ | Selecciona a fonte para o sinal de pausa da programacéo sequencial. NAO SEL

Quando a pausa da programacéo sequencial € activada todos os
temporizadores e saida (SR/ST/SA) séo parados. A transicdo de estado da
programacéo sequencial sé é possivel com o parametro 8405.
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Nr. Nome/Valor Descrigéo
ED1(INV) Sinal de pausa através da entrada digital ED1 invertida. O = activa, 1 = -1
inactiva.
ED2(INV) Veja a selec¢do ED1(INV). -2
ED3(INV) Veja a seleccdo ED1(INV). -3
ED4(INV) Veja a selec¢do ED1(INV). -4
ED5(INV) Veja a seleccdo ED1(INV). -5
NAO SEL Sem sinal de pausa. 0
ED1 Sinal de pausa através da entrada digital ED1. 1 = activa, 0 = inactiva. 1
ED2 Veja a selecgéo ED1. 2
ED3 Veja a seleccdo ED1. 3
ED4 Veja a selecgéo ED1. 4
ED5 Veja a seleccdo ED1. 5
PAUSA Pausa da programacéo sequencial activa. 6
8404 REARME PROG Selecciona a fonte para o sinal de rearme da programacao sequencial. O NAO SEL
SEQ estado da programagcéo sequencial (0168 ESTADO PROG SEQ) é ajustado
para o primeiro estado e todos os temporizadores e saidas (SR/ST/SA) sédo
ajustados para zero.
O rearme s0 é possivel quando a programacéo sequencial é parada.
ED1(INV) Rearme através da entrada digital ED1 invertida. 0 = activa, 1 = inactiva. -1
ED2(INV) Veja a seleccdo ED1(INV). -2
ED3(INV) Veja a seleccdo ED1(INV). -3
ED4(INV) Veja a seleccdo ED1(INV). -4
ED5(INV) Veja a seleccdo ED1(INV). -5
NAO SEL Sem sinal de rearme. 0
ED1 Rearme através da entrad digital ED1. 1 = activa, 0 = inactiva. 1
ED2 Veja a selecgéo ED1. 2
ED3 Veja a seleccdo ED1. 3
ED4 Veja a selecgéo ED1. 4
ED5 Veja a seleccdo ED1. 5
REARME Rearmg. Depois do rearme o valor do parametro passa automaticamente 6
para NAO SEL.
8405 ES SEQ FORCE Forca a programacao sequencial para o estado seleccionado. S6 é possivel | MUDAR
qguando a programagado sequencial esta em pausa pelo parametro 8403. PARAES 1
ESTADO 1 Passo forgado para o estado 1. 1
ESTADO 2 Passo for¢gado para o estado 2. 2
ESTADO 3 Passo forgado para o estado 3. 3
ESTADO 4 Passo for¢ado para o estado 4. 4
ESTADO 5 Passo forgado para o estado 5. 5
ESTADO 6 Passo for¢gado para o estado 6. 6
ESTADO 7 Passo forgado para o estado 7. 7
ESTADO 8 Passo for¢gado para o estado 8. 8
8406 LOG SEQVAL1 Define a fonte para o valor I6gico 1. O valor légico 1 € comparado com o FALSO

valor légico 2 como definido pelo parametro 8407 LOG SEQ OPER 1.

Os valores destas operacdes sdo usados em transicdes de estado. Veja a
seleccdo VAL LOGICO em 8425 ST1 DISP P/ST 2/ 8426 ST1 DISP P/STN.
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Nr. Nome/Valor Descricdo
ED1(INV) Valor légico 1 através da entrada digital ED1 invertida (INV). -1
ED2(INV) Veja a selec¢do ED1(INV). -2
ED3(INV) Veja a seleccdo ED1(INV). -3
ED4(INV) Veja a selec¢do ED1(INV). -4
ED5(INV) Veja a seleccdo ED1(INV). -5
FALSO Sem valor légico. 0
ED1 Valor légico 1 através da entrada digital ED1. 1
ED2 Veja a seleccédo ED1. 2
ED3 Veja a selec¢do ED1. 3
ED4 Veja a seleccédo ED1. 4
ED5 Veja a selec¢do ED1. 5
SUPRV1 OVER Valor I6gico de acordo com os parém~etros de supervisdo 3201...3203. Vejao | 6
grupo de parametros 32 SUPERVISAO.
SUPRV2 OVER Valor l6gico de acordo com os parém~etros de supervisdo 3204...3206. Vejao | 7
grupo de parametros 32 SUPERVISAO.
SUPRV3 OVER Valor l6gico de acordo com os parém~etros de supervisdo 3207...3209. Vejao | 8
grupo de paradmetros 32 SUPERVISAO.
SUPRV1 UNDER Veja a selec¢do SUPRV 10VER. 9
SUPRV2 UNDER Veja a seleccdo SUPRV 20VER. 10
SUPRV3 UNDER Veja a selec¢do SUPRV 30VER. 11
FUNC TEMP 1 Valor légico 1 activadq por funcéo temporizada 1 Veja o grupos de 12
pardmetros 36 FUNCOES TEMP. 1 = temporizador activo.
FUNC TEMP 2 Veja a selec¢cdo FUNC TEMP 1. 13
FUNC TEMP 3 Veja a seleccdo FUNC TEMP 1. 14
FUNC TEMP 4 Veja a selec¢cdo FUNC TEMP 1. 15
8407 LOG SEQ OPER 1 | Selecciona a operagao entre o valor logico 1 e 2. Os valores destas NAO SEL
operag@es sdo usados em transi¢des de estado.
Veja a seleccdo VAL LOGICO em 8425 ST1 DISP P/ST 2/ 8426 ST1 DISP
P/STN.
NAO SEL Valor légico 1 (sem comparacéo logica) 0
AND Funcéo légica: AND 1
OR Funcéo logica: OR 2
XOR Funcéo logica: XOR 3
8408 LOG SEQ VAL 2 Veja o parametro 8406 LOG SEQ VAL 1. FALSO
Veja o parametro 8406.
8409 LOG SEQ OPER 2 | Selecciona a operagao entre o valor I6gico 3 e o resultado da primeira NAO SEL
operagdo logica definida pelo parametro 8407 LOG SEQ OPER 1.
NAO SEL Valor légico 2 (sem comparacéo logica) 0
AND Funcéo l6gica: AND 1
OR Funcéo logica: OR 2
XOR Funcéo logica: XOR 3
8410 LOG SEQ OPER 3 | Veja o parametro 8406 LOG SEQ OPER 1. FALSO
Veja o parametro 8406.
8411 VAL SEQ 1 SUP Define o limite superior para a mudancga de estado quando o parametro 8425 | 0

ST1 DISP P/ST 2 é ajustado para por exemplo EA1 SUP 1.
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Nr. Nome/Valor Descricéo
0.0...100.0% Valor em percentagem. 1=0.1%
8412 VAL SEQ 1INF Define o limite inferior para a mudanga de estado quando o pardmetro 8425 | 0
ST1 DISP P/ST 2 é ajustado para por exemplo EAL INF 1.
0.0...100.0% Valor em percentagem. 1=0.1%
8413 VAL SEQ 2 SUP Define o limite superior para a mudanca de estado quando o parametro 8425 | 0
ST1 DISP P/ST 2 é ajustado para por exemplo EA1 SUP 2.
0.0...100.0% Valor em percentagem. 1=0.1%
8414 VAL SEQ 2 INF Define o limite inferior para a mudanca de estado quando o parAmetro 8425 | 0
ST1 DISP P/ST 2 é ajustado para por exemplo EAL INF 2.
0.0...100.0% Valor em percentagem. 1=0.1%
8415 CICLO CONT LOC | Activa o contador de ciclos para a programac¢éo sequencial. INACTIVO
Exemplo: Quando o parametro é ajustado para ST6 P/ ST7, o contador de
ciclos (0171 CICLO SEQ CONTAD) aumenta cada vez que o estado passa
do estado 6 para o estado 7.
INACTIVO Inactivo. 0
ST1 P/PROX Do estado 1 para o estado 2. 1
ST2 P/PROX Do estado 2 para o estado 3. 2
ST3 P/PROX Do estado 3 para o estado 4. 3
ST4 P/PROX Do estado 4 para o estado 5. 4
ST5 P/PROX Do estado 5 para o estado 6. 5
ST6 P/PROX Do estado 6 para o estado 7. 6
ST7 P/IPROX Do estado 7 para o estado 8. 7
ST8 P/PROX Do estado 8 para o estado 1. 8
ST1P/P Do estado 1 para o estado n. O estado n é definido pelo parametro 8427 9
ST2P/P Do estado 2 para o estado n. O estado n é definido pelo parametro 8427. 10
ST3P/P Do estado 3 para o estado n. O estado n é definido pelo parametro 8427 11
ST4P/P Do estado 4 para o estado n. O estado n é definido pelo parametro 8427 12
ST5P/ P Do estado 5 para o estado n. O estado n é definido pelo parametro 8427 13
ST6 P/ P Do estado 6 para o estado n. O estado n é definido pelo parametro 8427 14
ST7P/P Do estado 7 para o estado n. O estado n é definido pelo parametro 8427 15
ST8P/ P Do estado 8 para o estado n. O estado n é definido pelo parametro 8427 16
8416 CICLO CONT REA | Selecciona a fonte para o sinal de rearme do contador de ciclos (0171 NAO SEL
CICLO SEQ CONTAD).
ED5(INV) Rearme com a entrada digital ED1(INV) invertida. O = activa, 1 = inactiva. -5
EDA4(INV) Veja a seleccdo ED1(INV). -4
ED3(INV) Veja a selec¢édo ED1(INV). -3
ED2(INV) Veja a seleccdo ED1(INV). -2
ED1(INV) Veja a selec¢do ED1(INV). -1
NAO SEL Sem sinal de rearme. 0
ED1 Rearme com a entrada digital ED1. 1 = activa, 0 = inactiva. 1
ED2 Veja a seleccdo ED1. 2
ED3 Veja a selecgéo ED1. 3
ED4 Veja a seleccdo ED1. 4
ED5 Veja a selecgéo ED1. 5

Sinais actuais e parametros




203

Nr. Nome/Valor Descricédo

ESTADO 1 Rearme durante uma transicdo de estado para estado 1. O contador é 6
restaurado, quando o estado é atingido.

ESTADO 2 Rearme durante uma transicao de estado para estado 2. O contador € 7
restaurado, quando o estado é atingido.

ESTADO 3 Rearme durante uma transicao de estado para estado 3. O contador € 8
restaurado, quando o estado é atingido.

ESTADO 4 Rearme durante uma transicdo de estado para estado 4. O contador é 9
restaurado, quando o estado é atingido.

ESTADO 5 Rearme durante uma transicao de estado para estado 5. O contador € 10
restaurado, quando o estado é atingido.

ESTADO 6 Rearme durante uma transicao de estado para estado 6. O contador € 11
restaurado, quando o estado é atingido.

ESTADO 7 Rearme durante uma transicdo de estado para estado 7. O contador é 12
restaurado, quando o estado é atingido.

ESTADO 8 Rearme durante uma transicao de estado para estado 8. O contador € 13
restaurado, quando o estado é atingido.

PROG SEQ REA Fonte do sinal de rearme definida pelo parametro 8404 REARME PROG 14
SEQ.

8420 SELREFST1 Selecciona a fonte para a referéncia do estado 1 da programagé&o 0

sequencial. O parametro é usado quando 1103/1106 SELEC REF1/2 é
ajustado para PROG SEQ / EA1+ PROG SEQ / EA2+ PROG SEQ.
Nota: As velocidades constantes no grupo 12 VELOC CONSTANTES tém
preferéncia sobre a referéncia seleccionada da programacao sequencial.

VAL COM 2 0136 VAL COM 2. Para escala, veja Escala da referéncia fieldbus pag 221. | -1.3

EA1/EA2 A referéncia é calculada com a seguinte equacao: -1.2
REF = EAL1(%) - (50% / EA2 (%))

EA1-EA2 A referéncia é calculada com a seguinte equacéo: -11
REF = EA1(%) + 50% - EA2(%)

EA1*EA2 A referéncia é calculada com a seguinte equacao: -1.0
REF = EA(%) - (EA2(%) / 50%)

EA1+EA2 A referéncia é calculada com a seguinte equacéo: -0.9
REF = EAL1(%) + EA2(%) - 50%

ED4U,5D Entrada digital 4: aumento da referéncia. Entrada digital ED5: diminuicdo da | -0.8
referéncia.

ED3U,4D Entrada digital 3: aumento da referéncia. Entrada digital ED4: diminuicdo da | -0.7
referéncia.

ED3U,4D(R) Entrada digital 3: aumento da referéncia. Entrada digital ED4: diminuicdo da | -0.6
referéncia.

EA2/JOYST Entrada anal6gica EA2 como joystick. O sinal de entrada minimo accionao |-0.5
motor a referéncia maxima em sentido inverso, a entrada maxima a
referéncia maxima em sentido directo. As referéncias minima e maxima séo
definidas pelos parametros 1104 MIN REF1 e 1105 MAX REF1. Veja o
parametro 1103 SELEC REF1 selecgdo EA1/JOYST para mais informacao.

EA1/JOYST Veja a seleccdo EA2/JOYST. -0.4

EA2 Entrada analdgica EA2. -0.3

EAl Entrada analégica EA1. -0.2

KEYPAD Consola de programacao. -0.1

0.0 ...100.0% Velocidade constante.
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Nome/Valor

Descrigéo

8421

COMANDOS ST 1

Selecciona o arranque, paragem e o sentido para o estado 1. O parametro
1002 COMANDO EXT2 deve ser ajustado para PROG SEQ.

Note: If change of direction of rotation is required, parameter 1003
DIRECTION must be set to REQUEST.

PARAG
DRIVE

PARAG DRIVE

O conversor de frequéncia para por inércia ou seguindo uma rampa
dependendo do ajuste do parametro 2102 FUNCAO PARAG.

ARRANQ DIR

Sentido de rotacdo directo. Se o conversor de frequéncia ndo estiver a
funcionar, arranca de acordo com os ajustes do parametro 2101 FUNC
ARRANQUE.

ARRANQ INV

Sentido de rotacdo inverso. Se o conversor de frequéncia ndo estiver a
funcionar, arranca de acordo com o0s ajustes do parametro 2101 FUNC
ARRANQUE.

8422

RAMPA ST 1

Selecciona o tempo da rampa de aceleracdo/desaceleracéo para o estado 1
da programacdo sequencial, ou seja, define a velocidade da alteracdo da
referéncia.

-0.2/-0.1/
0.0...1800.0 s

Tempo

Quando o valor é ajustado para -0.2 é usado o par de rampa 2. O par de
rampa 1 é definido pelos parametros 2202...2204.

Quando o valor é ajustado para -0.1 é usado o par de rampa 1. O par de
rampa 2 é definido pelos parametros 2205...2207.

Com o par de tampa 1/2, o pardmetro 2201 SEL AC/DESACEL 1/2 deve ser
ajustado para PROG SEQ. Ver também os parametros 2202...2207.

1=0.1s

8423

CONTROLO SAI
ST1

Selecciona o controlo da saida a relé, transistor e analégica para o estado 1
da programacé&o sequencial.

O controlo da saida a relé/transistor deve ser activado pelo ajuste do
parametro 1401 SAIDA RELE 1 /1805 SINAL SD para PROG SEQ. O
controlo da saida analégica deve ser activado pelo grupo de parametros 15
SAID. ANALOGICAS.

Os valores da saida analégica podem ser monitorizados com o sinal 0170
VAL SA PROG SEQ.

SA=0

R=0,D=1,SA=0

A saida a relé nao é excitada (aberta), a saida a transistor é excitada e a
saida analdgica esta livre.

R=1,D=0,SA=0

A saida a relé é excitada (fechada), a saida a transistor ndo € excitada e a
saida analdgica esta livre.

R=0,D=0,SA=0

As saidas a relé e transistor ndo séo excitadas (abertas) e o valor da saida
analdgica é ajustado para zero.

SR=0,SD=0

As saidas a relé e transistor ndo séo excitadas (abertas) e o controlo da
saida analdgica é fixado no valor anteriormente definido.

SR=1,SD=1

As saidas a relé e transistor sdo excitadas (fechadas) e o controlo da saida
analdgica é fixado no valor anteriormente definido.

SD=1

A saida a transistor é excitada (fechada) e a saida a relé nédo é excitada. O
controlo da saida analdgica é fixado no valor anteriormente definido.

SR=1

A saida a transistor ndo € excitada (aberta) e a saida a relé é excitada. O
controlo da saida analdgica é fixado no valor anteriormente definido.

SA=0

O valor da saida analdgica € ajustado para zero. As saidas a relé e transistor
séo fixas no valor anteriormente definido.

0.1...100.0%

Valor introduzido para o sinal 0170 VAL SA PROG SEQ. O valor pode ser
ligado para controlar a saida analdgica SA ajustando o valor do parametro
1501 SEL CONTEUDO SA1 para 170 (ou seja, sinal 0170 VAL SA PROG
SEQ). O valor de SA é fixo neste valor até ser levado a zero.
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8424 ALTER ATRAS ST 1 | Defines o atraso para o estado 1. S6 depois da passagem do atraso passa, € | 0
gue a transicéo de estado é permitida.
0.0...6553.5s Tempo de atraso. 1=01s
8425 ST1DISP P/ST?2 Selecciona a fonte para o sinal de disparo, que altera o estado de 1 para 2. | NAO SEL
ED5(INV) Disparo através da entrada digital ED5 invertida. 0 = activa, 1 = inactiva. -5
EDA4(INV) Veja a seleccdo ED5(INV). -4
ED3(INV) Veja a selec¢do ED5(INV). -3
ED2(INV) Veja a seleccdo ED5(INV). -2
ED1(INV) Veja a selec¢do ED5(INV). -1
NAO SEL Sem sinal de~disparo. Se o ajuste do parametro 8426 ST1 DISP P/ STN 0
também é NAO SEL, o estado é fixo e sé pode ser restaurado com o
parametro 8402 ARRANQ PROG SEQ.
ED1 Disparo através da entrada digital ED1. 1 = activa, 0 = inactiva. 1
ED2 Veja a seleccédo ED1. 2
ED3 Veja a selec¢do ED1. 3
ED4 Veja a selec¢édo ED1. 4
ED5 Veja a selec¢do ED1. 5
EAL INF 1 Alteragdo de estado quando o valor de EA1 é < par. 8412 VAL SEQ 1 INF. 6
EA1 SUP 1 Alteragdo de estado quando o valor de EA1 é > par. 8411 VAL SEQ 1 SUP. |7
EA2 INF 1 Alteragdo de estado quando o valor de EA2 é < par. 8412 VAL SEQ 1 INF. 8
EA2 SUP 1 Alteragdo de estado quando o valor de EA2 é > par. 8411 VAL SEQ 1 SUP. |9
EA1OR 2LO1 Alteragdo de estado com o valor de EA1 ou EA2 < par.8412 VAL SEQ 1 INF.| 10
EA1LO1EA2HI1 Alteragdo de estado quando o valor de EA1 é < par. 8412 VALSEQ 1 INFeo | 11
valor de EA2 é > par. 8411 VAL SEQ 1 SUP.
EA1LO1 ORED5 Alteracdo de estado quando o valor de EA1 é < par. 8412 VAL SEQ 1 INF ou | 12
guando ED5 esta activa.
EA2HI1 ORED5 Alteracdo de estado quando o valor de EA2 é > par. 8411 VAL SEQ 1 SUP | 13
ou quando ED5 esta activa.
EA 1 INF 2 Alteragdo de estado quando o valor de EA1 é < par. 8414 VAL SEQ 2 INF. 14
EA 1SUP 2 Alteragdo de estadocom o valor de EA1 > par. 8413 VAL SEQ 1 SUP. 15
EA 2 INF 2 Alteracdo de estado com o valor de EA2 < par. 8414 VAL SEQ 2 INF. 16
EA 2 SUP 2 Alteragdo de estado com valor de EA2 > par. 8413 VAL SEQ 2 SUP. 17
EA1OR 2 LO2 Alteracdo de estado com valor de EAl ou EA2 < par. 8414 VAL SEQ 2 INF. | 18
EA1LO2EA2HI2 Alteragdo de estado quando o valor de EA1 value < par. 8414 VAL SEQ 2 19
INF e o valor de EA2 é > par. 8413 VAL SEQ 2 SUP.
EA1LO2 ORED5 Alteracdo de estado quando o valor de EA1 value < par. 8414 VAL SEQ 2 20
INF ou quando ED5 esta activa.
EA2HI2 ORED5 Alteracdo de estado quando o valor de EA2 value > par. 8413 VAL SEQ 2 21
SUP ou quando EDS5 esté activa.
FUNC TEMP 1 Disparg com a fungdo temporizada 1. Veja o grupo de parametros 36 22
FUNCOES TEMP.
FUNC TEMP 2 Veja a seleccdo FUNC TEMP 1. 23
FUNC TEMP 3 Veja a selec¢do FUNC TEMP 1. 24
FUNC TEMP 4 Veja a seleccdo FUNC TEMP 1. 25
ALTER ATRASO Alteragdo de estado depois do atraso definido pelo parametro 8424 ALTER | 26

ATRAS ST 1 ter passado.
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ED1 OU ATRAS Alteracdo de estado depois da activacdo de ED1 ou depois do atraso 27
definido pelo pardmetro 8424 ALTER ATRAS ST 1 ter passado.

ED2 OU ATRAS Veja a selec¢do ED1 OU ATRAS. 28

ED3 OU ATRAS Veja a seleccdo ED1 OU ATRAS. 29

ED4 OU ATRAS Veja a selec¢do ED1 OU ATRAS. 30

ED5 OU ATRAS Veja a seleccdo ED1 OU ATRAS. 31

EA1HI1 ORDLY Alteracdo de estado quando o valor de EAL é > ao valor do par. 8411 VAL 32
SEQ 1 SUP ou depois do atraso definido pelo pardmetro 8424 ALTER
ATRAS ST 1 ter passado.

EA2LO1 ORDLY Alteracdo de estado quando o valor de EAL é < ao valor do par. 8412 VAL | 33
SEQ 1 INF ou depois do atraso definido pelo parametro 8424 ALTER ATRAS
ST 1 ter passado.

EA1HI2 ORDLY Alteracdo de estado quando o valor de EAL é > ao valor do par. 8413 VAL | 34
SEQ 2 SUP ou depois do atraso definido pelo parametro 8424 ALTER
ATRAS ST 1 ter passado.

EA2LO2 ORDLY Alteracdo de estado quando o valor de EA1 é < ao valor do par. 8414 VAL | 35
SEQ 2 INF ou depois do atraso definido pelo parametro 8424 ALTER ATRAS
ST 1 ter passado.

SUPRV1 OVER Valor I6gico de acordo com os parametros de supervisdo 3201...3203. Veja o | 36
grupo de parametros 32 SUPERVISAO.

SUPRV2 OVER Valor l6gico de acordo com os parametros de supervisao 3204...3206. Veja o | 37
grupo de parametros 32 SUPERVISAO.

SUPRV3 OVER Valor l6gico de acordo com os parametros de supervisao 3207...3209. Veja o | 38
grupo de parametros 32 SUPERVISAO.

SUPRV1 UNDER Veja a seleccdo SUPRV 1 OVER. 39

SUPRV2 UNDER Veja a seleccdo SUPRV 2 OVER. 40

SUPRV3 UNDER Veja a seleccdo SUPRV 3 OVER. 41

SPV10VRORDLY Alteragdo de estado de acordo com os parametros de supervisdo 3201... 42
3203 ou depois do atraso definido pelo parametro 8424 ALTER ATRAS ST 1
ter passado. Veja o grupo de parametros 32 SUPERVISAOQ.

SPV20VRORDLY Alteragdo de estado de acordo com os pardmetros de supervisdo 3204... 43
3206 ou depois do atraso definido pelo parametro 8424 ALTER ATRAS ST 1
ter passado. Veja o grupo de parametros 32 SUPERVISAO.

SPV3OVRORDLY Alteracdo de estado de acordo com 0s parametros de supervisdo 3207... 44
3209 ou depois do atraso definido pelo parametro 8424 ALTER ATRAS ST 1
ter passado. Veja o grupo de parametros 32 SUPERVISAO.

SPV1UNDORDLY Veja a seleccdo SPV1IOVRORDLY. 45

SPV2UNDORDLY Veja a selec¢cdo SPV20VRORDLY. 46

SPV3UNDORDLY Veja a seleccdo SPV3UNDORDLY. 47

CONTAD ACIMA Alteracdo de estado quando o valor do contador é superior ao limite definido | 48
pelo par. 1905 LIMITE CONTAD. Veja os parametros 1904...1911.

CONTAD ABAIX Alteracdo de estado quando o valor do contador € inferior ao limite definido | 49
pelo par. 1905 LIMITE CONTAD. Veja os pardmetros 1904...1911.

VAL LOGICO Alteracéo de estado de acordo com a operagéo logica definida pelos 50
parametros 8407...8410.

INT SETPNT Alteragdo de estado quando a frequéncia/velocidade do conversor entraa |51

area de referéncia (ou seja, a diferenca € menor que ou igual a 4% da
referéncia maxima).
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NO SETPOINT Alteragdo de estado quando a frequéncia/velocidade do conversor € igual ao | 52
valor de referéncia (= esté dentro dos limites de tolerancia, ou seja, o erro é
menor que ou igual a 1% da referéncia maxima).

EA1 L1 & ED5 Alteragdo de estado quando o valor de EA1 é < par. 8412 VAL SEQ 1 INF ou | 53
guando ED5 esta activa.

EA2 L2 & ED5S Alteracdo de estado quando o valor de EA1 value < par. 8414 VALSEQ 2 |54
INF ou quando ED5 esta activa.

EA1 H1 & ED5S Alteragdo de estado quando o valor de EA1 é > par. 8411 VAL SEQ 1 SUP |55
ou quando ED5 esta activa.

EA2 H2 & ED5S Alteragdo de estado quando o valor de EA1 é > par. 8413 VAL SEQ 2 SUP | 56
ou quando EDS5 esté activa.

EA1 L1 & ED4 Alteracao de estado quando o valor de EAL é < par. 8412 VAL SEQ 1 INF ou | 57
quando ED4 esta activa.

EA2 L2 & ED4 Alteragdo de estado quando o valor de EA1 é < par. 8414 VAL SEQ 2 INF ou | 58
quando ED4 esta activa.

EA1 H1 & ED4 Alteragdo de estado quando o valor de EA1 é > par. 8411 VAL SEQ 1 SUP | 59
ou quando ED4 esté activa.

EA2 H2 & ED4 Alteracao de estado quando o valor de EA1 é > par. 8413 VAL SEQ 2 SUP | 60
ou quando ED4 esta activa.

ATR AND ED1 Alteracdo de estado quando o atraso definido pelo para@metro 8424 ALTER | 61
ATRAS ST 1 tiver passado e ED1 activa.

ATR AND ED2 Alteracdo de estado quando o atraso definido pelo para@metro 8424 ALTER | 62
ATRAS ST 1 tiver passado e ED2 activa.

ATR AND ED3 Alteracao de estado quando o atraso definido pelo parametro 8424 ALTER | 63
ATRAS ST 1 tiver passado e ED3 activa.

ATR AND ED4 Alteracdo de estado quando o atraso definido pelo para@metro 8424 ALTER | 64
ATRAS ST 1 tiver passado e ED4 activa.

ATR AND ED5 Alteracdo de estado quando o atraso definido pelo para@metro 8424 ALTER | 65
ATRAS ST 1 tiver passado e ED5 activa.

ATR & EA2 H2 Alteracao de estado quando o atraso definido pelo parametro 8424 ALTER | 66
ATRAS ST 1 tiver passado e o valor de EA2 é > par. 8413 VAL SEQ 2 SUP.

ATR & EA2 L2 Alteracdo de estado quando o atraso definido pelo parametro 8424 ALTER | 67
ATRAS ST 1 tiver passado e o valor de EA2 é < par. 8414 VAL SEQ 2 INF.

ATR & EA1 H1 Alteracdo de estado quando o atraso definido pelo par@metro 8424 ALTER | 68
ATRAS ST 1 tiver passado e o valor de EA1 é > par. 8411 VAL SEQ 1 SUP.

ATR & EAL1 L1 Alteracao de estado quando o atraso definido pelo parametro 8424 ALTER | 69
ATRAS ST 1 tiver passado e o valor de EAL é < par. 8412 VAL SEQ 1 INF.

VAL COML1 #0 0135 VALOR COMUNIC 1 bit 0. 1 = alteragdo de estado. 70

VAL COM1 #1 0135 VALOR COMUNIC 1 bit 1. 1 = alteragdo de estado. 71

VAL COML1 #2 0135 VALOR COMUNIC 1 bit 2. 1 = alteragdo de estado. 72

VAL COM1 #3 0135 VALOR COMUNIC 1 bit 3. 1 = alteragdo de estado. 73

VAL COM1 #4 0135 VALOR COMUNIC 1 bit 4. 1 = alteracdo de estado. 74

VAL COM1 #5 0135 VALOR COMUNIC 1 bit 5. 1 = alteragdo de estado. 75

VAL COML1 #6 0135 VALOR COMUNIC 1 bit 6. 1 = alteracdo de estado. 76

VAL COM1 #7 0135 VALOR COMUNIC 1 bit 7. 1 = alteragdo de estado. 77

8426 ST1DISP P/STN Selecciona a fonte para o sinal de disparo, que altera o estado de 1 para N. | NAO SEL

O estado N é definido pelo parametro 8427 ESTADO N ST1.

Veja o parametro 8425 ST1 DISP P/ ST 2.
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com sinal digital.

Nr. Nome/Valor Descrigéo

8427 ESTADO N ST1 Define o estado N. Veja o pardmetro 8426 ST1 DISP P/ STN. ESTADO 1
ESTADO 1 Estado 1. 1
ESTADO 2 Estado 2. 2
ESTADO 3 Estado 3. 3
ESTADO 4 Estado 4. 4
ESTADO 5 Estado 5. 5
ESTADO 6 Estado 6. 6
ESTADO 7 Estado 7. 7
ESTADO 8 Estado 8. 8

8430 SEL REF ST2

Veja os parametros 8420...8427.
8497 ESTADO N ST8
98 OP(;OES Activacdo da comunicagéo série externa
9802 SEL PROT COM Activa a comunicacgédo série externa e selecciona o interface. NAO SEL
NAO SEL Sem comunicagao. 0
MODBUS STD Fieldbus integrado. Interface: RS-485 fornecido pelo Adaptador Modbus 1
FMBA-01 opcional. Consulte Controlo por fieldbus com fieldbus integrado.

FBA EXT O conversor comunica através de um moédulo adaptador fieldbus ligado ao | 4
terminal X3 do conversor de frequéncia. Veja também o grupo de parametros
51 MOD COMUN EXTERNO. Consulte Controlo fieldbus através de
adaptador fieldbus.

MODBUS RS232 Fieldbus integrado. Interface: RS-232 (ou seja, ligador da consola de 10
programacao). Consulte Controlo por fieldbus com fieldbus integrado.

99 DADOS INICIAIS Seleccéo da lingua. Definicdes dos dados de arranque do motor.

9901 LINGUA Selecciona o idioma do display. ENGLISH
ENGLISH Inglés Britanico. 0
ENGLISH (AM) Inglés Americano. Se seleccionado, a unidade de poténcia € HP e ndo kW. |1
DEUTSCH Alemé&o. 2
ITALIANO Italiano. 3
ESPANOL Espanhol. 4
PORTUGUES Portugués 5
NEDERLANDS Holandés. 6
FRANCAIS Francés. 7
DANSK Dinamarqués. 8
SUOMI Finlandés. 9
SVENSKA Sueco. 10

9902 MACRO Selecciona a macro de aplica¢éo. Veja o capitulo Macros de aplicacéo. STAND ABB
STANDARD ABB Macro standard para aplicagdes de velocidade constante. 1
3-FIOS Macro 3-fios para aplica¢des de velocidade constante. 2
ALTERNAR Macro alternar para aplicagdes com arranque directo e inverso. 3
POT MOTOR Macro de potencidometro do motor para aplicagfes de controlo de velocidade | 4
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Nr.

Nome/Valor

Descricdo

MANUAL/AUTO

Macro manual/auto para utilizar quando se ligam dois dispositivos de
controlo ao conversor de frequéncia:

- O dispositivo 1 comunica através do interface definido pelo local de
controlo EXT1.

- O dispositivo 2 comunica através do interface definido pelo local de
controlo EXT2.

EXT1 ou EXT2 néo estéo activas em simultaneo. A comutacéo entre EXT1/2
é através de entrada digital.

CONTROLO PID

Controlo PID. Para aplicagbes onde o conversor de frequéncia controla um
valor de processo, como por exemplo o controlo de presséo pelo conversor
gue acciona uma bomba de carga de pressao. A pressao medida e a
referéncia de pressédo estdo ligadas ao conversor de frequéncia.

CTRL BINARIO

Macro de controlo de binario.

CARGA UTIL S1

Macro do utilizador 1 carregada para uso. Deve antes de tudo verificar se os
ajustes dos parametros guardados e o modelo do motor sdo os adequados.

GUARD UTIL S1

Guardar a macro do utlizador 1. Guarda os ajustes dos parametros e o
modelo do motor actuais.

CARGA UTIL S2

Macro do utilizador 2 carregada para uso. Deve antes de tudo verificar se 0s
ajustes dos parametros guardados e o modelo do motor sdo os adequados.

GUARD UTIL S2

Guardar a macro do utlizador 2. Guarda os ajustes dos parametros e o
modelo do motor actuais.

CARGA UTIL S3

Macro do utilizador 3 carregada para uso. Deve antes de tudo verificar se o0s
ajustes dos parametros guardados e 0 modelo do motor sdo os adequados.

GUARD UTIL S3

Guardar a macro do utlizador 3. Guarda os ajustes dos parametros e o
modelo do motor actuais.

9904

MODO CTRL
MOTOR

Selecciona o0 modo de controlo do motor.

ESCALAR:
FREQ

VECTOR:VELOC

Modo de controlo vectorial sem sensor.
Referéncia 1 = referéncia de velocidade em rpm.

Referéncia 2 = referéncia de velocidade em percentagem. 100% € a
velocidade méaxima absoluta, igual ao valor do parametro 2002 VELOC
MAXIMA (ou 2001 VELOC MINIMA se o valor absoluto da velocidade
minima é maior que a velocidade maxima).

1

VECTOR:BINARIO

Modo de controlo vectorial.
Referéncia 1 = referéncia de velocidade em rpm.

Referéncia 2 = referéncia de binario em percentagem. 100% ¢é igual ao
binario nominal.

ESCALAR:FREQ

Modo de controlo escalar.

Referéncia 1 = referéncia de frequéncia em Hz.

Referéncia 2 = referéncia de frequéncia em percentagem. 100% € a
frequéncia maxima absoluta, igaul ao valor do parametro 2008 FREQ

MAXIMA (ou 2007 FREQ MINIMA se o valor da velocidade minima é maior
gue a velocidade maxima).
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magnetizando o motor de 10 a 15 s a velocidade zero. O modelo do motor é
sempre calculado durante o arranque depois de uma alteracdo de
parametros.

Se 0 ajuste do parametro 9904 MODO CTRL MOTOR é ESCALAR:FREQ, o
parametro 2101 FUNC ARRANQUE é ESCALAR FLYST/FLY+BOOST.

Nr. Nome/Valor Descrigéo
9905 TENSAO NOM Define a tensdo nominal do motor. Deve ser igual ao valor indicado na chapa | 230 V (unid
MOTOR de caracteristicas do motor. O conversor de frequéncia ndo pode fornecer a 200V)
uma tenséo superior a tenséo de alimentagao. 400 V (unid
Tensao de a400V,
saida  ggo5| Eur)
| 460V (unid
| a 400V,
| Frequéncia de saida us)
9907 o
AVISO! Nunca ligue um motor a um conversor de frequéncia ligado a rede
de alimentacéo cuja tensao seja superior a tensdo nominal do motor.
115...345V (unid a | Tensao. 1=1V
200 V) Nota: A carga no isolamento do motor depende sempre da tenséo de
200...600 V (unid a | alimentagdo do conversor de frequéncia. Isto também é aplicavel para casos
400V, Eur) onde a especificacéo de tensdo do motor seja inferior a do conversor de
230...690 V (unid a | frequéncia e a sua alimentagéo.
400V, US)
9906 CORR NOM Define a corrente nominal do motor. Deve ser igual ao valor indicado na Ion
MOTOR chapa de caracteristicas do motor.
0.2...2.0 - Iy Corrente. 1=01A
9907 FREQ NOM MOTOR | Define a frequéncia nominal do motor, ou seja a frequéncia a que a tensdo | Eur: 50 /
de saida é igual a tensdo nominal do motor: US: 60
Ponto de enfraquecimento de campo = Frequéncia nominal - Tenséo de
alimentacéo / Tensdo nominal do motor.
10.0...500.0 Hz Frequéncia. 1=0.1Hz
9908 VELOC NOM Define a velocidade nominal do motor. Deve ser igual ao valor indicado na | Type
MOTOR chapa de caracteristicas do motor. dependent
50...30000 rpm Velocidade. 1=1rpm
9909 POT NOM MOTOR | Define a poténcia nominal do motor. Deve ser igual ao valor indicado na PN
chapa de caracteristicas do motor.
0.2...3.0 - Py kW Poténcia. 1=0.1kw/
hp
9910 IDENT MOTOR Selecciona o tipo de identificagdo do motor. Durante a identificagdo, o OFF
conversor de frequéncia identifica as caracteristicas do motor para um
optimo controlo do mesmo.
Nota: O ID Run deve ser seleccionado se:
- 0 ponto de operacédo é préximo da velocidade zero, e/ou
- o funcionamento requer uma gama de binario acima do binario nominal do
motor dentro de uma amplo intervalo de velocidades e sem feedback da
velocidade medida (ou seja, sem encoder de impulsos).
OFF Sem ID Run. O modelo do motor é calculado no primeiro arranque inicial 0
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Nr. Nome/Valor Descricéo

ON ID Run. Garante a melhor preciséo de controlo possivel. O ID Run demora | 1
cerca de um minuto.

Nota: O motor deve ser desacoplado do equipamento accionado.

Nota: Verifique o sentido de rotagdo do motor antes de iniciar o ID Run.
Durante a opera¢éo, o motor roda no sentido directo.

Nota: Se os parametros do motor forem alterados depois do ID Run, é
necessario repetir o ID Run.

velocidade nominal durante o ID Run. VERIFIQUE SE E SEGURO

c AVISO! O motor funciona até aproximadamente 50...80% da
ACCIONAR O MOTOR ANTES DE EFECTUAR O ID RUN!

9912 BINARIO NOM Binario nominal do motor calculado, em Nm (calculos baseados nos valores | 0
MOTOR dos parametros 9909 POT NOM MOTOR e 9908 VELOC NOM MOTOR).
- S0 de leitura. 1=0.1Nm
9913 PAR POLOS NuUmero calculado de pares de polos do motor (calculos baseados nos 0
MOTOR valores dos parametros 9907 FREQ NOM MOTOR e 9908 VELOC NOM
MOTOR).
- S0 de leitura. 1=1
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Controlo por fieldbus com fieldbus integrado

Conteudo do capitulo

Resumo do

O capitulo descreve como controlar o conversor através de dispositivos externos ao
longo de uma rede de comunicacdo usando um fieldbus integrado.

sistema

O conversor pode ser ligado a um sistema de controlo externo através de um
adaptador fieldbus ou de um fieldbus integrado. Sobre o controlo de um adaptador
fieldbus, veja o capitulo Controlo fieldbus através de adaptador fieldbus.

O fieldbus integrado suporta o protocolo Modbus RTU. O modbus é um protocolo
série e assincrono. A transaccao é semiddplex, com um Unico mestre que controla
um ou mais seguidores.

A ligacao de fildbus integrado é RS-232 (ligador X2 da consola de programacao) ou
RS-485 (terminal X1 do Adaptador Modbus opcional ligado ao terminal X3 do
conversor). O comprimento méaximo do cabo de comunicagdo com RS-232 esta
limitada a 13 metros. Mais informacé&o sobre o médulo Adaptador de Modbus
FMBA, no o Manual do Utilizador do Médulo Adaptador de Modbus FMBA-01
[BAFE68586704 (Inglés)].

de fieldbus

Fieldbus
ACS350 E’]d outros
ispositivos|

© = RS-232+

consola de programagé&o

I = I‘ I‘I Controlador
I

*Aligacao dofieldbus
integrado (modbus) é
RS-232 ou RS-485.

X3 Adaptador RS-485*
Modbus FMBA X1

Fluxo de dados

-¢——Palavra controlo (CW)———

-«————— Referéncias oo
E/S processo (ciclico)

Palavra Estado (SW) ———»=
Valores actuais ———p»

Pedidos/Respostas parametros R/W Mensagens de servigo (aciclico)
|
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O conversor pode ser ajustado para receber toda a informacg&o de controlo através
do interface de fieldbus, ou o controlo pode ser distribuido entre o interface e outras
fontes disponiveis, como por exemplo as entradas digitais e as analdgicas.

Ajuste da comunicacgéao através do modbus integrado

Antes de configurar o conversor para controlo fieldbus, o adaptador Modbus FMBA
(se usado) deve ser instalado mecanica e electricamente seguindo as instrucdes da
pagina 22 no capitulo Instalacdo mecénica, e as do manual do médulo.

A comunicacao através da ligacao fieldbus é inciada ajustando o parametro 9802
SEL PROT COM para MODBUS STD ou MDB STD RS232. Os parametros de
comunicagao do grupo 53 PROTOCOLO EFB também devem ser ajustados.

Consulte a tabela abaixo.

Paradmetro Ajustes Ajuste para Funcéo/Informacéo
alternativos controlo fieldbus
INICIO DA COMUNICACAO
9802 SEL PROT NAO SEL MODBUS STD Inicializa a comunicacéo fieldbus integrado
COM MODBUS STD (com RS-485)
FBA EXT MBD STD RS232
MDB STD Rs 232 | (€0 RS-232)
CONFIGURAGAO MADULO ADAPTADOR
5302 ID ESTACAO 0...65535 Algum Define o endereco do ID da estagédo da ligagéo
EFB RS-232/485. N&o é possivel duas estacbes em
linha com o mesmo endereco.
5303 TAXA TRASM 1.2 kbit/s Define a velocidade de comunicagédo da ligacéo
EFB 2.4 kbit/s RS-232/485.
4.8 kbit/s
9.6 kbit/s
19.2 kbit/s
38.4 kbit/s
57.6 kbit/s
76.8 kbit/s
5304 PARIDADE EFB | 8N1 Selecciona o ajuste da paridade. Devem ser
8N2 usados 0s mesmos ajustes em todas as estacdes
8E1 em linha.
801
5305 CTRL PERFIL ABB DRV LIM Algum Selecciona o perfil de comunicagéo usado pelo
EFB DCU PROFILE conversor de frequéncia. Veja a seccéo Perfis de
ABB DRV FULL comunicacao na pagina 226.
5310...5317 PAREFB | 0...65535 Algum Selecciona um valor actual para ser mapeado para
10...17 o registo modbus 400xx.

Depois de configurados os parametros do grupo 53 PROTOCOLO EFB, verifique e
ajuste se necessarios os Parametros de controlo do conversor de frequéncia na
pagina 215.

Os novos ajustes ficam validos quando o conversor de fr~equéncia for ligado de novo
a alimentacao, ou quando o parametro 5302 ID ESTACAO EFB for actualizado.
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Depois de definida a comunicac¢do modbus, os parametros de controlo do conversor
de frequéncia listados abaixo devem ser verificados e ajustados se necessario.

A coluna Ajuste para controlo fieldbus apresenta o valor a usar quando o
interface modbus for a fonte ou destino seleccionado para esse sinal em particular.
A coluna Funcéao/Informagé&o descreve o parametro.

Parédmetro Ajuste para Funcéao/Informacgéo Endereco do
controlo fieldbus registo modbus
SELECCAO DA FONTE DO COMANDO DE CONTROLO ABB DRV | DCU
1001 COM Activa 0301 PALAV COM FB 1 bits 0...1 (ARRANCAR/ 40031
COMANDO PARAR) quando EXT1 é o local de controlo activo bits
EXT1 seleccionado. 0.1
1002 COMM Activa 0301 PALAV COM FB 1 bits 0...1 (ARRANCAR/ 40031
COMANDO PARAR) quando EXT2 ¢é seleccionado como local de bits
EXT2 controlo activo. 0.1
1003 DIRECTO Activa o controlo do sentido de rota¢do como definido 40031
SENTIDO INVERSO pelos parametros 1001 e 1002. O controlo do sentido é bit 2
PEDIDO explicado em Tratamento de referéncias. na pag 222.
1102 SEL COM Activa a seleccao EXT1/EXT2 através de 0301 PALAV 40001 40031
EXT1/EXT2 COM FB 1 bit 5 (com perfil Accion. ABB 5319 PAR EFB | bit 11 bit 5
19 bit 11).
1103 SELEC COM A referéncia fieldbus REF1 é usada quando EXT1 é 40002 para REF1
REF1 COM+EA1 seleccionado como local de controlo activo. Veja a
COM*EAL seccdo Referéncias fieldbus na pagina 217 para mais
informacao sobre ajustes alternativos.
1106 SELEC COM A referéncia fieldbus REF2 é usada quando EXT1 é 40003 para REF2
REF2 COM+EA1 seleccionado como local de controlo activo. Veja a
COM*EAL seccgdo Referéncias fieldbus na pagina 217 para mais
informacao sobre ajustes alternativos.
SELECCAO DA FONTE DO SINAL DE SAIDA ABB DRV | DCU
1401 SAIDA COM Activa o controlo da saida a relé SR pelo sinal 0134 40134 para sinal
RELE 1 COM(-1) PALAV COM SR 0134
1501 135 Direcciona o contelido da referéncia de fieldbus 0135 40135 para sinal
CONTEUDO VALOR COM 1 para a saida analdgica SA. 0135
SA1
ENTRADAS DE CONTROLO DO SISTEMA ABB DRV | DCU
1601 B COM Activa o controlo do sinal invertido de Permissao Func 40001 40031
PERMISSAO (Func Inactivo) através de 0301 PALAV COM FB 1 bit6 | bit 3 bit 6
FUNC (com perfil Accion. ABB 5319 PAR EFB 19 bit 3).
1604 SEL COM Activa o rearme de falha através do fieldbus 0301 40001 40031
REARME PALAV COM FB 1 bit 4 (com perfil Accion. ABB 5319 bit 7 bit 4
FALHA PARA EFB 19 bit 7).
1606 COM Sinal de bloqueio do modo de controlo local através de - 40031
BLOQUEIO 0301 PALAV COM FB 1 bit 14 bit 14
LOCAL
1607 GRAVAR | FEITO; Guarda altera¢6es de valor dos parametros (incluindo 41607
PARAM GUARDAR as efectuadas através de controlo fieldbus) para a
memoria permanente.
1608 COM Arranque Activo Invertido 1 (Arranque Inactivo) através - 40032
ARRANQ de 0302 PALAV COM FB 2 bit 18 bit 18
ACTIV 1
1609 ARRAN COM Arranque Activo Invertido 2 (Arranque Inactivo) através - 40032
ACTIV2 de 0302 PALAV COM FB 2 bit 19 bit 19
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Parametro Ajuste para Funcao/Informacéo Endereco do

controlo fieldbus registo modbus
LIMITES ABB DRV | DCU
2013 SEL COM Seleccéo do limite minimo de binario 1/2 através de - 40031
BINARIO MIN 0301 PALAV COM FB 1 bit 15 bit 15
2014 SEL COM Seleccéo do limite maximo de binario 1/2 através de - 40031
BINARIO MAX 0301 PALAV COM FB 1 bit 15 bit 15
2201 SEL COM Seleccéo do par de rampa AC/DES através de 0301 - 40031
AC/DES 1/2 PALAV COM FB 1 bit 10 bit 10
2209 ENT COM Entrada da rampa para zero através de 0301 PALAV 40001 40031
RAMPA 0 COM FB 1 hit 13 (com perfil Accion. ABB 5319 PAR bit 6 bit 13

EFB 19 bit 6)

FUNGOES DE FALHA DE COMUNICAGAO ABB DRV | DCU
3018 FUNC NAO SEL Determina a acg¢ao do conversor de frequéncia em caso 43018
FALHA COM FALHA de perda de comunicagao fieldbus.

VEL CONST 7

ULT VELOC
3019 TEMPO 0.1...60.0 s Define o tempo entre a deteccdo de perda de 43019
FALHA COM comunicacao e a acc¢ao seleccionada com o parametro

3018 FUNC FALHA COM.

SELECCAO DA FONTE DO SINAL DE REFERENCIA DO CONTROLADOR PID ABB DRV | DCU
4010/4110/ COM Referéncia do controlo PID (REF2) 40003 para REF2
4210 SEL
SETPOINT COM+EAL

COM*EAL

Interface do controlo fieldbus

A comunicacao entre um sistema fieldbus e o conversor de frequéncia consiste em
palavras de dados de 16-bit de entrada e saida (com o perfil Accion. ABB) e por
palavras de 32-bit de entrada e de saida (com o perfil DCU).

Palavra Controlo e Palavra Estado

A Palavra Controlo (CW) é o principal meio de controlo de um conversor de
frequéncia a partir de um sistema fieldbus. A Palavra Controlo é enviada pelo
controlador de fieldbus para o conversor de frequéncia. O conversor de frequéncia
alterna entre estados de acordo com as instru¢des de cédigo bit da Palavra
Controlo.

A Palavra Estado (SW) é uma palavra que contém informacédo de estado, enviada
pelo conversor de frequéncia para o controlador de fieldbus.

Referéncias

As referéncias (REF) séo inteiros de 16-bits. Uma referéncia negativa (por exemplo
sentido de rotagdo inverso) é formada calculando os dois complementos do valor
positivo da referéncia correspondente. O contelddo de cada referéncia pode ser
usado como referéncia de velocidade, frequéncia, binério ou processo.

Valores actuais

Os valores actuais (ACT) séo palavras de 16-bits onde se encontram valores
seleccionados do conversor de frequéncia.
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A referéncia fieldbus (denominada COM no contexto da selec¢éo de sinais) é
seleccionada ajustando um parametro da seleccao de referéncias — 1103 ou 1106 —
para COM, COM+EA1 ou COM*EAL. Quando 1103 SELEC REF1 ou 1106 SELEC
REF2 é ajustado para COM, a referéncia fieldbus é enviada como tal sem
correc¢do. Quando o parametro 1103 ou 1106 é ajustado para COM+EAL ou
COM*EAL, a referéncia fieldbus é corrigida usando a entrada anal6gica EA1 como

apresentado nos exemplos seguintes.

Exemplos de correccédo de referéncia para o perfil Accion. ABB

Ajuste Quando COM >0 Quando COM<0
COM+EA1 COM(%) - (MAX-MIN) + MIN COM(%) - (MAX-MIN) - MIN
+ (EA(%) -50%) - (MAX-MIN) + (EA(%) -50%) - (MAX-MIN)
Referéncia REF
corrigida COM (%)-100%  -50% 0%
i Lim. max, | Lim.min. | »0rpm
1500 rpm im. max. S
-7500 rpm
750 rpm
Lim.m -1500 rpm
O rpm v
0% Referéncia
COM (%) corrigida
Referédncia REE
corrigiaa COM (%)}100%  -50% 0%
A <+— ; 0 rpm
1500 rpm -300 rpm
1200 rpm
-750 rpm
750 rpm
-1200 rpm
300 rpmy | | -1500 rpm
0 rpm : —p v
0% 50%  100% REF Referéncia
COM (%) corrigida
O limite maximo é definido pelo parametro 1105 MAX REF1 / 1108 MAX REF2.
O limite minimo é definido pelo parametro 1104 MIN REF1 / 1107 MIN REF2.
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Ajuste

Quando COM >0

Quando COM <0

COM*EAl

COM(%) - (EA(%) / 50%) - (MAX-MIN) + MIN

COM(%) - (EA(%) / 50%) - (MAX-MIN) - MIN

Referéncia REF
corrigida, CcoM (0/2)100% -50% 0%
1500rpm | — — — — - Lim. max. Lim. min. | EA=0% . 0 rpm
| 'o | | R
[ R4 : ! ! e
| EA= 50% ' g
EA = 100% -+ \ L PN
750 rppmp - - f - - :i ————— : : .": 750 rpm
‘.' | | | EA =50%
KA [ Lo, EA= 100%
R ! ! Lim. max. ',* !
0 rpm £ | EA=0%  Lim.min. T 7] -1500 rpm
0% 50%  100% REF YReferéncia
COM (%) corrigida
Referéncia REF
corrigida COM (%)100%  -50% 0%
A < ; ‘ 0 rpm
1500 rppm | — — — — — T ; e , EA= O%: -300 rpm
4 im. min. | .*)
1200 pm | - — — - ' LS. max | e
EA= ¢0% .’ | [ . ‘ETA# 160?)/_ -750 rpm
750 pm | — — S ene — - EA = 50% °
EA = 50% [ 2 LA 0
‘,o’ I | Lim. max. o /o] -1200 rpm
. ' EA=0% Lim. min ! !
300 rpm L | |
p ; A e -1500 rpm
0 rpm . Ly v .
0% 50%  100% REF Referéncia
COM (%) corrigida

O limite maximo é definido pelo parametro 1105 MAX REF1 / 1108 MAX REF2.
O limite minimo é definido pelo parametro 1104 MIN REF1/ 1107 MIN REF2.
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Exemplos de correccéo de referéncia para o perfil DCU

Com o perfil DCU o tipo de refréncia fieldbus pode ser Hz, rpm ou percentagem.
Nos exemplos abaixo a referéncia é em rpm.

Ajuste

Quando COM >0

Quando COM <0

COM+EA1

COM/1000 + (EA(%) -50%) - (MAX-MIN)

COM/1000+ (EA(%) -50%) - (MAX-MIN)

Referéncia
corrigida
A

1500 rpm

REF
COM -150000

-750000 0

0 rpm

COM

750 rpm o
-1500 rpm
0 rpm0 > v
750000 150000 E(IEDI;A Referéncia
corrigida
Referéncia REF
corrigida COM  -150000 -750000 0
A «— i 0 rpm
1500 rpm I I
-300 rpm
1200 rpm
— 1-750 rpm
750 rpm
-1200 rpm
‘ | |
300 rpm ! | e - -1500 rpm
0 rpm . —> v
0 750000 150000 REF Referéncia

corrigida

O limite maximo é definido pelo parametro 1105 MAX REF1 / 1108 MAX REF2.
O limite minimo é definido pelo parametro 1104 MIN REF1 / 1107 MIN REF2.
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Ajuste

Quando COM >0

Quando COM <0

COM*EAl

(COM/1000) - (EA(%) / 50%)

(COM(%)/1000) - (EA(%) / 50%)

Referéncia REF
igid
o an COM  .150000 -750000 0
; 4 A s . 0 rpm
1500 rpm | — = — — — LIm. max. | Lim. min. | FA = 0%, p
EAZ100% . | | oL
| o' | | | ,'
EA.2 50% | n Ravans
750 rpmf - - /- 7,:: ,,,,, | " EA=%0% 750 rpm
." I I I ‘0' I
.’ ! I : o° EA: =100%
Orpm | /.° ! ! Lim. méax. e .
a8 EA=0% Lim.min, | -1500 rpm
0 v
750000 150000 (R:(E)';A Referéncic
corrigida
Referéncia REF
corrigida COM -150000 -750000 0
4 <+— ‘ 0 rpm
1500 rpm| — — — — - — - R | _q
| Lim. méx. | Lim. min LR -300 rpm
1200 rpm " e =1 T : ‘
| ‘o | |
. ' 1 -750 rpm
750 rpm ,‘ILO ,,,,, : ,
70% ! Lim. max -1200 rpm
: EA = 0% i ;
300 rpm : 0_ _Lim. min.
| : -1500 rpm
0 rpm : -y il
0 750000 150000 REF Referéncia
COM corrigida

O limite maximo é definido pelo parametro 1105 MIN REF1 / 1108 MIN REF2.
O limite minimo é definido pelo parametro 1104 MIN REF1/ 1107 MIN REF2.
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As referéncias fieldbus REF1 e REF2 séo escaladas conforme apresentado nas
tabelas seguintes.

Nota: Qualquer correcgéo da referéncia (veja seccao Seleccédo e correcgdo de
referéncias na pagina 221) é aplicada antes de serem escaladas.

Escala fieldbus para o perfil Accion.ABB

Tipo

+10000 = (par. 1108)
(10000 corresponde a 100%)

Referéncia Gama referéncia Escala Observacgdes
REF1 -32767 Velocidade | -20000 = -(par. 1105) Referéncia final limitada por
ou 0= 1104/1105. Velocidade
+32767 frequéncia | +20000 = (par. 1105) actual do motor Iimitada por
(20000 corresponde a 100%) 2001/2002 (veIomdade) ou
2007/2008 (frequéncia).
REF2 -32767 Velocidade | -10000 = -(par. 1108) Referéncia final limitada por
ou 0= 1107/1108. Velocidade
+32767 frequéncia | +10000 = (par. 1108) actual do motor Iir_nitada por
(10000 corresponde a 100%) 2001/2002 (velouda(je) ou
2007/2008 (frequéncia).
Binario -10000 = -(par. 1108) Referéncia final limitada por
0= 2015/2017 (binariol) ou
+10000 = (par. 1108) 2016/2018 (binario2).
(10000 corresponde a 100%)
Referéncia | -10000 = -(par. 1108) Referéncia final limitada por
PID 0=0 4012/4013 (Conjl PID) ou

4112/4113 (Conj2 PID).

Nota: Os ajustes dos parametros 1104 MIN REF1 e 1107 MIN REF2 néo tém
qualquer efeito sobre a escala de referéncias.

Escala fieldbus para o perfil DCU

Referéncia Gama T'EO . Escala Observactes
referéncia
REF1 -214783648 | Velocidade | 1000 =1 rpm /1 Hz Referéncia final limitada por
ou 1104/1105. Velocidade
+214783647 | frequéncia actual do motor limitada por
2001/2002 (velocidade) ou
2007/2008 (frequéncia).
REF2 -214783648 | Velocidade | 1000 = 1% Referéncia final limitada por
ou 1107/1108. Velocidade
+214783647 | frequéncia actual do motor limitada por
2001/2002 (velocidade) ou
2007/2008 (frequéncia)
Binario 1000 =1% Referéncia final limitada por
2015/2017 (binériol) ou
2016/2018 (binario2).
Referéncia | 1000 = 1% Referéncia final limitada por
PID 4012/4013 (Conj1 PID) ou

4112/4113 (Conj2 PID).

Nota: Os ajustes dos parametros 1104 MIN REF1 e 1107 MIN REF2 n&o tém
qualquer efeito sobre a escala de referéncias.
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Tratamento de referéncias

O controlo do sentido de rotacéo é configurado para cada local de controlo (EXT1 e
EXT2) usando os parametros no grupo 10 COMANDO. As referéncias fieldbus sédo
bipolares, isto €, podem ser negativas ou positivas. Os esquemas seguintes ilustram
como os parametros no grupo 10 e o sinal da referéncia fieldbus interagem para

produzirem as referéncias REF1/REF2.

Sentido determinado pelo sinal COM Sentido determinadi por comando digital, ex.: entrada
digital, consola de programacéao
par. 10.03 R
esultante Resultante
SENTIDO = REF1/2 REF1/2
DIRECTO - -
Ref. max.4- - - - - Ref. max. 4 - - - -
v - - Rt |— |
1IAUS T 100% 100% | 1e1abUS 1 00% 100% |
-163% 163% -163% 163%
—[Ref. max.]+ —[Ref. max..]+
par. 10.03
Resultante Resultante
SENTIDO = REF1/2 REF1/2
INVERSO T B
+ Ref. max. + Ref. max.
-163% 163% -163% 163%
Ref. 1/2 | -100% 100% | Ref. 1/2 | -100% 100% |
fieldbus | ! : | fieldbus | : ; |
/] | —[Ref. max|] —[Ref. max. k- - - - N '
par. 10.03 Resultante Resultante
SENTIDO = REF1/2 REF1/2
PEDIDO -1 T Comando sentido:
DIRECTO
Ref. max. L. - - - _ Ref. max. - - - - -
-163% : :
Ref. 1/2 | -100% ; | Eelgbl/z . ; |
fieldbus | 100% | 1e1abUS - T 100% 100% |
Z 163% -163% . 163%
/o L 4 —[Ref. max.]+- - - - - '
[Ref. max.] [ ] Comando sentido:
H INVERSO

Escala valor actual

A escala dos inteiros enviados para o mestre como Valores Actuais dependem da
funcéo seleccionada. Consulte o capitulo Sinais actuais e parametros.
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Mapeamento do modbus

Os seguintes cddigos de funcdo modbus sédo suportados pelo ACS350.

Cad.
Hex (dec)
Ler diversos 03 (03) Lé os conteldos dos registos de um dispositivo seguidor.

registos de Os ajustes dos parametros, controlo, estados e valores de
manutengao referéncia s&o mapeados como registos de manutencao.

Funcéo Informacéo adicional

Gravar diversos 06 (06) Grava para um unico registo num dispositivo seguidor.

registos de Os ajustes dos parametros, controlo, estados e valores de
manutencao referéncia s&o mapeados como registos de manutencao.

Diagndsticos 08 (08) Disponibiliza uma série de testes para verificagdo da comunicacéo
entre o dispositivo mestre e os seguidores, ou para verificacdo de
diversas condic¢des internas de erro dentro do seguidor.

Séao suportados os seguintes sub-cédigos:

00 Devolver dados pesquisa: Os dados passados no campo de
informacao do pedido séo devolvidos na resposta. Toda a
mensagem de resposta deve ser idéntica ao pedido.

01 Opcéo reiniciar comunicacdes: A porta de linha série do
dispositivo seguidor deve ser incializada e reiniciada, e todas as
suas comunicagdes, mesma os contadores devem ser apagadas.
Se a porta estiver em Modo Escutar, ndo é devolvida qualquer
resposta. Se a porta ndo estiver em Modo Escutar, é devolvida
uma resposta antes de reiniciar.

04 Forca 0 modo escutar: Forga o dispositivo seguidor seleccionado
para o Modo Escutar. Isto isola-o dos outros dispositivos na rede,
permitindo que continuem a comunicar sem interrup¢do do
dispositivo remoto seleccionado. Nao é devolvida resposta. A Unica
funcado processada depois deste modo ser introduzido é a fungdo
de Opcao Reiniciar Comunicagdes (sub-cédigo 01).

Gravar diversos 10 (16) Grava para os registos (entre 1 a aproximadamente 120 registos)
registos de num dispositivo seguidor.

manutengao Os ajustes dos parametros, controlo, estados e valores de
referéncia sdo mapeados como registos de manutencéo.

Ler/Gravar 17 (23) Executa uma combinagdo de uma operacgéo de leitura e de uma
diversos registos operagao de escrita (codigos de fungdo 03 e 10) em uma Unica
de manutencao transaccdo modbus. A operagao de escrita € efectuada antes da
operacao de leitura.

Mapeamento dos registos

Os parametros do conversor de frequéncia, as Palavras Controlo/Estado, e os
valores de referéncia e 0s actuais sdo mapeados para a area 4xxxx como segue:

e 40001...40099 estédo reservados para o controlo/estado do conversor de
frequéncia, valores de referéncia e valores actuais.

e 40101...49999 estdo reservados para os parametros 0101...9999 do conversor.
(Por ex.: 40102 é o parametro 0102). Neste mapeamento, os milhares e as
centenas correspondem ao numero do grupo, enquanto as dezenas e as
unidades correspondem ao numero do parametro dentro de um grupo.

Os enderecos de registo que ndo correspondem a parametros do conversor de
frequéncia sado invalidos. Se tentar ler ou introduzir enderecos invalidos, o interface
modbus envia um cdédigo de excepc¢ao ao controlador. Ver Cédigos de excepcao na
pagina 225.
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A tabela seguinte apresenta informacéo sobre os contetdos dos enderecos modbus
40001...40012 e 40031...40034.

Registo modbus Acesso Informagéo
40001 | Palavra Controlo R/W Palavra controlo. Suportado apenas pelo perfil Accion.ABB,
ou seja quando o ajuste de 5305 CTRL PERFIL EFE é ABB
DRV LIM ou ABB DRV FULL. O parametro 5319 PAR EFB
19 exibe uma copia da Palavra Controlo em formato hex.
40002 | Referéncia 1 R/W Referéncia externa REF1. Veja a seccao Referéncias
fieldbus na pagina 217.
40003 | Referéncia 2 R/W Referéncia externa REF2. Veja a seccao Referéncias
fieldbus na pagina 217.
40004 | Palavra Estado R Palavra Estado. Suportado apenas pelo perfil Accion.ABB,
ou seja quando o ajuste de 5305 CTRL PERFIL EFE é ABB
DRV LIM ou ABB DRV FULL. O pardmetro 5320 PAR EFB
20 exibe uma cépia da Palavra Controlo em formato hex.
40005 | Actual 1...8 R Valor actual 1...8. Use o parametro 5310... 5317 para
seleccionar um valor actual para ser mapeado para registo
40012 modbus 40005...40012.
40031 | Palavra Controlo R/W 0301 PALAV COM FB 1, ou seja a palavra menos
LSW significativa da Palavra Controlo 32-bit do perfil DCU.
Suportada apenas pelo perfil DCU profile, ou seja quando o
ajuste de 5305 CTRL PERFIL EFB é PERFIL DCU.
40032 | Palavra Controlo R/W 0302 PALAV COM FB 2, ou seja a palavra mais significativa
MSW da Palavra Controlo 32-bit do perfil DCU.
Suportada apenas pelo perfil DCU profile, ou seja quando o
ajuste de 5305 CTRL PERFIL EFB é PERFIL DCU.
40033 | Palavra Estado R 0303 PALAV EST FB 1, ou seja a palavra menos
LSW significativa da Palavra Estado 32-bit do perfil DCU.
Suportada apenas pelo perfil DCU profile, ou seja quando o
ajuste de 5305 CTRL PERFIL EFB é PERFIL DCU.
40034 | PALAVRA ESTADO | R 0304 PALAV EST FB 2, ou seja a palavra mais significativa
ACS350 MSW da Palavra Estado 32-bit do perfil DCU.

Suportada apenas pelo perfil DCU profile, ou seja quando o
ajuste de 5305 CTRL PERFIL EFB é PERFIL DCU.

Nota: Os parametros introduzidos através do Modbus standard sdo sempre

volateis, ou seja, os valores modificados ndo sao automaticamente guardados para
a memoria permanete. Use o parametro 1607 GRAVAR PARAM para guardar todos
os valores alterados.
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Os cadigos de funcdo suportados para o registo de manutencao 4xxxx sao:

Cod. Hex Nome da funcéo Informacéo adicional
(dec)
03 (03) Ler registos 4X Lé os conteldos binarios dos registos (referéncias 4X) num
dispositivo seguidor.
06 (06) Define um Unico Define um valor de um Unico registo (referéncia 4X). Quando
registo 4X transmitida, a funcéo define a mesma referéncia de registo para
todos os outros seguidores ligados.
10 (16) Define multiplos Define valores para um sequéncia de registos (referéncias 4X).
registos 4X Quando transmitida, a funcéo define as mesmas referéncias de
registo para todos os outros seguidores ligados.
17 (23) Ler/Escrever Executa uma combinac¢édo de uma operagao de leitura e de uma
registos 4X operacéo de escrita (codigos de fungdo 03 e 10) numa Unica
transaccao modbus. A operagao de escrita é efectuada antes da
operagao de leitura.

Nota: Na informacdo da mensagem modbus, 0 endere¢o do registo 4xxxx & Xxxx -1.
Por exemplo o endereco do registo 40002 é 0001.

Cdédigos de excepcéo

Os cédigos de excepcgao sao respostas de comunicacédo série do conversor de
frequéncia. O conversor de frequéncia suporta os codigos de excepc¢ao Modbus
standard listados na tabela seguinte

Caédigo Nome Significado
01 Funcéo ilegal Comando nao suportado
02 Dados endereco O endereco nao existe ou esta protegido contra leitura/escrita.
ilegais
03 Valor dados ilegal Valor incorrecto para o conversor de frequéncia:

» O valor esta fora dos limites minimos ou maximos.
e O parametro é so6 de leitura.
* Mensagem muito longa.

¢ Aintroducdo do parametro ndo é permitida com o arranque
activo.

e Aintroducdo do parametro n&do é permitida com a macro
fabrica seleccionada.

O parametro 5318 PAR EFB 18 do conversor de frequéncia guarda o cddigo de
excepcéo mais recente.
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Perfis de comunicacgéo

O fieldbus integrado suporta trés perfis de comunicacao:
» Perfil de comunicacdo DCU

» Perfil de comunicacdo ABB DRV LIM

» Perfil de comunicacdo ABB DRV FULL.

O perfil DCU aumenta o interface de controlo e de estado para 32 bits, e € 0
interface interno entre a aplicacédo do conversor de frequéncia principal e o
ambiente do fieldbus integrado. O perfil ABB DRV LIM € baseado no interface
PROFIBUS. O perfil ABB DRV FULL suporta dois bits da Palavra Controlo nédo
suportados pela implementacdo ABB DRV LIM.

Rede Modbus Fieldbus integrado Conversor

RS-232/485 de frequéncia

ABB DRV FULL / LIM

: Perfil DCU
Perfil ACCION. ABB Convers&o de dados
Valores actuais selec.
pelo par. 5310...5317
PERFIL DCU
Perfil DCU Palavra Controlo/Estado Perfil DCU

Data conversion
for REF1/2

Valores actuais selec.
pelo par 5310...5317

Perfil de comunicacdo ACCION ABB

Estéo disponiveis duas implementa¢des do perfil de comunicacdo Accion. ABB: 0
ABB DRV FULL e o0 ABB DRV LIM. O perfil Accion.ABB estéa activo quando o
parametro 5305 CTRL PERFIL EFB ¢ ajustado para ABB DRV FULL ou ABB DRV
LIM. A Palavra Control e a Palavra Estado para o perfil sdo descritas abaixo.

O perfil de comunicacéo Accion.ABB pode ser usado através de EXT1 ou EXT2. Os
comandos da Palavra Controlo s&o activadas quando o parametro 1001 COMANDO
EXT1 ou 1002 COMANDO EXT2 (dependendo do local de controlo activo) &
ajustado para COM.
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A tabela seguinte e 0 esquema de estado apresentado nesta sec¢ao descrevem o
conteudo da Palavra Controlo para o perfil Accion.ABB. O texto a negrito e em
mailculas refere-se os estados no diagrama de bloco.

Palavra Controlo de perfil Accion ABB (veja o parametro 5319)

Bit Nome Valor Observagdes
0 CONTROLO 1 Introduzir PRONTO PARA OPERAR.
OFF1 0 Para ao longo da rampa de desaceleragéo activa (2203/2206). Introduza ACTIVO
OFF1; seguido de PRONTO PARA LIGAR excepto se outros encravamentos
(OFF2, OFF3) estiverem activos.
1 CONTROLO 1 Continuar operagéo (OFF2 inactivo).
OFF2 0 Emergéncia DESLIGADA, o conversor para por inércia.
Introduzir OFF2 ACTIVO; seguido de INIBE ARRANQUE.
2 CONTROLO 1 Continuar operacgéo (OFF3 inactivo).
OFF3 0 Paragem de emergéncia, o conversor para dentro do tempo definido pelo parametro
2208. Introduza OFF3 ACTIVO; seguido de INIBE ARRANQUE.
Aviso: Certifique-se de que o motor e a maquina accionada pode ser parados
durante este modo de paragem.
3 FUNC 1 Introduzir FUNC ACTIVO. (Nota: O sinal de Permissdo Func deve estar activo; veja
INACTIVO o parametro 1601. Se o ajuste do par. 1601 for COM, isto também activa sinal de
Permisséo Func.)
0 Operacgédo nao possivel. Introduzir INIBE ARRANQUE.
4 Nota: O bit 4 é suportado apenas pelo perfil ABB DRV FULL!
RAMPA_EM_ 1 Introduzir GERADOR DA FUNCAO DE RAMPA: SAIDA ACTIVA.
SERT/OH(JAL?_? 0 Forcar a saida do Gerador da Funcéo de Rampa para zero.
O conversor de frequéncia péara (limites de corrente e de tensdo CC em forca).
5 PARAG_RAMPA | 1 Activa fungdo rampa.
Introduzir GERADOR DA FUNCAO DE RAMPA: ACELERACAO ACTIVA.
0 Paragem rampa (Saida do Gerador da Funcéo de Rampa parada).
6 RAMPA _EM_ 1 Operacéo normal. Introduzir EM FUNCIONAMENTO.
ZERO 0 Forcar a entrada de Gerador da Fungdo de Rampa para zero.
7 REARME 0=>1 |Rearmar falha se existirem falhas activas. Introduzir INIBE ARRANQUE. Efectivo se
0 par. 1604 estiver ajustado para COM.
0 Continuar operagdo normal.
8...9 N&o usado
10 Nota: O bit 10 é suportado apenas pelo perfil ABB DRV FULL!
CMD_REMOTO |1 Controlo fieldbus activo.
(ABB DRV 0 Palavra Controlo # 0 ou Referéncia # 0: Guarda a Ultima Palav Ctrl e Referéncia.
FULL) Palavra Controlo = 0 ou Referéncia = 0: Controlo fieldbus activo
Referéncia e rampa de desaceleracdo/aceleracdo bloqueadas.
11 CTRL EXT 1 Selecciona a o local de controlo externo EXT2. Efectivo se par.1102 for ajustado
BLOQ para COM.
0 Selecciona a o local de controlo externo EXT1. Efectivo se par 1102 for ajustado
para COM.
12... Reservado
15
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A tabela seguinte e 0 esquema de estado apresentado nesta seccao descrevem o
conteudo da Palavra Estado para o perfil Accion.ABB. O texto a negrito e em
mailculas refere-se os estados no diagrama de bloco.

Palavra Estado do perfil Accion. ABB (EFB) (par. 5320)

Bit

Nome

Valor

ESTADO/Descri¢éo
(Corresponde aos estados/caixas no diagrama de estado)

RDY_ON

PRONTO PARA LIGAR

NAO ESTA PRONTO PARA LIGAR

RDY_FUNC

PRONTO PARA FUNCIONAR

OFF1 ACTIVO

RDY_REF

OPERACAO ACTIVA

OPERACAO INACTIVA

DISPARO

FALHA. Veja capitulo Localizagdo de falhas.

Sem falha

OFF 2_STA

OFF2 inactivo

OFF2 ACTIVO

OFF 3 STA

OFF3 inactivo

OFF3 ACTIVO

SWC_ON_INHIB

ARRANQUE ACTIVO

Inibico de arranque desactivada

ALARME

Alarme. Veja o capitulo Localizagéo de falhas.

Alarme

AT_SETPOINT

EM FUNCIONAMENTO. O valor actual é igual ao valor de referéncia (= esta dentro
dos limites de tolerancia, ou seja, no controlo de velocidade o erro de velocidade é
menor que ou igual a 4/1%* da velocidade nominal do motor).

*Histerese assimétrica: 4% quando a velocidade entra a area de referéncia, 1%
guando a velocidade sai da area de referéncia.

O valor actual difere do valor de referéncia (= esta fora dos limites de tolerancia).

REMOTO

Local de controlo do conversor de velocidade: REMOTO (EXT1 ou EXT2)

Local de controlo do conversor de velocidade: LOCAL

10

ACIMA_LIMITE

|l O| | O

O valor do parametro supervisionado excede o limite superior de supervisdo. O
valor bit € 1 até que o valor do parametro supervisionado se encontre abaixo do
limite inferior de supervisdo. Veja o grupo de parametros 32 SUPERVISAO.

O valor do parédmetro supervisionado abaixo do limite inferior de supervisdo. O
valor bit € 0 até que o valor do parametro supervisionado se encontre acima do
limite superior de supervisdo. Veja o grupo de parametros 32 SUPERVISAO.

11

EXT CTRL LOC

Seleccionado o local de controlo externo EXT2

Seleccionado o local de controlo externo EXT1

12

FUNC EXT
ACTIVO

Recebido sinal externo de Permissao Func

Ol | Of k-

Nao foi recebido sinal externo de Permissao Func

15

13...

Reservado
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O diagrama de estado abaixo descreve 0s bits da funcdo de arranque-paragem da
Palavra Controlo (CW) e da Palavra Estado (SW) para o perfil Accion.ABB.

De qualquer estado De qualquer estado De qualquer estado
Parag.Emergéncia Parag.Emergéncia + Falha
OFF3 (CW Bit2=0) OFF2 (CW Bit 1=0)
P OFF3 OFF2 . FALHA [— (SW Bit3=1)
SW Bit5=0) — _— =
( ) acTivo ACTIVO [ (SW Bit4=0)

CW Bit7=1)*
oo [ cwei=s
> >

De qualquer estado

OFF1 (CW Bit0=0) +

~ ARRANQUE o
(S Bif1=0) — OFF1 ALIMENTACAO OFF INIBIDO — (SW Bit6=1)
B ACTIVO
-0/ 1I= Aliment.ON CW Bit0=0
N(f)=0/1=0 mmmm + - J— ( )
il
A B*C D NAO PRONTO ..
PARALIGAR [~ (SWBIt0=0)
(CW Bit3 =0) + (CW xxxx x1*xx xxxx x110)
o OPERACAO PRONTO | _ (sw Bito=1
(SWBIZ=0— ' \\iBiDA PARALIGAR | ¢ )
OPERACAO INIBIDA + -’- (CW= xxxx Xx1*xx xxxx x111)
|
B*C* D*
PRONTO 1 —
OPERAR (SW BIt1=1)
(CW Bit4=0)* 1 (cwBit3=1 and
| SW BIit12=1)
OPERACAO .
C D ACTIVA (SW Bit2=1)
A —1—
(CW Bit5=0) (CW=xxxx x1*xx xxx1* 1111
i.e. Bit4=1)*
SAIDA RFG
[ Estado D ACTIVA*
Mudanca de estado
= Mudane ! (CW Bit6=0) B* —<—
=== Caminho descrito no exemplo (CW=xxxx x1*xx xx11* 1111
CW = Palavra de Estado i.e. Bit5=1)
SW = Palavra Estado RFG: ACELERACAO
RFG = Gerador da Funcdo de Rampa ACTIVA
| = Par. 0104 CORRENTE c
f = Par. 0103 FREQ SAIDA (CW=x0xxx x1xx x111* 1111
n = Velocidade i.e. Bit6=1)
* Apenas suportado pelo perfil ABB DRV FULL AOPERAR |— (SW Bit8=1)
** A trasicdo de estado também ocorre se a

falha for rearmada a partir de outra fonte (ex.
entrada digital) D

t
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Perfil de comunicacdo DCU

Porque o perfil DCU aumenta o interface de controlo e estado para 32 bits, sdo
necessarios dois sinais diferentes, para as palavras controlo (0301 e 0302) e para
as palavras estado (0303 e 0304).

As tabelas abaixo descrevem o contetdo da Palavra Controlo para o perfil DCU.

Palavra Controlo PERFIL DCU (parametro 0301)

Bit

Nome

Valor

Informacgao

PARAR

1

Parar de acordo com ou pardmetro do modo de paragem (2102) ou com pedidos do
modo de paragem (bits 7 e 8).

Nota: Comandos em simultaneo de PARAGEM e ARRANQUE resultam em paragem.

N&o opera

ARRANCAR

Arrancar
Nota: Comandos em simultdneo de PARAGEM e ARRANQUE resultam em paragem.

N&o opera

INVERSO

Sentido inverso. O sentido de rotacéo é definido usando a operagdo XOR dos valores
do bit 2 e 31 (=sinal da referéncia).

Sentido de rotagao directo.

LOCAL

Introduzir modo de controlo local.

Introduzir modo de controlo externo.

REARME

> 1

Rearme

outro

N&o opera.

EXT2

Mudar para controlo externo EXT2.

Mudar para controlo externo EXT1.

FUNC_INACTIVO

Activa Func Inactivo.

Activa a Permissao Func.

MODO STP_R

|l o| k| ok

Péara ao longo da rampa de desaceleragdo actualmente activa (bit 10). O valor do bit
0 deve ser 1 (=PARAR).

N&o opera

MODO STP_EM

Paragem emergéncia. O valor do bit O deve ser 1 (=PARAR).

N&o opera

MODO STP_C

Paragem por inércia. O valor do bit 0 deve ser 1 (=PARAR).

N&o opera

10

RAMPA_2

Use o par de rampa de aceleracdo/desaceleracéo 2 (parametros 2205...2207).

Use o par de rampa de aceleragdo/desaceleracédo 1 (parametros 2202...2204).

11

RAMPA_OUT 0

Forgar a saida da rampa para zero.

N&o opera

12

PARAG_RAMPA

Paragem rampa (Saida Gerador de Funcdo de Rampa parada).

N&o opera

13

RAMPA_IN_O

Forcar a entrada da rampa para zero.

N&o opera

14

REQ_LOCALLOC

P ORI ORI O|FR| O|FRr|O|FrLr|O|Fr|O

Activar blogueio local. A introducéo do modo de controlo local é desactivada ( tecla
LOC/REM da consola de operacéo).

o

N&o opera

15

LIMBIN2

Use o limite de binario minimo/maximo 2 (parametros 2016 e 2018).

Ol

Use o limite de binario minimo/maximo 1 (parametros 2015 e 2017).
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Palavra Controlo PERFIL DCU (par. 0302)

Bit Nome Valor Informagéo
16 CTL_FBLOCAL 1 Pedido modo local fieldbus para a Palavra Controlo.
Exemplo: Se o conversor de frequéncia esta em modo de controlo remoto e a
fonte de comando de arranque/paragem/sentido é ED para o local de controlo
externo 1 (EXT1): ajustando o hit 16 para o valor 1, o arranque/paragem/sentido
é controlador pela palavra de comando do fieldbus.
0 N&o existe modo local fieldbus
17 REF_FBLOCAL 1 Pedido Palavra Controlo do modo local fieldbus para referéncia. Veja exemplo
16 FBLOCAL_CTL.
0 N&o existe modo local fieldbus
18 ARRANQ_INACT1 |1 Sem Arranque Activo
0 Activar arranque. Efectivo se o ajuste do parametro 1608 for COM.
19 ARRANQ_INACT2 |1 Sem Arranque Activo
0 Activar arranque. Efectivo se o ajuste do parametro 1609 for COM.
20...26 | Reservado
27 REF_CONST 1 Pedido de referéncia velocidade constante.
Este é um bit de controlo interno. Apenas para supervisao.
0 N&o opera
28 REF_AVE 1 Pedido de referéncia velocidade média.
Este € um bit de controlo interno. Apenas para supervisao.
0 N&o opera
29 LINK_ON 1 Mestre detectado na ligacéo fieldbus.
Este € um bit de controlo interno. Apenas para supervisao.
0 Ligacao fieldbus em baixo.
30 REQ_STARTINH 1 Inibe arranque
0 Sem inibicdo de arranque
31 Reservado
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As tabelas abaixo descrevem o contelido da Palavra Estado para o perfil DCU.

Palavra Estado do Perfil DCU (par. 0303)
Bit Nome Valor Informagéo
0 | PRONTO 1 O conversor de frequéncia esta pronto para receber o comando
de arranque.
0 O conversor de frequéncia ndo esta pronto.
1 | ACTIVO 1 Recebido sinal externo de Permissdo Func.
0 N&o foi recebido sinal externo de Permisséo Func.
2 | ARRANCAR 1 O conversor de frequéncia recebeu um comando de arranque.
0 O conversor de frequéncia ndo recebeu um comando de
arranque.
3 | FUNCION 1 O conversor de frequéncia esta em modulagao.
0 O conversor de frequéncia ndo estid em modulacao.

4 | VELOC_ZERO 1 O conversor de frequéncia esta a velocidade zero.

0 O conversor de frequéncia ndo alcancou a velocidade zero.

5 | ACELERAR 1 O conversor de frequéncia estd em aceleracao.

0 O conversor de frequéncia ndo esta em aceleragao.
6 | DESACELERAR 1 O conversor de frequéncia esta em desaceleragao.
0 O conversor de frequéncia ndo estd em desaceleragéo.

7 | EM_SETPOINT 1 O conversor de frequéncia esta no setpoint. AO valor actual é
igual ao valor de referéncia (isto é, esta dentro dos limites de
tolerancia).

0 O conversor de frequéncia ndo esta no setpoint.
8 | LIMITE 1 Operacéo limitada pelos ajustes do grupo 20 LIMITES.
0 Operacédo dentro dos ajustes do grupo 20 LIMITES.

9 | SUPERVISAO 1 Um parametro supervisionado (grupo 32 SUPERVISAQ) esté
fora dos seus limites.

0 Todos os parametros supervisionados estao dentro dos limites.

10 | REV_REF 1 A referéncia do conversor de frequéncia é em sentido inverso.

0 A referéncia do conversor de frequéncia € em sentido directo.

11 | REV_ACT 1 O conversor de frequéncia esta a funcionar em sentido inverso.

0 O conversor de frequéncia esta a funcionar em sentido directo.

12 | PAINEL_LOCAL 1 O controlo estd em modo local por consola de programacgao
(ou ferramenta PC).

0 O controlo ndo esta em modo local por consola de programagéo.

13 | FIELDBUS _LOCAL |1 O controlo estd em modo de controlo local por fieldbus.

0 O controlo ndo estd em modo de controlo local por fieldbus.

14 | EXT2_ACT 1 O controlo esta em modo EXT2.

0 O controlo estd em modo EXT1.
15 | FALHA 1 O conversor de frequéncia esta em estado de falha.
0 O conversor de frequéncia ndo esta em estado de falha.
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Palavra Estado do perfil DCU (par. 0304)

Bit Nome Valor Estado
16 ALARME 1 Ocorreu um alarme.
0 N&o ocorreram alarmes.
17 Reservado
18 BLOQDIR 1 O bloqueio de sentido esta ON. (Alteracédo de sentido
bloqueada.)
0 O bloqueio de sentido esta OFF.
19 LOCALLOCK 1 O bloqueio do modo local estda ON. (Modo local bloqueado.)
0 O bloqueio do modo local esta OFF.
20 MODO_CTL 1 O conversor de frequéncia esta em modo controlo vector.
0 O conversor de frequéncia esta em modo controlo escalar.
21...25 | Reservado
26 CTL_REQ 1 Palavra Controlo pedida pelo fieldbus
0 N&o opera
27 REF1_REQ 1 Referéncia 1 pedida pelo fieldbus
0 Né&o foi pedida referéncia 1 pelo fieldbus.
28 REF2_REQ 1 Referéncia 2 pedida pelo fieldbus
0 Né&o foi pedida referéncia 2 pelo fieldbus.
29 REF2EXT_REQ 1 Pedida referéncia externa PID2 pelo fieldbus
0 Né&o foi pedida referéncia referéncia externa PID2 pelo
fieldbus.
30 STARTINH_ACK 1 Permisséo Func pelo fieldbus
0 Sem Permisséo Func pelo fieldbus
31 Reservado
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Controlo fieldbus através de adaptador fieldbus

Conteudo do capitulo

Resumo

Este capitulo descreve como o conversor de frequéncia pode ser controlado por
dispositivos externos ao longo de uma rede de comunicacao através de um
adaptador fieldbus.

O conversor de frequéncia pode ser ligado a um sistema de controlo externo
através de um adaptador fieldbus ou de um fieldbus integrado. Sobre o controlo por
fieldbus integrado, consulte o capitulo Controlo por fieldbus com fieldbus integrado.

O adaptador fieldbus é ligado ao terminal X3 do conversor de frequéncia.

|
I [ | I I I Controlador
fieldbus

ACS350

| Fieldbus

E']d Outros
ispositivos

‘ X3 Adaptador
fieldbus

Fluxo de dados
-«—— Palavavra controlo (CW)——
-«t«——— Referéncias

Palavra Estado (SW) ——»=
Valores actuais ——p»

E/S processo (ciclico)

Pedidos/Respostas parametros R/W Mensagens de servigco
- (aciclico)

O conversor de frequéncia pode ser ajustado para receber toda a informacéo de
controlo através do interface de fieldbus, ou o controlo pode ser distribuido entre o
interface de fieldbus e outras fontes disponiveis, como por exemplo as entradas
digitais e as analdgicas.

O conversor de frequéncia pode comunicar com um sistema de controlo através de
um adaptador fieldbus usando um dos seguintes protocolos de comunicagdo série:
— Profibus-DP® (adaptador FPBA-01)
— CANopen® (adaptador FCAN-01)
— DeviceNet® (adaptador FDNA-01)

— Modbus® RTU (adaptador FMBA-01. Veja o capitulo Controlo por fieldbus
com fieldbus integrado.)
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O conversor de frequéncia detecta automaticamente qual é o protocolo de
comunicacéo usado pelo adaptador fieldbus. Os ajustes de fabrica para cada
protocolo assumem que o perfil usado é o protocolo standard para a indUstria (ou
seja 0 PROFIdrive para o Profibus, o Drive AC/DC para o DeviceNet).

Ajuste da comunicacéao através de um modulo adaptador fieldbus

Antes de configurar o conversor de frequéncia para controlo fieldbus, o médulo
adaptador deve ser mecéanica e electricamente instalado seguindo as instrucdes da
pagina 22 no capitulo Instalagdo mecanica, e as do manual do médulo.

A comunicacao entre o conversor de frequéncia e 0 modulo adaptador fieldbus é
activada pelo ajuste do parametro 9802 SEL PROT COM para FBA EXT. Os
parametros especificos do adaptador no grupo 51 MOD COMUN EXTERNO
também devem ser ajustados. Consulte a tabela abaixo.

Parametro

Ajustes
alternativos

Ajuste para controlo
fieldbus

Funcéao/Informacao

INICIO DA COMUNICACAO

9802 SEL PROT
COM

NAO SEL
MODBUS STD
FBA EXT

MDB STD RS 232

FBA EXT

Inicia a comunicacgédo entre o conversor de
frequéncia e o0 médulo adaptador fieldbus.

CONFIGURACAO MODULO ADAPTADOR

5101 TIPO FBA

Exibe o tipo de médulo adaptador fieldbus.

5102 PAR 2 FB

5126 PAR 26 FB

Estes parametros séo especificos para o médulo adaptador. Para mais informacdes, consulte
o manual do médulo. Note que nem todos estes parametros séo usados.

5127 REFRESC PAR
FBA

(0) CONCLUIDO;
(1) ACTUALIZAR

Valida qualquer alteracédo na configuragao
dos ajustes dos parametros do modulo
adaptador.

SELECCAO DE DADOS TRANSMITIDOS

5401...5410 ENT 0 Define os dados transmitidos do conversor

DADOS FBA 1...10 1.6 de frequéncia para o controlador fieldbus.
101...9999

5501...5510 SD 0 Define os dados transmitidos do

DADOS FBA 1...10 1.6 controlador fieldbus para o conversor de
101...9999 frequéncia.

Depois da configuracdo dos parametros do médulo no grupo 51 MOD COMUN
EXTERNO ter sido efectuada, os pardmetros de controlo do conversor de
frequéncia (apresentados na sec¢do Parametros de controlo do conversor de
frequéncia na pagina 237) devem ser verificados e ajustados se necessario.

Os novos ajustes ficam validos quando o conversor de frequéncia for ligado de novo
a alimentacao, ou quando o parametro 5127 FREFRESC PAR FBA for activado.

Controlo fieldbus através de adaptador fieldbus
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Parametros de controlo do conversor de frequéncia

Depois de definida a comunicacéo fieldbus, os pardmetros de controlo do conversor
de frequéncia listados abaixo devem ser verificados e ajustados se necessario.

A coluna Ajuste para controlo fieldbus apresenta o valor a usar quando o
interface fieldbus for a fonte ou destino seleccionado para esse sinal em patrticular.
A coluna Funcéao/Informacgé&o descreve o parametro.

Parametro Ajuste para Funcao/Informacéo
controlo
fieldbus

SELECCAO DA FONTE DO COMANDO DE CONTROLO

1001 COMANDO EXT1 | COM Activa 0301 PALAV COM FB 1 bits 0...1 (ARRANCAR/PARAR) quando

EXT1 é o local de controlo activo seleccionado.
1002 COMANDO EXT2 | COM Activa 0301 PALAV COM FB 1 bits 0...1 (ARRANCAR/PARAR) quando
EXT2 é o local de controlo activo seleccionado.

1003 SENTIDO DIRECTO Activa o controlo do sentido de rotacéo como definido pelos parametros
INVERSO 1001 e 1002. O controlo do sentido é explicado em Tratamento de
PEDIDO referéncias. na pagina 222.

1102 SEL EXT1/EXT2 CoM Activa a selecgéo EXT1/EXT2 através de 0301 PALAV COM FB 1 bit 5.

1103 SELEC REF1 CoM A referéncia fieldbus REF1 € usada quando EXT1 é seleccionado como
COM+EA1 local de controlo activo. Veja a seccéo Selecgéo e correcgdo de
COM*EA1 referéncias (para o perfil DCU) na pagina 217.

1106 SELEC REF2 CoM A referéncia fieldbus REF2 € usada quando EXT1 ¢ seleccionado como
COM+EA1 local de controlo activo. Veja a sec¢do Selecgéo e correccdo de
COM*EAL referéncias (para o perfil DCU) na pagina 217.

SELECCAO DA FONTE DO SINAL DE SAIDA

1401 SAIDA RELE 1 COM Activa o controlo da saida a relé SR pelo sinal 0134 PALAV COM SR
COM(-1)

1501 CONTEUDO SA1

135 (isto € 0135
VALOR COM 1)

Direcciona o contetdo da referéncia de fieldbu 0135 VALOR COM1 para
a saida analégica SA

ENTRADAS DE CONTROLO DO SISTEMA

1601 PERMISSAO COM Activa o controlo do sinal invertido de Permissdo Func (Func Inactivo)

FUNC através de 0301 PALAV COM FB 1 bit 6.

1604 SEL REARME COM Activa o rearme de falha através do fieldbus 0301 PALAV COM FB1 bit 4

FALHA

1606 BLOQUEIO COM Sinal de bloqueio do modo de controlo local através de 0301 PALAV

LOCAL COM FB 1 bit 14

1607 GRAVAR PARAM | FEITO; Guarda altera¢8es de valor dos pardmetros (incluindo as efectuadas

GUARDAR através de controlo fieldbus) para a memaria permanente.

1608 ARRANQ ACTIV1 | COM Arranque Activo Invertido 1 (Arranque Inactivo) através de 0302 PALAV
COM FB 2 bit 18

1609 ARRAN ACTIV2 COM Arranque Activo Invertido 2 (Arranque Inactivo) através de 0302 PALAV
COM FB 2 hit 19

LIMITES

2013 SEL BINARIO COM Seleccdo do limite minimo de binario 1/2 através de 0301 PALAV COM

MIN FB 1 bit 15

2014 SEL BINARIO COM Seleccéo do limite maximo de binario 1/2 através de 0301 PALAV COM

MAX FB 1 bit 15

2201 SEL AC/DES 1/2 | COM Selecgéo do par de rampa AC/DES através de 0301 PALAV COM FB 1

bit 10
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Parametro Ajuste para Funcéao/Informacao
controlo
fieldbus
2209 ENT RAMPA 0 COM Entrada da rampa para zero através de 0301 PALAV COM FB 1 bit 13

FUNCOES DE FALHA DE COMUNICACAO

3018 FUNC FALHA NAO SEL Determina a acc¢éo do conversor de frequéncia em caso de perda de
COM FALHA comunicacdao fieldbus.

VEL CONST 7

ULT VELOC
3019 TEMPO FALHA 0.1...60.0s Define o tempo entre a detec¢éo de perda de comunicacéo e a accéao

COM

seleccionada com o pardmetro 3018 FUNC FALHA COM.

SELECCAO DA FONTE DO SINAL DE REFERENCIA DO CONTROLADOR PID

4010/4110/4210 SEL
SETPOINT

COM
COM+EA1
COM*EAl

Referéncia do controlo PID (REF2)

Interface do controlo fieldbus

A comunicacao entre um sistema fieldbus e o conversor de frequéncia consite em
palavras de dados de 16-bit de entrada e de saida. O conversor de frequéncia
suporta no maximo o uso de 10 palavras de dados em cada direcgéo.

Os dados transformados do conversor de frequéncia para o controlador de fieldbus
¢é definido pelo grupo de parametros 54 ENT DADOS FBA e dos dados
transformados do controlador de fieldbus para o conversor de frequéncia é definido
pelo grupo de parametros 55 SAID DADOS FBA.

Rede fieldbus

Modulo fieldbus

|
|
|
|
Interface |
fieldbus |
especifico |
|

|

|

|

ENTRADA
DADOS

Selecgéo
ent. dados

1

10

)

SAIDA
DADOS

10

5401/.../5410

Selecgéo
saida dados

)

5501/.../5510

Seleccéo
4 = Palavra Estado B comando
5=ACT1 NAO SEL- <
6 =ACT2 COM
Par. 0102...9910
1001/1002
= Seleccgéo
1 : Palavra Controlo REF1
2=REFL TECLADO-
6 = REF2 AN
Par. 0102...9910 : COM
1103
Seleccgéo
REF1
TECLADOH
N
COM
1106
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Palavra Controlo e Palavra Estado

A Palavra Controlo (CW) é o principal meio de controlo de um conversor de
frequéncia a partir de um sistema fieldbus. A Palavra Controlo é enviada pelo
controlador de fieldbus para o conversor de frequéncia. O conversor de frequéncia

alterna entre estados de acordo com as instru¢des de codigo bit da Palavra
Controlo.

A Palavra Estado (SW) é uma palavra que contém informacéo de estado, enviada
pelo conversor de frequéncia para o controlador de fieldbus.

Referéncias
As referéncias (REF) séo inteiros de 16-bits. Uma referéncia negativa (indicando por
exemplo sentido de rotacao inverso) € formada calculando os dois complementos

do valor positivo da referéncia correspondentes. O conteddo de cada palavra de
pode ser usado como referéncia de velocidade ou de frequéncia.

Valores actuais

Os Valores Actuais (ACT) séo palavras de 16-bit com informacéo sobre operacbes
seleccionadas do conversor de frequéncia.

Perfil de comunicacéao
A comunicacao entre o conversor de frequéncia e o adaptador fieldbus suporta o

perfil de comunicacdo DCU. O perfil DCU aumenta o interface de controlo e de
estado para 32 bits.

Rede Adaptador fieldbus

Drive
fieldbus
Perfil Accion. ABB .
I I Conversio de dados Perfil DCU
Outro perfil (por ex.: perfil PROFIdrive) Conversio de dados berfil DCU

Perfil definido pelo utilizador

Sobre o contetdo das Palavavras Control e Estado do perfil DCU, consulte a
seccdao Perfil de comunicagdo DCU na péagina 230.

Referéncia fieldbus

Consulte a seccdo Referéncias fieldbus na pagina 217 sobre a selec¢éo e
correcgao de referéncias, a escala de referéncias, o tratamento de referéncias e a
escala de valores actuais para o perfil DCU.
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Localizacao de falhas

Conteudo do capitulo

Seguranca

A

Este capitulo lista todos as mensagens de alarme e de falha incluindo das possiveis
causas e as acc¢Oes de correccao.

AVISO! Apenas electricistas qualificados estdo autorizados a efectuar servicos de
manutencao no conversor de frequéncia. Leia as instru¢des no capitulo Seguranga
nas primeiras paginas deste manual antes de trabalhar com o conversor de
frequéncia.

IndicacGes de alarme e de falha

As falhas séo indicadas com um LED vermelho. Veja a sec¢do LEDs na pagina 255.

Uma mensagem de alarme ou de falha no ecra da consola de programacéo inica
um estado anormal do conversor de frequéncia. Usando a informacao apresentada
neste capitulo pode identificar e corrigir a maioria das causas de alarme ou falha.
Caso isso nao seja possivel, contacte a ABB ou o0 seu representante local.

O caodigo numérico de quatro digitos que aparece entre paréntesis a seguir a
mensagem € para a comunicacao fieldbus. (Consulte os capitulos Controlo por
fieldbus com fieldbus integrado e Controlo fieldbus através de adaptador fieldbus.)

Como rearmar

RESET
O conversor de frequéncia pode ser rearmado ou pressionando a tecla =
(Consola de Programacéo Basica) ou =55 (Consola de Programacao Assistente),
ou por entrada digital ou fieldbus, ou por corte da alimentagcédo durante alguns

momentos. Quando a falha tiver sido removida, o motor pode ser reiniciado.

Histoérico de falhas

Quando uma falha é detectada, é guardada no Histérico de Falhas. As Ultimas
falhas e alarmes sdo guardados em conjunto com um registo de tempo.

Os parametros 0401 ULTIMA FALHA, 0412 FALHA ANT 1 e 0413 FALHA ANT 2
guardam as falhas mais recentes. Os paradmetros 0404...0409 apresentam os dados
de operacao do conversor de frequéncia no momento em que ocorreu a Ultima
falha. A Consola de Programacao Assistente fornece informacao adicional sobre o
histérico da falha. Para mais informacdes, consulte a sec¢cao Modo Diério de Falhas
na pagina 70.

Localizacao de falhas
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Mensagens de alarme geradas pelo conversor de frequéncia

COD | ALARME CAUSA O QUE FAZER
2001 | SOBRECORR O controlador do limite de Verificar a carga do motor.
(2310) corrente esta activo. Verificar o tempo de aceleragéo (2202 e 2205).
0308 bit 0 Verificar 0 motor e o cabo do motor (incluindo as fases).
(funcéo d,e falha Verificar as condicdes do ambiente. A capacidade de
programavel 1610) carga diminui se a temperatura do local de instalagéo
exceder os 40°C. Veja a secgdo Desclassificagdo na
péagina 258.
2002 | SOBRETENSAO O controlador de Verificar o tempo de desaceleracéo (2203 e 2206).
(3210) sobretensdo CC esta Verificar sobretensdes estaticas ou transitérias na linha de
0308 bit 1 activo. entrada de alimentacéo.
(funcéo de falha
programavel 1610)
2003 | SUBTENSAO O controlador de Verificar a linha de entrada de alimentagé&o.
(3220) subtens&o CC esté activo.
0308 bhit 2
(funcéo de falha
programével 1610)
2004 | BLOQUEIO DIR N&o é permitido alterar o Verificar os ajustes do pardmetro 1003 SENTIDO.
0308 bit 3 sentido de rotagéo
2005 | COMUM E/sS Quebra de comunicacao Verificar o estado da comunicacao fieldbus. Veja o capitulo
(7510) fieldbus Controlo fieldbus através de adaptador fieldbus/Controlo
0308 bit 4 por fiel_dbus com fieldbus i_ntegrado ou o0 manual
(funcéo de falha aprf)-prlado d9 adaptador flfeldbus. )
programéavel 3018, Verificar os ajustes do parametro da fungéo de falha.
3019) Verificar as ligagoes.
Verificar se 0 mestre esta a comunicar.
2006 | EA1 PERDIDA O sinal da entrada Verificar os ajustes do parametro da fungéo de falha.
(8110) analogica EAL caiu abaixo | verificar os niveis adequados do sinal de controlo
0308 bit 5 do Ilmlte definido pelo analdgico.
parametro 3021 LIMITE - L
(funcéo de falha FALHA EAL. Verificar as ligagGes.
programavel 3001,
3021)
2007 | EA2 PERDIDA O sinal da entrada Verificar os ajustes do parametro da fungéo de falha.
(8110) analogica EA2 caiu abaixo | verificar os niveis adequados do sinal de controlo
0308 bit 6 do Ilmlte definido pelo analdgico.
parametro 3022 LIMITE - S
(funcéo de falha FALHA EA2. Verificar as ligagoes.
programavel 3001,
3022)
2008 | PERDA PAINEL A consola de programacgéo | Verificar a ligagdo da consola de programag&o.
(5300) Zelecuonlada como local Verificar os ajustes do parametro da fung&o de falha.
0308 hit 7 € controlo activo pAara. ° Verificar o ligador de controlo da consola de porgramacéo.
5 conversor de frequencia Substituir a consola de programacéo na plataforma de
(func@o de falha deixou de comunicar. u prog & P
programéavel 3002) montagem.
Se o conversor de frequéncia estiver em modo de controlo
externo (REM) e for ajustado para aceitar os comandos de
arranque/paragem, sentido de rotagdo ou referéncias
através da consola de programacéo:
Verificar os ajustes do grupo 10 COMANDO e 11 SEL
REFERENCIAS.
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COD | ALARME CAUSA O QUE FAZER
2009 | SOBRETEMP A temperatura do IGBT do | Verificar condi¢des ambiente. Consulte também a seccéo
DISPOSIT conversor de frequéncia é Desclassificagcdo na pagina 258.
(4210) elxcessn{al.z%llcr:‘mte de Verificar o fluxo de ar e a operacéo do ventilador
0308 bit 8 alarme e ' Verificar poténcia do motor contra poténcia da unidade.
2010 | TEMP MOTOR A temperatura do motor Verificar as caracteristicas nominais do motor, a carga e
(4310) esta muito alta (ou parece | refrigeragéo.
0305 bit 9 estar muito alta) devido a | vgrificar os dados de arranque.
carga excessiva, poténcia - . A .
(funcéo de falha do motor insuficiente Verificar os ajustes do parametro da fungéo de falha.
programavel 3005 | arrefecimento inadequado
...3009 / 3503) ou dados de arranque
incorrectos.
A medicdo da temperatura | Verificar o valor do limite de alarme.
do motor excedeu o limite | verificar se o nimero actual de sensores corresponde ao
de alarme ajustado pelo valor ajustado pelo parametro (3501 TIPO SENSOR).
parametro 3503 LIMITE . .
Deixar o motor arrefecer. Assegurar um arrefecimento
ALARME. - P . =
adequado do motor: Verificar a ventoinha de refrigeracéo,
limpar as superficies de refrigeracao, etc.
2011 | SUBCARGA A carga do motor esta Rectificar o problema no equipamento accionado.
(FF6A) muito baixa devido a por Verificar os ajustes do parametro da fung&o de falha.
0308 bit 10 ex.: um mecanismo solto Verificar a poténcia do motor contra a poténcia da
no equipamento . P P
(funcéo de falha accionado. unidade.
programavel
3013...3015)
2012 | BLOQUEIO O motor esta a operar na Verificar as caracterisitcas nominais do motor do
MOTOR regido de bloqueio devido conversor de frequéncia.
(7121) apor ex.. carga excessiva | verificar os ajustes do parametro da fungéo de falha.
0308 bit 11 ou poténcia do motor
! insuficiente.
(funcao de falha
programavel
3010...3012)
2013 | AUTOREARME Alarme de rearme Verificar os ajustes do grupo de pardmetros 31 REARME
0308 bit 12 automatico AUTOM.
2018 | DORMIR PID A func&o dormir entrou em | Ver os grupos de parametros 40 PROCESSO PID
0309 bit 1 modo dormir. CONJ1...41 PROCESSO PID CONJ 2.
2019 | IDENT MOTOR A ldentificacdo do Motor Este alarme faz parte do procedimento normal de
0309 bit 2 esta em funcionamento. arranque. Esperar até que o conversor de frequéncia
indique que a identificagcdo do motor esta completa.
2021 | ARRANQACTIV1 | Nao foi recebido o sinal de | Verificar os ajustes do parametro 1608 ARRANQ ACTIV1.
EM FALTA Arranque Activo 1. Verificar as ligacdes da entrada digital.
0309 bit 4 Verificar os ajustes da comunicacao fieldbus.
2022 | ARRANQACTIV2 | Nao foi recehido o sinal de | Verificar os ajustes do parametro1609 ARRANQ ACTIV2.
EM FALTA Arranque Activo 2. Verificar as ligagdes da entrada digital.
0309 bit 5 Verificar os ajustes da comunicacao fieldbus.
2023 | PARAGEM O conversor de frequéncia | Verificar se é seguro continuar a operar.
EMERGENCIA recebeu um comando de Colocar a botoneira de paragem de emergéncia na
0309 bit 6 paragem de emergénciae | nosicso normal.

desacelera de acordo com
o tempo de rampa definido
pelo parametro 2208 TMP
DESACEL EM.
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(funcdo de falha
programavel 3016)

fusivel queimado.

O alarme é gerado quando
a tensdo de ondulagdo CC

COD | ALARME CAUSA O QUE FAZER
2025 | PRIM ARRANQUE | A magnetizacao de Esperar até que o conversor de frequéncia indique que a
0309 bit 8 identificagéo do motor esta | identificacdo do motor esta completa.
em curso. Este alarme faz
parte do procedimento
normal de arranque.
2026 | PERDA FASE A tenséo do circuito CC Verificar os fusiveis da alimentagéo.
ENTRADA intermedio oscila devido a | verificar se existem desiquilibrios na entrada de
(3130) ulr_na falha de fase na alimentag&o.
. t e . A ~
0306 bit 5 alimentagao ou a um Verificar os ajustes do parametro da fungéo de falha.

excede 14% da tensdo CC
nominal.

Alarmes gerados pela Consola de Programacéao Basica

A Consola de Programacao Bésica indica alarme com um c6digo, ASxxx.

coD. CAUSA O QUE FAZER

5001 O conversor de frequéncia nao responde. Verificar a liga¢éo da consola de programacéo.

5002 Perfil de comunicacéo incompativel. Contactar o representante local da ABB.

5010 Ficheiro de backup de parametros da consola de Voltar a carregar os parametros.
programacao corrompido. Voltar a descarregar os pardmetros.

5011 O conversor de frequéncia é controlado a partir de Alterar o controlo do conversor de frequéncia
outra fonte. para modo de controlo local.

5012 A alteracéo do sentido de rotacéo esté bloqueada. | Activar alteracdo de sentido de rotacdo. Ver

parametro 1003 SENTIDO.

5013 O controlo da consola de programagao esta Desactivar Inibir Arranque e voltar a tentar. Ver
inactivo porque Inibir Arranque esta activo. o parametro 2108 INIBIR ARRANQUE.

5014 O controlo da consola de programagao esta Rearmar a falha do conversor de frequéncia e
inactivo devido a falha do conversor de frequéncia. | voltar a tentar.

5015 O controlo da consola de programagéo esta Desactivar o bloqueio do modo de controlo
inactivo porque o bloqueio do modo de controlo local e voltar a tentar. Ver o pradmetro 1606
local estéa activo. BLOQUEIO LOCAL.

5018 O valor por defeito do pardmetro ndo foi encontrado | Contactar o representante local da ABB.

5019 N&o é permitido introduzir valores de parametros SO é permitido rearme de parametros.
né&o nulos.

5020 O parametro ou o grupo de parametros ndo existe Contactar o representante local da ABB.
ou o valor do parametro é inconsistente.

5021 O parametro ou o grupo de parametros esta oculto. | Contactar o representante local da ABB.

5022 O parametro estéa protegido contra escrita. O valor do parametro é apenas de leitura e por

isso ndo pode ser alterado.

5023 A alteracéo de parametros néo é permitida, quando | Parar o conversor de frequéncia e alterar o
o conversor de frequéncia esta a funcionar. valor do parametro.

5024 O conversor de frequéncia esta a executar uma Esperar até que a tarefa esteja completa.
tarefa.

5025 Upload ou dowload de software em curso. Esperar até que o upload/download termine.

5026 Valor no ou abaixo do limite minimo. Contactar o representante local da ABB.

5027 Valor no ou acima do limite maximo. Contactar o representante local da ABB.

5028 Valor invalido. Contactar o representante local da ABB.

5029 A memoria ndo esta pronta. Tentar novamente.
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COD. CAUSA O QUE FAZER
5030 Pedido invalido. Contactar o representante local da ABB.
5031 O conversor de frequéncia ndo esta pronto para Verificar entrada da alimentacgéo.
operar, devido a por ex. a baixa tensdo CC.
5032 Erro de parametro. Contactar o representante local da ABB.
5040 Erro de download de pardmetro. Os parametros Executar upload da funcéo antes do download.
seleccionados ndo estdo no backup actual.
5041 O ficheiro de backup de pardmetros nao é Contactar o representante local da ABB.
compativel com a memoria.
5042 Erro de download de pardmetros. Os parametros Executar upload da funcéo antes do download.
seleccionados ndo estéo no backup actual.
5043 Sem Inibir Arranque
5044 O ficheiro de backup de parametros a restaurar Verificar se o ficheiro é compativel com o
erro. conversor de frequéncia.
5050 Upload de parametros anulado. Tentar novamente upload de parametros.
5051 Erro de ficheiro Contactar o representante local da ABB.
5052 O upload de parametros falhou. Tentar novamente upload de paréametros.
5060 Download de parametros anulado. Tentar novamente download de parametros.
5062 O download de parametros falhou. Tentar novamente download de parametros.
5070 Erro de escrita na memoria de backup da consola Contactar o representante local da ABB.
de programacao.
5071 Erro de leitura na memoria de backup da consola Contactar o representante local da ABB.
de programacao.
5080 Operacgéo ndo permitida porque o conversor de Alterar para modo de controlo local.
frequéncia ndo estd em modo de ontrolo local.
5081 Operacgédo ndo permitida devido a falha activa. Verificar a causa da falha e rearmar a falha.
5082 Operac¢éo ndo permitida porque o modo override
esté activo.
5083 Operacgéo ndo permitida porque o blogueio de Verificar os ajustes do parametro 1602
parametros esta activo. BLOQUEIO PARAM
5084 Operacgédo ndo permitida porque o conversor de Esperar até que a tarefa termine e tentar
frequéncia esta a executar uma tarefa. novamente.
5085 O download de pardmetros do conversor de Verificar se o tipo dos conversores de
frequéncia fonte para o de destino falhou. frequéncia fonte e destino € o mesmo, por ex.:
ACS350. Ver a etiqueta de tipo do conversor
de frequéncia.
5086 O download de pardmetros do conversor de Verificar se o cédigo dos conversores de
frequéncia fonte para o de destino falhou. frequéncia fonte e destino é o mesmo. Ver a
etiqueta de tipo do conversor de frequéncia.
5087 O download de pardmetros do conversor de Verificar se a informacao dos conversores de
frequéncia fonte para o de destino falhou porque os | frequéncia fonte e destino € igual. Ver os
conjuntos de parametros sdo incompativeis. parametros no grupo 33 INFORMACAO.
5088 Falha na operacéo devido a erro na memaria do Contactar o representante local da ABB.
conversor de frequéncia.
5089 O download falhou devido a erro do CRC. Contactar o representante local da ABB.
5090 O download falhou devido a erro no processamento | Contactar o representante local da ABB.
de dados.
5091 O download falhou devido a erro de parametros. Contactar o representante local da ABB.
5092 O download de pardmetros do conversor de Verificar se a informacao dos conversores de

frequéncia fonte para o de destino falhou porque os
conjuntos de parametros sdo incompativeis.

frequéncia fonte e destino é igual. Ver os
parametros no grupo 33 INFORMACAO.
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Falhas geradas pelo conversor de frequéncia

COD FALHA CAUSA O QUE FAZER
0001 SOBRECORR A corrente de saida excedeu o Verificar carga do motor.
(2310) nivel de disparo. Verificar tempo de aceleragéo (2202 e 2205).
0305 bit 0 Verificar o motor e o cabo do motor (incluindo fases).
Verificar condigbes ambiente. A capacidade de
carga diminui se a temperatura ambiente do local de
instalagcdo exceder os 40°C. Ver Desclassificacdo na
pagina 258.
0002 SOBRETEMP CC | Tensé&o excessiva do circuito Verificar se o controlador de sobretensao estéa ligado
(3210) CC intermédio. O limite de (parametro 2005 CTRL SOBRETENSAO).
0305 bit 1 disparo de sobretenséo CC & Verificar sobretenses estaticas ou transitorias na
420 V para unidades a200 Ve | jinha de entrada de alimentagao.
840 V para unidades a 400 V. o oA
Verificar o chopper e resisténcia de travagem (se
usados). O controlo de sobretens@o CC deve ser
desactivado quando usar chopper e resisténcia de
travagem.
Verificar tempo de desaceleragdo (2203, 2206).
Equipar o conversor de frequéncia com chopper e
resisténcia de travagem.
0003 D SOBRETEMP A temperatura do IGBT do Verificar condi¢gdes ambiente. Ver também a secgao
(4210) conversor de frequéncia & Desclassificagé@o na pagina 258
0305 bit 2 excessiva. O limite de disparo | vzerificar o fluxo de ar e a operagao do ventilador
de falha é 135°C. o a A
Verificar poténcia do motor contra poténcia da
unidade.
0004 CURTO CIRC Curto circuito no(s) cabo(s) do Verificar o motor e cabo do motor.
(2340) motor ou no motor
0305 bit 3
0006 SUBTENSAO CC | A tenséo do circuito CC Verificar se o controlador de sobretensao estéa ligado
(3220) intermédido néo é suficiente (parametro 2006 CTRL SUBTENSAO).
0305 bit 5 devido a falta de fase na Verificar a linha de entrada de alimentag&o.
alimentacéo, fusivel queimado,
falha interna da ponte
rectificadora ou poténcia de
entrada muito baixa.
O limite de subtensé&o CC é
162 V para unidades a 200 V e
308 V para unidades a 400 V.
0007 EA1 PERDIDA O sinal da entrada analdgica Verificar os ajustes do parametro da fungéo de falha.
(8110) EA1 caiu abaixo do limite Verificar os niveis adequados do sinal de controlo
0305 bit 6 definido pelo pardmetro 3021 analégico.
LIMITE FALHA EA1. - -
(funcéo de falha Verificar as ligacfes.
programavel 3001,
3021)
0008 EA2 PERDIDA O sinal da entrada analdgica Verificar os ajustes do parametro da fungéo de falha.
(8110) EAZ caiu abaixo do limite Verificar os niveis adequados do sinal de controlo
0305 bit 7 definido pelo parametro 3022 analégico.

(funcéo de falha
programavel 3001,
3022)

LIMITE FALHA EA2.

Verificar as ligacfes.
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COD FALHA CAUSA O QUE FAZER
0009 SOBRETEMP A temperatura do motor esta Verificar as caracteristicas nominais do motor, a
MOT muito alta (ou parece estar carga e refrigeragéo.
(4310) muito alta) devido a garga Verificar os dados de arranque.
. , pot t e . ~ ~
0305 bit 8 excessiva, potencla do motor Verificar os ajustes do pardmetro da fungéo de falha.
B insuficiente, arrefecimento
(funcgo de falha inadequado ou dados de
programavel arranque incorrectos.
gggi;.SOOQ / A medi¢&o da temperatura do Verificar o valor do limite de falha.
motor excedeu o limite de Verificar se o ntimero actual de sensores
alarme ajustado pelo parametro | corresponde ao valor ajustado pelo parametro (3501
3504 LIMITE FALHA. TIPO SENSOR).
Deixar o motor arrefecer. Assegurar um
arrefecimento adequado do motor: Verificar a
ventoinha de refrigeracédo, limpar as superficies de
refrigeracéo, etc.
0010 PERDA PAINEL A consola de programacao Verificar a ligagdo da consola de programacao.
(5300) selecc;onad_a como local de Verificar os ajustes do parametro da fung&o de falha.
. controlo activo para o conversor . )
0305 bit 9 de frequéncia deixou de Verificar o Ilgador de controlo da consola de
(funcéo de falha comunicar. porgramagcdo.
programavel Substituir a consola de programagéo na plataforma
3002) de montagem.
Se o conversor de frequéncia estiver em modo de
controlo externo (REM) e for ajustado para aceitar os
comandos de arranque/paragem, sentido de rotagao
ou referéncias através da consola de programacéo:
Verificar os ajustes dos grupos 10 COMANDO e 11
SEL REFERENCIAS.
0011 FALHA ID RUN A ID Run do motor néo foi Verificar a ligagéo do motor.
(FF84) completada com sucesso. Verificar os dados de arranque (grupo 99 DADOS
0305 bit 10 INICIAIS).
Verificar velocidade maxima (parametro 2002).
Devera ser pelo menos 80% da velocidade nominal
do motor (pardmetro 9908).
Verificar se o ID Run realizado de acordo com as
instrucdes na secgdo Como executar o ID Run na
pagina 47.
0012 BLOQ MOTOR O motor esta a operar naregido | Verificar a carga do motor e as caracteristicas
(7121) de bloqueio devido a por ex. nominais do conversor de frequéncia
; carga excessiva ou poténcia Verificar os parametros de funcéo de falha.
0305 bit 11 insuficiente do motor. ¢
(funcéo de falha
programavel
3010...3012)
0014 FALHAL EXT Falha externa 1 Verificar os dispositivos externos para ver se existem
(9000) falhas.
0305 bit 13 Verificar o ajuste do parametro 3003 FALHA
EXTERNA 1.
(funcéo de falha
programavel
3003)
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COD FALHA CAUSA O QUE FAZER
0015 FALHA2 EXT Falha externa 2 Verificar os dispositivos externos para ver se existem
(9001) falhas.
0305 bit 14 Verificar o ajuste do pardmetro 3004 FALHA
EXTERNA 2.
(funcéo de falha
programavel
3004)
0016 FALHA TERRA O conversor de frequéncia Verificar motor.
(2330) detectou uma filhz aterrano Verificar os parametros de funcéo de falha.
0305 bit 15 motor ou no cabo do motor. Verificar 0 cabo do motor. O comprimento do cabo
(funcéo de falha do motor ndo deve exceder as especificacdes
programavel maximas. Ver a seccao Ligagdo do motor na pagina
3017) 263.
0017 SUBCARGA A carga do motor é muito baixa | Verificar se existe algum problema no equipamento
(FF6A) devido a por exemplo um accionado.
0306 bit 0 mecanismo solto no Verificar os parametros de funcéo de falha.
B equipamento accionado. - L A
(funcéo de falha Verificar a poténcia do motor contra a poténcia da
programéavel unidade.
3013...3015)
0018 FALHA TERM Falha interna do conversor de Contactar o representante local da ABB.
(5210) frequéncia. O termistor usado
. para medi¢do da temperatura
0306 bit 1 interna do conversor de
frequéncia esta aberto ou em
curto-circuito.
0021 MED CORR Falha interna do conversor de Contactar o representante local da ABB.
(2211) frequéncia. Medicéo de
. corrente fora de gama.
0306 bit 4 g
0022 PERDA FASE A tenséo do circuito CC Verificar os fusiveis da alimentagao.
ALIM intermédio oscila devido a uma | vzerificar se existem desiquilibrios na entrada de
(3130) falha de fase na alimentagéo ou alimentago.
. fusivel imado. . A ~
0306 bit 5 a um fusivel queimado Verificar os parAmetros da funcdo de falha.
(funcéo de falha O alarme é gerado quando a
ungeo ¢ 13016 tens&o de ondulacéo CC
programave ) excede 14% da tensdo CC
nominal.
0024 SOBREVELOC O motor esta a rodar mais Verificar os ajustes da velocidade minima/maxima.
(7310) rapido que a velocidade Verificar se o hinario de travagem do motor é
0306 bit 7 maxima permitida devido aum | 5gequado.

ajuste incorrecto da velocidade
minima/maxima, binéario de
travagem insuficiente ou a
alteracdes na carga quando usa
o binario de referéncia.

Os limites da gama de
operacgédo séo ajustados pelos
parametros 2001 VELC
MINIMA e 2002 VELOC
MAXIMA (com controlo
vectororial) ou 2007 FREQ
MINIMA e 2008 FREQ MAXIMA
(com controlo escalar).

Verificar a aplicabilidade do binario de controlo.

Verificar a necessidade de chopper e resisténcia(s)
de traagem.
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COD FALHA CAUSA O QUE FAZER
0026 ID ACCION Falha interna do ID Accion. Contactar o representante local da ABB
(5400)
0306 bit 9
0027 FICH CONFIG Erro interno do ficheiro de Contactar o representante local da ABB
(630F) configuracgéo.
0306 bit 10
0028 ERR SERIE 1 Quebra de comunicagao Verificar estado da comunicacéo fieldbus. Consultar
(7510) fieldbus o capitulo Controlo fieldbus através de adaptador
0306 bit 11 fieldbus/Controlo por fieldbus com fieldbus integrado
B : ou o manual apropriado do adaptador de fieldbus.
g:longgricr)ng?/;?lsk(])al 8 Verificar os parametros da funcao de falha.
3019) ' Verificar as ligacoes.
Verificar se 0 mestre esta a comunicar.
0030 TRIP FORCA Comando de disparo recebido Consultar o manual do médulo de comunicagéo
(FF90) do fieldbus apropriado.
0306 bit 13
0034 FASE MOTOR Falha do circuito do motor Verificar o motor e o cabo do motor.
(FF56) devido a falta de fase do motor | vzerificar o relé termistor do motor (se usado).
0306 bit 14 ou a falha do relé termistor do
: motor (usado na medicéo da
temperatura do motor).
0035 CABOS SAIDA Ligacéo incorrecta da entrada Verificar as ligacdes da entrada de poténcia.
(FF95) de alimentacéo e do cabo do Verificar os parametros da funcéo de falha.
0306 bit 15 motor (por ex.: o cabo de
(funcdo de falha entrada de alimentagdo esta
programavel ligado a ligacéo do conversor
3023) de frequéncia ao motor ).
0036 INCOMPATIBLE O software carregado nédo é Contactar o representante local da ABB.
SW compativel.
(630F)
0307 bit 3
0101 SERF CORRUPT Ficheiro do Sistema Serial Contactar o representante local da ABB.
(FF55) Flash chip corrompido.
0307 bit 14
0103 SERF MACRO Ficheiro de macro activa em Contactar o representante local da ABB.
(FF55) falta no Serial Flash chip
0307 bit 14
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COD FALHA CAUSA O QUE FAZER
0201 DSP T1 Erro sistema Contactar o representante local da ABB.
OVERLOAD
(6100)
0307 bit 13
0202 DSP T2
OVERLOAD
(6100)
0307 bit 13
0203 DSP T3
OVERLOAD
(6100)
0307 bit 13
0204 DSP STACK
ERROR
(6100)
0307 bit 12
0206 MMIO ID ERROR Falha na carta de Controlo de Contactar o representante local da ABB.
(5000) E/S Internas (MMIO)
0307 bit 11
1000 PAR HZ-RPM Ajuste incorrecto do parametro Verificar os ajustes dos paradmetros. Verificar se o
(6320) de limite de velocidade/ seguinte se aplica:
. frequéncia 2001 < 2002,
0307 bit 15 2007 < 2008,
2001/9908, 2002/9908, 2007/9907 e
2008/9907 estdo dentro da gama.
1003 ESCALA EA PAR Escala do sinal de entrada Verificar os ajustes do grupo de pardmetros 13 ENT
(6320) analdgica EA incorrecta. ANALOGICAS. Verificar se o seguinte se aplica:
0307 bit 15 1301 < 1302, 1304 < 1305.
1004 ESCALA SA PAR Escala do sinal de saida Verificar os ajustes do grupo de parametros 15 SAID.
(6320) analdgica SA incorrecta. ANALOGICAS Verificar se o seguinte se aplica:
0307 bit 15 1504 < 1505.
1005 PAR PCU 2 Ajuste da poténcia nominal do Verificar o ajuste do pardmetro 9909 O seguinte
(6320) motor incorrecto deve ser aplicado:
0307 bit 15 1.1 < (210 MOTOR NOM CURR - 9905 MOTOR
! NOM VOLT - 1.73/ Py) < 3.0
Onde Py = 1000 - 9909 POT NOM MOTOR (se
unidades em kW)
ou Py =746 - 9909 POT NOM MOTOR ( se em HP).
1007 PAR FBUSMISS O controlo fieldbus néo foi Verificar os ajustes do parametro de fieldbus.
(6320) activado. Consultar o capitulo Controlo fieldbus através de
0307 bit 15 adaptador fieldbus.
1009 PAR PCU 1 Ajuste incorrecto da velocidade/ | Verificar os ajustes do parametro. O seguinte deve
(6320) frequéncia nominal do motor ser aplicado:
0307 bit 15 1< (60 - 9907 FREQ NOM MOTOR / 9908 VELOC
! NOM MOTOR) < 16
0.8 <9908 VELOC NOM MOTOR / (120 - 9907
FREQ NOM MOTOR / Polos do motor) < 0.992
1015 CUSTOM PARAM | Ajuste de tenséo para tenséo Verificar os ajustes do parametro 2610...2617.

U/F (6320)
0307 bit 15

de frequéncia ratio (U/f)
incorrecto.
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Falhas do fieldbus integrado

As falhas no fieldbus integrado podem ser detectadas monitorizando o grupo de
parametros 53 PROTOCOLO EFB. Consulte também falha/alarme ERR SERIE 1.

Sem dispositivo mestre

Se ndo existir dispositivo mestre na linha, os valores dos parametros 5306
MENSAGENS EFB OK e 5307 ERROS CRC EFB permanecem inalterados.

O que fazer:
» Verificar se a rede mestre esta ligada e configurada correctamente.

» Verificar a ligacdo dos cabos.

O mesmo endereco de dispositivo

Se dois ou mais dispositivos riverem o0 mesmo endereco, o valor do pardmetro 5307
ERROS CRC EFB aumenta com cada comando ler/escrever.

O que fazer:

» Verificar os enderecos do dispositivo. Nao é possivel que dois dispositivos na
rede tenham o mesmo endereco.

Ligacdes incorrectas

Se os cabos de comunicacao forem trocados (o terminal A de um dispositivo estiver
ligado ao terminal B de outro dispositivo), o valor do parametro 5306 MENSAGENS
EFB OK permanece inalterado e o do parametro 5307 ERROS CRC EFB aumenta.

O que fazer:
» \Verificar a ligagéo do interface RS-232/485.
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Manutencao e diagndsticos do hardware

Conteudo do capitulo

Seguranca

Este capitulo contém descricGes das instru¢cdes de manutencao preventiva dos
indicadores de LED.

AVISO! Leia as instru¢des no capitulo Seguranga nas primeiras paginas deste

manual antes de efectuar qualquer trabalho de manutencdo no equipamento. O ndo

cumprimento das instru¢fes de seguranca pode resultar em ferimentos ou morte.

Intervalos de manutencéao

Ventoinha

Se instalado num ambiente apropriado, o conversor de frequéncia necessita de
muito pouca manutenc¢ao. Esta tabela lista os intervalos de manutencao de rotina
recomendados pela ABB.

Manutencao Intervalo Instrucéo
Beneficiacdo dos Todos os dois anos quando Ver Condensadores na pagina
condensadores armazenados 254,

Substituicdo da ventoinha Todos 0s cinco anos Ver Ventoinha na pagina 253.

(tamanho de chassis R1...R3)

Substituicdo da bateria da Todos os dez anos Ver Bateria na pagina 255.
Consola de Programacéao
Assistente

O tempo atil da ventoinha de refrigeracao do conversor de frequéncia é no minimo
de 25 000 horas de operacao. O tempo de vida real depende da utilizacéo do
conversor de frequéncia e da temperatura ambiente.

Quando é usada a Consola de Programacao Assistente, o Assistente informa
guando o valor de horas de operacéo definido é atingido (ver parametro 2901). Esta
informacao também pode ser passada para a saida a relé (ver parametro 1401)
independentemente da consola de programacéao usada.

Pode-se prever uma avaria da ventoinha pelo aumento de ruido das
chumaceiras.Se o conversor de frequéncia estiver a funcionar numa parte critica de
um processo, recomenda-se a substituicdo da ventoinha logo que estes problemas
comecem a surgir. Estdo disponiveis ventoinhas de substituicdo na ABB. N&o use
pecas de reserva diferentes das especificadas pela ABB.
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Substituicdo da ventoinha (R1... R3)

S6 os tamanhos de chassis R1...R3 incluem uma ventoinha; o tamanho de chassis
RO tem refrigeracao natural.

1. Pare o conversor de frequéncia e desligue-o da fonte de alimentacéo CA.
2. Retire a tampa se o conversor de frequéncia tiver a op¢cdo NEMA 1.

3. Retire a tampa da ventoinha com a ajuda de uma chave de parafusos e levante
ligeiramente o suporte da ventoinha pela frente.

Liberte o cabo da ventoinha do clip de fixacao.
Desligue o cabo da ventoinha.
Retire o suporte da ventoinha dos pinos.

Instale o novo suporte com a ventoinha na ordem inversa.

© N o 0 &

Ligue a alimentacao.

Condensadores

Beneficiacéo

Os condensadores devem ser beneficiados se o conversor de frequéncia estiver
armazenado durante dois anos. Veja na tabela na pagina 20 como verificar a data
de fabrico a partir do nUmero de série do equipamento. Para mais informacgdes
sobre beneficiacdo de condensadores, contacte por favor a ABB local ou o seu
representante.

Consola de programacéao

Limpeza

Use o pano suave para limpar a consola de programacé&o. Evite panos de limpeza
asperos que possam riscar o ecra.
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Apenas a Consola de Programacao Assistente utiliza bateria com a fungéo de
relégio disponivel e activa. A bateria mantém o relégio a funcionar em memaria
durante as interrupcdes de alimentacéo.

O tempo de vida da bateria é superior a dez anos. Para retirar a bateria, use uma
moeda para rodar o suporte da bateria na parte de tras da consola. Substitua a
bateria por uma do tipo CR2032.

Nota! A bateria NAO é necessaria para nenhuma das funcées da consola de
programacéo ou do conversor de frequéncia, excepto para o reldgio.

LEDs
Existe um LED verde e um vermelho na parte frontal do conversor de frequéncia.
Sao visiveis através da tampa da consola de programacao mas ficam invisiveis se a
consola de programacéo estiver colocada. A Consola de Programacao Assistente
tem um LED. A tabela abaixo descreve as indicacdes dos LED'’s.
Onde LED desli- LED aceso sem piscar LED a piscar
gado
Na parte frontal do Sem alimen- | Verde Alimentacdo na carta OK | Verde O conversor de frequéncia
conversor de frequéncia | tacdo estd em estado de alarme
Se uma consola de . a
= - Vermelho| O conversor de frequéncia | Vermelho | O conversor de frequéncia
programagcéo estiver p .
estiq em estado de falha. estd em estado de falha.
colocada no conversor
P . Para rearmar a falha, pres- Para rearmar a falha, des-
de frequéncia, retire-a . RESET | i i tacio d
para poder ver os LEDS. sione na consola igue a alimentacéo do con-
de programacéo ou des- versor de frequéncia.
ligue a alimentac¢do do con-
versor de frequéncia.
At the top left corner of | A consola de | Verde Conversor de frequéncia Verde O conversor de frequéncia
the Assistant Control programacao em estado normal esta em estado de alarme.
Panel esta sem ali- .
Vermelho| O conversor de frequéncia | Vermelho | -

mentacao ou
sem ligacdo ao
conversor de
frequéncia

estd em estado de falha.
Para rearmar a falha, pres-
sione RESET na consola
de programagcao ou des-
ligue a alimentag&o do con-
versor de frequéncia.
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Dados técnicos

Conteudo do capitulo

Este capitulo contém as especificacdes técnicas do conversor de frequéncia, como
por exemplo os valores nominais, 0s tamanhos e 0s requisitos técnicos assim como
0S requisitos para cumprimento da marcacgéo CE e outras.

Especificacbes

Corrente e poténcia

Os valores nominais de corrente e de poténcia sdo apresentados abaixo. Na tabela
abaixo é apresentada uma descri¢do dos simbolos.

Tipo Entrada Saida Tamanho
ACS350- l1n Ion |2, 2minzomin|  l2max Pn Chgssis
x = E/U A A A A kw [ HP

Tenséo de alimentag@o monofésica Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
01x-02A4-2 6.1 2.4 3.6 4.2 0.37 0.5 RO
01x-04A7-2 11.4 4.7 7.1 8.2 0.75 1 R1
01x-06A7-2 16.1 6.7 10.1 11.7 1.1 1.5 R1
01x-07A5-2 16.8 7.5 11.3 13.1 1.5 2 R2
01x-09A8-2 21.0 9.8 14.7 17.2 2.2 3 R2

Tenséo de alimentagéo trifasica Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
03x-02A4-2 3.6 2.4 3.6 4.2 0.37 0.5 RO
03x-03A5-2 5.0 35 5.3 6.1 0.55 0.75 RO
03x-04A7-2 6.7 4.7 7.1 8.2 0.75 1 R1
03x-06A7-2 9.4 6.7 10.1 11.7 1.1 1.5 R1
03x-07A5-2 9.8 7.5 11.3 13.1 1.5 2 R1
03x-09A8-2 11.8 9.8 14.7 17.2 2.2 3 R2
03x-13A3-2 17.9 13.3 20.0 23.3 3 3 R2
03x-17A6-2 20.8 17.6 26.4 30.8 4 5 R2

Tens&o de alimentag8o trifasica Uy = 380...480 V (380, 400, 415, 440, 460, 480 V)
03x-01A2-4 2.2 1.2 1.8 2.1 0.37 0.5 RO
03x-01A9-4 3.6 1.9 2.9 3.3 0.55 0.75 RO
03x-02A4-4 4.1 2.4 3.6 4.2 0.75 1 RO
03x-03A3-4 6.0 3.3 5.0 5.8 1.1 15 R1
03x-04A1-4 6.9 4.1 6.2 7.2 1.5 2 R1
03x-05A6-4 9.6 5.6 8.4 9.8 2.2 3 R1
03x-07A3-4 11.6 7.3 11.0 12.8 3 3 R1
03x-08A8-4 13.6 8.8 13.2 15.4 4 5 R1
03x-12A5-4 18.8 12.5 18.8 21.9 55 7.5 R3
03x-15A6-4 22.1 15.6 23.4 27.3 7.5 10 R3
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Simbolos

Entrada

l1iN corrente continua de entrada eficaz

Saida

PIN corrente continua eficaz. Permite 50% de sobrecarga durante um minuto em cada
dez minutos.

I2 1min/iomin  COrrente maxima (50% sobrecarga) permitida durante um minuto em cada dez
minutos

Iomax corrente maxima de saida. Disponivel durante dois segundos no arranque, ou
enquanto a temperatura do conversor de frequéncia o permitir.

PN poténcia tipica do motor. Os valores em kilowatts aplicam-se a maioria dos motores
de 4 polos IEC. Os valores em cavalos (HP) aplicam-se a maioria dos motores de 4
polos NEMA.

Dimensionamento

Dentro de uma gama de tenséo, os valores de corrente sdo 0s mesmos independentemente da tensao
de alimentacdo. Para alcangar a poténcia nominal do motor apresentada na tabela, a corrente nominal
do conversor de frequéncia deve ser maior ou igual a corrente nominal do motor.

Nota 1: A poténcia maxima permitida no veio do motor esta limitada a 1.5 - Py. Se o limite for
excedido, o binario e a corrente do motor sdo automaticamente limitados. A funcéo protege a ponte de
entrada do conversor de frequéncia contra sobrecarga.

Nota 2: Os valores aplicam-se a temperatura ambiente de 40°C (104°F).

Desclassificacao

A capacidade de carga diminui se a temperatura do local de instalacdo exceder os 40°C (104°F) ou se
a altitude exceder os 1000 metros (3300 ft).

Desclassificagcdo por temperatura

Na gama de temperaturas de +40°C...+50°C (+104°F...+122°F), a corrente nominal de saida diminui
1% por cada 1°C (1.8°F) adicional. A corrente de saida é calculada multiplicando a corrente
apresentada na tabela de valores nominais pelo factor de desclassificacéo.

Exemple Se a temperatura ambiente for 50°C (+122°F), o factor de desclassificagdo é 100% - 1 %

10°C = 90% ou 0.90. A corrente de saida é por isso 0.90 - I,y °

Desclassificagao por altitude

Em altitudes de 1000...2000 m (3300...6600 ft) acima do nivel do mar, a desclassificagdo é de 1% por
cada 100 m (330 ft).

Desclassificacdo da frequéncia de comutagéo

Se for usada a frequéncia de comutacéo 8 kHz (ver parametro 2606), entéo:
» Desclassifique I, para 80% ou

e Ajuste o parametro 2607 CTRL FREQ COMUTA = 1 (LIGADA), o que reduz a frequéncia de
comutacéo se/quando a temperatura interna do conversor de frequéncia exceder 90°C. Para mais
detalhes veja o parametro 2607.

Se for usada a frequéncia de comutacéo 2 kHz (ver par@metro 2606), entao:
» Desclassifique I,y para 65% e desclassifique a temperatura ambiente méaxima para 30°C (86°F) ou

* Ajuste o parametro 2607 CTRL FREQ COMUTA =1 (LIGADA), o que reduz a frequéncia de
comutacgdo se/quando a temperatura interna do conversor de frequéncia exceder 80°C. Para mais
detalhes veja o parametro 2607.
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Requisitos do fluxo de refrigeracéo

A tabela abaixo especifica a dissipacao de calor no circuito principal a carga nominal
€ no circuito de controlo com a carga minima (E/S e consola de programacéo nao
usados) e carga maxima (todas as entrada digitais em estado activo e a consola de
programacao, o fildbus e a centoinha em uso). A dissipacao de calor total € a soma
da dissipacao de calor nos circuitos principal e de controlo.

Tipo Dissipacéao de calor Fluxo de ar
ACS350- Circuito principal Controlo D
x=E/ Nominal Iy e loy Min Max
w BTU/Hr w BTU/Hr w BTU/Hr | mdh ft3/min
Tenséo de alimentag@o monofésica Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
01x-02A4-2 25 85 - -
01x-04A7-2 46 157 24 14
01x-06A7-2 71 242 24 14
01x-07A5-2 73 249 21 12
01x-09A8-2 96 328 21 12
Tenséo de alimentagéo trifasica Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
03x-02A4-2 19 65 - -
03x-03A5-2 31 106 - -
03x-04A7-2 38 130 24 14
03x-06A7-2 60 205 24 14
03x-07A5-2 62 212 21 12
03x-09A8-2 83 283 21 12
03x-13A3-2 112 383 52 31
03x-17A6-2 152 519 52 31
Tens&o de alimentag8o trifasica Uy = 380...480 V (380, 400, 415, 440, 460, 480 V)
03x-01A2-4 11 38 5.3 18 16.5 56 - -
03x-01A9-4 16 55 5.3 18 16.5 56 - -
03x-02A4-4 21 72 5.3 18 16.5 56 - -
03x-03A3-4 31 106 7.2 25 18.4 63 13 8
03x-04A1-4 40 137 7.2 25 18.4 63 13 8
03x-05A6-4 61 208 7.4 25 18.6 64 19 11
03x-07A3-4 74 253 10.0 34 21.2 72 24 14
03x-08A8-4 94 321 10.0 34 21.2 72 24 14
03x-12A5-4 130 444 8.9 30 20.1 69 52 31
03x-15A6-4 173 5901 8.9 30 20.1 69 52 31
1)A ser acrescentado 00353783.xIs C.15
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Fusiveis do cabo de alimentacao

Sao listados abaixo os tipos de fusiveis para protec¢ao contra curto-circuito do cabo
de alimentacdo. Em caso de curto-circuito, os fusiveis também protegem o
equipamento circundante. Verifique se o tempo de operacédo do fusivel é
inferior a 0.5 segundos. O tempo de operacao depende do tipo de fusivel, da
impedancia da rede de alimentagéo assim como da area de secc¢éao transversal, do
material e do comprimento do cabo de alimentagédo. No caso dos 0.5 segundos de
tempo de operacédo serem excedidos com os fusiveis gG ou T, os fusiveis ultra-
rapidos (aR) reduzem na maioria dos casos o tempo de operagao para um nivel
aceitavel.

Nota: Ndo devem ser usados fusiveis maiores.

Tipo Fusiveis
ACS350- IEC (500 V) UL (600 V)
x = E/U A Tipo A Tipo
(IEC60269)

Monofésica Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
01x-02A4-2 10 gG 10 UL Classe T
01x-04A7-2 16 gG 20 UL Classe T
01x-06A7-2 20 gG 25 UL Classe T
01x-07A5-2 25 gG 30 UL Classe T
01x-09A8-2 35 gG 35 UL Classe T

Trifésica Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
03x-02A4-2 10 gG 10 UL Classe T
03x-03A5-2 10 gG 10 UL Classe T
03x-04A7-2 10 gG 15 UL Classe T
03x-06A7-2 16 gG 15 UL Classe T
03x-07A5-2 16 gG 15 UL Classe T
03x-09A8-2 16 gG 20 UL Classe T
03x-13A3-2 25 gG 30 UL Classe T
03x-17A6-2 25 gG 35 UL Classe T

Trifésica Uy = 380...480 V (380, 400, 415, 440, 460, 480 V)
03x-01A2-4 10 gG 10 UL Classe T
03x-01A9-4 10 gG 10 UL Classe T
03x-02A4-4 10 gG 10 UL Classe T
03x-03A3-4 10 gG 10 UL Classe T
03x-04A1-4 16 gG 15 UL Classe T
03x-05A6-4 16 gG 15 UL Classe T
03x-07A3-4 16 gG 20 UL Classe T
03x-08A8-4 20 gG 25 UL Classe T
03x-12A5-4 25 gG 30 UL Classe T
03x-15A6-4 35 gG 35 UL Classe T

00353783.xIs C.15
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Tamanhos dos cabos de poténcia

Consulte também a seccao Seleccdo dos cabos de poténcia na pagina 25.

Tipo Terminais U1, V1, W1, U2, V2, W2,
ACS350- BRK+ e BRK-
x=E/U Tamanho do condutor Cu
mm? AWG
Monofésico Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
01x-02A4-2 15 14
01x-04A7-2 15 14
01x-06A7-2 25 10
01x-07A5-2 25 10
01x-09A8-2 6.0 10
Trifasico Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
03x-02A4-2 15 14
03x-03A5-2 15 14
03x-04A7-2 15 14
03x-06A7-2 25 12
03x-07A5-2 25 12
03x-09A8-2 25 12
03x-13A3-2 25 10
03x-17A6-2 6.0 10
Trifasico Uy = 380...480 V (380, 400, 415, 440, 460, 480 V)
03x-01A2-4 15 14
03x-01A9-4 15 14
03x-02A4-4 15 14
03x-03A3-4 25 12
03x-04A1-4 25 12
03x-05A6-4 25 12
03x-07A3-4 25 12
03x-08A8-4 25 12
03x-12A5-4 6.0 10
03x-15A6-4 6.0 8

00353783.xls C.15
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Cabos de poténcia: tamanhos dos terminais, diametros maximos dos
cabos e binarios de aperto

Os didmetros e binarios de aperto aceites para o cabo de alimentag&o, o cabo do
motor e para os tamanhos dos terminais da resisténcia de travagem, sao listados

abaixo.

Tam . Di@metro U1, vi, W1, U2, V2, W2, BRK+ e BRK- PE

chassi cg]t?())(' icr)a Terminal (flexivel/rigido) Binario de | Capacidade fixagdo (simples ou | Binério de
NEM% 1 aperto entrancado) aperto
Min Max Min Max

mm | in. | mm?> |[AWG| mm? |[|AWG| Nm |[Ibfin.| mm? | AWG | mm? | AWG | 1.2 | 11
RO 19 | 0.75 [0.2/0.25| 24 4.0/6.0 10 0.8 7 15 14 25 3 1.2 11
R1 19 0.75 |0.2/0.25| 24 4.0/6.0 10 0.8 7 1.5 14 25 3 1.2 11
R2 19 | 0.75 [0.2/0.25| 24 4.0/6.0 10 0.8 7 1.5 14 25 3 1.2 11
R3 29 1.14 0.5 20 |10.0/16.0 6 1.7 15 1.5 14 25 3 1.2 11

Dimensdes, pesos e ruido

00353783.xls C.15

As dimensdes, pesos e ruido séo apresentadas abaixo em tabelas separadas para

cada grau de proteccéo.
Tam Dimensd@es e pesos Ruido
chassi IP20 (armario) / UL
H1 H2 H3 w D Peso Nivel ruido
mm in. mm in. mm in. mm in. mm in. kg Ib dBA
RO | 169 | 6.65 | 202 | 7.95 | 239 | 941 | 70 | 276 | 161 | 6.34 1.1 2.4 50
R1 | 169 | 665 | 202 | 795 | 239 | 941 | 70 | 2.76 | 161 | 6.34 [1.3/1.2D[2.9/26 D 60
R2 | 169 | 6.65 | 202 | 7.95 | 239 | 9.41 | 105 | 4.13 | 165 | 6.50 15 3.3 60
R3 | 169 | 6.65 | 202 | 7.95 | 236 | 9.29 | 169 | 6.65 | 169 | 6.65 2.5 55 60
DUy =200...240 V: 1.3 kg / 2.9 Ib, Uy = 380...480 V: 1.2 kg / 2.6 Ib 00353783.xIs C.15
Tam Dimensdes e pesos Ruido
chassi IP20/ NEMA 1
H4 H5 W D Peso Nivel ruido
mm in. mm in. mm in. mm in. kg Ib dBA
RO | 257 |[10.12 | 280 |11.02| 70 | 2.76 | 169 | 6.65 15 3.3 50
Rl | 257 1012 280 [11.02] 70 | 276 | 169 | 6.65 [1.7/1.6 9[3.7/3.52 60
R2 | 257 |10.12 | 282 | 11.10 | 105 | 4.13 | 169 | 6.65 1.9 4.2 60
R3 | 260 |10.24 | 299 |11.77 | 169 | 6.65 | 177 | 6.97 3.1 6.8 60

2)Up = 200...240 V: 1.7 kg / 3.7 Ib, Uy = 380...480 V: 1.6 kg / 3.5 Ib

Simbolos

IP20 (armario) / UL
altura sem apertos e sem placa de fixacéo
altura com apertos, sem placa de fixagao

altura com apertos e com placa de fixacao

H1
H2
H3
1P20 /
H4
H5

NEMA 1

altura com apertos e caixa de ligacéo

altura com apertos, caixa de ligagdo e tampa

00353783.xls C.15
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Ligacao da alimentacao

Tenséo (U,)

Capacidade de curto-
circuito

Frequéncia
Desequilibrio

Factor de poténcia
fundamental (cos phiy)

Ligacdo do motor

200/208/220/230/240 VCA monoféasica para conversores de frequéncia 200 VCA

200/208/220/230/240 VCA trifasica para conversores de frequéncia a 200 VCA380/400/415/

440/460/480 VAC trifasica para conversores de frequéncia a 400 VCA
por defeito é permitida +10% de variacdo da tensdo nominal do conversor.

o valor maximo de corrente de curto-circuito prevista permitido na ligacéo da entrada de
alimentacéo como definido na IEC 60439-1 é 100 kA. O conversor de frequéncia é
adequado para uso com um circuito capaz de distribuir ndo mais de 100 kA de amperes
simétricos de tenséo rms a tensdo nominal maxima do conversor de frequéncia.

50/60 Hz + 5%, taxa maxima de mudanca 17%/s
Max. + 3 % da tensdo nominal composta de entrada
0.98 (a carga nominal)

Tenséo (Uy)

Proteccéo contra curto-
circuito (IEC 61800-5-1,
UL 508C)

Frequéncia

Resolucédo da frequéncia
Corrente

Limite de poténcia

Ponto de enfraguecimento
de campo

Frequéncia de comutacdo

Comprimento maximo
recomendado do cabo do
motor

0 a Uy, 3 fases simétricas, Uy, N0 ponto de enfraquecmento de campo
A saida do motor esta protegida contra curto-circuito pela IEC 61800-5-1 e UL 508C.

Controlo vectorial: 0...150 Hz
Controlo escalar: 0...150 Hz

0.01 Hz

Consulte a seccao Especificagcdes na pagina 257.
1.5 - Py

10...500 Hz

4,8 0u 12 kHz

RO: 30 m (100 ft), R1...R3: 50 m (165 ft)

Com bobinas de saida o comprimento do cabo do motor pode ser aumentado para 60 m
(195 ft) para RO e 100 m (330 ft) para R1...R3.

Para cumprir com os requisitos da Directiva Europeia EMC, siga os comprimentos dos
cabos especificados na tabela abaixo para 4 kHz de frequéncia de comutacao. Os
comprimentos sao apresentados para usar o conversor de frequéncia com filtro EMC interno
ou com um filtro EMC externo opcional.

Filtro EMC interno Filtro externo EMC opcional

Segundo ambiente A ser adicionado
(distribuicdo sem

restricoes)

30 m (100 ft)

Primeiro ambiente A ser adicionado A ser adicionado
(distribuicdo com

restricdes)
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LigacOes de controlo

Entradas analdgicas X1A:
2eb5

Saida analégica X1A: 7
Tensao auxiliar X1A: 9

Saidas digitais X1A: 12...16
(entrada de frequéncia X1A:
16)

Saida arelé X1B: 17...19

Saida digital X1B: 20...21

Sinal de tensédo, unipolar
bipolar

Sinal de corrente,unipolar
bipolar

Valor de referéncia do

potencidmetro (X1A: 4)

Resolugéo

Preciséo

Tenséo

Tipo

Frequency input

Impedéancia de entrada

Tipo

Tensao de comutagdo maxima
Corrente de comutagdo maxima
Corrente continua maxima

Tipo

Tensao de comutagdo maxima
Corrente de comutagdo maxima
Frequéncia

Resolugéo

Precisdo

Ligac&o daresisténcia de travagem

0(2)...10 V, Rj, > 312 kohm
-10...10 V, R;, > 312 kohm

0 (4)...20 mA, R;, = 100 ohm
-20...20 mA, R;j, = 100 ohm

10V + 1%, max. 10 mA, R < 10 kohm
0.1%

+1%

0 (4)...20 mA, load < 500 ohm

24 VDC % 10%, max. 200 mA

12...24 VCC com alimentac&o interna ou externa
PNP e NPN

Trem de impulsos 0...16 kHz (X1A: apenas 16)
2.4 kohm

NA + NF

250 VCA/30VCC
0.5A/30VCC;5A/230VCC

2Arms

Saida a transistor

30VCC

100 mA / 30 VCC, protegido contra curto-circuito
10 Hz ...16 kHz

1Hz

0.2%

Proteccéo contra curto-
circuito (IEC 61800-5-1,
IEC 60439-1, UL 508C)

Rendimento

A saida da resisténcia de travagem esta condicionalmente protegida contra curto-circuito
pela IEC/EN 61800-5-1 e UL 508C. Os fusiveis do cabo de alimentagéo (ou o disjuntor),
dimensionados de acordo com a tabela na secc¢édo Fusiveis do cabo de alimentagdo na
pagina 260, protegem a saida da resisténcia de travagem. A corrente nominal condicional de
curto-circuito como definido na IEC 60439-1 e a corrente de teste de curto-circuito definida

pela UL 508C é 100 kA.

Refrigeracéao

Aproximadamente 95 a 98% ao nivel de poténcia nominal, dependendo do tamanho do

conversor de frequéncia e das opg¢des

Método

Espaco livre a volta da
unidade

RO: Conveccdo de refrigerac@o natural. R1...R3: ventoinha interna, direc¢éo de circulacdo

de baixo para cima.

Veja o capitulo Instalagcdo mecanica, na pagina 21.

Graus de proteccéo

IP20 (instalagdo em armario) / UL: Armario standard. O conversor de frequéncia deve ser
instalado em armario para cumprir com os requisitos de blindagem contra contacto.

IP20 / NEMA 1: Atingida com um kit opcional que inclui uma tampa e uma caixa de ligacao.
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Os limites ambientais para o accionamento sdo apresentados abaixo. O conversor de
frequéncia deve ser usado em ambiente interior aquecido e controlado.

Funcionamento
instalado para uso estacionario

Armazenagem
na embalagem de proteccéo

Transporte
na embalagem de proteccéo

Altitude do local de
instalacéo

0 a 2000 m (6600 ft) acima do
nivel do mar [acima de 1000 m
(3300 ft), veja Desclassifica¢do
na pag 258]

Temperatura do ar

-10 a +50°C (14 a 122°F). Ndo
é permitida congelagdo. Veja
Desclassificagcao na pag 258.

-40 a +70°C (-40 a +158°F)

-40 a +70°C (-40 a +158°F)

Humidade relativa

0 a 95%

Méax. 95%

Méax. 95%

Nao é permitida condensacéo. A humidade relativa max.permitida € 60% na presenga de

gases COIToSIiVOS.

Niveis de contaminagé&o
(IEC 60721-3-3,
IEC 60721-3-2,
IEC 60721-3-1)

Nao é permitido p6é condutor.

Segundo a IEC 60721-3-3,
gases quimicos: Classe 3C2
particulas solidas: Classe 3S2.

O ACS350 deve ser instalado
em ambientes limpos segundo
a classificacdo da estrutura. O
ar de refrigeracéo deve ser
limpo, livre de materiais
corrosivos e de poeiras
electricamente condutoras.

Segundo a IEC 60721-3-1,
gases quimicos: Classe 1C2
particulas solidas: Classe
1s2

Segundo a IEC 60721-3-2,
gases quimicos: Classe 2C2
particulas solidas: Classe
282

Vibracé&o sinusoidal
(IEC 60721-3-3)

Tested according to IEC 60721-
3-3, mechanical conditions:
Class 3M4

2...9Hz, 3.0 mm (0.12 in.)
9...200 Hz, 10 m/s? (33 ft/s?)

Choque
(IEC 60068-2-27, ISTA 1A)

Segundo a ISTA 1A.
Max. 100 m/s? (330 ft/s?),
11 ms.

Segundo a ISTA 1A.
Max. 100 m/s? (330 ft/s?),
11 ms.

Quedas

N&o permitido

76 cm (30 in.)

76 cm (30 in.)

Materiais

Exterior do conversor de
frequéncia

Embalagem
Eliminacgao

* PC/ABS 2 mm, PC+10%GF 3 mm e PA66+25%GF 2 mm, todos na cor NCS 1502-Y

(RAL 9002 / PMS 420 C)

« chapa de aco revestida a zinco de 1.5, espessura do revestimento de 20 micrémetros

» aluminio fundido AISi.
Cartdo ondulado.

O conversor de frequéncia contém matérias primas que devem ser recicladas para
preservacao de energia e de recursos naturais. Os materiais da embalagem respeitam o
ambiente e podem ser reciclados. Todas as partes metalicas podem ser recicladas. Os
componentes plasticos podem ser reciclados ou queimados em circunstancias controladas,
segundo as regulamentacgdes locais. A maioria das partes reciclaveis estédo assinaladas com

marcas de reciclagem.

Se a reciclagem nao for possivel, todos os componentes a excepgéo dos condensadores
electroliticos e cartas de circuito impresso podem ser depositados em aterro. Os
condensadores CC (C1-1 a C1-x) da unidade contém electrdlito e as cartas de circuito
impresso contém chumbo, ambos considerados residuos perigosos na UE. Devem ser
retirados e tratados de acordo com a legislagdo local.

Para mais informacdes sobre aspectos ambientais e instru¢des de reciclagem contacte a
ABB ou o seu representante local.
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Standards aplicaveis

O conversor de frequéncia cumpre com 0s seguintes standards:

IEC/EN 61800-5-1 (2003) Requisitos de seguranca eléctrica, térmica e funcional para conversores de frequéncia CA

de velocidade regulavel

IEC/EN 60204-1 (1997) + Seguranca da maquinaria. Equipamento eléctrico das maquinas. Parte 1: Requisitos Gerais.

Emenda Al (1999)

Condicdes para concordancia: O instalador final da maquina é responsavel pela instalagéo
de

- um dispositivo de paragem de emergéncia

- uma dispositivo de corte da alimentacéo.

IEC/EN 61800-3 (2004) Standard de produto EMC incluindo métodos de teste especificos

UL 508C

Standard UL para Seguranca; Equipamento de Conversao de Poténcia, terceira edigdo

Marcacédo CE

Consulte a etiqueta do seu conversor de frequéncia para verificar as marcacgdes validas.

Existe uma marca CE no accionamento para atestar que a unidade cumpre as Directivas Europeias de
Baixa Tensdo e EMC (Directiva 73/23/EEC, conforme emenda 93/68/EEC e Directiva 89/336/EEC,
conforme emenda 93/68/EEC).

Definices

EMC significa Compatibilidade Electromagnética. E a capacidade de equipamento eléctrico/electronico
funcionar sem problemas num ambiente electromagnético. Do mesmo modo, o equipamento ndo deve
perturbar ou interferir com qualquer outro produto ou sistema circundante.

Primeiro ambiente inclui estabelecimentos ligados a uma rede de baixa tensdo que alimente edificios
usados para fins domésticos.

Segundo ambiente inclui estabelecimentos ligados a uma rede que néo alimenta edificios usados para
fins domeésticos.

Distribuicéo restrita: modo de distribuicdo onde o fabricante restringe o fornecimento do equipamento a
fornecedores, clientes ou utilizadores que juntos ou separadamente possuem capacidade técnica em
requisitos EMC para aplicagdo em conversores de frequéncia.

Distribui¢c@o néo restrita: forma de distribuicdo onde o fornecimento do equipamento ndo depende da
competéncia do cliente ou do utilizador em EMC para aplicagdo em conversores de frequéncia.

Conformidade com a Directiva EMC

A Directiva EMC define os requisitos de imunidade e emissdes do equipamento eléctrico usado na
Unido Europeia. O standard de produtos EMC (EN 61800-3 (2004)) cobre os requisitos estabelecidos
para os conversores de frequéncia.

Conformidade com a EN 61800-3 (2004)

Primeiro ambiente (distribuic&o restrita)

O conversor de frequéncia esta em conformidade com os limites da EN 61800-3 com as seguintes
restricdes:

A adicionar mais tarde.

Segundo ambiente (sem restri¢cdes)

O conversor de frequéncia esta em conformidade com os limites da EN 61800-3 com as seguintes
restricdes:

1. Ofiltro EMC interno esta ligado (o parafuso em EMC esta colocado) ou o filtro EMC opcional esta
instalado.

2. O motor e os cabos de controlo séo seleccionados de acordo com o especificado neste manual.
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3. O conversor de frequéncia foi instalado segundo as instru¢des apresentadas neste manual.

4, Com filtro EMC interno: comprimento do cabo do motor 30 m (100 ft) com 4 kHz de frequéncia de
comutacao.
Com filtro externo opcional: comprimento do cabo do motor xx (a ser adicionado) com 4 kHz de
frequéncia de comutacao.

Nota: N&o é permitido instalar um conversor de frequéncia com filtro EMC interno ligado a sistemas IT
(sem ligagédo a terra). A rede de alimentacao fica ligada ao potencial terra através dos condensadores
do filtro EMC o que pode ser perigoso ou danificar o conversor de frequéncia.

Nota: N&o é permitido instalar um conversor de frequéncia com filtro EMC interno ligado a um sistema
TN (com ligagédo a terra) uma vez que danificaria o conversor de frequéncia.

0 Marcacao “ C-tick”

Consulte a etiqueta do seu conversor de frequéncia para verificar as marcacgdes validas.

A marcacédo C-Tick é exigida na Austrdlia e na Nova Zelandia. Uma marcagédo C-Tick é colada ao
conversor de frequéncia para comprovar que o conversor de frequéncia cumpre com os requisitos da
norma (IEC 61800-3 (2004) — Sistemas eléctricos de accionamento de poténcia de velocidade
ajustavel — Parte 3: Standard de Produtos EMC incluindo métodos de testes especificos), mandatados
pelo Esquema de Compatibilidade Electromagnética Trans-Tasman.

Definicbes

EMC significa Compatibilidade Electromagnética. E a capacidade de equipamento eléctrico/electronico
funcionar sem problemas num ambiente electromagnético. Do mesmo modo, 0 equipamento ndo deve
perturbar ou interferir com qualquer outro produto ou sistema circundante.

O Esquema de Compatibilidade Electromagnética Trans-Tasman (EMCS) foi introduzido pela
Autoridade de Comunicacgéo Australiana (ACA) e o Grupo de Gestédo do Espectro Radio (RSM) do
Ministério do Desenvolvimento Econdémico da Nova Zelandia (NZMED) em Novembro de 2001. O
objectivo deste esquema é proteger o espectro de radio frequéncia introduzindo limites técnicos para
emisséo de produtos eléctricos/electrénicos.

Primeiro ambiente inclui estabelecimentos ligados a uma rede de baixa tensao que alimente edificios
usados para fins domésticos.

Segundo ambiente inclui estabelecimentos ligados a uma rede que ndo alimenta edificios usados para
fins domésticos.

Distribuic&o restrita: modo de distribui¢éo onde o fabricante restringe o fornecimento do equipamento a
fornecedores, clientes ou utilizadores que juntos ou separadamente possuem capacidade técnica em
requisitos EMC para aplicacdo em conversores de frequéncia.

Distribuic@o ndo restrita: forma de distribuicdo onde o fornecimento do equipamento ndo depende da
competéncia do cliente ou do utilizador em EMC para aplicacdo em conversores de frequéncia.

Conformidade com a IEC 61800-3
Primeiro ambiente (distribuicdo restrita)

O conversor de frequéncia cumpre com os limites da IEC 61800-3 com as restricGes apresentadas
para a Marcagdo CE na secg¢do Primeiro ambiente (distribuicdo restrita) na pagina 267.

Segundo ambiente

O conversor de frequéncia cumpre com os limites da IEC 61800-3 com as restricbes apresentadas
para a Marcacgao CE na sec¢do Segundo ambiente (sem restricGes) na pagina 266.
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Marcacéo UL

Consulte a etiqueta do seu conversor de frequéncia para verificar as marcagdes validas.

Lista de verificagdo UL

Ligacao da alimentagcdo — Consulte a secc¢ado Ligacédo da alimentagéo na pagina 263.
Dispositivo de corte — Consulte a secgdo Alimentagao do dispositivo de corte na pagina 23.

Condi¢gdes ambiente — Os conversores de frequéncia séo para usar em ambientes interiores
aquecidos e controlados. Consulte a secgdo Condig6es ambiente na pagina 265 sobre os limites
especificos.

Fusiveis do cabo de alimentagdo — Para instalagao nos Estado Unidos, é necesséria proteccéo
contra sobrecarga de acordo com o Cédigo Nacional Eléctrico (NEC) e com qualquer outro cédigo
local aplicavel. Para cumprir com este requisito, use os fusiveis com classificacdo UL apresentados na
secgdo Fusiveis do cabo de alimentagdo na pagina 260.

Para instalacdo no Canada, Para instalagdo nos Estado Unidos, é necesséria protecgao contra
sobrecarga de acordo com o Cédigo Eléctrico Canadiano e com qualquer outro cédigo local aplicavel.
Para cumprir com este requisito, use os fusiveis com classificagcdo UL apresentados na secgdo
Fusiveis do cabo de alimentagdo na pagina 260.

Seleccgéo dos cabos de poténcia — Consulte a sec¢éo Selecgéo dos cabos de poténcia na pagina 25.

Ligacdo dos cabos de poténcia — Sobre o esquema de ligagdo e os binarios de aperto, consulte a
secgao Ligacéo dos cabos de poténcia na pagina 32.

Proteccdo contra sobrecarga — O accionamento garante protecgéo contra sobrecarga de acordo
com o Cadigo Nacional Eléctrico (US).

Travagem — O ACS350 tem um chopper de travagem interno. Quando usado com resisténcias de
travagem dimensionadas adequadamente, o chopper de travagem permite que o conversor de
frequéncia dissipe a energia regenerativa (normalmente associada com a rapida desaceleracéo de um
motor). A seleccéo das resisténcias de travagem é apresentada na seccéo Ligagdo da resisténcia de
travagem na pagina 264.
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Resisténcias de travagem

Os conversores de frequéncia ACS350 sdo equipados com um chopper de
travagem como equipamento standard. A resisténcia de travagem é seleccionada
usando a tabela e as equacdes apresentadas nesta seccao.

Selecc¢éo da resisténcia de travagem

1. Determine a poténcia de travagem Pryax Maxima necessaria para a aplicagéo. A
Prmax deve ser menor que Pgrmax @presentada na tabela na pagina 269 para o
tipo de conversor de frequéncia usado.

Calcule a resisténcia R com a Equacao 1.

. Calcule a energia Egpyise cOM a Equacéo 2.

AW N

. Seleccione a resisténcia cumprindo com as seguintes condi¢des:

A poténcia nominal da resisténcia deve ser maior que ou igual a Prmax-

» Aresisténcia R deve estar entre R,i, € Rax apresentadas na tabela para o tipo
de conversor de frequéncia usado.

* Avresisténcia deve ser capaz de dissipar energia Egyse durante o ciclo de
travagem T.

Equacdes para seleccéo da resisténcia:

150500 ton
Eqg.1. Uy =200...240V: R= —— PRmax
I:)Rmax
624100 PRrave
Uy =380..480V: R= ———
PRmax 44»

Ed. 2. Erpuise = PrRmax " ton
ton
I
Para converséo, use 1 HP = 746 W.

EQ. 3. Prave = Prmax"

onde:

R = valor da resisténcia de travagem(ohm) seleccionada

Prmax = PoOténcia maxima durante o ciclo de travagem(W)

Prave = poténcia média durante o ciclo de travagem (W)

ERrpulse = €nergia levada a resisténcia durante um Gnico impulso de travagem (J)
ton = comprimento do impulso de travagem (s)

T = comprimento do ciclo de travagem (s).
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Tipo Rmin Rmax PBRmax
ACS350- ohm ohm kw | HP
Monofésica Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
01x-02A4-2 70 390 0.37 0.5
01x-04A7-2 40 200 0.75 1
01x-06A7-2 40 130 1.1 1.5
01x-07A5-2 30 100 15 2
01x-09A8-2 30 70 2.2 3
Trifasica Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
03x-02A4-2 70 390 0.37 0.5
03x-03A5-2 70 260 0.55 0.75
03x-04A7-2 40 200 0.75 1
03x-06A7-2 40 130 1.1 1.5
03x-07A5-2 30 100 15 2
03x-09A8-2 30 70 2.2 3
03x-13A3-2 30 50 3.0 3
03x-17A6-2 30 40 4.0 5
Trifésica Uy = 380...480 V (380, 400, 415, 440, 460, 480 V)
03x-01A2-4 310 1180 0.37 0.5
03x-01A9-4 230 800 0.55 0.75
03x-02A4-4 210 590 0.75 1
03x-03A3-4 150 400 1.1 1.5
03x-04A1-4 130 300 1.5 2
03x-05A6-4 100 200 2.2 3
03x-07A3-4 70 150 3 3
03x-08A8-4 70 110 4 5
03x-12A5-4 40 80 55 7.5
03x-15A6-4 40 60 7.5 10

00353783.xls C.15

Rmin = resisténcia de travagem minima permitida

Rmax = resisténcia de travagem méxima permitida

Permax = @ capacidade de travagem maxima do conversor de frequéncia, deve exceder a poténcia de
travagem maxima necessaria.

AVISO! Nunca use uma resisténcia de travagem com uma resisténcia abaixo do
valor minimo especificado para o conversor de frequéncia a utilizar. O conversor de
frequéncia e o chopper interno ndo sdo capazes de aguentar a sobrecorrente
proc«vocada pela baixa resisténcia.

Instalacéo e ligacdo da resisténcia

Todas as resisténcias devem ser instaladas em local onde possam arrefecer.

AVISO! Os materiais junto da resisténcia de travagem devem ser ndo-inflamaveis. A
temperatura da superficie da resisténcia é elevada. O ar proveniente da resisténcia
é de centenas de graus Celsius. Proteja a resisténcia contra contacto.
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Use um cabo blindado com o mesmo tamanho de condutor do cabo de alimentacdo
do conversor de frequéncia (consulte a seccédo Cabos de poténcia: tamanhos dos
terminais, didmetros maximos dos cabos e binarios de aperto na pagina 262) para
assegurar que os fusiveis de entrada também protejam o cabo da resisténcia. Em
alternativa, pode ser usado cabo blindado de dois condutores com a mesma
seccao. O comprimento maximo do(s) cabo(s) da resisténcia € 5 m (16 ft). Sobre as
ligacdes, consulte o esquema ligacdes do conversor de frequéncia na pagina 32.

Proteccdo do circuito obrigatdria

O passo seguinte é essencial por razfes de seguranga, pois interrompe a
alimentacao principal em situacdes de falha que impliquem curto-circuito do
chopper:

» Equipe o conversor de frequéncia com um contactor principal

» Electrifique o contactor para que abra no caso de sobreaguecimento da
resisténcia (o sobreaquecimento da resisténcia abre o contactor).

Abaixo apresenta-se um exemplo simples de um esquema de ligagao.

L1 L2 L3

Fusiveis [] [| D '
Termostato da resisténcia

1
d

- >\ \6\ _________

2

ACS350

o O O
Ul vi wi

Ajuste dos parametros

Para activar a travagem com resisténcias, desligue o controlo de sobretenséo do
conversor de frequéncia ajustando o parametro 2005 para 0 (INACTIVO).
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Dimensoes

Os desenhos dimensionais do ACS350 séo apresentados abaixo. As dimensdes
sdo apresentadas em milimetros e em [polegadas].
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Tamanho de chassis RO e R1, IP20 (instalacdo em arméario) / UL
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Tamanho de chassis RO e R1, IP20/ NEMA 1
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Tamanho de chassis R3, IP20 (instalacdo em armario) / UL
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