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Introducao ao manual

Introdugao ao capitulo

O capitulo inclui uma descrigdo do contetido deste manual. Contém informacgéao
sobre compatibilidade, seguranca e destinatarios.

Compatibilidade

O manual é compativel com o Programa de Controlo Standard versdo ASXR7360 e
AS7R7363. Veja o parametro 33.01 VERSAO PROGR.

Instrugcdes de seguranga

Cumpra todas as instrugdes de seguranca entregues com o Conversor.

Destinatarios

Leia a totalidade das instru¢oées de seguranga antes de instalar, comissionar
ou usar o conversor. Estas instrugdes de seguranca séo fornecidas no inicio do
Manual de Hardware.

Leia os avisos e as notas especificas para a fungao de software antes de
modificar os ajustes pré-definidos da fungio. Para cada fungao, sao fornecidos
0s avisos e as notas na secc¢ao deste manual que descreve os parametros
relacionados que podem ser ajustados pelo utilizador.

O leitor deste manual deve possuir conhecimentos basicos de electricidade,
electrificacdo, componentes eléctricos e simbolos esquematicos de electricidade.

Conteudo

O manual é constituido pelos seguintes capitulos:

Arranque e controlo através de E/S que descreve como ajustar o programa de
controlo, como arrancar, parar e regular a velocidade do conversor.

Consola de programacao que contém instrugées sobre a utilizagdo do painel.

Caracteristicas do programa que contém as descri¢ées das funcgdes e as listas
para consulta dos ajustes do utilizador e dos sinais de diagnéstico.

Macros de aplicacdo contém uma breve descricao de cada macro em conjunto
com um esquema de ligacgoes.

Sinais actuais e parametros que descreve 0s sinais actuais e os parametros do
conversor.

Controlo por fieldbus descreve a comunicagao através das ligagdes de
comunicagao serie.

Introdugédo ao manual
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» Deteccdo de falhas lista os avisos e as mensagens de falha juntamente com as
possiveis causas e as solugoes.

* Modulo de Extensdo Analdgico que descreve a comunicagao entre o conversor e
a extensao de E/S analdgica (opcional).

* Dados adicionais: sinais actuais e pardmetros que contém informagao adicional
sobre os sinais actuais e os parametros.

» Diagramas de blocos de controlo contém diagramas de blocos relativos as redes
de controlo de referéncias e o tratamento de Arranque, Paragem, Perm Fun e
Bloqueio de Arranque.

Consultas de produtos e servigos

Envie todas as questdes sobre o produto ao representante local da ABB, indicando
0 codigo e o numero de série da unidade. Esta disponivel em www.abb.com/drives
uma lista com os contactos ABB dos departamentos de Vendas, Servigo ao Cliente
e Service em Sales, Support and Service network.

Formacgao em produtos

Para mais informacgéao sobre formacado em produtos ABB, aceda a www.abb.com/
drives e seleccione Training courses.

Informacgao sobre os manuais de Conversores de Frequéncia ABB

Agradecemos os seus comentarios sobre os nossos manuais. Aceda a
www.abb.com/drives e seleccione Document Library — Manuals feedback form (LV
AC drives).

Introdugéo ao manual
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Arranque e controlo através de E/S

Introdugao ao capitulo

Este capitulo descreve como:

efectuar o arranque

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

efectuar um ID Run para o conversor.

Como arrancar o conversor de frequéncia

Existem dois métodos de arranque que o utilizador pode seleccionar: utilizar o
Assistente de Arranque, ou executar um Arranque Limitado. O Assistente conduz o
utilizador através de todos os ajustes essenciais que devem ser efectuados. No
Arranque Limitado, o conversor nao fornece qualquer ajuda. O utilizador efectua os
ajustes mais basicos consultando as instrugbes fornecidas no manual.

Se desejar executar o Assistente, consulte as instru¢goes apresentadas na
secgdo Como efectuar um arranque assistido (inclui todos os ajustes essenciais)
na pagina 15.

Se desejar executar um Arranque Limitado, consulte as instrucoes
apresentadas na secgdao Como efectuar o Arranque Limitado (inclui apenas os
ajustes basicos) na pagina 17.

Como efectuar um arranque assistido (inclui todos os ajustes essenciais)

Antes iniciar, verifique se dispde dos dados da chapa de caracteristicas do motor.

O arranque s6 pode ser executado por um electricista qualificado.

As instrucdes de seguranga devem ser seguidas durante o procedimento de
arranque. Leia o manual de hardware apropriado sobre estas instrucoes.

O | Verificar a instalagdo. Consulte a lista de verificagdo da instalagdo no manual de hardware/
instalacao apropriado.

O | Verifigue se o arranque do motor n&o provoca nenhum perigo.
Deve desacoplar a maquina accionada se:
- existirem riscos de danos no caso de sentido do rotagao ser o incorrecto, ou

- se for necessario executar um ID Run Standard durante o arranque. (O ID Run é essencial
apenas em aplicagdes que necessitem de um elevado grau de precisdo de controlo do

motor.)

Arranque e controlo através de E/S
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Ligue a alimentagao de rede O painel de controlo apresenta em
primeiro lugar os dados de identificagdo do painel ...

... depois, o Ecra de Identificagdo do conversor ...

... de seguida, o ecra de Visualizagao de Sinais Actuais ...

...apos o que, o ecra sugere iniciar a Selec¢do de Idioma.

(Se nao for premida nenhuma tecla durante alguns segundos, o ecra comega a
alternar entre o ecré de visualizag&o de sinais actuais e a sugestao de selecgéo do
idioma).

O conversor esta pronto para o arranque.

Prima a tecla FUNC.

Seleccione o idioma desejado com as teclas ((») ou (¥)) e pressione
ENTER para confirmar.

(O conversor carrega o idioma seleccionado, regressa ao ecra de visualizagao de
sinais actuais e comeca a alternar entre o ecra de visualizag&o de sinais actuais e
a sugestao de iniciar o ajuste assistido do motor)

Prima FUNC para iniciar o ajuste assistido do motor.

(O ecra indica quais as teclas de comando gerais que devem ser usadas com o
assistente)

Prima ENTER para continuar.
Siga as instru¢des apresentadas no ecra.

PAINEL CDP312 VX.XX

ACS800
NOUMERO ID 1

1 ->
FREQ
CORRENTE
POTENCIA

0.0 rpom O

0.00 Hz
0.00 A
0.00 %

1 -> 0.0 rpm O
*kx INFORMACAO *kx
Pressione FUNC para
iniciar a Selecgdo do
Idioma

Seleccdo do Idioma 1/1
IDIOMA *?

[PORTUGUES]

ENTER:0OK ACT:SAIR

1 -> 0.0 rpom O

* k% INFORMACAO *kx

Pressione FUNC para
iniciar o Setup do
Motor assistido

Setup do Motor 1/
10

ENTER: Ok/Continuar
ACT: Sair

FUNC: Mais Info

Setup do Motor 2/
10

DADOS CHAPA DO MOTOR
DISPONIVEIS?

ENTER:Sim FUNC:Info

Arranque e controlo através de E/S
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Como efectuar o Arranque Limitado (inclui apenas os ajustes basicos)

Antes iniciar, obtenha os dados da chapa de caracteristicas do motor.

O arranque s6 pode ser executado por um electricista qualificado.

As instrugdes de seguranga devem ser seguidas durante o procedimento de
arranque. Leia o manual de hardware apropriado sobre estas instrugoes.

Verificar a instalagdo. Consulte a lista de verificacdo da instalagcdo no manual de hardware/

instalacao apropriado.

Verifique se o arranque do motor ndo provoca nenhum perigo.
Deve desacoplar a maquina accionada se:

- existirem riscos de danos no caso de sentido do rotagao ser o incorrecto, ou

- se for necessario executar um ID Run Standard durante o arranque. (O ID Run é essencial
apenas em aplicagdes que necessitem de um elevado grau de precisdo de controlo do

motor.)

Ligue a alimentacao de rede O painel de controlo apresenta em
primeiro lugar os dados de identificacdo do painel ...

... depois, o Ecra de ldentificacdo do conversor ...

... de seguida, o ecra de Visualizagao de Sinais Actuais ...

...apos o que, o ecra sugere iniciar a Selecg¢ao de Idioma.

(se néo for premida nenhuma tecla durante alguns segundos, o ecrd comeca a
alternar entre o ecréa de visualizagao de sinais actuais e a sugestao de selecgéo
do idioma).

Prima ACT para eliminar a sugestao de iniciar a selec¢ao do
idioma.
O conversor esta pronto para o arranque limitado.

Seleccione o idioma. O procedimento de ajuste do parametro é
descrito abaixo.

Procedimento geral para ajuste de pardmetros:
- Prima PAR para seleccionar o Modo Parametro do painel.
- Pressione as setas duplas (@ ou @) para percorrer o grupo de parametros.

- Pressione as setas (O ou Q) para percorrer os parametros dentro do grupo.

- Active o ajuste de um novo valor com ENTER.

- Altere o valor com as setas (O ou O ), alteragéo rapida com as setas duplas
(@ ou (®).

- Pressione ENTER para aceitar o novo valor (os paréntesis desaparecem).

PAINEL CDP312 VX.XX

ACS800
NOUMERO ID 1

1 ->
FREQ
CORRENTE
POTENCIA

0.0 rom O

0.00 Hz
0.00 A
0.00 %

1 -> 0.0 rpm O
*** TINFORMAGAQ ***
Pressionar FUNC para
iniciar a Selecgédo
de Idioma

1 ->
FREQ
CORRENTE
POTENCIA

0.0 rom O

0.00 Hz
0.00 A
0.00 %

1 -> 0.0 rpm O
99 DADOS INICIAIS
01 IDIOMA
PORTUGUES

1 -> 0.0 rpm O
99 DADOS INICIAIS
01 IDIOMA
[PORTUGUES]

Arranque e controlo através de E/S
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Seleccione a Macro de Aplicacido. O procedimento normal de
ajuste do parametro é apresentado abaixo.

O valor por defeito FABRICA é adequado para a maioria dos casos.

Seleccione o modo de controlo do motor. O procedimento geral de
ajuste de parametros € descrito acima.

O DTC é apropriado para a maioria dos casos. O modo de controlo ESCALAR é
recomendado

- para conversores multimotor quando o numero de motores ligados ao conversor
¢é variavel

- quando a corrente nominal do motor é inferior a 1/6 da corrente nominal do
inversor

- quando o inversor € usado para testes sem um motor ligado.

Introduza os dados do motor da chapa de caracteristicas:

CES

(& ABB Motors

3 ~ motor M2AA 200 MLA 4
IEC 200 M/L 55 [ »—
[ No
[Ins.cl. F IP_55
v Hz [kW [ rmin [ A [cos ®[AIN]IE/s

690Y [ 50 |30 [1475 [ 325 [0.83
1475 | 56 | 0.83 -
0.83 tensao de

400D 50 | 30
660 Y 50 |30 |1470 | 34

380D |50 |30 [1470 |59 [0.83 | <& alimentag&o
4100 o0 | 35 {1770 | 49 Toes 380 V
Cat.no _ 3GAA 202 001 - ADA

6312/C3 & 6210/C3 [ 180 ko
@_ IEC 34-1 .Q))

- tensdo nominal do motor

Gama permitida: 1/2 - Uy ... 2 - Uy do ACS800. (U refere-se a tensédo mais
elevada em cada uma das gamas de tensdo nominal: 415 VCA para unidades de
400VCA, 500 VCA para 500VCA e 690 VCA para 600VCA.)

- corrente nominal do motor

Gama permitida: aprox. 1/6 - long
parametro 99.04 = ESCALAR))

.2 IzhdofACSSOO (0 L2 I2hd se o

- frequéncia nominal do motor
Gama: 8 ...300 Hz

- velocidade nominal do motor
Gama: 1 ...18000 rpm

- poténcia nominal do motor
Gama: 0 ...9000 kW

1 -> 0.0 rpm O
99 DADOS INICIAIS
02 MACRO APLICAGAO
[]

1 -> 0.0 rpm O
99 DADOS INICIAIS
04 MODO CTRL MOTOR
[DTC]

Nota: Ajuste os dados do
motor para exactamente o
mesmo valor da chapa de
caracteristicas do motor.
Por exemplo, se a
velocidade nominal do
motor é de 1440 rpm na
chapa, o ajuste do valor do
parametro 99.08 VELOC
NOM MOTOR para 1500
rpm resulta na operagéo
incorrecta do conversor.

1 -> 0.0 rpm O
99 DADOS INICIAIS
05 TENSAO NOM MOTOR
[ ]

1 -> 0.0 rpm O
99 DADOS INICIAIS
06 CORR NOM MOTOR
[]

1 -> 0.0 rpm O
99 DADOS INICIAIS
07 FREQ NOM MOTOR
[]

1 -> 0.0 rpm O
99 DADOS INICIAIS
08 VELOC NOM MOTOR
[]

1 -> 0.0 rpm O
99 DADOS INICIAIS
09 POT NOM MOTOR
[]

Arranque e controlo através de E/S




Depois de introduzir os dados do motor, comecam a alternar dois
ecras (aviso e informacgao). Va para o passo seguinte sem premir
nenhuma tecla.

Nota: Se seleccionou ID Run STANDARD, o travao é aberto
quando o comando de Arranque é dado a partir da consola de
programacéao e o travdo permanece aberto até o ID Run
STANDARD estar completo. Se seleccionou MAGN ID, o travao é
mantido fechado durante a sequéncia de ID Run.
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1 ->
ACS800
**AVISO* *
REQ MAGN ID

0.0 rom O

1 -> 0.0 rpm I
***x Informagdo ***
Pressione a tecla
verde para iniciar o
MAGN ID

Seleccione o0 método de identificacdo do motor.

O valor por defeito MAGN ID (Magnetizagao de ID) é adequado para a maioria das
aplicacgdes. E aplicado neste procedimento de arranque basico. Se seleccionar
Magnetizacao ID, va para o passo seguinte sem premir nenhuma tecla.

O ID Run (STANDARD ou REDUZIDO) deve ser seleccionado se:

- O ponto de operacao é constantemente préximo da velocidade zero, e/ou

- For necessario o funcionamento a gama de binario acima do binario nominal do motor
dentro de uma ampla gama de velocidade e sem que seja necessario qualquer feedback de

velocidade medida.

Se seleccionar ID Run, prossiga de acordo com as instrugdes fornecidas em separado na

secgao Como efectuar o ID Run na pagina 22.

Prima a tecla LOC/REM para mudar para controlo local (aparece L
na primeira linha).

Pressione © para iniciar a Magnetizacéo de Identificacdo. O
motor é magnetizado a velocidade zero durante 20 a 60 s. Sdo
apresentados dois avisos:

O primeiro aviso aparece quando iniciar a magnetizacao.
O segundo aviso aparece enquanto a magnetizagao esta activa.
O terceiro aviso aparece quando a magnetizagao esta completa.

1L ->1242,0 rpm
I

**AVISO* *
ARRANQUE MOTOR

1L ->0,0 rpm I
**AVISO**
MAGN ID

1 L-> 0.0 rpm 6}
**AVISO**

ID CONCLUIDA

Arranque e controlo através de E/S
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Verifique o sentido de rotagdao do motor.
- Prima ACT para visualizar a linha de estado.

- Aumente a referéncia de velocidade de zero para um valor
pequeno pressionando REF e depois (»), (v), &) ou ().

- Pressione @ para arrancar o motor.
- Verifique se o motor esta a funcionar no sentido pretendido.
- Pare o motor pressionando @ .

Para alterar o sentido de rotacdo do motor:

- Desligue a alimentagao de rede do conversor de velocidade e
espero 5 minutos até que os condensadores do circuito intermédio
descarreguem. Meca a tensao entre cada terminal de entrada (U1,
V1 e W1) e ligue a terra com um multimetro para verificar se o
conversor descarregou.

- Troque a posigao dos dois condutores de fase do cabo do motor
nos terminais do motor ou na caixa de ligagdes do motor.

- Verifique o seu trabalho aplicando a alimentacao de rede e
repetindo a verificagcdo como descrito acima.

Ajuste a velocidade minima.

Ajuste a velocidade maxima.

Ajuste o tempo de aceleracéo 1.

Nota: Verifiqgue também o tempo de aceleracao 2 se for usar os
dois tempos de aceleragao na aplicagéo.

Defina o tempo de desaceleragao 1.

Nota: Verifique também o tempo de desaceleragao 2 se for usar os
dois tempos de aceleracao na aplicagao.

1 L->[xxx] rpm I

FREQ xxx Hz

CORRENTE xx A

POTENCIA xx %
sentido
directo
sentido

inverso

1 L->
20 LIMITES
01 VELOCIDADE MINIMA
[ ]

0.0 rpm O

1 L->
20 LIMITES
02 VELOCIDADE MAXIMA
[ ]

0.0 rpom O

1 L-> 0.0 rpm O
22 ACEL/DESACEL

02 TEMPO ACEL 1

[]

1 L-> 0.0 rpom O
22 ACEL/DESACEL

03 TEMPO DESACEL 1
[]

O conversor de frequéncia esta agora pronto para funcionar.

Arranque e controlo através de E/S




Como controlar o conversor através do interface de E/S

A tabela seguinte contém informacao sobre a operagdo do conversor através das

entradas digitais e analdgicas, quando:
* 0 arranque do motor € executado, e

» o0s valores dos parametros de fabrica séo validos.
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Verifique se a macro Fabrica esta activa.

Se necessitar de alterar o sentido de rotagcao do motor, altere o ajuste do
paradmetro 10.03 para PEDIDO.

Verifique se as ligacdes de controlo estao de acordo com o esquema de
ligacao fornecido para a macro Fabrica.

Verifique se o conversor esta em modo de controlo externo. Prima a
tecla LOC/REM para alternar entre controlo externo e local.

Em primeiro lugar ligue a entrada digital ED1.

Regule a velocidade ajustando a tensao da entrada analdgica EA1.

Sentido directo: Desligue a entrada digital ED2.

Sentido inverso: Ligue a entrada digital ED2.

Desligue a entrada digital ED1.

Consulte o parametro
99.02.

Veja o capitulo Macros de
aplicagéo.

Em controlo Externo, o L
nao é visivel na primeira
linha do ecréa do painel.

1 -> 0.0 rpom I
FREQ 0.00 Hz
CORRENTE 0.00 A
POTENCIA 0.00 %
1 -> 500.0 rom I
FREQ 16.66 Hz
CORRENTE 12,66 A
POTENCIA 8,33 %
1 -> 500.0 rpm I
FREQ 16.66 Hz
CORRENTE 12,66 A
POTENCIA 8,33 %

1 <- 500.0 rpm I

FREQ 16.66 Hz
CORRENTE 12,66 A
POTENCIA 8,33 %
1 -> 500.0 rpm O
FREQ 0.00 Hz

CORRENTE 0.00 A
POTENCIA 0.00 %

Arranque e controlo através de E/S
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Como efectuar o ID Run

O conversor efectua a Magnetizagao ID de forma automatica no primeiro arranque.
Na maioria das aplicagdes, nao é necessario efectuar o ID Run em separado. O ID
Run (Standard ou Reduzido) deve ser seleccionado se:

» O ponto de operacao for perto da velocidade zero, e/ou

* For necessario operagcdo a uma gama de binario acima do binario nominal do
motor dentro de uma ampla gama de velocidade e sem necessidade de feedback
da velocidade medida.

O ID Run Reduzido deve ser executado em vez do Standard se nao for possivel
desacoplar a maquina accionada do motor.

Nota: Se seleccionou ID Run STANDARD, o travao é aberto quando o comando de
Arranque é dado a partir da consola de programacéao e o travdo permanece aberto
até o ID Run STANDARD estar completo. Se seleccionou MAGN ID, o travao é
mantido fechado durante a sequéncia de ID Run.

Procedimento do ID Run

Nota: Se os valores dos parametros (Grupo 10 a 98) forem alterados antes do ID
Run, verifique se 0s novos ajustes satisfazem os seguintes requisitos:

+ 20.01 VELOCIDADE MINIMA < 0 rpm

+ 20.02 VELOCIDADE MAXIMA > 80% da velocidade nominal do motor
+ 20.03 CORRENTE MAXIMA > 100% - /4

+ 20.04 BINARIO MAX > 50%

» Certifique-se que o painel estd em modo de controlo local (o L aparece na linha
de estado). Prima a tecla LOC/REM para alternar entre modos.

» Altere a selecgdo do ID Run para STANDARD ou REDUZIDO.

1 L ->1242.0 rpm 0
99 DADOS INICIAIS

10 ID RUN MOTOR
[STANDARD]

+ Prima ENTER para verificar a selecgdo. E apresentada a mensagem abaixo:

1 L ->1242.0 rpm 0
ACS800

**AVISO**

SEL RUN ID

Arranque e controlo através de E/S
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» Parainiciar o ID Run, pressione a tecla @ Os sinais de Start Interlock (entrada
digital ED_IL) e Run Enable (parametro 16.01 ENABLE) devem estar activos.

Aviso quando o ID Run é

iniciado

Aviso durante o ID Run

Aviso depois de completar com
sucesso o ID Run

1 L -> 1242.0 rpm
ACS800

**AVISO* *
ARRANQUE MOTOR

I

1 L -> 1242.0 rpm
ACS800

**AVISO* *

ID RUN

I

1L ->1242.0 rpm I
ACS800

**AVISO* *

ID CONCLUIDA

Geralmente, recomenda-se que n&o prima nenhuma das teclas do painel de
controlo durante o ID Run. No entanto:

* O funcionamento do ID Run do motor pode ser parado a qualquer momento
premindo a tecla de paragem no painel de controlo (@ ).

+ Depois de iniciado o ID Run com a tecla de marcha ({)), é possivel monitorizar
os valores actuais pressionando em primeiro lugar a tecla ACT e de seguida a
tecla de setas duplas (@)).

Arranque e controlo através de E/S
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Introdugao ao capitulo

Este capitulo descreve como usar o painel de controlo CDP 312R.

Todos os conversores da gama ACS800 utilizam o mesmo painel de controlo, pelo
que as instrugdes fornecidas sao aplicaveis a todos os tipos de ACS800. Os
exemplos dos ecras apresentados sdo baseados no Programa de Controlo
Standard; os ecras gerados por outros programas de controlo podem apresentar

algumas diferencas.

Descrigao geral do painel

ACT PAR

O ecra do tipo LCD tem 4 linhas de 20 caracteres.

O idioma é seleccionado no arranque (paradmetro 99.01).

O painel de controlo tem quatro modos de operagao:

- Modo de Visualizagao de Sinais Actuais (tecla ACT)
- Modo de Parametro (tecla PAR)

- Modo de Fungéo (tecla FUNC)

- Modo de Selecgao de Conversor (tecla DRIVE)

O uso das teclas de seta unica, seta dupla e ENTER
depende do modo de operacgao do painel.

As teclas de controlo do conversor s&o:

Loc REARME
N RgM A A
Ra e
I 0

Nr. Uso

1 Arrancar

2 Parar

3 Activar ajuste de referéncias

4 Sentido de rotagdo directo

5 Sentido de rotagdo inverso

6 Rearme de falhas

7 Alternar entre controlo Local / Remoto

(externo)

Consola de programacgéao
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Teclas e ecras do modo de operagao do painel

A figura seguinte apresenta as teclas de seleccdo de modo do painel e as
operacgoes e 0s ecras basicos em cada modo.

Modo de Visualizagédo de Sinais Actuais

ENTER

> @ @
av

ENTER

Selecgao do sinal actual/
selecgao

Sinal actual / Mens de falha
percorrer

1L
FREQ
CORRENTE
POTENCIA

-> 1242.0 rpm O
45.00 Hz
80.00 A

75.00 %

Entrar em modo de selecgéo
Aceitar um novo sinal

Seleccao de grupo
Alteragao rapida de valor

Selecgao de parametros
Alteragéao lenta de valor

1L -> 1242.0 rpm O
10 COMANDO

01 EXT1 SEL COMANDO
ED1,2

Entrar em modo de alteragéo

Aceitar um novo valor

Seleccao de linha

Selecgao de pagina

1L -> 1242.0 rpm O
Setup do Motor
Macro Aplicagao
Ctrl Velocidade EXT1

Fungéo arranque

Modo de Selecgado de Conversor

> () (@)

ENTER

Selecgao de conversor
Alteragédo do numero de ID

Entrar em modo alteragao
Aceitar um novo valor

ACS800

ASXR7260 XXXXXX
NUMERO ID 1

<~ Linha de estado
Nomes e valores dos
sinais actuais

Linha de estado
Grupo do parametros
Parédmetro

Valor do parametro

Linha de estado

Lista de fungdes

Tipo de equipamento

Nome pacote de carga
SW numero de ID

Linha de estado

A figura seguinte apresenta os digitos da linha de estado.

Estado de controlo do conversor

Nudmero de ID do conversor ——> 1||L||-> ||1242.0 rpm|/I
bl (K

L = Controlo local
R = Controlo remoto
= Controlo externo

“ «

->

Sentido de rotagéo

Referéncia do

= Directo conversor

<- =Inverso

<« Estado conversor

| = A funcionar
O = Parado
““ = Marcha inactiva

Consola de programacgéao
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Controlo do conversor de frequéncia com a consola

Com o painel o utilizador pode controlar o conversor da seguinte forma:
* arrancar, parar e alterar o sentido de rotagdo do motor
 introduzir a referéncia de velocidade do motor ou a referéncia de binario

* introduzir uma referéncia de processo (quando o controlo PID de processo esta
activo)

* restaurar as mensagens de falha e de aviso

+ alternar entre controlo local e externo do conversor

O painel pode ser usado para controlar o conversor sempre que 0 mesmo esteja em
controlo local e a linha de estado esteja visivel no ecra.

Como arrancar, parar e alterar o sentido de rotagao

Passo | Acgdo Premir Tecla Ecra

1. Para visualizar a linha de estado. 1 -> 1242,0 rpm I
FREQ 45.00 Hz

CORRENTE 80.00 A
POTENCIA 75.00 %

®

2. Para mudar para controlo local. 1L ->1242.0 rpm I
(apenas se o conversor ndo se encontra em controlo local, FREQ 45.00 Hz
ou seja, quando nao aparece um L na primeira linha do CORI}ENTE 80.00 A
ecra.) POTENCIA 75.00 %
3. Para parar 1 L ->1242.0 rpm
0
FREQ 45.00 Hz
CORRENTE 80.00 A
POTENCIA 75.00 %
4, Para arrancar 1L ->1242.0 rpm I
FREQ 45.00 Hz
CORRENTE 80.00 A
POTENCIA 75.00 %
5. Para alterar o sentido de rotagao para inverso. 1 L <-1242.0 rpm I
FREQ 45.00 Hz
CORRENTE 80.00 A
POTENCIA 75.00 %
6. Para alterar o sentido de rotagéo para directo. 1L ->1242.0 rpm I
@ FREQ 45.00 Hz
CORRENTE 80.00 A

POTENCIA 75.00 %

Consola de programacgéao
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Como ajustar a referéncia de velocidade

Passo | Acgao Premir Tecla Ecra

1. Para visualizar a linha de estado. 1 ->1242.0 rpm I
FREQ 45.00 Hz
CORRENTE 80.00 A
POTENCIA 75.00 %

2. Para mudar para controlo local. 1 L ->1242.0 rpm I

(Apenas se o conversor nao se encontra em controlo
local, ou seja, quando ndo aparece um L na primeira linha

FREQ 45.00 Hz
CORRENTE 80.00 A
POTENCIA 75.00 %

do ecra.)
3. Para entrar na fungéo de Ajuste de Referéncia 1 L ->[1242.0 rpm]I
FREQ 45.00 Hz
CORRENTE 80.00 A
POTENCIA 75.00 %
4. Para alterar a referéncia. 1 L ->[1325.0 rpm]I

(alteragao lenta)

(alteracao rapida)

®»® ®
@@ @ ® 05

FREQ 45.00 Hz
CORRENTE 80.00 A
POTENCIA 75.00 %

5. Para guardar a referéncia.

alimentacdo.)

(O valor é guardado na memoéria permanente; é
restaurado de forma automatica depois de desligar a

ENTER

1L -> 1325.0 rpm I
FREQ 45.00 Hz
CORRENTE 80.00 A
POTENCIA 75.00 %

Consola de programacgéao




Modo de visualizacao de sinais actuais
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No Modo de Visualizagao de Sinais Actuais, o utilizador pode:

* visualizar ao mesmo tempo trés sinais actuais no ecra

< seleccionar os sinais actuais a visualizar

« ver o histérico de falhas

» restaurar o historico de falhas.

O painel entra no Modo de Visualizacédo de Sinais Actuais quando o utilizador
pressiona a tecla ACT, ou se nao pressionar nenhuma tecla durante 1 minuto.

Como seleccionar sinais actuais para o ecra

Passo | Accédo Premir Tecla Ecra
1. Para entrar no Modo de Visualizacdo de Sinais Actuais. 1L ->1242.0 rpm I
FREQ 45.00 Hz
CORRENTE 80.00 A
POTENCIA 75.00 %
2. Para seleccionar uma linha (um cursor intermitente indica 1L ->1242.0 rpm I
a linha seleccionada). Q Q FREQ 45.00 Hz
CORRENTE 80.00 A
POTENCIA 75.00 %
3. Para introduzir a fungao de selecgéo de sinais actuais. ENTER 1 L ->1242.0 rpm I
1 SINAIS ACTUAIS
04 CORRENTE
80.00 A
4. Para seleccionar um sinal actual. 1L ->1242.0 rpm I
(::) (::) 1 SINAIS ACTUAIS
. 05 BINARIO 70.00 %
Para alterar o grupo do sinal actual. @ @
5.a Para aceitar a selecgéo e voltar para o Modo de ENTER 1L ->1242.0 rpm I
Visualizagédo de Sinais Actuais. FREQ 45.00 Hz
BINARIO 70.00 %
POTENCIA 75.00 %
5.b Para cancelar a seleccdo e manter a seleccéo original. 1 L ->1242.0 rpm I

Entra no modo de teclado seleccionado.

(9 =

FREQ 45.00 Hz
CORRENTE  80.00 A
POTENCIA 75.00 %

Consola de programacgéao
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Como visualizar o nome completo dos sinais actuais

Passo | Acgao Premir Tecla Ecra
1. Para visualizar o nome completo dos trés sinais actuais. Parar 1L ->1242.0 rpm I
FREQUENCIA
CORRENTE
POTENCIA
2. Para voltar ao Modo de Visualizagao de Sinais Actuais. Libertar 1L ->1242.0 rpm I
FREQ 45.00 Hz
CORRENTE 80.00 A
POTENCIA 75.00 %

Como visualizar e restaurar o historico de falhas

Nota: Nao pode restaurar o histérico de falhas se existirem falhas ou avisos activos.

Passo | Acgédo Premir Tecla Ecra

FREQ 45.00 Hz
CORRENTE 80.00 A
POTENCIA 75.00 %

1. Para entrar no Modo de Visualizagdo de Sinais Actuais. 1L ->1242.0 rpm I

2. Para entrar na Visualizagdo do Histérico de Falhas. 1L ->1242.0 rpm I
@ @ 1 ULTIMA FALHA

+SOBRECORRENTE
6451 H 21 MIN 23 S

(DOWN). 2 ULTIMA FALHA
+SOBRETENSAO
1121 H 1 MIN 23 8§

3. Para seleccionar a falha/aviso anterior (UP) ou seguinte Q O 1 L ->1242.0 rpm I

2 ULTIMA FALHA

Para limpar o Histérico de Falhas. . 1L ->1242.0 rpm I
)
H MIN S

4, Para voltar ao Modo de Visualizagdo de Sinais Actuais. 1L ->1242.0 rpm I
@ @ FREQ 45.00 Hz
CORRENTE 80.00 A

POTENCIA 75.00 %

Consola de programacgéao
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Como visualizar e restaurar uma falha activa

LIGADO, o conversor arranca imediatamente apds o rearme de uma falha. Se a

2 AVISO! Se seleccionar uma fonte externa para o comando de operacgao e estiver
causa da falha néo tiver sido eliminada, o conversor volta a disparar a falha.

Passo | Acgao Premir Tecla Ecra

1. Para visualizar uma falha activa. 1L ->1242.0 rpm
ACS800

*% FALHA **
TEMP ACS800

2. Para restaurar a falha. 1L -> 1242.0 rpm O
FREQ 45.00 Hz
CORRENTE 80.00 A

POTENCIA 75.00 %

Sobre o historico de falhas

O histérico de falhas guarda a informagao sobre os eventos mais recentes (falhas,
avisos e rearmes) do conversor. A tabela abaixo indica como esses eventos sao
guardados no histérico de falhas.

Evento Informagao no ecra
O conversor detecta uma falha e | Numero sequencial do evento e texto

Visualizagio do Histérico de Falhas gera uma mensagem de falha da ULTIMA FALHA.

Sinal Nome e Nome da falha e um sinal “+” a frente
cédigo do nome.

Numero sequencial Tempo Tempo total de ligacao a rede.

(1 é o evento mais recente) ignicéo O utilizador restaura a mensagem | Numero sequencial do evento e texto
de falha. da ULTIMA FALHA.

L 1L -> 1242.0 rpm I -Texto REARME FALHA.
2 ULTIMA FALHA

Tempo total de ligagao a rede.
—|+SOBRETENSAO CC (3210 P gag

1121 H 1 MIN 23 S O conversor gera uma mensagem | Numero sequencial do evento e texto
de aviso. do ULTIMO AVISO.
Nome da falha e um sinal “+” & frente
do nome.

Tempo total de ligacao a rede.

O conversor desactiva a Numero sequencial do evento e texto
mensagem de aviso. do ULTIMO AVISO.
Nome da falha e um sinal “-” & frente
do nome.

Tempo total de ligagao a rede.
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Modo de Parametro
No Modo de Parametro, o utilizador pode:
* ver os valores dos parametros.
» alterar os ajustes dos parametros.

O painel entra no Modo de Parametro quando o utilizador pressiona a tecla PAR.

Como seleccionar um parametro e alterar o seu valor

Passo | Acgao Premir Tecla Ecra
1. Para entrar no Modo de Parametro. 1 L ->1242.0 rpm O
10 COMANDO
01 EXT1 SEL COMANDO
ED1,2
2. Para seleccionar um grupo. 1 L ->1242.0 rpm O
@ @ 11 SEL REFERENCIA
01 SEL REF TECLADO
REF1 (rpm)
3. Para seleccionar um parametro dentro de um grupo. 1 L ->1242.0 rpm O
Q Q 11 SEL REFERENCIA
03 SEL REF EXT1
EA1l
4. Para entrar na fungao de ajuste de parametros. ENTER 1L ->1242.0 rpm O

11 SEL REFERENCIA
03 SEL REF EXT1
[EA1]

5. Para alterar o valor do parametro. 1 L ->1242.0 rpm O
11 SEL REFERENCIA
03 SEL REF EXT1

[EA2]

- (alteragao lenta para numeros e texto)

®»®
@@

- (alteragéo rapida apenas para numeros)

6a. Para guardar o novo valor. ENTER 1 L ->1242.0 rpm O
11 SEL REFERENCIA

03 SEL REF EXT1

EA2

6b. Para cancelar o novo ajuste e conservar o valor original,
prima uma das teclas de selec¢gao de modo.

1 L ->1242.0 rpm O
11 SEL REFERENCIA
03 SEL REF EXT1

EAL

Entra no modo seleccionado.

®®
D®
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Como ajustar um parametro de seleccao de fonte (ponteiro)
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A maioria dos parametros define valores que se usam directamente no programa de
controlo do conversor. Os parametros de seleccao da fonte (ponteiros) séo
excepgoes: Apontam para o valor de outro parametro. O procedimento de ajuste
destes parametros difere um pouco dos restantes parametros.

ENTER

Passo | Accéo Premir Tecla Ecra
1. Veja a tabela anterior para 1 L ->1242.0 rpm O
- aceder ao Modo de Parametro 84 PROG ADAPTATIVO
seleccionar o grupo do parametro e o parametro 06 ENTRADAL
grup P P [+000.000.00]
correctos
- aceder ao modo de ajuste de parametros. Q Q
ENTER
2. Para alternar entre os campos de inverséo, grupo, indice 1 L ->1242.0 rpm O
e bit V. @ @ 84 PROG ADAPTATIVO
06 ENTRADAL
[+000.000.00]
3. Para ajustar o valor de um campo. 1 L ->1242.0 rpm O
Q Q 84 PROG ADAPTATIVO
06 ENTRADAL
[+000.018.00]
4, Para aceitar o valor.

1)

1 L ->1242.0 rpm O
84 PROG ADAPTATIVO
06 ENTRADAI
[+001.018.00]

e

Campo de inversao —F
Campo de grupo 4
Campo de indice

Campo de bit

Campo de inversao: inverte o valor do parametro
seleccionado. Sinal mais (+): sem inversao, sinal

menos (-): inverséo.

Campo de bit: selecciona o numero de bit
(importante apenas se o valor do parametro for um
codigo boleano compacto).

Campo de indice selecciona o indice de

parametro.

Campo de grupo selecciona o grupo de

parametros.

Nota: Em vez de assinalar outro parametro, também é possivel definir uma
constante com o parametro de selecgao de fonte. Proceda da seguinte forma:

- Altere o campo de inversdo para C. O aspecto da linha modifica. O resto da linha é

agora um campo de ajuste de constante.

- Atribua o valor de constante ao campo de ajuste de constante.

- Prima Enter para aceitar.
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Modo de Funcao

No Modo de Funcéo, o utilizador pode:

* iniciar um procedimento assistido para definir os ajustes do conversor
(assistentes)

» carregar os valores dos parametros do conversor e os dados do motor do
conversor para o painel.

» descarregar os valores dos paradmetros 1 a 97 do painel para o conversor. R
» ajustar o contraste do ecra.
O painel entra no Modo de Funcao quando o utilizador prime a tecla FUNC.

" os grupos de parametros 98, 99 e os resultados da identificagdo do motor n&o sao incluidos por defeito. A restricdo
impede a descarga de dados incorrectos do motor. No entanto, em casos especiais é possivel efectuar uma descarga
completa. Para mais informagdes, contacte o representante local da ABB.
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Como entrar num assistente, navegar e sair
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A tabela seguinte descreve a operagao das teclas basicas que conduzem o
utilizador por um assistente. E usada como exemplo a tarefa Ajuste do Motor do

Assistente de Arranque.

O Assistente de Arranque nao esta disponivel no modo Escalar ou se o parametro
de bloqueio estiver activo. (99.04 MODO CTRL MOTOR = ESCALAR ou 16.02
BLOQ PARAMETROS = FECHADO ou 16.10 SEL ASSIST = OFF)

Passo

Accao

Premir Tecla

Ecra

Para entrar no Modo de Fungéo.

&

1 L ->1242.0 rpm O
Setup do Motor
Macro Aplicacgédo
Ctrl Velocidade EXT1

Para seleccionar uma tarefa ou fungéo da lista (um cursor
intermitente indica a selecgao).

Setas duplas: Para mudar de pagina e ver mais
assistentes / fungdes.

@@
O\

1L ->1242.0 rpm O
Setup do Motor
Macro Aplicagédo
Ctrl Velocidade EXT1

Para aceder a tarefa.

ENTER

Setup do Motor 1/
10

ENTER: Ok/Continuar
ACT: Sair

FUNC: Mais Info

Para aceitar e continuar.

ENTER

Setup do Motor 2/
10

DADOS CHAPA DO MOTOR
DISPONIVEIS?
ENTER:Sim FUNC:Info

Para aceitar e continuar.

ENTER

Setup do Motor 3/
10

TENSAO NOM MOTOR?

[0 V]

ENTER:0k REPOR:Voltar

a. Para ajustar o parametro do conversor solicitado.

b. Para pedir informacgao sobre o valor solicitado.
(Para percorrer os ecras de informacéo
e regressar a tarefa).

FUNC, ACT

Setup do Motor 3/
10

TENSAO NOM MOTOR?
[415 V]

ENTER:0k REPOR:Voltar

INFO
Ajustar como
apresentado na chapa
do motor.

2

P99.05

a. Para aceitar um valor e avancar.

ENTER

Setup do Motor 4/
10

CORRENTE NOM MOTOR?
[0.0 A]

ENTER:0k REPOR:Voltar
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Passo | Accgéao Premir Tecla Ecra
b. Para cancelar o ajuste e retroceder um passo. REPOR Setup do Motor 3/
10
TENSAO NOM MOTOR?
[415 V]

ENTER:0k REPOR:Voltar

8. Para cancelar e sair. 2xACT 1L ->0.0 rpm 0

Nota: 1 x ACT regressa ao primeiro ecra da tarefa. FREQ 0.00 Hz
CORRENTE  0.00 A

POTENCIA 0.00 %

Como carregar dados do conversor de frequéncia para o painel

Nota:
» Efectue a carga antes da descarga.

» Verifique se o firmware do conversor de destino € o mesmo (por exemplo, o
firmware standard).

» Antes de retirar o painel do conversor, verifique se o painel se encontra em modo
de funcionamento remoto (altere com a tecla LOC/REM).

+ Pare o conversor antes da descarga.

Antes de efectuar a carga, repita os seguintes passos em cada conversor:
* Ajuste os motores.

» Active a comunicagao com o equipamento opcional. (Veja o grupo de parametros
98 MOD OPCIONAIS.)

Antes de efectuar a carga, execute os passos seguintes no conversor de onde as
copias vao ser efectuadas:

» Ajuste os parametros nos grupos 10 a 97 como pretendido.

» Passe para a sequéncia de carga (abaixo).

Passo Accgédo Premir Tecla Ecra
1. Entre no Modo de Funcgéo. 1 L ->1242.0 rpm O
(::) Setup do Motor

Macro Aplicacédo
Ctrl Velocidade EXT1

2. Aceda a pagina que contém as fungbes de carga, 1 L ->1242.0 rpm O
descarga e contraste. @ CARREGAR <=<=
DESCARREGAR  =>=>

CONTRASTE 4

3. Seleccione a fungdo de carga (um cursor intermitente 1 L ->1242.0 rpm O
indica a funcéo seleccionada). Q Q CARREGAR <=<=
DESCARREGAR  =>=>

CONTRASTE 4
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Passo | Accéo Premir Tecla Ecra
4, Aceda a fungéo de descarga. ENTER 1 L ->1242.0 rpm O
CARREGAR  <=<=

5. Mude para controlo externo. 1 -> 1242.0 rpm O

(Nao aparece o L na primeira linha do ecra.) CARREGAR <=<=
DESCARREGAR  =>=>
CONTRASTE 4
6. Desligue o painel e volte a liga-lo ao conversor para que
os dados sejam descarregados.
Como descarregar dados do painel para um conversor de frequéncia
Considere as notas da secgdo Como carregar dados do conversor de frequéncia
para o painel on page 36.

Passo | Accéao Premir Tecla Ecra

1. Ligue o painel que contém os dados carregados ao
conversor.

2. Verifique se o conversor esta em controlo local (aparece o 1L ->1242.0 rpm I
L na primeira linha do ecra). Se necessério, prima a tecla FREQ 45.00 Hz
LOC/REM para passar para controlo local. CORRENTE 80.00 A

POTENCIA 75.00 %
3. Entre no Modo de Funcgao. 1 L -> 1242.0 rpm O
@ Setup do Motor
Macro Aplicacgédo
Ctrl Velocidade EXT1

4. Aceda a pagina que contém as fungbes de carga, 1 L -> 1242.0 rpm O

descarga e contraste. @ CARREGAR <=<=
DESCARREGAR  =>=>
CONTRASTE 4
5. Seleccione a fungédo de descarga (um cursor intermitente 1L ->1242.0 rpm O
indica a fungéo seleccionada). Q Q CARREGAR <=<=
DESCARREGAR  =>=>
CONTRASTE 4
6. Inicie a descarga. ENTER 1L ->1242.0 rpm O
DESCARREGAR  =>=>
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Como ajustar o contraste do ecra

Passo | Acgao Premir Tecla Ecra
1. Entre no Modo de Funcgao. 1 L ->1242.0 rpm O
Setup do Motor
Macro Aplicacgédo
Ctrl Velocidade EXT1
2. Aceda a pagina que contém as funcgdes de carga, 1 L ->1242.0 rpm O
descarga e contraste. @ CARREGAR <=<=
DESCARREGAR  =>=>
CONTRASTE 4
3. Seleccione uma fungao (um cursor intermitente indica a 1 L ->1242.0 rpm O
fungéo seleccionada). Q Q CARREGAR <=<=
DESCARREGAR  =>=>
CONTRASTE 4
4. Aceda a fungéo de ajuste do contraste. ENTER 1 L ->1242.0 rpm O
CONTRASTE [4]
5. Ajuste o contraste. 1 L ->1242.0 rpm
Q O CONTRASTE [4]
6.a Aceite o valor seleccionado. ENTER 1L ->1242.0 rpm O
CARREGAR <=<=
DESCARREGAR  =>=>
CONTRASTE 4
6.b Cancele o novo ajuste e mantenha o valor original 1 L ->1242.0 rpm I

premindo uma das teclas de selecgdo de modo.

Entra no modo seleccionado.

®®
D®

FREQ 45.00 Hz
CORRENTE 80.00 A
POTENCIA 75.00 %
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Modo de selec¢cao de conversor
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No uso normal, as fungdes disponiveis no Modo de Selec¢ao de Conversor ndo sao
necessarias; estas fungdes estao reservadas para aplicagdes onde se ligam varios
conversores a uma ligagao de painel. (Para mais informacgées, consulte /nstallation
and Start-up Guide for the Panel Bus Connection Interface Module, NBCI,

[3AFY58919748 (Inglés)].

No Modo de Selecgao de Conversor, o utilizador pode:

» Seleccionar o conversor com o qual o painel comunica através da ligacao.

» Alterar o numero de identificagdo de um conversor ligado ao painel.

* Ver o estado dos conversores ligados ao painel.

O painel entra no Modo de Selec¢ao de Conversor quando o utilizador prime a tecla

DRIVE.

Cada estacdo online deve ter um numero de identificag&o individual (ID). Por

defeito, o numero de ID do conversor é 1.

Nota:O ajuste de fabrica do numero de ID do conversor ndo deve ser alterado
excepto se o conversor for ligado ao painel com outros conversores em linha.

Como seleccionar um conversor e alterar o seu numero de ID na consola

Passo | Acgado Premir Tecla Ecri
1. Para entrar no Modo de Selecgéo de Conversor. ACS800
ASAAA5000 XXXXXX
NOMERO ID 1
2. Para seleccionar o conversor/janela seguinte. ACS800
O numero de ID da estagéo é alterado premindo ENTER Q
(aparecem os paréntesis a volta do numero de ID) e ASAARS000 XXXXKX
ajustando o valor com as setas. O novo valor é aceite com NOMERO ID 1
ENTER. A alimentacéo do conversor deve ser desligada
para validar o novo ajuste do numero de ID.
E apresentada na visualizagdo de estado de todos os 13
dispositivos ligados a ligagéo do painel depois da ultima
estacao individual. Se as estagbes ndo puderem ser . =
¢ ¢ . P Simbolos do Ecra de
apresentadas ao mesmo tempo, prima a seta dupla para Estado:
cima para visualizar as restantes. N : .
3 = Conv. parado, sentido
directo
= Conv. em operagéo,
sentido inverso
F = Disparo de uma falha.
3. Para ligar ao ultimo conversor visualizado e para entrar 1L ->1242.0 rpm I

em outro modo, prima uma das teclas de seleccéo de
modo.

Entra no modo seleccionado.

FREQ 45.00 Hz
CORRENTE 80.00 A
POTENCIA 75.00 %
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Leitura e registo de valores boleanos empacotados no ecra

Alguns parametros e valores actuais sdo do tipo boleano compacto, ou seja, cada
bit individual tem um significado definido (que € detalhado no sinal ou pardmetro

correspondente). No painel de controlo, os valores boleanos compactos Iéem-se e
introduzem-se em formato hexadecimal.

Neste exemplo, os bits 1, 3 e 4 do valor boleano compacto estao ON:
[Bit0]

Boleano 0000 0000 0001 1010
Hex 0 0 1 A
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Caracteristicas do programa

Introdugao ao capitulo

Este capitulo descreve as fungdes do programa. Para cada funcgao, existe uma lista
de ajustes do utilizador, sinais actuais, mensagens de falha e de aviso relacionados.

Assistente de arranque

Introducgao

Os assistente orienta o utilizador através do procedimento de arranque, ajudando o
utilizador a introduzir os dados solicitados (valores de pardmetros) no conversor de
frequéncia. O assistente também verifica se os valores introduzidos s&o validos, ou
seja, se estdo dentro do intervalo permitido. No primeiro arranque, o conversor de
frequéncia sugere automaticamente a introducéo da primeira tarefa do assistente,
Selecgao do idioma.

O Assistente de Arranque estéa dividido em tarefas. Durante o primeiro arranque, o
conversor sugere aceder a primeira tarefa do assistente, a Selec¢éo do Idioma. O
Assistente de Arranque esta dividido em tarefas.

Consulte o capitulo Consola de programacao sobre como iniciar o assistente,
navegar e sair.

Nota: Esta selec¢ao nao é suportada a partir da versao de firmware AS7R7363.

A ordem pré-definida das tarefas

O utilizador também pode ajustar os parametros do conversor da forma
convencional sem usar o assistente. As tarefas por defeito encontram-se na tabela
abaixo.

Selecgiao da

Tarefas Predefinidas

Aplicacao

FABRICA, Selecgéo do Idioma, Ajuste do Motor, Aplicagcdo, Médulos Opcionais, Controlo Velocidade EXT1,

CTRL SEQ Controlo Arranque/Paragem, Protecgdes, Sinais de Saida

MANUAL/AUTO Selecgao do Idioma, Ajuste do Motor, Aplicagdo, Médulos Opcionais, Controlo Velocidade EXT2,
Controlo Arranque/Paragem, Controlo Velocidade 1, Protecgdes, Sinais de Saida

CTRL BINARIO Seleccéo do Idioma, Ajuste do Motor, Aplicagdo, Médulos Opcionais, Controlo de Binario, Controlo
Arranque/Paragem, Controlo Velocidade EXT1, Protecgbes, Sinais de Saida

CTRL PID Selecgéo do Idioma, Ajuste do Motor, Aplicagdo, Mddulos Opcionais, Controlo PID, Controlo

Arranque/Paragem, Controlo Velocidade EXT1, Protecgdes, Sinais de Saida
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Lista de tarefas e os parametros relevantes do conversor de frequéncia

Nome

Descrigao

Ajustar parametros

Selecgao Idioma

Selecgéo do idioma

99.01

Dados do Motor

Ajuste dos dados do motor

Execugéo da identificacdo do motor. (Se os limites de
velocidade ndo se encontram dentro da gama permitida: Ajuste
dos limites).

99.05, 99.06, 99.09, 99.07, 99.08,
99.04

99.10 (20.8, 20.07)

Aplicagao Selecgéo da macro de aplicagédo 99.02, parametros associados
com a macro

Moédulos Activagao dos mdédulos opcionais Grupo 98, 35, 52

Opcionais

Controlo Veloc
EXT1

Seleccao da fonte para a referéncia de velocidade

(Se for usada EA1: Ajuste de limites, escala, inversao da
entrada analdgica EA1)

Ajuste dos limites de referéncia
Ajuste dos limites de velocidade (frequéncia)
Ajuste dos tempos de aceleragéo e desaceleracédo

(Ajustar o chopper de travagem, se activado pelo parametro
27.01)

(Se 99.02 nao for CTRL SEQ: Ajuste de veloc. constantes)

11.03

(13.01, 13.02, 13.03, 13.04,
13.05, 30.01)

11.04, 11.05

20.02, 20.01, (20.08, 20.07)
22.02, 22.03

(Grupo 27, 20.05, 14.01

(Grupo 12)

Controlo Veloc
EXT2

Ajuste da fonte da referéncia de velocidade

(Se for usada EA1: Ajuste de limites, escala, inversdo da
entrada analdgica EA1)

11.06

(13.01, 13.02, 13.03, 13.04,
13.05, 30.01)

Ajuste dos limites de referéncia 11.08, 11.07
Controlo de Selecgéo da fonte para a referéncia de binario 11.06
Binario (Se for usada EA1: Ajuste de limites, escala, inverséo da (13.01, 13.02, 13.03, 13.04,
entrada analdgica EA1) 13.05, 30.01)
Ajuste dos limites de referéncia 11.08, 11.07
Ajuste dos tempos de rampa de binario acima e abaixo 24.01, 24.02
Controlo PID Selecgéo da fonte para a referéncia de processo 11.06

(Se for usada EA1: Ajuste de limites, escala, inverséo da
entrada analégica EA1)

Ajuste dos limites de referéncia
Ajuste dos limites de velocidade (referéncia)

Ajuste da fonte e dos limites para o valor real de processo

(13.01, 13.02, 13.03, 13.04,
13.05, 30.01)

11.08, 11.07
20.02, 20.01 (20.08, 20.07)
40.07, 40.09, 40.10

Controlo Arrancar/ | Selecgéo da fonte para os sinais de arranque e paragem dos 10.01, 10.02
Parar dois locais de controlo externo, EXT1 e EXT2
Selecgéo entre EXT1 e EXT2 11.02
Definicdo do sentido de controlo 10.03
Definicdo dos modos de arranque e paragem 21.01, 21.02, 21.03
Selecgdo do uso do sinal de Permissao Func 16.01, 21.07
Ajuste do tempo de rampa para a fungdo Func Enable 22.07
Protecgodes Ajuste dos limites de binario e corrente 20.03, 20.04
Sinais de Saida Seleccao dos sinais indicados com as saidas de relé SR1, SR2, | Grupo 14

SR3 e as SR opcionais (se instaladas)

Selecgdo dos sinais indicados com as saidas analdgicas SA1,
SA2 e as SA opcionais (se instaladas). Ajuste do minimo,
maximo, escala e inversao.

15.01, 15.02, 15.03, 15.04, 15.05,
(Grupo 96)
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Conteudo dos ecras do assistente

Existem dois tipos de ecras no Assistente de Arranque: Os ecras principais e os
ecras de informagao. Os primeiros ajudam o utilizador a fornecer informagao ou a

43

responder a uma questao. O assistente avancga pelos ecras principais. Os ecras de

informacao contém textos de ajuda relativos aos ecras principais. A figura abaixo

apresenta um exemplo tipico de ambos os ecras e explica o seu conteudo.

Ecra Principal

Ecra de Informagao

1 ] Setup do Motor 3/10 INFO P99.05
2 | TENSAO NOM MOTOR? Ajustar como apresentado
3] o v] na chapa do motor.
4 | ENTER:Ok REPOR:Voltar :
1 | Nome do assistente, nimero do | Texto de INFO, indice do

passo / numero total de passos parametro a ajustar
2 | Pedido/questao Texto de ajuda ...

Campo de entrada ... continuacao do texto de ajuda
4 | Comandos: aceitar o valor e simbolo de seta dupla (indica que

avangar ou cancelar e retroceder

o texto continua)

Controlo local vs o controlo externo

O conversor pode receber comandos de arranque, paragem, sentido e valores de

referéncia a partir do painel de controlo ou através de entradas digitais e analdgicas.

Um adaptador de fieldbus opcional permite o controlo através de uma ligagédo de
fieldbus aberta. Um PC com DriveWindow também pode controlar o conversor.

Controlo local

ACS800

Controlo externo

E/S Standard
Consola de Fieldbus Ranhura 1
programacao adaptador
R"‘I"AC/‘IH?DIO/RAIO Ranhura 1 ou Ranhura 2
;_u — = modulo
e | RDCO CHO Adaptador fieldbus| _
. . modulo
DriveWindow  CH3 =) (DDCS) | |Nxxx
(DDCS) /\ ‘ ‘ o
[ Controlador Advant
(ex. AC 80, AC 800M)
CH1 AIMA-01 1/0 RTAC/RDIO/RAIO
(DDCS) | médulo adaptador madulo
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Controlo local

Os comandos de controlo sdo introduzidos a partir do teclado da consola de
programacao quando o conversor esta em controlo local. L indica controlo local no
ecra da consola.

’ 1@—>1242 rpm I

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

Controlo externo

Quando o conversor esta em controlo externo, os comandos sao introduzidos
através dos terminais de E/S standard (entradas digitais e analdgicas), médulos de
extensao de E/S opcionais e/ou interfaces de fieldbus. Além disso, também é
possivel definir a a consola como fonte de controlo externo.

O controlo externo é indicado por um espaco em branco no ecra da consola ou com
um R em casos especiais onde a consola é definido como fonte de controlo externo

‘U->1242 rpm I ‘ ‘1®—>1242 rpm I

Controlo externo através de Controlo externo pela consola de
terminais de Entrada/Saida, ou programagao consola
através de interfaces de fieldbus

O utilizador pode ligar os sinais de controlo a dois locais externos de controlo, EXT1
ou EXT2. Dependendo da selecgéo do utilizador, um dos dois esta activo em
determinado momento. Esta funcédo opera a um nivel de tempo de 12 ms.

Caracteristicas do programa
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Ajustes
Tecla da consola Informacgao adicional
LOC/REM Selecgdo entre controlo local e externo
Parametro
11.02 Selecgdo entre EXT1 e EXT2
10.01 Fonte de arranque, paragem, sentido de rotagdo para EXT1
11.03 Fonte de referéncia para EXT1
10.02 Fonte de arranque, paragem, sentido de rotagdo para EXT2
11.06 Fonte de referéncia para EXT2
Grupo 98 MOD Activagao da E/S opcional e comunicagéo série
OPCIONAIS

Diagnésticos

Sinais actuais

Informagao adicional

01.11,01.12

Referéncia EXT1, referéncia EXT2

03.02

Bit de seleccdo EXT1/EXT2 em um caracter boleano compacto.

Caracteristicas do programa



Diagrama de blocos: arranque, paragem, fonte de sentido para EXT1

A figura abaixo apresenta os parametros que seleccionam o interface para
arranque, paragem, e sentido de rotagéo para o local de controlo externo EXT1.

ED1

Selec

ED1/ES Std

ED6

ED6 / ES Std

ED7 para ED9

ED1/ESD ext 1
ED2/ ESD ext 1

ED1/ESD ext 1
ED2 / ESD ext 1

ji
ji

Extensao de E/S
Veja o grupo 98
MOD

Ranhura 1 adap fieldbus |
CHO / carta RDCO.
Ligagdo Standard Modbus®__|

(\_

10.01

OPCIONAIS.

Selecgao Fb

Veja o capitulo COM.
Controlo por Cw
fieldbus. TECLADO

Consola de programagao

ED1 / ES Std = Entrada digital ED1 no bloco terminal standard de E/S

ED1 / EDS ext 1 = Entrada digital ED1 no médulo 1 de extens&o de E/S digital

Diagrama de blocos: fonte de referéncia para EXT1

EXT1
Comando
sentido

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

Eﬁ; ; Eg 2}3_ EA1, EA2, EA3, ED3, ED4 | Selec
EA3/ES Std__| 6
ED3/ES Std__| EDE‘I?SIYEE?S
ED4 / ES Std— ’
— 11.03
EA1/ESA ext _| Extensdo de E/S [
EA2 / ESA ext Veja o grupo de —
parametros 98 —
ED1/ESD ext 3 j MOD L
ED2 / ESD ext 3
Ranhura 1 adap fieldbus ___| Selecgéo Fb. COM
CHO / carta RDCO e arte [REF
Ligagdo ModBus Standard—| .
fieldbus. TECLADO

Consola de programacgao

EA1/ES Std = Entrada analégica EA1 no bloco terminal de E/S standard
EA1/ EAS ext 1 = Entrada analdgica EA1 no médulo de extenséo de E/S analdgica

EXT1
Referéncia
REF1 (rpm)
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Tipos de referéncia e processo

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

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

O conversor aceita uma referéncia de velocidade analdgica bipolar. Esta funcéo
permite tanto o controlo da velocidade como do sentido de rotagdo apenas com
uma entrada analégica. O sinal minimo é a velocidade maxima inversa e o sinal

maximo ¢ a velocidade maxima em sentido directo.

O conversor pode formar uma referéncia a partir de dois sinais de entrada
analdgica usando fungdes matematicas: adicao, subtracgao, multiplicagao,
seleccédo de minimo e selecgdo de maximo.

O conversor pode formar uma referéncia a partir de um sinal de entrada
analdgica e um sinal recebido através de um interface de comunicacgéo série
usando as fungdes matematicas: adicao e multiplicagao.

E possivel escalar a referéncia externa de modo a que os valores minimo e maximo
do sinal correspondam a uma velocidade diferente dos limites de velocidade minimo
€ maximo.

Ajustes

Parametro

Informacgao adicional

Grupo 11 SEL REFERENCIA

Fonte de referéncia externa, tipo e escala

Grupo 20 LIMITES

Limites de operacao

Grupo 22 ACEL/DESACEL

Rampas de aceleragéo e desaceleragao da referéncia de velocidade
Grupo

Grupo 24 CTRL BINARIO

Tempos de rampa da referéncia de binario

Grupo 32 SUPERVISAO

Referéncia de supervisdo

Diagnésticos

Sinal actual

Informacao adicional

01.11,01.12

Valores das referéncias externas

Grupo 02 SINAIS ACTUAIS

Os valores de referéncia em diferentes etapas da cadeia de processo
de referéncia.

Parametro

Grupo14 SAIDAS RELE

Referéncia activa / perda de referéncia através de uma saida a relé

Grupo 15 SAIDAS
ANALOGICAS

Valor de referéncia

Caracteristicas do programa
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Correccao da referéncia

Na correcgao da referéncia, a referéncia em % externa (Referéncia externa REF2) é
corrigida em fung¢ao do valor medido de uma variavel de aplicagao secundaria. O
seguinte diagrama de blocos ilustra a fungao:

~ |Comut Selecgao
freqmax — _ Selecgéo
/ 6 DIRECTO (3)
veloc max | ' bindrio max —|
; X %ref — PROPOR. (2)
Selecgao 99.04 (DTC) 40.18 ’
—{DESLIG (1
EA1 — @ Adic
S AN 40.14 %oref |
i Mul. | %ref
40.16 — .
ul.
40.15 PID 4017 —] ><
tref
40.01 | k ><
Val actuais 40.02| ti
40.05 — 40.03 }d /
: ; 40.04 | dFiltT
40.07 — Filtro 40.05 | errVinv
EAT — 40.13 | rint
EA2 — 7~£ — PIDmax | oh1
EA3 — |Z PIDmin | ol1
EA5 —|
EA6 — 40.19
IMOT —|
%ref= Referéncia do conversor antes da correcgao
%ref’ = Referéncia do conversor depois da correc¢do
velocidade max. = Par. 20.02 (ou 20.01 se o valor absoluto é maior)
frequéncia max. = Par. 20.08 (ou 20.07 se o valor absoluto é maior)
binario max. = Par. 20.14 (ou 20.13 se o valor absoluto € maior)
Ajustes
Parametro Informacgao adicional
40.14...40.18 Ajustes da funcéo de correcgéo
40.01...40.13, 40.19 Ajustes do bloco de controlo PID
Grupo 20 LIMITES Limites de funcionamento do conversor
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Exemplo

O conversor acciona um tapete transportador. E controlado pela velocidade mas
também deve considerar-se a tens&o do tapete: se a tensdo medida exceder a
tensao do ponto de ajuste, a velocidade diminuira ligeiramente e vice versa.

Para obter a correccéo de velocidade pretendida, o utilizador:

» activa a fungéo de correcgao e liga o ponto de ajuste de tenséo e a tensao
medida ao conversor

* ajusta a correcgao para um nivel adequado.

Tapete transportador controlado por velocidade

Roletos do conversor (puxar)
Medigao de tensao

Diagrama de blocos simplificado

Adic
Ref. de velocidade Referéncia

de velocidade

Medicao PID corrigida
de tensao

Ponto de ajuste
de tensao

Caracteristicas do programa
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Entradas analégicas programaveis

O conversor tem trés entradas analdgicas programaveis: uma entrada de tenséo (0/
2a10V ou-10 a 10 V) e duas entradas de corrente (0/4 a 20 mA). Estao
disponiveis duas entradas extra se for usado um médulos de extensao de E/S
analdégico opcional. Estao ainda disponiveis duas entradas extra se for usado um
modulo de extensao de E/S analdgica opcional.

Ciclos de actualizagdo no programa de controlo standard

Entrada Ciclo

EA / standard 6 ms

EA/ standard 6 ms (100 ms 1)
") Ciclo de actualizagdo na fungdo de medigédo da temperatura do motor. Veja o grupo 35 MEDIDA
TEMP MOT.

Ajustes

Parametro Informacgao adicional

Grupo 11 SEL EA como fonte da referéncia

REFERENCIA

Grupo ,1 3 ENT Processamento das entradas standard

ANALOGICAS

30.01 Supervisdo das perdas EA

Grupo 40 CONTROLO | EA como referéncia de controlo de processo PID ou valores actuais
PID

35.01 EA numa medida da temperatura do motor

40.15 EA numa correcgao de referéncia do conversor

42.07 EA numa fungao de controlo de travagem

98.06 Activacdo de entradas analdgicas opcionais

98.13 Defini¢cdo do tipo de sinal EA opcional (bipolar ou unipolar)

98.14 Definicdo do tipo de sinal EA opcional (bipolar ou unipolar)

Diagnésticos

Valor actual Informacgao adicional

01.18, 01.19, 01.20 Valores das entradas standard

01.38, 01.39 Valor das entradas opcionais

Grupo 09 SINAIS Valores de entrada analdgica escalados (valores inteiros para programagéo
ACTUAIS dos blocos de fungdes)

Caracteristicas do programa
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Programavel saidas analégicas

Estao disponiveis duas saidas de corrente programaveis (0/4 a 20 mA) de série e
podem ser adicionadas mais duas saidas usando um médulo de extensao de E/S
analdgica opcional. Os sinais de saida analégica podem ser invertidos e filtrados.

Os sinais de saida analogica podem ser proporcionais a velocidade do motor, a
velocidade do processo (velocidade do motor escalada), a frequéncia de saida, a
corrente de saida, ao binario do motor, a poténcia do motor, etc.

E possivel introduzir um valor numa saida analégica através de uma ligagéo de
comunicagao série.

Ciclos de actualizagdao no programa de controlo standard

Frequéncia Ciclo
SA / standard 24 ms
SA / extenséo 24 ms (1000 ms R )
") Ciclo de actualizacéo na fungdo de medigao da temperatura do motor. Veja o grupo 35 MEDIDA
TEMP MOT.
Ajustes
Parametro Informacgao adicional
Grupo 15 SAIDAS Selecgéo e processamento do valor de AO (saidas standard)
ANALOGICAS
30.20 Funcionamento de uma AO controlada externamente durante uma falha de
comunicagao
30.22 Selecgéo e processo do valor de AO
Grupo 35 MEDIDA SA na medigéo da temperatura do motor
TEMP MOT
Grupo 96 SA Supervisao do uso da SA opcional
EXTERNA
Grupo 98 MOD Activagao de E/S opcional
OPCIONAIS

Diagnésticos

Valor actual Informacgao adicional
01.22,01.23 Valores das saidas standard
01.28, 01.29 Valores das saidas opcionais
Aviso

CONFIG ES (FF8B) ED na seleccao da velocidade constante

Caracteristicas do programa
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Entradas digitais programaveis

O conversor tem seis entradas digitais programaveis de série. Estdo disponiveis
seis entradas extra se forem usados modulos de extensao de E/S digital opcionais.

Ciclos de actualizagdo no programa de controlo standard

Entrada Ciclo
ED / standard 6 ms
ED / extenséo 12 ms
Ajustes
Parametro Informacgao adicional
Grupo 10 COMANDO ED como arranque, paragem, sentido
Grupo 11 SEL ED na selecgdo de referéncia, ou fonte de referéncia
REFERENCIA
Grupo 12 VEL ED na selecgao de velocidade constante
CONSTANTES
Grupo 16 SIST CTRL ED como Enable externa, rearme de falha ou sinal de alteragéo de
ENTRAD macro do utilizador
22.01 ED como sinal da rampa de aceleragao ou desaceleragao
30.03 ED como fonte de falha externa
30.05 DI em fungdo de supervisdo de excesso de temperatura do motor
30.22 Supervisao da utilizagéo de E/S opcional
40.20 ED como sinal de activagao de fungao dormir (em controlo de processo
PID)
42.02 ED como sinal de reconhecimento de travagem mecénica
98.03...96.05 Activagédo dos mddulos de extensdo E/S digital opcional
98.09...98.11 Nome das entradas digitais opcionais no programa de aplicagéo

Diagnésticos

Valor actual Informacgao adicional

01.17 Valores das entradas digitais standard
01.40 Valores das entradas digitais opcionais
Aviso

CONFIG ES (FF8B) Uso impréprio da E/S opcional

Falha

E/S COMM ERR (7000) Perda de comunicagdes para E/S

Caracteristicas do programa
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Saidas a relé programaveis

De série, existem trés saidas a relé programaveis. Podem ser adicionadas mais seis
saidas usando moédulos de extensao de E/S digital opcionais. Com o ajuste de
parametros € possivel seleccionar qual a informacgéao a indicar através da saida a
relé: pronto, em marcha, falha, aviso, bloqueio de motor, etc.

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

Ciclos de actualizagao no programa de controlo standard

Frequéncia Ciclo
SR/ standard 100 ms
SR/ extensao 100 ms
Ajustes
Parametro Informacgao adicional
Grupo 14 SAIDAS Selecgdes e tempos de funcionamento do valor de SR
RELE
30.20 Funcionamento de uma saida a relé controlada externamente durante uma

falha de comunicacgéo

Grupo 42 CONTROLO | SR no controlo da travagem mecanica
TRAV

Grupo 98 MOD Activagdo das saidas a relé opcionais
OPCIONAIS

Diagnésticos

Valor actual Informagao adicional
01.21 Estados da saida a relé standard
01.41 Estados da saida a relé opcional
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Sinais actuais

Estao disponiveis varios sinais actuais:

Frequéncia de saida, corrente, tensao e poténcia do conversor
Velocidade e binario do motor

Tensao de alimentagao e tensdo de CC do circuito intermédio
Local de controlo activo (Local, EXT1 ou EXT2)

Valores de referéncia

Temperatura do conversor

Contador de tempo de funcionamento (h), contador de kWh
Estado da E/S digital e E/S analdgica

Valores actuais do controlador PID (se a macro de Controlo PID for
seleccionada)

Podem ser visualizados trés sinais em simultédneo no ecra do painel de controlo.
Também é possivel ler os valores através da ligagdo de comunicagao série ou
através das saidas analdgicas.

Ajustes
Parametro Informacgao adicional
Grupo 15 SAIDAS Seleccéo de um sinal actual para uma saida analdgica
ANALOGICAS

Grupo 92 DEF ENDER | Selecgao de um sinal actual para uma série de dados (comunicagao série)
TRAD

Diagnésticos

Valor actual Informacgao adicional
Grupo 01 SINAIS Listas de sinais actuais
ACTUAIS ... 09 SINAIS

ACTUAIS

Identificagcao do motor

O rendimento do Controlo Directo de Binario € baseado num modelo de motor
determinado durante o arranque.

E efectuada automaticamente uma Magnetizag&o de Identificagdo do motor a
primeira vez que é dado o comando de arranque. Durante o primeiro arranque, o
motor é magnetizado a velocidade zero durante varios segundos para permitir a
criacdo do modelo do motor. Este método de identificagdo é adequado para a
maioria das aplicagdes.

Em aplicagbes mais exigentes, pode realizar-se um ID Run em separado.

Ajustes
Parametro 99.10.

Caracteristicas do
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Funcionamento com cortes da rede

Se a tensédo de alimentagao for interrompida, o conversor continua a funcionar
utilizando a energia cinética do motor em rotagéo. O conversor continua
completamente funcional enquanto o motor rodar e gerar energia para o conversor.
O conversor pode continuar a funcionar depois da interrupgéo se o contactor
principal permanecer fechado

o e

(Nm) (Hz) (Vc.c) Ued
160 80 520

AMUNMUPLRUUAAAD o,

120 60 390

fll
80 40 260 /// out
L~ N

—T

40 20 130 // ~o
s
/

{(s)
16 48 8 12 14.4

Ucc = Tensao do circuito intermédio do conversor, f, ; = Frequéncia de saida do conversor,

Ty = Binario do motor

Perda de tenséo de alimentagdo com carga nominal (fg,iqa = 40 Hz). A tensdo CC do circuito
intermédio cai até ao limite minimo. O controlador mantém a tensdo estavel enquanto a tensao de
alimentagéo estiver desligada. O conversor acciona o motor em modo gerador. A velocidade do
motor reduz mas o conversor mantém-se em funcionamento enquanto o motor tiver energia cinética

suficiente.

Nota: As unidades montadas em armario equipadas com a opcao de contactor
principal tém um “circuito de retengdo” que mantém o circuito de controlo do
contactor fechado durante uma interrupgao breve da alimentagao. A duracao
permitida da paragem é ajustavel. O ajuste predefinido é cinco segundos.

Arranque automatico

Uma vez que o conversor pode detectar o estado do motor em alguns
milissegundos, o arranque é imediato em todos os estados. Nao existe atraso de
arranque. Por exemplo, o arranque de turbinas de bombagem ou de ventiladores é

muito facil.

Ajustes
Parametro 21.01.

Caracteristicas do programa
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Binario seguro off (STO)

A funcao de Binario Seguro Off desliga a tens&o de controlo dos semicondutores de
poténcia do inversor, ie, a tensao de saida do conversor é cortada. Consulte nos
diagramas entregues com o conversor as ligagdes a serem efectuadas pelo
utilizador.

auxiliar do accionamento. Por isso, o trabalho de manutengao nas partes eléctricas
apenas pode ser efectuado apés ter sido desligado o sistema de accionamento da
linha de entrada de poténcia.

2 AVISO! A funcéo de Binario seguro off ndo desliga a tensao do circuito principal e

A fungao de Binario Seguro off opera como se segue:

* O operador da o comando de activacao da funcdo STO (por exemplo, com o
interruptor montado na mesa de controlo).

* A alimentacao de tensao da carta ASTO-x1C é desligada.

* O programa de aplicagao do conversor recebe um sinal interno da carta AINT
que foi dado um comando de activagao da fungdo STO. Se o comando de
activagao da funcao STO for dado durante o funcionamento, o conversor para
por inércia.

» A funcédo de Binario seguro off esta activa.
* O alarme START INHIBI esta activo (03.08 Palavra Alarme 1 bit O valor é 1).

* 03.03 O valor do bit 8 da PALAV ESTADO AUX é definido para 1 (= A fungéo de
Binario Seguro off esta activa) em 3 segundos.

Nota: A falha START INHIBI é gerada (03.03 o valor do bit 8 da PALAV ESTADO
AUX é 1) se a fungao de Binario seguro off for activada durante a operacao do
motor ou se for dado um comando de arranque do motor quando a funcéo de
Binario seguro off j& esta activa.

Diagnésticos

Valor actual Informacgao adicional

03.03 PALAV ESTADO AUX, bit 8| Estado da activagédo da fungéo e Binario seguro off

03.08 PALAVRA ALARME 1, bit 0 | Alarme/falha da fungao de Binario seguro off
/
03.03 PALAV ESTADO AUX, bit 8

Prevencao de arranque inesperado (POUS)

A Prevencao de arranque inesperado funciona como a funcéo de Binario seguro off
descrita acima, com as seguintes excepgoes:

« O POUS deve ser activado durante o funcionamento.
* O POUS requer uma carta AGPS-x1C (ndo ASTO-x1C).

Caracteristicas do programa
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Velocidade de seguranca limitada (SLS) (apenas para a versao de
firmware AS7R)

A funcdo SLS limita a velocidade do motor para um valor seguro.

Nota: Se usada sem um PLC de seguranca, a fungdo SLS ndo cumpre os requisitos
para a classificagao SIL como definido na EN IEC 61800-5-2.

Quando a fungdo SLS é activada, os limites de velocidade sado levados dos valores
de 20.01 VELOC MINIMA e 20.02 VELOC MAXIMA para o valor de 20.22 SLS
SPEED LIMIT e o seu inverso aditivo, respectivamente. A rampa comega num valor
absoluto da velocidade actual. Se a velocidade actual ja se encontrar abaixo do
limite SLS, o limite entre em efeito imediatamente sem rampa.

Quando a fungao SLS é desactivada, os limites de velocidade sao levados de novo
para os valores definidos por 20.01 e 20.02, e a velocidade actual regressa para o
valor de referéncia se estivesse limitada por esta fungao.

22.11 22.10
20.02 VELOC MAXIMA — o
: ! | 7
Velocidade actual—\—yi
0 } I >20.22 SLS SPEED LIMIT
- — — — —* ———— ———1 —————
7 \
r
. 1 \ [\
20.01 VELOC MINIMA 1 ! [ Y
" SLSactivo
Ajustes
Parametro Informacgao adicional
10.09 SLS ACTIVE Selecgéo da fonte ED
20.22 SLS SPEED LIMIT Limite de velocidade de segurancga limitada
22.10 SLS ACCELER TIME Tempo requerido para o limite de velocidade subir de SLS para
normal
22.11 SLS DECELER TIME Tempo requerido para o limite de velocidade da velocidade
actual para SLS

Diagnésticos e controlo

Valor actual Informacao adicional
03.04 FREQ_LIMIT, bit 15 Estado de activagao SLS

Ver ainda Safe speed functions for ACS800 cabinet-installed drives (+Q965/+Q966)
Application guide [3AUA0000090742 (English)].

Nota: Quando a fungéo SLS esta activa, os ajustes da velocidade critica no grupo
de parametros 25 nao estdo em efeito.

Caracteristicas do programa
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Magnetizagao por CC

Quando a Magnetizagcédo CC ¢ activada, o conversor magnetiza de forma
automatica o motor antes do arranque. Esta fungédo garante o maior binario de
arranque possivel, até aos 200% do binario nominal do motor. Ao ajustar o tempo
de pré-magnetizacdo, é possivel sincronizar o arranque do motor e por exemplo,
uma libertacdo da travagem mecanica. As fungdes de Arranque Automatico e de
Magnetizacdo CC n&do podem ser activadas em simultaneo.

Ajustes

Parametros 21.01 e 21.02.

Paragem CC

Ao activar a fungao de Paragem CC do motor, é possivel
bloguear o rotor a velocidade zero. Quando a referéncia
e a velocidade do motor sao inferiores a velocidade de
paragem CC definida, o conversor para o motor e
comeca a injectar CC no motor. Quando a velocidade de
referéncia volta a ser superior a velocidade de paragem
por CC, é retomado o funcionamento normal do

conversor.

Ajustes

Parametros 21.04, 21.05, e 21.06.

Travagem de fluxo

Motor.
Velocidade
Paragem CC

Velocidade
Referéncia

velocidade

O conversor pode fornecer uma maior desaceleragao aumentando o nivel de
magnetizagdo no motor. Ao aumentar o fluxo do motor, a energia gerada por este
durante a travagem pode ser convertida em energia térmica do motor. Esta funcéo é
util em gamas de poténcia de motor abaixo dos 15 kW.

Motor
Velocidade

por fluxo

Travagem /

7—Br

(%)

Sem travagem por fluxo 60+

'

401

20+

{(s)

Tg, = Binario de travagem
Ty =100 Nm

Travagem por fluxo

1 Sem travagem por fluxo

f(Hz)
50 HZ/60 Hz
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Binario de travagem (%)

Pot. nominal do motor

@ 2.2kwW
@ 15 kW
G 37 kW
@ 75kW
(B 250 KW

120

80 -

o= : : j £ (Hz)

5 10 20 30 40 50

,,,,,,,,,,,,,,,,,

j f (Hz)

5 10 20 30 40 50

O conversor monitoriza o estado do motor de forma continua, também durante a
Travagem por Fluxo. Por isso, a Travagem por Fluxo pode ser usada para parar o
motor e para alterar a velocidade. As outras vantagens da Travagem por Fluxo sao:

* A travagem comecga imediatamente depois de ser dado o comando de paragem.
A fungao nao tem de esperar pela reducao do fluxo antes de poder iniciar a

travagem.

» O arrefecimento do motor é eficiente. A corrente do estator do motor aumenta
durante a Travagem por Fluxo, o que ndo acontece com a corrente do rotor. O
estator arrefece de uma forma muito mais eficaz que o rotor.

Ajustes
Parametro 26.02.

Optimizacao de fluxo

A optimizacao de fluxo reduz o consumo de energia total e o nivel de ruido do motor
quando o conversor funciona abaixo da carga nominal. O rendimento total (motor e
conversor) pode ser aumentado entre 1% e 10% em funcao da velocidade e do

binario de carga. Ajustes

Ajustes

Parametro 26.01.
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Rampas de aceleracao e de desaceleracao

Estéo disponiveis duas rampas de aceleracéo e desaceleragao seleccionaveis pelo
utilizador. E possivel ajustar os tempos de aceleragao /desaceleragéo e a forma de
rampa. A mudanga entre as duas rampas pode ser controlada com uma entrada
digital.

As alternativas disponiveis para a forma de rampa

, . Motor velocidade
sdo Linear e Curva-S. otor

Linear: Adequada para conversores que T "
requerem uma aceleragao/desaceleragao Linear
aceleragao/desaceleragao constante ou lenta. :‘Turva-S

Curva-S: Ideal para tapetes que transportam
cargas frageis, ou outras aplicacdes onde é
necessaria uma transi¢cao suave ao mudar de
velocidade.

2 {s)
Ajustes
Grupo de parametros 22 ACEL/DESACEL.

Velocidades criticas

Esta funcao esta disponivel para aplicagdes onde é necessario evitar algumas
velocidades do motor ou algumas bandas de velocidade devido a por exemplo
problemas de ressonancia mecanica.

Ajustes
Grupo de parametros 25 VEL CRITICAS.

Velocidades constantes

E possivel pré-definir até 15 velocidades constantes. As velocidades constantes s&o
seleccionadas com as entradas digitais. A activagao da velocidade constante
cancela a referéncia de velocidade externa.

Esta funcao opera a um nivel de tempo de 6 ms.

Ajustes
Grupo de parametros 12 VEL CONSTANTES.
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Regulagao do controlador de velocidade

Durante a identificagdo do motor, o controlador de velocidade ajusta-se de forma
automatica. E, no entanto, possivel efectuar manualmente o ajuste do ganho do
controlador, o tempo de integragdo e o tempo de derivagéo, ou deixar-se que 0
conversor efectue um Ajuste Automatico separado do controlador de velocidade.
Neste Ajuste Autom, 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 uma escala de referéncia de velocidade (normalmente, 1 a 20%).

n o
%

A: Subcompensado t

B: Ajustado normalmente (ajuste automatico)

C: Ajustado normalmente (manualmente). Melhor rendimento dindmico que com B
D: Controlador de velocidade sobre compensado

A figura seguinte é um diagrama de blocos simplificado do controlador de
velocidade. A saida do controlador € a referéncia para o controlador de binario.

Compensacao
de aceleragao
derivada

Proporcional,

Referéncia +__ Valor integral + ®+ Referéncia
de velocidade -¥ deerro + de binario

Derivada

Velocidade actual

Ajustes
Grupo de parametros 23 CTRL VELOCIDADE e 20 LIMITES.
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Diagnésticos

Sinal actual 01.02.

Valores de rendimento do controlo de velocidade

A tabela seguinte apresenta os valores normais de rendimento do controlo de
velocidade quando se usa o Controlo Directo de Binario.

Controlo de Sem encoder de | Com encoder de

Velocidade impulsos impulsos
Erro de +0.1até 0.5 % +0.01%
velocidade (10% do
estatica, % de ny | deslizamento

nominal)

Erro de 0.4 %seg.” 0.1 %seg.”
velocidade
dinamica

*O erro de velocidade dindmica depende do ajuste do
controlador de velocidade

Valores de rendimento do controlo de binario

T (%
TN()

7_Ioad

100

NactNyed
nN

v

{(s)
1 0.1- 0.4 %seg

Ty = binario nominal do motor

ny = velocidade nominal do motor
N4t = velocidade actual

nyf = referéncia velocidade

O conversor pode efectuar um controlo preciso do binario sem realimentagao de
velocidade do veio do motor. A tabela seguinte apresenta os valores de rendimento
normais para o controlo de binario quando se usa o Controlo Directo de Binario.

recuperagao de
binario

Controlo de Sem encoder de | Com encoder de
Binario impulsos impulsos

Erro de + 4%* +3%

linearidade

Erro de + 3%* +1%
repetibilidade

Tempo de 1ab5ms 1ab5ms

*Ao funcionar junto da frequéncia zero, o erro pode ser

maior.

-~

<5ms

Ty = binario nominal do motor
T.ef = referéncia de binario
T4t = binario actual
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Controlo escalar

E possivel seleccionar o Controlo Escalar como método de controlo do motor em
vez do Controlo Directo de Binario (DTC). No modo de Controlo Escalar, o
conversor é controlado com uma referéncia de frequéncia. O excelente rendimento
do método de controlo do motor pré-definido, o Controlo Directo de Binario (DTC),
nao é alcancado no Controlo Escalar.

Recomenda-se a activagdo do modo de Controlo Escalar nas seguintes aplicagdes
especiais:

* Em conversores multimotor: 1) se a carga nao é dividida equitativamente entre
os motores, 2) se os motores tém tamanhos diferentes, ou 3) se os motores vao
ser mudados depois da identificacdo do motor

+ Se a corrente nominal do motor for inferior a 1/6 da corrente de saida nominal do
conversor

» Se o conversor for usado sem um motor ligado (por exemplo, para realizagao de
testes)

* O conversor opera um motor de média tensao através de um transformador
elevador.

No modo de Controlo Escalar, algumas funcbes standard nao estao disponiveis.

Ajustes
Parametro 99.04.

Compensacao IR para um conversor com controlo escalar

A Compensacéo IR esta activa apenas quando o

modo de controlo do motor é Escalar (veja a

secgdo Controlo escalar na pagina 66). Quando Tenséo do Motor
a Compensacao IR é activada, o conversor da
um impulso de tens&o extra para o motor a Compensacéo IR
baixas velocidades. A Compensacéo IR é util em

aplicacbes que requerem um binario de

travagem elevado. No Controlo Directo de
Binario, n&o é possivel/necessaria a =~ Sem Compensagao
Compensagcéo IR. f(Hz)

Ajustes
Parametro 26.03.
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Fluxo do motor hexagonal

Normalmente, o conversor controla o fluxo do motor de modo a que o vector de
fluxo de rotagao siga um padrao circular. Isto € ideal para a maioria das aplicagdes.
Quando se opera acima do ponto de enfraquecimento de campo (FWP, por norma
50 ou 60 Hz), ndo é possivel, no entanto, alcangar os 100% da tensao de saida. A
capacidade de carga maxima do conversor ¢é inferior a da tensao completa.

Se for seleccionado o controlo do fluxo hexagonal, o fluxo do motor é controlado ao
longo de um padréo circular abaixo do ponto de enfraquecimento de campo e ao
longo de um padrao hexagonal na gama de enfraquecimento de campo. O padréao
aplicado é modificado gradualmente a medida que aumenta a frequéncia dos 100%
até 120% do FWP. Usando o padrao de fluxo hexagonal, a tenséo de saida maxima
pode ser alcangada. A capacidade maxima de carga € mais elevada que com o
padrao de fluxo circular mas a capacidade de carga continua é inferior na gama de
frequéncias do FWP até 1.6 - FWP, devido a perdas maiores.

Ajustes

Parametro 26.05.

Funcgoes de proteccao programaveis

EA<Min

A fungao EA<Min define o funcionamento do conversor se um sinal de entrada
analégica cair abaixo do limite minimo definido.

Ajustes

Parametro 30.01.

Perda Painel

A fungao Perda de Painel define o funcionamento do conversor se o painel de
controlo for seleccionado como local de controlo com uma interrupgéo de
comunicacao do conversor.

Ajustes
Parametro 30.02.

Falha externa

As Falhas Externas podem ser supervisionadas definindo uma entrada digital como
origem de um sinal de indicagao de falha externa.

Ajustes
Parametro 30.03.
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Proteccao térmica do motor

O motor pode ser protegido contra sobreaquecimento activando a fungao de
Proteccao Térmica do Motor e seleccionando um dos modos de proteccéo térmica
do motor disponiveis.

Os modos de Protecgao Térmica do Motor sdo baseados num modelo térmico de
temperatura do motor ou numa indicagao de limite de temperatura de um termistor
do motor.

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

1) O motor esta a temperatura estimada (valor de 01.37 TEMP MOTOR EST
registado na paragem) quando a alimentagao é aplicada ao conversor. Quando a
alimentacao é aplicada pela primeira vez, o motor esta a temperatura ambiente
(30°C).

2) A temperatura do motor é calculada com o tempo térmico e a curva de carga do
motor ajustaveis pelo utilizador ou calculadas automaticamente (veja as figuras
abaixo). A curva de carga deve ser ajustada para o caso da temperatura ambiente
exceder os 30°C.

Motor Motor Ponto de comutacao
Carga Corrente 190 1 ;
100% (%) + Curva de carga do motor
100 /—
50 ™\ ;
Temp. . | t Carga velocidade zero
temperatura ! ' '
: : Velocidade
100% .

Tempo térmico do motor t

Uso do termistor do motor

E possivel detectar o limite de temperatura do motor ligando um termistor do motor
(PTC) entre a alimentacéao de tenséo de +24 VCC oferecida pelo conversor € a
entrada digital ED6. A temperatura de funcionamento normal do motor, a resisténcia
do termistor deve ser inferior a 1.5 kohm (corrente de 5 mA). O conversor para o
motor e da indicacéo de falha se a resisténcia do termistor exceder os 4 kohm. A
instalagao deve estar conforme com as normas de protecgao contra contactos.

Ajustes
Pardametros 30.04 a 30.09.

Nota: Também é possivel usar a fungdo de medicao da temperatura do motor. Veja
Medigdo da temperatura do motor através da E/S standard na pagina 79 e Medigao
da temperatura do motor através da extensédo de E/S analdgica na pagina 81.
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Proteccao de motor bloqueado

O conversor protege 0 motor numa situagéo de perda. E possivel ajustar os limites
de supervisao (binario, frequéncia, tempo) e determinar como deve reagir o
conversor ao estado de bloqueio do motor (indicagao de alarme / indicacao de falha
e paragem do conversor / nenhuma reacgao).

Os limites de binario e corrente, que definem o limite de bloqueio, devem ser
ajustados de acordo com a carga maxima da aplicagdo em uso. Nota: O limite de
blogueio é restringido pelo limite de corrente interno 03.04 TORQ_INV_CUR_LIM.

Quando a aplicagao atinge o limite de bloqueio e a frequéncia do conversor é
inferior a frequéncia de bloqueio: E activada uma falha apés o atraso de tempo de
bloqueio.

Ajustes
Parametros 30.10 a 30.12.
Parametros 20.03, 20.13 e 20.14 (Define o limite de bloqueio.)

Proteccao de subcarga

A perda da carga do motor pode indicar uma falha do processo. O conversor
fornece uma fungao de subcarga para proteger o equipamento e 0 processo no
caso de uma condigdo de falha grave. E possivel ajustar os limites de supervis&o -
curva de subcarga e tempo de subcarga - e determinar como deve reagir o
conversor ao estado de subcarga (indicacao de alarme / indicacao de falha e
paragem do conversor / nenhuma reacgao).

Ajustes
Parametros 30.13 a 30.15.

Perda de Fase do Motor

A fungao de Perda de Fase monitoriza o estado da ligagdo do cabo do motor. A
funcao é util especialmente durante o arranque do motor: o conversor de frequéncia
detecta se alguma das fases do motor ndo esta ligada e ndo arranca. A fungéo de
Perda de Fase também supervisiona o estado de ligagao do motor durante o
funcionamento normal.

Ajustes
Parametro 30.16.
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Proteccao de Falha de Terra

A proteccao de falha a terra detecta falhas a terra no motor ou no cabo do motor. A
proteccao é baseada na medig¢ao total da corrente.

* Uma falha de terra no cabo de alimentacéo nao activa a proteccao.

* Numa alimentacgéo ligada a terra, a protecc¢do € activada em
200 microssegundos.

* Numa alimentacao sem terra (ndo ligada a terra), a capacitancia de alimentagao
deve ser 1 microfarad ou superior

* As correntes capacitivas provocadas pelos cabos do motor blindados até
300 metros nao activam a protecgéo.

» A proteccao de Falha a Terra é desactivada quando o conversor para.

Nota: No caso de mddulos inversores ligados em paralelo, a indicagao de falha a
terra € COR UNBAL xx. Veja o capitulo Deteccao de falhas.

Ajustes

Parametro 30.17.

Falha de Comunicagao

A funcao de Falha de Comunicagao supervisiona a comunicagao entre o conversor
e um dispositivo de controlo externo (por exemplo, um médulo adaptador de
fieldbus).

Ajustes
Parametros 30.18 a 30.21.

Supervisao de E/S opcionais

A fungao supervisiona a utilizacdo das entradas e saidas analégicas e digitais no
programa da aplicag&o e avisa se a comunicagdo com a entrada/saida ndo esta
operacional.

Ajustes
Parametro 30.22.

Falhas pré-programadas

Sobrecorrente

O limite de disparo por sobrecorrente para o conversor é de 1.65 até 2.17 - o«
dependendo do tipo de conversor.

Sobretensdo CC

O nivel de disparo por sobretensdo CC € 1.3 x 1.35 x Uy ax, Onde Uqpax € 0 valor
maximo da gama de tens&o de alimentag&o. Para unidades a 400 V, Uy € 415 V.
Para unidades a 500 V, U4,ax € 500 V. Para unidades a 690 V, Uy € 690 V. A
tensao actual no circuito intermédio correspondente ao nivel de disparo da tensao
de alimentacéo é 728 V CC para unidades a 400 V, 877 V CC para unidades a 500
V e 1210 V CC para unidades a 690 V.
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Subtensiao CC

O limite de disparo de subtensdo CC € 0.6 x 1.35 x U4in, ONde Uqpin € 0 valor
minimo da gama de tens&o de alimentag&o. Para unidades a 400 V e 500 V, Uiy €
380 V. Para unidades a 690 V, U min € 525 V. A tens&o actual no circuito intermédio
correspondente ao nivel de disparo da tensao de alimentacéo é 307 V CC para
unidades a 400 V e 500 V e 425 V CC para unidades a 690 V.

Temperatura do conversor

O conversor supervisiona a temperatura do modulo inversor. Existem dois limites de
supervisao: limite de alarme e limite de falha.

Monitorizagao de temperatura do conversor optimizada para o ACS800, tamanhos
de chassis R7 e R8

Normalmente, a monitorizagéo de temperatura do conversor € baseada na medi¢ao
do semicondutor de poténcia (IGBT) que é comparada com um limite fixo da
temperatura maxima do IGBT. No entanto, algumas condi¢bes anormais como a
falha de refrigeragédo do ventilador, fluxo de ar insuficiente ou temperatura
excessiva podem provocar o sobreaquecimento no interior do modulo conversor,
que a monitorizagao tradicional da temperatura ndo detecta. Nestas situagoes, esta
nova funcionalidade de monitorizagdo de temperatura do conversor melhora a
proteccgao.

A fungao monitoriza a temperatura do modulo conversor verificando ciclicamente se
a temperatura medida do IGBT ndo é excessiva considerando a corrente de carga,
a temperatura ambiente e outros factores que afectam o aumento de temperatura
no interior do moédulo conversor. Este calculo usa uma equacao experimentalmente
definida que simula as alteragbes normais de temperatura no médulo dependendo
da carga. O conversor gera um aviso quando a temperatura excede o limite e
dispara uma falha quando a temperatura excede o limite em 5°C.

Nota: A monitorizacao esta disponivel para o ACS800-02, -04 e -07, nos tamanhos
de chassis R7 e R8 com a versao do Programa de Controlo Standard ASXR7360 (e
versdes posteriores). Para o ACS800-U2, -U4 e -U7, nos chassis R7 e R8, a
monitorizacdo com a versao do Programa de Controlo Standard ASXR730U (e
versdes posteriores).
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Tipos para os quais a optimizacdo da monitorizacao de temperatura do conversor
esta disponivel:
ACS800-XX -0080-2

-0100-2
-0120-2
-0140-2/3/7
-0170-2/3/5/7
-0210-2/3/5/7
-0230-2
-0260-2/3/5/7
-0270-5
-0300-2/5
-0320-3/5/7
-0400-3/5/7
-0440-3/5/7
-0490-3/5/7
-0550-5/7
-0610-5/7

Ajustes

Parametro Informacgao adicional
95.10 TEMP INV AMBIENT Temperatura ambiente

Diagndésticos
Aviso/Falha Informacao adicional
SOBRETEMP INV Temperatura do médulo conversor excessiva

Curto-circuito

Existem circuitos de proteccao independentes para supervisionar os curto-circuitos
do inversor e o cabo do motor. Se ocorrer um curto-circuito o conversor ndo arranca
e indica uma falha.

Perda de fase de entrada

Os circuitos de protecg¢ao de perda de fase de entrada supervisionam o estado da
ligacao do cabo de alimentacao detectando ondulagao residual do circuito
intermédio. Quando se perde uma fase, a ondulagédo aumenta. O conversor para e
indica uma falha se a ondulagéo exceder os 13%.

Temperatura da carta de controlo

O conversor supervisiona a temperatura da carta de controlo. Aparece uma
indicagao de falha TEMP C CTRL, se a temperatura exceder os 88°C.
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Sobrefrequéncia

Se a frequéncia de saida do conversor exceder o nivel definido, o conversor para e
indica uma falha. O nivel definido é de 50 Hz sobre o limite de velocidade maxima
absoluto da gama de funcionamento (Controlo Directo de Binario activo) ou do limite
de frequéncia (Controlo Escalar activo).

Falha interna

Se o conversor detectar uma falha interna para e indica uma falha.

Limites de funcionamento
O ACSB800 tem limites ajustaveis para velocidade, corrente (maxima), binério
(maximo) e tensao CC.
Ajustes
Grupo de parametros 20 LIMITES.

Limite de poténcia

O limite de poténcia é usado para proteger a ponte de entrada e o circuito
intermédio CC. Se o limite for superado, o binario do motor é automaticamente
restringido. A sobrecarga maxima e os limites de poténcia continuos dependem do
hardware do conversor. Consulte o0 manual de hardware adequado sobre os valores
especificos.

Rearmes automaticos

O conversor pode rearmar de forma automatica apés uma falha de sobrecorrente,
sobretensao, subtensao e de “entrada analégica abaixo do minimo”. Os Rearmes
Automaticos devem ser activados pelo utilizador.

Ajustes

Grupo de parametros 31 REARME AUTOM.

Supervisoes

O conversor verifica se determinadas variaveis, seleccionaveis pelo utilizador, se
encontram dentro dos limites definidos. O utilizador pode ajustar limites para a
velocidade, a corrente, etc.

As fungbes de supervisdo operam a um nivel de tempo de 100 ms.

Ajustes
Grupo de parametros 32 SUPERVISAO.

Caracteristicas do programa



71

Diagnésticos

Sinais actuais Informagao adicional

03.02 Bits indicadores do limite de supervisdo num caracter boleano compacto
03.04 Bits indicadores do limite de supervisdo num caracter boleano compacto
03.14 Bits indicadores do limite de supervisdo num caracter boleano compacto
Grupo14 SAIDAS RELE | Indicagéo do limite de supervisdo através de uma saida a relé

Bloqueio de parametros

O utilizador pode evitar o ajuste de parametros activando o bloqueio de parametro.

Ajustes
Parametros 16.02 e 16.03.
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Controlo PID de processo

Existe um controlador PID incorporado no conversor de frequéncia. O controlador
pode ser usado para controlar variaveis de processo tais como presséo, fluxo ou
nivel de fluido.

Quando o controlo PID de processo € activado, € ligada uma referéncia de processo
(ponto de ajuste) ao conversor em vez de uma referéncia de velocidade. Um valor
actual (realimentacao de processo) também é transmitido ao conversor. O controlo
PID de processo ajusta a velocidade do conversor para manter a quantidade de
processo medida (valor actual) no nivel pretendido (referéncia).

O controlo opera a um nivel de tempo de 24 ms.

Diagramas de blocos

O diagrama de blocos abaixo a direita ilustra o controlo PID de processo.

A figura a esquerda apresenta um exemplo de aplicagao: o controlador ajusta a
velocidade de uma bomba de impulsao de pressdo em conformidade com a pressao
medida e a referéncia de pressao ajustada.

Exemplo: Diagrama de Bloco do Controlo PID
Bomba impulsdo de presséo PID
Yoref ref
40.01| k
Valores actuais 38'8:2’» 21 Interptl  Ref. de
40.06 —| - / ﬂ\: frequéncia
: : 40.04 | dFiltT
s : .
4012 Filtro 40.05 errVT |- Ref. de
40.13] rint : i
EA2 —| || PIDmax | o : velocidade
Eﬁg . / |g PIDmin | ol1 99.04 =0
EA6 — 40.19 (bTC)
IMOT —

Y%ref = referéncia externa EXT2 REF (veja

o parametro 11.06)
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Parametro Objectivo

99.02 Activacao do controlo PID de processo

40.01...40.13, 40.19, Definicdes do Controlo PID de processo

40.25...40.27

32.13...32.18 Os limites de supervisao da referéncia de processo REF2 e as variaveis

ACT1 e ACT2

Diagnésticos

Sinais actuais

Objectivo

01.12, 01.24, 01.25,
01.26 e 01.34

Referéncia, valores actuais e valor de erro do controlador PID de processo

Grupo 14 SAIDAS
RELE

Indicacéo de limite de supervisdo excedido através de uma saida a relé

Grupo15 SAIDAS

Valores do controlador PID de processo através das saidas analdgicas

ANALOGICAS standard
Grupo 96 SA Valores do controlador PID de processo através das saidas analégicas
EXTERNA opcionais

Funcao dormir para o controlo PID de processo

A funcdo dormir opera a um nivel de tempo de 100 ms.

O seguinte diagrama de blocos ilustra a l6gica da activacao/desactivagao da fungao
dormir. Esta funcéo s6 pode ser usada quando o controlo PID de processo esta

activo.
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Comparar
Vel. motor — 1 Selecgéo Atraso
0] -
1 <2 INTERNO C\ E T Ajust/Rest
4021 —{2 ED1 — %refActive — & fl» 8
: PIDCtrlActive | L 1)
40.20 modulagdo _| 2022 S/R
i R
Ou
03.02 (B1) — 1)
51 Ou 1 = Activar dormir
03.02 (B2) o 0 = Des. dormir
StartR
Comparar e 51
01.34 —1 0 Selec Atraso
1<2 | inTerNO G Tt
40.23_|2 D1 '
40.20 40.24

Vel.Motor: Velocidade actual do motor

Y%refActiva: A % de referéncia (EXT REF2) esta a ser usada. See parameter 11.02.
PIDCtrlActive: 99.02 is PID CTRL

Modulagdo: O controlo do inversor de IGBT esta em funcionamento
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Example

O esquema de tempo abaixo ilustra a légica de funcionamento da fun¢ao dormir.

Velocidade do motor

tq = Atraso dormir, pardmetro 40.22
t<td . ) td

Nivel dormir\

Valor actual STOP

ARy N - - - - Texto no ecra
i MODO DORMIR '
S Tempo
: 'ARRANCAR

Sem inversio, par; 40.05 é NAO.

Parametro 42.23

Tempo
twq = Atraso despertar, parametro 40.24
Valor actual .

Invertido, par. 40.05 é SIM.
Parametro 42.23

Nivel despertar

Tempo

Funcdo dormir para uma bomba de impulsao de pressdo com controlo PID: O
consumo de agua cai durante a noite. Como resultado, o controlador PID de
processo diminui a velocidade do motor. No entanto, devido as perdas naturais nos
tubos e ao baixo rendimento da bomba centrifuga a baixas velocidades, o motor
nao para e continua a rodar. A fungao dormir detecta a lenta rotagédo e para a
bombagem desnecessaria depois de ter passado o atraso dormir. O conversor
passa para o modo dormir e continua a monitorizar a pressdo. A bombagem
recomeca quando a pressao cai abaixo do nivel minimo e o atraso de despertar
tiver passado.

Ajustes
Parametro Informagao adicional
99.02 Activagao do controlo PID de processo
40.05 Inversao
40.20...40.24 Defini¢des da fungéo dormir

Diagnésticos
Aviso MODO DORMIR no ecra do painel.
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Medicao da temperatura do motor através da E/S standard

Esta seccao descreve a medicido da temperatura de um motor quando a carta de
controlo RMIO do conversor é usada como interface de ligagao.

Carta RMIO
Um sensor
2 EA1+
Motor \ .
L EA1-
7
SA1+
. X SA1-
10nF L A tensdo minima do
(> 630 VCA) @ condensador deve ser
630 VCA.
Trés sensores Carta RMIO
‘ , EA1+
Motor » i EA1-
T T
T SA1+
SA1-

10nF =+ '
(> 630 VCA) @

AVISO! Segundo a norma IEC 664, a ligagdo do sensor de temperatura do motor a

A carta RMIO requer isolamento duplo ou refor¢gado entre as partes eléctricas do
motor e o sensor. O isolamento reforgado implica uma margem e uma distancia de
descarga de 8 mm (equipamento de 400 / 500 VCA). Se o conjunto ndo cumpre 0s
requisitos:

* Os terminais da carta RMIO devem ser protegidos contra contacto e ndo podem
ser ligados a outro equipamento.

Ou

» O sensor de temperatura deve ser isolado dos terminais da carta RMIO.

Veja também a secgéo Protecg¢ao térmica do motor na pagina 68.
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Parametro Informagao adicional

15.01 Saida analégico numa medigao de temperatura do motor 1. Definido para
MED TEMP MOT1.

35.01...35.03 Ajustes da medicao de temperatura do motor 1.

Outros

Os parametros 13.01 a 13.05 (processo de EA1) e 15.02 a 15.05 (processo de SA1) ndo tém efeito.

No lado do motor o cabo blindado deve ser ligado a terra através de um condensador 10 nF. Se isto
nao for possivel, a protecgdo deve deixar-se desligada.

Diagnésticos

Valores actuais

Informagao adicional

01.35

Valor da temperatura

Avisos

TEMP MOTOR 1 (4312)

O valor da medicao da temperatura excede o limite de falha.

ALM MED TEMP
(FFo1)

Medicao da temperatura do motor fora da gama aceitavel.

Falhas

TEMP MOTOR 1 (4312)

A temperatura medida do motor excedeu o limite de falha definido.

Caracteristicas do programa



78

Medicao da temperatura do motor através da extensao de E/S analégica

Esta seccao descreve a medicdo da temperatura de um motor quando se usa um
modulo RAIO de extensao de E/S analdgica opcional como interface de ligagao.

Médulo RAIO
Um sensor
Motor \ \ h EAT+
w ——|EA1-
7
SA1+
A1-
10nF L S
(> 630 VCA)
SHLD
A tensdo minima do
Trés sensores Médulo RAIO condensador deve ser
. . EAT+ 630 VCA.
Motor B C EA1-
T T T
SA1+
SA1-

10nF 1 ’
(> 630 VCA) @
SHLD

2 AVISO! Segundo a norma IEC 664, a ligacao do sensor de temperatura do motor ao

modulo RAIO requer isolamento duplo ou reforgado entre as pecas com corrente do
motor e o sensor. O isolamento reforgado implica uma margem e uma distancia de

descarga de 8 mm (equipamento de 400 / 500 VCA). Se o conjunto ndo cumpre 0s
requisitos:

* Os terminais do médulo RAIO devem ser protegidos contra contacto e ndo
podem ser ligados a outro equipamento.

Ou

» O sensor de temperatura deve ser isolado dos terminais do médulo RAIO.

Veja também a seccgéo Proteccao térmica do motor na pagina 68.
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Ajustes
Parametro Informagao adicional
35.01 ... 35.03 Ajustes da medicao de temperatura do motor 1.
98.12 Activagao de E/S analdgica opcional para a medi¢do da temperatura do
motor
Outros

Os parémetros 13.16 a 13.20 (processo de EA1) e 96.01 a 96.05 (seleccdo e processo do sinal SA1)
néo tém efeito.

No lado do motor o cabo blindado deve ser ligado a terra através de um condensador 10 nF. Se isto
nao for possivel, a protecgdo deve deixar-se desligada.

Diagnésticos

Valores actuais Informacgao adicional
01.35 Valor da temperatura
Avisos

TEMP MOTOR 1 (4312) | A temperatura medida do motor excedeu o limite de alarme ajustado.

ALM MED TEMP Medicdo da temperatura do motor fora da gama aceitavel.
(FF91)

Falhas
TEMP MOTOR 1 (4312)| A temperatura medida do motor excedeu o limite de alarme ajustado.

Programacgao adaptativa com os blocos de fungoes

De forma convencional, o utilizador pode controlar o funcionamento do conversor
com parametros. Cada parametro tem um conjunto fixo de selec¢des ou uma gama
de ajuste. Os parametros facilitam a programacdo mas as selecg¢des sao limitadas.
O utilizador ndo pode personalizar o funcionamento com maior profundidade. O
Programa Adaptativo possibilita uma maior personalizagdo sem a necessidade de
uma ferramenta ou linguagem de programacgao especial:

* O programa é composto por blocos de fun¢des standard incluidos no programa
de aplicagao do conversor.

» A consola de programacao é a ferramenta de programagao.

* O utilizador pode documentar o programa desenhando-o em esquemas modelo
dos diagramas de bloco.

O tamanho maximo do Programa Adaptativo € de 15 blocos de fungdes. O
programa pode ser composto por varias fungdes independentes.

Para mais informagdes, consulte Application Guide for Adaptive Program
[BAFE64527274 (English)].
DriveAP

O DriveAP ¢é uma ferramenta baseada em Windows para a programagao adaptativa.
Com o DriveAP é possivel carregar o Programa Adaptativo de um conversor e
modifica-lo no PC.

Para mais informacdes, consulte DriveAP User’s Manual [3AFE64540998
(English)].
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80

Controlo de um travao mecanico

A travagem mecénica é usada para manter o motor e a maquina accionada a
velocidade zero quando o conversor é parado ou quando nao é excitado.

Exemplo

A figura abaixo apresenta um exemplo da aplicagcéo de controlo de travagem.

AVISO! Certifique-se de que a maquina na qual € integrado o conversor de
A frequéncia com a fungéo de controlo de travagem cumpre os regulamentos de
seguranca de pessoal. Note que um conversor de frequéncia (um Médulo de
Accionamento Completo ou um Mddulo de Accionamento Basico, como definido
pela IEC 61800-2), ndo é considerado como um dispositivo de segurancga
mencionado na Directiva Europeia de Maquinaria e standards harmonizados
relacionados. Por este motivo, a seguranga de pessoal relativamente a toda a
maquinaria ndo deve ser baseada numa funcao especifica do conversor de
frequéncia (como a funcao de controlo de travagem), mas, deve ser implementada
como definido nas normas especificas da aplicacao.

A légica do controlo de travagem é
integrada no programa de
aplicagéo do conversor. O
hardware e as ligagbes eléctricas
do controlo de travagem s&o da
responsabilidade do utilizador.

- Controlo de Lig/Deslig do travao
através da saida a relé SR1.

- Supervisdo da travagem através
da entrada digital ED5 (opcional).

- Interruptor de travagem de
emergéncia no circuito de controlo
de travagem.

"Hardware controlo ! | carta RMIO

de travagem X25
230 VCA |

SR1

SR1

SR1
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Esquema do tempo de funcionamento

O esquema temporal abaixo ilustra o funcionamento da fungao de controlo de
travagem. Veja também o diagrama de estado na pagina seguinte.

Comando de . . .
arranque | | |

Referéncia externa
de velocidade

Inversor em
modulagao S

Motor | tmd
magnetizado S
Comando abertura |

da travagem S

Referéncia interna : | |
de velocidade (vel. tog /
actual do motor) | el
| |
Referéncia de | | | |
binario | | !—|‘—
_/ﬁT |

Ts Binario de arranque na libertacdo da travagem (Parametro42.07 e 42.08)
tng  Atraso de magnetizagdo do motor

fo.g  Atraso de abertura do travao (Parametro 42.03)

n.s Velocidade de fecho do travao (Parametro 42.05)

t.g  Atraso de fecho do travdo (Parametro 42.04)
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Alteracoes de estado
De qualquer estado

+ 1y _— (extremo ascendente)
1

NAO
MODULAGAO |——0/0/1

-

ABERTO
TRAVAO  |—1/1/1

|
Lq_
A

LIBERTAR RFG 5
ENTRADA |— 1/1/0

=+
ENTRADA RFG
A ZERO  [——1/1/1

I
mmm 10) + " A

FECHAR
1) TRAVAO —0/1/1

Y

A

A

1A\

RFG = Gerador de fungao de mm 12)

rampa no circuito fechado de 13)
controlo de velocidade I
(tratamento de referéncia).

8) 9)

TRAVAO
FALHA RECON |——0/0/1

Estado (Simbolo Xz )

- NN: Nome do estado
- X/Y/Z: Operagdes/saidas de estado

X =1 Abrir o travdo. A saida a relé ajustada para controlo de activagdo/desactivagao do travéo é
excitada.

Y =1 Arranque for¢cado. A fungdo mantém activado o Arranque interno até que o travao se fecha
independentemente do estado do sinal de Arranque externo.

Z=1 Rampa em zero. For¢a a referéncia de velocidade utilizada (interna) para zero pela rampa.

Condicdes da alteracdo de estado (Simbolo mmm )

-

Controlo de travagem activo 0 -> 1 OU Inversor em modulagéo = 0

)
2) Motor magnetizado = 1 E conversor a funcionar = 1
3) Reconhecimento de travagem = 1 E Atraso de abertura de travao passado E Arrancar = 1
4) Arrancar=0
5) Arrancar=0
6) Arrancar = 1
7) | Velocidade actual do motor| < Velocidade de fecho do travao E Arrancar = 0
8) Arrancar =1
9) Reconhecimento de travagem = 0 E Atraso de abertura de travao passado = 1 E Arrancar = 0

Apenas se o parametro 42.02 # DESLIGADO:

10) Reconhecimento de travagem = 0 E Atraso de abertura de travao passado =1
11) Reconhecimento de travagem =0

12) Reconhecimento de travagem =0

13) Reconhecimento de travagem = 1 E Atraso de abertura de travao passado = 1
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Ajustes
Parametro Informacgao adicional
14.01 Saida a relé para o controlo de travagem (ajustar para CTRL TRAV)

Grupo 42 CONTROLO TRAV

Ajustes da fungao de travagem

Diagnésticos

Valor actual Informacgao adicional

03.01 Bit de rampa a zero

03.13 O estado do bit “comando de abertura/fecho do travao”
Avisos

RECONH TRAV (FF74)

Estado inesperado do sinal de reconhecimento de travagem

Falhas

RECONH TRAV (FF74)

Estado inesperado do sinal de reconhecimento de travagem

Utilizacao como Mestre/Seguidor de varios conversores

Numa aplicagao Mestre/Seguidor o sistema € accionado por varios conversores,

cujos veios do motor estdo acoplados entre si. Os conversores mestre e seguidor
comunicam através de uma ligagao de fibra 6ptica. As figuras abaixo ilustram dois
tipos de aplicacao basicos.

do Mestre

Sinais controlo
externo

Supervisdo 2/
falhas
Seguidor

Aliment

Aliment /l:@—l—J_r,

Aplicagao M/S, Resumo

Veios do motor solidamente acoplados:
- Mestre controlado por velocidade
- O seguidor segue a referéncia de binario

Ligagéo
Mestre/

Veios do motor acoplados de forma flexivel:
- Mestre controlado por velocidade
- O seguidor segue a referéncia de velocidade

do Mestre

Sinais controlo
externo

Aliment

Supervisao
falhas
Seguidor

o Ligag&o Mestre/

Seguidor

Aliment

Ajustes e diagnosticos

Parametro Informagao adicional
Grupo 60 MESTRE/ Parametros Mestre/Seguidor
SEGUIDOR

Outros

Master/Follower Application Guide [3AFE64590430 (English)] explica a funcionalidade mais

detalhadamente.
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Jogging

A funcéo jogging s6 pode ser usada para controlar um movimento ciclico da sec¢céo
de uma maquina. Um botao controla o conversor durante todo o ciclo: Quando esta
activo, o conversor arranca e acelera até a velocidade ajustada a um ritmo pre-
definido. Quando esta desactivado, o conversor desacelera até a velocidade zero a
um ritmo pré-definido.

A figura e a tabela abaixo descrevem o funcionamento do conversor. Também
representam como o conversor passa para o funcionamento normal (= jogging
inactivo) quando se liga o comando de arranque do conversor. Cmd Jog = Estado
da entrada jogging, Cmd Arranque = Estado do comando de arranque do conversor.

A fungao opera a um nivel de tempo de 100 ms.

Velocidade

[ |
[ |

[ | | | (I (.

[ [ N N |

I | I | I |

T T T T T T T T T T »

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 M 1213 14 15 16 Tempo
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Fase Cmd Cmd Descrigao
jog arranque
1-2 1 0 O conversor acelera até a velocidade jogging pela rampa de aceleragdo da fungéo de
jogging
2-3 1 O conversor funciona a velocidade jogging
3-4 0 O conversor desacelera até a velocidade zero pela rampa de desaceleragao da fungéo de
jogging
4-5 0 O conversor esta parado.
5-6 O conversor acelera até a velocidade jogging pela rampa de aceleragéo da fungéo de
jogging
6-7 1 0 O conversor funciona a velocidade jogging
7-8 X A operagéo normal anula o jogging. O conversor acelera a velocidade de referéncia ao
longo da rampa de aceleragéo activa
8-9 X 1 A operagdo normal anula o jogging. O conversor segue a referéncia de velocidade
9-10 0 0 O conversor desacelera até a velocidade zero pela rampa de desaceleragao activa
10-11 0 0 O conversor esta parado.
11-12 X 1 A operagéo normal anula o jogging. O conversor acelera a velocidade de referéncia ao
longo da rampa de aceleragéo activa
12-13 X A operagdo normal anula o jogging. O conversor segue a referéncia de velocidade
13-14 1 0 O conversor desacelera a velocidade jogging pela rampa de desaceleragdo da funcéo de
jogging
14-15 O conversor funciona a velocidade jogging
15-16 0 O conversor desacelera até a velocidade zero pela rampa de desaceleragédo da fungéo de

jogging

x = O estado pode serou 1 ou 0.
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Nota: O jogging n&o esta operacional quando:

* 0 comando de arranque do conversor foi activado, ou

» o conversor esta em controlo local (L visivel na primeira linha do ecra do painel).

Nota: A velocidade jogging anula as velocidades constantes.

Nota: O tempo de forma de rampa é ajustado para zero durante o jogging.

Ajustes

Parametro Informacao adicional

10.06 Entrada para controlo de activagdo/desactivagao do jogging

12.15 Velocidade de jogging.

21.10 Atraso de desactivagéo para o controlo de IGBT do inversor. Um atraso
mantém activa a modulagao do inversor durante um curto periodo de
repouso o que permite um reinicio suave.

22.04, 22.05 Tempos de aceleracdo e desaceleragédo usados durante o jogging.

22.06 Tempo da forma de rampa de aceleragédo e desaceleragao: Ajustada para
zero durante o jogging.

Funcao de operacao reduzida

A fungao de operacgao reduzida esta disponivel para o caso de inversores ligados
em paralelo. Esta fungao permite continuar com o funcionamento com uma corrente
limitada se um dos médulos inversores nao funcionar. Se um dos modulos estiver
avariado, deve ser retirado. E necessario efectuar uma alteragdo de parametros
para continuar a funcionar com corrente reduzida (95.03 CONF INT UTIL). Para
obter instrugdes mais detalhadas sobre como retirar e voltar a ligar um modulo
inversor, consulte o manual de hardware do conversor correspondente.

Ajustes

Parametro

Informagao adicional

95.03 CONF INT UTIL

Numero de inversores existentes ligados em paralelo

Diagnésticos

Valor actual Informacgao adicional

04.01 Falha na carta INT

Falhas

CONFIG INT O ndmero de modulos inversores ndo é igual ao nimero de inversores

original.
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Curva de carga do utilizador

O aumento da temperatura do motor pode ser limitado, limitando a corrente de
saida do conversor. O utilizador pode definir uma curva de carga (corrente de saida
como fungao de frequéncia). A curva de carga é definida mediante oito pontos com
os parametros 72.02...72.17. Se a curva de carga for excedida, é activada

uma falha, um aviso ou um limite de corrente.

A 7T,
N\ Capacidade de carga do motor normal

Curva de carga -
do utilizador. "X Frequéncia

OHz 50 Hz 100 Hz

Sobrecarga

A supervisao da sobrecarga pode ser aplicada a curva de carga do utilizador
mediante o ajuste dos parametros 72.18 LIMIT CORRENT CAR. 72.20 TEMPO
ARREF conforme os valores de sobrecarga definidos pelo fabricante do motor.

A supervisao € baseada num integrador, [1Pdt. Sempre que a corrente de saida do
conversor exceda a curva de carga, o integrador arranca. Logo que o integrador
alcance o limite de sobrecarga definido pelos parametros 72.18 e 72.19, o
accionamento reage como definido pelo pardmetro 72.01 FUNC SOBRECARGA. A
saida do integrador é definida para zero se a corrente permanecer continuamente
abaixo da curva de carga do utilizador para o tempo de arrefecimento definido pelo
parametro 72.20 TEMPO ARREF.

Se o tempo de sobrecarga 72.19 TEMP TERM CARGA for ajustado para zero, a
corrente de saida do accionamento € limitada a curva de carga do utilizador.

A Corrente
72.20
& TEMPO ARREF
4 “ 1 '
SN e
’ 1 I
’ \‘ p ;
"SObrcarga“: luser curve :
" \ 1
A 1
'l “_ - 1
e e e .. -
4
’ /output Frequéncia / Tempo
3
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Ajustes
Parametro Informagao adicional
Grupo 72 CURVA CARGA Curva de carga do utilizador.
UTIL

Diagnésticos

Valor actual Informacgao adicional

02.20 Corrente do motor medida em percentagem da corrente da curva
de carga do utilizador

Avisos

CURVA L UTIL A corrente do motor integrada excedeu a curva de carga

Falhas

CURVA L UTIL A corrente do motor integrada excedeu a curva de carga
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Macros de aplicacao

Introdugao ao capitulo

Este capitulo descreve o uso recomendado, a operagao e as ligagdes de controlo
de fabrica das macros de aplicacao standard. Também descreve como guardar uma
macro de utilizador e como a recuperar.

Introducao as macros

As macros de aplicagao sao séries de parametros pré-programadas. Ao arrancar o
conversor o utilizador pode seleccionar uma das macros - aquela que melhor se
ajustar as suas necessidades - com o parametro 99.02, realizar as alteracoes
necessarias e guardar o resultado como uma macro do utilizador.

Existem cinco macros standard e duas macros do utilizador. A tabela seguinte
contém um resumo das macros e descreve as aplicacdes adequadas.

Macro

Aplicagées adequadas

Fabrica

Aplicagbes de controlo de velocidade normais onde sdo usadas nenhuma, uma,
duas ou trés velocidades constantes:

- Tapetes transportadores
- Bombas e ventiladores controlados por velocidade
- Testes em equipamentos com velocidades constantes pré-definidas

Manual/Auto

Aplicagdes de controlo de velocidade. E possivel comutar entre dois dispositivos
de controlo externo.

Controlo PID

Aplicagbes de controlo de processo, por exemplo, sistemas de controlo de malha
fechada diferentes como o controlo de presséo, o controlo de nivel e o controlo
de fluxo. Por exemplo:

- Bombas de alimentacao de sistemas municipais de abastecimento de agua
- Bombas de controlo de nivel de depdsitos de agua

- Bombas de presséo de sistemas de aquecimento

- Controlo de fluxo de uma linha transportadora.

Também é possivel alternar entre o controlo de velocidade e processo.

Controlo de
Binario

Aplicacdes de controlo binario. E possivel comutar entre controlo de binario e de
velocidade.

Controlo
Sequencial

Aplicagbes de controlo de velocidade onde podem ser usadas a referéncia de
velocidade, sete velocidades constantes e duas rampas de aceleragao e
desaceleragéo.

Utilizador

O utilizador pode guardar a macro standard personalizada, ou seja, os ajustes
dos parametros que incluem o grupo 99 e os resultados da identificagdo do motor
na memoria permanente e pode voltar a usar os dados mais tarde. Sao
essenciais duas macros do utilizador quando é necessario alternar entre dois
motores distintos.

Macros de aplicagdo
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Nota em caso de alimentacao externa

A alimentagdo externa +24 V para a carta RMIO é recomendada se

* a aplicagao necessitar de um arranque rapido depois de ligar a entrada de
alimentacao

» for necessario comunicacao fieldbus quando a entrada de alimentagao é
desligada.

A carta RMIO pode ser alimentada a partir de uma fonte externa de poténcia através
do terminal X23 ou X34 ou através de X23 e X34. A alimentagao interna para o
terminal X34 pode ser deixada ligada quando usar o terminal X23.

extremidade solta do cabo retirado do terminal da carta RMIO deve ser fixa
mecanicamente onde ndo possa entrar em contacto com partes eléctricas. Se a
ficha do cabo for removida, as extremidades do cabo devem ser isoladas
individualmente.

2 AVISO! Se a carta RMIO for alimentada por uma fonte de alimentagao externa, a

Ajuste de parametros

No Programa de Controlo Standard, ajuste o parametro 16.09 ALIM. CARTA CTRL
para 24V EXTERNOS se a carta RMIO for alimentada a partir de uma fonte externa.

Macros de aplicagédo
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Macro de fabrica

Todos os comandos e ajustes de referéncias do conversor podem ser introduzidos a
partir do painel de controlo ou a partir de um local de controlo externo. O local de
controlo activo é seleccionado com a tecla LOC/REM do painel. O conversor é
controlado por velocidade.

No controlo externo, o local de controlo € EXT1. O sinal de referéncia esta ligado a
entrada analogica EA1 e os sinais de Arrancar/Parar e Sentido est&o ligados as
entradas digitais ED1 e ED2. Por predefini¢cao, o sentido esta definido para
DIRECTO (parémetro 10.03). ED2 n&o controla o sentido de rotacdo a menos que o
parametro 10.03 seja alterado para PEDIDO.

Com as entradas digitais ED5 e ED6 seleccionam-se trés velocidades constantes.
Estao disponiveis duas rampas de aceleracao/desaceleragao. As rampas de
aceleracao/desaceleracao sdo usadas segundo o estado da entrada digital ED4.

Estao disponiveis dois sinais analdgicos (velocidade e corrente) e trés sinais de
saida a relé (pronto, em marcha e falha invertida).

Os sinais de fabrica no ecra do painel de controlo sédo FREQUENCIA, CORRENTE
e POTENCIA.

Macros de aplicagdo
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Ligagoes de controlo de fabrica

A figura abaixo apresenta as ligacdes de controlo externas para a macro FABRICA.
Sao apresentados os simbolos dos terminais de E/S standard na carta RMIO.

) Activo apenas se o utilizador X20
alterar o parametro 10.03 para 1 VREF |Tenséo de referéncia -10 VCC
PEDIDO. 2  |GND [1kohm <R <10 kohm
X21
2) 0s ajustes por defeito nos EUA 7 1 VREF |Tensao de referéncia 10 VCC
diferem da seguinte forma: L@ | 12 GND |1 kohm < R <10 kohm
EDT [Arrancar (impuiso: 0-1) i | (: EQ;H Ref. velocidade 0(2) ... 10 V, R;, > 200 kohm
ED2 |Parar (Impulso: 1->0) L 5 |EA2+ |Por defeito, ndo usada. 0(4) ... 20 mA, R, =
ED3 |Directo/Inverso 6 EA2- 100 ohm
7 EA3+ Por defeito, ndo usada. 0(4) ... 20 mA, Ry, =
30= tempos de rampa segundo o B EA3- 100 ohm —~
par. 22.02 e 22.03. 1 = tempos de P & 9 SA1+ |Velocidade do motor 0(4) ... 20 mA = 0 ... vel.
rampa segundo o par. 22.04 e 22.05. i | 10 |SA1-  |nom.motor, Ry 5 700 ohm
A ] 11 SA2+ |Corrente de saida 0(4) ... 20mA £ 0 ... corr.
4 Vi . :_I 12 SA2- nom. motor, R_< 700 ohm
eja grupo de parémetros 12 VEL = X22
CONSTANTES: —1 ED1 Parar/Arrancar 2)
ED5 [ED6 |Operagao —12 ED2 |Directo/inverso 12
0o |o Ajustar velocidade 3 ED3  |Por defeito, ndo usada. 2)
com EA1 — 14 ED4 [Seleccdo aceleracio & desaceleragao )
1 0 Velocidade 1 —15 ED5 Selecgédo de velocidade constante a
0 1 Velocidade 2 —6 ED6 Selecggo de velocidade constante %)
1 1 Velocidade 3 7 +24 +24 VCC, max. 100 mA
8 +24
9 DGND1 | Terra digital
5) Veja o pardmetro 21.09. 10 |DGND2 |Terra digital
11 EDIL |Encravamento de arranque (0 = parar) 5
6) Corrente total maxima partilhada X23 _ — — -
entre esta saida e os médulos —11 +24 'V Salda e entrada de tensa% auxiliar, ndo-
opcionais instalados na carta. 2 GND__|isolada, 24 V CC 250 mA
X25
1 SR11 Saida arelé 1
—12___ |SR12 _ Pronto
—X—+—3  [sR13 |
X26
1 SR21 Saida arelé 2
2 Rz |7 Operagio
—X)+—3  [sR23 [
_@ X27
1 SR31 Saida arelé 3
Falha —2 SR32 S Falha invertida
3 SR33 |
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Macro Manual/Auto

Os comandos de Arranque/Paragem e Sentido e os ajustes de referéncia podem
ser efectuados a partir de um ou dois locais de controlo externo, EXT1 (Manual) ou
EXT2 (Auto). Os comandos de Arranque/Paragem/Sentido de EXT1 (Manual) estao
ligados as entradas digitais ED1 e ED2 e o sinal de referéncia esta ligado a entrada
analégica EA1. Os comandos de Arranque/Paragem/Sentido de EXT2 (Auto) estao
ligados as entradas digitais ED5 e ED6 e o sinal de referéncia esta ligado a entrada
analogica EA2. A seleccao entre EXT1 e EXT2 depende do estado da entrada
digital ED3. O conversor é controlado mediante a velocidade. A referéncia de
velocidade e os comandos de Arranque/Paragem e Sentido também podem ser
introduzidos a partir do teclado do painel de controlo. Pode seleccionar-se uma
velocidade constante através da entrada digital EDA4.

A referéncia de velocidade em Controlo Auto (EXT2) é fornecida como uma
percentagem da velocidade maxima do conversor.

Estao disponiveis dois sinais analégicos e trés de saida a relé nos blocos de
terminais. Os sinais de fabrica no ecra do painel de controlo sdo FREQUENCIA,
CORRENTE e CTRL LOCAL.

Macros de aplicagdo
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Ligagoes de controlo de fabrica

A figura seguinte apresenta as ligagdes de controlo externo para a macro Manual/
Auto. Sao apresentados os simbolos dos terminais de E/S standard na carta RMIO.

1 Selecgéao entre dois locais de X20
controlo externo, EXT1 e EXT2. 1 VREF |Tens3o de referéncia -10 VCC
2 GND 1 kohm < R < 10 kohm
2) \leja o parametro 21.09. X21
. 1 VREF |Tens&o de referéncia 10 VCC, kohm < R <
3)Corrente total maxima partilhad L'? FT]2|GND_ [10kohm
orrente folal maxima partihada f 3 EA1+ |Ref. veloc. (Controlo Manual). 0(2) ... 10V,
entre esta saida e os moédulos | 7 EAT R.. > 200 kohm
opcionais instalados na carta. = - In
5 EA2+ |Ref. veloc.(Controlo Autom). 0(4) ... 20 mA,
6 EA2- Ri, =100 ohm
7 EA3+ Por defeito, ndo usada. 0(4) ... 20 mA,
8 EA3- R, = 100 ohm.

I 9 SA1+ |Veloc. motor 0(4)...20mA =0 ... vel.

10 |[SA1- |nom.motor, R <700 ohm

| 11 SA2+ |Corrente de saida 0(4) ... 20mA £ 0 ... corr.
M2 [sA2- |nom. motor, R <700 ohm

é}

&

1 ED1 Parar/Arrancar (Controlo Manual)

2 ED2 Directo/Inverso (Controlo Manual)

3 ED3 Selecgao de controlo Manual/Auto”)

4 ED4 Velocidade constante 4: Par. 12.05
—i5 ED5 Directo/Inverso (Controlo Automatico)

6

7

8

ED6 Parar/Arrancar (Controlo Automatico)
+24V |+24 VCC, max. 100 mA

+24 'V
9 DGND1 | Terra digital

10 |DGND?2 |Terra digital

11 EDIL |Encravamento de arranque (0 = parar)

2)

X23
_ 11 +24 VV |Saida e entrada de tensdo auxiliar, ndo-
2 GND |isolada, 24 V CC 250 mA )
X25
1 SR11 Saida arelé 1
L 12 SR12 _—/L Pronto
_® 3 SR13 |1
X26
1 SR21 Saida arelé 2
L 12 SR22 7 Operagdo
_® 3 SR23 |
xX27
_® 1 SR31 _—/L Saidaarelé 3
Falha “—2 SR32 Falha invertida
3 SR33 |
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Macro Control PID

A macro Controlo PID é usada para controlar uma variavel de processo (como a
pressao ou o fluxo) controlando a velocidade do motor accionado.

O sinal de referéncia de processo esta ligado a entrada analdgica EA1 e o sinal de
realimentacéo de processo a entrada analogica EA2.

Em alternativa, pode ser fornecida uma referéncia de velocidade directa ao
conversor através da entrada analdgica EA1. De seguida, o controlador PID é
ignorado e o conversor deixa de controlar a variavel de processo. A seleccao entre
o controlo de velocidade directo e o controlo da variavel do processo é efectuado
através da entrada digital ED3.

Estado disponiveis dois sinais analogicos e trés de saida a relé nos blocos de
terminais. Os sinais de fabrica no ecra do painel de controlo sdo VELOCIDADE,
VALOR ACTUAL1 e DESVIO CONTROLO.

Exemplo de ligagao, sensor de 24 VCC / 4...20 mA de dois-fios

X21 [ carta RMIO
P 4...20 mA 5 EA2+ Medicao do valor actual do processo. 0(4) ...
| 6 EA2- |20 mA, Rj, = 100 ohm

X23 / carta RMIO
1 +24 V |Saida de tensao auxiliar, ndo-isolada,
L—12 GND 24 VCC, 250 mA

Nota: O sensor é alimentado através da sua saida de corrente. Por isso o sinal de
saida deve ser 4...20 mA, e ndo 0...20 mA.

Macros de aplicagdo
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Ligagoes de controlo de fabrica

A figura seguinte apresenta as ligagdes de controlo externo para a macro Controlo
PID. Sao apresentados os simbolos dos terminais de E/S standard na carta RMIO.

R Selecgdo entre dois locais de
controlo externo, EXT1 e EXT2

2) Em uso apenas quando o controlo

de velocidade est4 activo (ED3 = 0)

3) Off = Run Enable off. O conversor
nao arranca ou para. On = Enable
on. Funcionamento normal.

4) Veja o parametro 21.09.

5) O sensor deve ser alimentado.

Veja as instrugdes do fabricante. Na
pagina anterior € apresentado um
exemplo de ligagdo de um sensor de
24 VCC / 4...20 mA de dois fios.

8)Corrente total maxima partilhada
entre esta saida e os modulos
opcionais instalados na carta.

@
5)

X20
1 VREF |Reference voltage -10 VDC
2 GND 1 kohm < R < 10 kohm
X21
I 1 VREF |Reference voltage 10 VDC
| 2 GND 1 kohm < R <10 kohm
| | 3 EA1+ |Ref. veloc. (ctrl de veloc) ou ref? de processo
:_l 4 EA1- (ctrl processo). 0(2) ... 10V, Ry, > 200 kohm
——5 EA2+ |Medigao do valor actual do processo. 0(4) ...
6 EA2- 20 mA, R;, =100 ohm
7 EA3+ Por defeito, ndo usada. 0(4) ... 20 mA, Ry, =
8 EA3- 100 ohm.
T@ 119 SA1+ |Velocidade do motor 0(4) ... 20 mA 2
i 10 SA1- 0 ... veloc nom motor, R < 700 ohm
’—® : l 11 SA2+ |Corrente de saida 0(4) ... 20 mA =
:|_| 12 SA2- 0 ... corrente nom motor, R < 700 ohm
= X22
—1 ED1 Parar/Arracar (controlo velocidade)
2 ED2 Por defeito, ndo usada.
—13 ED3 Velocidade / selecgao controlo processo N
) ED4  |Velocidade constante 4: Parametro 12.05 2)
—i5 ED5 Permiss&o de Func. )
—6 ED6 Parar/Arrancar (controlo processo)
7 +24V |+24 VCC, max. 100 mA
8 +24 'V
9 DGND1 | Terra digital
10 |DGND?2 |Terra digital
11 |EDIL |Encravamento de arranque (0 = parar) %)
X23
—11 +24 VV |Saida e entrada de tensdo auxiliar, ndo-
2 |GND |isolada, 24 V CC 250 mA®)
X25
1 SR11 Saida arelé 1
—12___ |SR12 _ Pronto
—&) 3 |SR13 |
X26
1 SR21 Saida arelé 2
—12 SR22 _ Operagao
—X)—+—3  |sR23 |
_® X27
1 SR31 Saida arelé 3
Faha 2 [sraz |~ Falha invertida
3 SR33 |—
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Macro Torque Control

A macro Torque Control é usada em aplicagbes onde é necessario controlo de
binario do motor. A referéncia do binario é dada através da entrada analdgica Al2
como um sinal de corrente. Por defeito, 0 mA corresponde a 0 %, e 20 mA a 100 %
do binario nominal do motor. Os comandos Start/Stop/Direction sdo emitidos através
das entradas digitais ED1 e ED2. O sinal Enable é aplicado a ED6.

Através da entrada digital ED3, é possivel seleccionar o controlo de velocidade em
vez do controlo de binario. Também é possivel mudar a localizagdo do controlo
externo para local (ou seja, para o painel de controlo) premindo a tecla LOC/REM.
Por defeito o painel controla a velocidade. Se for necessario controlo de binario com
o painel, o valor do parametro 11.01 deve ser alterado para REF2 (%).

Estao disponiveis dois sinais analogicos e trés de saida a relé nos blocos de
terminais. Os sinais de fabrica no ecra do painel de controlo sdo SPEED, TORQUE
e CTRL LOC.

Macros de aplicagdo
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Ligagoes de controlo de fabrica

Ligagdes de controlo de fabrica A figura seguinte apresenta as ligagdes de controlo
externo para a macro Controlo de Binario. Sdo apresentados os simbolos dos
terminais de E/S standard na carta RMIO.

1) Seleccao entre os locais de X20
controlo externo EXT1 e EXT2 1 VREF |Reference voltage -10 VDC
2 GND 1 kohm < R <10 kohm
2) Em uso apenas quando o controlo X21
de velocidade esta activo (ED3 = 0) 11 VREF |Reference voltage 10 VDC
Ll__f_lf | | 2 GND 1 kohm < R <10 kohm
3) Off = Tempos de rampa segundo o L i Ex s ;gée;gﬂﬁ:a de velocidade. 0(2) ... 10V, Rin >
par 22.02 e 22.03. On = Tempos de 1 - i — —
rampa segundo o par. 22.04 e 22.05. = |5 EA2+ |Referéncia de binario. 0(4) ... 20 mA, R, =
6 EA2- 100 ohm
4 7 EA3+ |Por defeito, ndo usada. 0(4) ... 20 mA, Ry, =
) Off = Permiss&o Func 8 EA3-  |100 ohm

desactivada. O conversor ndo @p

. L 9 SA1+ |Velocidade do motor 0(4)...20mA = 0 ... vel.
arranca ou para. On = Permissao

10 |SA1- |nom.motor, R_< 700 ohm

|

Func activada. Funcionamento ' |
|

|

normal. r@

11 SA2+ |Corrente de saida 0(4) ... 20mA £ 0 ... corr.
12 |SA2- nom. motor, R_< 700 ohm

% Veja o parametro 21.09. ED1 Parar/Arrancar

ED2 Directo/Inverso

6)Corrente total maxima partilhada ED3 |Seleccdo do controlo velocidade / binario™)

entre esta saida e os mdédulos ED4 Velocidade constante 4: Parametro 12.05 2)

opcionais instalados na carta.

ED6 Enable %)

+24V |[+24 VCC, max. 100 mA
+24 V

1
2
3
4
— |5 ED5 |Seleccdo aceleracdo & desaceleragao )
6
7
8

9 DGND1 | Terra digital

10 |DGND?2 |Terra digital

11 EDIL |Encravamento de arranque (0 = parar) ®

X23
—1 +24 V |Saida e entrada de tensdo auxiliar, ndo-
2 GND |isolada, 24 V CC 250 mA ©)
X25
1 SR11 Saida arelé 1
—12 SR12 _—/L Pronto
—) 3 [srR13 |
X26
1 SR21 Saida arelé 2
—12 SR22 _—/L Operagéo
—X) 3 [sRe3 |
xX27
—(X) 1 SR31 Saida arelé 3
Faha —2 [sra2 |~ Falha invertida
3 SR33 |
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Macro de Controlo Sequencial

Esta macro oferece sete velocidades constantes pré-definidas que podem ser
activadas através das entradas digitais ED4 a EDG6. Estao disponiveis duas rampas
de aceleragao/desaceleracao. As rampas de aceleragao e desaceleragao sao
aplicadas de acordo com o estado da entrada digital ED3. Os comandos de
Arranque/Paragem e Sentido sdo emitidos através das entradas digitais ED1 e ED2.

A referéncia de velocidade externa pode ser emitida através da entrada analdgica
Al1. A referéncia esta activa apenas quando todas as entradas digitais ED4 a ED6
tém 0 VCC. A emissado de comandos operacionais e ajuste da referéncia também

pode ser efectuada desde o painel de controlo.

Estado disponiveis dois sinais analogicos e trés de saida a relé nos blocos de
terminais. O modo de paragem por defeito é rampa. Os sinais de fabrica no ecra do
painel de controlo sdo FREQUENCY, CURRENT e POWER.

Diagrama de funcionamento

A figura seguinte apresenta um exemplo do uso da macro.

Speed

Speed 3

Stop with
Speed 2 deceleration
ramp

Speed 1

R s o

Accell Accell Accel2 Decel2
Start/Stop
Accel1/Decel] — I
Speed 1 N
- .

Speed 2

Accel2/Decel2
Speed 3
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Ligagoes de controlo de fabrica

A figura seguinte apresenta as ligagdes de controlo externo para a macro Controlo
Sequencial. Sdo apresentados os simbolos dos terminais de E/S standard na carta

RMIO.
R Desligado = Tempos de rampa X20
segundo o par 22.02 e 22.03. Ligado 1 VREF |Reference voltage -10 VDC
= Tempos de rampa segundo o par. 2 GND |1 kohm < R < 10 kohm
22.04 e 22.05. X21
“T 1 VREF |Reference voltage 10 VDC
2) Veja grupo de parametros 12 VEL LL_FF | 12 GND |1 kohm < R <10 kohm
CONSTANTES: I | 3 Al1+ Ref. externa de velocidade 0(2) ... 10 V, R, >
ED4 [ED5 |ED6 |Operagio S 14 |AM- [200kohm
- - = |5 Al2+ Por defeito, ndo usada. 0(4) ... 20 mA, Ry, =
0 0 0 Ajustar velocidade 6 Al 100 ohm
com I.EM 7 Al3+ Por defeito, ndo usada. 0(4) ... 20 mA, Ry, =
1 0 0 Veloc!dade 1 8 Al3- 100 ohm
0 |t |0 |Velocidade 2 |—@ 9 [SAT+_|Velocidade do motor 0(4) . 20 mA = 0 __vel
1 1 0 Velocidade 3 | 10 [SA1- |nom.motor, R < 700 ohm
0 0 1 Velocidade 4 I—@ | | 11 |SA2+ |Corrente de saida 0(4) ... 20mA £ 0 ... corr.
1 0 1 Velocidade 5 :'_I 12 SA2- nom. motor, R_< 700 ohm
0 1 1 Velocidade 6 = X22
1 1 1 Velocidade 7 —1 ED1 Parar/Arrancar
—2 ED2 Directo/Inverso
3 A — |3 ED3 [Seleccdo aceleracdo e desaceleragao’)
Veja o parametro 21.09. —|4 ED4 Selecgao de velocidade constante %)
— |5 ED5 [Seleccdo de velocidade constante 2)
4)Corrente total maxima partilhada —|6 ED6 Selecciao de velocidade constante 2)
entre esta saida e os médulos 7 +24 'V |+24 VCC, max. 100 mA
opcionais instalados na carta. 8 +24 'V

9 DGND1 | Terra digital

10 |DGND?2 |Terra digital

11 EDIL |Encravamento de arranque (0 = parar) 3

X23
—1 +24 V |Saida e entrada de tensdo auxiliar, ndo-
2 GND |isolada, 24 V CC 250 mA %)
X25
1 SR11 Saida arelé 1
—12 SR12 _—/L Pronto
—) 3 [srR13 |
X26
1 SR21 Saida arelé 2
—12 SR22 _—/L Operagéo
—X) 3 [SsRe3 |
xX27
—(X) 1 SR31 Saidaarelé 3
Faha —2 [sra2 |~ Falha invertida
3 SR33 |
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Macros do Utilizador

Além das macros de aplicagao standard, é possivel criar duas macros do utilizador.
Esta macro permite guardar os ajustes dos parametros, incluindo o Grupo 99 e os
resultados da identificagdo do motor na memaria permanente, para serem utilizados
mais tarde. Também é guardada a referéncia do painel se a macro for guardada e
carregada em modo de controlo Local. O ajuste do local de controlo Remoto é
guardado na macro do utilizador ao contrario do ajuste do local de controlo Local.

Para criar a Macro do Utilizador 1:

+ Ajuste os parametros. Efectue a identificagdo do motor se ainda ndo tiver sido
efectuada.

* Guarde os ajustes dos parametros e os resultados da identificagdo do motor
alterando o parametro 99.02 para UTILIZADOR 1 GUARDAR (prima ENTER).
Aguarde cerca de 20 s a 1 min.

Nota: Se a fun¢ao de guardar a macro do utilizador for executada diversas vezes, a
memoria do conversor fica cheia e efectua uma compressao de ficheiros. A
compressao de ficheiros pode demorar até cerca de 10 minutos. A macro ficara
guardada apds a compressao dos ficheiros estar completa. (A operacéo € indicada
na ultima linha do ecra do painel de controlo com pontos intermitentes).

Para voltar a chamar a macro do utilizador:
* Mude o parametro 99.02 para UTILIZADOR 1 CARREGAR.
* Prima ENTER para carregar.

A macro do utilizador também pode ser comutada via entradas digitais (veja o
parametro 16.05).

Nota: Carregar a macro do utilizador também restaura os ajustes do motor no grupo
99 DADOS DE ARRANQUE e os resultados da identificagcdo do motor. Verifique se
os ajustes correspondem aos do motor usado.

Exemplo: O utilizador pode comutar o conversor entre dois motores sem ter de
ajustar os paradmetros do motor e repetir a identificagdo do mesmo cada vez que
muda o motor. O utilizador apenas tem de definir os ajustes e realizar a identificacdo
do motor uma unica vez para ambos os motores, guardando depois os dados como
duas macros de utilizador. Quando mudar o motor s6 tem de carregar a macro do
utilizador correspondente e o conversor esta pronto a funcionar.

Macros de aplicagdo
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Sinais actuais e parametros

Introducgao ao capitulo

Este capitulo descreve os sinais actuais e os parametros e fornece os valores
equivalentes de fieldbus para cada sinal/parametro. Estdo disponiveis mais
informacgdes no capitulo Dados adicionais: sinais actuais e parametros.

Termos e abreviaturas

Termo Definigao

Frequéncia Maxima Valor do parédmetro 20.08, ou 20.07 se o valor absoluto do limite minimo
Absoluta for maior que o limite maximo.

Velocidade maxima Valor do parédmetro 20.02, ou 20.01 se o valor absoluto do limite minimo
absoluta for maior que o limite maximo.

Sinal actual Sinal medido ou calculado pelo conversor de frequéncia. Pode ser

monitorizado pelo utilizador. Ndo pode ser definido pelo utilizador.

FbEq Equivalente fieldbus: A escala entre o valor apresentado na consola de
programacao € o inteiro usado na comunicagao série.

Parémetro Uma instrugdo de operacao ajustével pelo utilizador.

Sinais actuais e parametros
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Nr. Nome/Valor Descrigao FbEq

01 SINAIS ACTUAIS Sinais basicos para monitorizar o conversor.

01.01 VARIAVEL PROC Variavel de processo baseado nas definigdes do grupo de paradmetros 34 | 1 =1
VARIAVEL PROC.

01.02 VELOCIDADE Velocidade calculada do motor em rpm. Ajuste do tempo de filtro com o | -20000 = --
parametro 34.04. 100% 20000 =

100% da vel.
maxima abs.
do motor

01.03 FREQUENCIA Frequéncia de saida do conversor calculada. -100 =-1Hz

100 =1 Hz

01.04 CORRENTE Corrente do motor medida. 10=1A

01.05 BINARIO Binario do motor calculado. 100 é o binario do motor nominal. Ajuste do | -10000 = --
tempo de filtro com o parametro 34.05. 100% 10000 =

100% do
binario nom.
do motor

01.06 POTENCIA Poténcia do motor. 100 é a poténcia nominal. -1000 = --

100% 10000 =
100% do
binario nom.
do motor

01.07 TENSAO CIRC CC Tensdo medida do circuito intermédio 1=1V

01.08 TENSAO REDE Tenséo de alimentacao calculada. 1=1V

01.09 TENSAO SAIDA Tens&o do motor calculada. 1=1V

01.10 TEMP ACS800 Temperatura do IGBT calculada. 10=1%

01.11 REF EXTERNA 1 Referéncia externa REF1 em rpm. (Hz se o valor do parametro 99.04 ¢ | 1=1rpm
ESCALAR.)

01.12 REF EXTERNA 2 Referéncia externa REF2. Dependendo do uso, 100% ¢é a velocidade 0 =0% 10000
maxima do motor, o binario nominal do motor ou a referéncia maxima de | = 100% 1)
processo.

01.13 LOCAL CTRL Local de controlo activo. (1,2) LOCAL; (3) EXT1; (4) EXT2. Veja a Veja descrigéo
secgao .

01.14 CONT HORAS OP Contador de tempo. Funciona quando a carta de controlo é alimentada. |1=1h

01.15 KILOWATTS HORAS Contador de kWh. Conta a saida do inversor kWh durante o 1 =100 kWh
funcionamento (lado do motor - lado do gerador).

01.16 SAIDA BLOCO APLIC Sinal de saida do bloco de aplicagao. Por exemplo, saida do controlador | 0 = 0% 10000
PID de processo quando a macro Controlo PID esta activa. =100%

01.17 ESTADO ED6-1 Estado das entradas digitais. Exemplo: 0000001 = ED1 ligada, ED2 a
ED6 desligadas.

01.18 EA1[V] Valor da entrada analdgica EA1. 1=0.001V

01.19 EA2[mA] Valor da entrada analdgica EA2. 1=0.001 mA

01.20 EA3 [mA] Valor da entrada analdgica EA3. 1=0.001 mA

01.21 ESTADO SR3-1 Estado das saidas a relé. Exemplo: 001 = SR1 Activo, SR2 e SR3 em
repouso.

01.22 SA1[mA] Valor da saida analégica SA1. 1=0.001 mA

Sinais actuais e pardmetros
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Nr. Nome/Valor Descrigao FbEq
01.23 SA2 [mA] Valor da saida analdgica SA2. 1=0.001 mA
01.24 VALOR ACTUAL 1 Sinal de realimentacéo para o controlador PID de processo. Actualizado | 0 = 0% 10000
apenas quando o parametro 99.02 = CTRL PID =100%
01.25 VALOR ACTUAL 2 Sinal de realimentag&o para o controlador PID de processo. Actualizado | 0 = 0% 10000
apenas quando o parametro 99.02 = CTRL PID. =100%
01.26 CONTROLO DESVIO Desvio do controlador PID de processo, ou seja, a diferenga entre o valor | -10000 =
de referéncia e o actual. Actualizado apenas quando o paréametro 99.02 | -100% 10000
= CTRL PID. =100%
01.27 MACRO APLICACAO Macro de aplicacdo activa (valor do parametro 99.02). Veja 99.02
01.28 EXT SA1[mA] Valor da saida 1 do médulo de extenséo de E/S analdgica (opcional). 1=0.001 mA
01.29 EXT SA2 [mA] Valor da saida 2 do médulo de extenséo de E/S analdgica (opcional). 1=0.001 mA
01.30 TEMP PP 1 Temperatura medida do dissipador no inversor n° 1. 1=1?
01.31 TEMP PP 2 Temperatura medida do dissipador no inversor n° 2 (usado apenasem |1=17?
unidades de alta poténcia com inversores em paralelo).
01.32 TEMP PP 3 Temperatura medida do dissipador no inversor n° 3 (usado apenasem |1=1?
unidades de alta poténcia com inversores em paralelo).
01.33 TEMP PP 4 Temperatura medida do dissipador no inversor n°4 (usado apenasem |1=17?
unidades de alta poténcia com inversores em paralelo).
01.34 VALOR ACTUAL Valor actual do controlador PID de processo. Ver o parametro 40.06. 0=0%
10000 = 100%
01.35 TEMP MOTOR 1 Temperatura medida do motor 1. Veja o parametro 35.01. 1 =1°C/ohm
01.36 TEMP MOTOR 2 Temperatura medida do motor 2. Veja o parédmetro 35.04. 1=1°Clohm
01.37 TEMP MOTOR EST Temperatura estimada do motor. O valor do sinal é guardadono corteda | 1 =1 °C
alimentacgao.
01.38 EA5[mA] Valor da entrada analdgica EA5 lida em EA1 do mddulo de extensdo de | 1 =0.001 mA
E/S analdgico (opcional). Também é apresentado um sinal de tensdo em
mA (em vez de V).
01.39 EA6 [mA] Valor da entrada analdgica EAG lida em EA2 do médulo de extensdo de | 1 =0.001 mA
E/S analdgico (opcional). Também é apresentado um sinal de tensdo em
mA (em vez de V)..
01.40 ESTADO ED7-12 Estado das entradas digitais ED7 a ED12 lida dos mddulos de extensdo | 1 =1
de E/S digital (opcional). Ex:. valor 000001: ED7 ligada, ED8 a ED12
desligadas.
01.41 ESTADO EXT SR Estado das entradas a relé nos moédulos de extensao de E/S digital 1=1
(opcional). Ex:. valor 000001: SR1 do mdédulo 1 energizada. As outras
saidas a relé estdo em repouso.
01.42 REF VEL PROCESSO | Velocidade actual do motor em percentagem da Velocidade Maxima 1=1
Absoluta. Se o parametro 99.04 é ESCALAR, o valor é a frequéncia de
saida actual relativa.
01.43 TEMPO OPERACAO Contador de tempo de execugdo. O contador funciona quando o inversor | 1 =10 h
modula. Pode ser ajustado com o paradmetro 34.06.
01.44 TEMPO VENTILADOR | Tempo de funcionamento do ventilador de arrefecimento do conversor. |1=10h
Nota: Recomenda-se o reajuste do contador depois da substituicao do
ventilador. Para mais informagdes, contacte a ABB.
01.45 TEMP C CTRL Temperatura da carta de controlo. 1=1?
01.46 KWH POUPADOS Energia guardada em kWh comparada para ligagéo directa-na-linhado | 1 =100 kWh

motor.
Ver grupo de parametros 45 ENERGY OPT na pagina 7171.
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01.47 GWH POUPADOS Energia poupada em GWh comparada para ligagéo directa-na-linhado | 1=1 GWh
motor.
01.48 QUANTIDADE Poupangas comparadas para ligagao directa-na-linha do motor. Este 1 =100 cur
POUPADA valor é a multiplicagéo dos parametros 01.46 KWH POUPADOS e 45.02
ENERGY TARIFF1.
Ver grupo de parametros 45 ENERGY OPT na pagina 171.
01.49 QUANTIDADE Poupancas em milhées comparadas para ligagéo directa-na-linha do 1 =1 Mcur
POUPADA M motor.
01.50 CO2 POUPADO Redugéo em emissdées CO, em quilogramas comparadas com ligagdo | 1 =100 kg
directa-na-linha do motor. Este valor é calculado multiplicando a energia
poupada em megawatt-horas por 500 kg/MWh.
Ver grupo de parédmetros 45 ENERGY OPT na pagina 171.
01.51 KTON CO2 POUPADO | Redugdo em emissdes CO, em quilotoneladas comparadas com ligagéo | 1 = 1 kton

directa-na-linha do motor.

02 SINAIS ACTUAIS

Sinais de monitorizagao de referéncia de binario e velocidade.

02.01 REF VELOC 2 Referéncia de velocidade limitada. 100% corresponde a Velocidade 0 =0% 20000
Maxima Absoluta do motor. =100% da
vel. maxima
abs. do motor
02.02 REF VELOC 3 Referéncia de velocidade com forma e rampa. 100% corresponde a 20000 = 100%
Velocidade Maxima Absoluta do motor.
02.09 REF BINARIO 2 Saida do controlador de velocidade. 100% corresponde ao binario 0=0% 10000
nominal do motor. =100% do
binario nom.
do motor
02.10 REF BINARIO 3 Referéncia de binario. 100% corresponde ao binario nominal do motor. | 10000 = 100%
02.13 REF BINARIO USADO | Referéncia de binario depois dos limitadores de frequéncia, tensdo e 10000 = 100%
binario. 100% corresponde ao binario nominal do motor.
02.14 REF FLUXO Referéncia do fluxo em percentagem. 10000 = 100%
02.17 VELOCIDADE ESTIM Velocidade estimada do motor. 100% corresponde a Velocidade Maxima | 20000 = 100%
Absoluta do motor.
02.18 VELOCIDADE MEDIDA | Velocidade actual do motor medida (zero sem uso de encoder). 100% 20000 = 100%
corresponde a Velocidade Maxima Absoluta do motor.
02.19 ACELERACAO MOTOR | Aceleragéo do motor calculada a partir do sinal 01.02 VELOC MOTOR. | 1=1 rpm/s.
02.20 CORRENTE UTIL Corrente do motor medida em percentagem da corrente da curva de 10=1%
carga do utilizador. A corrente da curva de carga do utilizador é definida
pelos parametros 72.02...72.09. Veja a secgéo Curva de carga do
utilizador na pagina 89.
03 SINAIS ACTUAIS Palavras para monitorizagdo da comunicacéo de fieldbus (cada sinal € | 2)

uma palavra de 16-bit).

03.01 PALAV CTRL PRINC Palavra de dados 16-bit. Veja a sec¢édo 03.01 PALAVRA DE CONTROLO
PRINCIPAL na pagina 227.

03.02 PALAV ESTAD PRINC Palavra de dados 16-bit. Veja a secgédo 03.02 PALAVRA DE ESTADO
PRINCIPAL na pagina 228.

03.03 PALAV ESTADO AUX Palavra de dados 16-bit. Veja a seccdo 03.03 PALAVRA DE ESTADO
AUXILIAR na pagina 235.

03.04 PALAVRALIMIT 1 Palavra de dados 16-bit. Veja a secgdo 03.04 PALAVRA DE LIMITE 1 na

pagina 236.
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03.05 PALAVRA FALHA 1 Palavra de dados 16-bit. Veja a secgéo 03.05 PALAVRA FALHA 1 na
pagina 236.

03.06 PALAVRA FALHA 2 Palavra de dados 16-bit. Veja a secgdo 03.06 PALAVRA FALHA 2 na
pagina 237.

03.07 FALHA SISTEMA Palavra de dados 16-bit. Veja a secgéo 03.07 PALAVRA FALHA DO
SISTEMA na pagina 238.

03.08 PALAV ALARME 1 Palavra de dados 16-bit. Veja a sec¢édo 03.08 PALAVRA ALARME 1 na
pagina 238.

03.09 PALAV ALARME 2 Palavra de dados 16-bit. Veja a sec¢do 03.09 PALAVRA ALARME 2 na
pagina 239.

03.11 SEGUIDOR PCP Palavra de dados 16-bit. Para mais informacgdes, consulte Master/
Follower Application Guide [3AFE64590430 (English)].

03.13 PALAV ESTADO AUX 3 | Palavra de dados 16-bit. Veja a secgéo 03.13 PALAVRA ESTADO AUX 3
na pagina 239.

03.14 PALAV ESTADO AUX 4 | Palavra de dados 16-bit. Veja a secgdo 03.714 PALAVRA ESTADO AUX 4
na pagina 240.

03.15 PALAVRA FALHA 4 Palavra de dados 16-bit. Veja a secgéo 03.75 PALAVRA FALHA 4 na
pagina 240.

03.16 PALAVRA ALARME 4 Palavra de dados 16-bit. Veja a sec¢éo 03.716 PALAVRA ALARME 4 na
pagina 241.

03.17 PALAVRA DE FALHA 5 | Palavra de dados 16-bit. Veja a sec¢édo 03,17 PALAVRA DE FALHA 5 na
pagina 241.

03.18 PALAVRA ALARME 5 Palavra de dados 16-bit. Veja a secgdo 03.78 PALAVRA ALARME 5 na
pagina 242.

03.19 INIC FALHA INT Palavra de dados 16-bit. Veja a sec¢éo 03.79 INIC FALHA INT na péagina
242.

03.20 ULTIMA FALHA Cadigo de fieldbus da ultima falha. Consulte os codigos no capitulo
Detecgéo de falhas.

03.21 2.ULTIMA FALHA Cadigo fieldbus da 22 dltima falha.

03.22 3.ULTIMA FALHA Cédigo fieldbus da 32 ultima falha.

03.23  4.ULTIMA FALHA Cadigo fieldbus da 42 dltima falha.

03.24 5.ULTIMA FALHA Cédigo fieldbus da 52 ultima falha.

03.25 ULTIMO AVISO Cadigo fieldbus do ultimo aviso.

03.26 2.ULTIMO AVISO Cadigo fieldbus do 2° dltimo aviso.

03.27 3.ULTIMO AVISO Cadigo fieldbus do 3° ultimo aviso.

03.28 4.ULTIMO AVISO Cdadigo fieldbus do 4° ultimo aviso.

03.29 5.ULTIMO AVISO Cadigo fieldbus do 5° ultimo aviso.

03.30 PALAV LIMIT INV Palavra de dados 16-bit. Veja a secgdo 03.30 PALAVRA LIMITE INV na
pagina 243.

03.31 PALAVRA ALARME 6 Palavra de dados 16-bit. Veja a secgdo 03.37 PALAVRA ALARME 6 na
pagina 243.

03.32 ESTADO EXT ES Estado dos médulos de paragem de emergéncia e de passo acima. Veja
a secgdo 03.32 ESTADO EXT E/S na péagina 244.

03.33 PALAVRA FALHA 6 Palavra de dados 16-bit. Veja a secgdo 03.33 PALAVRA FALHA 6 na

pagina 244.
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04 SINAIS ACTUAIS Sinais para inversores ligados em paralelo 2)
04.01 INFO FALHA INT Palavra de dados 16-bit. Veja a secgéo 04.07 INFO FALHA INT na
pagina 245.
04.02 INFO SC INT Palavra de dados 16-bit. Veja a secgéo 04.02 INT SC INFO na pagina
246.
09 SINAIS ACTUAIS Sinais para o Programa Adaptativo
09.01 EA1 ESCALADA Valor da entrada analégica EA1 escalada para um valor inteiro. 20000=10V
09.02 EA2 ESCALADA Valor da entrada analégica EA2 escalada para um valor inteiro. 20000 =20
mA
09.03 EA3 ESCALADA Valor da entrada analégica EA3 escalada para um valor inteiro. 20000 =20
mA
09.04 EA5 ESCALADA Valor da entrada analégica EA5 escalada para um valor inteiro. 20000 =20
mA
09.05 EA6 ESCALADA Valor da entrada analdgica EA6 escalada para um valor inteiro. 20000 = 20
mA
09.06 PCP DS Palavra Controlo (PC) do Conjunto de dados de referéncia principal 0...65535
recebida da estagdo mestre através do interface de fieldbus (Decimal)
09.07 MESTRE REF1 Referéncia 1 (REF1) do Conjunto de dados de referéncia principal -32768 ...
recebida da estagdo mestre através do interface de fieldbus 32767
09.08 MESTRE REF2 Referéncia 2 (REF2) do Conjunto de dados de referéncia principal -32768 ...
recebida da estagdo mestre através do interface de fieldbus 32767
09.09 AUXDS VAL1 Valor 1 do conjunto de dados auxiliares recebidos da estagao mestre -32768 ...
através do interface de fieldbus. 32767
09.10 AUXDS VAL2 Valor 2 do conjunto de dados auxiliares recebidos da estagdo mestre -32768 ...
através do interface de fieldbus. 32767
09.11 AUX DS VAL3 Valor 3 do conjunto de dados auxiliares recebidos da estagédo mestre -32768 ...
através do interface de fieldbus. 32767
09.12 SINAL 1 LCU ACT Sinal do conversor do lado da linha seleccionado pelo pardametro 95.08.
Palavra de dados 16-bit.
09.13 SINAL 2 LCU ACT Sinal do conversor do lado da linha seleccionado pelo parametro 95.09.

Palavra de dados 16-bit.

1) Percentagem da velocidade maxima do motor / bindrio nominal / referéncia de processo maxima
(dependente da macro do ACS800 seleccionada).

2) O conteudo destas palavras de dados é detalhado no capitulo Controlo por fieldbus.
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10 COMANDO Fontes para controlo de arranque externo, paragem e sentido de rotagao
10.01 EXT1 SEL Define as ligagbes e a fonte dos comandos de arranque, paragem e sentido de
COMANDO rotagdo para o local de controlo externo 1 (EXT1).
NAO SEL Sem fonte para o comando de arranque, paragem e sentido de rotagao.
ED1 Arranque e paragem através da entrada digital ED1. O = parar; 1 = arrancar. | 2
Sentido de rotagao fixo com o parametro 10.3 SENTIDO ROTACAO
AVISO! Depois de rearmar uma falha, o conversor arranca se o sinal
A de arranque estiver activo.
ED1,2 Arranque e paragem através da entrada digital ED1. O = parar; 1 = arrancar. | 3
Sentido de rotagdo através da entrada digital ED2. 0 = directo, 1 = inverso.
Para controlar o sentido de rotagao, o parametro 10.03 SENTIDO deve ser
PEDIDO.
AVISO!Depois de rearmar uma falha, o conversor arranca se o sinal
A de arranque estiver activo.
ED1P,2P Arranque por impulsos através da entrada digital ED1. 0 -> 1: Arrancar. 4
Paragem por impulsos através da entrada digital ED2. 1 -> 0: Parar. Sentido
de rotagao fixo com o parametro 10.3 SENTIDO ROTACAO
ED1P,2P,3 Arranque por impulsos através da entrada digital ED1. 0 -> 1: Arrancar. 5
Paragem por impulsos através da entrada digital ED2. 1 -> 0: Parar. Sentido
de rotagao através da entrada digital ED3. 0 = directo, 1 = inverso. Para
controlar o sentido de rotacédo, o parametro 10.03 SENTIDO deve ser
PEDIDO.
ED1P,2P,3P Arranque directo por impulsos através da entrada digital ED1. 0 -> 1: Arranque | 6
directo. Arranque inverso por impulsos através da entrada digital ED2. 0 -> 1:
Arranque inverso. Paragem por impulsos através da entrada digital ED3. 1 ->
”0”: parar. Para controlar o sentido de rotagéo, o pardmetro 10.03 SENTIDO
ROTACAO deve ser PEDIDO.
ED6 Veja a selecgao ED1.
ED6,5 Veja a selecgédo ED1,2. ED6: Arrancar/Parar, ED5: sentido.
TECLADO Painel de controlo. Para controlar o sentido de rotagédo, o parametro 10.03 9
SENTIDO ROTACAO deve ser PEDIDO.
PC COM Palavra de Controlo de Fieldbus. 10
ED7 Veja a selecgdo ED1. 1
ED7,8 Veja a selecgdo ED1,2. ED7: arrancar/parar, ED8: sentido. 12
ED7P,8P Veja a selecgéo ED1P,2P. 13
ED7P,8P,9 Veja a seleccdo ED1P,2P,3. 14
ED7P,8P,9P Veja a selecgao ED1P,2P,3P. 15
PARAM 10.04 Fonte seleccionada por 10.04 16
ED1F,ED2R Comandos de arranque, paragem e sentido de rotagéo através de ED1 e ED2. | 17

ED1 [ED2 [Operagao

0 0 Parar

1 0 Arranque directo
0 1 Arranque inverso
1 1 Parar

Nota: O parametro 10.03 SENTIDO ROTACAO deve ser PEDIDO.

Sinais actuais e parametros




110

indice Nome/Selecgdo Descrigao FbEq
10.02 EXT2 COMANDO Define as ligacdes e a fonte dos comandos de arranque, paragem e sentido de
rotagéo para o local de controlo externo 2 (EXT2).
NAO SEL Ver o parametro 10.01. 1
ED1 Ver o parametro 10.01. 2
ED1,2 Ver o parametro 10.01. 3
ED1P,2P Ver o parametro 10.01. 4
ED1P,2P,3 Ver o parametro 10.01. 5
ED1P,2P,3P Ver o parametro 10.01. 6
ED6 Ver o parametro 10.01. 7
EDG6,5 Ver o parametro 10.01. 8
TECLADO Ver o parametro 10.01. 9
PC COM Ver o parametro 10.01. 10
ED7 Ver o parametro 10.01. 11
ED7,8 Ver o parametro 10.01. 12
ED7P,8P Ver o parametro 10.01. 13
ED7P,8P,9 Ver o parametro 10.01. 14
ED7P,8P,9P Ver o parametro 10.01. 15
PARAM 10.05 Fonte seleccionada por 10.05. 16
ED1F ED2R Ver o parametro 10.01. 17
10.03 REF SENT ROT Permite o controlo do sentido de rotagdo do motor, ou fixa o sentido.
DIRECTO Fixo para directo
INVERSO Fixa para inverso
PEDIDO Controlo de sentido de rotagéo permitido.

10.04 STRT PTR EXT1 Define a fonte ou constante para o valor PAR 10.04 do parametro 10.01
-255.255.31 ... indice de parametro ou um valor constante: -
+255.255.31/C.- - Guia de parametro: Campos de inversao, grupo, indice e bit. O nimero de bit
32768 ... C.32767 s0 é efectivo para os blocos que tratam de entradas boleanas.

- Valor constante: Campos de inverséo e constante. O campo de inversdo
deve ter valor C para permitir o ajuste constante.

10.05 STRT PTR EXT2 Define a fonte ou constante para o valor PAR 10.05 do parédmetro 10.02
-255.255.31 ... indice de parametro ou um valor constante. Veja o parametro 10.04 para mais | -
+255.255.31/C.- informacgdes sobre a diferenga.

32768 ... C.32767

10.06 SELEC VELOC JOG | Define o sinal que activa a fungéo de jogging. O funcionamento do jogging é
explicado na secc¢éo Jogging na pagina 86.

NAO SEL N&o seleccionada. 1
ED3 Entrada digital ED3. 0 = Jogging inactivo. 1 = Jogging activo. 2
ED4 Veja a selecgao ED3. 3
ED5 Veja a selec¢éo ED3. 4
ED6 Veja a selecgao ED3. 5
ED7 Veja a selec¢éo ED3. 6
ED8 Veja a selecgao ED3. 7
ED9 Veja a selec¢éo ED3. 8
ED10 Veja a selecgao ED3. 9
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ED11 Veja a selecgéo ED3. 10
ED12 Veja a selecgao ED3. 11
10.07 CONTROLO REDE Quando activo, o fieldbus tem prioridade sobre a selecgéo do pardmetro
10.01. A palavra de controlo de fieldbus (excepto o bit 11) é activada ao
seleccionar EXT1 como o local de controlo activo.
Nota: Visivel unicamente quando o perfil de comunicagdo Accionamentos
Genéricos esta seleccionado (98.07).
Nota: O ajuste ndo é guardado na memaria permanente (& reposto para zero
quando a alimentagéo é desligada).
0 Inactivo 0
1 Activo
10.08 REFERENCIA REDE | Quando activo, o fieldbus tem prioridade sobre a selecg&o do parametro
11.03. A referéncia fieldbus REF1 é activada quando a EXT1 é seleccionada
como local de controlo activo.
Nota: Visivel unicamente quando o perfil de comunicagao Accionamentos
Genéricos esta seleccionado (98.07).
Nota: O ajuste ndo é guardado na memoria permanente (& reposto para zero
quando a alimentagao é desligada).
0 Inactivo 0
1 Activo
10.09 SLS ACTIVE Selecciona a fonte para o comando SLS (velocidade de seguranca limitada).
Nota: Este parametro esta disponivel apenas na versao de firmware AS7R.
NAO Nenhuma ED seleccionada para a fungdo SLS.
ED1 A fungdo SLS é activada por um flanco descendente de ED1, ie, quando o 2
valor de ED1 fica 0.
ED2 Veja a selecgao ED1. 3
ED3 Veja a seleccédo ED1. 4
ED4 Veja a selecgao ED1. 5
ED5 Veja a selecgédo ED1. 6
ED6 Veja a selecgao ED1. 7
ED7 Veja a seleccédo ED1. 8
ED8 Veja a selecgédo ED1. 9
ED9 Veja a seleccédo ED1. 10
ED10 Veja a selecgédo ED1. 1
EDM1 Veja a selecgédo ED1. 12
ED12 Veja a selecgéo ED1. 13
11 SEL REFERENCIA Tipo de referéncia da consola, selecgao do local de controlo externo e fontes e
limites das referéncias externas
11.01 SEL REF TECLADO | Selecciona o tipo de referéncia fornecida pelo painel
REF1 (rpm) Referéncia de velocidade em rpm. (Referéncia de frequéncia (Hz) se o 1
parametro99.04 ¢ ESCALAR.)
REF2(%) Referéncia em %. O uso da REF2 varia segundo a macro de aplicagdo. Por | 2
exemplo, se for seleccionada a macro Controlo Binario, REF2 é a referéncia
de binario.
11.02  SEL EXT1/EXT2 Define a fonte de onde o conversor I€ o sinal que selecciona entre os dois

locais de controlo externo, EXT1 ou EXT2.
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ED1 Entrada digital ED1. 0 = EXT1, 1 = EXT2. 1
ED2 Veja a selecgao ED1. 2
ED3 Veja a seleccédo ED1. 3
ED4 Veja a selecgao ED1. 4
ED5 Veja a seleccédo ED1. 5
ED6 Veja a selecgao ED1. 6
EXT1 EXT1 activa. As fontes do sinal de controlo s&o definidas pelo pardmetro 10.01 | 7
e 11.03.
EXT2 EXT2 activa. As fontes do sinal de controlo sao definidas pelo parametro 10.02 | 8
e 11.06.
PC COM Palavra de Controlo Fieldbus, bit 11. 9
ED7 Veja a seleccédo ED1. 10
ED8 Veja a selecgao ED1. 11
ED9 Veja a seleccédo ED1. 12
ED10 Veja a selecgao ED1. 13
ED11 Veja a selecgédo ED1. 14
ED12 Veja a selecgado ED1. 15
PARAM 11.09 Fonte seleccionada pelo parametro 11.09. 16
11.03 SEL REF EXT1 Selecciona a fonte do sinal para referéncia externa REF1
TECLADO Painel de controlo. A primeira linha no ecréa apresenta o valor de referéncia.
EA1 Entrada analdgica EA1. 2
Nota: Se o sinal é bipolar (+10 VCC), use a seleccdo EA1 BIPOLAR. (A
selecgdo EA1 ignora a gama negativa do sinal)
EA2 Entrada analogica EA2. 3
EA3 Entrada analdgica EAS.
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EA1/JOYST Entrada analdgica unipolar EA1 como joystick. O sinal de entrada minimo 5
acciona o motor a referéncia maxima no sentido inverso, a entrada maxima a
referéncia maxima no sentido directo.
Nota: O parametro10.03 deve ter o valor PEDIDO.
AVISO! A referéncia minima para o joystick deve ser maior que 0.5 V.
Ajuste o parédmetro 13.01 para 2 V ou para um valor superiora 0.5V e
o parametro de deteccéo de perda de sinal 30.01 para FALHA. O
conversor para no caso de perda de sinal de controlo.
Referéncia de velocidade (REF1)
11.05+ C\
11.04 |-
0
EA1
-11.04 +
-11.05 @
\
2 6 10
Par. 13.01=2V,Par13.02=10V
Nota: Se o sinal é bipolar (10 VCC), use a selecgdo EA1 BIPOLAR. A
selec¢do EA1/JOYST ignora a gama negativa do sinal.
EA2/JOYST Veja a selecgao EA1/JOYST. 6
EA1+EA3 Soma das entradas analdgicas EA1 e EA3 7
EA2+EA3 Soma das entradas analdgicas EA2 e EA3 8
EA1-EA3 Subtracgéo das entradas analdgicas EA1 e EA3 9
EA2-EA3 Subtracgao das entradas analdgicas EA2 e EA3 10
EA1*EA3 Multiplicagéo das entradas analdgicas EA1 e EA3 1
EA2*EA3 Multiplicagdo das entradas analdgicas EA2 e EA3 12
MIN(EA1,EA3) Minimo das entradas analdgicas EA1 e EA3 13
MIN(EA2,EA3) Minimo das entradas analégicas EA2 e EA3 14
MAX(EA1,EA3) Maximo das entradas analégicas EA1 e EA3 15
MAX(EA2,EA3) Maximo das entradas analdgicas EA2 e EA3 16
ED3U,4D(R) Entrada digital 3: Aumento de referéncia. Entrada digital ED4: Reducgéo de 17
referéncia. O comando de paragem ou o interruptor de alimentacédo repdem a
referéncia para zero. O parametro 22.04 define a gama de alteragéo de
referéncia.
ED3U,4D Entrada digital 3: Aumento de referéncia. Entrada digital ED4: Redugéo de 18
referéncia. O programa guarda a referéncia activa de velocidade (ndo
restaurada por um comando de paragem ou pelo corte de alimentagédo). O
parametro 22.04 define a gama de alteragéo de referéncia.
ED5U,6D Veja a seleccao ED3U,4D. 19
COM. REF Referéncia fieldbus REF1 20
REF COM1+EA1 Soma da referéncia de fieldbus REF1 e da entrada digital EA1 21
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REF COM1*EA1 Multiplicagéo da referéncia de fieldbus REF1 e da entrada analdgica EA1 22
COMUN RAPIDA Igual a selecgdo COM. REF, excepto com as seguintes diferengas: 23

- tempo de ciclo de comunicagéo inferior a transferéncia de referéncia para o

programa de controlo do motor central (6 ms -> 2 ms)

- 0 sentido ndo pode ser controlado com interfaces definidos pelos parametros

10.01 ou 10.02, nem com a consola de programagao.

- 0 grupo de parametros 25 VEL CRITICAS nao é efectivo

Nota: Se qualquer uma das seguintes selec¢des for verdadeira, a selecgao

nao é efectiva. Em seu lugar, o funcionamento é ajustado segundo COM. REF.

- 0 parametro 99.02 é PID

- 0 parametro 99.04 é ESCALAR

- 0 parametro 40.14 tem o valor PROPORCIONAL ou DIRECTO
REF COM1+EA5 Veja a seleccdo REF COM1+EA1 (EA5 usada em vez de EA1). 24
REF COM1*EA5 Veja a selecgdo REF COM1*EA1 (EA5 usada em vez de EA1). 25
EA5 Entrada analdgica EA5 26
EA6 Entrada analdgica EA6 27
EA5/JOYST Veja a seleccdo EA1/JOYST. 28
EA6/JOYST Veja a selecgdo EA1/JOYST. 29
EA5+EAG Soma das entradas analdgicas EA5 e EA6 30
EA5-EA6 Subtracgao das entradas analdgicas EA5 e EA6 31
EA5*EA6 Multiplicacdo das entradas analégicas EA5 e EA6 32
MIN(EA5,6) Inferior das entradas analdgicas EA5 e EA6 33
MAX(EAS5,6) Superior das entradas analdgicas EA5 e EA6 34
ED11U,12D(R) Veja a selecgao ED3U,4D(R). 35
EA11U,12D Veja a seleccao ED3U,4D. 36
PARAM 11.10 Fonte seleccionada por 11.10. 37
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EA1 BIPOLAR Entrada analdgica bipolar EA1 (-10 ... 10 V). A figura abaixo ilustra o uso da | 38
entrada como referéncia de velocidade.
Gama de operagao
escalada , _ _ _ . _ _ . _ L __________._
maxREF1 ! : ! ! T
! ! 10.03 SENTIDO =
o ! ! DIRECTO ou
kS PEDIDO
RS
o
S ! ' ‘ !
9 minREF1 ___ _ . | /. ! J/
3
R 1 1
S -minREF1 @~~~ P T T T
§ et T 1
D
& 10.03 SENTIDO =
| ! | INVERSO ou
: Z | PEDIDO
-escalado ! d h \L
maxREF1 ° s
-maxEA1 -minEA1 minEA1 maxEA1
Sinal de entrada analégica
minEA1 = 13.01 EA1 MINIMO
maxEA1 = 13.02 EA1 MAXIMO
escalado maxREF1 = 13.03 ESCALA EA1 x 11.05 REF EXT1 MAXIMA
minREF1 = 11.04 REF EXT1 MINIMA
11.04  REF EXT1 MINIMA Define o valor minimo para a referéncia externa REF1 (valor absoluto).
Corresponde ao ajuste minimo do sinal fonte usado.
0...18000 rpm Gama de ajuste em rpm. (Hz se o parametro 99.04 € ESCALAR.) 1...18000

Exemplo: A entrada analdgica EA1 é seleccionada como fonte de referéncia

(o valor do parametro 11.03 & EA1). A referéncia minima e maxima
corresponde aos ajustes minimos e maximos de EA como se segue:

Gama REF EXT1

27— — — = — — =

parametro 13.01
parametro 13.02
" parametro 11.04
"|parametro 11.05

N = N =

Gama EA1

1 2

Nota: Se a referéncia é dada através de fieldbus, a escala difere do sinal de
uma entrada analdgica. Consulte o capitulo Controlo por fieldbus para obter
mais informacgdes.
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11.05 REF EXT1 MAXIMA | Define o valor maximo para a referéncia externa REF1 (valor absoluto).
Corresponde a definigho maxima do sinal fonte usado.
0...18000 rpm Gama de ajuste. (Hz se o valor do parametro 99.04 é ESCALAR.) 1... 18000
Ver o parametro 11.04.
11.06 SEL REF EXT2 Selecciona a fonte do sinal para a referéncia externa REF2. REF2 é uma:
- referéncia de velocidade’em percentagem da Velocidade Maxima Absoluta
se o parametro 99.02 = FABRICA, MANUAL/AUTO ou CTRL SEQ.
- referéncia de binario em percentagem do binario nominal do motor se o
parametro 99.02 = BINARIO.
- referéncia de processo em percentagem da quantidade maxima de processo
se o parametro99.02 = CTRL PID.
- referéncia de frequéncia em percentagem da Frequéncia Maxima Absoluta
se o parametro 99.04 = ESCALAR.
TECLADO Ver o parametro 11.03.
EA1 Ver o parametro 11.03. 2
Nota: Se o sinal é bipolar (10 VCC), use a seleccdo EA1 BIPOLAR. A
selec¢do EA1 ignora a gama negativa do sinal.
EA2 Ver o parametro 11.03. 3
EA3 Ver o parametro 11.03. 4
EA1/JOYST Ver o parametro 11.03. 5
EA2/JOYST Ver o parametro 11.03. 6
EA1+EA3 Ver o parametro 11.03. 7
EA2+EA3 Ver o parametro 11.03. 8
EA1-EA3 Ver o parametro 11.03. 9
EA2-EA3 Ver o parametro 11.03. 10
EA1*EA3 Ver o parametro 11.03. 11
EA2*EA3 Ver o parametro 11.03. 12
MIN(EA1,EA3) Ver o parametro 11.03. 13
MIN(EA2,EA3) Ver o parametro 11.03. 14
MAX(EA1,EA3) Ver o pardmetro 11.03. 15
MAX(EA2,EA3) Ver o parametro 11.03. 16
ED3U,4D(R) Ver o parametro 11.03. 17
ED3U,4D Ver o parametro 11.03. 18
ED5U,6D Ver o parametro 11.03. 19
COM. REF Ver o parametro 11.03. 20
REF COM2+EA1 Ver o parametro 11.03. 21
REF COM2*EA1 Ver o parametro 11.03. 22
COMUN RAPIDA Ver o parametro 11.03. 23
REF COM2+EA5 Ver o parametro 11.03. 24
REF COM2*EA5 Ver o parametro 11.03. 25
EA5 Ver o parametro 11.03. 26
EA6 Ver o parametro 11.03. 27
EA5/JOYST Ver o parametro 11.03. 28
EA6/JOYST Ver o parametro 11.03. 29
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EA5+EAG Ver o parametro 11.03. 30
EA5-EA6 Ver o parametro 11.03. 31
EA5*EAG Ver o parametro 11.03. 32
MIN(EA5,6) Ver o parametro 11.03. 33
MAX(EAS5,6) Ver o parametro 11.03. 34
ED11U,12D(R) Ver o parametro 11.03. 35
EA11U,12D Ver o parametro 11.03. 36
PARAM 11.11 Fonte seleccionada por 11.11. 37
EA1 BIPOLAR Ver o parametro 11.03. 38

11.07 REF EXT2 MINIMA Define o valor minimo para a referéncia externa REF2 (valor absoluto).

Corresponde ao ajuste minimo do sinal fonte usado.

0...100% Gama de ajuste em %. Correspondéncia com os limites do sinal fonte: 0 ... 10000
- A fonte é uma entrada analdgica: Veja o exemplo do parametro 11.04.
- A fonte é uma ligacéo série: Veja o capitulo Controlo por fieldbus.

11.08 REF EXT2 MAXIMA | Define o valor maximo para a referéncia externa REF2 (valor absoluto).

Corresponde ao ajuste maximo do sinal fonte usado.

0...600% Gama de ajuste. Correspondéncia com os limites do sinal fonte: 0 ... 6000
- A fonte é uma entrada analdgica: Ver o parametro 11.04.
- A fonte é uma ligagao série: Veja o capitulo Controlo por fieldbus.

11.09 SEL PTR EXT 1/2 Define a fonte ou constante para o valor PAR 11.09 do parémetro 11.02
-255.255.31 ... indice de parametro ou um valor constante. Veja o parametro 10.04 para mais | -
+255.255.31/C.- informacgdes sobre a diferenca.

32768 ... C.32767

11.10 REF PTR EXT1 Define a fonte ou constante para o valor PAR 11.10 do parametro 11.03
-255.255.31 ... indice de parametro ou um valor constante. Veja o parametro 10.04 para mais | -
+255.255.31/ C.- informacdes sobre a diferenca.

32768 ... C.32767

11.11 REF PTR EXT2 Define a fonte ou constante para o valor PAR 11.11 do parametro 11.06
-255.255.31 ... indice de parametro ou um valor constante. Veja o parametro 10.04 para mais | -
+255.255.31/ C.- informacdes sobre a diferenga.

32768 ... C.32767
12 VEL CONSTANTES Seleccdo e valores de velocidades constantes. Uma velocidade constante
activa tem preferéncia sobre a referéncia de velocidade do conversor. Veja a
secgdo Velocidades constantes na pagina 62.
Nota: Se o parametro 99.04 é ESCALAR, sdo usadas apenas as velocidades
1 até 5 e a velocidade 15.
12.01  SEL VEL CTES Activa as velocidades constantes ou selecciona o sinal de activagao.
NAO SEL Nao estdo em uso velocidades constantes
ED1(VEL1) A velocidade definida pelo parametro 12.02 € activada através da entrada 2
digital ED1. 1 = activo, 0 = inactivo.
ED2(VEL2) A velocidade definida pelo parametro 12.03 é activada através da entrada 3
digital ED2. 1 = activo, 0 = inactivo.
ED3(VEL3) A velocidade definida pelo parametro 12.04 é activada através da entrada 4
digital ED3. 1 = activo, 0 = inactivo.
ED4(VEL4) A velocidade definida pelo parametro 12.05 € activada através da entrada 5

digital ED4. 1 = activo, 0 = inactivo.
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ED5(VELS5) A velocidade definida pelo pardmetro 12.06 ¢é activada através da entrada 6
digital ED5. 1 = activo, 0 = inactivo.
EDG6(VELG) A velocidade definida pelo pardmetro 12.07 é activada através da entrada 7
digital ED6. 1 = activo, 0 = inactivo.
ED1,2 Seleccéo de velocidade constante através da entrada digital ED1 e ED2. 8
ED1 | ED2 |Velocidade constante em uso

0 0 [Sem velocidade constante

1 0 |Velocidade definida com o parédmetro 12.02

0 1 |Velocidade definida com o parametro 12.03

1 1 |Velocidade definida com o parametro 12.04
ED3,4 Veja a seleccdo ED1,2. 9
ED5,6 Veja a selecgéo ED1,2. 10
ED1,2,3 Selecgao de velocidade constante através de ED1, ED2 e ED3. 1

ED1 | ED2 | ED3 |Velocidade constante em uso

0 0 0 |Sem velocidade constante

1 0 0 |Velocidade definida com o paradmetro 12.02

0 1 0 |Velocidade definida com o paradmetro 12.03

1 1 0 |Velocidade definida com o paradmetro 12.04

0 0 1 |Velocidade definida com o parametro 12.05

1 0 1 |Velocidade definida com o parametro 12.06

0 1 1 |Velocidade definida com o parametro 12.07

1 1 1 |Velocidade definida com o parametro 12.08
ED3,4,5 Veja a selecgdo ED1,2,3. 12
ED4,5,6 Veja a selecgéo ED1,2,3. 13
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ED3,4,5,6 Seleccgéo de velocidade constante através de ED3, 4,5 e 6 14
ED1 | ED2 | ED3 | ED4 |Velocidade constante em uso
0 0 0 0 |Sem velocidade constante
1 0 0 0 |Velocidade definida com o parametro
0 1 0 0 |Velocidade definida com o parametro
1 1 0 0 |Velocidade definida com o parametro
0 0 1 0 |Velocidade definida com o parametro
1 0 1 0 |Velocidade definida com o parametro
0 1 1 0 |Velocidade definida com o pardmetro
1 1 1 0 |Velocidade definida com o parametro
0 0 0 1 |Velocidade definida com o parametro
1 0 0 1 |Velocidade definida com o parametro
0 1 0 1 |Velocidade definida com o parametro
1 1 0 1 |Velocidade definida com o parametro
0 0 1 1 |Velocidade definida com o parametro
1 0 1 1 |Velocidade definida com o parametro
0 1 1 1 |Velocidade definida com o parametro
1 1 1 1 |Velocidade definida com o parametro
ED7(VEL1) A velocidade definida pelo parametro 12.02 é activada através da entrada 15
digital ED7. 1 = activo, 0 = inactivo.
ED8(VEL2) A velocidade definida com o parametro 12.03 é activada através da entrada 16
digital ED8. 1 = activo, 0 = inactivo.
ED9(VEL3) A velocidade definida com o parametro 12.04 é activada através da entrada 17
digital ED9. 1 = activo, 0 = inactivo.
ED10(VEL4) A velocidade definida com o parametro 12.05 é activada através da entrada 18
digital ED10. 1 = activo, 0 = inactivo.
ED11(VEL5) A velocidade definida com o parametro 12.06 é activada através da entrada 19
digital ED11. 1 = activo, 0 = inactivo.
ED12 (VELG) A velocidade definida com o parametro 12.07 é activada através da entrada | 20
digital ED12. 1 = activo, 0 = inactivo.
ED7,8 Veja a seleccdo ED1,2. 21
ED9,10 Veja a selecgdo ED1,2. 22
ED11,12 Veja a seleccdo ED1,2. 23
12.02 VEL CONSTANTE 1 | Define a velocidade 1. Um valor absoluto. Nao inclui informacao de sentido.
0...18000 rpm Gama de ajuste 0 ... 18000
12.03 VEL CONSTANTE 2 | Define a velocidade 2. Um valor absoluto. Nao inclui informacao de sentido.
0...18000 rpm Gama de ajuste 0 ... 18000
12.04 VEL CONSTANTE 3 | Define a velocidade 3. Um valor absoluto. Nao inclui informagao de sentido.
0...18000 rpm Gama de ajuste 0 ... 18000
12.05 VEL CONSTANTE 4 | Define a velocidade 4. Um valor absoluto. Nao inclui informacao de sentido.
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0...18000 rpm Gama de ajuste 0 ... 18000
12.06 VEL CONSTANTE 5 | Define a velocidade 5. Um valor absoluto. Nao inclui informagao de sentido.
0...18000 rpm Gama de ajuste 0 ... 18000
12.07 VEL CONSTANTE 6 | Define a velocidade 6. Um valor absoluto. Nao inclui informagao de sentido.
0...18000 rpm Gama de ajuste 0 ... 18000
12.08 VEL CONSTANTE 7 | Define a velocidade 7. Um valor absoluto. Nao inclui informagao de sentido.
0...18000 rpm Gama de ajuste 0 ... 18000
12.09 VEL CONSTANTE 8 | Define a velocidade 8. Um valor absoluto. Nao inclui informacao de sentido.
0...18000 rpm Gama de ajuste 0 ... 18000
12.10 VEL CONSTANTE 9 | Define a velocidade 9. Um valor absoluto. Nao inclui informacao de sentido.
0...18000 rpm Gama de ajuste 0 ... 18000
12.11 VEL CONSTANTE 10 | Define a velocidade 10. Um valor absoluto. N&o inclui informagéo de sentido.
0...18000 rpm Gama de ajuste 0 ... 18000
12.12  VEL CONSTANTE 11 | Define a velocidade 11. Um valor absoluto. Nao inclui informagao de sentido.
0...18000 rpm Gama de ajuste 0 ... 18000
12.13  VEL CONSTANTE 12 | Define a velocidade 12. Um valor absoluto. Nao inclui informagao de sentido.
Nota: Se for usado o comando por impulsos, o parametro define a velocidade
do comando por impulsos 1. O sinal ndo é considerado. Veja o capitulo
Controlo por fieldbus.
-18000...18000 rpom | Gama de ajuste -18000 ...
18000
12.14  VEL CONSTANTE 13 | Define a velocidade 13. Um valor absoluto. N&o inclui informagao de sentido.
Nota: Se for usado o comando por impulsos, o pardmetro define a velocidade
do comando por impulsos 2. O sinal ndo é considerado. Veja o capitulo
Controlo por fieldbus.
-18000...18000 rpm | Gama de ajuste -18000 ...
18000
12.15 VEL CONSTANTE 14 | Define a velocidade 14. Um valor absoluto. Nao inclui informacgéo de sentido.
Nota: Se for usada a fungéo jogging, o parametro define a velocidade de
jogging. O sinal ndo é considerado. Veja a secgao Jogging na pagina 86.
0...18000 rpm Gama de ajuste 0 ... 18000
1216  VEL CONSTANTE 15 | Define a velocidade 15 ou a velocidade de Falha. O programa considera o
sinal quando usado como velocidade de falha pelo parametro 30.01 e 30.02.
-18000...18000 rpm Gama de ajuste -18000 ...
18000

13 ENT ANALOGICAS

Processo do sinal de entrada analdgica. Veja a sec¢éo Entradas analdgicas
programaveis na pagina 52.

13.01  EA1 MINIMO Define o valor minimo para a entrada analégica EA1. Quando usada como

uma referéncia, o valor corresponde ao ajuste minimo de referéncia.
Exemplo: Se EA1 é seleccionada como fonte para a referéncia externa REF1,
este valor corresponde ao valor do parametro 11.04.

oV Zero Volts. Nota: O programa nao pode detectar uma perda do sinal de 1
entrada analdgica.

2V Dois Volts

VALOR AJUST Valor medido pela fungéo de ajuste. Veja a seleccdo AJUSTE.
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AJUSTE Disparo da medigao do valor. Procedimento: 4
- Ligue o sinal minimo a entrada.
- Ajuste o parametro para AJUSTE.
Nota: A gama legivel no ajuste €0 ... 10 V.
13.02 EA1 MAXIMO Define o valor maximo para a entrada analégica EA1. Quando se usa como
uma referéncia, o valor corresponde ao ajuste maximo de referéncia.
Exemplo:Se EA1 é seleccionada como fonte para a referéncia externa REF1,
este valor corresponde ao valor do parametro 11.05.
0V Dez volts (CC).
VALOR AJUST Valor medido pela fungéo de ajuste. Veja a selecgao AJUSTE.
AJUSTE Disparo da medigao do valor. Procedimento:
- Ligue o sinal maximo a entrada.
- Ajuste o parametro para AJUSTE.
Nota: A gama legivel no ajuste €0 ... 10 V.
13.03 ESCALA EA1 Escala a entrada analdgica EA1.
Exemplo: O efeito na referéncia de velocidade REF1 quando:
- Selecgado da fonte REF1 (Parédmetro 11.03) = EA1+EA3
- Ajuste do valor maximo REF1 (parametro 11.05) = 1500 rpm
- Valor actual de EA1 =4V (40% do valor escala completo)
- Valor actual EA3 = 12 mA (60% do valor escala completo)
- Escala de EA1 = 100%, escala de EA3 = 10%
EA1 EA3 EA1 + EA3
10V 1500 rpm 20 mA_ 150 rpm 1500 rpm
60% 90 rpm
690 rpm
40% 600 rpm
ov | OmA | | Orpm
0 ... 1000% Gama de escala 0...32767

13.04 FILTRO EA1

Define a constante de tempo de filtro para a entrada analdgica EA1.

Sinal sem filtro o=I-(1- e-t/T)
100
| = entrada de filtro (passo)
63 O = saida de filtro

Sinal com filtro t = tempo

T = constante tempo de filtro

- t
T

Nota: O sinal também é filtrado devido ao hardware do interface do sinal
(constante de tempo de 10 ms). Nao pode ser alterado com um parametro.
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0.00...10.00 s Constante de tempo de filtro 0...1000
13.05 INVERSAO EA1 Activa/desactiva a inversédo da entrada analdgica EA1.
NAO Sem invers&o 0
SIM Inversdo activa. O valor maximo do sinal de entrada analégica corresponde a | 65535
referéncia minima e vice versa.
13.06 EA2 MINIMO Ver o parametro 13.01.
0mA Ver o parametro 13.01. 1
4 mA Ver o parametro 13.01. 2
VALOR AJUST Ver o parametro 13.01. 3
AJUSTE Ver o parametro 13.01. 4
13.07 EA2 MAXIMO Ver o parametro 13.02.
20 mA Ver o parametro 13.02. 1
VALOR AJUST Ver o parametro 13.02.
AJUSTE Ver o parametro 13.02.
13.08 ESCALA EA2 Ver o parametro 13.03.
0 ... 1000% Ver o parametro 13.03. 0...32767
13.09 FILTRO EA2 Ver o parametro 13.04.
0.00 ... 10.00 s Ver o parametro 13.04. 0...1000
13.10 INVERSAO EA2 Ver o parametro 13.05.
NAO Ver o parametro 13.05. 0
SIM Ver o parametro 13.05. 65535
13.11 EA3 MINIMO Ver o parametro 13.01.
0mA Ver o parametro 13.01. 1
4 mA Ver o parametro 13.01. 2
VALOR AJUST Ver o parametro 13.01. 3
AJUSTE Ver o parametro 13.01. 4
13.12  EA3 MAXIMO Ver o parametro 13.02.
20 mA Ver o parametro 13.02. 1
VALOR AJUST Ver o parametro 13.02.
AJUSTE Ver o parametro 13.02.
13.13 ESCALA EA3 Ver o parametro 13.03.
0 ... 1000% Ver o parametro 13.03. 0...32767
13.14  FILTRO EA3 Ver o parametro 13.04.
0.00 ... 10.00 s Ver o parametro 13.04. 0...1000
13.15 INVERSAO EA3 Ver o parametro 13.05.
NAO Ver o parametro 13.05. 0
SIM Ver o parametro 13.05. 65535
13.16  EA5 MINIMO Veja o parédmetro 13.01.
Nota: Se o modulo RAIO-01 € usado como sinal de entrada de tensdo, 20 mA
correspondem a 10 V.
0mA Ver o parametro 13.01.
4 mA Ver o parametro 13.01.
VALOR AJUST Ver o parametro 13.01.
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AJUSTE Ver o parametro 13.01. 4
13.17  EA5 MAXIMO Ver o parametro 13.02.
Nota: Se o médulo RAIO-01 é usado como sinal de entrada de tensdo, 20 mA
correspondem a 10 V.
20 mA Ver o parametro 13.02.
VALOR AJUST Ver o parametro 13.02. 2
AJUSTE Ver o parametro 13.02. 3
13.18 ESCALA EA5 Ver o parametro 13.03.
0 ... 1000% Ver o parametro 13.03. 0...32767
13.19  FILTRO EA5 Ver o parametro 13.04.
0.00...10.00 s Ver o parametro 13.04. 0...1000
13.20 INVERSAO EA5 Ver o parametro 13.05.
NAO Ver o parametro 13.05. 0
SIM Ver o parametro 13.05. 65535
13.21 EA6 MINIMO Ver o parametro 13.01.
Nota: Se o mddulo RAIO-01 é usado como sinal de entrada de tenséo, 20 mA
correspondem a 10 V.
0 mA Ver o parametro 13.01. 1
4 mA Ver o parametro 13.01. 2
VALOR AJUST Ver o parametro 13.01. 3
AJUSTE Ver o parametro 13.01. 4
13.22 EA6 MAXIMO Ver o parametro 13.02.
Nota: Se o mdédulo RAIO-01 é usado como sinal de entrada de tensdo, 20 mA
correspondem a 10 V.
20 mA Ver o parametro 13.02.
VALOR AJUST Ver o parametro 13.02.
AJUSTE Ver o parametro 13.02.
13.23 ESCALA EA6 Ver o parametro 13.03.
0 ... 1000% Ver o parametro 13.03. 0... 32767
13.24  FILTRO EA6 Ver o parametro 13.04.
0.00...10.00 s Ver o parametro 13.04. 0...1000
13.25 INVERSAO EA6 Ver o parametro 13.05.
NAO Ver o parametro 13.05. 0
SIM Ver o parametro 13.05. 65535
14 SAiDAs RELE Informagéo de estado indicada através das saidas a relé, e os atrasos de
funcionamento do relé. Veja a seccéo Saidas a relé programaveis na pagina
585,
14.01  SAIDA RELE SR1 Selecciona um estado do conversor indicado através da saida a relé SR1. O
relé energiza quando o estado coincide com o ajuste.
NAO USADO Nao usado.
PRONTO Pronto para funcionar: Sinal de Permiss&o Func activo, sem falhas. 2
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EM MARCHA A funcionar: Sinal de arranque ON, sinal de Permissdo Func ON, sem falhas | 3
activas.

FALHA Falha

FALHA (-1) Falha invertida. O relé esta em repouso e dispara uma falha.

FALHA(RST) Falha. Rearme automatico depois do atraso de auto-rearme. Veja o grupo de
parametros 31 REARME AUTOM.

AVIS TRAV Aviso da fungao de protecgdo de bloqueio. Ver o parametro 30.10. 7

FLT TRAV Disparo de falha da fungéo de protecgao de bloqueio. Ver o parametro 30.10. | 8

AVIS TEMP MOT Disparo de aviso da fungao supervisao temp. do motor. Ver o paradmetro 30.04.| 9

FLT TEMP MOT Disparo de falha da fungao supervisado temp. do motor. Ver o pardmetro 30.04.| 10

AVIS TEMP ACS Aviso da fungdo de supervisdo da temp.do conversor. O limite do aviso 11
depende do tipo de inversor usado.

FLT TEMP ACS Disparo de falha da fungéo de supervisdo da temp.do conversor. O limite de | 12
disparo é 100%.

FALHA/AVISO Falha ou aviso activo 13

AVISO Aviso activo 14

INVERSO O motor roda em sentido inverséo. 15

CTRL EXT Conversor em controlo externo. 16

SEL REF 2 Referéncia externa REF 2 em uso. 17

VEL CONSTANTE Veloc. constante em uso. Veja o grupo de parametros 12 VEL CONSTANTES. | 18

SOBRETEN CC A tenséo CC do circuito intermédio excedeu o limite de sobretenséo. 19

SUBTENSAO CC A tenséo CC do circuito intermédio abaixo do limite de subtensao. 20

LIMITE VEL 1 Velocidade do motor no limite de superviséo 1. Veja pardmetros 32.01 e 32.02. | 21

LIMITE VEL 2 Veloc. do motor no limite de superviséo 2. Veja parametros 32.03 e 32.04. 22

LIM CORRENTE Corrente do motor no limite de supervisdo. Veja os parametros 32.05 e 32.06. | 23

LIM REF 1 Referéncia externa REF1 no limite de supervisdo. Veja os parametros 32.11 e | 24
32.12.

LIM REF 2 Referéncia externa REF2 no limite de supervisdo. Veja os parametros 32.13 e | 25
32.14.

LIM BINARIO 1 Binario do motor no limite de supervisao 1. Veja parametros 32.07 e 32.08. 26

LIM BINARIO2 Binario do motor no limite de supervisdo 2. Veja parametros 32.09 e 32.10. 27

ARRANQUE O conversor recebeu um comando de arranque. 28

PERDA DE REF O conversor nao tem referéncia. 29

VEL ATINGIDA O valor actual alcangou o valor de referéncia. No controlo de velocidade, o 30
erro de velocidade ¢ inferior ou igual a 10% da velocidade nominal do motor.

LIM ACT 1 Variavel ACT1 do controlador PID de processo no limite de supervisédo. Veja | 31
0s parametros 32.15 e 32.16.

LIM ACT 2 Variavel ACT2 do controlador PID de processo no limite de supervisdo. Veja | 32
os parémetros 32.17 e 32.18.

REF COM3(13) O relé é controlado com a referéncia de fieldbus REF3. Veja o capitulo 33
Controlo por fieldbus.

PARAM 14.16 Fonte seleccionada pelo pardmetro 14.16. 34

CTRL TRAVAG Controlo de activagdo/desactivagédo do travao mecanico. Veja o grupo de 35

parametros 42 CONTROLO TRAV e a secgao Controlo de um travao
mecénico na pagina 82
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CHOP C CIRC O conversor dispara com uma falha do chopper de travagem. Veja o capitulo | 36
Detecgéo de falhas.
14.02  SAIDA RELE SR2 Selecciona o estado do conversor a indicar através da saida a relé SR2. O relé
energiza quando o estado coincide com o ajuste.
NAO USADO Ver o parametro 14.01. 1
PRONTO Ver o parametro 14.01. 2
EM MARCHA Ver o parametro 14.01. 3
FALHA Ver o parametro 14.01. 4
FALHA (-1) Ver o parametro 14.01. 5
FALHA(RST) Ver o parametro 14.01. 6
AVIS TRAV Ver o parametro 14.01. 7
FLT TRAV Ver o parametro 14.01. 8
AVIS TEMP MOT Ver o parametro 14.01. 9
FLT TEMP MOT Ver o parametro 14.01. 10
AVIS TEMP ACS Ver o parametro 14.01. 11
FLT TEMP ACS Ver o parametro 14.01. 12
FALHA/AVISO Ver o parametro 14.01. 13
AVISO Ver o parametro 14.01. 14
INVERSO Ver o parametro 14.01. 15
CTRL EXT Ver o parametro 14.01. 16
SEL REF 2 Ver o parametro 14.01. 17
VEL CONSTANTE Ver o parametro 14.01. 18
SOBRETEN CC Ver o parametro 14.01. 19
SUBTENSAO CC Ver o pardmetro 14.01. 20
LIMITE VEL 1 Ver o parametro 14.01. 21
LIMITE VEL 2 Ver o parametro 14.01. 22
LIM CORRENTE Ver o parametro 14.01. 23
LIM REF 1 Ver o parametro 14.01. 24
LIM REF 2 Ver o parametro 14.01. 25
LIM BINARIO 1 Ver o parametro 14.01. 26
LIM BINARIO2 Ver o parametro 14.01. 27
ARRANQUE Ver o parametro 14.01. 28
PERDA DE REF Ver o parametro 14.01. 29
VEL ATINGIDA Ver o parametro 14.01. 30
LIMACT 1 Ver o parametro 14.01. 31
LIM ACT 2 Ver o parametro 14.01. 32
COM. REF3(14) Ver o parametro 14.01. 33
PARAM 14.17 Fonte seleccionada pelo parametro 14.17. 34
CTRL TRAVAG Ver o parametro 14.01. 35
CHOP C CIRC Ver o parametro 14.01. 36
14.03  SAIDA RELE SR3 Selecciona o estado do conversor a indicar através da saida a relé SR3. O relé
energiza quando o estado coincide com o ajuste.
NAO USADO Ver o parametro 14.01. 1
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PRONTO Ver o parametro 14.01. 2

EM MARCHA Ver o parametro 14.01. 3

FALHA Ver o parametro 14.01. 4

FALHA (-1) Ver o parametro 14.01. 5

FALHA(RST) Ver o parametro 14.01. 6

AVIS TRAV Ver o parametro 14.01. 7

FLT TRAV Ver o parametro 14.01. 8

AVIS TEMP MOT Ver o parametro 14.01. 9

FLT TEMP MOT Ver o parametro 14.01. 10
AVIS TEMP ACS Ver o parametro 14.01. 11
FLT TEMP ACS Ver o parametro 14.01. 12
FALHA/AVISO Ver o parametro 14.01. 13
AVISO Ver o parametro 14.01. 14
INVERSO Ver o parametro 14.01. 15
CTRL EXT Ver o parametro 14.01. 16
SEL REF 2 Ver o parametro 14.01. 17
VEL CONSTANTE Ver o parametro 14.01. 18
SOBRETEN CC Ver o parametro 14.01. 19
SUBTENSAO CC Ver o parametro 14.01. 20
LIMITE VEL 1 Ver o parametro 14.01. 21
LIMITE VEL 2 Ver o parametro 14.01. 22
LIM CORRENTE Ver o parametro 14.01. 23
LIM REF 1 Ver o parametro 14.01. 24
LIM REF 2 Ver o parametro 14.01. 25
LIM BINARIO 1 Ver o parametro 14.01. 26
LIM BINARIO2 Ver o parametro 14.01. 27
ARRANQUE Ver o parametro 14.01. 28
PERDA DE REF Ver o parametro 14.01. 29
VEL ATINGIDA Ver o parametro 14.01. 30
MAGN PRONTO O motor esta magnetizado e pronto para fornecer binario nominal (foi 31

alcangada a magnetizagdo nominal do motor).
SELEC U2 Macro do Utilizador 2 em uso. 32
COM. REF3(15) Ver o parametro 14.01. 33
PARAM 14.18 Fonte seleccionada pelo pardmetro 14.18. 34
CTRL TRAVAG Ver o parametro 14.01. 35
CHOP C CIRC Ver o parametro 14.01. 36
14.04 ATRASO SR1 0-1 Define o atraso de funcionamento para o relé SR1.
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0.0...3600.0s Gama de ajuste. A figura abaixo ilustra os atrasos de funcionamento (ligado) e | 0 ... 36000
de abertura (desligado) para a saida a relé SR1.
Estado ! L
conversor | L. o 0
Estado de SR1 | | L
0
<> < > <> < > tempo
ton  ftor ton tose
ton 14.04
tog  14.05
14.05 ATRASO SR1 1-0 Define o atraso de abertura da saida a relé SR1.
0.0...3600.0s Ver o parametro 14.04. 0 ... 36000
14.06 ATRASO SR2 0-1 Define o atraso de funcionamento da saida a relé SR2.
0.0...3600.0s Ver o parametro 14.04. 0 ... 36000
14.07 ATRASO SR2 1-0 Define o atraso de funcionamento da saida a relé SRS3.
0.0...3600.0s Ver o parametro 14.04. 0 ... 36000
14.08 ATRASO SR3 0-1 Define o atraso de abertura da saida a relé SR3.
0.0...3600.0s Ver o parametro 14.04. 0 ... 36000
14.09 ATRASO SR3 1-0 Define o atraso da descarga da saida a relé SR3.
0.0...3600.0 s Ver o parametro 14.04. 0 ... 36000
14.10 SR1 ESD MOD1 Selecciona o estado do conversor indicado através da saida a relé SR1 do
moddulo de extenséo de E/S digital 1 (opcional, veja o parametro 98.03).
PRONTO Ver o parametro 14.01. 1
EM MARCHA Ver o parametro 14.01. 2
FALHA Ver o parametro 14.01. 3
AVISO Ver o parametro 14.01. 4
SEL REF 2 Ver o parametro 14.01. 5
VEL ATINGIDA Ver o parametro 14.01. 6
PARAM 14.19 Fonte seleccionada pelo parametro 14.19. 7
14.11 SR2 ESD MOD1 Selecciona o estado do conversor indicado através da saida a relé SR2 do
modulo de extenséo de E/S digital 1 (opcional, veja o parametro 98.03).
PRONTO Ver o parametro 14.01. 1
EM MARCHA Ver o parametro 14.01. 2
FALHA Ver o parametro 14.01. 3
AVISO Ver o parametro 14.01. 4
SEL REF 2 Ver o parametro 14.01. 5
VEL ATINGIDA Ver o parametro 14.01. 6
PARAM 14.20 Fonte seleccionada pelo parametro 14.20. 7
14.12 SR1 ESD MOD2 Selecciona o estado do conversor indicado através da saida a relé SR1 do

modulo de extenséo de E/S digital 2 (opcional, veja o parametro 98.04).

PRONTO

Ver o parametro 14.01.
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EM MARCHA Ver o parametro 14.01. 2
FALHA Ver o parametro 14.01. 3
AVISO Ver o parametro 14.01. 4
SEL REF 2 Ver o parametro 14.01. 5
VEL ATINGIDA Ver o parametro 14.01. 6
PARAM 14.21 Fonte seleccionada pelo parametro 14.21. 7
1413 SR2 ESD MOD2 Selecciona o estado do conversor através da saida a relé SR2 do mdédulo de
extensdo de E/S digital 2 (opcional, veja o parametro 98.04).
PRONTO Ver o parametro 14.01. 1
EM MARCHA Ver o parametro 14.01. 2
FALHA Ver o parametro 14.01. 3
AVISO Ver o parametro 14.01. 4
SEL REF 2 Ver o parametro 14.01. 5
VEL ATINGIDA Ver o parametro 14.01. 6
PARAM 14.22 Fonte seleccionada pelo parametro 14.22. 7
14.14 SR1 ESD MOD2 Selecciona o estado do conversor indicado através da saida a relé SR1 do
moédulo de extensdo de E/S digital 3 (opcional, veja o parametro 98.05).
PRONTO Ver o parametro 14.01. 1
EM MARCHA Ver o parametro 14.01. 2
FALHA Ver o parametro 14.01. 3
AVISO Ver o parametro 14.01. 4
SEL REF 2 Ver o parametro 14.01. 5
VEL ATINGIDA Ver o parametro 14.01. 6
PARAM 14.23 Fonte seleccionada pelo parametro 14.23. 7
14.15 SR2 ESD MOD3 Selecciona o estado do conversor indicado através da saida a relé SR2 do
moédulo de extensao de E/S digital 3 (opcional, veja o parametro 98.05).
PRONTO Ver o parametro 14.01. 1
EM MARCHA Ver o parametro 14.01. 2
FALHA Ver o parametro 14.01. 3
AVISO Ver o parametro 14.01. 4
SEL REF 2 Ver o parametro 14.01. 5
VEL ATINGIDA Ver o parametro 14.01. 6
PARAM 14.24 Fonte seleccionada pelo parametro 14.24. 7
14.16 SR PTR1 Define a fonte ou constante para o valor PAR 14.16 do parametro 14.01
-255.255.31 ... indice de parametro ou um valor constante. Veja o parametro 10.04 para mais | -
+255.255.31/C.- informacgdes sobre a diferenga.
32768 ... C.32767
1417 SR PTR2 Define a fonte ou constante para o valor PAR 14.17 do parametro 14.02
-255.255.31 ... indice de parametro ou um valor constante. Veja o parametro 10.04 para mais | -
+255.255.31/C.- informacgdes sobre a diferenga.
32768 ... C.32767
14.18 SR PTR3 Define a fonte ou constante para o valor PAR 14.18 do parametro 14.03
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-255.255.31 ... indice de parametro ou um valor constante. Veja o parametro 10.04 para mais | -
+255.255.31/ C.- informacdes sobre a diferenga.
32768 ... C.32767
14.19 SR PTR4 Define a fonte ou constante para o valor PAR 14.19 do pardmetro 14.10
-255.255.31 ... indice de parametro ou um valor constante. Veja o parametro 10.04 para mais | -
+255.255.31/ C.- informacdes sobre a diferenga.
32768 ... C.32767
14.20 SRPTR5 Define a fonte ou constante para o valor PAR 14.20 do parametro 14.11
-255.255.31 ... indice de parametro ou um valor constante. Veja o parametro 10.04 para mais | -
+255.255.31/C.- informacdes sobre a diferenca.
32768 ... C.32767
1421 SR PTR6 Define a fonte ou constante para o valor PAR 14.21 do parametro 14.12
-255.255.31 ... indice de parametro ou um valor constante. Veja o parametro 10.04 para mais | -
+255.255.31/ C.- informacdes sobre a diferenga.
32768 ... C.32767
1422 SR PTR7 Define a fonte ou constante para o valor PAR 14.22 do parametro 14.13
-255.255.31 ... indice de parametro ou um valor constante. Veja o parametro 10.04 para mais | -
+255.255.31/ C.- informacdes sobre a diferenga.
32768 ... C.32767
14.23 SR PTR8 Define a fonte ou constante para o valor PAR 14.23 do parametro 14.14
-255.255.31 ... indice de parametro ou um valor constante. Veja o parametro 10.04 para mais | -
+255.255.31/ C.- informacdes sobre a diferenca.
32768 ... C.32767
1424 SR PTR9 Define a fonte ou constante para o valor PAR 14.24 do parametro 14.15
-255.255.31 ... indice de parametro ou um valor constante. Veja o parametro 10.04 para mais | -
+255.255.31/ C.- informacdes sobre a diferencga.
32768 ... C.32767
15 SAiDAS Selecc¢éao dos sinais actuais que se indicam através das saidas analdgicas.
ANALOGICAS Processo de sinal de saida. Veja a sec¢ao Programavel saidas analogicas na
pagina 53.
15.01  SAIDA ANALOGICA1 | Liga um sinal de conversor & saida analégica SA1.
NAO USADO Nao usada
VEL PROCESSO Valor de uma quantidade de processo definida pelo utilizador derivado da 2
velocidade do motor. Veja o grupo de parametros 34 VARIAVEL PROC sobre
a escala e seleccdo de unidades (%; m/s; rpm). O intervalo de actualizagao é
100 ms.
VELOCIDADE Velocidade do motor (sinal 01.02 VELOCIDADE). 20 mA = veloc. nominal 3
motor. O intervalo de actualizagéo é 24 ms. O valor é filtrado com a constante
de tempo de filtro definida pelo parédmetro 34.04 TEM FILT REF MOT.
FREQUENCIA Frequéncia de saida. 20 mA = frequéncia nominal do motor. O intervalo de 4
actualizacdo é 24 ms.
CORRENTE Corrente de saida. 20 mA = corrente nominal do motor. O intervalo de 5
actualizagao é 24 ms.
BINARIO Binario do motor. 20 mA = 100% da classe nominal do motor. O intervalo de | 6
actualizagao é 24 ms.
POTENCIA Poténcia do motor. 20 mA = 100% da classe nominal do motor. O intervalo de | 7

actualizagdo é 100 ms.
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TENS CIRC CC Tensé&o bus CC. 20 mA = 100% do valor de referéncia. O valor de referéncia é | 8
de 540 VCC. (= 1.35 - 400 V) para uma alimentagéo a 380 ... VCA e 675 VCC
(=1.35- 500 V) para uma alimentagéo a 380 ... VCA. O intervalo de
actualizagéo é 24 ms.
TENSAO SAIDA Tens&o do motor. 20 mA = tens&o nominal do motor. O intervalo de 9
actualizagao é 100 ms.
SAIDA APLIC Referéncia que é dada como saida da aplicagdo. Por exemplo, se a macro 10
Controlo PID esta em uso, esta € a saida do controlador PID de processo. O
intervalo de actualizagdo é 24 ms.
REFERENCIA Referéncia activa seguida pelo conversor. 20 mA = 100 % da referéncia 11
activa. O intervalo de actualizagéo é 24 ms.
DESV CONTROLO Diferencga entre a referéncia e o valor actual do controlador PID de processo. | 12
0/4 mA =-100%, 10/12 mA = 0%, 20 mA = 100%. O intervalo de actualizagao
€24 ms.
ACTUAL 1 Valor da variavel ACT1 usada no controlo PID de processo. 20 mA = valor do | 13
parametro 40.10. O intervalo de actualizagédo é 24 ms.
ACTUAL 2 Valor da variavel ACT2 usada no controlo PID de processo. 20 mA = valordo | 14
parametro 40.12. O intervalo de actualizagédo € 24 ms.
REF COM4 Valor que se |é da referéncia de fieldbus REF4. Veja o capitulo Controlo por | 15
fieldbus.
MED TEMP M1 A saida analdgica é uma fonte de corrente num circuito de medigao da 16
temperatura do motor. Dependendo do tipo de sensor, a saida é de 9.1 mA (Pt
100) ou 1.6 mA (PTC). Para mais informacgéo, veja o parametro 35.01. e a
seccdo Medicao da temperatura do motor através da E/S standard na pagina
78.
Nota: Os ajustes dos pardmetros 15.02 a 15.05 n&o séo efectivos.
PARAM 15.11 Fonte seleccionada por 15.11 17
15.02 INVERSAO SAf1 Inverte o sinal de saida analégica SA1. O sinal analégico esta ao nivel minimo
quando o sinal indicado pelo conversor esta ao nivel maximo e vice-versa.
NAO Invers&o off 0
SIM Inversdo on 65535
15.03 SA1 MINIMO Define o valor minimo do sinal da saida analdgica SA1.
0mA Zero mA
4 mA Quatro mA 2
15.04 FILTRO SA1 Define a constante de tempo de filtro para a saida analégica SA1.
0.00...10.00 s Constante de tempo de filtro 0...1000

Sinal sem filtro O=1-(1-etm)
100
| = entrada de filtro (passo)
63 O = saida de filtro

Sinal com filtro t = tempo

T = constante tempo de filtro

- t
T
Nota: Mesmo que seleccione 0 s como valor minimo, o sinal é filtrado com

uma constante de tempo de 10 ms devido ao hardware de interface do sinal.
Isto ndo pode ser alterado por nenhum parametro.

15.05 ESCALA SA1

Escala do sinal SA1 de saida analdgica.
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10 ... 1000% Factor de escala. Se o valor é de 100%, o valor referéncia do sinal do 100 ...
conversor corresponde a 20 mA. 10000
Exemplo: A corrente nominal do motor é de 7.5 A e a corrente maxima
medida com carga maxima é de 5.A. A corrente do motor de 0 a 5 A tem de
ser lida como um sinal analégico de 0 a 20 mA através de SA1. Os ajustes
necessarios sao:
1. SA1 ajustada para CORRENTE pelo parémetro 15.01.
2. O minimo de SA1 ajustado para 0 mA pelo parametro 15.03.
3. A corrente maxima medida do motor é escalada para corresponder a um
sinal de saida analdgica de 20mA ajustando o factor de escala (k) para 150%.
O motor é definido do seguinte modo: O valor de referéncia do sinal de saida
CORRENTE ¢ a corrente nominal do motor, ie, 7.5 A (veja o parametro 15.01).
Para que a corrente maxima medida do motor corresponda a 20 mA, deve ser
escalado igual ao valor de referéncia antes de o converter num sinal de saida
analdgico. Equagao:
k-5A=75A => k=15=150%
15.06  SAIDA ANALOG 2 Ver o parametro 15.01.
NAO USADO Ver o parametro 15.01. 1
VEL PROCESSO Ver o parametro 15.01. 2
VELOCIDADE Ver o parametro 15.01. 3
FREQUENCIA Ver o parametro 15.01. 4
CORRENTE Ver o parametro 15.01. 5
BINARIO Ver o parametro 15.01. 6
POTENCIA Ver o parametro 15.01. 7
TENS CIRC CC Ver o parametro 15.01. 8
TENSAO SAIDA Ver o parametro 15.01. 9
SAIDA APLIC Ver o parametro 15.01. 10
REFERENCIA Ver o parametro 15.01. 1
DESV CONTROLO Ver o parametro 15.01. 12
ACTUAL 1 Ver o parametro 15.01. 13
ACTUAL 2 Ver o parametro 15.01. 14
REF COM5 O valor |&-se da referéncia de fieldbus REF5. Veja o capitulo Controlo por 15
fieldbus.
PARAM 15.12 Fonte seleccionada por 15.12 16
15.07 INVERSAO SA2 Ver o parametro 15.02.
NAO Ver o parametro 15.02. 0
SIM Ver o parametro 15.02. 65535
15.08  SA2 MINIMO Ver o parametro 15.03.
0 mA Ver o parametro 15.03.
4 mA Ver o parametro 15.03. 2
15.09 FILTRO SA2 Ver o parametro 15.04.
0.00...10.00 s Ver o parametro 15.04. 0...1000
15.10 ESCALA SA2 Ver o parametro 15.05.
10 ... 1000% Ver o parametro 15.05. 100 ...
10000
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15.11 SA1PTR Define a fonte ou constante para o valor PAR 15.11 do parédmetro 15.01
-255.255.31 ... indice de parametro ou um valor constante. Veja o parametro 10.04 para mais | 1000 =
+255.255.31/C.- informacgdes sobre a diferenga. 1mA
32768 ... C.32767
15.12 SA2 PTR Define a fonte ou a constante para o valor PAR 15.12 do parametro 15.06.
-255.255.31 ... indice de parametro ou um valor constante. Veja o parametro 10.04 para mais | 1000 =
+255.255.31/C.- informacdes sobre a diferenga. 1 mA
32768 ... C.32767
16 SIST CTRL ENTRAD | Permissédo Func, bloqueio de parametros etc.
16.01 ENABLE Activa o sinal de Permiss&o Func, ou selecciona uma fonte para o sinal
externo de Permissdo Func. Se o sinal Permissao Func for desligado, o
conversor ndo arranca ou para. O modo de paragem é ajustado pelo
parametro 21.07.
SIM O sinal Enable esta ligado. 1
ED1 Sinal externo pedido através da entrada digital ED1. 1 = Enable. 2
ED2 Veja a seleccédo ED1. 3
ED3 Veja a selecgao ED1. 4
ED4 Veja a seleccédo ED1. 5
ED5 Veja a selecgao ED1. 6
ED6 Veja a seleccédo ED1. 7
PC COM Sinal externo pedido através da Palavra de Controlo Fieldbus (bit 3). 8
ED7 Veja a seleccédo ED1. 9
ED8 Veja a selecgao ED1. 10
ED9 Veja a seleccédo ED1. 11
ED10 Veja a selecgao ED1. 12
ED11 Veja a selecgédo ED1. 13
ED12 Veja a selecgao ED1. 14
PARAM 16.08 Fonte seleccionada pelo parametro 16.08. 15
16.02 BLOQUEIO PARAM | Selecciona o estado de bloqueio. O bloqueio evita a alteragdo de parametros.
ABERTO O bloqueio esta aberto. Os valores dos pardmetros podem ser alterados. 0
FECHADO Fechado. Os valores dos parametros ndo podem ser alterados a partir do 65535
painel de controlo. O bloqueio pode ser aberto introduzindo o cédigo valido do
parametro 16.03.
16.03 PASSWORD Selecciona a password de bloqueio de parametros (veja o parametro 16.02).
0 ... 30000 O ajuste 358 abre o bloqueio. O valor volta a 0 automaticamente. 0 ... 30000
16.04 SEL REARME FALHA | Selecciona a fonte de restauro de falhas. O sinal restaura o conversor apés
um disparo por falha se a causa da falha ja ndo existir.
NAO SEL Rearme de falhas apenas a partir do teclado do painel (tecla RESET).
ED1 Rearme através da entrada digital ED1 ou pela consola de programagéao: 2
- Se o conversor esta em modo de controlo externo: Rearme por um lado
ascendente de ED1.
- Se o conversor esta em modo de controlo local: Rearme com a tecla RESET
da consola de programacéo.
ED2 Veja a selecgédo ED1. 3
ED3 Veja a seleccédo ED1. 4
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ED4 Veja a selecgédo ED1. 5
ED5 Veja a selecgao ED1. 6
ED6 Veja a seleccédo ED1. 7
PC COM Rearme através da Palavra de Controlo de fieldbus (bit 7), ou pela tecla 8

RESET da consola de programagao.

Nota: O reajuste através da Palavra de Controlo de fieldbus (bit 7) é activado

automaticamente e é independente do ajuste do parametro 16.04 se os

parametros 10.01 ou 10.02 forem ajustados para PC COM.
EM PARAGEM Rearme juntamente com o sinal de paragem recebido através de uma entrada | 9

digital, ou com a tecla RESET da consola de programacao.
ED7 Veja a selecgédo ED1. 10
EDS8 Veja a selecgao ED1. 11
ED9 Veja a seleccédo ED1. 12
ED10 Veja a selecgao ED1. 13
ED11 Veja a selecgéo ED1. 14
ED12 Veja a selecgdo ED1. 15
PARAM 16.11 Fonte seleccionada pelo parametro 16.11. 16

16.05 ALT ES MACRO Permite a modificagdo da Macro do Utilizador através de uma entrada digital.

UTILIZ Ver o parametro 99.02. A modificagdo s6 € permitida com o conversor parado.

Durante a modificagédo, o conversor ndo pode estar a funcionar.

Nota: Guarde sempre a Macro do Utilizador com o parametro 99.02 depois de

mudar qualquer ajuste de parametros, ou depois de uma identificagdo do

motor. Os ultimos ajustes guardados pelo utilizador séo carregados para uso

logo que a alimentacao seja desligada e ligada novamente ou quando a macro

€ alterada. As alteracdes ndo guardadas s&o perdidas.

Nota: O valor deste parametro n&o esta incluido na Macro do Utilizador. Uma

vez efectuado, um ajuste prevalece apesar da modificagdo da Macro do

Utilizador.

Nota: A selec¢do da Macro do Utilizador 2 pode ser supervisionada pela saida

a relé SR3. Consulte o pardmetro 14.03 para obter mais informagoes.
NAO SEL A alteragdo da macro utiliz. ndo é possivel através de uma entrada digital.
ED1 Extremo descendente da entrada digital ED1: A Macro do Utiliz U1 é 2

carregada para uso. Flanco ascendente da entrada digital ED1: A Macro do

Utiliz U2 é carregada para uso.
ED2 Veja a selecgédo ED1. 3
ED3 Veja a selecgao ED1. 4
ED4 Veja a selecgéo ED1. 5
ED5 Veja a selecgao ED1. 6
ED6 Veja a selecgao ED1. 7
ED7 Veja a selecgao ED1. 8
EDS8 Veja a selecgao ED1. 9
ED9 Veja a selec¢ao ED1. 10
ED10 Veja a seleccéo ED1. 1
ED11 Veja a selecgéo ED1. 12
ED12 Veja a selecgédo ED1. 13
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16.06 BLOQUEIO LOCAL Desactiva o acesso ao modo de controlo local (tecla LOC/REM da consola).
AVISO! Antes de activar esta fungéo, assegure-se de que a consola
A de programacao n&o é necessaria para parar o conversor!
OFF Controlo local permitido. 0
ON Controlo local desactivado. 65535
16.07  SALVAR PARAM Guarda os valores vélidos dos pardmetros na memdria permanente.
Nota: Um novo valor de parametro da macro standard é guardado de forma
automatica quando se modifica a partir do painel, mas ndo quando se modifica
através de uma ligacéo de fieldbus.
FEITO Gravagao completa 0
A GUARDAR.. Gravagao em progresso
16.08 RUN PTR ENA Define a fonte ou constante para o valor PAR 16.08 do parametro 16.01
-255.255.31 ... indice de parametro ou um valor constante. Veja o parametro 10.04 para mais | -
+255.255.31/C.- informacgdes sobre a diferenga.
32768 ... C.32767
16.09 ALIM CARTA CTRL Define a fonte de alimentagdo da carta de controlo.
Nota: Se é usada alimentagédo externa mas este parametro tiver atribuido o
valor INTERNO, o conversor dispara uma falha quando a alimentagéo é
desligada.
INTERNA 24V Interna (por defeito). 1
EXTERNA 24V Externa. A carta de controlo é alimentada a partir de alimentagéo externa. 2
16.10 SEL ASSIST Activa o Assistente de Arranque.
OFF Assistente inactivo. 0
ON Assistente activo. 65535
16.11 REARME FALHA PTR| Define a fonte ou constante para a seleccdo PARAM 16.11 do parametro
16.04.
-255.255.31 ... indice de parametro ou um valor constante. Veja o parametro 10.04 para mais | -
+255.255.31/C.- informacgdes sobre a diferenga.
32768 ... C.32767
16.12 RESET COUNTER Rearma o contador de tempo de funcionamento da ventilador de
arrefecimento ou o contador de kWh.
NAO Sem reset. 0
TEMPO Rearma o contador do tempo de operagao da ventoinha de refrigeragao do
VENTILADOR conversor com 01.44 TEMPO VENTILADOR.
kWh Contador de kWh rearmado. Veja o parametro 01.15 POT CONSUMIDA. 2
20 LIMITES Limites de operagao do conversor de frequéncia. Veja também a secgéo
Regulagédo do controlador de velocidade na pagina 63.
20.01  VELOC MINIMA Define a velocidade minima permitida. O limite ndo pode ser ajustado se o
parametro 99.04 = ESCALAR.
Nota: O limite esta relacionado com o ajuste de velocidade nominal
A do motor, ie, o parametro 99.08. Se 99.08 for alterado, o limite de
velocidade por defeito também é alterado.
-18000/ (n° de pares | Limite velocidade minima. 1=1rpm

de polos)... par 20.02
rpm

Nota: Se o valor é positivo, 0 motor ndo funciona no sentido inverso.
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20.02 VELOC MAXIMA Define a velocidade méaxima permitida. O valor ndo pode ser ajustado se o
parametro 99.04 = ESCALAR.
Nota: O limite esta relacionado com o ajuste de velocidade nominal
A do motor, ie, o pardmetro 99.08. Se 99.08 for alterado, o limite de
velocidade por defeito também é alterado.
par. 20.01 ... 18000/ | Limite velocidade maxima 1=1rpm
(n° de pares de polos)
rpm
20.03 CORRENTE MAXIMA | Define a corrente maxima permitida do motor.
0.0...xxA Limite de corrente 0...10-x.x
20.04  LIM1 BINARIO MAX | Define o limite de binario maximo 1 para o conversor.
0.0 ... 600.0% Valor do limite em percentagem do binario nominal do motor. 0 ... 60000
20.05 CTRL ; Activa/desactiva o controlo de sobretensdo da ligacao intermédia de CC.
SOBRETENSAO A travagem rapida de uma carga de alta inércia aumenta a tensao até ao nivel
de controlo de sobretenséo. Para evitar que a tensao de CC exceda o limite, o
controlador de sobretensao reduz o bindrio de travagem automaticamente.
Nota: Se um chopper e uma resisténcia de travagem estiverem ligados ao
conversor, o controlador deve estar desactivado (seleccdo NAO) para permitir
o funcionamento do chopper.
OFF Controlo de sobretenséo desactivado. 0
ON Controlo de sobretensao activado. 65535
20.06 CTRL SUBTENSAO | Activa/desactiva o controlo de subtens&o da ligagéo de CC intermédia.
Se a tensdo CC cair devido a um corte de alimentagéo, o controlador de
subtensao reduz de forma automatica a velocidade do motor para manter o
nivel de tensao acima do limite inferior. Ao reduzir a velocidade do motor, a
inércia da carga provoca regeneracgéo de volta para o conversor, mantendo a
ligagdo de CC em carga e evitando um disparo por subtensao até que o motor
pare. Isto actuara como funcionalidade de operagédo com cortes da rede em
sistemas com alta inércia, tais como sistemas de centrifugagédo ou de
ventilagao.
OFF Controlo de subtensao desactivado. 0
ON Controlo de subtenséo activado. 65535
20.07 FREQ MINIMA Define o limite minimo para a frequéncia de saida do conversor. O limite s6
pode ser ajustado com o paradmetro 99.04 = ESCALAR.
-300.00 ... 50 Hz Limite de frequéncia minima. -30000 ...
Nota: Se o valor é positivo, 0 motor nao funciona no sentido inverso. 5000
20.08 FREQ MAXIMA Define o limite maximo para a saida de frequéncia do conversor. O limite s6
pode ser ajustado com o paradmetro 99.04 = ESCALAR
-50 ... 300.00 Hz Limite de frequéncia maxima. -5000 ...
30000
20.11 LIM POT Define a poténcia méxima permitida fornecida pelo inversor ao motor.
FORNECIDA
0...600% Limite de poténcia em percentagem da poténcia nominal do motor. 0 ... 60000
20.12 LIM POT RECEBIDA | Define a poténcia maxima permitida fornecida pelo motor ao inversor.
-600 ... 0% Limite de poténcia em percentagem da poténcia nominal do motor. -60000 ... 0
20.13  SEL BINARIO MIN Selecciona o limite de binario minimo para o conversor. O intervalo de

actualizagdo é de 100 ms.

LIM MINIMO1

Valor do pardmetro 20.15.
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ED1 Entrada digital ED1. 0: Valor do parametro 20.15. 1: Valor do paradmetro 20.16.| 2
ED2 Veja a selecgao ED1. 3
ED3 Veja a seleccédo ED1. 4
ED4 Veja a selecgao ED1. 5
ED5 Veja a seleccédo ED1. 6
ED6 Veja a selecgao ED1. 7
ED7 Veja a seleccédo ED1. 8
ED8 Veja a selecgao ED1. 9
ED9 Veja a seleccédo ED1. 10
ED10 Veja a selecgao ED1. 11
ED11 Veja a selecgédo ED1. 12
ED12 Veja a selecgao ED1. 13
EA1 Entrada analdgica EA1. Veja o pardmetro 20.20 sobre como o sinal é 14
convertido em limite de binario.
EA2 Veja a selecgédo EA1. 15
EA3 Veja a seleccao EA1. 16
EA5 Veja a selecgao EA1. 17
EA6 Veja a selecgao EA1. 18
PARAM 20.18 Limite definido por 20.18 19
BIN MAX NEG Limite de binario maximo invertido definido pelo parametro 20.14 20
20.14  SEL BINARIO MAX Define o limite de binario maximo para o conversor. O intervalo de
actualizagédo é de 100 ms.
LIM MAXIMO1 Valor do parametro 20.04. 1
ED1 Entrada digital ED1. 0: Valor do parametro 20.04. 1: Valor do parametro 20.17.| 2
ED2 Veja a selecgado ED1. 3
ED3 Veja a seleccédo ED1. 4
ED4 Veja a selecgédo ED1. 5
ED5 Veja a selecgéo ED1. 6
ED6 Veja a selecgédo ED1. 7
ED7 Veja a selecgéo ED1. 8
ED8 Veja a selecgédo ED1. 9
ED9 Veja a selecgéo ED1. 10
ED10 Veja a selecgao ED1. 1"
ED11 Veja a selecgédo ED1. 12
ED12 Veja a selec¢éo ED1. 13
EA1 Entrada analdgica EA1. Veja o parametro 20.20 sobre como o sinal é 14
convertido em limite de binario.
EA2 Veja a selecgao EA1. 15
EA3 Veja a selecgédo EA1. 16
EA5 Veja a selecgao EA1. 17
EA6 Veja a selecgédo EA1. 18
PARAM 20.19 Limite definido por 20.19 19
20.15  LIM1 BINARIO MIN Define o limite de binario minimo 1 para o conversor.
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-600.0 ... 0.0% Valor do limite em percentagem de binario nominal do motor. -60000 ... 0
20.16  LIM2 BINARIO MIN Define o limite de binario minimo 2 para o conversor.
-600.0 ... 0.0% Valor do limite em percentagem de binario nominal do motor. -60000 ... 0
20.17  LIM2 BINARIO MAX | Define o limite de binario maximo 2 para o conversor.
0.0 ... 600.0% Valor do limite em percentagem de binério nominal do motor. 0 ... 60000
20.18 PTRBINARIO MIN Define a fonte ou constante para valor PAR 20.18 do parametro 20.13
-255.255.31 ... indice de parametro ou um valor constante. 100 = 1%
+255.255.31/C.-
32768 ... C.32767
20.19  PTR BINARIO MAX Define a fonte ou constante para valor PAR 20.19 do parametro 20.14
-255.255.31 ... indice de parametro ou um valor constante. Veja o parametro 10.04 para mais | 100 = 1%
+255.255.31/ C.- informacdes sobre a diferenca. O FbEq para o valor de binario é 100 = 1%.
32768 ... C.32767
20.20 ESCALA MIN EA Define como um sinal analégico (mA ou V)é convertido para um limite de
binario minimo ou maximo (%). A figura abaixo ilustra a conversao, quando a
entrada analdgica EA1 é ajustada como a fonte para um limite de binario pelo
parametro 20.13 ou 20.14.
Limite de binario
2021 7 —— — — 13.01 | Ajuste minimo para EA1
13.02 | Ajuste maximo para EA1
20.20 | Binario minimo
20.21 Binario maximo
20.20 -
13.01 13.02
Sinal analégico
0.0 ... 600.0% Valor em % que corresponde ao ajuste minimo da entrada analégica 100 = 1%
20.21 ESCALA MAX EA Ver o parametro 20.20.
0.0 ... 600.0% Valor em % que corresponde ao ajuste maximo da entrada analdgica. 100 = 1%
20.22  SLS SPEED LIMIT Define o limite de velocidade de seguranca limitada (SLS). Quando a fungdo | 20000 =
SLS ¢ activada os limites de velocidade sédo levados em rampa para 20.22 1500 rpm

SLS SPEED LIMIT. A velocidade de desaceleragao para SLS é definida pelo
parametros 22.11 e a aceleragéo de SLS para a velocidade original é definida
pelo parametro 22.10.

Nota: Este parametro esta disponivel apenas na versao de firmware AS7R.

0...9000 rpm (0...4
vezes veloc sinc)

21 ARRANCAR/PARAR

Modos de arranque e de paragem do motor.

21.01

FUNCAO
ARRANQUE

Selecciona o método de arranque do motor. Veja também a secgéo Arranque
automatico na pagina 57.
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AUTO

O arranque automatico garante um arranque 6ptimo do motor na maioria dos
casos. Inclui a fungéo de arranque em rotagéo (arranque de uma maquina em
rotagdo) e a fungdo de reinicio automatico (o motor parado pode ser reiniciado
imediatamente sem esperar que o fluxo do motor acabe). O programa de
controlo do motor do conversor identifica o fluxo e o estado mecanico do motor
e arranca o motor de forma instantdnea em todos os estados.

Nota: Se o parametro 99.04 = ESCALAR, ndo é possivel o arranque em
rotagdo ou o arranque automatico por defeito. A fungdo de arranque em
rotacdo tem de ser activada separadamente com o paradmetro 21.08.

MAGN CC

A magnetizagao de CC deve ser seleccionada se for necessario um elevado
binario de arranque. O conversor pré-magnetiza o motor antes do arranque. O
tempo de pré-magnetizagao é automaticamente determinado, sendo
normalmente de 200 ms a 2 s dependendo do tamanho do motor. A MAGN CC
garante o maximo binario de arranque possivel.

Nota: O arranque de uma maquina em rotagao n&o é possivel quando a
magnetizacédo de CC é seleccionada.

Nota: A magnetizagdo CC nao pode ser seleccionada se 99.04 = ESCALAR.

MAGN CC CTE

A magnetizacdo de CC constante deve ser seleccionada em vez da
magnetizagao de CC se for necessario um tempo de pré-magnetizagéo
constante (por ex. se o arranque do motor coincidir com a abertura de um
travao mecanico). Esta selecgdo também garante o maximo binario de
arranque possivel quando o tempo de pré-magnetizagao for ajustado com
uma duracéo suficiente. O tempo de pré-magnetizagao é definido pelo
parametro 21.02.

Nota:O arranque de uma maquina em rotagéo nao € possivel quando a
magnetizacédo de CC é seleccionada.

Nota: A magnetizagdo CC nao pode ser seleccionada se 99.04 = ESCALAR.

definido ter passado embora a magnetizagdo nao esteja concluida.

Para aplicagdes onde é necessario um binario de arranque completo,
verifique se o tempo de magnetizagdo constante é suficientemente longo para
permitir uma geracdo de magnetizacéo e de binario completa.

,: AVISO! O conversor arranca depois do tempo de magnetizagédo

21.02 TEMPO MAGN CTE

Define o tempo de magnetizagdo no modo de magnetizagdo constante. Ver o
parametro 21.01. Depois de um comando de arranque, 0 conversor pré-
magnetiza o motor de forma automatica durante o tempo estabelecido.

30.0 ... 10000.0 ms

Tempo de magnetizacdo. Para garantir uma magnetizagdo completa, ajuste
este valor para o mesmo valor que a constante de tempo do rotor ou com um
valor superior. Se ndo conhecer o valor, utilize o valor da regra descrita na
tabela abaixo:

Poténcia nominal do motor Tempo de Magnetizagao
Constante

<10 kW >100 a 200 ms

10 a 200 kW > 200 a 1000 ms

200 a 1000 kW > 1000 a 2000 ms

30 ... 10000

21.03  FUNGAO PARAGEM

Selecciona a fungédo de paragem do motor.

INERCIA

Para por corte da fonte de alimentacdo do motor. O motor para por inércia.

AVISO! Se a fungéo de controlo de travagem mecanica esta activada,
A o programa de aplicagéo usa a paragem em rampa apesar da
seleccao INERCIA (veja grupo de parametros em 42 CONTROLO
TRAV).
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RAMPA

Paragem ao longo de uma rampa. Veja o grupo de parédmetros 22 ACEL/
DESACEL.

2

21.04

PARAGEM CC

Activa/desactiva a fungao de paragem CC. A paragem CC nao & possivel se o
parametro 99.04 = ESCALAR.

Quando a referéncia e a velocidade caiem abaixo do valor do parametro
21.05, o conversor de frequéncia deixa de gerar corrente sinusoidal e comega
a injectar CC no motor. A corrente é ajustada com o parametro 21.06. Quando
a velocidade de referéncia excede o pardmetro 21.05, o conversor de
frequéncia continua a funcionar normalmente.

VELOCIDADE motor
! Travagem CC

Ref. t

VEL PARAG CC

t

Nota: A paragem por CC nao tem efeito se o sinal de arranque estiver
desligado.

Nota: A injecgdo de corrente CC no motor provoca aquecimento. Em
aplicagdes que necessitem de tempos de travagem CC longos, devem utilizar-
se motores ventilados externamente. Se o periodo de travagem CC for
elevado, a travagem CC n&o pode evitar a rotagdo do veio do motor se for
aplicada uma carga constante.

Veja a secgao Paragem CC na pagina 60.

NAO

Inactivo

SIM

Activo

65535

21.05

VEL PARAG CC

Define a velocidade de travagem por CC. Ver o parametro 21.04.

0 ... 3000 rpm

Velocidade em rpm

0...3000

21.06

PARAGEM COR CC

Define a corrente de travagem por CC. Ver o parametro 21.04.

0 ... 100%

Corrente em percentagem da corrente nominal do motor.

0...100

21.07

PERMISSAO FUNC

Selecciona o modo de paragem quando o sinal Permissao Func é desligado.
O sinal Permissao Func é activado pelo parametro 16.01.

Nota: O ajuste prevalece sobre o ajuste do modo de paragem normal
(parametro 21.03) quando o sinal de Permissdo Func é desligado.

JAN

AVISO! O conversor de frequéncia volta a arrancar depois do sinal
Permiss&o Func ser restaurado (se o sinal de arranque estiver activo).

PARAR RAMPA

O programa de aplicagéo para o conversor de frequéncia ao longo da rampa
de desaceleragdo definida no grupo 22 ACEL/DESACEL.

PARAG LIVRE

O programa de aplicagédo para o conversor cortando a alimentagéo do motor
(os IGBTSs do inversor sao bloqueados). O motor roda livremente até a
velocidade zero.

ZAN

TRAV).

AVISO! Se a fungao de controlo de travagem estiver activa, o
programa de aplicagéo usa a paragem em rampa mesmo com a
seleccado PARAG LIVRE (veja o grupo de parametros 42 CONTROLO
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STOP OFF2

O programa de aplicagdo para o conversor cortando a alimentagdo do motor
(os IGBTs do inversor sdo bloqueados). O motor roda livremente até a
velocidade zero. O conversor volta a arrancar quando o sinal de Permissao
Func e o sinal de arranque sao ligados (o programa recebe o flanco
ascendente do sinal de arranque).

STOP OFF3

O programa de aplicagéo para o conversor de frequéncia ao longo da rampa
definida pelo parametro 22.07. O conversor volta a arrancar quando o sinal de
Permisséo Func e o sinal de arranque sao ligados (o programa recebe o
flanco ascendente do sinal de arranque).

21.08 ARRFUNC
ESCALAR

Activa a fungdo de arranque rodando no modo de controlo escalar. Veja os
parametros 21.01 e 99.04.

NAO

Inactivo

SIM

Activo

65535

21.09 INICIO FUNC INTRN

Define como a entrada de bloqueio de arranque na carta RMIO afecta o
funcionamento do conversor.

STOP OFF2

Conversor em marcha: 1 = Funcionamento normal. 0 = Paragem por si so.
Conversor parado: 1 = Arranque permitido. 0 = Arranque nao permitido.

Restauro apés OFF2 STOP: A entrada volta a 1 e o conversor recebe o flanco
ascendente do sinal de arranque.

STOP OFF3

Conversor em marcha: 1 = Funcionamento normal. 0 = Paragem por rampa. O
tempo de rampa é definido com o parametro 22.07 TEMP RAMP PAR EM

Conversor parado: 1 = Arranque normal. 0 = Arranque n&o permitido.

Restauro apés STOP OFF3: Entrada de bloqueio de arranque =1 e o
conversor recebe o flanco ascendente do sinal de arranque.

2110 ATRASO VEL ZERO

Define o atraso para a fungéo de atraso de velocidade zero. A fungéo é util em
aplicacdes onde é essencial um arranque suave e rapido. Durante o atraso o
conversor sabe exactamente a posi¢ao do rotor.

Sem Atraso Velocidade Zero Com Atraso Velocidade Zero

Velocidade Velocidade

O controlador de velocidade
permanece activo: O motor é
desacelerado até a
velocidade real 0.

Controlador velocidade
desligado: O motor para
or inércia.

Veloc Zero Veloc Zero

Tempo Ai?:also Tempo

Sem Atraso Velocidade Zero

O conversor recebe um comando de paragem e desacelera ao longo de uma
rampa. Quando a velocidade real do motor & inferior ao limite interno
(chamado Velocidade Zero), o controlador de velocidade é desligado. A
modulagao do inversor para e o motor desacelera até parar.

Com Atraso Velocidade Zero

O conversor recebe um comando de paragem e desacelera ao longo de uma
rampa. Quando a velocidade actual do motor cai abaixo de um limite interno
(chamado velocidade zero), a fungéo de atraso de velocidade zero é activada.
Durante o atraso a fungdo mantém o controlador de velocidade activo: o
inversor modula, o motor € magnetizado e o conversor esta pronto para um
arranque rapido.

0.0...60.0s

Tempo de atraso

10=1s
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22 ACEL/DESACEL

Tempos de aceleracdo e desaceleragéo. Veja a seccdo Rampas de
aceleracéo e de desaceleracdo na pagina 62.

22.01

SEL AC/DES

Selecciona o par activo de tempos de aceleragdo/desaceleragéao.

ACEL/DES 1

S&o usados os tempos de aceleragdo/desaceleragado 1. Veja os parametros
22.02 € 22.03.

ACEL/DES 2

Sao usados os tempos de aceleragdo/desaceleracdo 2. Veja os parametros
22.04 e 22.05.

ED1

Selecgdo do par de tempos de aceleragao/desaceleragao através da entrada
digital ED1. 0 = O tempo de aceleragéo 1 e o tempo de desaceleragéo 1 estéo
em utilizagdo. 1 = O tempo de aceleracédo 2 e o tempo de desaceleragéo 2
estdo em utilizagao.

ED2

Veja a selecgao ED1.

ED3

Veja a selecgao ED1.

ED4

Veja a selecgédo ED1.

EDS

Veja a selecgao ED1.

ED6

Veja a selecgao ED1.

| N[O

ED7

Veja a selecgao ED1.

ED8

Veja a selecgdo ED1.

ED9

Veja a selecgao ED1.

11

ED10

Veja a selecgédo ED1.

12

ED11

Veja a selecgdo ED1.

13

ED12

Veja a selecgdo ED1.

14

PAR 22.08&09

Tempos aceleragéo e desaceleragéo fornecidos por 22.08 e 22.09

15

22.02

TEMPO ACEL 1

Define o tempo de aceleragéo 1, ou seja, 0 tempo necessario para que a
velocidade varie de zero a velocidade maxima.

- Se a referéncia de velocidade aumenta mais rapidamente que a taxa de
aceleragao definida, a velocidade do motor segue a taxa de aceleragao.
- Se a referéncia de velocidade aumenta mais lentamente que a taxa de
aceleragao definida, a velocidade do motor segue o sinal de referéncia.

- Se o tempo de aceleragao definido € muito curto, o conversor de frequéncia
prolonga a aceleracao para nao exceder os limites de operacéo do conversor
de frequéncia.

0.00 ... 1800.00 s

Tempo de aceleracéo

0 ... 18000

22.03

TEMPO DESACEL 1

Define o tempo de desaceleragéo 1, ou seja, o tempo necessario para que a
velocidade varie do maximo (Veja o parametro 20.02) para zero.

- Se a referéncia de velocidade diminui mais lentamente que a taxa de
desaceleragdo definida, a velocidade do motor segue o sinal de referéncia.

- Se a referéncia mudar mais rapidamente que a taxa de desaceleracao
definida, a velocidade do motor segue a taxa de desaceleragéo.

- Se o tempo de desaceleragao definido € muito curto, o conversor de
frequéncia prolonga a desaceleragao para nao exceder os limites de operacéo
do conversor de frequéncia. Se existir alguma duvida sobre se o tempo de
desaceleragéo ser demasiado breve, verifique se o controlo de sobretensao
de CC esta activo (paradmetro 20.05).

Nota: Se for necessario um tempo de desaceleragéo breve para uma
aplicagao de elevada inércia, o conversor deve ser equipado com opgéao de
travagem eléctrica, por ex. um chopper e uma resisténcia de travagem.

0.00 ... 1800.00 s

Tempo de desaceleragéo.

0 ... 18000
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22.04 TEMPO ACEL 2 Ver o pardmetro 22.02.
0.00 ... 1800.00 s Ver o parametro 22.02. 0 ... 18000
22.05 TEMPO DESACEL 2 | Ver o parédmetro 22.03.
0.00 ... 1800.00 s Ver o parametro 22.03. 0 ... 18000
2206 FORM RAMP. AC/ Selecciona a forma da rampa de aceleragdo/desaceleracéo.
DES Veja também a secgdo Jogging na pagina 86.
0.00 ... 1000.00 s 0.00 s: Rampa linear. Adequada para uma aceleragdo/desaceleragéo uniforme | 0 ... 100000
e para rampas lentas.
0.01 ... 1000.00 s: Rampa curva-S. Rampa de curva-S. Estas rampas sédo
ideais para transportadores de cargas frageis, ou outras aplicagdes que
necessitem de uma transigao uniforme durante a mudanga de velocidade. A
curva-S é composta por curvas simétricas em ambos os extremos da rampa, e
por uma secgao linear intermédia.
Uma regra geral Veloc.  Rampa linear: Par. 22.06 =0 s
Uma relagdo adequada entre Max | - - oo \ )
o tempo de forma de rampa e : !
o tempo de aceleragdo da ( !
rampa € 1/5.
Rampa cyrva-S:
Par,22.08>0s
fempo
Par. 22.02 Par. 22.06
22.07 TEMP RAMPA PAR Define o intervalo de tempo de paragem do conversor se:
EM - 0 conversor receber um comando de paragem de emergéncia ou
- o sinal de Permissdo Func é desligado e a fungédo Permissdo Func tem o
valor de OFF3 (veja o parémetro 21.07).
O comando de paragem de emergéncia pode ser dado através de um fieldbus
ou de um médulo de paragem de emergéncia (opcional). Consulte a ABB para
mais informacdes sobre o médulo opcional e os ajustes relacionados do
Programa de Controlo Standard.
0.00 ... 2000.00 s Tempo de desaceleragéo 0 ... 200000
22.08 ACEL PTR Define a fonte da constante para o valor PAR 22.08&09 do parametro 22.01.
-255.255.31 ... indice de parametro ou um valor constante. Veja o parametro 10.04 para mais | 100=1s
+255.255.31/C.- informacgdes sobre a diferenga.
32768 ... C.32767
22.09 DESPTR Define a fonte da constante para o valor PAR 22.08&09 do parametro 22.01.
-255.255.31 ... indice de parametro ou um valor constante. Veja o parametro 10.04 para mais | 100 =1's
+255.255.31/C.- informacgdes sobre a diferenga.
32768 ... C.32767
2210 SLS ACCELER TIME | Define o tempo requerido para os limites de velocidade aumentarem da 100=1s

velocidade de seguranca limitada definida pelos parametros 20.22 para os
limites de velocidade definidos pelos parametros 20.01 VELOC MINIMA e
20.02 VELOC MAXIMA quando a funcéo SLS é desactivada.

Nota: Este parédmetro estd disponivel apenas na versao de firmware AS7R.

0...1800 s

Velocidade do tempo de rampa.
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2211  SLS DECELER TIME

Define o tempo requerido para os limites de velocidade diminuirem dos
valores definidos pelos parametros20.01 VELOC MINIMA e 20.02 VELOC
MAXIMA para a velocidade de seguranca limitada definida pelo parametro
20.22 quando a fungéo SLS é desactivada.

Se a velocidade ja for inferior a velocidade de seguranga limitada, a
velocidade n&o altera.

Nota: Este paradmetro esté disponivel apenas na versdo de firmware AS7R.

100=1s

0...1800 s

Velocidade do tempo de rampa.

23 CTRL VELOCIDADE

Variaveis do controlador de velocidade. Os parametros n&o sao visiveis se o
parametro 99.04 = ESCALAR. Veja a secgdo Regulacdo do controlador de
velocidade na pagina 63.

23.01 GANHO

Define o ganho relativo para o controlador de velocidade. Um ganho elevado
pode provocar oscilagao.

A figura abaixo mostra a saida do controlador de velocidade depois de um
passo de erro quando o erro permanece constante.

%
Ganho =K, = 1

T, = Tempo de integragéo =
0

Tp= Tempo derivagéo = 0

Valor de erro

Saida do controlador
Controlador e = Valor de erro

[
saida = Kp ‘e !

t

0.0 ... 250.0

Ganho

0 ... 25000

23.02 TEMPO

INTEGRACAO

Define um tempo de integragado para o controlador de velocidade. Este tempo
define a velocidade a qual varia a saida do controlador muda quando o valor
de erro é constante. Quanto menor for o tempo de integragéo, mais rapido se
corrige o valor de erro continuo. Um tempo de integragdo demasiado breve
torna o controlo instavel.

A figura abaixo apresenta a saida do controlador de velocidade depois de uma
escala de erro quando o erro permanece constante.

)
% Saida do controlado

Ganho =K =1
T, = Tempo de integracéo > 0
p € Tp= Tempo Derivagéo = 0

e = Valor de erro

|

0.01...999.97 s

Tempo de integracéo

10 ...
999970
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23.03 TEMPO DERIVAGAO

Define o tempo de derivacao para o controlador de velocidade. A acgéo
derivada aumenta a saida do controlador se o valor de erro muda. Quanto
maior & o tempo de derivagédo, maior é o reforgo da saida do controlador de
velocidade durante a alteragdo. Se o tempo de derivagao for ajustado para
zero, o controlador de velocidade funciona como um controlador Pl, ou como
um controlador PID.

A derivagao faz com que o controlo seja mais sensivel a perturbagoes.

Nota: A alteragéo deste parametro s6 é recomendada se for usado um
encoder de impulsos.

A figura abaixo apresenta a saida do controlador de velocidade depois de uma
escala de erro quando o erro permanece constante.

Ganho =K, =1

T, = Tempo de integracdo > 0

Tp= Tempo derivacédo > 0

Ts= Periodo de amostra de

tempo =2

Ae = Alteragéo do valor de erro

entre duas amostras

%

Saida do controlador

4 Valor de erro

‘e e = Valor erro

e

0.0...9999.8 ms

Valor do tempo de derivagao.

1=1ms

23.04 COMPENSACAO

ACEL

Define o tempo de derivagao para a compensacao de aceleragao (/
desaceleracdo). Para compensar a inércia durante a aceleragéo, a derivada
de referéncia é adicionada a saida do controlador de velocidade. O principio
de um acgéo derivada é descrito para o parametro 23.03.

Nota: Como regra geral, ajuste este pardmetro para um valor entre 50 e 100%
da soma das constantes de tempo mecanico do motor e da maquina
accionada. (O Ajuste Automatico do controlador de velocidade faz o ajuste
automaticamente, veja o parametro 23.06.)

A figura abaixo mostra as respostas de velocidade quando se acelera uma
carga de alta inércia ao longo de uma rampa.

Sem compensacao de aceleragao Compensacgiao de aceleragao

% % - - Ref. de velocidade

—— Velocidade actual

>t > t

0.00 ... 999.98 s

Tempo de derivagao

0...9999

Sinais actuais e pardmetros
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23.05

GANHO ESCORREG

Define o ganho de deslizamento para o controlo de compensacéo de
deslizamento do motor. 100% significa compensacéo total de deslizamento;
0% implica auséncia de compensagéao. O valor por defeito € 100%. Podem
usar-se outros valores se for detectado um erro de velocidade estatica apesar
da compensagéo de deslizamento total.

Exemplo: Da-se uma referéncia de velocidade constante de 1000 rpm ao
conversor. Apesar da compensagao de deslizamento total (GANHO
ESCORREG = 100%), uma medigao com taquimetro manual no veio do motor
da um valor de velocidade de 998 rpm. O erro de velocidade estética é de
1000 rpm - 998 rpm = 2 rpm. Para compensar o erro, deve aumentar-se o
ganho de deslizamento. No valor de ganho de 106%, ndo existe erro de
velocidade estatica.

0.0 ... 400.0%

Valor do ganho de deslizamento.

0...400

23.06

FUNC AUTOM

Iniciar o ajuste automatico do controlador de velocidade. Instrugdes:

- Faga funcionar o motor a uma velocidade constante de 20 a 40% da
velocidade nominal.

- Altere o parametro de ajuste automatico 23.06 para SIM.
Nota: A carga do motor deve estar ligada ao motor.

NAO

Sem ajuste automatico.

SIM

Activa o ajuste automatico do controlador de velocidade. Volta para NAO
automaticamente

65535

23.07

VEL ACT TEMP FILT

Define a constante de tempo para o filtro de velocidade actual, ou seja, o
tempo no qual a velocidade actual alcangou 63% da velocidade nominal.

0...1000000 ms

Constante de tempo

1=1ms

24 CTRL BINARIO

Variaveis do controlo de binario.
Visivel apenas se o parametro 99.02 = T CTRL e o parametro 99.04 = DTC.

24.01

RAMPA BIN O-TN

Define o tempo de aumento de rampa da referéncia de binario.

0.00 ... 120.00 s

Tempo para que a referéncia aumente de zero para o binario nominal.

0 ... 12000

24.02

RAMPA BIN TN-0

Define o tempo de diminuigdo de rampa da referéncia de binario.

0.00 ... 120.00 s

Tempo para que a referéncia diminua do binario nominal para zero.

0 ... 12000

Sinais actuais e parametros
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25 VEL CRITICAS Intervalos de velocidade nos quais o conversor ndo pode funcionar. Veja a
seccao Velocidades criticas na pagina 62.
25.01 SEL VEL CRITICAS | Activa/desactiva a fungao de velocidades criticas.
Exemplo: Um ventilador tem vibragdes na gama de 540 a 690 rpm e 1380 a
1560 rpm. Para fazer com que o conversor salte estas gamas:
- active a fungéo de velocidades criticas,
- ajuste as gamas de velocidade criticas segundo a figura abaixo.
Veloc motor
(rpm) 1 | Par. 25.02 = 540 rpm
1560 | 2 | Par. 25.03 =690 rpm
1380 | - - 3 | Par. 25.04 = 1380 rpm
690 |- - - 4 | Par. 25.05 = 1590 rpm
540 |- -/
— Referéncia de veloc do conversor
1.2 3 4 (rpm)
Nota: Se o parametro 99.02 = CTRL PID, as velocidades criticas ndo sao
usadas.
OFF Inactivo 0
ON Activo. 65535
25.02 VEL CRIT1INF Define o limite minimo para a gama de velocidade critica 1.
0 ... 18000 rpm Limite minimo. O valor ndo pode exceder o maximo (parametro 25.03). 0 ... 18000
Nota: Se o parametro 99.04 = ESCALAR, a unidade é Hz.
25.03 VEL CRIT1 SUP Define o limite maximo para a gama de velocidade critica 1.
0 ... 18000 rpm Limite maximo. O valor ndo pode ser inferior ao minimo (paradmetro 25.02). 0 ... 18000
Nota: Se o pardmetro 99.04 = ESCALAR, a unidade é Hz.
25.04 VEL CRIT2 INF Ver o parametro 25.02.
0 ... 18000 rpm Ver o parametro 25.02. 0 ... 18000
25.05 VEL CRIT2 SUP Ver o parametro 25.03.
0 ... 18000 rpm Ver o parametro 25.03. 0 ... 18000
25.06 VEL CRIT3 INF Ver o parametro 25.02.
0 ... 18000 rpm Ver o parametro 25.02. 0 ... 18000
25.07 VEL CRIT3 SUP Ver o parametro 25.03.
0 ... 18000 rpm Ver o parametro 25.03. 0 ... 18000
26 CTRL MOTOR
26.01  OPTIMIZAGAO Activa/desactiva a fungéo de optimizagéo de fluxo. Veja a sec¢do Optimizacdo
FLUXO de fluxo na pagina 61.
Nota: A fungédo ndo pode ser usada se o parametro 99.04 = ESCALAR.
NAO Inactivo 0
SIM Activo 65535
26.02 FLUXO TRAVAGEM | Activa/desactiva a fungéo de travagem de fluxo.

Nota: A fungédo nao pode ser usada se o pardmetro 99.04 = ESCALAR.
Veja a seccao Travagem de fluxo na pagina 60.

Sinais actuais e pardmetros




147

indice Nome/Selecgdo Descrigao FbEq
NAO Inactivo 0
SIM Activo 65535
26.03 COMPENSAGAO-IR | Define o aumento da tenséo de saida relativo a velocidade zero
(compensacéo IR). A fungao é util em aplicagées com elevado binario de
arranque, mas nao pode ser aplicado o controlo DTC do motor. A figura abaixo
ilustra a compensacéo IR. Veja a secgado Compensacao IR para um conversor
com controlo escalar na pagina 65.
Nota: A fungéo s6 pode ser usada se o parametro 99.04 é ESCALAR.
U/lUy
0,
(%) Tensao de saida relativa.
Compensacao IR ajustada para 15%.
100%}fF — — — — — — —
|
|
|
o Ry, |  Tens3o de saida relativa. Sem
15% | -- ~
{— compensagao IR.
: f(Hz)
Ponto de enfraquecimento
de campo
0...30% Aumento de tensao a velocidade zero em % da tensdo nominal do motor. 0...3000
26.04 FREQ IR SET-UP Define a frequéncia na qual a compensacao IR de elevagdo alcanga a 100 =1

compensacao IR usada no controlo escalar (26.03COMPENSACAO IR).

Utiliza-se impulso de tensdo em aplicagdes elevatdrias para alcangar um
binario de arranque mais elevado. Uma vez que nao se pode ser fornecer
tensdo ao transformador a 0 Hz, usa-se uma compensacao IR especial em
aplicagdes elevatorias. A compensacao IR total comega junto da frequéncia de
deslizamento. A figura seguinte ilustra a compensagéo IR elevatoria.

U/l Uy
(%)
100% —|-
|
|
|
2603 |.-"/ |
COMPENSAGAO- |
IR | | f(Hz)
| |
26.04 FREQ IR Ponto de
STEP-UP enfraquecimento

de campo (FWP)

Para mais informagdes, consulte Sine Filters User’s Manual for ACS800 Drive
[3BAFE68389178 (English)].

0..50 Hz

Frequéncia

Sinais actuais e parametros
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26.05

ENFRAQ CAMP HEX

Selecciona se o fluxo do motor é controlado com um padrao circular ou
hexagonal na area de enfraquecimento de campo da gama de frequéncia
(acima de 50/60 Hz). Veja a secgdo Fluxo do motor hexagonal na pagina 66.

OFF

O vector de fluxo rotativo segue um padréo circular. Selecgao éptima na
maioria das aplicagbes: Perdas minimas com carga constante. O binario
instantaneo maximo n&o esta disponivel na gama de enfraquecimento de
campo da velocidade.

ON

O fluxo do motor segue um padrao circular abaixo do ponto de
enfraquecimento de campo (normalmente 50 ou 60 Hz) e um padrédo
hexagonal na gama de enfraquecimento de campo. Selec¢édo 6ptima nas
aplicagdes que requerem um binario instantaneo maximo na gama de
enfraquecimento de campo da velocidade. As perdas com funcionamento
constante sdo maiores que com a selecgdo NAO.

65535

26.06

REF FLUX PTR

Selecciona a fonte da referéncia de fluxo, ou ajusta o seu valor.

-255.255.31 ...
+255.255.31/ C.-
32768 ... C.32767

indice de parametro ou um valor constante. Veja o parametro 10.04 para mais
informacdes sobre a diferenga. A gama de fluxo é de 25 ... 140%. Com ajuste
de valor constante 100% = C.10000. Regra geral, ndo é necessario mudar
este valor.

100 = 1%

26.07

FLYSTART CUR REF
[%]

Define a referéncia de corrente usada com o arranque em rotagéo (arranque
de um motor em rotagédo) quando nao é usado encoder de impulsos.

Se o arranque em rotacgao falhar (ie, o conversor ndo consegue detectar a
velocidade do motor 01.02 VELOCIDADE): Monitoriza os sinais 01.02
VELOCIDADE e 01.04 CORRENTE com a ferramenta DriveWindow para PC
e aumenta a referéncia em passos de 5% até que a fungéo de arranque em
rotacdo seja executada com sucesso (ie, o conversor conseguir detectar 01.02
VELOCIDADE).

Veja também o parametro 26.08 FLYSTART INIT DLY.

1=1%

0...100%

Valor em percentagem

26.08

FLYSTART INIT DLY

Define em conjunto com as caracteristicas do motor o atraso antes do valor de
velocidade estimado no inicio do arranque em rotagéo ser ligado a rampa de
saida da referéncia de velocidade. Aumenta o atraso, se o motor comegar a
rodar no sentido errado ou com a referéncia de velocidade errada.

Veja também o parametro 26.07 FLYSTART CUR REF [%].

0...60

Atraso

26.09

FS METHOD

Activa a correcgao de fluxo a baixas frequéncias, < 3 Hz, quando o binario
excede 30%. Efectivo nos modos de monitorizagéo e gerador.

1 =LIGADO

Activo

0 = DESLIGADO

Inactivo

27 CHOPPER
TRAVAGEM

Controlo do chopper de travagem.

27.01

CHOPPERTRAV CTL

Activa o controlo do chopper de travagem.

Nota: Se um chopper externo (por ex: NBRA-xxx) é usado, o parametro deve
ser desactivado.

OFF

Inactivo

ON

Activo. Nota: Assegure-se que o chopper e a resisténcia de travagem estéo
instaladas e que o controlo de sobretensao esta desligado (paradmetro 20.05).

65535

Sinais actuais e pardmetros




149

indice Nome/Selecgdo Descrigao FbEq
27.02 FUNC SOBREC Activa a proteccdo de sobrecarga da resisténcia de travagem. As variaveis
TRAV ajustaveis pelo utilizador sdo os parametros 27.04 e 27.05.
NAO Inactivo 0
AVISO Activo. Se o conversor detectar uma sobrecarga, gera um aviso.
FALHA Activo. Se o conversor detectar uma sobrecarga, dispara uma falha. 2
27.03 RESIST TRAVAGEM | Define o valor de resisténcia da resisténcia de travagem. O valor é usado na
proteccao de sobrecarga.
0.00 ... 100.00 ohm Valor da resisténcia 0...100
27.04 RES TRAV TERM Define a constante de tempo térmica da resisténcia de travagem. O valor é
CTE usado na protecgdo de sobrecarga. Ver o parametro 27.02.
Com resisténcias de travagem tipo SACE, o ajuste do parametro é 200 s.
Com resisténcias de travagem tipo SAFUR, o ajuste do parametro é 555 s.
0.000 ... 10000.000 s | Constante de tempo 1=1
27.05 POT TRAV CTE MAX | Define a poténcia maxima de travagem continua que aumenta a temperatura
da resisténcia para o valor maximo permitido. O valor é usado na proteccédo de
sobrecarga. Ver o parametro 27.02.
0.00 ...10000 kW Poténcia 1=1
27.06 MODO CTRL CC Selecciona o modo de controlo do chopper de travagem.
GERADOR AS O funcionamento do chopper é permitido quando a tensdo de CC excede o 0
limite de travagem, a ponte inversora modula e o motor gera poténcia para o
conversor.
A selecgdo impede o funcionamento no caso da tensao CC do circuito
intermédio aumentar devido a um nivel de tenséo de alimentagéo
anormalmente elevado. Um aumento prolongado da tens&o de alimentagéo
pode danificar o chopper.
COMUM CC O funcionamento do chopper é permitido sempre quando a tenséo de CC 65535

excede o limite de travagem. A selecgéo deve ser utilizada em aplicagdes
onde varios inversores estao ligados ao mesmo circuito intermédio (CC bus).

circuito intermédio acima do limite de funcionamento do chopper. Se a
tensdo permanecer anormalmente elevada durante um longo periodo,
o chopper de travagem sofre uma sobrecarga e fica danificado.

j AVISO! Uma tensao de alimentagéo excessiva aumenta a tenséo do

30 FUNGOES FALHA

Funcdes de protecgdo programaveis

30.01

FUNCAO EA<MIN

Selecciona como deve reagir o conversor quando um sinal de entrada
analdgica cai abaixo do limite minimo ajustado.

Nota: O ajuste minimo da entrada analdgica deve definido para 0.5V (1 mA)
ou mais (veja o grupo de parametros 13 ENT ANALOGICAS).

FALHA O conversor dispara uma falha e o motor para por inércia.
NAO Inactivo
VEL CTE 15 O conversor gera um aviso EA < FUNC MIN (8110) e ajusta a velocidade para

o valor definido pelo parametro 12.16.

AVISO! Verifique se é seguro continuar com o funcionamento no caso
A de perda do sinal de entrada analdgica.

Sinais actuais e parametros
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ULTIMA VEL O conversor gera um aviso EA < FUNC MIN (8110) e fixa a velocidade no nivel | 4
a que o conversor estava a funcionar. Este valor é determinado com a
velocidade média dos ultimos 10 segundos.

AVISO! Verifique se é seguro continuar com o funcionamento no caso
A de perda do sinal de entrada analdgica.
30.02 PERDA PAINEL Selecciona como reage o conversor a uma falha de comunicagéo da consola
de programagao.

FALHA O conversor de frequéncia dispara uma falha e o motor para por inércia. 1

VEL CTE 15 O conversor gera um aviso e ajusta a velocidade para o valor definido pelo 2
parametro 12.16.

AVISO! Verifique se é seguro continuar a funcionar no caso de uma
A perda de comunicagao da consola.

ULTIMA VEL O conversor gera um aviso e fixa a velocidade no nivel a que o conversor 3
estava a funcionar. Este valor é determinado com a velocidade média dos
ultimos 10 segundos.

AVISO! Verifique se é seguro continuar a funcionar no caso de uma
A perda de comunicagéo da consola.
30.03 FALHA EXTERNA Selecciona uma interface para um sinal de falha externa. Veja a secg¢ao Falha
externa na pagina 66.

NAO SEL Inactivo

ED1 A indicacdo de falha externa é dada através da entrada digital ED1. 0: Disparo | 2
de falha. O motor para por inércia. 1: Sem falha externa.

ED2 Veja a selecgdo ED1. 3

ED3 Veja a selecgédo ED1. 4

ED4 Veja a selecgéo ED1. 5

ED5 Veja a selecgdo ED1. 6

ED6 Veja a selec¢do ED1. 7

ED7 Veja a selecgéo ED1. 8

ED8 Veja a selec¢do ED1. 9

ED9 Veja a selecgdo ED1. 10

ED10 Veja a seleccao ED1. 11

ED11 Veja a selecgédo ED1. 12

ED12 Veja a seleccao ED1. 13

30.04 PROT TERM MOTOR | Selecciona como reage o conversor de frequéncia quando é detectado um
sobreaquecimento do motor pela fungao definida pelo pardmetro 30.05. Veja a
seccao Proteccdo térmica do motor na pagina 67.

FALHA O conversor gera um aviso quando a temperatura excede o nivel de aviso 1
(95% do valor maximo permitido). O conversor dispara uma falha quando a
temperatura excede o nivel de falha (100% do valor maximo permitido).

AVISO O conversor gera um aviso quando a temperatura excede o nivel de aviso 2
(95% do valor maximo permitido).

NAO Inactivo 3

Sinais actuais e pardmetros
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30.056 MODO PROT Selecciona o modo de protecgéo térmica do motor. Quando é detectado

TERMICA sobreaquecimento, o conversor reage como definido pelo parametro 30.04.

DTC A proteccéo é baseada no modelo térmico calculado do motor. Assume-se o | 1

seguinte no célculo:

- O motor esta a temperatura estimada (valor de 01.37 TEMP MOTOR EST
guardada no corte da alimentagao) quando a alimentagéo é ligada. No
primeiro arranque, o motor esta a temperatura ambiente (30°C).

- A temperatura do motor aumenta se o motor funcionar na regido acima da
curva de carga.

- A temperatura do motor diminui se o motor funcionar na regiao abaixo da
curva de carga. Isto aplica-se apenas se o motor estiver sobreaquecido.

- A constante de tempo térmico do motor € um valor aproximado para um
motor de gaiola de esquilo standard auto-ventilado.

E possivel ajustar com precisdo o modelo com o parametro 30.07.

Nota: O modelo n&o pode ser usado com motores de alta poténcia (pardmetro
99.06 é maior que 800 A).

AVISO! O modelo ndo protege o motor no caso da refrigeragéo ser
A insuficiente devido a poeira e a sujidade.

UTILIZADOR A proteccéo é baseada no modelo térmico de motor definido pelo utilizadore | 2
nas seguintes suposicdes basicas:

- O motor esta a temperatura estimada (valor de 01.37 TEMP MOTOR EST
guardada no corte da alimentagdo) quando a alimentagéo é ligada. No
primeiro arranque, o motor esta a temperatura ambiente (30°C).

- A temperatura do motor aumenta se o motor funcionar na regido acima da
curva de carga.

- A temperatura do motor diminui se o motor funcionar na regido abaixo da
curva de carga. Isto aplica-se apenas se o motor estiver sobreaquecido.

- O modelo térmico definido pelo utilizador utiliza a constante de tempo
térmico do motor (pardmetro 30.06) e a curva de carga do motor (pardmetros
30.07, 30.08 e 30.09). O ajuste do utilizador s6 é necessario quando a
temperatura de funcionamento normal especificada para o motor.

AVISO! O modelo néo protege o motor no caso da refrigeragéo ser
A insuficiente devido a poeira e a sujidade.
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TEMP SENSOR

A proteccéo térmica do motor é activada através da entrada digital ED6. Deve
ligar-se um termistor de motor ou um contactor de um relé de termistor a
entrada digital ED6. O conversor |é os estados de ED6 do seguinte modo:

Estado de ED6 (Resisténcia
termistor)

1(0 ... 1.5 kohm)

Temperatura

Normal

Sobreaquecimento

0 (4 kohm ou superior)
AVISO! De acordo com a norma IEC 664, a ligagdo do termistor de
A motor a entrada digital requer isolamento duplo ou reforgado entre as
partes eléctricas do motor e o termistor. O isolamento refor¢cado
implica um espago e uma distancia de descarga de 8 mm (equipamento de
400 /500 VCA). Se o conjunto do termistor ndo cumprir os requisitos, os
outros terminais de E/S do conversor devem ser protegidos contra contacto,
ou deve usar-se um relé de termistor para isolar o termistor da entrada digital.

AVISO! A entrada digital ED6 pode ser seleccionada para outro uso.
A Altere estes ajustes antes de seleccionar TEMP SENSOR. Por outras
com outro parametro.

palavras, verifique se a entrada digital ED6 ndo esta seleccionada
A figura abaixo mostra as ligagdes de termistor alternativas. No lado do motor
a blindagem do cabo deve ser ligada a terra através de um condensador de 10

nF. Se isto ndo for possivel, a protecgao deve deixar-se desligada.

Alternativa 1

Termistor
relé

Rt
A

Carta RMIO, X22

ED6
+24 VCC

Alternativa 2 Carta RMIO, X22

n N

=10nF

Motor @

Nota: Se a corrente nominal do motor estiver acima de 800 A, é utilizado o
modelo térmico do motor definido pelo utilizador em vez do modelo calculado
e o utilizador tem de definir os parametros 30.06, 30.07, 30.08 e 30.09.

ED6
+24 VCC

3
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30.06 CTE TERMICA Define a constante de tempo térmico para o modelo térmico definido pelo
MOTOR utilizador (Veja a selecgdo UTILIZADOR do parametro 30.05).
Motor
Carga
100% |- -~ -~
Temperatura | | ¢
100% -
63% -
- t
Constante de tempo térmico do motor
256.0 ... 9999.8 s Constante de tempo 256 ... 9999
30.07 CURVA CARGA Define a curva de carga em conjunto com os parametros 30.08 e 30.09.. A
MOTOR curva de carga é usada no modelo térmico definido pelo utilizador (veja a
seleccao UTILIZADOR do parametro 30.05).
N | = Corrente do motor
(%) Iy = Corrente nominal do motor
150
30.07
100 +---------_ '
50 +
30.08
30.09 Frequéncia de saida do conversor
50.0 ... 150.0% Carga continua do motor permitida em % da corrente nominal do motor. 50 ... 150
30.08 CARGA VEL ZERO Define a curva de carga em conjunto com os parametros 30.07 e 30.09.
25.0 ... 150.0% Carga continua do motor permitida com velocidade zero em percentagem da | 25 ... 150
corrente nominal do motor.
30.09 PONTO QUEBRA Define a curva de carga em conjunto com os parametros 30.07 e 30.08.
1.0 ... 300.0 Hz Frequéncia de saida do conversor com carga de 100%. 100 ...
30000
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30.10 FUNC TRAV Selecciona como reage o conversor de frequéncia a um estado de bloqueio do
motor. A protecgao € activada se:
- 0 conversor de frequéncia esta no limite de bloqueio (definido pelos
parametros 20.03, 20.13 e 20.14)
- a frequéncia de saida esta abaixo do nivel definido pelo pardmetro 30.11 e
- as condigbes anteriores forem validas durante mais tempo do que o ajustado
com o parametro 30.12.
Nota: O limite de bloqueio é restringido pelo limite interno de corrente 03.04
TORQ_INV_CUR_LIM.
Veja a secgao Protec¢do de motor bloqueado na pagina 68.
FALHA O conversor dispara uma falha.
AVISO O conversor gera um aviso. A indicacdo desaparece em metade do tempo 2
ajustado com o parametro 30.12.
NAO Protecgao inactiva. 3
30.11 FREQ TRAV HI Define o limite de frequéncia para a fungao bloqueio. Ver o parametro 30.10.
0.5...50.0 Hz Frequéncia de bloqueio 50 ... 5000
30.12 TEMPO TRAV Define o tempo para fungao bloqueio. Ver o parametro 30.10.
10.00 ... 400.00 s Tempo de bloqueio 10 ... 400
30.13 FUNC BAIXA CARGA | Selecciona como reage o conversor a baixa carga. A protecgao € activada se:
- 0 binario do motor cair abaixo da curva de carga seleccionada com o
parametro 30.15,
- a frequéncia de saida for maior que 10% de frequéncia nominal do motor e
- as condic¢des anteriores forem validas durante mais tempo que o ajustado
com o parametro 30.14.
Veja a seccao Proteccdo de subcarga na pagina 68.
NAO Protecgao inactiva.
AVISO O conversor gera um aviso.
FALHA O conversor dispara uma falha. 3
30.14 TEMPO BAIXA Limite de tempo para a fungéo de baixa carga. Ver o parametro 30.13.
CARGA
0...600s Tempo de baixa carga 0...600
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30.15 CURVA BAIXA Selecciona a curva de carga para a fungéo de baixa carga. Veja o pardmetro
CARGA 30.13.
Wy Tiv = Binario do motor
(%) i T\= Binario nominal do motor
100 fn = Frequéncia nominal do motor
80 - ®
| 70%
©
. 50%
-
| 30%
20 A \@
0 T T T T T >
In 24* fy
1...5 Numero da curva de carga 1...5
30.16 PERDA FASE MOT Activa a fungao de supervisado de perda de fase do motor.
Veja a secgao Perda de Fase do Motor na pagina 68.
NAO Inactivo 0
FALHA Activo. O conversor dispara uma falha. 65535
30.17 FALHA TERRA Selecciona como reage o conversor quando se detecta uma falha a terra no
motor ou no cabo do motor. Veja a secgéo Proteccao de Falha de Terra na
pagina 69.
Nota: Com moddulos inversores R8i ligados em paralelo (multidrive ACS800 e
grandes unidades ACS800-07) apenas a selecgado FALHA é valida.
AVISO O conversor gera um aviso. 0
FALHA O conversor dispara uma falha. 65535
30.18 FUNC FALHA Selecciona como reage o conversor a uma falha de comunicacgéo fieldbus, ie,
COMUN quando o conversor nao recebe o conjunto de dados principal, ou o conjunto
de dados de referéncia auxiliar. Os atrasos de tempo sdo dados com os
parametros 30.19 e 30.21.
FALHA Protecgdo activa. O conversor dispara uma falha e o motor para por inércia.
NAO Protecgao inactiva.
VEL CTE 15 Protecgédo activa. O conversor gera um aviso e ajusta a velocidade para o
valor definido pelo parametro 12.16.
AVISO! Verifique se é seguro continuar o funcionamento numa falha
A de comunicacao.
ULTIMA VEL Protecgéo activa. O conversor gera um aviso e fixa a velocidade no nivel a 4
que o conversor estava a funcionar. Este valor é determinado com a
velocidade média dos ultimos 10 segundos.
AVISO! Verifique se é seguro continuar o funcionamento numa falha
A de comunicagao.
30.19 FL COM TIME-OUT | Define o atraso de tempo para a supervisao do conjunto de dados de

referéncia principal. Ver o parametro 30.18.
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0.1...60.0s

Atraso de tempo

10 ... 6000

30.20 FL COM SR/SA

Selecciona o funcionamento das saidas a relé e analdgica controladas por
fieldbus no caso de uma falha de comunicagao. Veja grupos 14 SAIDAS RELE
e 15 SAIDAS ANALOGICAS e o capitulo Controlo por fieldbus. O atraso para
a fungéo de supervisédo € dado com o paradmetro 30.21.

ZERO

Saida a relé em repouso. Saida analdgica ajustada para zero.

ULTIMO VALOR

A saida a relé conserva o ultimo estado antes da perda de comunicagdo. A
saida analdgica indica o ultimo valor antes da perda de comunicacao.

saidas analdgicas e a relé inicia imediatamente sem que a mensagem

j AVISO! Depois da comunicacao ser retomada, a actualizagéo das
de erro seja restaurada.

65535

30.21 DS AUXT-OUT

Define o tempo de atraso para a supervisado do conjunto de dados de
referéncia auxiliar. Ver o parametro 30.18. O conversor activa
automaticamente a supervisao 60 segundos depois da ligagcao da alimentagéo
se o valor for diferente de zero.

Nota: O atraso também se aplica a funcao definida pelo parametro 30.20.

0.0...60.0s

Atraso de tempo. 0.0 s = A fungao esta inactiva.

0 ...6000

30.22 FUNC CONFIG ES

Selecciona como reage o conversor no caso de um canal de entrada ou saida
opcional ter sido seleccionado como sinal de interface, ndo tendo a
comunicagao com o médulo de extensdo de E/S digital ou analégico sido
definida segundo o grupo de parametros 98 MOD OPCIONAIS.

Exemplo: A fungéo de superviséo é activada se o parametro 16.01 for
ajustado para ED7, mas 98.03 for ajustado para NAO.

NAO

Inactivo.

AVISO

Activo. O conversor gera um aviso.

30.23  AVISO LIMITE

Activa/desactiva os alarmes sobre limite LIM COR INV, LIM BUS CC, LIM
COR MOT, LIM BIN MOT e/ou LIM POT MOT. Mais informag¢des no capitulo
Detecgéo de falhas.

0...255

Valor decimal. Por defeito apenas os alarmes estdo activos, isto &, o valor do
parametro € 0.

bit 0 INV_CUR_LIM_IND
bit 1 DC_VOLT_LIM_IND
bit 2 MOT_CUR_LIM_IND
bit 3 MOT_TORQ_LIM_IND
bit 4 MOT_POW_LIM_IND

Exemplo: Quando o valor do parametro é ajustado para 3 (os valores do bit 0
e1é1),os alarmes LIM COR INV e LIM BUS CC estéo activos.

31 REARME AUTOM

Rearme automatico de falhas.

Os rearmes automaticos s6 sao possiveis para certos tipos de falhas e quando
a funcdo de auto-rearme é activada para esse tipo de falha.

A funcgéo de auto-rearme nao funciona se o conversor estiver em controlo local
(o L é visivel na primeira linha do ecra do painel).

Veja a secgdo Rearmes automaticos na pagina 72.

31.01  NR TENTATIVAS

Define o nimero de rearmes automaticos de falhas que o conversor efectua
dentro do tempo definido pelo parametro 31.02.

0...5

Numero de rearmes automaticos.

31.02 TEMP INTERV

Define o tempo para fungao automatica de reposicao de falhas. Ver o
parametro 31.01.
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1.0...180.0s Tempo de rearme permitido. 100 ...
18000
31.03 TEMPO ATRASO Define o tempo de espera do conversor depois de uma falha antes de uma
tentativa de rearme automatico. Ver o pardmetro 31.01.
00...30s Atraso de rearme 0...300
31.04 SOBRECORRENTE | Activa/desactiva o rearme automatico para a falha de sobrecorrente.
NAO Inactivo 0
SIM Activo 65535
31.05 SOBRETENSAO Activa/desactiva o rearme automatico para a falha de sobretensao da ligagédo
intermédia.
NAO Inactivo 0
SIM Activo 65535
31.06 SUBTENSAO Activa/desactiva o rearme automatico para a falha de subtenséo da ligacao
intermédia.
NAO Inactivo 0
SIM Activo 65535
31.07  SINAL EA<MIN Activa/desactiva o rearme automatico para a falha SINAL EA<MIN (sinal de
entrada analdgica abaixo do nivel minimo permitido).
NAO Inactivo 0
SIM Activo. 65535
AVISO! O conversor pode arrancar mesmo depois de uma paragem
A prolongada, se o sinal de entrada analdgico for restaurado. Verifique
se o uso desta fungé&o nao provoca qualquer perigo.
31.08 LINE CONV Activa/desactiva o rearme automatico para a falha LINE CONV (FF51) (falha
no conversor do lado da linha).
NAO Inactivo 0
SIM Activo 65535
32 SUPERVISAO Limites de supervisdo. Pode ser usada uma saida a relé para indicar quando o
valor esta acima/abaixo do limite. Veja a sec¢do Supervisées na pagina 72.
32.01 FUNC VEL1 Activa/desactiva a fungéo de superviséo de velocidade e selecciona o tipo de
limite de supervisao.
NAO Supervisdo ndo usada. 1
LIMITE INF A superviséo é activada se o valor for inferior ao limite. 2
LIMITE SUP A supervisdo é activada se o valor for superior ao limite. 3
LIMITE ABS INF A supervisdo é activada se o valor for inferior ao limite definido. O limite é 4
supervisionado em ambos os sentidos de rotagédo. A figura abaixo ilustra o
principio.
velocidade/rpm
LIMITE ABS INF
-LIM MIN ABS
32.02 LIMITE VEL1 Define o limite de supervisado de velocidade. Ver o parametro 32.01.
-18000...18000 rpm | Valor do limite. - 18000 ...
18000
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32.03 FUNGAO VEL2 Veja o par&dmetro 32.01.
NAO Veja o parametro 32.01. 1
LIMITE INF Veja o parametro 32.01. 2
LIMITE SUP Veja o parametro 32.01. 3
LIMITE ABS INF Veja o parémetro 32.01. 4
32.04 LIMITE VEL2 Veja o parametro 32.01.
-18000...18000 rom | Veja o parametro 32.01. - 18000 ...
18000
32.05 FUNC CORRENTE Activa/desactiva a fungéo de supervisédo de corrente do motor e selecciona o
tipo de limite de superviséao.
NAO Veja o parametro 32.01.
LIMITE INF Veja o parémetro 32.01.
LIMITE SUP Veja o parametro 32.01.
32.06 LIMITE CORRENTE | Define o limite de supervisao da corrente do motor (veja o parametro 32.05).
0...1000 A Valor do limite 0...1000
32.07 FUNC BINARIO 1 Activa/desactiva a funcdo de supervisédo de binario do motor e selecciona o
tipo de limite de superviséo.
NAO Veja o parametro 32.01.
LIMITE INF Veja o parémetro 32.01.
LIMITE SUP Veja o parametro 32.01.
32.08 LIM BINARIO 1 Define o limite de supervisdo do binario do motor (veja o pardmetro 32.07).
-600 ... 600% Valor do limite em percentagem do binario nominal do motor -6000 ...
6000
32.09 FUNC BINARIO 2 Activa/desactiva a fungéo de supervisdo de binario do motor e selecciona o
tipo de limite de supervisao.
NAO Veja o parametro 32.01.
LIMITE INF Veja o parametro 32.01.
LIMITE SUP Veja o parémetro 32.01.
32.10  LIM BINARIO 2 Define o limite de supervisdo do binario do motor (veja o parametro 32.09).
-600 ... 600% Valor do limite em percentagem do binario nominal do motor. -6000 ...
6000
32.11 FUNC REF 1 Activa/desactiva a fungédo de supervisdo da referéncia externa REF1 e
selecciona o tipo de limite de supervisao.
NAO Veja o parametro 32.01.
LIMITE INF Veja o paradmetro 32.01.
LIMITE SUP Veja o parametro 32.01.
32.12  LIMITE REF1 Define o limite de supervisdo REF1 (veja o parametro 32.11).
0 ... 18000 rpm Valor do limite 0... 18000
3213 FUNC REF2 Activa/desactiva a fungédo de supervisdo da referéncia externa REF2 e
selecciona o tipo de limite de supervisao.
NAO Veja o parametro 32.01.
LIMITE INF Veja o paradmetro 32.01.
LIMITE SUP Veja o parametro 32.01.
3214 LIMITE REF2 Define o limite de supervisdo REF2 (veja o parametro 32.13).
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0...600% Valor do limite 0 ... 6000
32.15 FUNC ACT1 Activa/desactiva a fungao de supervisao para a variavel ACT1 do controlador
PID de processo e selecciona o tipo de limite de supervisao.
NAO Veja o parametro 32.01.
LIMITE INF Veja o parametro 32.01.
LIMITE SUP Veja o pardmetro 32.01.
32.16 LIMITE ACT1 Define o limite para a supervisdo ACT1 (veja o parametro 32.15).
0...200% Valor do limite 0 ... 2000
32.17 FUNC ACT2 Activa/desactiva a fungédo de supervisao para a variavel ACT2 do controlador
PID de processo e selecciona o tipo de limite de superviséao.
NAO Veja o parametro 32.01.
LIMITE INF Veja o parametro 32.01.
LIMITE SUP Veja o parametro 32.01.
32.18 LIMITE ACT2 Define o limite de supervisdo ACT2 (veja o parametro 32.17).
0...200% Valor do limite 0...2000
33 INFORMA(;AO Versdes do programa, datas dos testes
33.01 VERSAO Apresenta o tipo e a versdo do pacote de firmware no conversor.
PROGRAMA Nota: Os ajustes dos parametros ndo podem ser alterados pelo utilizador.
Chave de descodificago:
ASXXXXYX
Série do produto T
A = ACS800
Produto
S = ACS800 Standard
Versao de firmware
7xyx = Versao 7.xyx
33.02 VERSAO APLIC SW | Apresenta o tipo e a versdo do programa de aplicag&o.
Nota: Os ajustes dos pardmetros ndo podem ser alterados pelo utilizador.
Chave de descodificagao:
ASAXXXYX
Série do produto T
A = ACS800
Produto
S = ACS800 Standard
Tipo de firmware
A = Programa de aplicagéo
Verséo de Firmware
7xyx = Versao 7.xyx
33.03 DATATESTE Apresenta a data dos testes.
Nota: Os ajustes dos pardmetros ndo podem ser alterados pelo utilizador.
Valor da data em formato DDMMAA (dia, més, ano) -
33.04 BOARD TYPE Apresenta o tipo de carta de controlo. Nota: as cartas RMIO-1x tém um tipo de

chips de memdria FLASH diferente das cartas RMIO-0x. Apenas a verséo de
software ASXR7300 ou superior funciona com as cartas RMIO-1x.
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34 VARIAVEL PROC - variavel e unidade do utilizador
- filtragem para o binario e velocidade dos sinais actuais
- rearme do contador de tempo de funcionamento
34.01 ESCALA Escala a variavel do conversor de frequéncia seleccionada para uma variavel
definida pelo utilizador, que é guardada como um sinal actual 01.01. O
diagrama de bloco ilustra o uso dos pardmetros que definem o sinal actual
01.01.
TABELA DE
PARAMETROS|
00.00 _Selecgéo
99.99 —
34.03 Mul.
34.01 X 0101
- Selecgéo
NAO
6 Unidade para o
FPM sinal actual 01.01
34.02
0.00...100000.00% Factor de escala 0...100000
34.02 UNIDADE Selecciona a unidade para a variavel de processo. Ver o parametro 34.01.
NAO Nenhuma unidade seleccionada. 1
rpm rotacdes por minuto 2
% percentagem 3
m/s metros por segundo 4
A amperes 5
\Y volts 6
Hz hertz 7
segundos 8
h hora 9
kh kilohora 10
C celsius 11
Ift libras por pé 12
mA miliampere 13
mV milivolt 14
kW quilowatt 15
w watt 16
kWh quilowatt hora 17
F fahrenheit 18
hp cavalos 19
MWh megawatt hora 20
m3h metros cubicos por hora 21
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I's litros por segundo 22
bar bar 23
kPa kilopascal 24
GPM galbes por minuto 25
PSI libras por centimetro quadrado 26
CFM pés cubicos por minuto 27
ft pés 28
MGD milhdes de galdes por dia 29
iHg polegadas de mercurio 30
FPM pés por minuto 31
Ibs libras 32
34.03 SELEC VAR PROC Selecciona a variavel do conversor escalada para uma variavel de processo
requerida. Ver o paradmetro 34.01.
0...9999 indice de parametro 0...9999
34.04 TEMFILT REF MOT | Define uma constante do tempo de filtro para o sinal actual de velocidade
01.02 VELOCIDADE. A constante de tempo tem efeito em todas as fungdes
onde seja usado o sinal VELOCIDADE.
O valor de velocidade actual é usado, por exemplo, na supervisdo de
velocidade (grupo de parametros 32 SUPERVISAQ) como valor de saida
analégica (grupo 15 SAIDAS ANALOGICAS) ou como sinal actual
apresentado no ecra do painel de controlo ou do PC.
0 ... 20000 ms Constante de tempo de filtro 0 ... 20000
% Sinal sem filtro o=1-(1-e
100
| = entrada de filtro (passo)
63 Sinal com filt O = saida de filtro
inal com filtro t = tempo
‘ T = constante tempo de filtro
— t
T
34.05 TEMFILT BIN ACT Define um tempo de filtro para o binario do sinal actual, (sinal actual 01.05).
Também tem efeito na supervisdo de binario (parametros 32.07 e 32.09) € no
binario lido através de uma saida analdgica.
0 ... 20000 ms Constante de tempo de filtro 0 ... 20000
% Sinal sem filtro o=I-(1-¢'M
100
| = entrada de filtro (passo)
63 . ) O = saida de filtro
Sinal com filtro _
t = tempo
‘ T = constante tempo de filtro
— t
T
34.06 LIMPA CONT HORAS | Restaura o contador de funcionamento do motor (sinal actual 01.43).
NAO Sem reset. 0
SIM Restaurar. O contador € reiniciado de zero. 65535
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35 MEDIDA TEMP MOT

Medicao da temperatura do motor. Para uma descrigao sobre esta fungao
consulte as secgbes Medicao da temperatura do motor através da E/S
standard na pagina 78 e Medicao da temperatura do motor através da
extensao de E/S analdgica na pagina 80.

35.01

SEL TEMP EA1
MOT1

Activa a fungdo de medigédo de temperatura do motor 1 e selecciona o tipo de
sensor.

Nota: Se for usado um mddulo de E/S analégico RAIO opcional para medir a
temperatura e 35.01 SEL TEMP EA1 MOT1 ou 35.04 SEL TEMP EA2 MOT2
forem ajustadas para 1xPT100, a gama do sinal de entrada do médulo de
extensao analdgico deve ser ajustada para 0...2 V (em vez de 0...10 V) com
comutadores DIP.

NAO USADO

Funcao inactiva.

1xPT100

A funcao esta activa. A temperatura € medida com um sensor Pt 100. A saida
analdgica SA1 alimenta corrente constante através do sensor. A resisténcia do
sensor aumenta a medida que aumenta a temperatura do motor, tal como a
tensdo no sensor. A fungédo de medicdo de temperatura |1é a tenséo através da
entrada analdgica EA1 e converte-a em graus centigrados.

2XPT100

A fungéo esta activa. A temperatura € medida com dois sensores Pt 100. Veja
a selecgao 1xPT100.

3XPT100

A fungao esta activa. A temperatura é medida com trés sensores Pt 100. Veja
a selecgao 1xPT100.

1..3PTC

A funcéo esta activa. A temperatura é supervisionada usando um a trés
sensores PTC ou um a trés sensores de temperatura em silicone KTY84-1xx.
A saida analdgica SA1 alimenta corrente constante através do(s) sensor(es).
A resisténcia do sensor aumenta bruscamente acima da referéncia de
temperatura do sensor (Tf), @assim como a tensdo acima da resisténcia. A
funcdo de medicao de temperatura 1é a tensado através da entrada EA1 e
converte-a em ohms. A figura abaixo apresenta os valores tipicos da
resisténcia do sensor PTC como uma fungéo da temperatura de
funcionamento do motor.

Ohm

4000

Resisténcia
0... 1.5 kohm
> 4 kohm

Temperatura

Normal 1330

Excessiva

550

100

35.02

LIM ALM TEMP
MOT1

Define o limite de alarme para a medigdo de temperatura do motor 1. A
indicacédo de alarme é apresentada quando o limite é excedido.

-10 ... 5000 ohm/°C
(PTC/Pt100)

Limite em °C ou ohms. °C: parametro 35.01 é 1xPT100, 2XPT100, 3XPT100.
Ohm: parametro 35.01 é 1...3 PTC.

-10 ... 5000

35.03

LIM FAL TEMP MOT1

Define o limite de falha para a medigdo da temperatura do motor 1. A
indicacéo de falha é apresentada quando o limite é excedido.

-10 ... 5000 ohm/°C
(PTC/Pt100)

Limite em °C ou ohms. °C: parametro 35.01 & 1xPT100, 2XPT100, 3XPT100.
Ohm: parémetro 35.01 ¢ 1...3 PTC.

-10 ... 5000
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35.04 SEL TEMP EA2 MOT | Activa a fungéo de medigéo de temperatura do motor 2 e selecciona o tipo de
2 sensor. Podem proteger-se dois motores apenas com um médulo de extenséo
analdgico opcional. O parametro 98.12 deve ser activado.
Nota: Se 98.12 for activado, a extenséo de E/S analdgica também é usada
para a medigao de temperatura do motor 1 (os terminais de E/S standard nédo
séo usados).
Nota: Se for usado um médulo de E/S analdgico RAIO opcional para medir a
temperatura e 35.01 SEL TEMP EA1 MOT1 ou 35.04 SEL TEMP EA2 MOT2
forem ajustadas para 1xPT100, a gama do sinal de entrada do médulo de
extensdo analdgico deve ser ajustada para 0...2 V (em vez de 0...10 V) com
comutadores DIP.
NAO USADO Veja 35.01. 1
1xPT100 Veja 35.01. 2
2XPT100 Veja 35.01. 3
3XPT100 Veja 35.01. 4
1.3PTC Veja 35.01. 5
35.05 LIM FAL TEMP MOT2 | Define o limite de alarme para a medi¢do da temperatura do motor 2. A
indicacédo de alarme é apresentada quando o limite é excedido.
-10 ... 5000 ohm/°C | Veja 35.02. -10 ... 5000
(PTC/Pt100)
35.06 LIM FAL TEMP MOT2 | Define o limite de disparo por falha para a medi¢éo da temperatura do motor 2.
A indicacdo de falha é apresentada quando o limite é excedido.
-10 ... 5000 ohm/°C | Veja 35.03. -10 ... 5000
(PTC/Pt100)
35.07 MOD COMPENS Selecciona se a temperatura medida do motor 1 € usada na composi¢do do
MOTOR modelo do motor.
NAO Fung&o inactiva.
SIM A temperatura é usada na compensagdo do modelo do motor. 2
Nota: A selecgdo s6 é possivel quando sédo usados sensores Pt 100.
SIM PAR35.08 A temperatura do motor é trazida do sistema de automacgao para o conversor. | 3
35.08 MOT MOD COMP A fonte do retorno da temperatura do motor quando o parametro 35.07 foi

PTR

definido com o valor SIM PAR35.08.

-255.255.31 ...
+255.255.31/ C.-
32768 ... C.32767

indice de parametro ou um valor constante.

Exemplo: Ponteiro de ligagéo via 85.01 CONSTANTE1:
35.08 MOT MOD COMP PTR = +.085.001.00.

40 CONTROLO PID

- controlo PID de processo (99.02 = CTRL PID)
- correcgao de referéncia de binario ou velocidade (99.02 nao é CTRL PID)
- fungdo dormir para o controlo PID de processo (99.02 = CTRL PID)

Para mais informagdes, consulte a secgdo Controlo PID de processo na
pagina 74.

40.01

GANHO PID

Define o ganho do controlador PID de processo.
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0.1...100.0

Valor de ganho. A tabela abaixo apresenta alguns exemplos dos ajustes de
ganho e as mudancas de velocidade resultantes quando

- um valor de erro de 10% ou 50% esta ligado ao controlador
(erro = referéncia de processo - valor actual de processo).

- a velocidade maxima do motor é 1500 rpm (parametro 20.02)

Ganho PID Mudanca de Velocidade:

50% Erro

Mudancga de
Velocidade:

10% Erro
75 rpm
150 rpm
450 rpm

0.5
1.0
3.0

375 rpm
750 rpm
1500 rpm (limitado)

10 ... 10000

40.02 TEMPO INTEGR PID

Define o tempo de integragéo para o controlador PID de processo.
Erro/Saida controlador

| = entrada controlador (erro)
O = saida controlador

G = ganho

t =tempo

Ti = tempo integracédo

2
G'I{
ol
|
Ti

tempo

0.02 ... 320.00 s

Tempo de integragéo

2 ... 32000

40.03 TEMPO DERIV PID

Define tempo de derivagao do controlador PID de processo. A componente
derivativa na saida do controlador é calculada a partir de dois valores de erro
consecutivos (Ex_4 e Ek) segundo esta férmula:

TEMPO DERIV PID - (Ek - Ex.1)/Ts, onde
Tg = tempo de amostragem de 12ms.
E = Error = Referéncia processo - valor actual de processo

0.00 ... 10.00 s

Tempo de derivagao.

0...1000

40.04 FILTRO DERIV PID

Define a constante de tempo do filtro de 1-pdlo usado para filtrar o
componente derivativo do controlador PID de processo.

0.04 ... 10.00 s

Constante de tempo de filtro

Sinal sem filtro

v

- (1-eT)

| = entrada de filtro (passo)
O = saida de filtro

t = tempo

T = constante tempo de filtro

Sinal com filtro

- t
T

4 ...1000

40.05 VALOR ERRO INVER

Inverte o erro na entrada do controlador PID de processo (erro = referéncia de
processo - valor actual de processo).

NAO

Sem inversao
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SIM Inverséo. 65535
Com a fungéo dormir, o conversor funciona da seguinte forma:
O conversor entra no modo dormir quando a velocidade do motor € inferior ao
nivel dormir (02.02 < 40.21) e quando o valor actual do controlo PID de
processo € inferior ao nivel de despertar (01.34 < 40.23).
O conversor desperta quando o valor actual do processo PID é maior que o
nivel de despertar (01.34 > 40.23).
Veja também a secgéo Funcéo dormir para o controlo PID de processo na
pagina 75.
40.06 SEL VALOR ACT Selecciona o valor actual de processo para o controlador PID de processo. As
fontes para a variavel ACT1 e ACT2 s&o definidas mais detalhadamente com
os parametros 40.07 e 40.08.
ACT1 ACT1 1
ACT1-ACT2 Subtracgdo de ACT1 e ACT 2. 2
ACT1+ACT2 Adigéo de ACT1 e ACT2 3
ACT1*ACT2 Multiplicagdo de ACT1 e ACT2 4
ACT1/ACT2 Divisdo 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 subtracgédo de ACT1 e ACT2 8
sgA1 + sqA2 Adicado da raiz quadrada de ACT1 com a raiz quadrada de ACT2 9
40.07 SEL ENT ACT1 Selecciona a fonte para a variavel ACT1. Ver o parametro 40.06.
EA1 Entrada analodgica EA1 1
EA2 Entrada analdgica EA2 2
EA3 Entrada analdgica EA3 3
EAS5 Entrada analdgica EA5 4
EA6 Entrada analdgica EA6 5
PARAM 40.25 Fonte seleccionada pelo pardmetro 40.25. 6
40.08 SEL ENT ACT2 Selecciona a fonte para a variavel ACT2. Ver o parametro 40.06.
EA1 Entrada analdgica EA1 1
EA2 Entrada analogica EA2 2
EA3 Entrada analdgica EA3 3
EA5 Entrada analégica EA5 4
EAG6 Entrada analdgica EA6 5
40.09 MINIMO ACT1 Define o valor minimo para a variavel ACT1 se for seleccionada uma entrada

analdgica como fonte para ACT1. Ver o parametro 40.07. Os ajustes minimo e
méaximo (40.10) de ACT1 definem como se converte o sinal de tensdo/corrente
recebido do dispositivo de medi¢do para um valor de percentagem usado pelo
controlador PID de processo.
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-1000 ... 1000% Valor minimo em percentagem da gama de entrada analdgica ajustada. A -10000 ...
equacdo seguinte explica como calcular o valor quando a entrada analdégica | 10000
EA1 é usada como uma variavel ACT1.

minEA1 - 13.01
i = - 100%
MINIMO ACT1 13.02-13.01 °
minEA1 O valor de tensao recebido do dispositivo de medi¢cdo quando o
valor actual de processo medido esta no nivel minimo
pretendido.
13.01 minimo EA1 (ajuste pardmetro)
13.02 maximo EA1(ajuste maximo)

40.10 MAXIMO ACT1 Define o valor maximo para a variavel ACT1 se for seleccionada uma entrada
analogica como fonte para ACT1. Ver o parametro 40.07. Os ajustes minimo
(40.09) e maximo de ACT1 definem como converter o sinal de tensao/corrente
recebido do dispositivo de medigédo para um valor de percentagem usado pelo
controlador PID de processo.

-1000 ... 1000% Valor maximo em percentagem da gama de sinal de entrada analdgica -10000 ...
ajustado. A equacgao seguinte explica como calcular o valor quando a entrada | 10000
analogica EA1 é usada como uma variavel ACT1.

. maxEA1 - 13.01
MAXIMO ACT1 = - 100%
13.02 - 13.01
maxEA1 | O valor de tensao recebido do dispositivo de medi¢gao quando o
valor actual de processo medido esta no nivel pretendido.
13.01 minimo EA1 (ajuste parametro)
13.02 maximo EA1(ajuste maximo)

40.11 MINIMO ACT2 Ver o parametro 40.09.

-1000 ... 1000% Ver o parametro 40.09. -10000 ...

10000

4012 MAXIMO ACT2 Ver o parametro 40.10.

-1000 ... 1000% Ver o parametro 40.10. -10000 ...

10000

40.13 INTEGRACAO PID Activa a integragao do controlador PID de processo.

OFF Inactivo

ON Activo 2

40.14 MODO TRIM Activa a fung&o de correccao e selecciona entre a correcgdo directa e a
proporcional. Com a correcgao é possivel combinar um factor de correccao
com a referéncia do conversor. Veja a secgédo Correccao da referéncia na
pagina 50.

Exemplo: Uma linha de transporte controlada por velocidade onde é
necessario observar a tensdo da linha: A referéncia de velocidade é ajustada
ligeiramente (corrige-se) segundo o valor da tensdo medida da linha.
N&o é visivel quando o parametro 99.02 = CTRL PID.
OFF Fungéo de correcgéo desactivada. 1
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PROPORCIONAL Funcao de correcgéo activa. O factor de correccéo esta relacionado com a 2
referéncia em-% externa (REF2). Ver o parametro 11.06.
DIRECTO Funcao de correcgao activa. O factor de correccdo esta relacionado comum |3
limite maximo fixo usado no circuito de controlo de referéncia (frequéncia ou
binario, velocidade maxima ).
40.15 SEL REF AJUSTE Selecciona a fonte de sinal para a referéncia de correcgédo. Nao é visivel
quando o parametro 99.02 = CTRL PID.
Exemplo: EA5 como referéncia de correcgao
sclEA5
! minEA5 = parametro 13.16
@ maxEAS5 = parametro 13.17
g sclEA5 = parametro 13.18
8 EA5 usada apenas com um
3 mddulo de extenséo de E/S
3 opcional.
c
@
[
©
o ‘ . ‘
-SClEA5 /- - .. ..
-maxEA5 -minEA5 minEA5 maxEA5
Sinal de entrada analdgica
EA1 Entrada analdgica EA1 1
EA2 Entrada analogica EA2 2
EA3 Entrada analdgica EA3 3
EA5 Entrada analégica EA5 4
EA6 Entrada analdgica EA5 5
PAR 40.16 Valor do parametro 40.16 é utilizado como a referéncia de correcgao. 6
PAR 40.28 Valor do parametro 40.28 é utilizado como a referéncia de correcgao. 7
40.16 REF CORRECCAO Define o valor de referéncia de correc¢do quando o parametro 40.15 tem o
valor PAR 40.16 seleccionado. Nao é visivel quando o parametro 99.02 =
CTRL PID.
-100.0 ... 100.0% Referéncia de correccéo - 10000 ...
10000
40.17 AJUSTE GAMA Define o multiplicador para a saida do controlador PID usada como factor de
CORREC correcgdo. Nao é visivel quando o parametro 99.02 = CTRL PID.
-100.0 ... 100.0% Factor de multiplicagéo - 10000 ...
10000
40.18 SELEC Selecciona se a correcgao se usa para corrigir a referéncia de velocidade ou
CORRECCAO de binario.
Nao é visivel quando o parametro 99.02 = CTRL PID.
CORRECCAO Referéncia de correcgao de velocidade 1
VELOC
CORRECCAO BIN Referéncia de correcgao de binario 2
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COR VEL DIRECTA | Correcgao de referéncia de velocidade. A referéncia de correcgéo & 3
adicionada a referéncia de velocidade depois de efectuados os calculos da
rampa. A correcgao nédo é efectiva durante a paragem da rampa, a paragem
de emergéncia ou a velocidade definida pelo parametro 30.18 numa falha de
comunicagao de fieldbus.
40.19 TEMPO FILTRO ACT | Define a constante de tempo para o filtro através do qual os sinais actuais sao
ligados ao controlador PID de processo.
0.04 ...10.00 s Constante de tempo de filtro 4 ...1000
0,
% Sinal sem filtro O=1-(1-¢'T
100 | = entrada de filtro (passo)
63 O = saida de filtro
Sinal com filtro t = tempo
T = constante tempo de filtro
— t
T
40.20 SEL DORMIR Activa a fungéo dormir e selecciona a fonte para a entrada de activacgao.
Visivel apenas quando o parédmetro 99.02 = CTRL PID.
Veja a secgéo Fungéo dormir para o controlo PID de processo na pagina 75.
OFF Inactivo
INTERNO E activado e desactivado automaticamente como definido pelos parametros | 2
40.21 e 40.23.
ED1 A funcéo é activada/desactivada através da entrada digital ED1. 3
Activacéo: Entrada digital ED1 = 1. Desactivagédo: ED1 = 0.
Os critérios internos para dormir ajustados pelos parametros 40.21 e 40.23
ndo sao efectivos. Os atrasos de inicio e de paragem de adormecimento s&o
eficazes (pardmetros 40.22 e 40.24).
ED2 Veja a selecgao ED1. 4
ED3 Veja a seleccédo ED1. 5
ED4 Veja a selecgédo ED1. 6
ED5 Veja a seleccédo ED1. 7
ED6 Veja a selecgao ED1. 8
ED7 Veja a selecgédo ED1. 9
ED8 Veja a selecgao ED1. 10
ED9 Veja a selecgdo ED1. 11
ED10 Veja a selecgao ED1. 12
ED11 Veja a selecgédo ED1. 13
ED12 Veja a selecgao ED1. 14
40.21  NIVEL DORMIR Define o limite de inicio para a fungéo dormir. Se a velocidade do motor esta
abaixo do nivel definido (40.21), durante mais tempo que o atraso para dormir
(40.22) o conversor passa para modo dormir: O motor é parado e a consola
exibe a mensagem de aviso “MODO DORMIR”.
Visivel apenas quando o pardmetro 99.02 = CTRL PID.
0.0 ... 7200.0 rpm Atraso do inicio dormir 0...7200
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40.22 ATRASO DORMIR Define o atraso para a fungao de inicio dormir. Ver o parametro 40.21. Quando
a velocidade do motor cai abaixo do nivel dormir, o contador arranca. Quando
a velocidade do motor excede o nivel dormir, o contador volta a zero.
Visivel apenas quando o parametro 99.02 = CTRL PID.
0.0...3600.0 s Atraso do inicio dormir 0 ... 36000
40.23  NIVEL DESPERTAR | Define o limite para despertar para a fungéo dormir. O conversor é activado se
o valor actual de processo for inferior ao nivel ajustado (40.23) durante mais
tempo que o atraso de despertar (40.24).
Visivel apenas quando o parametro 99.02 = CTRL PID.
0.0 ... 100.0% Nivel para despertar em percentagem do valor de processo actual. 0 ... 10000
40.24 ATRASO Define o atraso para despertar para a fungdo dormir. Ver o parédmetro 40.23.
DESPERTAR Quando o valor actual de processo € inferior ao do nivel para despertar, o
contador de despertar inicia. Quando o valor actual de processo excede o
nivel para despertar, o contador volta a zero.
Visivel apenas quando o parametro 99.02 = CTRL PID.
0.0...3600.0s Atraso despertar. 0...36000
40.25 PTR ACTUAL1 Define a fonte ou constante para o valor PAR 40.25 do parametro 40.07
-255.255.31 ... indice de parametro ou um valor constante. Veja o parametro 10.04 para mais | 100 = 1%
+255.255.31/ C.- informacdes sobre a diferenca.
32768 ... C.32767
40.26  PID MINIMO Define o limite minimo para a saida do controlador PID. Usando os limites
minimo e maximo, é possivel restringir o funcionamento a uma determinada
gama de velocidade.
Exemplo: O controlo PID de processo é restringido ao sentido de rotagao
directo do motor ajustando o limite minimo de PID a 0% e o maximo a 100%.
-100 ... 100% Limite em percentagem da velocidade maxima absoluta do motor. 100 = 1%
40.27  PID MAXIMO Define o limite maximo para a saida do controlador PID. Usando os limites
minimo e maximo, & possivel restringir o funcionamento a uma determinada
gama de velocidade. Ver o parametro 40.26.
-100 ... 100% Limite em percentagem da velocidade maxima absoluta do motor. 100 = 1%
40.28 TRIM REF PTR Define o valor da referéncia de correc¢éo quando o parametro40.15foi
ajustado para o valor PAR 40.28.
-255.255.31 ... indice de parametro ou um valor constante: 100 = 1%
+256.255.31/C.- - Guia de parametro: Campos de inversao, grupo, indice e bit. O niumero de bit
32768 ... C.32767 s6 é efectivo para os blocos que tratam de entradas boleanas.
- Valor constante: Campos de inversao e constante. O campo de inversao
deve ter valor C para permitir o ajuste constante.
42 CONTROLO TRAV Controlo de um travdo mecanico. A fungdo opera a um nivel de tempo de 100
ms. Acerca da descrigéo da funcgao, veja o capitulo Controlo de um travéo
mecanico na pagina 82.
42.01  CTRL TRAVAG Activa a fungdo de controlo de travagem.
OFF Inactivo
ON Activo 2
42.02 RECONHEC Activa a supervisao externa de ligado/desligado do travao e selecciona a fonte
TRAVAGEM do sinal. O uso do sinal de supervisdo de ligado/desligado externo & opcional.
OFF Inactivo
ED5 Activo. Entrada digital ED5 € a fonte do sinal. ED5 = 1: Travao aberto. 2

EDS5 = 0: Travao fechado.
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ED6 Veja a seleccédo EDS5. 3
ED11 Veja a selecgao ED5. 4
ED12 Veja a selecgéo EDS5. 5
42.03 ATRAS ABERT TRAV | Define o atraso do da abertura do travao (= atraso entre o comando de
abertura do travao interno e a activagao do controlo de velocidade do motor).
O contador de atraso arranca quando o accionamento tenha magnetizado o
motor e aumentado o binario do motor para o nivel desejado para libertar o
travao (paradmetros 42.07 e 42.08). Ao mesmo tempo com o inicio do contador,
a fungéo de travagem excita a saida a relé que controla o travao e o travao
comegca a abrir.
0.0...50s Tempo de atraso. Ajuste do atraso igual ao atraso da abertura mecéanica do 0...500
travao especificado pelo fabricante do travao.
42.04 ATRASO FECHO Define o atraso de fecho do travdo. O contador de atraso arranca quando a
TRAV velocidade actual do motor € inferior ao nivel ajustado (pardmetro 42.05)
depois do accionamento ter recebido um comando de paragem. Ao mesmo
tempo do inicio do contador, a fungéo de controlo de travagem desactiva a
saida de relé que controla o travao e o travdo comeca a fechar. Durante o
atraso, a fungdo de travagem mantém o motor com corrente, impedindo que a
sua velocidade caia abaixo de zero.
0.0...60.0s Tempo de atraso. Ajuste o tempo de atraso para o mesmo valor que o tempo | 0 ... 6000
de reabilitagdo mecanica do travao (= atraso de funcionamento ao fechar)
especificado pelo fabricante.
42.05 TRAV ABS VEL Define a velocidade de fecho do travao. Ver o parametro 42.04.
FECHO
0...1000 rpm Velocidade (um valor absoluto) 0...100000
42.06 FUNC FALHA TRAV | Define como reage o conversor no caso do estado do sinal de reconhecimento
do travao externo opcional ndo se ajustar ao estado suposto pela fungao de
controlo de travagem.
FALHA O conversor dispara uma falha: indicacéo de falha e o conversor para o motor. | 1
AVISO O conversor gera um aviso. 2
42.07 SEL REF BIN ARR Selecciona a fonte para a referéncia do binario de arranque do motor aplicada
ao desengate do travao. O valor é lido em percentagem do binario nominal do
motor.
NAO Nenhuma fonte seleccionada. Este é o valor por defeito. 1
EA1 Entrada analdgica EA1 2
EA2 Entrada analdgica EA2 3
EA3 Entrada analdgica EA3 4
EA5 Entrada analdgica EA5 5
EA6 Entrada analdgica EA6 6
PAR 42.08 Definido pelo parametro 42.08. 7
MEMORIA Binario do motor armazenado com o comando de travagem anterior. 8
42.08 REF BIN ARRANQUE | Define o binario de arranque do motor na abertura do travao se o parametro
42.07 tem valor PAR 40.28.
-300 ... 300% Valor de binario em percentagem do binario nominal do motor. -30000 ...
30000
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42.09 TEMP SUPL
MARCHA

Define o tempo de operagao alargado para a fungéo de controlo de travagem
na paragem. Durante o atraso, o motor € mantido magnetizado e pronto para
um arranque imediato.

0.0...60.0s

0.0 s = Rotina de paragem normal da fungao de controlo de travagem: A
magnetizagdo do motor é desligada depois de ter passado o atraso do fecho
do travao.

0.1 ... 60.0 s = Rotina de paragem alargada da fung&o de controlo de
travagem: A magnetizagao do motor é desligada depois de decorridos o atraso
de fecho de travéo e o tempo de operagéo alargado. Durante o tempo de
operagao alargado, € aplicada uma referéncia zero de binario, e o motor fica
pronto para um arranque imediato.

| Arranque/Paragem

| _': Motor magnetizado

Velocidade actyal

' ' 1 = veloc do fecho travao
' ' 2 =atraso do fecho travao
' + 3 =tempo operagéo alargado

/> >l‘

100=1s

4210 REF INF MANT TRV

Activa uma fungao de retengdo do travao e define o atraso de retengao
correspondente. A fungéo estabiliza o funcionamento da aplicagdo de controlo
de travagem quando o motor funciona préximo da velocidade zero e nao
existe feedback da velocidade medida disponivel (encoder de impulsos).

0.0...60.0s

0.0 s = inactivo.

0.1 s ...60.0 s = activa. Quando o valor absoluto da referéncia de velocidade
do motor cai abaixo da velocidade de fecho do travao:

- O contador de atraso de paragem arranca.

- O travao fecha de acordo com a rotina normal de paragem da fungéo de
controlo de travagem.

Durante o atraso, a fungdo mantém o travao fechado apesar do valor de
referéncia de velocidade e do valor do comando de arranque. Depois de
passado o atraso ajustado,o funcionamento normal é retomado.

100=1s

45 ENERGY OPT

Ajustes da optimizacéo de energia

45.02 ENERGY TARIFF1

Precgo da energia por kWh. Usada para referéncia quando as poupangas sao
calculadas. Veja os parametros 01.46 SAVED KWH, 01.48 SAVED AMOUNT
e 01.50 SAVED CO2.

0.0000...1024.0000

Preco da energia por kWh.

1=0.001

45.06 E TARIFF UNIT

Especifica a corrente usada para o céalculo das poupangas de energia.

LOCAL

A moeda é determinada pelo ajuste do parametro 99.01 Idioma.

EUR

Euro

usSD

Dolar dos EUA

45.08 PUMP REF POWER

Poténcia da bomba quando ligada directamente a alimentagéo. Usada para
referéncia quando as poupancgas de energia sdo calculadas. Veja os
parametros 01.46 SAVED KWH, 01.48 SAVED AMOUNT e 01.50 SAVED
Cco2.
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0... 950% Poténcia da bomba em percentagem da poténcia nominal do motor. Nota: O | 1000 =
valor maximo depende do motor e é calculado no arranque ou quando a 100%
poténcia do motor muda.
45.09 ENERGY RESET Reinicia os contadores de energia 01.46 SAVED KWH, 01.47 SAVED GWH,
01.48 SAVED AMOUNT, 01.49 SAVED AMOUNT M, 01.50 SAVED CO2 e
01.51 SAVED CO2 KTON.
FEITO Restauro nédo pedido (operagao normal). 0
RESET Restaura os contadores de energia. O valor reverte automaticamente para
FEITO.
50 MODULO ENCODER | Ligagéo do encoder. Visivel apenas quando um médulo de encoder de
impulso (opcional) for instalado e activado com o parametro 98.01.
Os ajustes sdo os mesmos ainda que a macro de aplicagao seja alterada.
50.01 NR PULSE Indica o numero de impulsos de encoder para uma rotagao.
0 ... 29999 ppr Numero do impulso em impulsos por volta (ppr) 0 ... 29999
50.02 MODO MEDICAO Define como sdo calculados os impulsos do encoder.
VEL
A “BDIR Canal A: flancos positivos calculados para a velocidade. Canal B: sentido. 0
A Canal A: flancos positivos e negativos calculados para a velocidade. Canal B:
nao usado.
A _BDIR Canal A: flancos positivos e negativos calculados para a velocidade. Canal B: | 2
sentido.
A _B_. Todos os flancos dos sinais s&o calculados. 3
50.03 FALHA ENCODER Define o funcionamento do conversor se for detectada uma falha de
comunicagao entre o encoder de impulsos e o0 médulo de interface do
encoder, ou entre 0 modulo e o conversor. A fungao de supervisdo do encoder
¢é activada se:
- Existir uma diferenga superior a 20% da velocidade nominal do motor entre a
velocidade estimada e a velocidade medida.
- N&o séo recebidos impulsos do encoder no tempo definido (veja o parametro
50.04) e o binario do motor estiver no valor maximo permitido.
AVISO O conversor gera uma indicagéo de aviso. 0
FALHA O conversor dispara uma falha: indicagdo de falha e o conversor para o motor. | 65535
50.04 ATRASO ENCODER | Define o atraso de tempo para a fungéo de supervisao do encoder (veja o
parametro 50.03).
0 ... 50000 ms Atraso de tempo 0 ... 50000
50.05 CANAL DDCS Define o canal de fibra 6ptica da carta de controlo de onde o programa do
ENCOD conversor |é os sinais provenientes do médulo de interface de encoder de
impulsos.
Esta caracteristica s6 é valida se o modulo estiver ligado ao conversor através
de uma ligagéo DDCS ( e ndo a ranhura de opgdes do conversor).
CANAL 1 Sinais via canal 1 (CH1). O médulo de interface do encoder de impulsos deve | 1
ser ligado ao CH1 em vez do CH2 em aplicagdes onde o CH2 esta reservado
por uma estagéo mestre (por exemplo, uma aplicagédo Mestre/Seguidor).
Consulte também o parametro 70.03.
CH2 Sinais via canal 2 (CH2). Pode ser usado na maioria das aplicagdes. 2
50.06 SEL VEL FB Define o valor de feedback de velocidade usado no controlo.
INTERNO Estimativa da velocidade calculada 65535
ENCODER Velocidade actual medida com um encoder 0
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50.07 ENC CABLE CHECK | Selecciona a operagéo do conversor quando falta o sinal de encoder.
Nota: A monitorizagéo é apenas para a RTAC-03. Para mais informagoes,
consulte o RTAC-03 Pulse Encoder Interface Module User’s Manual
[BAFE68650500 (English)].
NAO Nenhuma acgéo 0
AVISO O conversor gera o aviso ENC CABLE.
FALHA O conversor dispara a falha ENC CABLE. 2
51 DADOS MOD COM Os parametros s3o visiveis e devem ser ajustados apenas quando o médulo
adaptador de fieldbus (opcional) for instalado e activado com o parametro
98.02. Para mais detalhes sobre os parametros, consulte o0 manual do médulo
de fieldbus e o capitulo Controlo por fieldbus.
Os ajustes dos parametros permanecem inalterados mesmo quando a macro
¢ alterada.
52 MODBUS Ajustes para a Ligagdo de Modbus Standard. Veja o capitulo Controlo por
STANDARD fieldbus.
52.01 NR.ESTACAO Define o endereco do dispositivo. Ndo sdo permitidas em rede duas unidades
com o mesmo enderego.
1...247 Endereco 1=1
52.02 TAXA TRANSM Define a velocidade de transmissédo da ligagéo.
600 600 bit/s 1
1200 1200 bit/s 2
2400 2400 bit/s 3
4800 4800 bit/s 4
9600 9600 bit/s 5
19200 19200 bit/s 6
52.03 PARIDADE Define o uso de bit(s) de paridade e de paragem. Deve ser usado 0 mesmo
valor em todas as estagbes em linha.
SEMSTOPBIT1 Sem bit de paridade, um bit de paragem 1
SEMSTOPBIT2 Sem bit de paridade, dois bits de paragem 2
IMPAR Bit de indicacao de paridade impar, um bit de paragem 3
PAR Bit de indicagao de paridade par, um bit de paragem 4
60 MESTRE/SEGUIDOR | Aplicagao Mestre/Seguidor. Para mais informagéo, veja a secgéo Utilizacdo
como Mestre/Seguidor de varios conversores na pagina 85 e o um Master/
Follower Application Guide [3AFE64590430 (English)].
60.01  MODO LIG MESTRE | Define o papel do conversor na ligagcdo Mestre/Seguidor.
Nota: Nao sdo permitidas duas estagdes Mestre na linha. Se um conversor
Seguidor for alterada para ser o conversor Mestre (ou vice versa) com este
parametro, a carta RMIO deve ser ligada novamente para a ligagcdo M/S
funcionar correctamente.
NAO USADO Ligacdo Mestre/Seguidor desactivada. 1
MESTRE Conversor Mestre 2
SEGUIDOR Conversor Seguidor 3
STANDBY Conversor seguidor que |é os sinais de controlo através do interface de 4

fieldbus, e ndo desde a ligagdo do Mestre/Seguidor como normal.
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60.02 SELECTOR BINARIO

Selecciona a referéncia usada no controlo de binario do motor. Normalmente,
o valor deve ser alterado apenas na estagdo Seguidora.

O parametro so6 é visivel quando o parametro 99.02 = T CTRL.

O local de controlo externo 2 (EXT2) deve estar activo para permitir o selector
de binario.

ZERO

Esta selecgao forga a saida do selector de binario para zero.

VELOCIDADE

A saida do controlador de velocidade seguidor é usada como referéncia para o
controlo do binario do motor. O conversor é controlado por velocidade.
VELOCIDADE pode ser usada no Mestre e no Seguidor se:

- os veios do motor do Mestre e do Seguidor estiverem ligados flexivelmente.
(E possivel/permitida uma ligeira diferenga de velocidade entre o mestre e o
seguidor)

- se for usado desfasamento (veja o parametro 60.06).

BINARIO

O conversor é controlado por binario. A selecgédo é usada no Seguidor quando
os veios do motor do Mestre/Seguidor estao solidamente acoplados entre si
por engrenagens, uma correia ou outros meios de transmissao de poténcia
mecanica, ndo sendo permitida diferenga de veloc. entre os conversores.

Nota: Se seleccionar BINARIO, o conversor nio restringe a variagio de
velocidade enquanto esta esteja dentro dos limites definidos pelos parametros
20.01 e 20.02. E necessaria supervisdo de velocidade mais definida. Nestes
casos, deve ser usada ADD em vez de BINARIO.

MINIMO

O selector de binario compara a referéncia directa de binario e a saida do
controlador de velocidade, e usa o menor como referéncia para o controlo de
binario do motor. MINIMO ¢é seleccionado sé em casos especiais.

MAXIMO

O selector de binario compara a referéncia directa de binario e a saida do
controlador de velocidade, e usa o maior como referéncia para o controlo de
binario do motor. MAXIMO é seleccionado s6 em casos especiais.

ADD

O selector de binario soma a saida do controlador de velocidade a referéncia
directa de binario. O conversor é controlado por binario na gama de
funcionamento normal. O controlo de Janela, juntamente com a selecgéo
ADD, formam uma fung&o de supervisdo da velocidade para um conversor
Seguidor controlado por binario. Ver o parametro 60.03.

60.03  SEL JANELA LIGADO

Activa a fungao de controlo de Janela. O controlo de Janela, juntamente com a
selec¢do ADD do parametro 60.02, forma uma fungéo de supervisdo da
velocidade para um conversor controlado por binario. O parametro so é visivel
quando o parametro 99.02 € T CTRL. O local de controlo externo 2 (EXT2)
deve ser activado para permitir o controlo de Janela.

Inactivo
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SIM

Controlo de janela activo. A selecgdo SIM é usada apenas quando o
parametro 60.02 tem valor ADD. O controlo de janela supervisiona o valor de
erro da velocidade (Referéncia de Velocidade - Velocidade Actual). Na gama
de funcionamento normal, o controlo de velocidade mantém a entrada do
controlador de velocidade a zero. O controlador s6 é activado se:

- 0 erro de velocidade exceder o valor do pardmetro 60.04 ou

- 0 valor absoluto do erro de velocidade negativo exceder o valor do parametro
60.05.

Quando o erro de velocidade sai da janela, o excedente do valor de erro é
ligado ao controlador de velocidade. O controlador de velocidade produz um
término de referéncia relativo a entrada e ao ganho do controlador de
velocidade (parametro 23.01) que o selector de binario soma a referéncia de
binario. O resultado é usado como a referéncia interna de binario para o
conversor.

Exemplo: Num estado de perda de carga, a referéncia interna de binario do
conversor diminui para impedir um aumento excessivo da velocidade do
motor. Se o controlo de janela estivesse desactivado, a velocidade do motor
aumentaria até se atingir o limite de velocidade do conversor.

65535

60.04

LARG JANELA POS

Define a largura da janela de supervisao acima da referéncia de veloc. Ver o
parametro 60.03. O parametro s6 é visivel quando o pardmetro 99.02 é T
CTRL.

0...1500 rpm

Largura de janela positiva.

0... 20000

60.05

LARG JANELA NEG

Define a largura da janela de supervisao abaixo da referéncia de veloc. Ver o
parametro 60.03. O parametro so é visivel quando o parametro 99.02é T
CTRL.

0 ... 1500 rpm

Largura de janela negativa.

0... 20000

Sinais actuais e parametros




176

indice

Nome/Selecgao

Descrigao

FbEq

60.06

TAXA
DESFASAMENTO

Define a taxa de desfasamento. O valor do pardmetro deve ser alterado
apenas se o Mestre e o Seguidor forem ambos controlados por velocidade:

- Localizagéo de controlo externo 1 (EXT1) é seleccionada (veja o parametro
11.02 ou

- Localizagao de controlo externo 2 (EXT2) é seleccionada (veja o parametro
11.02) e o parédmetro 60.02 ajustado para VELOCIDADE.

E necessario ajustar a taxa de desfasamento para Mestre e Seguidor. Na
pratica, a taxa correcta para um processo deve ser determinada caso a caso.

O desfasamento evita o conflito entre o Mestre e Seguidor permitindo uma
ligeira diferenga de velocidade entre eles. O desfasamento reduz um pouco a
velocidade do conversor na medida que aumenta a carga do conversor. A
diminuicdo da velocidade actual num ponto determinado de funcionamento
depende do ajuste da taxa e da carga do conversor ( = referéncia de binario /
saida do controlador de velocidade). Com uma saida do controlador de
velocidade a 100%, o desfasamento esta no nivel nominal, ou seja, igual ao
valor da TAXA DE DESFASAMENTO. O efeito do desfasamento reduz-se
linearmente até zero junto com a carga decrescente.

Diminuicao da velocidade =
Saida Controlador Veloc - Desfasamento - Veloc. Nominal
Exemplo: A saida do controlador veloc.de 50%, TAXA DESF.
de 1%, veloc. maxima do conversor é 1500 rpm.
Diminui¢do de velocidade = 0.50 - 0.01 - 1500 rpm = 7.5 rpm

Veloc.
motor A
% de

nominal

o Sem desfasamento
100% ——————————————— 1} Par. 60.06 TAXA DESFASAMENTO

Desfasamento ‘

‘ » Cont.Veloc /Carga
100% Saida/% / conversor

0...100%

Taxa de desfasamento em percentagem da velocidade nominal do motor.

0...1000

60.07

SINAL MESTRE 2

Selecciona o sinal enviado pelo Mestre ao Seguidor como Referéncia 1
(referéncia de velocidade).

0000 ... 9999

indice de parametro

0000 ...
9999

60.08

SINAL MESTRE 3

Selecciona o sinal enviado pelo Mestre ao Seguidor como Referéncia 2
(referéncia de binario).

0000 ... 9999

indice de parametro

0000 ...
9999

70 CONTROLO DDCS

Ajustes para os canais de fibra optica 0, 1 e 3.

70.01

CANAL END 0

Define o enderego de nodo para o canal 0. Ndo podem existir dois nodos em
linha com o mesmo enderego. O ajuste deve ser alterado quando uma estagéo
mestre estiver ligada ao canal 0 e ndo altera automaticamente o endereco do
seguidor. Exemplos desses mestres sdo o Controlador Advant da ABB ou
outro conversor.

1...125

Endereco.

1...125

70.02

CANAL END 3

Define o enderego de nodo para o canal 3. Ndo podem existir dois nodos em
linha com o mesmo endereco. Normalmente, o ajuste deve ser alterado
quando o conversor esta ligado a um anel constituido por varios conversores e
um PC com o programa DriveWindow em execug&o.

1...254

Endereco.

1...254
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70.03 TAXA DE TRANS Velocidade de comunicagdo do canal 1. Normalmente, o ajuste tem de ser
CH1 alterado apenas se o médulo interface do encoder de impulsos esta ligado ao
canal 1 em vez do canal 2. A velocidade deve ser alterada para 4 Mbit/s. Veja
também o parametro 50.05.
8 Mbit/s 8 megabits por segundo 0
4 Mbit/s 4 megabits por segundo 1
2 Mbit/s 2 megabits por segundo 2
1 Mbit/s 1 megabits por segundo 3
70.04 LIGHW DDCS CHO | Selecciona o tipo de ligagao do canal 0.
ANEL Dispositivos ligados em topologia de anel. 0
ESTRELA Dispositivos ligados em topologia estrela. 65535
70.05 LIGACAO CH2 HW Selecciona a topologia da ligagdo DDCS do canal CH2. 1=
0 = ANEL Dispositivos ligados num anel. Envio de mensagens activo.
1 =ESTRELA Dispositivos ligados numa estrela. Envio de mensagens inactivo. Esta
selecgéo é usada com unidades de derivacdo NDBU.
72 CURVA CARGA UTIL | Veja a secgéo Curva de carga do utilizador na pagina 89.
72.01 FUNC Activa a curva de carga do utilizador e selecciona 0 modo com reage o
SOBRECARGA conversor quando a curva de carga do utilizador é excedida.
NAO A curva de carga do utilizador ndo esta activa. 0
AVISO O conversor gera um aviso CURVA L UTIL. A corrente de saida do conversor
nao esta limitada.
FALHA O conversor dispara uma falha CURVA L UTIL.
LIMITE A corrente de saida do conversor de frequéncia esta limitada a I tilizador--
LIMITE / AVISO A corrente de saida do conversor esta limitada a /o4 tilizador € © CONvVersor
gera um aviso CURVA L UTIL.
72.02 CORR CARGA 1 Define o primeiro ponto de corrente da curva de carga a frequéncia definida
pelo parametro 72.10 FREQ CARGA1.
0...800% Valor em percentagem da corrente nominal do motor. 1=1
72.03 CORR CARGA 2 Define o segundo ponto de corrente da curva de carga a frequéncia definida
pelo parametro 72.11 FREQ CARGAZ2.
0...800% Valor em percentagem da corrente nominal do motor. 1=1
72.04 CORR CARGA3 Define o terceiro ponto de corrente da curva de carga a frequéncia definida
pelo parametro 72.12 FREQ CARGAS.
0...800% Valor em percentagem da corrente nominal do motor. 1=1
72.05 CORR CARGA4 Define o quarto ponto de corrente da curva de carga a frequéncia definida pelo
parametro 72.13 FREQ CARGA4.
0...800% Valor em percentagem da corrente nominal do motor. 1=1
72.06 CORR CARGAS5 Define o quinto ponto de corrente da curva de carga a frequéncia definida pelo
parametro 72.14 FREQ CARGAS.
0...800% Valor em percentagem da corrente nominal do motor. 1=1
72.07 CORRE CARGA 6 Define o sexto ponto de corrente da curva de carga a frequéncia definida pelo
parametro 72.15 FREQ CARGAG.
0...800% Valor em percentagem da corrente nominal do motor. 1=1
72.08 CORR CARGA7 Define o sétimo ponto de corrente da curva de carga a frequéncia definida

pelo parametro 72.16 FREQ CARGA?T.
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0...800% Valor em percentagem da corrente nominal do motor. 1=
72.09 CORR CARGAS8 Define o oitavo ponto de corrente da curva de carga a frequéncia definida pelo
parametro 72.17 FREQ CARGAS.
0...800% Valor em percentagem da corrente nominal do motor. 1=1
7210 FREQ CARGA1 Define o primeiro ponto de frequéncia da curva de carga.
0...par. 72.11 % Valor em percentagem da frequéncia nominal do motor 1=1
72.11 FREQ CARGA2 Define o segundo ponto de frequéncia da curva de carga.
par. 72.10... Valor em percentagem da frequéncia nominal do motor 1=1
par. 72.12 %
72.12 FREQ CARGA3 Define o terceiro ponto de frequéncia da curva de carga.
par. 72.11... Valor em percentagem da frequéncia nominal do motor 1=1
par. 72.13 %
72.13 FREQ CARGA4 Define o quarto ponto de frequéncia da curva de carga.
par. 72.12... Valor em percentagem da frequéncia nominal do motor 1=1
par. 72.14 %
72.14 FREQ CARGA5 Define o quinto ponto de frequéncia da curva de carga.
par. 72.13... Valor em percentagem da frequéncia nominal do motor 1=1
par. 72.15 %
72.15 FREQ CARGA®6 Define o sexto ponto de frequéncia da curva de carga.
par. 72.14... Valor em percentagem da frequéncia nominal do motor 1=1
par. 72.16 %
72.16 FREQ CARGA7 Define o sétimo ponto de frequéncia da curva de carga.
par. 72.15... Valor em percentagem da frequéncia nominal do motor 1=1
par. 72.17 %
7217 FREQ CARGAS8 Define o oitavo ponto de frequéncia da curva de carga.
par. 72.16...600% Valor em percentagem da frequéncia nominal do motor 1=1
7218  LIMIT CORRENT Define a corrente de sobrecarga. O integrador de sobrecarga usa este valor
CAR (vI2dt).
Se a capacidade de carga continua do motor (ou seja, a curva de carga
definida pelo utilizador) ndo for de 100% a frequéncia nominal, calcule a
corrente de sobrecarga usando a seguinte equacgao:
2 2 2
72.18 LOAD CURRENT LIMIT = A/loverload - Iuser curve t 100
em que l5oprecarga € @ sObrecarga do motor e 4 it indica a corrente
definida pela curva de carga do utilizador a uma frequéncia nominal. A curva
de carga do utilizador é definida pelos parametros 72.02...72.17.
Exemplo: A capacidade de sobrecarga do motor é de 150% da corrente
nominal durante
10 s/ 10 min e a capacidade de carga continua é de 80% a frequéncia
nominal:
72.18 LOAD CURRENT LIMIT = 4/150° - 80% + 100 = 162%
72.19 LOAD THERMAL TIME = 10 s
72.20 LOAD COOLING TIME = 590 s
100...800% Valor em percentagem da corrente nominal do motor (99.06 CORR NOM 10=1%

MOTOR)
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72.19

TEMP TERM CARGA

Define o tempo de sobrecarga. O integrador de sobrecarga usa este valor
(I2dt). Veja o exemplo dado no parametro 72.18 LIMIT CORRENT CAR.

10=1s

0.0...9999.9 s

Tempo. Se o valor for ajustado para zero, a corrente de saida do conversor &
limitada a curva de carga do utilizador definida pelos pardmetros
72.02...72.17.

72.20

TEMPO ARREF
CARGA

Define o tempo de arrefecimento. A saida do integrador de sobrecarga ajusta-
se para zero se a corrente permanecer continuamente abaixo da curva de
carga do utilizador durante o tempo de arrefecimento definido. Veja o exemplo
dado no parametro 72.18 LIMIT CORRENT CAR.

0...9999 s

Tempo

83 CTRL PROG ADAPT

Controlo da execugao do Programa Adaptativo. Mais informagao no Adaptive
Program Application Guide [3AFE64527274 (English)].

83.01

CMD PROG ADAPT

Selecciona o modo de funcionamento para o Programa Adaptativo.

STOP

Paragem. O programa néo pode ser editado.

RUN

Marcha. O programa n&o pode ser editado.

EDIT

Parar em modo de edigdo. O programa pode ser editado.

83.02

COMANDO EDIGAO

Selecciona o comando para o bloco colocado no local definido com o
parametro 83.03. O programa deve estar em modo edigéo (veja parametro
83.01).

NAO

Valor inicial. O valor é restaurado automaticamente para NAO depois de
executar um comando de edigao.

PREMIR

Muda o bloco no local definido pelo parametro 83.03 e os blocos seguintes
uma posi¢ao acima. Um novo bloco pode ser colocado no local vazio
programando a série de parametros do bloco normalmente.

Exemplo: E necessario colocar um novo bloco entre o bloco actual nimero
quatro (parametros 84.20 ...84.25) e cinco (parametros 84.25 ...84.29).

Para isso:
- Mude o programa para o modo de edigdo com o parametro 83.01.

- Seleccione o local numero cinco como localizagao do novo bloco com o
parametro 83.03.

- Mude o bloco do local numero 5 e os blocos seguintes uma posicéo para a
frente com o parametro 83.02. (selec¢do PREMIR).

- Programe o local vazio numero 5 com os parametros 84.25 a 84.29 de modo
normal.

APAGAR

Apaga o bloco na localizagdo definida pelo parametro 83.03 e desloca os
blocos seguintes uma posi¢ao abaixo.

PROTEGER

Activa a protec¢ao do Programa Adaptativo como se segue: Activar da
seguinte forma:

- Verifigue se o0 modo de funcionamento do Programa Adaptativo € START ou
STOP (parametro 83.01).

- Defina a palavra-passe (parédmetro 83.05).
- Mude o parametro 83.02 para PROTEGER.
Quando se activa:

- Todos os paradmetros no grupo 84, a excepgéo dos paradmetros dos blocos de
saida foram ocultados (protegidos contra leitura).

- N&o é possivel alterar o programa para o modo de edigao (parametro 83.01).
- O parametro 83.05 é ajustado para 0.
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DESPROTEGER Desactivacdo da protec¢do do Programa Adaptativo. Proceda da seguinte 5
forma:
- Verifigue se o modo de funcionamento do Programa Adaptativo € START ou
STOP (parémetro 83.01).
- Defina a palavra-passe (parametro 83.05).
- Mude o parametro 83.02 para DESPROTEGER.
Nota: Se perder a palavra-passe, também é possivel restaurar a protecgao
alterando o ajuste da macro de aplicagéo (parametro 99.02).
83.03 BLOCO EDICAO Define o numero do local do bloco para o comando seleccionado pelo
parametro 83.02.
1...15 Numero da localizagéo do bloco. 1=1
83.04 SEL NIVEL TEMPO | Selecciona a execugéo do tempo de ciclo de execugéo para o Programa
Adaptativo. O ajuste é vélido para todos os blocos.
12 ms 12 milissegundos
100 ms 100 milissegundos
1000 ms 1000 milissegundos
83.056 PASSWORD Define a password para proteccdo do Programa Adaptativo. A password é
necessaria para a activar/desactivar a protecgdo. Ver o parametro 83.02.
0... Password. O ajuste é restaurado para 0 depois de activada/desactivada a
proteccdo. Nota: Anote a password e guarde-a num local seguro.
84 PROG ADAPTATIVO | - selecgdes dos blocos de fungdes e das suas ligagdes de entrada.
- diagnésticos
Mais informag&o no Adaptive Program Application Guide [3AFE64527274
(English)].
84.01 AMORTECEDOR Apresenta o valor da palavra de estado do Programa Adaptativo. A tabela
abaixo apresenta os estados de bit alternativos e os valores correspondentes
no ecra do painel.
Bit |[Ecra Significado
o 1 Parado
1 |2 Operagao
2 |4 Em falha
3 |8 Em edicéo
4 |10 A verificar
5 |20 Pressionar
6 |40 Popping
8 |100 A iniciar
84.02 PAREM FALHA Indica o parametro em falha no Programa Adaptativo. -
84.05 BLOCO1 Define o bloco de fungédo para o Conj de Bloco de Par 1. Veja Adaptive
Program Application Guide [3AFE64527274 (English)].
ABS 11
ADD 10
E 2
BITWISE 26
COMPARAR 16
CONTAR 21
DPOT 23
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EVENTO 20
FILTRO 13
MASK-SET 24
MAX 17
MIN 18
MULDIV 12
NAO 1
ou 3
PI 14
PI-BAL 15
PI BIPOLAR 25
RAMPA 22
SR 5
SWITCH-B 7
SWITCH-I 19
TOFF 9
TON 8
DISPARAR 6
XOR 4

84.06 ENTRADA 1 Selecciona a fonte para a entrada 1 do Conjunto de Parametros de Bloco1.
-255.255.31 ... indice de parametro ou um valor constante: -
+255.255.31/C.- - Guia de parametro: Campos de inversao, grupo, indice e bit. O niumero de bit
32768 ... C.32767 so6 é efectivo para os blocos que tratam de entradas boleanas.

- Valor constante: Campos de inversao e constante. O campo de inversao
deve ter valor C para permitir o ajuste constante.

Exemplo: O estado da entrada digital ED2 esta ligado a entrada 1 como se
segue:

- Ajuste o parametro de seleccéo de fonte (84.06) para +.01.17.01. (O
programa de aplicagao guarda o estado da entrada digital ED2 no bit 1 do
sinal actual 01.17.)

- Se necessita de um valor invertido, altere o sinal do valor guia (-01.17.01.).

84.07 ENTRADAZ2 Ver o parametro 84.06.

-255.255.31 ... Ver o parametro 84.06. -
+255.255.31/C.-
32768 ... C.32767

84.08 ENTRADA3 Ver o parametro 84.06.

-255.255.31 ... Ver o parametro 84.06. -
+255.255.31/C.-
32768 ... C.32767

84.09 SAIDA Guarda e visualiza a saida do conjunto de parametros do bloco 1.

84.79 SAIDA Guarda a saida do conjunto de parametros do bloco 15. -

85 CONST UTILIZADOR | Guarda as constantes/mensagens do Programa Adaptativo. Mais informagao
no Adaptive Program Application Guide [SAFE64527274 (English)].

85.01 CONSTANT1 Define uma constante para o Programa Adaptativo.
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-8388608 a 8388607 | Valor inteiro. 1=
85.02 CONSTANT2 Define uma constante para o Programa Adaptativo.

-8388608 a 8388607 | Valor inteiro. 1=1
85.03 CONSTANT3 Define uma constante para o Programa Adaptativo.

-8388608 a 8388607 | Valor inteiro. 1=1
85.04 CONSTANT4 Define uma constante para o Programa Adaptativo.

-8388608 a 8388607 | Valor inteiro. 1=1
85.05 CONSTANT5 Define uma constante para o Programa Adaptativo.

-8388608 a 8388607 | Valor inteiro. 1=1
85.06 CONSTANT6 Define uma constante para o Programa Adaptativo.

-8388608 a 8388607 | Valor inteiro. 1=1
85.07 CONSTANT7 Define uma constante para o Programa Adaptativo.

-8388608 a 8388607 | Valor inteiro. 1=1
85.08 CONSTANTS8 Define uma constante para o Programa Adaptativo.

-8388608 a 8388607 | Valor inteiro. 1=1
85.09 CONSTANT9 Define uma constante para o Programa Adaptativo.

-8388608 a 8388607 | Valor inteiro. 1=1
85.10 CONSTANT10 Define uma constante para o Programa Adaptativo.

-8388608 a 8388607 | Valor inteiro. 1=1
85.11 CARACTER1 Guarda a mensagem para usar no Programa Adaptativo (bloco EVENTO).

MENSAGEM1 Mensagem -
85.12 CARACTER2 Guarda a mensagem para usar no Programa Adaptativo (bloco EVENTO).

MENSAGEM2 Mensagem -
85.13 CARACTER3 Guarda a mensagem para usar no Programa Adaptativo (bloco EVENTO).

MENSAGEM3 Mensagem -
85.14 CARACTER4 Guarda a mensagem para usar no Programa Adaptativo (bloco EVENTO).

MENSAGEM4 Mensagem -
85.15 CARACTERS5 Guarda a mensagem para usar no Programa Adaptativo (bloco EVENTO).

MENSAGEMS5 Mensagem -

90 DEF ENDER REC D

-Enderecos onde os conjuntos de dados fieldbus recebidos s&o guardados.
- Numero dos conjuntos de dados principal e auxiliar.

Os parametros so sao visiveis quando a comunicacao por fieldbus é activada
com o parametro 98.02. Mais informagdes no capitulo Controlo por fieldbus.

90.01 DS AUXREF3 Selecciona o enderego onde é guardado o valor da referéncia fieldbus REF3.
0...8999 indice de parametro

90.02 DS AUX REF4 Selecciona o enderego onde é guardado o valor da referéncia fieldbus REF4.
0...8999 indice de parametro

90.03 DS AUX REF5 Selecciona o enderego onde é guardado o valor da referéncia fieldbus REF5.
0...8999 indice de parametro

90.04 FONTE SD PRINC Define o conjunto de dados de onde o conversor Ié a Palavra de Controlo, a

Referéncia REF1 e Referéncia REF2.

1...255

Numero do conjunto de dados

Sinais actuais e pardmetros
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90.05 FONTE SD AUX

Define o conjunto de dados de onde o conversor | as Referéncias REF3,
REF4 e REF5.

1...255

Numero do conjunto de dados

92 DEF ENDER TRA D

Conjunto de dados principal e auxiliar que o conversor envia a estagdo mestre
de fieldbus.

Os parametros so sao visiveis quando a comunicacao por fieldbus é activada
com o parametro 98.02. Mais informagdes no capitulo Controlo por fieldbus.

92.01  PALAV EST SD Guarda o enderego onde se € a palavra de estado principal. Valor fixo, ndo
PRINC visivel.
302 (fixo) indice de parametro
92.02 SD PRINC ACT1 Selecciona o enderec¢o onde se |€ o sinal actual 1 para o conjunto de dados
principal.
0 ... 9999 indice de parametro
92.03 SD PRINC ACT2 Selecciona o enderec¢o onde se |é o sinal actual 2 para o conjunto de dados
principal.
0...9999 indice de parametro
92.04 SD AUXACT3 Selecciona o endereco onde se |é o sinal actual 3 para o conjunto de dados
auxiliar.
0...9999 indice de parametro
92.05 SD AUXACT4 Selecciona o enderego onde se 1€ o sinal actual 4 para o conjunto de dados
auxiliar.
0...9999 indice de parametro
92.06 SD AUXACT5 Selecciona o enderego onde se 1€ o sinal actual 5 para o conjunto de dados
auxiliar.
0 ... 9999 indice de parametro
92.07 MSWB10 PTR Selecciona o enderecgo onde se € o bit 10 da Palavra Estado Principal 03.02.
-255.255.31 ... indice de parametro ou um valor constante:
+255.255.31/C.- - Guia de parametro: Campos de invers&o, grupo, indice e bit. O numero de bit
32768 ... C.32767 s6 é efectivo para os blocos que tratam de entradas boleanas.
- Valor constante: Campos de inversao e constante. O campo de inversao
deve ter valor C para permitir o ajuste constante.
92.08 MSW B13 PTR Selecciona o enderego onde se 1é 0 03.02 bit 10 da Palavra Estado Principal.
-255.255.31 ... indice de parametro ou um valor constante:
+256.255.31/C.- - Guia de parametro: Campos de inversao, grupo, indice e bit. O nimero de bit
32768 ... C.32767 s6 é efectivo para os blocos que tratam de entradas boleanas.
- Valor constante: Campos de inversao e constante. O campo de inversado
deve ter valor C para permitir o ajuste constante.
92.09 MSWB14 PTR Selecciona o enderec¢o onde se I& o 03.02 bit 14 da Palavra Estado Principal.
-255.255.31 ... indice de parametro ou um valor constante:

+255.255.31/ C.-
32768 ... C.32767

- Guia de parametro: Campos de inversao, grupo, indice e bit. O numero de bit
s6 é efectivo para os blocos que tratam de entradas boleanas.

- Valor constante: Campos de inverséo e constante. O campo de inversdo
deve ter valor C para permitir o ajuste constante.

95 HARDWARE ESPEC

Controlo de velocidade do ventilador, aplicagao filtro sinusoidais etc.

95.01 MODO CTRL VEL
VENT

Selecciona o controlo de velocidade do ventilador de arrefecimento do
inversor opcional.

Sinais actuais e parametros
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CONST 50 Hz

O ventilador funciona a uma frequéncia constante de 50 Hz quando ¢ ligado.

0

FUNC/PARAR

Conversor parado: O ventilador funciona a uma freq. constante de 10 Hz.

Conversor a funcionar: O ventilador funciona a uma freq. constante de 50 Hz.

CONTROLADO

A velocidade do ventilador é determinada pela temperatura do IGBT em
relagédo a curva de velocidade do ventilador.

95.02

CTRL FUSE SWITCH

Activa a fungao de monitorizagédo do interruptor do inversor CC (interruptor
fusivel). A monitorizacdo deve estar activa quando a Carta de Controlo do

Interruptor Fusivel (ASFC) é usada e ligada a carta AINT do inversor, ou seja,

em todos os inversores com tamanho de chassis R8i equipados com

interruptor CC. A fungao deve estar desactivada em unidades que ndo usem a

carta ASFC com interruptor CC, ou seja, em inversores com tamanho de
chassis R2i...R7i e em todos as unidades de conversor individuais onde ndo
existe interruptor CC. O ajuste por defeito (ON ou OFF) para cada unidade é
definido na fabrica.

Os impulsos IGBT do ACS800 sao sempre bloqueados quando o programa

detecta que o interruptor CC abriu ou que o inversor esta em carga (quando a
alimentacéo é ligada). O programa de aplicagédo gera o alarme INV INACTIVO
se o interruptor CC abrir quando o inversor para. O inversor dispara uma falha

INV INACTIVO se o interruptor CC abrir quando o inversor esta a funcionar.

OFF

Inactivo

ON

Activo

95.03

CONF INT UTIL

Numero de mddulos inversores ligados em paralelo. Activa a fungao Func
Reduzido. Veja a sec¢éo Funcédo de operacdo reduzida na pagina 88.

1..12

Numero de mdédulos inversores ligados em paralelo

95.04

PEDIDO EX/SIN

Activa a aplicagdo do filtro sinusoidal ou do motor Ex.

NAO

Inactivo

EX

Aplicagaéo de motor Ex. Usada com motores que cumprem a directiva ATEX.

SIN

Aplicagéo filtro sinusoidal. Consulte Sine Filters User’s Manual for ACS800
Drives [3AFE68389178 (English)].

EX&SIN

Aplicagdes de motor EX e filtros sinusoidais. Consulte Sine Filters User’s
Manual for ACS800 Drives [3AFE68389178 (English)].

Nota: Esta selecgdo ndo é suportada a partir da versao de firmware
AS7R7363.

95.05

FREQ SW ENA INC

Activa a limitacéo da frequéncia de comutagdo minima. O parametro esta
visivel se o pardmetro 95.04 PEDIDO EX/SIN for ajustado para EX.

NAO

Inactivo

SIM

Activo. Limite de freq de comutagdo min definido para 2 kHz. Usado em
motores com certificagdo ATEX baseada em freq de comut. min de 2 kHz.

Sinais actuais e pardmetros
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95.06

REF LCU Q PW

Define o valor de ref para a geragéo de poténcia reactiva do conversor do lado
da linha (i.e. unidade alimentac&o IGBT) Um conversor do lado da linha pode
gerar poténcia reactiva para a rede. Esta ref é introduzida no par 24.02 Q
POWER REF2 da unidade. Para mais informagdes, consulte o IGBT Supply
Control Program 7.x Firmware manual [3AFE68315735 (English)].

Exemplo 1: Quando o par 24.03 Q POWER REF2 SEL é ajustado para
PERCENTAGEM, o valor 10000 do parametro 24.02 Q POWER REF2 ¢ igual
ao valor 100% do parametro 24.01 Q POWER REF (ou seja, 100% da
poténcia nominal do conversor dado no sinal 04.06 CONV NOM POWER).

Exemplo 2: Quando o parametro 24.03 Q POWER REF2 SEL ¢é ajustado para
kVAr, o valor 1000 do par 24.02 Q POWER REF2 ¢ igual ao valor do par 24.01
Q POWER REF calculado com a seguinte equacéo: 100 - (1000 kVAr dividido
pela poténcia nominal do conversor em kVAr)%.

Exemplo 3: Quando o par 24.03 Q POWER REF2 SEL ¢ ajustado para PHI, o
valor 3000 do par 24.02 POWER REF2 é aproximadamente igual ao valor do
par 24.01 Q POWER REF calculado com a seguinte equagéo:

P S Q

JP?+ @ )
P

30° referéncia positiva indica carga capacitiva
30° referéncia negativa indica carga indutiva
P = valor do sinal 01.09 POTENCIA

cos(30) = g:

Os valores do par 24.03 s&o convertidos em graus pelo programa de aplicagéo
do conversor do lado da linha: -3000...30000 £-30°...30°. Valor -10000/10000
igual a -30°/30°, uma vez que a gama esta limitada a -3000/3000.

-10000...10000

Valor de referéncia.

Ver desc.
do param.

95.07

REF LCU DC

Define a referéncia de tensao do circuito CC intermédio para o conversor do
lado da linha (i.e. unidade alimentacédo IGBT). Esta referéncia é introduzida no
parametro 23.01 DC VOLT REF do conversor do lado da linha. Para mais
informagdes, consulte o/GBT Supply Control Program 7.x Firmware manual
[3AFE68315735 (English)].

0..1100 V

Tensao

95.08

SEL LCU PAR1

Selecciona o enderego do conversor do lado da linha onde é lido o sinal actual
09.12 SINAL1 LCU ACT.

0...9999

indice de parametro do conversor do lado da linha. Valor por defeito 106 =
conversor do lado da linha paré@metro 01.06 CORRENTE LINHA. Para mais
informagdes, consulte o IGBT Supply Control Program 7.x Firmware manual
[BAFE68315735 (English)].

0...9999

95.09

SEL LCU PAR2

Selecciona o enderego do conversor do lado da linha onde € lido o sinal actual
09.13SINAL2 LCU ACT.

0...9999

indice de parametro do conversor do lado da linha. Valor por defeito 110 =
conversor do lado da linha parametro 01.10 TENSAO CC. Para mais
informacgdes, consulte o IGBT Supply Control Program 7.x Firmware manual
[BAFE68315735 (English)].

0...9999

Sinais actuais e parametros
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95.10 TEMP INV AMBIENT | Define a temperatura ambiente para a fungéo Optimizada de monitorizagéo de
temperatura do conversor. Veja Monitorizacdo de temperatura do conversor
optimizada para o ACS800, tamanhos de chassis R7 e R8 na pagina 70.
Nota: Se a temperatura ambiente exceder 40°C, a capacidade de carga do
conversor diminui. Veja as instrugdes sobre desclassificacdo no manual de
hardware apropriado.
20...50°C Temperatura 10=1°C
95.11 MODO CTRL MOTOR| Activa/desactiva o controlo e a transferéncia de dados da unidade conversora
do lado da linha (LSU) pela unidade inversora (INU) O parametro 98.02
MODULO COM na LSU deve ter o valor INU COM LIM.
NENHUM Controlo do conversor do lado da linha desactivado. 0
LINE CONV Controlo limitado pela canal CH1 DDCS da carta RMIO do inversor. 65535
11.02 Q REF SELECT
Carta RMIO Placa RMIO do conversor de linha PARAM 24.01
do inversor ° QPOVER
REF
98.02 COMM. MODULO EA1 o '

Dataset 121 (CHO)
MCW
95.06 REF LCU Q PW

95.07 REF LCU DC

Dataset 122 (CHO)
MSW
9.12 SINAL 1 LCU ACT

Dataset 121 (CHO) PERCENTA EAS o
MCW (fixo) / GEM + PARAM 24.02
Q-REF(fixo) >("24.02)—t< ¢ |kVAr _O+
DC REF(fixo) Y o|PHI

COSPHI

Dataset 122 (CHO)

MSW (fixo) 24.04
106 (valor) @

9.13 SINAL2 LCU ACT

Dataset 123 (CH1)
95.08 SEL LCU PAR1

95.08 SEL LCU PAR2

Y

- \
= INVERSOR 24.03Q POWERREF2SEL| | a2 o 24.01

REF
TENS
CC

110 (valor)
11.01 DC REF SELECT|
Dataset 121 (CHO0) PARAM 23.01
o
106 \
110 EA1 o \
A\
MCW = Palav. Cont. Principal EA2 o 23.01
MSW = Palav. Est. Principal EA3 o
FIELDBUS

95.12 LCURUN PTR

Selecgdo do comando de funcionamento para conversor do lado da linha.
Quando95.11 SUPPLY CTRL MODE é definido para LINE CONYV, o inicio da
modulagdo pode ser atribuido livremente a um parametro ou sinal usando um
apontador de bit.

Nota: Este parametro esta disponivel apenas na versao de firmware AS7R.

-255.255.31 ...
+255.255.31/C.-
32768 ... C.32767

indice de parametro ou um valor constante:

- Apontador de parametro: Campos de inversao, grupo, indice e bit. O nimero
de bit s6 é efectivo para os blocos que tratam de entradas boleanas.

- Valor constante: Campos de inverséo e constante. O campo de inversao
deve ter valor C para permitir o ajuste constante.

96 SA EXTERNA

Seleccéo e processo do sinal de saida para o médulo de extensdo analdgico
(opcional).

Os parémetros so sao visiveis com o médulo instalado e activado com o
parametro 98.06.

Sinais actuais e pardmetros
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96.01  EXT SA1 Selecciona o sinal ligado a saida analogica SA1 do modulo de extenséo E/S.
NAO USADO Ver o parametro 15.01. 1
VEL PROCESSO Ver o parametro 15.01. 2
VELOCIDADE Ver o parametro 15.01. 3
FREQUENCIA Ver o parametro 15.01. 4
CORRENTE Ver o parametro 15.01. 5
BINARIO Ver o parametro 15.01. 6
POTENCIA Ver o parametro 15.01. 7
TENS CIRC CC Ver o parametro 15.01. 8
TENSAO SAIDA Ver o parametro 15.01. 9
SAIDA APLIC Ver o parametro 15.01. 10
REFERENCIA Ver o parametro 15.01. 1
DESV CONTROLO Ver o parametro 15.01. 12
ACTUAL 1 Ver o parametro 15.01. 13
ACTUAL 2 Ver o parametro 15.01. 14
REF COM4 Ver o parametro 15.01. 15
PARAM 96.11 Fonte seleccionada pelo parametro 96.11. 16

96.02 INVERSAO EXT SA1 | Activa a inversado da saida analdgica SA1 do médulo de extensao E/S.
NAO Inactivo 0
SIM Activo. O sinal analdgico esta no nivel minimo quando o sinal do conversor 65535

indicado esta no maximo e vice versa.
96.03 SA1 EXT MINIMO Define o valor minimo para a saida analdgica SA1 do moédulo de extensado de

E/S analdgico.

Nota: Normalmente, o ajuste 10 mA ou 12 mA nZo ajusta o minimo de SA1
mas fixa 10/12 mA como valor de sinal actual zero.

Exemplo: A velocidade do motor € lida através da saida analégica.
- A velocidade nominal do motor € 1000 rpm (parédmetro 99.08).

- 96.02 é NAO.

- 96.05 é 100%.

O valor da saida analégica como uma fungéo da velocidade é apresentada
abaixo.

Minimo do sinal de

mA
A
N 00 2 L ey
: ‘ : : : =7 Saida analégi
: )‘/ - a’u‘aan.aoglca
PR g minimo sinal
| | ‘ 2L | @ omA
*?fw(”*i” S @ 4mA
| | f - | |
@/(/ X e ‘ ‘ 3 10mA
W TN /A @ 12mA
~ -~
® 7 7
-~ T | | |
-1000 -500 0 500 1000
Velocidade/rpm
0mA 0mA
4 mA 4 mA
10 mA 10 mA
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12 mA 12 mA 4
96.04 EXT FILTRO SA1 Define a constante de tempo de filtro para a saida analégica SA1 do médulo
de extenséo de E/S analdgico. Ver o parametro 15.04.
0.00 ... 10.00 s Constante de tempo de filtragem 0...1000
96.05 ESCALA SA EXT1 Define o factor de escala para a saida analdégica SA1 do médulo de extensao
de E/S analdgico. Ver o parametro 15.05.
10 ... 1000% Factor de escala 100 ...
10000
96.06 EXT SA2 Selecciona o sinal ligado a saida analdgica SA2 do mddulo de extensao de
E/S analégico.
NAO USADO Ver o parametro 15.01. 1
VEL PROCESSO Ver o parametro 15.01. 2
VELOCIDADE Ver o parametro 15.01. 3
FREQUENCIA Ver o parametro 15.01. 4
CORRENTE Ver o parametro 15.01. 5
BINARIO Ver o parametro 15.01. 6
POTENCIA Ver o parametro 15.01. 7
TENS CIRC CC Ver o parametro 15.01. 8
TENSAO SAIDA Ver o parametro 15.01. 9
SAIDA APLIC Ver o parametro 15.01. 10
REFERENCIA Ver o parametro 15.01. 11
DESV CONTROLO Ver o parametro 15.01. 12
ACTUAL 1 Ver o parametro 15.01. 13
ACTUAL 2 Ver o parametro 15.01. 14
REF COM5 Ver o parametro 15.06. 15
PARAM 96.12 Fonte seleccionada pelo pardmetro 96.12. 16
96.07 INVERSAO EXT SA2 | Activa a inversdo da saida analégica SA2 do médulo de extensdo de E/S
analégico. O sinal analdgico esta no seu nivel minimo quando o sinal do
conversor indicado esta no maximo e vice versa.
NAO Inactivo 0
SIM Activo 65535
96.08 SA2 EXT MINIMO Define o valor minimo para a saida analégica SA2 do médulo de extenséo de
E/S analégico. Ver o parametro 96.03.
0 mA 0 mA 1
4 mA 4 mA 2
10 mA 10 mA 3
12 mA 12 mA 4
96.09 EXT FILTRO SA2 Define a constante de tempo de filtro para a saida analégica SA2 do médulo
de extenséo de E/S analégico. Ver o parametro 15.04.
0.00...10.00 s Constante de tempo de filtragem 0...1000
96.10 ESCALA SA EXT2 Define o factor de escala para a saida analégica SA2 do médulo de extenséo
de E/S analégico. Ver o parametro 15.05.
10 ... 1000% Factor de escala 100 ...
10000

Sinais actuais e pardmetros
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96.11 EXT PTR SA1 Define a fonte ou a constante para o valor PAR 96.11 do parametro 96.01. 1000 =
1mA
-255.255.31 ... indice de parametro ou um valor constante. Veja o parametro 10.04 para mais | -
+255.255.31/C.- informacdes sobre a diferenca.
32768 ... C.32767
96.12 EXT PTR SA2 Define a fonte ou a constante para o valor PAR 96.12 do parametro 96.06. 1000 =
1mA
-255.255.31 ... indice de parametro ou um valor constante. Veja o parametro 10.04 para mais | -
+255.255.31/ C.- informacdes sobre a diferenga.
32768 ... C.32767
98 MOD OPCIONAIS Activagao dos médulos opcionais.
Os ajustes de parametros sdo os mesmos apesar da macro de aplicagao ser
alterada (parémetro 99.02).
98.01 MODULO ENCODER | Activa a comunicagédo com o mddulo encoder de impulsos opcional. Veja o
grupo de parametros 50 MODULO ENCODER.
NTAC Comunicagéo activa. Tipo de modulo: NTAC. Interface de ligacdo: DDCS de | 0
fibra optica.
Nota: Ajuste o nimero do nodo do mddulo para 16. Para instrugées, consulte
o NTAC-0x/NDIO-0x/NAIO-0x Module Installation and Start-up Guide
[3AFY58919730 (English)].
NAO Inactivo
RTAC-SLOT1 Comunicagao activa. Tipo de médulo: RTAC. Interface de ligagéo: ranhura 2
opcional 1 do conversor.
RTAC-SLOT2 Comunicagao activa. Tipo de médulo: RTAC. Interface de ligagéo: ranhura 3
opcional 2 do conversor.
RTAC-DDCS Comunicagéo activa. Tipo de médulo: RTAC. Interface de ligagdo: Adaptador | 4
de médulo de E/S opcional (AIMA) que comunica com o conversor através de
uma ligacdo DDCS de fibra dptica.
Nota: Ajuste o nimero do nodo para 16. Para instrugdes, consulte o RTAC-01
Pulse Encoder Interface User's Manual [SAFE64486853 (English)].
RRIA-SLOT1 Comunicagéo activa. Tipo de médulo: RRIA. Interface de ligagéo: ranhura 5
opcional 1 do conversor.
RRIA-SLOT2 Comunicagao activa. Tipo de médulo: RRIA. Interface de ligagéo: ranhura 6
opcional 2 do conversor.
RRIA-DDCS Comunicagéo activa. Tipo de médulo: RRIA. Interface de ligagdo: Adaptador | 7

de médulo de E/S opcional (AIMA) que comunica com o conversor através de
uma ligacdo DDCS de fibra dptica.

Nota: Ajuste o nimero do nodo para 16. Para instrugdes, consulte o RRIA-01
Resolver Interface Module User's Manual [3AFE68570760 (English)].

RTAC03-SLOT1

Comunicagéo activa. Tipo de modulo: RTAC-03. Interface de ligagéo: ranhura
opcional 1 do conversor.

RTACO03-SLOT2

Comunicacao activa. Tipo de modulo: RTAC-03. Interface de ligag&o: ranhura
opcional 2 do conversor.

RTAC03-DDCS

Comunicagéo activa. Tipo de médulo: RTAC-03. Interface de ligagao:
Adaptador de modulo de E/S opcional (AIMA) que comunica com o conversor
através de uma ligagdo DDCS de fibra optica.

Nota: Ajuste o numero do nodo para 16. Para instrugdes, consulte o RTAC-03
Pulse Encoder Interface User's Manual [SAFE68650500 (English)].
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98.02

COMM. MODULE
LINK

Activa a comunicacéo série externa e selecciona o interface. Veja o capitulo
Controlo por fieldbus.

NAO

Sem comunicagao

FIELDBUS

O conversor comunica através de um modulo adaptador de fieldbus tipo Rxxx
ligado na ranhura opcional 1 ou através de um adaptador de fieldbus tipo Nxxx
ligado ao CHO na carta RMIO. Veja o grupo de parametros 51 DADOS MOD
COM.

ADVANT

O conversor comunica com um sistema ABB Advant OCS via CHO na carta
RDCO (opcional). Veja o grupo de parametros 70 CONTROLO DDCS.

MODBUS STD

O conversor comunica com um controlador Modbus através do Médulo
Adaptador Modbus (RMBA) na ranhura opcional 1 do conversor. Consulte
também o parémetro 52 MODBUS STANDARD.

COSTUMIZADO

O conversor comunica através de uma ligagao especificada pelo cliente. As
fontes de controlo séo definidas pelos parametros 90.04 e 90.05.

98.03

DE/S MODULO EXT1

Activa a comunicagdo com o modulo de extensdo de E/S digital 1 (opcional) e
define o tipo e interface de ligagao do médulo.

Entradas do médulo: Veja o pardmetro 98.09 sobre o uso das entradas no
programa de aplicagado do accionamento.

Saidas do médulo: Veja os parametros 14.10 e 14.11 para seleccionar os
estados do accionamento indicados através das saidas a relé.

NDIO

Comunicagéo activa. Tipo de modulo: NDIO. Interface de ligagdo: DDCS de
fibra optica.
Nota: Ajuste o numero do nodo para 2. Para instrugdes, consulte o NTAC-0x/

NDIO-0x/NAIO-0x Module Installation and Start-up Guide [3AFY58919730
(English)].

N

NAO

Inactivo

RDIO-SLOT1

Comunicagéo activa. Tipo de médulo: RDIO. Interface de ligagédo: Ranhura
opcional 1 do conversor.

RDIO-SLOT2

Comunicagéo activa. Tipo de médulo: RDIO. Interface de ligagdo: Ranhura
opcional 2 do conversor.

RDIO-DDCS

Comunicagéo activa. Tipo de médulo: RDIO. Interface de ligagéo: Adaptador
de médulo de E/S opcional (AIMA) que comunica com o conversor através de
uma ligagdo DDCS de fibra dptica.

Nota: Ajuste o nimero do nodo para 2. Para instrugbes, consulte o RDIO
Module User’s Manual [3AFE64485733 (English)].

98.04

DE/S MODULO EXT2

Activa a comunicagéo com o médulo de extenséo de E/S digital 2 (opcional) e
define o tipo e interface de ligagdo do modulo.

Entradas do modulo: Veja o pardmetro 98.10 sobre o uso das entradas no
programa de aplicagdo do accionamento.

Saidas do médulo: Veja os parametros 14.12 e 14.13 para seleccionar os
estados do accionamento indicados através das saidas a relé.

NDIO

Comunicagéo activa. Tipo de modulo: NDIO. Interface de ligagdo: DDCS de
fibra optica.

Nota: Ajuste o niUmero do nodo para 3. Para instrugées, consulte o NTAC-0x/
NDIO-0x/NAIO-0x Module Installation and Start-up Guide [3AFY58919730
(English)].

-

NAO

Inactivo

RDIO-SLOT1

Comunicagéo activa. Tipo de médulo: RDIO. Interface de ligagdo: Ranhura
opcional 1 do conversor.
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RDIO-SLOT2 Comunicagao activa. Tipo de médulo: RDIO. Interface de ligagéo: Ranhura 4
opcional 2 do conversor.

RDIO-DDCS Comunicagéo activa. Tipo de moédulo: RDIO. Interface de ligacdo: Adaptador | 5
de mddulo de E/S opcional (AIMA) que comunica com o conversor através de
uma ligacdo DDCS de fibra dptica.

Nota: Ajuste o numero do nodo para 3. Para instrugdes, consulte o RDIO
Module User’s Manual [3AFE64485733 (English)].

98.05 DE/S MODULO EXT3 | Activa a comunicagdo com o médulo de extensdo de E/S digital 3 (opcional) e
define o tipo e interface de ligagdo do médulo.

Entradas do mddulo: Veja o pardmetro 98.11 sobre o uso das entradas no
programa de aplicagado do accionamento.

Saidas do médulo: Veja os pardmetros 14.14 e 14.15 para seleccionar os
estados do accionamento indicados através das saidas a relé.

NDIO Comunicagéo activa. Tipo de moédulo: NDIO. Interface de ligagao: DDCS de 1
fibra optica.

Nota: Ajuste o nimero do nodo para 4. Para instrugdes, consulte o NTAC-0x/
NDIO-0x/NAIO-0x Module Installation and Start-up Guide [3AFY58919730

(English)].
NAO Inactivo
RDIO-SLOT1 Comunicagao activa. Tipo de médulo: RDIO. Interface de ligagdo: Ranhura 3

opcional 1 do conversor.

RDIO-SLOT2 Comunicagao activa. Tipo de médulo: RDIO. Interface de ligagdo: Ranhura 4
opcional 2 do conversor.

RDIO-DDCS Comunicagéo activa. Tipo de médulo: RDIO. Interface de ligagédo: Adaptador | 5
de médulo de E/S opcional (AIMA) que comunica com o conversor através de
uma ligagado DDCS de fibra dptica.

Nota: Ajuste o nimero do nodo para 4. Para instrugbes, consulte o RDIO
Module User’s Manual [3AFE64485733 (English)].

98.06 EA/S MODULO EXT | Activa a comunicagdo com o médulo de extens&o de E/S (opcional), e define o
tipo e interface de ligagcdo do médulo.

Entradas do médulo:

- Os valores EA5 e EA6 no programa de aplicagdo do conversor estéo ligados
as entradas do modulo 1 e 2.

- Veja os parametros 98.13 e 98.14 sobre as definigdes do tipo de sinal.
Saidas do modulo:

- Veja os parametros 96.01 e 96.06 para seleccionar os sinais do
accionamento indicados com as saidas do modulo 1 e 2.

NAIO Comunicagao activa. Tipo de médulo: NAIO. Interface de ligagdo: DDCS de 1
fibra optica.

Nota: Ajuste o niumero do nodo para 5. Para instrugées, consulte o NTAC-0x/
NDIO-0x/NAIO-0x Module Installation and Start-up Guide [3AFY58919730

(English)].
NAO Comunicagéo inactiva
RAIO-SLOT1 Comunicagao activa. Tipo de médulo: RAIO. Interface de ligagdo: Ranhura

opcional 1 do conversor.

RAIO-SLOT2 Comunicagao activa. Tipo de médulo: RAIO. Interface de ligacdo: Ranhura 4
opcional 2 do conversor.
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RAIO-DDCS Comunicagéo activa. Tipo de modulo: RAIO. Interface de ligacdo: Adaptador | 5
de médulo de E/S opcional (AIMA) que comunica com o conversor através de
uma ligagdo DDCS de fibra dptica.
Nota: Ajuste o numero do nodo para 5. Para instrugdes, consulte o RA/O
Module User’s Manual [3AFE64484567 (English)].
98.07 PERFIL COM Define o perfil onde é baseada a comunicagdo com o fieldbus ou com outro
conversor. Visivel apenas quando a comunicagéo por fieldbus é activada com
o parametro 98.02.
ABB DRIVES Perfil Conversores ABB
GENERICO Perfil Conversor Genérico. Usado com médulos de fieldbus com designagao | 2
tipo Rxxx (instalados na ranhura opcional do conversor).
CSA 2.8/3.0 Perfil de comunicagao usado nas versdes do prog de aplicagéo 2.8 e 3.0. 3
98.09 ED/S FUNC ED EXT1 | Define o nome das entradas do moédulo de extensao de E/S digital 1 no
programa de aplicagédo do conversor. Ver o parametro 98.03.
ED7,8 ED1 e ED2 do mddulo alargam o nimero de canais de entrada. O nome das | 1
entradas do modulo é ED7 e EDS8.
REPL ED1,2 ED1 e ED2 do mdédulo substituem os canais de entrada standard ED1 e ED2. | 2
O nome das entradas do modulo € ED1 e ED2.
ED7,8,9 ED1, ED2 e ED3 do médulo alargam o nimero de canais de entrada. O nome | 3
das entradas do médulo é ED7, ED8 é ED9
REPL ED1,2,3 ED1, ED2 e ED3 do mddulo substituem os canais de entrada standard ED1, |4
ED2 e ED3. O nome das entradas do modulo é ED1, ED2 e ED3.
98.10 ED/S FUNC ED EXT2 | Define o nome das entradas do médulo de extensao de E/S digital 2 no
programa de aplicagdo do conversor. Veja o parametro 98.04.
ED9,10 ED1 e ED2 do médulo alargam o numero de canais de entrada. O nome das | 1
entradas do médulo é ED9 e ED10.
REPL ED3,4 ED1 e ED2 do médulo substituem os canais de entrada standard ED3 e ED4. | 2
O nome das entradas do modulo é ED3 e EDA4.
ED10,11,12 ED1, ED2 e ED3 do médulo alargam o nimero de canais de entrada. O nome | 3
das entradas do modulo € ED10, ED11 e ED12.
REPL ED4,5,6 ED1, ED2 e ED3 do médulo substituem os canais de entrada standard ED1, |4
ED2 e ED3. O nome das entradas do mdédulo é ED4, ED5 e EDG6.
98.11 ED/S FUNC ED EXT3 | Define o nome das entradas do modulo de extenséo de E/S digital 3 no
programa de aplicagéo do conversor. Veja o parametro 98,05.
ED11,12 ED1 e ED2 do médulo alargam o nimero de canais de entrada. O nome das | 1
entradas do modulo é ED11 e ED12.
REPL ED5,6 ED1 e ED2 do médulo substituem os canais de entrada standard ED5 e ED6. | 2

O nome das entradas do médulo é ED5 e ED6.
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98.12

AE/S TEMP MOTOR

Activa a comunicagéo com o modulo de extensao de E/S analdgico e reserva
0 mdédulo para uso da fungdo de medigao de temperatura do motor. O
parametro também define o tipo e o interface de ligagdo do modulo.

Para mais informacao sobre a funcdo de medicdo de temperatura, veja o
grupo de parédmetros 35 MEDIDA TEMP MOT e a sec¢éo Medicdo da
temperatura do motor através da extensdo de E/S analégica na pagina 80.
O uso das entradas (EA) e das saidas analégicas (SA) do médulo é descrito
na tabela abaixo.

Medicao de temperatura Motor 1

SA1 | Alimenta uma corrente constante ao sensor de temperatura do motor
1. O valor da corrente depende do ajuste do parémetro 35.01:

- SA1 € 9.1 mA com selecgéo 1xPT100
- SA1 é 1.6 mA com selecgdo 1...3 PTC

EA1 | Mede a tenséo no sensor de temperatura do motor 1.

Medigcao de temperatura Motor 2

SA2 | Alimenta uma corrente constante ao sensor de temperatura do motor
2. O valor da corrente depende do ajuste do parémetro 35.04:

- SA2 € 9.1 mA com selecgdo 1xPT100,
- SA2 é 1.6 mA com selecgdo 1...3 PTC

EA2 | Mede a tenséo no sensor de temperatura do motor 2.

Antes de ajustar os pardmetros do conversor, verifique se os ajustes de
hardware do modulo sdo adequados para a medigéao de temperatura do motor:

1. O numero do nodo do modulo é 9.
2. As selecgdes do tipo de sinal de entrada sao:
- para medic&o de um sensor Pt 100, ajuste a gama para0 ... 2 V.

- para dois ou trés sensores Pt 100 ou um a trés sensores PTC, ajuste a gama
para0 ... 10 V.

3. A selecgao do modo de funcionamento € unipolar.

NAIO

Comunicagao activa. Tipo de médulo: NAIO. Interface de ligagdo: DDCS de
fibra optica.

Nota: Efectue os ajustes de hardware do médulo descritos anteriormente.
Para instrugdes, consulte o NTAC-0x/NDIO-0x/NAIO-0x Module Installation
and Start-up Guide [3AFY58919730 (English)].

NAO

Inactivo

RAIO-SLOT1

Comunicagao activa. Tipo de médulo: RAIO. Interface de ligagdo: Ranhura
opcional 1 do conversor.

Nota: Efectue os ajustes de hardware do médulo descritos anteriormente. O
numero de nodo ndo é necessario. Para instrugdes, consulte o RA/O Module
User’s Manual [3AFE64484567 (English)].

RAIO-SLOT2

Comunicagao activa. Tipo de médulo: RAIO. Interface de ligacdo: Ranhura
opcional 2 do conversor.

Nota: Efectue os ajustes de hardware do médulo descritos anteriormente. O
numero de nodo nao é necessario. Para instrugbes, consulte o RAIO Module
User’s Manual [3AFE64484567 (English)].
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RAIO-DDCS Comunicagéo activa. Tipo de modulo: RAIO. Interface de ligacdo: Adaptador | 5
de modulo de E/S opcional (AIMA) que comunica com o conversor através de
uma ligagdo DDCS de fibra dptica.
Nota: Ajuste o numero do nodo para 9. Para instru¢des, consulte o RAIO
Module User’s Manual [3AFE64484567 (English)].
98.13 FUNC AE/S EXT EA1 | Define o tipo de sinal para a entrada 1 do modulo de extenséo de E/S
analégico (EAS5 no programa de aplicacao do conversor). O ajuste deve ser
equivalente ao sinal ligado ao médulo.
Nota: A comunicagao deve ser activada com o pardmetro 98.06.
UNIPOLAR EA5 Unipolar
BIPOLAR EA5 Bipolar 2
98.14 FUNC AE/S EXT EA2 | Define o tipo de sinal para a entrada 2 do médulo de extensao de E/S
analogico (EA6 no programa de aplicagao do conversor). O ajuste deve ser
equivalente ao sinal ligado ao médulo.
Nota: A comunicagao deve ser activada com o pardmetro 98.06.
UNIPOLAR EA6 Unipolar
BIPOLAR EA6 Bipolar 2
98.16  SUPERV FIL SIN Activa a comunicagdo com o médulo de extensao de E/S digital e reserva o
modulo para o uso na medigdo de temperatura do filtro sinusoidal.
O parametro € visivel se o parametro 95.04 for ajustado para SIN ou EX&SIN.
O valor do parametro é ajustado automaticamente para NAO, quando o valor
do parametro 95.04 é alterado.
Nota: Este parametro é usado apenas em aplicages especiais.
NDIO Tipo de médulo: NDIO. Interface de ligagao: DDCS de fibra dptica. 1
Nota: Ajuste o niumero do nodo para 8. Para instrugdes consulte o NTAC-0x/
NDIO-0x/NAIO-0x Module Installation and Start-up Guide [3AFY58919730
(English)].
NAO Supervisdo desactivada. 2
RDIO-SLOT1 Tipo de médulo: RDIO. Interface de ligacdo: Ranhura opcional 1 do conversor.| 3
RDIO-SLOT2 Tipo de médulo: RDIO. Interface de ligagdo: Ranhura opcional 2 do conversor. | 4
RDIO-DDCS Tipo de médulo: RDIO. Interface de ligagao: Adaptador de médulo de E/S 5
opcional (AIMA) que comunica com o conversor através de uma ligagao
DDCS de fibra 6ptica.
Nota: Ajuste o numero do nodo para 8. Para instru¢des consulte o RDIO
Module User's Manual [3AFE64485733 (English)].
99 DADOS DE Selecgéao idioma. Definicdo dos dados de arranque do motor.
ARRANQUE
99.01 IDIOMA Selecciona o idioma do ecra.
ENGLISH Inglés Britanico 0
ENGLISH (AM) Inglés Americano. Se seleccionado, a unidade de poténcia € HP e ndo kW. 1
DEUTSCH Alemao 2
ITALIANO Italiano 3
ESPANOL Espanhol 4
PORTUGUES Portugués 5
NEDERLANDS Holandés 6
FRANCAIS Francés 7
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DANSK Dinamarqués 8

SUOMI Finlandés 9

SVENSKA Sueco 10

CESKY Checo 11

POLSKI/LOC1 Polaco 12

PO-RUS/LOC2 Russo 13

99.02 MACRO APLICACAO | Selecciona a macro de aplicacéo. Consulte o capitulo Macros de aplicagdo
para obter mais informacgdes.
Nota: Ao alterar os valores dos parametros de fabrica de uma macro, os
novos ajustes sdo validados imediatamente e permanecem validos mesmo se
a alimentagao do conversor for ligada e desligada. No entanto, é possivel
fazer uma copia de seguranga dos ajustes de parametros de fabrica de cada
macro standard. Ver o parametro 99.03.

FABRICA Fabrica para aplicagbes basicas

MANUAL/AUTO Sao ligados dois dispositivos de controlo ao conversor: 2
- o dispositivo 1 comunica através do interface definido pelo local de controlo
externo EXT1.

- o dispositivo 2 comunica através do interface definido pelo local de controlo
externo EXT2.

- EXT1 ou EXT2 s&o activadas separadamente. A mudanca é efectuada
através de uma entrada digital.

CTRL PID Controlo PID. Para aplicagdes onde o conversor controla um valor de 3
processo. Ex:. controlo de presséo ou de fluxo. A pressdo medida e a
referéncia de presséo estdo ligadas ao conversor de frequéncia.

Veja as secgdes Controlo PID de processo na pagina 74 e Fungao dormir para
o controlo PID de processo na pagina 75.

CTRL BINARIO Macro de Controlo de Binario

CTRL SEQ Macro Controlo Sequencial. Para aplicagbes que faccionam com frequéncia |5
através de um padrao de velocidade pré-definido (velocidades constantes e
rampas de aceleragéo e desacelerago).

CARGA U1 Macro Utilizador 1 carregada para utilizagdo. Antes de carregar, verifique se | 6
as definigdes dos parametros e 0 modelo do motor guardadas sdo adequadas
para a aplicagao.

GUARDAR U1 Guardar Macro Utilizador 1. Guarda as definicdes dos parametros e o modelo | 7
do motor.

Nota: Existem parametros que néo estéo incluidos nas macros. Ver o
parametro 99.03.

CARGA U2 Macro Utilizador 2 carregada para utilizagdo. Antes de carregar, verifique se | 8
as definicbes dos pardmetros e o0 modelo do motor guardadas sdo adequadas
para a aplicagao.

GUARDAR U2 Guardar Macro Utilizador 2. Guarda as definigdes dos parametros e o modelo | 9

do motor.

Nota: Existem parametros que nado estdo incluidos nas macros. Ver o
parametro 99.03.
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99.03

RESTAURAR APLIC

Restaura as definigdes originais da macro de aplicagdo activa (99.02).

- Se uma macro standard (Fabrica, ... , Controlo Sequencial) esta activa, os
valores dos parametros sdo repostos para os ajustes de fabrica. Excepc¢des:
0s ajustes dos parédmetros do grupo 99 néo séo alterados. O modelo do motor
n&o é alterado.

- Se a macro Utilizador 1 ou 2 est4 activa, os valores dos parametros séo
repostos para os ultimos valores guardados. Além disso, o ultimo modelo de
motor também é reposto. Excepgdes: Os ajustes dos parametros 16.05 e
99.02 permanecem sem alteragdes.

Nota: Os ajustes de pardmetros e o0 modelo de motor s&o restaurados de
acordo com o mesmo principio de alteragdo de uma macro por outra.

NAO

Nenhuma acgéo

SIM

Restaura

65535

99.04

MODO CTRL MOTOR

Selecciona o0 modo de controlo do motor.

DTC

O modo de Controlo Directo de Binario é adequado para a maioria das
aplicagdes.

ESCALAR

O controlo escalar é adequado para casos especiais onde o DTC ndo pode
ser aplicado. O modo de controlo escalar é recomendado:

- para conversores multimotor com um numero variavel de motores

- quando a corrente nominal do motor € inferior a 1/6 da corrente de saida
nominal do conversor (inversor)

- quando o conversor € usado para testes sem nenhum motor ligado.

Nota: A excelente precisdo de controlo do DTC nao pode ser alcangada no
controlo escalar. A diferenga entre os modos de controlo escalar e DTC s&o
descritas neste manual nas listas de parametros relacionados. Existem
algumas fungdes standard que sédo desactivadas no modo de controlo escalar:
Identificagdo do Motor (grupo 99 DADOS DE ARRANQUE), Limites de
Velocidade (grupo 20 LIMITES), Limite de Binario (grupo 20 LIMITES),
Paragem CC (grupo 21 ARRANCAR/PARAR), Magnetizagado CC (grupo 21
ARRANCAR/PARAR), Ajuste do Controlador de Velocidade (grupo 23 CTRL
VELOCIDADE), Controlo de Binario (grupo 24 CTRL BINARIO),Optimizagéo
de Fluxo (grupo 26 CTRL MOTOR), Fluxo de Travagem (grupo 26 CTRL
MOTOR), Fungao de Baixa Carga30 FUNCOES FALHA), Proteccdo de Perda
de Fase do Motor (grupo 30 FUNCOES FALHA), Protecgéo de Travagem do
Motor (grupo 30 FUNCOES FALHA).

Para mais informagdes, consulte a secgdo Controlo escalar na pagina 65.

65535

99.05

TENSAO NOM
MOTOR

Define a tens&o nominal do motor. Deve ser igual ao valor na chapa de
caracteristicas do motor.

1/2...2-UN

Tens&o. A gama permitida é 1/2 ... 2 - Uy do conversor.

Nota: O stress no isolamento do motor esta sempre dependente da tenséo de
alimentagéo do conversor de frequéncia. Isto também se aplica a casos onde
a tensdo nominal do motor ¢é inferior a tensdo nominal e a alimentagédo do
conversor de frequéncia.

99.06

CORR NOM MOTOR

Define a corrente nominal do motor. Deve ser igual ao valor na chapa de
caracteristicas do motor. Se estiverem ligados multiplos motores ao inversor,
introduza a corrente total dos motores.

Nota: O correcto funcionamento do motor necessita que a corrente de
magnetizagado do motor ndo exceda os 90 % da corrente nominal do inversor.

0...2" Ione

Gama permitida: aprox. 1/6 2 - I,,,q de ACS800 (parametro 99.04 = DTC).
Gama permitida: aprox. 0 ... 2 - /5,y de ACS800 (parametro 99.04 = SCALAR).

1=0.1A
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99.07

MOTOR NOM FREQ

Define a frequéncia nominal do motor.

8 ...300 Hz

Frequéncia nominal (normalmente 50 ou 60 Hz)

800 ...
30000

99.08

VELOC NOM MOTOR

Define a velocidade nominal do motor. Deve ser igual ao valor na chapa de
caracteristicas do motor. A velocidade sincrona do motor ou outro valor
aproximado néo deve ser nunca fornecido!

Nota: Se o valor do parametro 99.08 for alterado, os limites de velocidade no
grupo de parametros 20 LIMITES também se alteram automaticamente.

1... 18000 rpm

Velocidade nominal do motor

1...18000

99.09

POT NOM MOTOR

Define a poténcia nominal do motor. Ajuste exactamente como na chapa de
caracteristicas do motor. Se estiverem ligados multiplos motores ao inversor,
introduza a poténcia total dos motores.

0 ... 9000 kW

Poténcia nominal do motor.

0 ... 90000

99.10

EXECUTAR
MOTOR ID

Selecciona o tipo de identificagdo do motor. Durante a identificagéo, o
conversor identifica as caracteristicas do motor para um controlo de motor
optimizado. O procedimento ID Run é descrito no capitulo Arranque e controlo
através de E/S.

Nota: O ID Run (STANDARD ou REDUZIDO) deve ser seleccionado se:
- O ponto de funcionamento esta préximo de zero, e/ou

- For necessario o funcionamento a gama de binario acima do binario nominal
do motor dentro de uma ampla gama de velocidade e sem que seja
necessario qualquer feedback de velocidade medida.

Nota: O ID Run (STANDARD ou REDUZIDO) nao pode ser realizado se o
parametro 99.04 = ESCALAR.

Veja a secgao /dentificacdo do motor na pagina 56.

MAGN ID

Sem ID Run. O modelo do motor é calculado durante o primeiro arranque
magnetizando o motor durante 20 a 60 s a velocidade zero. Esta selecgéo
pode efectuar-se na maioria das aplicagées.

STANDARD

ID Run Standard. Garante a melhor precisao de controlo possivel. O ID Run
demora 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 o funcionamento, o motor roda em sentido directo.

velocidade nominal durante a ID Run. VERIFIQUE SE E SEGURO

j AVISO! O motor funciona até aproximadamente 50...80% da
OPERAR O MOTOR ANTES DE EFECTUAR O ID RUN!

REDUZIDO

ID Run Reduzido. Deve ser seleccionado em vez do ID Run Standard:

- se as perdas mecanicas s&o superiores a 20% (ou seja, o motor ndo pode
ser desacoplado do equipamento accionado)

- se a redugéo de fluxo n&o for permitida enquanto o motor estiver em
funcionamento (ou seja, no caso de um motor com um travao integrado
alimentado desde os terminais do motor).

Nota: Verifique o sentido de rotagdo do motor antes de iniciar o ID Run.
Durante o funcionamento, o motor roda em sentido directo.

velocidade nominal durante a ID Run. VERIFIQUE SE E SEGURO

j AVISO! O motor funciona até aproximadamente 50...80% da
OPERAR O MOTOR ANTES DE EFECTUAR O ID RUN!

99.11

NOME DISPOSITIVO

Define o nome do conversor ou da aplicagdo. O nome é visivel no ecra do
painel de controlo no Modo de Selecgdo do Conversor. Nota: O nome s6 pode
ser introduzido com uma ferramenta para PC do conversor.
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Controlo por fieldbus

Introdugao ao capitulo

O capitulo descreve como controlar o conversor através de dispositivos externos
com uma rede de comunicagao.

Generalidades do sistema

O conversor de frequéncia pode ser ligado a um sistema de controlo externo —
normalmente um controlador de fieldbus — através de um maédulo adaptador. O
conversor pode ser ajustado para receber todas as informacdes de controlo através
do interface de controlo externo, ou o controlo pode ser distribuido entre o interface
de controlo externo e outras fontes disponiveis, como por exemplo as entradas
digitais e analogicas. O esquema seguinte apresenta as ligagdes das E/S dos
interfaces de controlo do conversor.

Controlo por fieldbus
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[ |
[ I I I Fieldbus
controlador
| Fieldbus
ACS800 Outros (+ x
dispositivos
||
© ‘ = L] II=(0
—— Adapt fieldbus Controlador
Rxxx
Ranhura 1 - — _Mﬁdb_us

o (x -

= | Adapt RMBA-01

® | std. Lig. Modbus

‘ S Ranhura 1 ou 2 Adaptador E/S

4 © RTAC/RDIO/RAIO
com.Roco  SH1__I Ajma01 110 |
- modulo (DDCS) | médulo adaptador
- i CHO Adaptador fieldbus
(DDCS) Nxxx

ou

Controlador

I Advant

(ex.: AC 800M,
AC 80)

Fluxo de dados

-¢——Palavra Controlo (CWy——

<———— Referéncias

—— Palavra Estado (SW)——»
—— Valores actuais ———

E/S de processo (Ciclico)

Pedidos/Respostas de R/W dos parametros

Mensagens de servigo (Aciclico)

& Podem ser ligados ao conversor em simultdneo ou um Rxxx ou Nxxx, e um adaptador RMBA-01.

Controlo fieldbus redundante

E possivel ligar dois fieldbus ao conversor de frequéncia com a seguinte
configuracdo do adaptador:

ranhura 1 do conversor de frequéncia.

Tipo de mdodulo adaptador fieldbus Rxxx (ndo RMBA-01) esta instalado na
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* Adaptador Modbus RMBA-01 médulo esta instalado na ranhura 2 do conversor
de frequéncia.

Ex.: PROFIBUS Modbus

ACS800
Carta RMIO

Adaptador RPBA-01
Lig.PROFIBUS-DP

Ranhura 1

Adapt. RMBA-01
std. Lig. Modbus

| Ranhura 2

O controlo (isto &, o conjunto de dados da Referéncia Principal, veja a seccao
Interface de controlo de fieldbus na pagina 217) é activado definindo o pardmetro
98.02 para FIELDBUS ou STD MODBUS.

No caso de ocorrer um problema de comunicagao com um dos fieldbus, o controlo
pode ser comutado com o outro fieldbus. A comutagao entre estes dispositivos pode
ser controlada, por exemplo, com a programacao adaptativa. O parametros e os
sinais podem ser lidos por ambos os fieldbus, mas a escrita ciclica em simultaneo
para o mesmo parametro nao € permitida.
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Configuragao da comunicagao através de um médulo adaptador fieldbus

Estao disponiveis adaptadores de fieldbus para diversos protocolos de
comunicacgéao (por exemplo PROFIBUS® e Modbus®). Os mdédulos adaptadores de
fieldbus do tipo Rxxx sdo montados na ranhura 1 de expansao do conversor. Os
modulos adaptadores de fieldbus do tipo Nxxx séo ligados ao canal CHO do médulo
RDCO.

Nota: Para instrucdes relativas a configuragdo um modulo RMBA-01, veja a seccao
Configuragdo da comunicagéo através de uma Ligagao Modbus Standard na pagina
2009.

Antes de configurar o conversor para o controlo por fieldbus, deve instalar mecanica
e eléctrica 0 médulo adaptador segundo as instru¢des do manual de hardware do
conversor € no manual do médulo.

A seguinte tabela apresenta os pardmetros que necessitam de ser definidos durante
0 ajuste da comunicacgao através do adaptador de fieldbus.

Parametro Ajustes Ajuste para Funcgao/Informagao

Alternativos controlo por
fieldbus

INICIALIZACAO DA COMUNICACAO

98.02 NAO FIELDBUS Inicializa a comunicagao entre o conversor € o médulo
FIELDBUS adaptador de fieldbus. Activa os parametros de
ADVANT configuragdo do moédulo (Grupo 51).
MODBUS STD
COSTUMIZADO

98.07 ACCION. ABB ABB GENERICO | Selecciona o perfil de comunicacéo usado pelo conversor.
GENERICO ou Veja a secgéo Perfis de comunicagdo na pagina 226.
CSA 2.8/3.0 CSA 2.8/3.0

CONFIGURACA

O DO MODULO ADAPTADOR

51.01 TIPODE
MODULO

Apresenta o tipo de médulo adaptador de fieldbus.

51.02
(PARAMETRO
S FIELDBUS
2)

Estes parametros sédo especificos do médulo adaptador. Para mais informagéo, veja o manual do
modulo. Note que nem todos estes parametros estdo necessariamente visiveis.

51.26
(PARAMETRO
FIELDBUS 26)

51.27
ACTUALIZ
PAR FBA*

(0) CONCLUIDO
(1) ACTUALIZ.

Valida qualquer modificagdo de ajuste dos parametros de
configuracdo do médulo adaptador. Depois da
actualizagao, o valor reverte automaticamente para
CONCLUIDO.
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Parametro Ajustes Ajuste para Funcao/informacgao
Alternativos controlo por
fieldbus
51.28 FBACPI | xyz (decimal com | — Apresenta a versao de firmware CPI do arquivo de
FW REV* codificagao configuragdo do adaptador de fieldbus guardado na
binaria) memoria do conversor. A versao de firmware CPI do
adaptador de fieldbus (veja o parametro 51.32) deve
conter a mesma verséo de CPl ou uma posterior
compativel. x = numero da revisao principal; y = nimero
da revisdo secundaria z = numero de correcgdo. Exemplo:
107 = revisdo 1.07
51.29 FBA xyz (decimal com | — Apresenta a identificagdo do arquivo de configuragao do
CONFIG ID* codificagao moédulo adaptador guardado na meméria do conversor.
binaria) Esta informagéo depende do programa de aplicagdo do
conversor.
51.30 REV xyz (decimal com | — Exibe a revisédo do ficheiro de configuragdo do modulo
FICH codificagao adaptador guardado na memaria do conversor.
CONFIG* binéria) X = numero da revisdo principal; y = nimero da revisao
secundaria z = numero de correcgao. Exemplo: 1 = revisao
0,01
51.31 (0) IDLE - Apresenta o estado do médulo adaptador.
ESTADO FBA® g; Eﬁgb'B“TT IDLE = Adaptador nao configurado.
(3) ERRO EXEC. INIT = Adaptador em inicializagao.
CONFIG TIME OUT = Ocorreu uma quebra de comunicagao entre o
(4) OFF-LINE adaptador e o conversor.
(5) ON-LINE ERRO CONFIG = Erro de configuragéo do adaptador. O
(6) RESET cédigo de versao principal ou secundario da verséo de

firmware CPI guardado no adaptador é diferente da
especificada no arquivo de configuragdo na memaria do
conversor.

OFF-LINE = O adaptador esta off-line.
ON-LINE = O adaptador esta on-line.

RESET = O adaptador esta a efectuar um reset de
hardware.

51.32FBACPI | — - Exibe a versdo do programa CPI do médulo inserido na

REV FW* ranhura 1. x = numero da revis&o principal; y = numero da
revisdo secundaria z = numero de correc¢do. Exemplo:
107 = revisdo 1.07

51.33 FBA - - Exibe a revisdo do programa de aplicagdo do modulo

APPL FW inserido na ranhura 1. x = niUmero da revisao principal;

REV* y = numero da revisao secundaria z = numero de

correcgdo. Exemplo: 107 = revisdo 1.07

*Os parametros 51.27 a 51.33 s6 sao visiveis quando um adaptador de fieldbus tipo Rxxx é instalado.

Depois de ajustar os parametros de configuragdo do médulo no grupo 51, os
parametros de controlo do accionamento (seccédo Parametros de controlo do
conversor de frequéncia na pagina 213) devem ser verificados e ajustados quando

necessario.

Os novos ajustes so6 sdo efectivos no proximo arranque do conversor de frequéncia,
ou quando o parametro 51.27 é activado.
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Configuragao da comunicagao através de uma Ligagao Modbus Standard

Um Adaptador Modbus RMBA-01 instalado na ranhura 1 ou 2 do conversor forma
um interface chamado de Ligacao Modbus Standard. A Ligagdo Modbus Standard
pode ser utilizada para o controlo externo do conversor gragas a um controlador

Modbus (apenas com o protocolo RTU).

Antes de configurar o conversor para controlo Modbus, o médulo adaptador deve
ser instalado mecénica e electricamente seguindo as instru¢des apresentadas no
manual de hardware do conversor, e no manual do modulo.

A seguinte tabela apresenta os pardmetros que necessitam de ser definidos durante
0 ajuste da comunicacgao através da Ligagdo Modbus Standard.

Parametro

Ajustes Alternativos

Ajuste para o controlo
por Ligagao Modbus
Standard

Funcao/informagao

INICIALIZACAO DA COMUNICAGAO

98.02 NAO MODBUS STD Inicializa a comunicagéo entre o conversor
FIELDBUS (Ligagdo Modbus Standard) e o controlador de
ADVANT protocolo Modbus. Activa os pardmetros de
MODBUS STD comunicagao no grupo 52.
COSTUMIZADO

98.07 ACCION. ABB ACCIONAM ABB Selecciona o perfil de comunicagao usado pelo
GENERICO conversor. Veja a secgdo Perfis de comunicagdo
CSA 2.8/3.0 na pagina 226.

PARAMETROS DE COMUNICACAO

52.01 1a247 - Especifica o numero da estagédo do conversor na
Ligacdo Modbus Stand.
52.02 600 - Velocidade de comunicacao para a Ligacao
1200 Modbus Standard.
2400
4800
9600
19200
52.03 IMPAR - Ajuste de paridade para a Ligacdo Modbus
PARNONE1STOPBIT Standard.
NONE2STOPBIT

Depois de ajustar os parametros de comunicagéo no grupo 52, os parametros de
controlo do accionamento (seccdo Parametros de controlo do conversor de
frequéncia na pagina 213) devem ser verificados e ajustados quando necessario.
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Na memodria do controlador Modbus, a Palavra de Controlo, a Palavra de Estado, as
referéncias e os valores actuais estao relacionados da seguinte forma:

Dados do controlador de fieldbus para o Dados do conversor para o controlador de
conversor fieldbus

Endereco Conteudo Endereco Conteudo

40001 Palav Controlo 40004 Palav Estado

40002 Referéncia 1 40005 Actual 1

40003 Referéncia 2 40006 Actual 2

40007 Referéncia 3 40010 Actual 3

40008 Referéncia 4 40011 Actual 4

40009 Referéncia 5 40012 Actual 5

Disponivel mais informagao sobre comunicagdo Modbus no site da Modicon
em http://www.modicon.com.
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Configuragao da comunicagao através de um controlador Advant

O controlador Advant é ligado através de uma ligagdo DDCS ao canal CHO do
modulo RDCO.

¢ Controlador Advant AC 800M

Ligacao DriveBus: Requer o Interface de Comunicagéo DriveBus C1858. Veja C1858
DriveBus Communication Interface User’s Manual, [3AFE 68237432 (English)].

Ligacao 6ptica ModuleBus: Interface de Porta ModuleBus Optico TB811 (5 MBd) ou
TB810 (10 MBd) requerida. Veja a sec¢ao Ligacdo Optica ModuleBus abaixo.

Para mais informacéo, consulte AC 800M Controller Hardware Manual
[3BSE027941 (English)], AC 800M/C Communication, Protocols and Design Manual
[3BSE028811 (English),] ABB Industrial Systems, Vasteras, Sweden.

¢ Controlador Advant 80

Ligacao optica ModuleBus: Interface de Porta ModuleBus Optico TB811 (5 MBd) ou
TB810 (10 MBd) requerida. Veja a sec¢ao Ligacdo Optica ModuleBus abaixo.

* Interface de Comunicagao de Fieldbus CI810A (FCI)
Ligacdo Optica ModuleBus
Interface de Porta ModuleBus Optico TB811 (5 MBd) ou TB810 (10 MBd) requerida.

A Interface de Porta ModuleBus Optico TB811 esta equipada com componentes
6pticos de 5 MBd, enquanto que a TB810 tem componentes de 10 MBd. Todos os
componentes épticos numa ligacao de fibra 6ptica devem ser do mesmo tipo, ja que
os componentes de 5 MBd n&o sao compativeis com os de 10 MBd. A selecgao
entre TB810 e TB811 depende do equipamento a que vao ser ligados. Com a opgao
de Modulo de Comunicacdo RDCO, o Interface é seleccionado da seguinte forma:

Interface de Porta ModuleBus Médulo de Comunicacao DDCS opcional
Opcional
RDCO-01 RDCO-02 RDCO-03
TB811 x x
TB810 x

Se for usada uma unidade de ramificagéo NDBU-85/95 com o CI810A, deve ser
usado o Interface de Porta ModuleBus OpticoTB810.
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A seguinte tabela apresenta os pardmetros que necessitam de ser definidos durante
0 ajuste da comunicagao entre o conversor e o controlador Advant.

Parametro | Ajustes Alternativos Ajustes para Controlo através Funcao/Informacgao
do CHO
INICIALIZACAO DA COMUNICACAO
98.02 NAO ADVANT Inicializa a comunicagéo entre o
FIELDBUS conversor (canal de fibra 6ptica CHO) e o
ADVANT controlador Advant. A velocidade de
MODBUS STD transmissao é 4 Mbit/s.
COSTUMIZADO
98.07 ACCION. ABB ACCIONAM ABB Selecciona o perfil de comunicagéo usado
GENERICO pelo conversor. Veja a secgéo Perfis de
CSA 2.8/3.0 comunicagdo na pagina 226.
70.01 0-254 ModuleBus AC 800M & 1...125 | Define o enderego de no para o canal
ModuleBus £AC 80 17-125 DDCS CHO.
FCI (CI810A) & 17-125
70.04 ANEL Selecciona a tipologia da ligagdo do canal
ESTRELA CHO.

Depois de ajustar os parametros de inicializagdo de comunicagdo no grupo 52, os
parametros de controlo do accionamento (seccdo Parametros de controlo do
conversor de frequéncia na pagina 213) devem ser verificados e ajustados quando

necessario.

Numa ligagao ModuleBus éptica, o endereco do canal 0 (pardmetro 70.01) é
calculado a partir do valor do terminal POSICAO no elemento de base de dados
apropriado (para o AC 80, DRISTD) do seguinte modo:

1. Multiplique as centenas do valor POSICAO por 16.

2. Some as dezenas e as unidades do valor POSICAO ao resultado.

Por exemplo, se o terminal POSICAO do elemento de base de dados DRISTD tem o
valor 110 (o décimo conversor no anel ModuleBus éptico), o parametro 70.01 deve
ser ajustado para 16 x 1 + 10 = 26.
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Parametros de controlo do conversor de frequéncia

Depois de configurar a comunicagao por fieldbus, os pardmetros de controlo do
conversor indicados na tabela abaixo devem ser verificados e ajustados quando

necessario.

A coluna dos Ajustes para controlo por fieldbus indica o valor a usar quando o
interface de fieldbus é a fonte ou o destino desejado para um sinal em particular. A
coluna Funcao/Informacao fornece uma descricdo do parametro.

As vias do sinal de fieldbus e a composi¢cao das mensagens séo explicadas mais a
frente na secgao Interface de controlo de fieldbus na pagina 217.

Parametro

Ajuste para
controlo por fieldbus

Funcao/informagao

SELECCAO DA FONTE DO COMANDO DE CONTROLO

10.01 PC COM Activa a Palavra de controlo de fieldbus (excepto os bits 11 da Palavra de
Controlo Principal 03.01) quando EXT1 é seleccionada como local de
controlo activo. Veja também o pardmetro 10.07.

10.02 PC COM Activa a Palavra de controlo de fieldbus (excepto os bits 11 da Palavra de
Controlo Principal 03.01) quando EXT2 é seleccionada como local de
controlo activo.

10.03 DIRECTO Activa o controlo do sentido de rotacdo como definido pelos pardmetros

INVERSO ou 10.01 e 10.02. O controlo de sentido é explicado na secgéo Tratamento
PEDIDO referéncias na pagina 219.

10.07 Oou1 O ajuste para 1 do valor faz com que se ignore o ajuste do parametro 10.01
para que a Palavra de controlo de fieldbus (excepto o bit 11) ao seleccionar
EXT1 como local de controlo activo.

Nota 1: Visivel apenas com o perfil de comunicagdo Conversor de
frequéncia Genérico seleccionado (veja 98.07).
Nota 2: O ajuste ndo € guardado na meméria permanente.

10.08 Oou1 O ajuste para 1 do valor faz com que se ignore o ajuste do parametro 10.03
para que a referéncia de fieldbus REF1 seja utilizada ao seleccionar EXT1
como local de controlo activo.

Nota 1: Visivel apenas com o perfil de comunicagdo Conversor de
frequéncia Genérico seleccionado (veja 98.07).
Nota 2: O ajuste ndo é guardado na memdéria permanente.

11.02 PC COM Permite a selecgao entre EXT1/EXT2 com o bit 11 da Palavra de Controlo
de fieldbus LOC CTRL EXT

11.03 REF1.COM, A referéncia de fieldbus REF1 é usada quando EXT1 é seleccionada como

COMUN RAPIDA, local de controlo activo. Veja a sec¢do Referéncias na pagina 218 para
REF.COM1+EA1, informacgao sobre os ajustes alternativos.

REF.COM1+EAS5,

REF.COM1*EA1 ou

REF.COM1*EA5
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Parametro | Ajuste para Funcgao/Informagao
controlo por fieldbus

11.06 REF2.COM, A referéncia de fieldbus REF2 é usada quando EXT2 é seleccionada como
COMUN RAPIDA, local de controlo activo. Veja a secgédo Referéncias na pagina 278 para
REF.COM2+EA1, informacao sobre os ajustes alternativos.
REF.COM2+EAS5,
REF.COM2*EA1 ou
REF.COM2*EA5

SELECGAO DA FONTE DO SINAL DE SAI

DA

14.01 REF.COM3 Activa o controlo da saida a relé SR1 pelo bit 13 da ref de fieldbus REF3.

14.02 REF.COM3 Activa o controlo da saida a relé SR2 pelo bit 14 da ref de fieldbus REF3.

14.03 REF.COM3 Activa o controlo da saida a relé SR3 pelo bit 15 da ref de fieldbus REF3.

15.01 REF COM4 Dirige o conteudo da referéncia de fieldbus REF4 para a saida anal. SA1.
Escala: 20000 = 20 mA

15.06 REF COM5 Dirige o conteudo da referéncia de fieldbus REF5 para a saida anal. SA2.

Escala: 20000 = 20 mA.

ENTRADAS DE CONTROLO DO SISTEMA

16.01 PC COM Activa o controlo do sinal Enable através do bit 3 da Palav Ctrl de fieldbus.
Nota: Deve ser ajustado para SIM quando o perfil de comunicagao
Accionamento Genérico é seleccionado (veja o par. 98.07).

16.04 PC COM Activa o rearme de falhas através do bit 7 da Palav de Controlo de fieldbus.
Nota: O reajuste através da Palav Ctrl de fieldbus (bit 7) é activado
automaticamente e é independente do ajuste do parametro 16.04 se os
parametros 10.01 ou 10.02 forem ajustados para PC.COM.

16.07 CONCLUIDO; SALVAR Guarda as alteragdes de valor do parametro (incluindo os efectuados
através do controlo de fieldbus) para a memdéria permanente.

FUNCOES DE FALHA DE COMUNICACAO

30.18 FALHA Determina a acgao do conversor no caso de perda de comunicagao de

SEM VEL CONST 15 fieldbus.

ULTIMA VEL Nota: A detecgdo de perda de comunicagéo é baseada na monitorizagao
dos conjuntos de dados Principal e Auxiliar recebidos (cujas fontes sdo
seleccionadas com os parametros 90.04 e 90.05 respectivamente).

30.19 0.1...60.0s Define o tempo entre a detecgdo da perda do conjunto de dados de
referéncia principal e a acg¢éo seleccionada com o parametro 30.18.

30.20 ZERO Determina o estado em que ficam as saidas a relé SR1 a SR3 e as saidas

ULTIMO VALOR analogicas SA1 e SA2 ao perder o conj de dados de referéncia auxiliar.

30.21 0.0...60.0s Define o tempo entre a detecgdo da perda do conjunto de dados de

referéncia auxiliar e a acgao seleccionada com o parametro 30.18.

Nota: Esta fungdo de supervisédo é desactivada se este, ou os parametros
90.01, 90.02 e 90.03 forem ajustados para 0.
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Parametro

Ajuste para
controlo por fieldbus

Funcao/informagao

SELECGAO DO DESTINO DA REFERENCIA DE FIELDBUS

90.01 0...8999 Define o pardmetro do conversor onde se escreve o valor da referéncia de
fieldbus REF3.
Formato: xxyy, onde xx = grupo de parametroS (10 a 89), yy = indice de
parémetro. Ex. 3001 = par.
90.02 0...8999 Define o pardmetro do conversor onde se escreve o valor da referéncia de
fieldbus REF4.
Formato: veja o parametro 90,01.
90.03 0...8999 Define o parametro do conversor onde se escreve o valor da referéncia de
fieldbus REF5.
Formato: veja o parametro 90,01.
90.04 1 (Controlo de Fieldbus) Se 98.02 for ajustado para COSTUMIZADO, este parametro selecciona a
ou 81 (Controlo Modbus fonte de onde o conversor I& o conjunto de dados de referéncia principal
Standard) (que inclui a Palavra de controlo de fieldbus, a referéncia de fieldbus REF1
e a referéncia de fieldbus REF2).
90.05 3 (Controlo de Fieldbus) Se 98.02 for ajustado para COSTUMIZADO, este parametro selecciona a

ou 83 (Controlo Modbus
Standard)

fonte de onde o conversor I€ o conjunto de dados de referéncia auxiliar
(que inclui as referéncias de fieldbus REF3, REF4, REF5).

SELECGCAO DE SINAIS ACTUAIS PARA F

IELDBUS

92.01

302 (Fixo)

A Palavra de Estado é transmitida como a primeira palavra do conjunto de
dados de sinais actuais principal.

92.02

0...9999

Selecciona o sinal actual ou valor de pardmetro a transmitir como a
segunda palavra (ACT1) do conjunto de dados do sinais actuais principal.

Formato: (x)xyy, onde (x)x = grupo de sinais actuais ou grupo de
parametros, yy = sinal actual ou indice de parédmetro. Por ex. 103 = sinal
actual 1.03 FREQUENCIA 2202 = par. 22.02 TEMPO ACEL 1.

Nota: Com o perfil de comunicagéo Accionamento Genérico activo (par.
98.07 = GENERICO), este parametro é fixo em 102 (sinal actual

1.02 VELOCIDADE - em modo de controlo do motor DTC) ou 103 (1.03
FREQUENCIA — em modo Escalar).

92.03

0...9999

Selecciona o sinal actual ou o valor de parametro a transmitir como terceira
palavra (ACT2) do conjunto de dados de sinais actuais principal.

Formato: veja o pardmetro 92.02.

92.04

0...9999

Selecciona o sinal actual ou o valor de parametro a transmitir como
primeira palavra (ACT3) do conjunto de dados de sinais actuais auxiliar.

Formato: veja o parametro 92.02.

92.05

0...9999

Selecciona o sinal actual ou o valor de parametro a transmitir como
segunda palavra (ACT4) do conjunto de dados de sinais actuais auxiliar.

Formato: veja o parametro 92.02.

92.06

0...9999

Selecciona o sinal actual ou o valor de pardmetro a transmitir como terceira
palavra (ACT5) do conjunto de dados de sinais actuais auxiliar.

Formato: veja o parametro 92.02.
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Parametro | Ajuste para Funcgao/Informagao
controlo por fieldbus

92.07 -255.255.31 ... Selecciona o endereco onde ¢ lido bit 10 da 03.02 Palavra de estado
+255.255.31/C.-32768 ... | principal.
C.32767

92.08 -255.255.31 ... Selecciona o endereco onde ¢ lido bit 13 da 03.02 Palavra de estado
+255.255.31/C.-32768 ... | principal.
C.32767

92.09 -255.255.31 ... Selecciona o enderego onde ¢ lido bit 14 da 03.02 Palavra de estado

+255.255.31/C.-32768 ...

C.32767

principal.
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Interface de controlo de fieldbus

A comunicacao entre um sistema de fieldbus e o conversor emprega conjuntos de
dados. Um conjunto de dados (abreviado DS) é constituido por trés palavras de 16-
bit chamadas data words (DW). O Programa de Controlo Standard do ACS800
suporta o uso de quatro conjuntos de dados, dois em cada sentido.

Os dois conjuntos de dados para controlar o conversor sao descritos como o
Conjunto de dados de referéncia principal e o Conjunto de dados de referéncia
auxiliar. As fontes de onde o conversor 1€ os Conjuntos de dados de referéncia
principal e auxiliar sdo definidas com os paradmetros 90.04 e 90.05 respectivamente.
O conteudo do conjunto de dados da Referéncia Principal é fixo. O conteudo do
conjunto de dados da Referéncia Auxiliar pode ser seleccionado com os parametros
90.01, 90.02 e 90.03.

Os dois conjuntos de dados que contém informagéo actual sobre o conversor sdo
descritos como o Conjunto de dados de sinais actuais principal e o Conjunto de
dados de sinais actuais auxiliar. O conteudo de ambos os conjuntos é seleccionado

com o grupo de parédmetros 92.

Dados do controlador de fieldbus para o

Dados do conversor para o controlador de

conversor fieldbus
Palavra Conteudo Selector Palavra Conteudo Selector
*Iindice | Conj de dados de referéncia principal DS1 *indice | Conj de dados de sinais actuais principal
DS2
1 12 palavra Palav (Fixo) 4 12 palavra Palav Estado | (Fixo)
Controlo
2 22 palavra Referéncia 1 | (Fixo) 5 22 palavra Actual 1 **Par.
3 32 palavra Referéncia 2 | (Fixo) 6 32 palavra Actual 2 Par. 92.03
*Indice | Conj de dados de referéncia auxiliar DS3 *indice | Aux. Conj de dados de sinais actuais
auxiliar DS4
7 12 palavra Referéncia 3 | Par. 90.01 10 12 palavra Actual 3 Par. 92.04
8 22 palavra Referéncia 4 | Par. 90.02 11 22 palavra Actual 4 Par. 92.05
9 32 palavra Referéncia 5 | Par. 90.03 12 32 palavra Actual 5 Par. 92.06

*O numero de indice é necessario quando a alocagao de dados para dados de
processo € definida através dos parametros de fieldbus no grupo 51. Esta funcéo
depende do tipo de adaptador de fieldbus.

**Com o perfil de comunicag¢ao Accionamento Genérico activo, Actual 1 esta fixo no
sinal actual 01.02 VELOCIDADE (em modo de controlo de motor DTC) ou 01.03

FREQUENCIA (em modo Escalar).

O tempo de actualizacao para os conjuntos de dados de referéncia principal e de
sinais actuais principal é de 6 milissegundos; para os conjuntos de dados de

referéncia auxiliar e de sinais actual auxiliar € de 100 milissegundos.
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Palavra de controlo e Palavra de estado

A Palavra de controlo (CW) € o principal meio de controlar o conversor desde um
sistema de fieldbus. E utilizado quando o local de controlo activo (EXT1 ou EXT2,
veja os parametros 10.01 e 10.02) é ajustado para PC.COM ou se o parametro
10.07 for ajustado para 1 (s6 com o perfil de comunicacado Accionamento Genérico).

A Palavra Controlo é enviada pelo controlador de fieldbus para o conversor. O
conversor alterna entre os seus estados de acordo com as instrugdes codificadas
em bits da Palavra Controlo.

A Palavra de estado (SW) é um cédigo que contém informacéao sobre o estado
enviada pelo conversor para o controlador de fieldbus.

Veja a secgao Perfis de comunicacdo na pagina 226 para mais informagao sobre a
composicdo da Palavra de controlo e da Palavra de estado.

Referéncias

As referéncias (REF) s&o inteiros de 16-bits com sinal. Uma referéncia negativa
(indicando sentido de rotacao inverso) é formada calculando o complemento das
duas a partir do valor correspondente da referéncia positiva.

Selecgéao e correcgdo da referéncia de fieldbus

A referéncia de fieldbus (chamada REF.COM em contextos de selecg¢ao de sinais) é
seleccionada ajustando um parametro de selecg¢ao de referéncia — 11.03 ou 11.06 —
para REF.COMx, COMUN RAPIDA, REF. COMx+EA1, REF.COMx+EAS5,
REF.COMx*EA1 ou REF.COMXx*EA5. (Com o perfil de comunicagdo Accionamento
Genérico, a referéncia de fieldbus também se selecciona quando o parametro 10.08
€ ajustado para 1.) As quatro ultimas selecgdes permitem a correcgao da referéncia
de fieldbus usando entradas analégicas como indicado abaixo. (E necessario um
modulo de extensao de E/S opcional RAIO-01 para uso da entrada analdgica EA5).

REF.COM1 (em 11.03) ou REF.COM2 (em 11.06)
A referéncia de fieldbus é enviada como tal sem correcgao.

COMUN RAPIDA
A referéncia de fieldbus é enviada como tal sem correcgao. A referéncia ¢ lida a
cada 2 milissegundos se for cumprida alguma das seguintes condigdes:

* O local de controlo é EXT1, o par. 99.04 MODO CTRL MOTOR ¢é DTC ¢ o par.
40.14 MODO DE AJUSTE esta DESLIGADO

* O local de controlo é EXT2, o par. 99.04 MODO CTRL MOTOR ¢é DTC, o par.
40.14 MODO DE AJUSTE esta DESLIGADO e é usada uma referéncia de
binario.

Em qualquer outro caso, a referéncia de fieldbus é lida a cada 6 milissegundos.

Nota: A seleccdo COMUN RAPIDA desactiva a funcéo de velocidades criticas.
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REF.COM1+EA1; REF.COM1+EA5; REF.COM1*EA1; REF.COM1*EA5 (em 11.03)
REF.COM2+EA1; REF.COM2+EA5; REF.COM2*EA1; REF.COM2*EA5 (em 11.06)
Estas selecgdes permitem a correcgao da referéncia de fieldbus como se segue:

Ajuste de Parametros Efeito da entrada de tensdo EA1/EAS sobre a referéncia de
fieldbus
REF.COMx+EA1
REF.COMx+EA5 Coeficiente de correcgao
' da referéncia de fieldbus
A
(100 + 0.5 x [par.
100%
(100 — 0.5 x [par. 13.03])% >
0 5V 10V Entrada de tensao
Tensao
REF.COMx*EA1
REF.COMX*EAI5 Coeficiente de correcgao
’ da referéncia de fieldbus
A
100%
50%
0% -
0 5V 10V Entrada de tensao
Tensao

Tratamento referéncias

O controlo do sentido de rotagéo é configurado para cada local de controlo (EXT1 e
EXT2) usando os parametros no grupo 10. As referéncias de fieldbus séo bipolares,
ou seja, podem ser negativas ou positivas. Os diagramas seguintes ilustram como
os parametros do grupo 10 e o sinal da referéncia de fieldbus interagem para
produzir a referéncia REF1/REF2.

Notas:

» Com o perfil de comunicagao Accionamentos ABB, a referéncia 100% ¢é definida
com os parametros 11.05 (REF1) e 11.08 (REF2).

» Com o perfil de comunicacido Accionamento Genérico, a referéncia 100% é
definida com os parametros 99.08 no modo de controlo do motor DTC (REF1),
ou 99.07 no modo de controlo escalar (REF1), e com o parametro 11.08 (REF2).

* Os parametros de escala de referéncia externa 11.04 e 11.07 também sao
efectivos.

Para obter informacdes sobre a escala da referéncia de fieldbus, consulte a sec¢ao
Escala da referéncia de fieldbus na pagina 230 (para o perfil Accionamentos ABB)
ou Escala da referéncia de fieldbus na pagina 233 (para o perfil Accionamento
Genérico).
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*Sentido determinado pelo sinal de

Sentido determinado com comando digital, por

REF.COM ex. entrada digital, painel de controlo
par. 10.03 Resultante Resultante
SENTIDO = REF1/2 REF1/2
DIRECTO 1 1
Ref. Max +- - - - - Ref. Max +- - - - -
Fieldbus | : | Fieldbus | : |
Ref. f f Ref. + }
| -100% 100% | | -100% 100% |
-163% 163% -163% 163%
—[Max.Ref.] + —[Max.Ref.] +
par. 10.03 Resultante Resultante
SENTIDO = REF1/2 REF1/2
INVERSO T T
—+ Ref. Max —+ Ref. Max
-163% 163% -163% 163%
Fieldbus | -100% 100% | Fieldous | -100% 100% |
Ref. | I l | Ref. | I l |
------ L —_[Max.Ref] —[MaxRef] 4 --- -\
par. 10.03 Resultante Resultante
SENTIDQ - REFﬂZ REH_IZ Sentido do Rotag3o:
SELECCAO DIRECTO
Ref. Max +- - - - - Ref. Max - - - - -
-163% ! '
Fieldbus | -100% . | Fieldbus | . |
Ref. f f Ref. + }
[ 100% | | -100% 100% |
. 163% -163% . 163%
------ L —[Max.Ref] “Max.Ref]+- - - - -\
J 1 Sentido do Rotagao:

INVERSO

Valores actuais

*O sentido de rotagéo é determinado pelo sinal REF.COM quando
o parémetro 10.01/10.02 EXTx COMANDO ¢ ajustado para PC:COM

ou

o parametro 11.03/11.06 EXT REFx SELECCAO & ajustado para COMUN RAPIDA

Os valores actuais (ACT) sao cadigos de 16-bits com informagéo sobre as
operacgdes do conversor seleccionadas. As fungdes a monitorizar sdo
seleccionadas com os parametros do grupo 92. A escala dos inteiros enviados ao
mestre como valores actuais depende da fung¢ao seleccionada; veja o capitulo
Sinais actuais e parametros.
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Perfis de comunicacao
O ACS800 suporta trés perfis de comunicacéo:

» O perfil de comunicacdo Accionamentos ABB
* O perfil de comunicagao Accionamentos Genéricos.
» O perfil de comunicagao CSA 2.8/3.0

O perfil de comunicacado Accionamentos ABB deve ser seleccionado com maodulos
adaptadores de fieldbus do tipo Nxxx e quando é seleccionado o modo especifico
do fabricante (através do PLC) com os médulos adaptadores de fieldbus do tipo
Rxxx.

O perfil de comunicagado Accionamentos Genéricos sé suportam os moédulos
adaptadores de fieldbus do tipo Rxxx.

O perfil de comunicacdo CSA2.8/3.0 pode ser seleccionado para compatibilidade
com as versoes do Programa de Aplicagao 2.8 e 3.0. Isto elimina a necessidade de
reprogramar o PLC quando se substituem conversores com as versdes acima
mencionadas.

O perfil de comunicagao Accionamentos ABB

O perfil de comunicagao Accionamentos ABB é activado quando o parametro 98.07
€ ajustado para ACCIONAMENTOS ABB. A Palavra de controlo, a Palavra de
estado e a escala de referéncias para o perfil sdo descritas abaixo.

O perfil de comunicacdo Accionamentos ABB pode ser usado através de EXT1 e
EXT2. Os comandos da Palavra de controlo s&do activados quando os parametros
10.01 ou 10.02 (dependendo do local de controlo activo) s&o ajustados para
PC.COM.
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03.01 PALAVRA DE CONTROLO PRINCIPAL

O texto negrito em mailsculas faz referéncia aos estados apresentados na Figure 1

Bit Nome Valor |Introduza o ESTADO/Descrigao
0 OFF1 CONTROL |1 Introduza READY TO OPERATE.
0 Paragem pela rampa de desaceleragao activa (22.03/22.05). Introduza OFF1
ACTIVE; continue com READY TO SWITCH ON excepto se existirem outros
interlocks activos (OFF2, OFF3).
1 OFF2 CONTROL |1 Continue com o funcionamento (OFF2 inactivo).
0 Emergéncia OFF, paragem por inércia.
Enter OFF2 ACTIVE; continuar para SWITCH-ON INHIBITED.
2 OFF3 CONTROL |1 Continue com o funcionamento (OFF3 inactivo).
0 Paragem de emergéncia, paragem no tempo definido pelo par. 22.07 Introduza OFF3
ACTIVE; continue para SWITCH-ON INHIBITED.
Aviso: Verifique se o motor e a maquina accionada podem ser parados com este
modo de paragem.
3 INHIBIT _ 1 Introduza OPERATION ENABLED. (Nota: O sinal Run Enable deve estar activado;
OPERATION veja o parametro 16.01. Se o parametro 16.01for ajustado para MODULO COM, este
bit também activa o sinal Enable.)
0 Operagéo inibida. Introduza OPERATION INHIBITED.
4 RAMP_OUT_ Funcionamento normal.
ZERO Introduza RAMP FUNCTION GENERATOR: OUTPUT ENABLED.
0 Forga para zero a saida do gerador da fungao de rampa.
O conversor para em rampa (com os limites de corrente e de tensdo de CC
aplicados).
5 RAMP_HOLD 1 Activar a fungdo de rampa.
Introduza RAMP FUNCTION GENERATOR: ACCELERATOR ENABLED.
0 Retengado de rampa (retencéo da saida do Gerador da Fungdo de Rampa).
6 RAMP_IN_ Operagéo normal. Introduza OPERATION.
ZERO Forgar a saida Gerador Fungdo Rampa para Zero.
7 RESET 0 = 1 |Restauro de falhas se existir uma falha activa. Introduza SWITCH-ON INHIBITED.
Continue com o funcionamento normal.
8 INCHING_1 1 Nao usado.
1= 0 |N&o usado.
9 INCHING_2 1 Nao usado.
1= 0 |N&o usado.
10 REMOTE_CMD |1 Controlo por fieldbus activo.
0 Palavra de controlo <> 0 ou Referéncia <> 0: Guarda a ultima Palavra de controlo e
Referéncia.
Palavra de controlo = 0 e Referéncia = 0: Controlo de fieldbus activo.
A referéncia e rampa de desaceleragdo/aceleragdo estdo bloqueadas.
11 EXT CTRL LOC |1 Seleccione o local de controlo externo EXT2. Activo se o parametro 11.02 for ajustado
para PC.COM.
0 Selecciona o local de controlo externo EXT1. Activo se o parametro 11.02 for ajustado
para PC.COM.
12 ... |Reservado
15
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03.02 PALAVRA DE ESTADO PRINCIPAL

O texto negrito em mailsculas faz referéncia aos estados apresentados na Figure 1

Bit Nome Valor | ESTADO/Descrigao

0 RDY_ON READY TO SWITCH ON.

NOT READY TO SWITCH ON.

1 RDY_RUN READY TO OPERATE.

OFF1 ACTIVE.

2 RDY_REF OPERATION ENABLED.

OPERATION INHIBITED.

3 TRIPPED FAULT.

Sem falhas.

4 OFF_2_STA OFF2 inactivo.

OFF2 ACTIVE.

5 OFF_3_STA OFF3 inactivo.

OFF3 ACTIVE.

6 SWC_ON_INHIB SWITCH-ON INHIBITED.

7 ALARM Aviso/Alarme.

Sem Aviso/Alarme.

DO | O O | O|~|O|~|O|~|O|~|O| ~

8 AT_SETPOINT OPERATING. O valor actual equivale ao valor de referéncia (= esta dentro
dos limites de tolerancia, ou seja, no controlo de velocidade, o erro de

velocidade ¢ inferior ou igual a 10% da velocidade nominal do motor).

0 O valor actual difere do valor de referéncia (= esta fora dos limites de
tolerancia).

9 REMOTE 1 Local de controlo do conversor: REMOTO (EXT1 ou EXT2).

0 Local de controlo do conversor: LOCAL.

10 ABOVE_LIMIT 1 O bit é lido no enderego definido pelo parametro 92.07 MSW B10 PTR.

O valor por defeito é o bit 9 do sinal 03.14 ABOVE_LIMIT. O valor de
frequéncia ou de velocidade actual é igual ou superior ao valor do limite de
supervisdo (par. 32.02).

O valor actual de freq ou de veloc estdo dentro do limite de superviséo.

11 EXT CTRL LOC Local de Controlo Externo EXT2 seleccionado.

Local de Controlo Externo EXT1 seleccionado.

12 EXT RUN ENABLE Sinal externo de Permissao Func recebido.

Oo|=~|O|=|O

Nenhum sinal de Permissdo Func externo recebido.

13 O bit é lido no enderego definido pelo parametro 92.08 MSW B13 PTR.
Por defeito no foi seleccionado nenhum endereco.

14 O bit é lido no endereco definido pelo parametro 92.09 MSW B14 PTR.
Por defeito nao foi seleccionado nenhum enderego.

15 1 Erro de comunicagao detectado pelo médulo adaptador de fieldbus (no canal
de fibra 6ptica CHO).

0 Comunicagédo do adaptador de fieldbus (CHO) correcta.
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Figure 1 Maquina de estados para o perfil de comunicagdo Accionamentos ABB.
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Escala da referéncia de fieldbus

Com o perfil de comunicagédo Accionamentos ABB activo, as referéncias de fieldbus
REF1 e REF2 sao escaladas conforme descrito na tabela abaixo.

Nota: Qualquer correcgéo de referéncia é aplicada antes da escala. Veja a secgéo
Referéncias na pagina 218.

A)

0 = [par. 11.07]
10000 = [par. 11.08]

Nr. Macro de Gama Tipo referéncia Escala Notas
Ref. aplicagao
usada (par.
REF1 | (qualquer) -32768 ... Velocidade ou -20000 = -[par. 11.05] Referéncia final limitada
32767 Frequéncia'(sem -1 = -[par. 11.04] por 20.01/20.02 [veloc] ou
COMUN RAPIDA 0 = [par. 11.04] 20.07/20.08 [frequéncial.
20000 = [par. 11.05]
Velocidade ou -20000 = -[par. 11.05] Referéncia final limitada
Frequéncia com 0=0 por 20.01/20.02 [veloc] ou
COMUN RAPIDA) 20000 = [par. 11.05] 20.07/20.08 [frequéncia].
REF2 | FABRICA, -32768 ... Velocidade ou -20000 = -[par. 11.08] Referéncia final limitada
MANUAL/ 32767 Frequéncia (ndo com -1 = -[par. 11.07] por 20.01/20.02 [veloc] ou
AUTO, ou COMUN RAPIDA) 0 = [par. 11.07] 20.07/20.08 [frequéncial.
CTRL SEQ 20000 = [par. 11.08]
Velocidade ou -20000 = -[par. 11.08] Referéncia final limitada
frequéncia com 0=0 por 20.01/20.02 [veloc] ou
COMUN RAPIDA 20000 = [par. 11.08] 20.07/20.08 [frequéncial.
CTRL B ou -32768 ... Binario -10000 = -[par. 11.08] Referéncia final limitada
M/S 32767 (sem COMUN RAPID | -1 = -[par. 11.07] por par. 20.04
(opcional) A) 0 = [par. 11.07]
10000 = [par. 11.08]
Binario com -10000 = -[par. 11.08] Referéncia final limitada
COMUN RAPIDA 0=0 por par. 20.04
10000 = [par. 11.08]
CTRL PID -32768 ... Referéncia PID -10000 = -[par. 11.08]
32767 (sem COMUN RAPID | -1 = -[par. 11.07]

Referéncia PID com
COMUN RAPIDA

-10000 = -[par. 11.08]
0=0
10000 = [par. 11.08]
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Perfil de comunicagédo de Accionamentos Genéricos

O perfil de comunicagao de Accionamento Genérico esta activo quando o parametro
98.07 é ajustado para GENERICO. O perfil de Accionamentos Genéricos executa o
perfil do dispositivo para conversores — apenas controlo de velocidade — conforme
definido pelos standards especificos do fieldbus tais como PROFIDRIVE para
PROFIBUS, AC/DC Drive para DeviceNet™, Drives and Motion Control para
CANopen®, etc. Cada perfil do dispositivo especifica as suas Palavras de controlo e
de estado, escala de valor actual e referéncia. Os perfis também definem servigos
obrigatérios que sao transferidos para o interface de aplicacdo do conversor de
forma standard.

O perfil de comunicacdo Accionamentos Genéricos pode ser usado através de
EXT1 e EXT2*. O funcionamento correcto do perfil de comunicagao Accionamentos
Genéricos necessita que os comandos da Palavra de controlo sejam activados
ajustando o parametro 10.01 ou 10.02 (o local de controlo activo) para PC.COM (ou
o parametro 10.07 para 1) e ajustando o parametro 16.01 para SIM.

*Para suporte especifico para venda da referéncia EXT2, consulte o manual de
fieldbus apropriado.

Nota: O perfil de Accionamentos Genéricos esta disponivel apenas com os modulos
adaptadores de fieldbus do tipo Rxxx.
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Comandos do conversor suportados pelo perfil de comunicacdo Accionamentos
Genéricos

Nome

Descricao

STOP

O conversor desacelera o motor até a velocidade zero segundo a rampa de desaceleragéo activa
(parametro 22.03 ou 22.05).

ARRANCAR

O conversor acelera até ao valor de referéncia definido segundo a rampa de aceleragao activa
(parametro 22.02 ou 22.04). O sentido de rotagéo é determinado com o sinal do valor de
referéncia e pelo ajuste do pardmetro 10.03.

PARAG LIVRE

O conversor para por si mesmo, ou seja, o conversor deixa de modular. No entanto, este
comando pode ser anulado com a fungéo de controlo de travagem, que forga o conversor a
desacelerar até a velocidade zero pela rampa de desaceleracédo activa. Quando a fungao de
controlo de travagem esta activa, os comandos de Parag Livre e Parag Livre Emergéncia (OFF2)
dados depois de Parar Rampa Emergéncia (OFF3) param o conversor.

QUICK STOP

O conversor desacelera o motor até a velocidade zero com o tempo de desaceleragéo de
paragem de emergéncia definido pelo pardmetro 22.07.

CURRENT LIMIT
STOP (CLS)

O conversor desacelera o motor até a velocidade zero segundo o limite de corrente ajustado (par.
20.03) ou o limite de binario (20.04), segundo o que for alcangado primeiro. O mesmo
procedimento é valido no caso de uma Paragem por Limite de Tensao (VLS).

INCHING1

Com este comando activo, o conversor acelera o motor até a Velocidade Constante 12 (definida
pelo par.12.13). Depois do comando ser removido, o conversor desacelera o motor até a
velocidade zero.

Nota: As rampas de referéncia de velocidade nao sao efectivas. A taxa de alteragédo de
velocidade s6 esta limitada pelo limite de corrente (ou binario) do conversor.

Nota: Inching 1 tem prioridade sobre a Inching 2.
Nota: Nao efectiva no modo de controlo Escalar.

INCHING2

Com este comando activo, o conversor acelera o motor até a Velocidade Constante 13 (definida
pelo par.12.14). Depois do comando ser removido, o conversor desacelera o motor até a
velocidade zero.

Nota: As rampas de referéncia de velocidade ndo séo efectivas. A taxa de alteracdo de
velocidade s6 esta limitada pelo limite de corrente (ou binario) do conversor.

Nota: Inching 1 tem prioridade sobre a Inching 2.
Nota: Nao efectiva no modo de controlo Escalar.

RAMP OUT ZERO

Quando activo, for¢a a saida do gerador da fungédo de rampa para zero.

RAMP HOLD

Quando activo, para a saida do gerador da fungao de rampa

DISP FORCADO

Dispara o conversor. O conversor indica a falha “DISPARO FORCADO”.

RESET

Rearma uma falha activa.
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Com o perfil de comunicagao Accionamentos Genéricos activo, o valor de referéncia
de velocidade recebido do fieldbus e o valor de velocidade actual recebido do
conversor sdo escalados na tabela abaixo.

Nota: Qualquer correcgéo de referéncia (veja a seccao Referéncias na pagina 218)
é aplicada antes da escala.

Nr. Macro de Gama Tipo Escala da referéncia | Escala da Notas
Ref. aplicagao referéncia de velocidade velocidade
usada (par. actual*
REF1 | (qualquer) -32768... | Velocidade ou 0=0 0=0
32767 frequéncia 20000 = 20000 = [par.
[par. 99.08 (DTC) / 99.08 (DTC) /
99.07 (Escalar)]** 99.07 (Escalar)]*
REF2 | FABRICA, -32768... | Velocidade ou -20000 = -[par. 11.08] | 0=0 Referéncia final
MANUAL/ 32767 Frequéncia -1 = -[par. 11.07] 20000 = [par. limitada por
AUTO, ou (ndo com 0 = [par. 11.07] 99.08 (DTC) / 20.01/20.02
CTRL SEQ COMUN RAPI | 20000 = [par. 11.08] 99.07 (Escalar)]* [veloc] ou
DA) * 20.07/20.08
[frequéncia].
Velocidade ou -20000 = -[par. 11.08] | 0=0 Referéncia final
frequénciacom | 0=0 20000 = [par. limitada por
COMUN RAPI | 20000 = [par. 11.08] 99.08 (DTC) / 20.01/20.02
DA 99.07 (Escalar)]* | [veloc] ou
* 20.07/20.08
[frequéncial.
CTRLBou -32768... | Binario -10000 = -[par.11.08] | 0=0 Referéncia final
M/S 32767 (sem COMUN -1 = -[par. 11.07] 20000 = [par. limitada pelo par.
(opcional) RAPIDA) 0 = [par. 11.07] 99.08 (DTC) /
10000 = [par. 11.08] 99.07 (Escalar)]*
Binario com -10000 = -[par.11.08] | 0=0 Referéncia final
COMUNRAPI | 0=0 20000 = [par. limitada pelo par.
DA 10000 = [par. 11.08] 99.08 (DTC) /
99.07 (Escalar)]*
CTRL PID -32768... | ReferénciaPID | -10000 = -[par. 11.08] | 0=0
32767 (sgm COMUN -1 = -[par. 11.07] 20000 = [par.
RAPIDA) 0 = [par. 11.07] 99.08 (DTC) /

10000 = [par. 11.08]

99.07 (Escalar)]*

Referéncia PID
com

COMUN RAPI
DA

-10000 = -[par. 11.08]
0=0
10000 = [par. 11.08]

0=0
20000 = [par.

99.08 (DTC) /
99.07 (Escalar)]*

* Com DTC o tempo de filtro do valor da velocidade actual pode ser ajustado usando o parametro 34.04.

** Nota: O valor maximo da referéncia é 163% (isto &, 163% = 1.63 - valor do parametro 99.08/ valor 99.07).
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Perfil de comunicagado CSA 2.8/3.0

O perfil de comunicagdo CSA 2.8/3.0 é activado com o parametro 98.07 para
CSA 2.8/3.0. As palavras de controlo e de estado do perfil sdo descritas abaixo.

PALAVRA DE CONTROLO para o perfil de comunicagdo CSA 2.8/3.0.

Bit Nome ‘ Valor | Descrigcao
0 Reservado
1 ENABLE 1 Activo
0 Paragem livre.
Reservado
START/STOP 0 =1 | Arrancar
0 Parar de acordo com o parametro 21.03 FUNCAO PARAGEM
Reservado
CNTRL_MODE 1 Seleccionar modo de controlo 2
0 Seleccionar modo de controlo 1
Reservado
Reservado
RESET_FAULT 0 = 1 | Rearmar falha do conversor
9 ... 15 |Reservado

PALAVRA ESTADO para o perfil de comunicagdo CSA 2.8/3.0.

Bit Nome Valor | Descricdo
0 READY 1 Pronto para funcionar
0 A iniciar ou erro de inicializagao
1 ENABLE 1 Activo
0 Paragem livre.
Reservado
3 RUNNING 1 Em funcionamento com a referéncia seleccionada
0 Parado
Reservado
REMOTE 1 Conversor em modo Remoto
0 Conversor em modo Local
Reservado
AT_SETPOINT 1 Conversor na referéncia
0 O conversor ndo esta na referéncia
8 FAULTED 1 Uma falha esta activa.
0 Sem falhas activas
9 WARNING 1 Aviso activo
0 Sem avisos activos
10 LIMIT 1 Conversor em um limite
0 Conversor sem limite
11 ... 15 | Reservado

A escala actual e de referéncia é igual a do perfil Accionamentos ABB.
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Outras palavras de estado, falha, alarme e limite
03.03 PALAVRA DE ESTADO AUXILIAR

Bit Nome Descrigao
0 Reservado
1 OUT OF WINDOW Diferenca de velocidade fora da janela (no controlo de
velocidade)*.
2 Reservado
3 MAGNETIZED Formado fluxo no motor.
4 Reservado
5 SYNC RDY Contador de posig¢ao sincronizado.
6 1 START NOT O conversor ndo arrancou depois de terem sido alterados os
DONE parametros no grupo 99.
7 IDENTIF RUN ID Run do motor efectuado com sucesso.
DONE
8 START INHIBITION A funcao de Binario Seguro off ou de Prevengao de Arranque
Inesperado esta activa.
9 LIMITING Controlo em um limite. Veja o sinal actual 3.04 PALAV LIMITE
1 abaixo.
10 TORQ CONTROL Referéncia de binario seguida®.
11 ZERO SPEED O valor absoluto da velocidade actual do motor esta abaixo do
limite zero de velocidade (4% da velocidade sincronizada).
12 INTERNAL SPEED Feedback de velocidade interna seguido.
FB
13 M/F COMM ERR Erro de comunicagao da ligagdo Mestre/Seguidor (no CH2)*.
14 ... 15 Reservado

*Consulte Master/Follower Application Guide [3AFY58962180 (English)].
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03.04 PALAVRA DE LIMITE 1

Bit Nome Limite activo

0 TORQ MOTOR LIM Limite de dessincronizagéo

1 SPD_TOR_MIN_LIM Limite minimo de binario de controlo de velocidade

2 SPD_TOR_MAX_LIM Limite maximo de binario de controlo de velocidade

3 TORQ_USER_CUR_LIM Limite de corrente definido pelo utilizador

4 TORQ_INV_CUR_LIM Limite de corrente interna

5 TORQ_MIN_LIM Qualquer limite minimo de binario

6 TORQ_MAX_LIM Qualquer limite maximo de binario

7 TREF_TORQ_MIN_LIM Limite min. de referéncia de binario

8 TREF_TORQ_MAX_LIM Limite méx.de referéncia de binario
FLUX_MIN_LIM Limite min. de referéncia de fluxo

10 FREQ_MIN_LIMIT Limite min. de velocidade / frequéncia

11 FREQ_MAX_LIMIT Limite max. de velocidade/frequéncia

12 DC_UNDERVOLT Limite de subtensdo de CC

13 DC_OVERVOLT Limite de sobretensdo de CC

14 TORQUE LIMIT Qualquer limite de binario

15 FREQ_LIMIT Qualquer limite de velocidade / frequéncia

03.05 PALAVRA FALHA 1

Bit Nome Descrigao

0 SHORT CIRC Sobre as possiveis causas e solugdes, veja o capitulo
Detecgéo de falhas.

1 OVERCURRENT

2 DC OVERVOLT

3 ACS800 TEMP

4 EARTH FAULT

5 THERMISTOR

6 MOTOR TEMP

7 SYSTEM_FAULT A Palavra de falha do sistema indica uma falha (sinal
actual 3.07).

8 UNDERLOAD Sobre as possiveis causas e solugbes, veja o capitulo
Detecgéo de falhas.

9 OVERFREQ

10 ... 15 Reservado
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Bit Nome Descrigcao

0 SUPPLY PHASE Sobre as possiveis causas e solugdes, veja o capitulo
] NO MOT DATA Detecgéo de falhas.

2 DC UNDERVOLT

3 Reservado

4 RUN ENABLE Sobre as possiveis causas e solugdes, veja o capitulo
5 ENCODER ERR Detecgéo de falhas.

6 /0 COMM

7 CTRL B TEMP

8 EXTERNAL FLT

9 OVER SWFREQ

10 Al <MIN FUNC

1 PPCC LINK

12 COMM MODULE

13 PANEL LOSS

14 MOTOR STALL

15 MOTOR PHASE
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03.07 PALAVRA FALHA DO SISTEMA

Bit Nome Descrigcao
0 FLT (F1_7) Erro de ficheiro de par de valor fab
1 USER MACRO Erro de ficheiro de Macro Utilizador
2 FLT (F1_4) Erro de funcionamento da FPROM
3 FLT (F1_5) Erro de dados da FPROM
4 FLT (F2_12) Excesso de nivel 2 de tempo interno
5 FLT (F2_13) Excesso de nivel 3 de tempo interno
6 FLT (F2_14) Excesso de nivel 4 de tempo interno
7 FLT (F2_15) Excesso de nivel 5 de tempo interno
8 FLT (F2_16) Excesso da maquina de estado

FLT (F2_17) Erro de execugao do prog de aplic
10 FLT (F2_18) Erro de execugao do prog de aplic
11 FLT (F2_19) Instrugao ilegal
12 FLT (F2_3) Excesso da bateria de registo
13 FLT (F2_1) Excesso da bateria do sistema
14 FLT (F2_0) Excesso negativo da bateria do sistema
15 Reservado

03.08 PALAVRA ALARME 1

Bit Nome Descricao

0 START INHIBIT Sobre as possiveis causas e solugdes, veja o capitulo
Detecgéo de falhas.

1 Reservado

2 THERMISTOR Sobre as possiveis causas e solugbes, veja o capitulo
Detecgéo de falhas.

3 MOTOR TEMP

4 ACS800 TEMP

5 ENCODER ERR

6 T MEAS ALM

7.1 Reservado

12 COMM MODULE Sobre as possiveis causas e solugbes, veja o capitulo
Detecgéo de falhas.

13 Reservado

14 EARTH FAULT Sobre as possiveis causas e solugdes, veja o capitulo
Detecgéo de falhas.

15 Reservado
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03.09 PALAVRA ALARME 2

Bit Nome Descrigcao

0 Reservado

1 UNDERLOAD Sobre as possiveis causas e solugdes, veja o capitulo
Detecgéo de falhas.

2,3 Reservado

4 ENCODER Sobre as possiveis causas e soluc¢des, veja o capitulo
Detecgéo de falhas.

5,6 Reservado

7 POWFAIL FILE (FFAQ) Erro ao restaurar POWERFAIL.DDF.

8 ALM (OS_17) Erro ao restaurar POWERDOWN.DDF

9 MOTOR STALL Sobre as possiveis causas e solugdes, veja o capitulo
Detecgéo de falhas.

10 Al < MIN FUNC

11,12 Reservado

13 PANEL LOSS Sobre as possiveis causas e solugdes, veja o capitulo
Detecgéo de falhas.

14,15 Reservado

03.13 PALAVRA ESTADO AUX 3

Bit Nome Descrigao

0 REVERSED O motor roda em sentido inversé&o.

1 EXT CTRL Controlo externo seleccionado.

2 REF 2 SEL Referéncia 2 seleccionada.

3 CONST SPEED Seleccionada uma Velocidade constante (1...15).

4 STARTED O conversor recebeu um comando de Arranque.

5 USER 2 SEL A Macro do Util 2 foi carregada.

6 OPEN BRAKE O comando de abertura do travao esta activado. Veja o
grupo 42 CONTROLO TRAV.

7 LOSS OF REF A referéncia foi perdida.

8 STOP DI STATUS O estado da entrada de encravamento na carta RMIO.

9 READY Pronto para funcionar: Sinal de enable ligado, nenhuma
falha

10 DATASET STATUS O conjunto de dados nao foi carregado.

11 MACRO CHG A Macro esta a ser alterada ou guardada.

12...15 Reservado
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03.14 PALAVRA ESTADO AUX 4

Bit Nome Descrigcao

0 SPEED 1 LIM A velocidade de saida excedeu ou caiu o limite de
supervis&o 1. Veja o grupo 32 SUPERVISAO.

1 SPEED 2 LIM A velocidade de saida excedeu ou caiu o limite de
supervis&o 2. Veja o grupo 32 SUPERVISAO.

2 CURRENT LIM A corrente do motor excedeu/caiu o limite de supervisao
ajustado. Veja o grupo 32 SUPERVISAO.

3 REF 1 LIM A referéncia 1 excedeu/caiu o limite de superviséo. Veja o
grupo 32 SUPERVISAO.

4 REF 2 LIM A referéncia 2 excedeu/caiu o limite de superviséo. Veja o
grupo 32 SUPERVISAO.

5 TORQUE 1 LIM O binario do motor excedeu/ caiu o limite de supervisdo
BINARIO1. Veja o grupo 32 SUPERVISAO.

6 TORQUE 2 LIM O binario do motor excedeu/ caiu o limite de superviséo
BINARIO2. Veja o grupo 32 SUPERVISAO.

7 ACT 1 LIM O valor actual 1 do controlador PID excedeu/caiu o limite
de supervisdo. Veja o grupo 32 SUPERVISAO.

8 ACT 2 LIM O valor actual 2 do controlador PID excedeu/caiu o limite
de supervisdo. Veja o grupo 32 SUPERVISAO.

9 ABOVE_LIMIT 1 = O valor da frequéncia actual ou da velocidade € igual
ou superior ao limite de supervisao (par. 32.02).
0 = O valor da frequéncia actual ou da velocidade esta
dentro do limite de superviséao

10 ... Reservado

15

03.15 PALAVRA FALHA 4

Bit Nome Descrigao

0 CHOKE OTEMP Ajuste falha do médulo.

1 MOTOR 1 TEMP Sobre as possiveis causas e solugdes, veja o capitulo
Detecgéo de falhas.

2 MOTOR 2 TEMP

3 BRAKE ACKN

4 ...15 | Reservado
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Bit Nome Descrigcao

0 FAN OTEMP Ajuste alarme de sobretemperatura da ventoinha do
modulo

1 MOTOR 1 TEMP Sobre as possiveis causas e solugdes, veja o capitulo
Detecgéo de falhas.

2 MOTOR 2 TEMP

3 BRAKE ACKN

4 SLEEP MODE

5 MACRO CHANGING Uma macro de aplicagdo ou do utilizador esta a ser
guardada ou carregada.

6 ... 15 | Reservado

03.17 PALAVRA DE FALHA 5

Bit

Nome

Descrigao

BR BROKEN

BR WIRING

BC SHORT CIR

BR OVERHEAT

BC OVERHEAT

IN CHOKE TEMP

PP OVERLOAD

INV DISABLED

TEMP DIF

© || N[Ol | B[N

POWEREF INV xx/
POWERFAIL

-
o

INT CONFIG

—_
—_

USER L CURVE

Sobre as possiveis causas e solucdes, veja o capitulo
Detecgéo de falhas.

-
N

Reservado

N
w

INV OVERTEMP

Sobre as possiveis causas e solugbes, veja o capitulo
Detecgéo de falhas.

14..15

Reservado
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03.18 PALAVRA ALARME 5

Bit Nome Descricao
0 REPLACE FAN Sobre as possiveis causas e solugdes, veja o capitulo
] SYNCRO SPEED Detecgéo de falhas.
2 BR OVERHEAT
3 BC OVERHEAT
4 IN CHOKE TEMP
5 PP OVERLOAD
6 INV DISABLED
7 CUR UNBAL
8 INV CUR LIM
DC BUS LIM
10 MOT CUR LIM
1 MOT TORQ LIM
12 MOT POW LIM
13 USER L CURVE
14 Reservado
15 BATT FAILURE Sobre as possiveis causas e solugdes, veja o capitulo
Detecgéo de falhas.
03.19 INIC FALHA INT
Bit Nome Descricao
0 AINT FAULT Versdo EPLD incorrecta
1 AINT FAULT Versao incorrecta da carta AINT
2 AINT FAULT Falha do hardware de limitagcdo du/dt
3 AINT FAULT Erro de escala de medicao de corrente
4 AINT FAULT Erro de escala de medigéo de tenséo
5...15 | Reservado
Este sinal esta activo com a carta AINT.

Controlo por fieldbus




237

03.30 PALAVRA LIMITE INV

A PALAV LIMITE INV inclui falhas e avisos, que ocorrem quando é excedido o limite
de corrente de saida do conversor. O limite de corrente protege o conversor em
varios casos, por exemplo, sobrecarga do integrador, temperatura do IGBT elevada,

etc.

Bit Nome Descricdo

0 INTEGRAT 200 Limite de corrente com sobrecarga do integrador de 200%.
Modelo de temperatura nao activo.*

1 INTEGRAT 150 Limite de corrente com sobrecarga do integrador de 150%.
Modelo de temperatura n&o activo.*

2 INT LOW FREQ Limite de corrente a temperatura elevada do IGBT com
baixa frequéncia de saida (<10 Hz). Modelo de
temperatura n&o activo.”

3 INTG PP TEMP Limite de corrente a temperatura elevada do IGBT. Modelo
de temperatura nao activo.”

4 PP OVER TEMP Limite de corrente a temperatura elevada do IGBT. Modelo
de temperatura activo.”

5 PP OVERLOAD Limite de corrente a temperatura de unido do IGBT
elevada. Modelo de temperatura activo.*

Se a temperatura de unido do IGBT continuar a aumentar
apesar da limitagao de corrente, ocorrem um alarme ou
uma falha de SOBRETENSAO PP. Veja o capitulo
Detecgéo de falhas

6 INV POW LIM Limite de corrente no limite de poténcia de saida do
inversor.

7 INV TRIP CUR Limite de corrente no limite de disparo de sobrecorrente do
inversor.

8 OVERLOAD CUR Limite maximo de corrente de sobrecarga do inversor. Veja
o parametro 20.03.

9 CONT DC CUR Limite de corrente CC continua

10 CONT OUT CUR Limite de corrente de saida continua (Igont max)

11..15 Reservado

*N&o activo com os ajustes por defeito da Macro Fabrica do ACS800.

03.31 PALAVRA ALARME 6

Bit Nome Descrigcédo

0 INV OVERTEMP Sobre as possiveis causas e solugdes, veja o capitulo
Detecgéo de falhas.

1.2 Reservado

3 ENC CABLE Sobre as possiveis causas e solugdes, veja o capitulo
Detecgéo de falhas.

4..15 Reservado
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03.32 ESTADO EXT E/S
Bit Nome Descrigcao
0 EMSTOP MODULE O médulo de paragem de emergéncia ndo esta a
ERROR comunicar com o software do conversor.

1 EMSTOP OFF2 CMD ED1 do moédulo de paragem de emergéncia. Veja 03.01
PALAVRA DE CONTROLO PRINCIPAL bit1 OFF2
CONTROL.

2 EMSTOP OFF3 CMD ED2 do médulo de paragem de emergéncia. Veja 03.01
PALAVRA DE CONTROLO PRINCIPAL bit2 OFF3
CONTROL.

3 FREE ED3 do médulo de paragem de emergéncia.

4 EMSTOP OFF3 STATUS SR1 do médulo de paragem de emergéncia. Veja 03.02
PALAVRA DE ESTADO PRINCIPAL bit5 OFF_3_STA. Bit
invertido.

5 EMSTOP TRIP STATUS SR2 do médulo de paragem de emergéncia. Veja 03.02
PALAVRA DE ESTADO PRINCIPAL bit3 TRIPPED.

6 STEPUP MODULE O maédulo de ajuste ndo esta a comunicar com o software

ERROR do conversor.
7 STEPUP CHOKE FLT ED1 do médulo de ajuste. Sobre as possiveis causas e
CMD solucdes, veja o capitulo Defeccéo de falhas: TEMP O
CHOKE (FF82).

8 STEPUP FAN ALM CMD ED2 do médulo de ajuste. Sobre as possiveis causas e
solugbes, veja o capitulo Deteccdo de falhas: TEMP VENT
(FF83).

9 FREE ED3 do mddulo de ajuste.

10 STEPUP MODULATING SR1 do médulo de ajuste. O conversor esta em

STATUS modulagéo.

11 STEPUP TRIP STATUS SR2 do mdédulo de ajuste. Veja 03.02 PALAVRA DE
ESTADO PRINCIPAL bit3 TRIPPED.

12-15 Reservado

03.33 PALAVRA FALHA 6

Bit Nome Descrigcao

0...1 Reservado

2 ENC CABLE Sobre as possiveis causas e solucdes, veja o capitulo
Detecgéo de falhas:

3...15 Reservado

Controlo por fieldbus




04.01 INFO FALHA INT

A Palavra INFO FALHA INT inclui informacéao sobre a localizagao das falhas LIG
PPCC, SOBRECORRENTE, FALHA TERRA, CURTO-CIRCUITO, TEMP ACS800,
DIF TEMP e FALPOT INV (consulte 03.05 PALAVRA FALHA 1, 03.06 PALAVRA
FALHA 2, 03.17 PALAVRA DE FALHA 5 e o capitulo Detecgéo de falhas).
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Bit Nome Descrigao

0 INT 1 FLT Falha da carta INT 1

1 INT 2 FLT Falha da carta INT 2
2 INT 3 FLT Falha da carta INT 3
3 INT 4 FLT Falha da carta INT 4
4 INT 5 FLT Falha da carta INT 5
5 INT 6 FLT Falha da carta INT 6
6 INT 7 FLT Falha da carta INT 7
7 INT 8 FLT Falha da carta INT 8
8 INT 9 FLT Falha da carta INT 9
9 INT 10 FLT Falha da carta INT 10
10 INT 11 FLT Falha da carta INT 11
11 INT 12 FLT Falha da carta INT 12
12..14 Reservado

15 PBU FLT Falha da carta PBU

Utilizado apenas com inversores ligados em paralelo.

Controlo por fieldbus
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Diagrama de blocos do inversor

LE

RMIO | 1 | F—

LE

| RMIO |Carta de controlo do motor e de E/S
@ IGBT do brago superior INT Carta de interface do circuito principal

PBU Unidade distribuidora da ligagdo PPCS
@ IGBT do braco inferior

| w

Pee

U

Diagrama de blocos da unidade inversora (de dois a quatro inversores em paralelo)

RMIO PBU INT3
INT1 INT2

N |

ey leg oy ey o9 183
INT | — | | INT |
2] 2= ] ] =
Iu v w Iu 'v| w|
04.02 INT SC INFO

A palavra INT SC INFO contém informacéao sobre a localizagao da falha CURTO-
CIRCUITO (veja 03.05 PALAVRA FALHA 1 e o capitulo Deteccéo de falhas).

Bit Nome Descrigao

0 U-PHSCU Curto do IGBT do braco superior da fase U
1 U-PHSCL Curto do IGBT do brago inferior da fase U
2 V-PH SC U Curto do IGBT do brago superior da fase V
3 V-PH SC L Curto do IGBT do brago inferior da fase V
4 W-PH SC U Curto do IGBT do brago superior da fase W
5 W-PH SCL Curto do IGBT do brago inferior da fase W
6...15 Reservado

Controlo por fieldbus
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Deteccao de falhas

Introdugao ao capitulo

O capitulo lista todos as mensagens de aviso e de falha, incluindo a causa possivel
e as accgdes de correcgao.

Seguranca

de manutencgao no conversor de frequéncia. Leia as Instrugbes de Seguranga nas
primeiras paginas do manual de hardware antes de iniciar o trabalho no conversor
de frequéncia.

2 AVISO! Apenas electricistas qualificados devem efectuar trabalhos de instalacdo e

Indicacao de avisos e de falhas

Uma mensagem de aviso ou de falha no ecra do painel indica um estado anormal
do funcionamento do conversor de frequéncia. A maioria das causas de aviso ou
falha podem ser identificadas e corrigidas utilizando esta informacdo. Em caso
negativo, deve contactar a ABB.

Se o conversor de frequéncia for operado com o painel de controlo desacoplado, o
LED vermelho na plataforma de suporte do painel indica o estado de falha. (Nota:
Alguns tipos de conversores de frequéncia nao sdo equipados com LEDs como
standard).

O cddigo de quatro digitos entre paréntesis depois da mensagem é para a
comunicacao de fieldbus. (Veja o capitulo Controlo por fieldbus.)

Método de rearme

O conversor de frequéncia pode ser rearmado quer através da tecla RESET do
teclado, por entrada digital ou fieldbus ou desligando a tens&o de alimentagao
durante uns instantes. Uma vez eliminada a falha, o motor pode arrancar.

Historico de falhas

Quando uma falha é detectada, é guardada no Histérico de Falhas. As ultimas
falhas e avisos sdo guardadas juntamente com a indicagao da hora a que foi
detectado o evento.

O diario de falhas guarda as ultimas 64 falhas. Quando a alimentacao do conversor
de frequéncia é desligada, sao guardadas as ultimas 16 falhas.

Consulte o capitulo Consola de programacao para obter mais informacgoes.

Detecgéao de falhas
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Mensagens de aviso geradas pelo conversor de frequéncia

AVISO

CAUSA

PROCEDIMENTO

TEMP ACS 800

A temperatura IGBT do conversor de

Verifique as condi¢des ambiente.

(4210) frequéncia é excessiva. O limite de disparo de Verifique o fluxo de ar e o ventilador.
. A 0,

3.08 AW 1 bit 4 falha & de 100%. Verifique a acumulagéo de pé nas laminas do
dissipador de calor.
Verifique a poténcia do motor em relagéo a
poténcia da unidade.

EA < FUNC MIN O sinal de controlo analdgico esta abaixo do Verifique os niveis do sinal de controlo

(8110) valor minimo permitido, devido a um nivel analdgico

3.09 AW 2 bit 10

(Funcgéo de Falha
programavel30.01)

incorrecto de sinal ou a uma falha no cabo de
controlo.

Verifique os cabos de controlo.
Verifique os parametros da Fungdo de Falha.

AD [mensagem]

Mensagem gerada por um bloco EVENTO no
Programa Adaptativo.

Consulte a documentagéo ou o autor do
Programa Adaptativo.

BACKUP USADO
(FFA3)

A copia de seguranga guardada no PC dos
parametros do accionamento é descarregada
para uso.

Espere até que o download esteja completo.

FALHA BAT

(5581)
3.18 AW 5 bit 15

Erro de memdria de backup da unidade APBU
provocado por

- ajuste do interruptor S3 da APBU
- tensao da bateria muito baixa.

Com inversores ligados em paralelo, active a
bateria de backup ajustando o actuador 6 do
interruptor S3 para ON.

Substitua a bateria de backup.

CT SOBRETEMP
(7114)

3.18 AW 5 bit 3

Sobrecarga do chopper de travagem

Pare o conversor de frequéncia. Deixe o
chopper arrefecer.

Verifique os ajustes dos pardmetros da fungéo
de proteccdo de sobrecarga da resisténcia
(veja os parametros 27 CHOPPER
TRAVAGEM).

Verifique se o ciclo de travagem se ajusta aos
limites permitidos.

Verifique se a tens&o de alimentagdo de CA
nao é excessiva.

RECONH TRAV

Estado inesperado do sinal de reconhecimento

Veja grupo de pardmetros 42 CONTROLO

(FF74) de travagem TRAV.

3.16 AW 4 bit 3 Verifique a ligacédo do sinal de reconhecimento
de travagem.

RF SOBRETEMP Sobrecarga da resisténcia de travagem. Pare o conversor de frequéncia. Deixe a

(7112) resisténcia arrefecer.

3.18 AW 5 bit 2 Verifique os ajustes dos parametros da fungao

de protecgdo de sobrecarga da resisténcia
(veja os parametros 27 CHOPPER
TRAVAGEM).

Verifique se o ciclo de travagem se ajusta aos
limites permitidos.

CALIBRA EFECT
(FF37)

Calibragao dos transformadores de corrente
de saida efectuada..

Continue com o funcionamento normal.

Detecgéao de falhas
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AVISO CAUSA PROCEDIMENTO
REQ CALIBRA Necessario efectuar a calibragédo dos A calibragéo arranca automaticamente.
(FF36) transformadores da saida de corrente. Aguarde uns instantes.

Apresentado no arranque com o conversor de
frequéncia em controlo escalar (par 99.04) e a
fungéo de arranque em rotagéo escalar activa
(par 21.08).

MODULO COMUN
(7510)

3.08 AW 1 bit 12
(Funcgao de Falha
programavel30.18,
30.19)

Perda de comunicagao ciclica entre o
conversor de frequéncia e o mestre.

Verifiqgue o estado da comunicagao de
fieldbus. Veja o capitulo Controlo por fieldbus,
ou o manual do adaptador de fieldbus
adequado.

Verifique os ajustes dos parametros:

- grupo 51 DADOS MOD COM (para
adaptador de fieldbus)

- grupo 52 MODBUS STANDARD (para a
Ligacdo Modbus Standard)

Verifique os parametros da Fungdo de Falha.
Verifique as ligagées do cabo.
Verifique se o mestre pode comunicar.

LIM BUS CC
(3211)
3.18 AW5 bit 9

(Funcgao de Falha
programavel 30.23)

O conversor de frequéncia limita o binario
devido ou a uma tensdo de CC no circuito
intermédio demasiado elevada ou demasiado
baixa

Alarme informativo.
Verifique os pardmetros da Func¢édo de Falha.

FALHA TERRA
(2330)

3.08 AW 1 bit 14

(Fungao de Falha
programavel 30.17)

O conversor detectou um desequilibrio da
carga normalmente devido a uma falha a terra
no motor ou no cabo do motor.

Verifiqgue se n&o existem condensadores de
correcgao do factor de poténcia ou
supressores transitérios no cabo do motor.

Verifiqgue se n&o ha falha a terra no motor ou
nos cabos do motor:

- mega o isolamento da resisténcia do motor e
do cabo do motor.

Se nao for detectada uma falha a terra,
contacte a ABB.

ENC CABLE
(7310)
3.31 AW 6 bit 3

(Funcgao de Falha
programavel 50.07)

Sinal de fase do encoder de impulso em falta.

Verifique o encoder de impulso e os cabos.

Verifique o médulo de interface do encoder de
impulsos e a sua cablagem.

ENCODER A<>B
(7302)

3.09 AW 2 bit 4

Fases incorrectas do encoder de impulsos: A
fase A esta ligada ao terminal da fase B e vice
versa.

Altere a ligacédo das fases A e B do encoder de
impulsos.

ERRO ENCODER
(7301)

3.08 AW 1 bit 5

Erro comunicagao entre o encoder de
impulsos e o modulo de interface do encoder
de impulsos e entre o mddulo e o conversor de
frequéncia.

Verifique o encoder de impulsos e os cabos de
ligacdo, o modulo interface do encoder de
impulsos e os ajustes do grupo de paradmetros
50 MODULO ENCODER.

Detecgéao de falhas
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AVISO CAUSA PROCEDIMENTO

TEMP VENT Temperatura excessiva da ventoinha do filtro Pare o conversor de frequéncia. Deixe-o
(FF83) de saida do conversor de frequéncia. A arrefecer.

3.16 AW 4 bit 0 supervis&o & utilizada nos conversores Verifique a temperatura ambiente.

elevadores

Verifique se a ventoinha roda no sentido
correcto e se o ar circula livremente.

HW RECONF RQ
(FF38)

O tipo de inversor (por ex: sr0025_3) foi
alterado. O tipo de inversor ¢ alterado
normalmente na fabrica ou durante a
instalagdo do conversor de frequéncia.

Espere até que o alarme POWEROFF! seja
activado e desligue a alimentagéo da carta de
controlo para validar a alteragao do tipo de
inversor.

ID CONCLUIDA O conversor de frequéncia efectuou a Deixe o conversor de frequéncia funcionar.
(FF32) magnetizagéo de identificagdo do motor e esta
pronto para funcionar. Este aviso faz parte do
procedimento normal de arranque.
MAGN ID Magnetizagao de identificagdo do motor Aguarde até que o conversor de frequéncia
(FF31) activada. Este aviso faz parte do procedimento | indique que a identificagdo do motor esta
normal de arranque. completa.
REQ MAGN ID Magnetizagao de identificagdo do motor Inicie a Magnetizagao de Identificagédo
(FF30) necessaria. Este aviso faz parte do premindo a tecla Start, ou seleccione o ID Run
procedimento normal de arranque. A unidade e arranque (veja o parametro 99.10).
aguarda que o utilizador seleccione a forma
como deve ser executada a identificagado do
motor: Por Magnetizac&o de Identificagdo ou
por ID Run.
NUM ID MODIF O numero de ID do conversor de frequéncia foi | Altere novamente o numero de ID para 1. Veja
(FF68) modificado de 1. o capitulo Consola de programacao.
ID RUN Identificagdo do Motor activada. Espere até que o conversor de frequéncia
(FF35) indique que a Identificacdo do Motor esta
completa.
SEL RUN ID A identificagdo do motor foi seleccionada, e o Prima a tecla Start para iniciar o ID Run
(FF33) conversor de frequéncia esta preparado para

iniciar o ID Run. Este aviso faz parte dos
procedimentos de ID Run.

TEMP B CHOKE

Temperatura excessiva do choke de entrada.

Pare o conversor de frequéncia. Deixe-o
arrefecer.

(FF81)
3.18 AW 5 bit 4 Verifique a temperatura ambiente.
Verifiqgue se o ventilador roda no sentido
correcto e se o ar circula livremente.
LIM COR INV A corrente interna do inversor ou o limite de Reduza a carga ou aumente o tempo de
(2212) poténcia foi excedida. rampa.
(2212) Limite a poténcia act