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0.4. Como utilizar este manual

0.4.1. PROCEDIMENTOS GERAIS

O presente Guia para a Programagéo fornece as informagdes necessdrias para programar e monitorar os
inversores da série Sinus Penta.

Tais operagdes de programagdo/monitoria podem ser efetuadas (mesmo contemporaneamente):

e através do mddulo teclado/display;

e via serial pela porta RS485 padréo ou pela placa opcional ES822 - serial isolada RS485/RS232;

e tilizando a placa opcional de comunicacdo e Data Logger ES851.

Ver o Guia para a Instalag@o para as informacgdes relativas ao uso e controle remoto do teclado, &s sinalizagées
presentes no proprio médulo & modalidade de uso das teclas.

Todas as informagdes trocadas por e para o inversor através do médulo teclado/display
podem ser obtidas também via serial pelo pacote software RemoteDrive oferecido pela
Elettronica Santerno.

Tal software oferece instrumentos como a captura de imagens, emulagéo teclado, funcdes
osciloscédpio e multimetro multifungdo, data logger, compilador de tabelas com os dados
histéricos de funcionamento, ajuste pardmetros e recebimento-transmiss@o-salvamento dos
dados por e no PC, funcéo scan para o reconhecimento automatico dos inversores ligados
(até 247).

Em alternativa, o usudrio pode construir um préprio software dedicado via serial. O presente manual oferece as
informagdes necessdrias de enderecamento (campo Address) e escala (campo Range) para interfacear-se com o
préprio inversor.

0.4.2. APLICAGCOES ESPECIAIS DISPONIVEIS NO INVERSOR SINUS
PENTA

Com os inversores da linha Sinus Penta hd softwares apropriados para aplicagdes especiais. A estrutura dos menus, a
modalidade de programagéo e navegacdo permanece a mesma do inversor Sinus Penta base & qual serdo
acrescidos/(retirados) parédmetros ou menUs necessdrios/(desnecessdrios) para a aplicagéo. Tais diferengas séo ilustradas
nos manuais especificos para tais aplicacdes.

As aplicacées permitem a realizacdo das mais comuns aplicagdes de automagéo trazendo do inversor algumas
funcionalidades tradicionalmente desenvolvidas pelo PLC ou placas de controle destinadas, simplificando portanto o
equipamento elétrico da mdaquina e abatendo os custos.

A implementagéo de tais modalidades operativas e funcionais é obtida mediante a atualizagao do firmware e/ou adigdo
de placas de interface.

PENTA, utilizar o produto da Elettronica Santerno RemoteDrive. Observar o manual do usuério
RemoteDrive para ulteriores informacdes sobre as modalidades de atualizacéo.

Para a carga do software aplicativo e a atualizacdo dos pacotes firmware do seu SINUS
iif NOTA

Para qualquer outro detalhe relativo as funcionalidades opcionais observar os manuais destinados a cada aplicagéo.
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0.4.3. ORGANIZACAO DOS PARAMETROS E DAS MEDIDAS EM
MENU

O presente Guia para a Programacdo é organizado por Mend, assim como apresentam-se tanto no médulo
teclado/display quanto no RemoteDrive.

Particularmente, os pardmetros de programacédo e medida séo subdivididos em:

Medidas Mxxx (sempre Read Only):

Visualizagdo no médulo
Representacdo dentro do inversor teclado/display e no RemoteDrive
(ndmero inteiro) (ntmero que pode ser decimal)
mais unidades de medida

Mxxx Range

| Active Tipo de controle para os quais a medida tem significado
Address Endereco MODBUS onde ler a medida (ndmero inteiro)

Function Significado da medida

Pardmetros Pxxx (sempre R/W):

Visualizagdo no médulo
Representagdo dentro do inversor teclado/display e no RemoteDrive
Pxocx Range , 3 ! .
(nGmero inteiro) (ntmero que pode ser decimal)
mais unidades de medida

Ajuste de fdbrica do parédmetro

(como visualizado)

mais unidades de medida
Level Nivel de acesso (BASIC / ADVANCED / ENGINEERING)

Address l| Endereco MODBUS onde ler ou escrever o parédmetro (nUmero inteiro)

Campo opcional presente se o pard@metro é ativo ndo para todos os controles
(IFD / VIC / FOC)

Ajuste de fdbrica do paré@metro

Default :
(como representado internamente)

Control

Function Significado do parémetro
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Parémetros Cxx (Read Only com inversor em marcha e motor em movimento; R/W com inversor em standby ou em
marcha, mas motor parado: ver P003 Condi¢ées para modificar os pardmetros C do MENU PASSWORD E NIVEL DE

ACESSO

Cooxx Range

Level
Address

Control

Function

Representacdo dentro do inversor
(nGmero inteiro)

Visualizagdo no médulo
teclado/display e no RemoteDrive
(ntmero que pode ser decimal)
mais unidades de medida

Default

Ajuste de fdbrica do parémetro
(como representado internamente)

Ajuste de fabrica do parémetro
(como visualizado)
Mais unidades de medida

Nivel de acesso (BASIC / ADVANCED / ENGINEERING)

Endereco MODBUS onde ler ou escrever o par@metro (nOmero inteiro)

Campo opcional presente se o parédmetro é ativo ndo para todos os controles

(IFD / VTC / FOC)

Significado do parédmetro

Parémetros Rwoox (Read Only com inversor em marcha e motor em movimento; R/W com inversor em standby ou em
marcha, mas motor parado: ver PO03 Condi¢do para modificar os pardmetros C do MENU PASSWORD E NIVEL DE

ACESSO).

Rxoxx Range

Default

Level
Address

Control

Function

A

Representacdo dentro do inversor
(nGmero inteiro)

Visualizagdo no médulo
teclado/display e no RemoteDrive
(ndmero que pode ser decimal)
mais unidades de medida

Ajuste de fdbrica do parémetro
(como representado internamente)

Ajuste de fdbrica do parémetro
(como visualizado)
mais unidades de medida

Nivel de acesso (BASIC / ADVANCED / ENGINEERING)

Endereco MODBUS onde ler ou escrever o parémetro (nOmero inteiro)

Campo opcional presente se o par@metro é ativo ndo para todos os controles

(IFD / VTC / FOC)

Significado do parédmetro

Diferentemente dos pardmetros Cxxx, tais par@metros tornam-se operativos somente depois do
desligamento e do reacendimento do inversor ou resetando a placa de controle mantendo
pressionada a tecla de RESET por mais de 5 seg.
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Entradas box. N&o sdo pardmetros, mas entradas (ndo é memorizado o seu valor na meméria néo voldtil e no
acendimento assumem sempre o valor 0).

Visualizagdo no médulo
Representagdo dentro do inversor teclado/display e no RemoteDrive
boox Range . i .
(numero intero) (ndmero que pode ser decimal)
mais unidades de medida

Level Nivel de acesso (BASIC / ADVANCED / ENGINEERING)

Endereco MODBUS onde ler ou escrever a entrada

(numero inteiro)

Campo opcional presente se o par@metro é afivo ndo para todos os controles
(IFD / VIC / FOC)

Address

Control

Function Significado do parédmetro

Para a inser¢cdo de uma entrada de tipo Ixxx usar a tecla ESC.

NOTA O uso da tecla SAVE/ENTER causa o warning W17 SAVE IMPOSSIVEL.

>

A modificagdo de um paré@metro Pxx ou Cxxx no médulo teclado/display pode ser

imediatamente ativa (cursor piscando) ou adiada & saida do modo de programacéo (cursor
NOTA  fixo).

Tipicamente os parémetros numéricos t8m efeito imediato, enquanto os alfanuméricos t&m

efeito retardado.

A modificacdo de um parémetro Pxxx ou Cxxx por RemoteDrive, vice-versa, torna sempre
imediatamente ativa pelo inversor.

NOTA

> B

0.4.4. ALARMES E WARNING

A ¢ltima parte do manual apresenta a lista dos alarmes Axxx e dos warning Wxxx visualizados pelo inversor:

Axxx Descrigéo

Evento

Causaos possiveis

Solucées
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1. UTILIZACAO DO MODULO TECLADO/DISPLAY
1.1. Descricao

Neste pardgrafo serdo descritos alguns exemplos de navegacdo no médulo teclado/display e as funcées de UPLOAD e
DOWNLOAD dos parémetros de programacéo do inversor teclado/display.

Para detalhes sobre ajustes especiais do médulo teclado/display (contraste, iluminagéo, etfc...) observar o capitulo
referente ao teclado/display presente no Guia para a Instalagéo, enquanto para os especiais referentes & personalizagéo
da modalidade de navegagéo da primeira pdgina, das medidas em pdgina Keypad e pdgina de Estado e a unidade de
medida personalizada do PID observar o MENU DISPLAY/KEYPAD.

Se se utiliza a modalidade de navegacdo com mend P264 = Com MENU a estrutura da érvore dos menUs em que se
pode navegar com o médulo teclado/display é a representada no paragrafo Arvore dos Men.

A estrutura representada é a completa; a efetiva depende do nivel de programagéo ajustado em POO1 e da programagéo
efetuada. Por exemplo, se estd programado apenas um motor CO09=1, os menus relativos ao motor 2 e 3 ndo serdo
visualizados (por exemplo Configuragdo Motor 2/3); além disso, se o tipo de controle motor programado é C010 = IFD
Voltage/Frequency, néo serd visualizado, por exemplo, o MENU CARROPONTE.

Utilizando o tipo de navegacao linear P264 = Linear, os parédmetros visualizados ndo sdo mais agrupados em mend e
pode-se navegar entre todos os pardmetros com as teclas A e V.

Se o tipo de navegacdo P264 = Somente Modificados s@o visualizados os Unicos par@metros com programagéo diferente
da de fdbrica e se pode navegar com as teclas A e V.

No pardgrafo Modalidades de navega é apresentado um exemplo de uso das teclas para a navegagéo de um parémetro
(P264 = Com MENU).

Nos pardgrafos sucessivos, estdo descritos os usos de algumas teclas e as fungdes executadas.
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1.2.

Arvore dos Menus

’ MEDIDAS/COMANDOS | | PARAMETROS ‘ ’ CONFIGURAGAO ‘ ‘ IDENTIFICATIVO
PRODUTO
INVERSOR OK INVERSOR OK INVERSOR OK INVERSOR OK
M00=+0.00rpm M00=+0.00rpm M00=+0.00rpm M00=+0.00rpm
M02=+ 0.00 rpm M02=+ 0.00 rpm M02=+ 0.00 rpm M02=+ 0.00 rpm
[MET\] PAR CF|IDP MEAI [PAR] CFl IDP MEAl\ PAR [CF|] IDP MEA| PAR CF |[IDP]
MENU MEDIDAS MENU PARAMETROS M.CONFIGURAGAO MENU PRODUTO
Parémetros tipo M Paréimetros tipo P Parédmetros C-I-R Selegdo lingua
n&o modificaveis modificaveis com modificaveis com e dados inversor
| | motor em marcha motor parado | |
[MEA] [PAR] [CFG] [IDP] SINUS PENTA
MEDIDAS PASSWORD E AUTO AJUSTE MENU START-UP
MOTOR NIVEL DE Pressione ENTER
| | ACESSO| | p|ara iniciar
[MEA] [PAR] [CFG] . [IDP]
REGULADOR DISPLAY / KEYPAD FREQUENCIA DE PRODUTO
PID MODULAGAO
| | | | | |
[MEA] [PAR] [CFG] ~
ENTRADAS RAMPAS CONFIGURAGAO
DIGITAIS MOTORN.1/2/3
| |
[MEA] . [PAR] [CFG] )
REFERENCIAS ENTRADAS PARA LIMITACAO
REFERENCIAS MOTORN.1/2/3
| | | | | |
[MEA] [PAR] [CFG]
SAIDAS MULTIVELOCIDADE METODO DE
CONTROLE
| | |
[MEA] [PAR] [CFG]
TEMPERATURAS MULTI ENTRADAS
DE PT100 REFERENCIAS PID DIGITAIS
| | | | [ |
[MEA] [PAR] [CFG]
AUTODIAGNOSTICO VELOCIDADES ENCODER/ENTRADAS
PROIBIDAS EM FREQUENCIA
| | |
[MEA] [PAR] ] [CFG] |
MEDIDAS VARIACAO MODULO DE
DATA LOGGER PERCENTUAL FRENAGEM
REFERENCIA
| | | | |
[MEA] ~ [PAR] [CFG]
PROGRAMAGAO ANEL VELOCIDADE FRENAGEM EM
ENTRADAS E BALANCEAMENTO CORRENTE
|DIGITAIS | CORRENTITS CONTINU/|\
[MEA] ] [PAR] [CFG]
HISTORICO “FOC” CONTROLE A FALTA
ALARMES ORIENTAGAO DE REDE
| | ICAMPOI |
[MEA] [PAR] [CFG]
HISTORICO MEDIDAS SAIDAS PESQUISA
AO DESLIGAMENTO ANALOGICAS VELOCIDADE
E EM FREQUENCIA

I
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[PAR] [CFG]
TIMERS AUTORESET
ALARMES
I I I I
PAR] [CFG] i
PARAMETROS PROTEGAO
PID TERMICA
I
PAR] [CFG]
PARAMETROS CONTATORES
PID2 TEMPOS DE
MANUTENGAO
I I I I
[PAR] ] [CFG] ]
SAIDAS CONFIGURAGAO
DIGITAIS PID
I
[PAR] ] [CFG]
SAIDAS LINHAS
DIGITAIS AUXILIARES SERIAIS
I I I I
[PAR] [CFG] )
AJUSTE CONFIGURAGAO
MEDIDAS DE PT 100 BUS DE CAMPO
I
PAR] [CFG] )
PARAMETROS CONFIGURAGAO
BUS DE CAMPO PLACAS DE
EXPANSAO
I I I I
[PAR] ] [CFG] )
SAIDAS CONFIGURAGAO
DIGITAIS PLACA
VIRTUAIS PROFIDRIVE
| I I
[PAR] [CFG]
ENTRADAS PARA EEPROM
REFERENCIAS DE PLACA
OPCIONAL
I I
[CFG]
CARROPONTE
I
[CFG]
DATA LOGGER

Figura 1: Estrutura a drvore dos menis
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1.3.

Modalidades de navegacdao

INVERSOR OK
M00=+0.00rpm
MO02=+ 0.00 rpm

MEA] PAR CF IDP

(&%)

@)
—
)

MENU MEDIDAS
Parémetros tipo M
ndo modificaveis

Paginas
Keypad
O
INVERSOR OK q_l INVERSOR OK
MO00=+0.00rpm @ MO0=+0.00rpm
=+ 0.00 rpm M02=+ 0.00 rpm

MO02

MENU PARAMETROS
Par&metros tipo P
modificGveis com

[MEA] [PAR]
MEDIDAS MOTOR PASSWORD E
NIVEL DE ACESSO
]| T@ ) 4&.
[MEA] [PAR]
REGULADOR PID RAMPAS
_
—_

Accesso al menu
Rampe

Navegagdo no
interior dos menus
Rampas

Acesso a
modificacdo do
parémetro PO10

Modificagdo do
parémetro PO10

PO09 Rampa de
aceleracdo 1 >
10.00s

®| t®

PO10 Rampa de
desaceleragéo 1
— 10.00s

G v

POJ0.Rampa
de;I N
desaceleracdo 1

— [ 10.00s
l )

PO1Rampa di
décelerazione 1

— [ 20.00s

Se se sai da modificagdo pressionando ESC, o
pardmetro modificado n&o é salvo na meméria ndo
volétil e, portanto, o desligamento é perdido,
contrariamente ao que acontece confirmando a

modificacdo pressionando SAVE/ENTER.

Figura 2: Exemplo de navegagéo.

M. CONFIGURAGAO
Par&metros C-I-R
modificGveis com

[CFG]
AUTOTUNE

Dl A
v

[CFG] ]
CONFIGURAGAO
MOTORN. 1

110

INVERSOR OK
MO0=+0.00rpm
M02=+ 0.00 rpm
MEA PAR CF [IDP]

MENU PRODUTO
Seleg@o lingua
e dados inversor

[IDP]SINUS PENTA
MENU’ START-UP
Pressione ENTER
para iniciar

@| t®

[IDP]
PRODUTO
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1.4. Modificacdo dos parametros

Com a programagéo de fdbrica, a modificacdo dos pardmetros é consentida. Os par@metros contidos no  Meny
Pardmetros (identificados pelo acrénimo Pxxx) sGo modificaveis sempre, enquanto os pardmetros contidos no Mend
Configuragéo (identificados pelo acrénimo Cxx-Rxx-Ixxx) séo modificaveis somente com o motor parado.

Para respeitar melhores condicées de seguranca é necessdrio modificar os pardmetro de configuracdo somente com o
inversor desabilitado (comando de ENABLE néo ativo). Para fazé-lo, é preciso programar PO03 = 0 (solo in StandBy).

Para impedir a modificagdo dos parédmetros é suficiente modificar e salvar o valor do parémetro PO00 (habilitagéo
escrita). Com os ajustes de fébrica POO0 e PO02 (password) sGo ambos iguais a 1; ajustando PO00=0 o usudrio
inexperiente ndo pode modificar os parémetros enquanto um operador instruido, trazendo tal pardmetro para 1, pode
efetuar as modificacdes necessarias. Como protec@o ulterior é possivel modificar a senha memorizada em P002: neste
caso, é necessdrio ajustar sucessivamente PO00 ao valor memorizado em P002.

& NOTA E aconselhdvel anotar e conservar o valor PO02.

Para a modificag@o, pressionar a tecla SAVE/ENTER e quando aparecer um cursor piscando, é possivel modificar o valor
com as teclas A e Y. Para sair da modalidade de modificagéo existem dois modos diferentes:

Pressionando ESC — é modificado o valor utilizado pelo inversor. Ao desligamento o valor modificado é perdido.
Pressionando SAVE/ENTER — ¢ salvo o valor do parédmetro modificado em meméria ndo voldtil. Ao sucessivo
reacendimento do inversor o valor modificado é mantido.

Para as entradas, identificadas pelo acrénimo Ixxx n&o é possivel o salvamento na meméria néo voldtil e sdo
automaticamente apresentados ao default dopois de ter desenvolvido a sua fungéo.

Os pardmetros identificados pelo acrénimo Rxxx tornam-se ativos somente apés o reset da placa de controle do inversor,
mantendo pressionado por alguns segundos a tecla RESET ou desligando o inversor.

1.5. Programacao da pdagina inicial

Com os ajustes de fdbrica, a pdgina inicial do médulo teclado/display que se apresenta ao acendimento do inversor é a
pégina de Estado da qual se pode selecionar o acesso aos vdarios menUs (Medidas, Pardmetros,
Configuragdo,ldentificativo Produto) ou passar ds péginas Keypad com a tecla MENU.

Pégina de Estado
| NVERS OR O K

+ 1500. 00r pm
+ 0. 00r pm
MEA[ PAR] CF | DP

A pégina inicial é personalizavel pelo usudrio com o parédmetro P265 (ver MENU DISPLAY/KEYPAD).
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1.6. Tecla MENU

A tecla MENU permite subir o nivel durante a navegacdo nos menus internos; apds o acesso & pdgina de estado permite
uma navegacdo circular, como indicado na figura.

70_
>—z
oo>»

A

mo

7 m T
ZzZZ>»>
)>|'|'|~o

ME N U

@ ﬂ Meno de Start Up [*]

z -
©c wmQg
Q =~ Z 7T
= 0 C—
n -um
wZzZ

- m-4C
0o Z>»wm

P
T
E
a

= A+ m

R
s T
i i

@ ﬂ Pégina de Medidas

+ 0.0

+
+ 0.0
+ 0.0

@ ﬂ eventuais pdginas KEYPAD... @

+ 0.0

+

+ 0.0 r

e f + 1500 .0 r

@ ﬂ ... continua eventuais pdginas KEYPAD [**]

+ 0. O0OH
0

>

NN
ocooo
v o T
3 3 >N

~L 1l
o O T
3 3 >N

oNeoNe)

+
+ 0 .
Lim + 15

@ ﬂ Pé&gina de Estado

I NVERS O
150

0
0

11l
33 >N

[oNe)]

p
0 N

+
—oo R
TUWT O

33

+
Noo=m
— O O QO

ME A P AR

NOTA [*}] O Ment de Start Up é presente sé se P265=3:Start Up (ver MENU DISPLAY/KEYPAD).

NOTA  As pdaginas Keypad séo presentes sé se forma ativados as relativas referéncias / retroagées /
[**] limitacées (ver MENU METODO DE CONTROLEE e MENU CONFIGURACAO PID).

A\
A\
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1.7. Tecla ESC (uso contempordaneo das teclas A e V)

A pressdo contempordnea das teclas A e ¥ é equivalente ao uso da tecla ESC e permite subir um nivel na arvore dos
menus.

No exemplo apresentado mais abaixo, partindo do parédmetro C015 dentro do MENU CONTROLE MOTOR, por sua vez
dentro do Men0 Configuracdo, sobe-se de nivel até a pdgina de estado com o uso da tecla ESC ou a presséo
contempordnea das teclaos A e ¥ .

Pégina CO15 Pardmetro do Ment Configuracdo Motor 1

cCo15

nomi

For
n a l

equ&énci

o r

1

mo t
C> o N 50. 0H:

OO

& o
O+

Pégina Inicial Menu Configuragdo Motor 1

[ CF G]
CONFI GURACAO
MOT OR N. 1

Pé&gina de Estado

I NVERS OR oK
+ 1500. 00r pm
+ 0. 00r pm
ME A PAR[ CFJ] I DP

Quando se entra (com SAVE/ENTER) em modificacdo de um parémetro que tem mais campos de valores (para o qual no
display correspondente & tecla ESC aparece a palavra ESC>) a tecla ESC serve para transferir a modificagdo para o
campo sucessivo. No exemplo a seguir P269 tem 2 campos programéveis:

P 2629 Desabil it a

t ecl a:

LOC/REM FWD/REYV

ESC> NO N O
ﬂ Com “SAVE/ENTER” dentro modificagéo

P 269 Desabil it a

t ecl a:

LOC/ REM FWD/REYV
<:> ﬂ ESC>ENO N O

Com “ v " troca valor

P 269 Desabil it a

t ecl a:

LOC/ REM FWD/REYV
D) £LESC>ISI N O

Com “ESC” salto para o campo sucessivo
Desabil it a

-+ T©

9
| a
c/
>

OQ° o

2
e
L
E S

da ¢ltima pdgina apresentada no exemplo se sai com:

ESC sem salvar em EEPROM;
SAVE/ENTER salvando em EEPROM.
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1.8. Tecla RESET (reset alarmes e placa de controle)

A tecla RESET ¢é utilizada para restaurar o inversor depois de uma condi¢do de alarme desde que a causa que o gerou
tenha sido removida.

Mantendo pressionada a tecla RESET por mais de 5 segundos a placa de controle do inversor se resetta e se reinicializa.
Este procedimento pode ser Util quando se quiser tornar imediatamente operativas as modificagdes de programagéo
efetuadas nos parédmetros de tipo Rxxx (ativos apenas depois do reset) sem ter que necessariamente desalimentar o
inversor.

1.9. Tecla TX/RX (Download/Upload de/para
teclado/display)

Usando o médulo teclado/display é possivel efetuar as fungées de
UPLOAD (os pardmetros memorizados no inversor sdo copiados no médulo teclado/display) e
DOWNLOAD (os pardmetros memorizados no médulo teclado/display sGo copiados no inversor).

Pressionar a tecla TX/RX para ir & pdgina de UPLOAD; pressiond-la novamente para se mover entre as pdginas de
UPLOAD e DOWNLOAD.

WARNING (de W41 a W46) e a operacdo é bloqueada.

A fungdo de DOWNLOAD permite copiar no inversor os parémetros salvos no médulo
teclado/display, sem todavia arquivd-los na meméria néo volétil do inversor.

NOTA Para garantir o arquivamento dos par@metros e evitar a sua perda ao desligamento do
inversor, é necessdrio acessar o men(y EEPROM e inviar o comando “Save Work” ao final do
procedimento de download.

: Tentando efetuar o DOWNLOAD dos parédmetros em um inversor com verséo SW, IDP, PIN
ATENCAO classes de corrente e/o tenséo diferentes da que foi feito o UPLOAD anteriormente, gera um

A funcionalidade da tecla TX/RX é desativada nas seguintes condicdes:
e ndo é inserida a senha em PO0O
e a modalidade de navegacdo com a tecla MENU é OPERATOR (P264b = OPERATOR)
e o inversor estd em marcha

No exemplo abaixo, partindo de uma pdgina genérica se salta & pégina de UPLOAD dos pardmetros pelo inversor
(sinalizada pelo pisca-pisca do LED superior); sucessivamente com a presséo de TX/RX pode-se saltar entre as pdginas de

UPLOAD e DOWNLOAD.

Péginc genérico

PAGI NA
GENERI CA

ﬂ Pégina UPLOAD dos par&metros pelo inversor

OAD par amet r o
e s >k e ad:
s VE/ TER
o i m

.mﬂﬂ Pégina DOWNLOAD dos par@metros pelo inversor

DOWNL OAD par am.
keypad—>inyv
p e s s S AVE
p r c nfir

o =~ 5 T©

L
v
e
r

[0 © — C
0w =
3 Lo
- >
= mx
o m¥<

o

e or :
/ TER
m

o m-™
1Z(n

{0

r
a [e]

Pressionando a tecla SAVE/ENTER da pdgina de UPLOAD (/DOWNLOAD) confirma-se a operacdo de UPLOAD
(/DOWNLOAD) sinalizada pelo acendimento fixo do relativo LED.

Se dentro de 10 segundos a partir da selecdo da pdagina de UPLOAD (/DOWNLOAD) néo for confirmada a operacdo
com a tecla SAVE/ENTER o médulo teclado/display volta automaticamente para a pégina de partida.
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Durante a operacdo de UPLOAD é visualizado o respectivo warning piscante W08 UPLOADING.
Se o procedimento for completado com sucesso, ¢ visualizado o warning W11 UPLOAD OK.
Caso contrdrio, se o procedimento falir, é visualizado o warning W12 UPLOAD KO e é portanto, necessdrio repetir o

procedimento.

Durante a operagdo de DOWNLOAD ¢ visualizado o respectivo warning piscante W07 DOWNLOADING.
Se o procedimento for completado com sucesso, é visualizado o warning W09 DOWNLOAD OK.

No caso da operagéo de DOWNLOAD falir, é gerado o alarme A073, e é necessdrio repetir o procedimento antes de
mandar o inversor em marcha.

1.10. Tecla LOC/REM (tipo de paginas Keypad)

A selecdo do funcionamento em modalidade Local/Remoto, onde com Remoto entendem-se as fontes de comando e
referéncia diferente do médulo teclado/display, pode ser efetuada com a tecla LOC/REM do médulo teclado/display ou
com uma entrada digital configurada como Loc/Rem (ver C180).

A tecla LOC/REM funciona se nenhuma entrada digital é configurada como Loc/Rem ou se o &,

NOTA  Mas como botdo (ver C180aq).
A tecla LOC/REM néo funciona se hd uma entrada digital configurada como Loc/Rem e como
seletor (ver C180aq).

Com a programacdo de C148 se determina se a passagem da modalidade Remota a Local e vice-versa pode ser
efetuada s6 com inversor desabilitado ou ndo e se na passagem de Remoto para Locale permanece inalterato o estado
de marcha (comandos bumpless), mas ndo a referéncia, ou sGo conservados ambos (tudo bumpless); para uma
explicacdo mais detalhada observar a descricéio de C148 (MENU METODO DE CONTROLEE) .

Na modalidade LOCAL (sinalizada pelo acendimento dos LED L-CMD e L-REF), para a qual os comandos e a referéncia
do inversor s@o dados pelo teclado/display, a pdgina Keypad é utilizada para variar a referéncia com as teclas A e ¥
(ver P266 MENU DISPLAY/KEYPAD).

Né&o em modalidade LOCAL as pdginas Keypad sdo acessiveis pela pdgina de estado utilizando a tecla MENU e estardo
presentes, & parte a pdgina Keypad sé medidas, as pdginas keypad com as referéncias para as quais entre as fontes foi
selezionada a voz Keypad.

Por exemplo, se o par@metro Selegdo referéncia limite de torque C147 = Teclado, pela pdgina de estado pressionando a
tecla MENU ¢ visualizada a pdgina keypad somente medidas e & sucessiva pressé@o a pdgina Keypad do limite de torque
na qual é possivel modificar a referéncia do limite de torque com as teclas A e V.

As medidas apresentadas em pdgina Keypad sdo personalizaveis pelo usudrio, ver parémetros P268b + P268e (MENU
DISPLAY/KEYPAD).

Pelas pdginas Keypad é possivel, com a pressdo da tecla SAVE/ENTER, acessar a pdgina Keypad help na qual estséo
descritas as medidas visualizadas na pagina keypad.

1.11. Tecla SAVE/ENTER

A tecla SAVE/ENTER permite descer de nivel durante o navegacéo dentro dos mends e se se estd na pdgina de um
par@metro genérico permite acessar a modificagdo.

Pelas pdginas Keypad a tecla SAVE/ENTER permite acessar a pdgina Keypad help na qual sé@o descritas as medidas
visualizadas na pdgina keypad.
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1.12. LED de sinalizacdo do moédulo teclado/display

No teclado/display encontram-se 11 LEDs, o display de cristais liquidos com quatro linhas de dezesseis caracteres, um
buzzer sonoro e 12 teclas. No display séo visualizados o valor dos pardmetros, as mensagens diagnésticas, o valor das

grandezas elaboradas pelo inversor.

O significado dos LEDs de sinalizagdo é resumido a figura que segue que permite de distinguir também a posigéo desses

na parte anterior do médulo teclado/display.
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Figura 3: Médulo teclado/display

Ver também capitulo UTILIZACAO E CONTROLE REMOTO DO TECLADO do Guia para

o}
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DESCRICAO SINAIS ENTRADA E SAIDA

A placa de controle dos inversores da série Sinus Penta dispde das seguintes entradas e saidas:

3 Entradas Analégicas (REF tipo single ended, AIN1 e AIN2 diferenciais) ajustdveis em tenséo ou corrente com DIP-
switch SW1 (ver DIP-switch de configurag@o no Guia para a Instalagéo).

3 Saidas Analégicas ajustdveis em tensdo ou corrente com DIP-switch SW2 (ver DIP-switch de configuragéo no Guia
para a Instalagdo)

8 Entradas digitais multifungdo MDI de que trés a aquisicdo veloz utilizavel para adquirir sinais em frequéncia ou
encoder (MDI6 MDI7 e MDIS).

MDIé pode ser utilizado para adquirir um sinal em frequéncia denominado FINA ou em acoplada a MDI7 para
adquirir um sinal encoder push-pull denominado Encoder A.

MDI8 pode ser utilizado para adquirir uma entrada em frequéncia denominada FINB (este impede a possibilidade
de adquirir o encoder B com placa opcional ES836).

4 Safdas digitais multifungdo MDO de que MDO1 de tipo Push-pull, MDO2 Open Collector e MDO3 e 4 a relé.

Para as caracteristicas elétricas das entradas e saidas da placa de controle ver os relativos parégrafos do Guia para a
Instalagéo.

Para a programagéo de:

Entradas Analégicas ver o capitulo MENU ENTRADAS PARA REFERENCIAS

Saidas Analégicas ver o capitulo MENU SAIDAS ANALOGICAS E EM FREQUENCIA

Entradas Digitais ver o capitulo MENU ENTRADAS DIGITAIS

Entradas Digitais utilizdveis como entradas em Frequéncia ou Encoder ver o capitulo MENG ENCODER E ENTRADAS
DE FREQUENCIA

Saidas digitais multifungdo ver o capitulo MENU SAIDAS DIGITAIS

A programagédo de fdbrica do inversor é de ter a entrada REF configurada como 0-10V e as

A ATENCAO entradas AINT e AIN2 configuradas como 4-20mA.

Estas programagdes requerem que os DIP switchs SW1, situados na placa de controle,
estejom na seguinte posigdo:
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3. REFERENCIAS E RETROACOES

As referéncias do inversor podem ser as seguintes:
e  Referéncia principal de velocidade/torque
e Referéncia limite de velocidade/torque
e  Referéncia PID
e  Retroagdo do PID

3.1. Referéncia principal de velocidade/torque

Se o controle utilizado é um controle em velocidade (ex. para o Motor 1 CO11 = Velocitd) a referéncia principal é uma
referéncia de velocidade, enquanto se o controle programado é em torque (ex. Para o Motor 1 CO11 = Torque ou CO11
= Velocidade, mas fechada a entrada digital para Slave programado com C170), a referéncia principal do inversor é
uma referéncia de torque.
A referéncia principal pode ser constituida por:

e Entradas analégicas/digitais programadas como fontes (ver par@metros C143-C146)

e Saida do PID se C294 Acdo do PID = Referéncia

e Entradas digitais programadas como Multivelocidade (ver MENU MULTIVELOCIDADE) somente no caso em que

a referéncia principal seja uma referéncia de velocidade.

3.2. Referéncia limite de velocidade/torque

Se o controle utilizado é um controle em velocidade (ex. para o Motor 1 CO11 = Velocidade) e o algoritmo é VTC ou
FOC, é possivel programar uma fonte como limite externo de torque (ver MENU METODO DE CONTROLE pardmetro
C147).

Se o controle utilizado é um controle em torque e foi ajustado um limite externo de velocidade (ex. para o Motor 1 CO11
= Torque com Limite de Velocidade) e o algoritmo é FOC, é possivel programar uma fonte como limite externo de
velocidade (ver MENU METODO DE CONTROLE parémetro C147).

3.3. Referéncia PID

Se o regulador PID interno é habilitado (C291 # Desabilitado) a sua referéncia é devida de default & soma das trés fontes
programadas como referéncias (ver MENU CONFIGURAGAQ PID parémetros C285-C287).

Gestoes diferentes (PID2 e modalidade 2-zonas) séo possiveis com base no ajuste do pard@metro C291a (Modalidade de
controle do PID).

3.4. Retroacao PID

A retroacéo do PID de default é a soma das trés fontes programadas como retroacdo (ver MENU CONFIGURACAO PID
par&metros C288-C290).

Gestdes diferentes (dois PIDs e modalidade 2-zonas) sdo possiveis com base no ajuste do pardmetro C291a (Modalidade
de controle do PID).
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4. FUNCOES PROGRAMAVEIS

4.1. Multimotor

O inversor Penta possui a peculiaridade de dispor de 3 sets indipendentes de parémetros de forma a poder configurar
trés diferentes algoritimos de controle em trés tipos diversos de motor. Programando, por exemplo:

e C009 Numero motores configurados=2

e C173 Entrada digital para motor 2 = MDI6

Com a entrada digital MDI6 aberta, os pardmetros utilizados para o controle motor sdo os relativos ao motor 1,
enquanto com MDI6 fechado séo os relativos ao motor 2 (ver MENU CONTROLE MOTOR e MENU MULTIVELOCIDADE).

42. Curva Tensao/Frequéncia

Se o algoritmo de controle utilizado é IFD Volt/Freq (ex. motor1 CO10 = IFD Voli/Freq ) é possivel selecionar diversos
tipos de curva V/f (ver o pardgrafo Pardmetros curva V/f (solo IFD) do capitulo MENU CONTROLE MOTOR).

43. Compensacdo de escorregamento

Se o algoritmo de controle utilizado é IFD Volt/Freq (ex. motor1 CO10 = IFD Volt/Freq ) é possivel programar uma
compensagdo de escorregamento para ter um controle de velocidade mais preciso (ver o pardgrafo Ativagdo
compensacdo de escorregamento (sé IFD) do capitulo MENU CONTROLE MOTOR).

44. Perseguicao da velocidade de rotacao do motor
(Speed Search)

Se o algoritmo de controle utilizado é IFD Volt/Freq (ex. motor1 CO10 = IFD Volt/Freq ) é possivel programar a funcdo de
perseguicdo da velocidade de rotagdo do motor, Util quando o inversor deve controlar um motor que & partida pode nédo
estar parado (ex. venfiladores). Com relagéo aos parémetros de programacdo da fungéo e & descricdo da funcdo,
observar o MENU ENGATE VELOCIDADE DO MOTOR (SPEED SEARCH).

45. Parada controlada em caso de falta de rede (Power
Down)

Se se quer ajustar uma parada controlada em caso de falta de rede, observar o MENU FALTA DE REDE.
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4.6. Frenagem em corrente continua

Em caso de algoritmo de controle IFD Volt/Freq ou VTC VectorTorque é possivel ajustar uma frenagem em corrente
continua na partida e na parada. Para o controle IFD Volt/Freq é possivel ajustar também a funcdo de tina de dgua
quente para aquecimento. Para a descrigdo das funcées e dos relativos paré@metros de programacéo, observar o capitulo
MENU FRENAGEM EM CORRENTE CONTINUA.

47. Protecdo térmica do motor

E possivel ajustar a protegdo térmica do motor contra eventuais sobrecarga: a protecGo pode ser executada com PTC
adquirida na entrada analégica AIN2 ou por software através de um algoritmo que reconstroi a imagem térmica do
motor. No caso de protecdo por PTC é possivel ligar em série até 6.

Para a descricio das funcdes e dos relativos parémetros de programacdo, observar o capitulo MENU PROTECAO
TERMICA DO MOTOR.

Para uma descricéo detalhada do uso da entrada AIN2 ver o Guia para a Instalagéo.

48. Velocidades proibidas

E possivel programar intervalos de velocidade correspondentes as frequéncias de ressondncia mecénica para as quais
evitar o funcionamento do inversor. ]

Para a descricdo das fungdes e dos relativos par@metros de programagéo, observar o capitulo MENU VELOCIDADES
PROIBIDAS.

49. Regulador digital PID

O inversor de um regulador PID (proporcional, integral, derivativo) utilizavel para gerar:
e Saida analégica
e  Referéncia principal do inversor (referéncia Velocidade/Torque)
e  Correcdo da referéncia principal
e  Corregdo da tenséo de saida (apenas para controle IFD Volt/Freq.)

Para a descrigdo do funcionamento do PID e dos relativos parGmetros de programagéo, observar aos capitulos MENU
PARAMETROS PID e MENU CONFIGURACAO PID.

4.10. Aplicacao Carroponte

Para aplicagdes de levantamento tipo carroponte pode ser Util adotar algumas medidas como considerar o tempo efetivo
de intervengdo do desengate de freio eletromecénico de seguranca (atraso que intercorre entre o comando elétrico e a
efetiva abertura do freio) e o fechamento do freio eletromecénico. Para a descrigdo das vantagens da programacédo dos
pardmetros especificos para a aplicacdo de levantamento, observar o capitulo MENU CARROPONTE.
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4.11. Ajustes de duas fontes de comando e referéncia
alternativas

E possivel ajustar uma entrada digital como seletor entre 2 fontes de comando e referéncia alternativas.

Por exemplo:

se quer ter um seletor para selecionar uma modalidade de comando B com referéncia e comandos do inversor de Bus de
Campo e uma modalidade A com comandos de teclado e referéncia de entrada analégica AINT.

E preciso programar os seguintes parémetros:

C179 MDI para selegéo fontes = MDI6

C140 Selecao fonte de comando nimero 1 = Teclado

C141 Selecdo fonte de comando nimero 2 = Bus de campo
C143 Selecao referéncia 1 = AIN1

C144 Selecao referéncia 2 = Bus de campo

Com entrada digital MDIé de régua de bornes ( borne 19 ) aberta, sdo selecionadas as fontes de referéncia e comando
n.1 (Teclado e entrada analégica AINT modalidade de comando A), fechando a MDIé sédo selecionadas as fontes de
referéncia e comando n.2 (Bus de campo modalidade de comando B).

_ Se neste exemplo C179 = Disable as duas fontes de comando Teclado e Bus de campo
ATENCAO

s@o consideradas em OR e as duas fontes de referéncia Bus de Campo e AIN1 séo
consideradas em soma.

Observar o parémetro C179 do capitulo MENU ENTRADAS DIGITAIS.
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4.12. Fire Mode

A fung@o permite, ativando a entrada digital programada como FIRE MODE, de colocar o inversor em uma condigéo
operativa em que sdo ignoradas todas as protegdes, de modo que possa continuar a funcionar sem gerar danos.

A fungéo Fire Mode deve ser utilizada somente em casos estritamente necessérios como
iij ATENCAO por exemplo nas bombas anti-incéndio para salvaguardar a vida humana.

Néo deve ser usada, absolutamente, para evitar o aparecimento de alarmes em aplicagdes

civis ou industriais.

Para dispor dos parémetros relativos & modalidade Fire Mode é preciso inserir a Password
ijj NOTA para habilitacéo Fire Mode presente no MENU PRODUTO.

Para conhecé-la deve-se contatar o Service Elettronica Santerno comunicando o Serial

Number (ver parémetro Serial Number em MENU PRODUTO).

Somente apés a insergdo da senha correta para habilitagéo Fire Mode tornam-se visiveis os seguintes par@mentos:
P032 Rampa de aceleracéio em Fire Mode (ver MENU RAMPAS)

e P033 Rampa de desaceleracéo em Fire Mode (ver MENU RAMPAS)

e P099 Velocidade em Fire Mode (ver MENU MULTIVELOCIDADE

e C186 MDI para habilitagéo Fire Mode (ver MENU ENTRADAS DIGITAIS)

Se for fechada a MDI programada com C186 ativa-se a modalidade Fire Mode. Nesta modalidade o inversor usa a
referéncia de velocidade ajustada em PO99 empregando os tempos de rampa P032, PO33 e sdo ignorados todos os
alarmes exceto os certamente destrutiveis para o inversor:

AO41 IGBT FAULT Lado A Alarme Hardware IGBT lado A genérico

A044 SOBRECORRENTE SW Sobrecorrente Software

A048 SOBRETENSAO Tenséo do Bus-DC superior a Vdc_max

A050 IGBT FAULT A Hardware Fault de Conversor IGBT lado A

AO051 SOBRECORRENTE HW A Sobrecorrente Hardware lado A

A053 PWMA Not ON Falha Hardware, Impossivel ligar IGBT lado A
Mal funcionamento Placa de Controle

Em Fire Mode é automaticamente ativado um ndmero infinito de autoreset dos alarmes.

garantia do produto.
Tal asterisco aparece no caso de, pelo menos uma vez, durante o funcionamento em

modalidade Fire Mode, ser verificada a intervengdo de um alarme ignorado perigoso
para a integridade do equipamento.

O aparecimento de um (*) co lado da escrita INVERSOR OK no display causa o fim da
A ATENGAO
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5. EXEMPLOS DE PROGRAMACAO

5.1. Descricao

Neste capitulo séo apresentados alguns exemplos de programagéo de algumas funcgdes do inversor com o auxilio de
diagramas de fluxo para tornd-los mais orgdnicos e simples para consulta.

Para as peculiaridades de programacdo dos par@metros, o usuédrio deve ler a relativa explicacdo presente nos capitulos
dedicados a cada mend.

52. Programacéao das referéncias

Referéncia
Velocidade/Torque ou
Ref./Retroacéo PID

Velocid./T Ref./Retroagdo
orque PID
Diagrama de Diagrama de
Fluxo A Fluxo B
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DIAGRAMA DE FLUXO A

Programar:
POOO Habilitacdo & escrita
POO1 = Eng. (nivel de acesso)

Selecdo fontes de referéncia

l

/ No Menu Configuragdo Motor 1 selecionar a tipologia dA

referéncia velocidade/torque
proveniéncia das referéncias.

referéncia que sdo considera
caso de ter um controle em

Ko Men0 Multivelocidade.

de Controle hd os pardmetros para a selecdo da

SGo programdveis até quatro fontes diferentes de

deverem provir também de entradas digitais ver também

(COT11). No Menu Método

das em soma entre elas. No
velocidade e as referéncias

/

Condicionamento das fontes de
referéncia

Fontes: Fontes:
REF Entrada Anc:l(:)g!ccx Ref Serial Link Referéncia de serial

AIN1 Entrada Anolog!co AINT Fieldbus Referéncia de bus de campo
AIN2 Entrada Analégica AIN2 Keypad Referéncia de

Pulse Input  Entrada em Frequéncia (MDI8) teclado/display

Encoder Entrada Encoder Velocidades Programadas ~ Referéncia de

Entrada Digitale

l

l

A colocada em escala das referéncias é
efetuada pelos pardmetros do Mens
Entradas para Referéncias. Para cada fonte
h& um pardmetro para atribuir seu valor
minimo e mdéximo aos quais
corresponderdo o valor de
Velocidade/Torque minimo e méximo do
motor (ex. Motorl se referéncia de
velocidade: vel.minima C028, maxima
C029; se a referéncia é de torque:

torque minimo C047, méaximo C048)

As referéncias ndo necessitom de qualquer
colocada em escala; séo expressas em rpm se
de velocidade e em percentual se de torque
(expressa com relagdo ao torque nominal do
motor). As saturagdes dos valores de referéncia
s@o determinadas pelos parémetros Velocidade
minima e méxima se o controle é de velocida
ou pelos par@metros torque minimo e méximo
se o controle é em forque. (Ex. Motor 1 em
velocidade C028 vel.min.,, C029 vel.max. ou
em torque CO047 torque min., CO048 torque
max. )
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DIAGRAMA DE FLUXO B

POOO habilitacdo & escrita
POO1 = Eng. (nivel de Acesso)

Programar

Selecéo fontes de referéncia
ou retroacdo

No Mend Configuragio PID hd os
pardmetros para a selecdo da proveniéncia
das referéncias e das retroacdes.

Séo programdveis até trés fontes diferentes
de referéncia ou

\_

consideradas em soma entre elas.

retroacdo que s@o

/

Condicionamento das fontes
de referéncia ou retroacéo

Fontes:

REF Entrada Analégica Ref

AIN1 Entrada Analégica AINT

AIN2 Entrada Analégica AIN2

Pulse Input  Entrada em Frequéncia (MDI8)
Encoder Entrada Encoder

ﬁontes:

Serial Link Referéncia de serial

Fieldbus Referéncia de bus de campo
Keypad Referéncia de teclado/display
Sé para retroagéo:

lout Corrente de saida

Vout Tensdo de saida

Vdc Tensdo bus dc

Poténcia de saida

Qout

v

A colocada em escala das referéncias é efetuada
pelos pardmetros do Meny Referéncias. Para cada
fonte hd um parémetro para atribuir o valor
minimo e méximo aos quais corresponderdo o
valor de Referéncia ou Retroacéo do PID minimo e
mdximo.

Ver Men( Parédmetros PID

Referéncia P245 Min, P246 Max

Retroacdo P247 Min, P248 Max

As referéncias ndo necessitom de qualquer
colocada em escala; sdo expressas em percentual.
Apenas para uso como retroacdo sdo disponiveis as
grandezas corrente de saida (lout), tensdo de saida
(Vout), tensdo bus DC (Vdc) referidas como fundo
de escala respectivamente a:

Corrente nom. motor selecionado(Mot.1 C018)
Tensdo nom. motor selecionado (Mot.1 C019)

BUS DC 1500 V.
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EXEMPLO

Se dispde de um motor a ser controlado em velocidade com uma entrada analégica O + 5 V para a regulogem de
velocidade em um range di 0 + 1500 rpm e duas entradas digitais para atuar trés aumentos de velocidade a step de

100rpm.

Programagéo Velocidade Minima e Méxima:
Os parémetros de velocidade minima e mdxima do motor sdo C028= 0 rpm, C029= 1800 rpm.

Ajuste e Referéncia Analégica:
A programacéo de default do inversor prevé a referéncia analégica proveniente da entrada REF (C143 = REF).

O range de velocidade regulavel pela entrada analégica deve ser 0 + 1500 rpm.

Com a programacéo de fabrica no MENU ENTRADAS PARA REFERENCIAS para a entrada analégica REF tem-se:
PO50 = 3: 0 -10 V Tipo de referéncia para a entrada REF
Valor Minimo da entrada REF

PO51 = 0OV
P052 = 10V

P052 representa o valor de tenséo de REF que realiza 1800rpm de referéncia (C029)
Desejando ter 1500rpm de referéncia com 5 V deveremos ajustar P052 respeitando esta proporgéo:

Valor M&ximo da entrada REF

(Vel.maxima REF) : (5V) = (C029)
Vx =5V *1800rpm /1500rpm = 6 V

Programando P052 = 6V teremos com 5V sobre REF a referéncia de 1500rpm.
Ajuste Referéncia por Entradas Digitais:

A programacéo de default do inversor prevé duas entradas digitais destinadas as multivelocidades.

: (Vx)

MENU ENTRADAS DIGITAIS: C155 = MDI4 ; C156 = MDI5
Dependendo do estado das entradas digitais MDI4 e 5 teremos:

MDI4 MDI5 Multivelocidade
0 0 0

1 0 1

0 1

1 1 3

No MENU MULTIVELOCIDADE devem-se programar os steps da seguinte forma:

P080 = 1: Sum Speed

P081 = 100rpm Multivelocidade 1
P083 = 200rpm Multivelocidade 2
P085 = 300rpm Multivelocidade 3

PO80 — Funcdo Multispeed a multivelocidade selecionada é considerada em soma & referéncia devida & entrada

analégica.

PO81, PO83, PO85 sdo os steps dovedos & multivelocidade selecionada das entradas digitais MDI4 MDI5.
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5.3. Configurar uma limitacao de torque externa

Programar ~ A
PO0OO habilitagdo & escrita Selegoo fonte de referéncia

PO01 = Eng. (nivel de acesso)

No Meni Método de Controle hd o
parémetro (C147) para a selecdo da
proveniéncia da limitacdo de torque.

Condicionamento das fontes
de referéncia

o - e =

Fontes : onfes :

REF Entrada Analégica Ref Serial Link Referéncio por

AIN1 Entrada Analégica AIN1 serial

AIN2 Entrada Analégica AIN2 Fieldbus Referéncia por

Pulse Input  Entrada em Frequéncia (MDI8) bus de campo

Encoder Entrada Encoder Keypad Referéncia por
teclado/display

- ¢ AN /

A colocada em escala das referéncias é efetuada Y

pelos pardmetros do Meny Referéncias. Para cada As referéncias né&o necessitam de qualquer

fonte hd um parémetro para atribuir o valor colocada em escalo; s@o expressas em

minimo e mdximo cos quais corresponderdo o percentual (referida ao torque nominal do

valor de Torque minimo e méximo do motor (ex. motor). As saturacées dos valores de referéncia

Motor1 torque minimo C047, méxima C048). sGo determinadas pelos parémetros torque
minimo e méximo (ex. Motor 1: C047 torque

A referéncia_de torque limite serd aplicada a min.,C048 torque max. ) .

rampa de torque determinada pelos parémetros

P026 P027 do Menl Rampas. A referéncia de torque limite serd aplicada a
rompa de torque determinada  pelos
pardmetros P026 P027 do Mend Rampas.
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54. Configurar uma retroacdo por encoder

Programar ]
PO0O habilitaco & escrita Ajuste retroacdo de
POO1 = Eng. (nivel de acesso) velocidade
No Mend Controle Motor ajustar
C012 como tipo de retroacdo:
Encoder.
Selecao encoder
ENCODER A \‘
Encoder Push-Pull single-ended 24V conectado ENCODER B
em régua de bornes nas entradas digitais MDI6 e Encoder adquirido com placa opcional ES836
MbDI7 (ver Manual Hardware para a configuracdo do
i o ) Jumper e dos DIP-switchs para a escolha da
NOTA: No Men0 Entradas Digitais ndo alimentagdo e da tipologia de encoder).

programar qualquer fungdo em MDI6 e MDI7.

’

No Menu Encoder/Frequency Input se ajusta No Meni Encoder/Frequency Input se ajusta a
a proveniéncia da retroacdo de velocidade proveniéncia da retroagéo de velocidade pelo
pelo encoder A programando C189 [A=FBK encoder B programando C189 [A=NO B=FBK]
B=NO] (se se utiliza também o encoder B ou (se se utiliza também o encoder A ou a entrada
a entrada em frequéncia FIN B ver em frequéncia FIN A ver particularmente as
particularmente as vdrias possibilidades de varias possibilidade de programacgdo de C189
programacdo de CI189 no capitulo no capitulo Encoder/Frequency Input).
Encoder/Frequency Input). Ajustar o ndmero impulsos giro do encoder
Ajustar o nUmero impulsos giro do encoder utilizado (parémetro C191).

utilizado (paré@metro C190).

\ Verificagdo encoder /

.

ﬂ aconselhdvel executar a verificacdo da correta ligacdo do encoder. \
ATENCAQ: o motor deve ir em marcha.

No Men( Autotune por 1073=Encoder Tune e fechar o contato de habilitagéo do inversor

(MDI2); ao final do auto-ajuste no display aparece uma mensagem:

*W31 Encoder Ok (para encoder coerente com rotagéo motor)

*A059 Encoder Fault (leitura  néo correta : verificar pardmetros do MenU

Encoder/Frequency Input, ligagdes e no caso de uso do Encoder B verificar a

configuracdo dos DIP-switchs da placa encoder e do jumper para a selecdo da

alimentagédo.)

Executando o ajuste é corrigido automaticamente a marca do sinal encoder utilizado como

!efrocgéo (ver C199). /
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5.5. Configurar uma referéncia por encoder

Programar
PO0O habilitagéo aescrita
POO1 = Eng. (nivel de Acesso)

Seguir o Diagrama de fluxo A para a selecéo da
referéncia e ajustar o encoder como fonte

A 4

Selecdo encoder usado

T

/ ENCODER A ENCODER B
Encoder Push-Pull single-ended 24V conectado em régua Encoder adquirido com placa opcional ES836 (ver
de bornes nas entradas digitais MDI6 e MDI7. Manual Hardware para a configuracéo do Jumper e
NOTA: No Men0 Entradas Digitais ndo programar dos DIP-switchs para a escolha da alimentacdo e da
qualquer fungdo em MDI6 e MDI7 tipologia de encoder).

N

v v

No Menl Encoder/Frequency Input  ajusta-se a No Mend Encoder/Frequency Input ajusta-se a proveniéncia
proveniéncia da referéncia de velocidade pelo da referéncia de velocidade pelo encoder B programando
encoder A programando C189 [A=REF B=NO] (se C189 [A=NO B=REF] (se se utiliza também o encoder A ou
se utiliza também o encoder B ou a entrada em a entrada em frequéncia FIN A ver particularmente as varias
frequéncia FIN B ver particularmente as vérias possibilidades de programacdo de C189 no capitulo
possibilidade de programagéo de C189 no capitulo Encoder/Frequency Input).

Encoder/Frequency Input). Ajustar o nUmero impulsos giro do encoder utilizado
Ajustar o nimero impulsos giro do encoder utilizado (parémetro C191).

(parametro C190).

\ e

Se a marca da referéncia por encoder for diferente da desejada é
preciso inverté-la programando C199 =[ FBK xx REF YES ]

Verificagdo marca referéncia
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6. MENU START UP

6.1. Descricao

E possivel facilitar o acionamento do inversor habilitando o Ment Start Up, meni guiado para a programacéo dos
principais parémetros de gestdo motor e PID.

Os parémetros presentes em tal Menl sGo os mesmos descritos no capitulo
PROCEDIMENTO DE PRIMEIRO ACIONAMENTO.

Tal Ment encontra-se ao primeiro acendimento do inversor. Além disso, pode ser reabilitado, se necessdrio, em qualquer
outro momento ajustando o pardmetro P265 em modalidade “Start Up” (ver MENU DISPLAY/KEYPAD) e religando o
inversor.

O Mend Start Up apresenta-se com a seguinte pdgina de abertura:

[ IDP]SINUS PENTA
MENU START-UP
Press ENTER
par iniciar

e ao pressionamento da tecla ENTER o usudrio entrard no men( wizard.

Antes da parametrizag@o dos par@metros de controle o usudrio deverd escolher a lingua a ser utilizada:

P263 Lingua

S>QRRRERPARRREPEREEE@

e a modalidade de visualizagéo do men:

Quando
habilitae o
Men¢ Start-Up?
S>QEERRREARREREEEER@

optando entre quatro possibilidades:

CADA START-UP
SO AGORA
PROX. START-UP
NUNCA

-hw[\)_l

A escolha “CADA START-UP” comporta a visualizagéo do ment a cada acendimento do inversor;

a escolha “SO AGORA” dé& a possibilidade de escorregar dentro do men0 e assim que o usudrio sair do menU este serd
automaticamente desabilitado;

a escolha “PROXIMO START-UP” tornard visivel o mesmo men( sé no préximo reacionamento do inversor;

a escolha “NUNCA" desabilita o mend.
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Uma vez executada a escolha, entra-se no mend. A seguir estdo elencados os pardmetros presentes:

Depois de ter ajustado o Gltimo parédmetro e escorregando adiante com o cursor aparecerd a seguinte pdgina:

parémetro significado visibilidade

Co008 Tensdo Nominal Rede

Co10 Tipo de algoritmo de controle

C012 Retroac@o de velocidade por encoder [s6 se FOC ativo]
C013 Tipo de curva V/f do motor [s6 se IFD ativo]
Co15 Frequéncia nominal do motor

C016 Giros por minuto nominais do motor

co17 Poténcia nominal do motor

Co18 Corrente nominal motor

Cco19 Tensdo nominal do motor

Co021 Corrente em vazio do motor [s6 se FOC ativo]
C028 Velocidade minima motor

C029 Velocidade maxima motor

C034 Preboost de tensdo [s6 se IFD ativo]
P0O09 Tempo rampa de aceleragéo

PO10 Tempo rampa de desaceleragdo

C043 Limite de corrente em aceleragdo [s6 se IFD ativo]
C044 Limite de corrente com bom funcionamento [s6 se IFD ativo]
Co045 Limite de corrente em desaceleracéo [sé se IFD ativo]
Co048 Limitagéo de torque [sé se VTC/FOC ativos]
C189 Modalidade de emprego Encoder [s6 se FOC ativo]
C190 Impulsos giro encoder A [s6 se FOC ativo]
C191 Impulsos giro encoder B [s6 se FOC ativo]
1073 Selegéo tipo de auto-ajuste [s6 se VTIC/FOC ativos]
1074 Tipo Ajuste motor [s6 se VIC/FOC ativos]
C265 Modalidade prot. térmica para o motor

C267 Constante de tempo térmica motor [s6 se prot. atival]
C291 Modalidade de funcionamento do PID

C285 Selegéo referéncia do PID [s6 se PID ativo]
C288 Selecdo retroacdo do PID [sé se PID ativo]
P267 Unidade de medida do PID pré-configuradas [sé se PID ativo]
P257 Fator de escala medidas PID [sé se PID ativo]
P236 Valor méximo saida PID [sé se PID ativo]
P237 Valor minimo saida PID [s6 se PID ativo]

P237a Habilitacéo de PID Wake Up [s6 se PID ativo]

P237b Nivel de PID Wake Up [s6 se PID ativo]
P255 Retardagao desabilita START com PID [s6 se PID ativo]

Out=P237

Pre
par
fle
par

S
a
C
a

s f
a i

s
h a

continvuvuar

echa UP
,

DOWN

A presséo da tecla A o usudrio saird do ment de Start Up e a fela levard & pagina de default do sistema.
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7. PROCEDIMENTO DE PRIMEIRO ACIONAMENTO

Para as conexdes dos sinais e da poténcia do inversor observar o Guia para a Instalagéo.
Para o ajuste dos par@metros observar o MENU START UP.

7.1. Controle motor de tipo “IFD”

O inversor SINUS PENTA é entregue configurado com controle motor IFD(C010). Nesta modalidade funcional é possivel
efetuar a primeira colocada em marcha. As fungées dos bornes indicadas neste pardgrafo séo as de default.
Observar, em todo caso, o Guia para a Instalogéo.

1) Ligagéo:
2) Acendimento:

3) Variacdo
par@metros:

4) Tensdo alimentag&o:

5) Par@metros de
motor:

6) Auto-ajuste:

7) Sobrecarga:

8) Acionamento:

Para a instalagGo respeitar as recomendagdes expressas nos capitulos “Adverténcias
importantes” e “Instalacdo” do Guia para a Instalagéo.

Alimentar o inversor deixando aberta a ligagdo da entrada START de forma a manter o motor
parado.

Acessar o parémetro PO00 (Key parameter) e inserir o cédigo (valor de default = 00001). Para
acessar os vdrios pardmetros empregar as teclas ESC, A, ¥ e SAVE/ENTER orientando-se pela
Arvore dos Men.

E necessério ajustar a efetiva tensdo de alimentacdo do inversor. E possivel selecionar o
intervalo de pertencimento da tensGo nominal de rede, ou a alimentagdo por bus-DC
estabilizado por um inversror Penta Regenerativo. Para ajustar o tipo de alimentacdo do inversor
acessar o MENU CONTROLE MOTOR e ajustar o parémetro de configuracdo C008 com o valor
referente & instalacdo em questéo.

Ajustar CO10 (Algoritmo de Controle) como IFD Voltage/Frequency; ajustar os dados de
etiqueta do motor como segue:

- C0O15 (fmot1) frequéncia nominal

- C016 (rpmnom1) nimero de giros nominais

- CO17 (Pmot1) poténcia nominal

- C018 (Imot1) corrente nominal

- C019 (Vmot1) tensdo nominal

- C029 (Speedmax1) com a velocidade méxima desejada.

No caso de cargas com andamento quadrdtico do torque em fungdo do nimero de girosi
(bombas centrifugas, ventiladores, efc...) ajustar o valor de C034 (preboost1) a 0%.
Pressionar SAVE/ENTER para memorizar um parémetro cada vez que for variado.

z

Para este Algoritmo de controle motor o auto-cjuste ndo é necessdrio, mas é sempre
aconselhado.

Antes de tudo, remover o comando de ENABLE, portanto acessar o MENU AUTO-AJUSTE e
ajustar 1073= [1: Motor Tune] e 1074= [0: All Cirl no rotation]. Usar a tecla ESC para confirmar
as mudancgas. Fechar o comando de ENABLE e esperar o término do ajuste sinalizado no
display pelo Warning “W32 Abrir Enable”. Neste ponto o inversor calculou e salvou os valores
de C022 (resisténcia estatérica) e C023 (induténcia de dispersdo).

Se durante o ajuste se verifica o alarme “A097 Cabos Motor KO verificar a ligagdo do motor.
Se for sinalizado “A065 Autotune KO” o auto-ajuste foi interrompido pela abertura do comando
ENABLE antes de terminar. Nestes casos, ap6s a verificagéo das causas de alarme, resetar com
um comando do borne MDI3, ou pressionando a tecla RESET do médulo teclado/display e
repetir o procedimento de auto-ajuste.

Ajustar os parametros do MENU LIMITACOES em funcéo da corrente méxima desejada.

Ativar a entrada ENABLE (borne 15) e START (borne 14) e enviar uma referéncia de velocidade:
acenderdo os LED RUN e REF no teclado e o motor acionard.

Verificar se 0 motor roda no sentido desejado; caso contrdrio, apés a selegéo do nivel de acesso
Engineering (PO01), programar o parédmetro C014 (rotagéo fases) = [1:Yes] ou trocar entre eles
duas fases do motor depois de ter aberto os bornes de ENABLE e START, desalimentado o
inversor e esperado pelo menos 5 minutos.
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9) Inconvenientes:

10) Sucessivas
variagdes:

11) Reset:

& NOTA

Se ndo foram registrados inconvenientes, passar ao ponto 10; caso contrdrio, verificar as
ligagdes observando a efetiva presenca das tensées de alimentagéo, do circuito intermédio em
continua e a presenga da referéncia em entrada aproveitando também enventuais indicagdes
de alarme do display. No MENU MEDIDAS ¢é possivel ler, além das outras grandezas: a
velocidade de referéncia (MOOT1), a tenséo de alimentagdo da secdo de comando (M030), a
tensd@o do circuito intermédio em continua (M029), o estado dos bornes de comando (M033).
Verificar a congruéncia destas indicacdes com as medidas efetuadas.

Observar que, com o parédmetro PO03 = somente stand-by (condicdo para modificar os
pardmetros C) é possivel variar os parédmetros Cxxx do mens CONFIGURACAQO somente com o
inversor DESABILITADO ou em STOP; enquanto se POO3 = Stand-by + Fluxing é possivel
modifica-los também com inversor habilitado e motor parado.

Toda vez que se desejar variar um ou mais parémetros, recordar que deve ser inserido o cédigo
em POOO.

Para comodidade, anotar as variacdes na lista de parémetros diferentes do default ao final do
guia para a programagao.

Se no curso das operacdes manifesta-se um alarme, distinguir a causa que o gerou, portanto,
resetar ativando momentaneamente a entrada MDI3 (borne 16) ou pressionando a tecla RESET
no médulo teclado/display.

Em modalidade de controle IFD, o Unico tipo de referéncia ajustével é o de velocidade.
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7.2. Controle motor de tipo “VTC”

1) Ligagéo:
2) Acendimento:
3) Variagéo

par@metros:

4) Tensdo
alimentagdo:

5) Parédmetros de
motor:

6) Auto-ajuste:

7) Sobrecarga:

8) Acionamento:

Para a instalagdo respeitar as recomendacdes expressas nos capitulos “Adverténcias importantes” e
“Instalagdo” do Guia para a Instalagéo.

Alimentar o inversor deixando aberta a ligacdo da entrada START de forma a manter o motor parado.

Acessar o paré@metro PO00 (Key parameter) e inserir o cédigo (valor de default = 00001) e o nivel de acesso
POO1 = Eng. Para acessar os vérios pardmetros empregar as teclas ESC, A,V e SAVE/ENTER orientando-se
pela Arvore dos Men.

E necessario ajustar a efetiva tensdo de alimentacdo do inversor. E possivel selecionar o intervalo de
pertencimento da tensdo nominal de rede, ou a alimentacdo por bus-DC estabilizado por um inversor Penta
Regenerativo. Para ajustar o tipo de alimentacéo do inversor acessar o MENU CONTROLE MOTOR e ajustar o
parémetro de configuracdo CO08 com o valor referente a Instalagdo em questéo.

Ajustar C010 (Algoritmo de Controle) como VTC Vector Torque Control; ajustar os dados de etiqueta do motor
como segue:

- CO15 (fmot1) frequéncia nominal

- C016 (rpmnom1) nimero di giros nominais

- C017 (Pmot1) poténcia nominal

- C018 (Imot1) corrente nominal

- C019 (Vmot1) tensdo nominal

- C029 (Speedmax1) com a velocidade maxima desejada.

Portanto, se notadas, ajustar C022 (resisténcia de uma fase de estator para ligacdo estrela ou um terco da
resisténcia de fase para a ligagdo tridngulo) e C023 (induténcia de dispersdo de estator de uma fase, para
ligacdo estrela, ou de um terco daquela de uma fase para ligacdo triéingulo). O valor C022 corresponde &
metade do valor de resisténcia medido com ohmmetro entre duas fases do motor.

Caso ndo sejam notados valores a serem ajustados em C022 e C023, ¢ preciso efetuar o auto-ajuste do motor
(ver ponto 6) caso contrdrio passar ao ponto 7. Pressionar SAVE/ENTER para memorizar um parémetro cada
vez que variar.

Antes de tudo, remover o comando de ENABLE, portanto acessar o MENU AUTO-AJUSTE e ajustar 1073= [1:
Motor Tune] e 1074= [0: All Cirl no rotation]. Usar a tecla ESC para confirmar as mudancas. Fechar o comando
de ENABLE e esperar o término do ajuste sinalizado no display pelo Warning “W32 Abrir Enable”. Neste ponto
o inversor calculou e salvou os valores de C022 e C023. Se durante o ajuste for verificado o alarme “A097
Cabos Motor KO” verificar a ligacdo do motor. Se estiver sinalizado “A065 Autotune KO” o auto-ajuste foi
intferrompido pela abertura do comando de ENABLE antes que fosse concluido. Nestes casos, apds a verificacdo
das causas de alarme, resetar com um comando do borne MDI3, ou pressionando a tecla RESET do médulo
teclado/display e repetir o procedimento de auto-ajuste.

Uma vez calculado com o auto-ajuste o valor de indutdncia de disperséo C023,
iii NOTA

subtrair manualmente a tal resultato o valor em mH de eventuais induténcias de
saida interpostas entre inversor e motor.

Ajustar o pardmetro C048 do MENU LIMITACOES que representa a limitacdo ao torque que se quer distribuir
expressa em percentual do torque nominal do motor.

Ativar a entrada ENABLE (borne 15) e START (borne 14) e inviar uma referéncia de velocidade: acenderéo os
LEDs RUN e REF no teclado e o motor acionard.

Verificar se o motor roda no sentido desejado; caso contrdrio, programar o parémetro C014 (rotagéo fases) =
[1:Yes] ou trocar entre eles duas fases do motor depois de ter aberto os bornes ENABLE e START, desalimentado
o inversor e esperado pelo menos 5 minutos.
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9) Ajuste
regulador de
velocidade:

10)

Inconvenientes:

11) Sucessivas
variagdes de
par@metros:

12) Reset:

Caso o sistema apresente uma sobrelongagdo muito elevada no alcance do set point de velocidade
ou fique instavel (marcha irregular do motor), é preciso agir sobre os parédmetros relativos ao loop de
velocidade (MENU ANEL VELOCIDADE E BALANCEAMENTO CORRENT). Para efetuar o ajuste
convém ajustar primeiro os dois parémetros do tempo integral (P125, P126) como [Disabled] e baixos
valores de ganho proporcional (P127, P128), portanto, mantendo iguais P127 e P128, aumentd-los
até verificar uma sobrelongacéo ao alcance do set point. Abaixar entédo P127 e P128 cerca de 30%,
depois, partindo de elevados valores de tempo integral P125 e P126, diminuir ambos (mantendo-os
iguais) até obter uma resposta a um grau de set point aceitdvel. Verificar se com bom funcionamento
a rotag@o do motor estd regular.

Se ndo foram registrados inconvenientes, passar ao ponto 11; caso conirdrio, verificar as ligagées
observando a efetiva presenca das tensdes de alimentacdo, do circuito intermédio em continua e a
presenca da referéncia em entrada, aproveitando também eventuais indicacdes de alarme do display.
No MENU MEDIDAS ¢ possivel ler, além de outras grandezas, a velocidade de referéncia (M00O0), a
velocidade de referéncia |G elaborada pelas rampas (M002), a tenséo de alimentagéo da secdo de
comando (M030), a tensdo do circuito intermédio em continua (M029), o estado dos bornes de
comando (M033); verificar a congruéncia destas indicacdes com as medidas efetuadas.

Observar que com o parémetro PO03 = somente stand-by (condigéo para modificar os pardmetros
C) é possivel variar os pardmetros Cxxx do ment CONFIGURACAO somente com o inversor
DESABILITADO ou em STOP; enquanto se PO03 = Stand-by + Fluxing é possivel modificd-los também
com inversor habilitado e motor parado.

Toda vez que se desejar variar um ou mais pardmetros, lembrar que deve ser inserido o cédigo em
PO0O.

Para comodidade, anotar as variagdes na lista de pardmetros diferentes do default no fim do presente
manual.

Se no curso das operagdes se manifestar um alarme, distinguir a causa que o gerou, portanto, resetar
ativando momentaneamente a entrada MDI3 (borne 16) ou pressionando a tecla RESET no médulo
teclado/display.
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7.3. Controle motor de tipo “FOC”

1) Ligagéo:
2) Acendimento:

3) Variagdo
par@metros:

4) Tensdo
alimentagdo:

5) Parémetros de
motor:

Para a instalagdo respeitar as recomendacdes expressas nos capitulos “Adverténcias importantes” e
“Instalagdo” do Guia para a Instalagéo.

Alimentar o inversor deixando aberta a ligagéo da entrada START de modo a manter o motor
parado.

Acessar o pardmetro POOO (Key parameter) e inserir o cédigo (valor de default = 00001) e o nivel
de acesso POO1 = Eng. Para acessar os vdrios parGmetros empregar as feclas ESC, A,V e
SAVE/ENTER orientando-se pela Arvore dos Men.

E necessdrio ajustar a efetiva tensdo de alimentacéo do inversor. E possivel selecionar o intervalo
de pertencimento da tenséo nominal de rede, ou a alimentacdo por bus-DC estabilizado por um
inversor Penta Regenerativo. Para ajustar o tipo de alimentacdo do inversor acessar o MENU
CONTROLE MOTOR e ajustar o parémetro de configuracgo C008 com o valor referente &
instalacdo em questéo.

Ajustar CO10 (Algoritmo de Controle) como FOC Field Oriented Control; ajustar os dados de
etiqueta do motor como segue:

- C015 (fmot1) frequéncia nominal

- C016 (rpmnom1) nimero de giros nominais

- C017 (Pmot1) poténcia nominal

- C018 (Imot1) corrente nominal

- C019 (Vmot1) tensdo nominal

- C029 (Speedmax1) com a velocidade maxima desejada.

Se a corrente em vazio do motor é notada, ajustar CO21 (ly) com o valor de I, expresso em
percentual com relacdo & corrente nominal do motor.

Caso né&o seja notada, mas o motor é capaz de rodar livremente sem carga, acionar o motor a
velocidade nominal, ler no Mend Medidas Motor o valor de corrente obtido pelo inversor M026 e
utilizd-lo como valor de primeira tentativa para |,.

Caso o motor deva trabalhar a uma velocidade superir & nominal
NOTA (funcionamento em enfraquecimento) obter, seja como for, o valor de

corrente em vazio & velocidade nominal e ndo a méxima.

Enfim, se a corrente em vazio né&o for notada e néo se estiver em condigdes de acionar o motor
sem carga, pode-se utilizar o valor |, de primeira tentativa automaticamente calculado pelo inversor
durante o ajuste descrito no ponto 7.

NOTA de corrente em vazio C021 (lp) = 0, o inversor proverd automaticamente a
inserir um valor em fungéo dos dados de etiqueta do motor.

i Toda vez que for executado o ajuste descrito no ponto 7 com o parédmetro

Com a inser¢cdo de um valor de corrente em vazio em C021, é calculado automaticamente o
paré@metro de induténcia mdtua C024 quando se ajustam os parG@metros 1073= [1: Motor Tune] e
1074= [1: FOC Auto no rotation] (o recdlculo de C024 acontece indipendentemente do fato do
auto-ajuste ser ou ndo executado).

Se notadas, ajustar C022 (resisténcia de uma fase para ligagdo estrela ou um terco da resisténcia
de fase para a ligacdo tridngulo) e C023 (induténcia de dispersdo de estator de uma fase, para
ligacdo estrela, ou de um terco daquela de uma fase para ligagéo ou triGngulo). O valor C022
corresponde & metade do valor de resisténcia medido com ohmmetro entre duas fases do motor.
Caso fossem notados os valores a serem ajustados em C022 e C023 ¢ preciso efetuar o auto-
ajuste do motor (ver ponto 7) caso contrdrio passar ao ponto 6. Pressionar SAVE/ENTER para
memorizar um parémetro toda vez que variar.
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6) Verificagdo Para este ajuste o motor deve necessariamente ir em marcha.
Encoder: Acessar o MENU ENCODER E ENTRADAS DE FREQUENCIA, ajustar a proveniéncia do sinal

encoder utilizado como retroagGo de velocidade (Encoder A em régua de bornes, Encoder B por
placa opcional ES836), inserir o nimero de impulsos giro e o nUmero de canais do encoder (para
maiores detalhes consultar o capitulo relativo ao Guia para a Instalagdo).

No MENU CONTROLE MOTOR ajustar o pardmetro Retroacdo de velocidade por encoder C012 =
Yes.

Acessar o MENU AUTO-AJUSTE e ajustar o parémetro Selecdo tipo de Auto-ajuste 1073 como
“Encoder Tune”. Usar a tecla ESC para confirmar as mudangas. Fechar o comando de ENABLE e
esperar o término do ajuste sinalizado no display pelo Warning “W32 Abrir Enable”.

No display ao final do ajuste aparece uma das seguintes mensagens:

“W31 Encoder Ok” a retroacdo de velocidade funciona corretamente. Se a marca da velocidade
obtida pelo encoder tem o sinal oposto a desejada pelo controle, o inversor prové
automaticamente a invertir o sinal da retroagéo (parédmetro C199).

“A059 Encoder Fault” a velocidade obtida pelo encoder ndo é coerente com a ajustada pelo
controle. As possiveis causas sdo:

- NUmero impulsos giro do encoder errado.

- Alimentagéo encoder errada (ex. +5V ao invés de +24V): verificar caracteristicas encoder e
posicdo Jumper e DIP-switch de selecdo alimentacdo na eventual placa opcional.

- Errada configurag@o dos DIP-switchs de sele¢@o tipologia encoder (push-pull ou line driver) na
eventual placa opcional (verifica-la).

- Ligag@o canal encoder interrompido (verificar a continuidade das ligagées).

- Pelo menos um canal encoder néo funciona (substituir o encoder).

7) Auto-ajuste Antes de tudo remover o comando de ENABLE, portanto acessar o MENU AUTO-AJUSTE e ajustar

Resisténcia Estatérica 1073= [1: Motor Tune] e 1074= [0: All Ctrl no rotation]. Usar a tecla ESC para confirmar as

e Induténcia de modificacées. Fechar o comando de ENABLE e esperar o término do ajuste sinalizado no display

Dispersdo: pelo warning “W32 Abrir Enable”. Neste ponto o inversor calculou e salvou os valores de C022 e
C023.

Se durante o ajusto for verificado o alarme “A097 Cabos Motor KO verificar a ligagdo do motor.
Se for sinalizado “A065 Autotune KO” o auto-ajuste foi interrompido pela abertura do comando de
ENABLE antes de terminar. Nestes caso, depois de ter verificado as causas de alarme resetar com
um comando do borne MDI3 ou pressionando a tecla RESET do médulo teclado/display e repetir o
procedimento de auto-ajuste.

8) Auto-ajuste do Antes de tudo, remover o comando de ENABLE, portanto acessar o MENU AUTO-AJUSTE e ajustar

anel de corrente: 1073= [1: Motor Tune] e 1074= [1: FOC Auto no rot]. Usar a tecla ESC para confirmar as
mudancas. Fechar o comando de ENABLE e esperar o término do ajuste sinalizado no display pelo
Warning “W32 Abrir Enable”. Neste ponto o inversor calculou e salvou os valores de P155 e P156.
Se durante o ajusta for verificado o alarme “A065 Autotune KO” o auto-ajuste foi interrompido
pela abertura do comando ENABLE antes de terminar ou o algoritmo de auto-ajuste ndo conseguiu
convergir dentro do tempo estabelecido. Nestes casos, resetar com um comando do borne MDI3
ou pressionando a tecla RESET do médulo teclado/display e repetir o procedimento de auto-ajuste.

abaixar em 5% o valor de corrente em vazio C021 antes de repetir o procedimento.

iji NOTA No caso do ajuste ndo fer sido interrompido por uma intempestiva abertura do sinal de ENABLE,
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9) Ajuste da
constante de tempo
rotérica:

10) Acionamento:

11) Ajuste regulador
de velocidade:

12) Inconvenientes:

A constante de tempo rotérica C025 é estimada com um apropriado auto-ajuste para o qual o
motor deve ser livre de rodar sem qualquer carga aplicada.

Neste caso, remover antes de tudo o comando de ENABLE, portanto acessar o MENU AUTO-
AJUSTE e ajustar 1073= [1: Motor Tune] e 1074= [2: FOC Auto + rot]. Usar a tecla ESC para
confirmar as mudangas. Fechar o comando de ENABLE e esperar o término do ajuste sinalizado no
display pelo warning “W32 Abrir Enable”. Ao final do ajuste é salvo automaticamente o valor
obtido para a constante de tempo rotérica no parémetro C025.

Caso o motor néo possa ir em marcha sem carga, o inversor prové automaticamente o salvamento
de um valor de primeira tentativa da constante de tempo rotérica com base nos dados de etiqueta
do motor no ato do ajuste descrito no ponto 7.

Agora que se possuem todos os parémetros necessdrios para o funcionamento, ativar a entrada
ENABLE (borne 15) e START (borne 14) e enviar uma referéncia de velocidade: acenderdo os LEDs
RUN e REF no teclado e o motor acionard.

Verificar se o motor roda no sentido desejado; caso contrério, programar o parémetro C014
(rotagé@o fases) = [1:Yes] ou trocar entre eles duas fases do motor, depois de ter aberto os bornes
ENABLE e START, desalimentato o inversor e esperado pelo menos 5 minutos.

Caso o sistema apresente uma sobrelongagdo muito elevada no alcance do set point de velocidade
ou ficar instdvel (marcha irregular do motor), é preciso agir sobre os parédmetros relativos ao loop
de velocidade (MENU ANEL VELOCIDADE E BALANCEAMENTO CORRENT). Para efetuar o ajuste
convém ajustar primeiro os dois parémetros do tempo integral (P125, P126) como [Disabled] e
baixar valores de ganho proporcional (P127, P128), assim, mantendo iguais P127 e P128
aumentd-los até a verificagdo de uma sobrelongacéo no alcance do set point. Abaixar entéo P127
e P128 cerca de 30%, e depois, partindo de elevados valores de tempo integral P125 e P126
diminuir ambos (mantenendo-os iguais) até obter uma resposta a um grau de set point aceitdvel.
Verificar se a bom funcionamento a rotacdo do motor esté regular.

Se durante a fase de acionamento do motor for verificado o alarme “A060 Fault No Corr.”
Provavelmente o anel de corrente ndo estd ajustado corretamente. Repetir o ponto 8 eventualmente
diminuindo o valor de |, (parémetro C021 do MENU CONTROLE MOTOR).

Se se advertir um forte rumor durante a fase de acionamento do motor, a constante de tempo
rotérica tem um valor errado. Se possivel, repetir o ponto 9 ou variar o seu valor manualmente
pelo parémetro C025 até obter um correto acionamento do motor.

Se ndo forem registrados outros inconvenientes passar ao ponto 13; caso contrdrio, verificar as
ligagdes observando a efetiva presenca das tensées de alimentagéo, do circuito intermédio em
continua e a presenca da referéncia em entrada, aproveitando também eventuais indicagdes de
alarme do display. No MENU MEDIDAS ¢ possivel ler, além de outras grandezas, a velocidade de
referéncia (MO00), a velocidade de referéncia j& elaborada pelas rampas (M002), a tensdGo de
alimenta¢d@o da se¢do de comando (M030), a tensdo do circuito intermédio em continua (M029), o
estado dos bornes de comando (M033); verificar a congruéncia destas indicagées com as medidas
efetuadas.
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13) Sucessivas Uma vez que o motor acione corretamente, para otimizar as prestagdes pode-se efetuar um
variagdes de ajustamento manual dos pardmetros C021 (corrente em vazio), C024 (indutdncia mdtua) e C025
pardmetros: (constante de tempo rotérica) considerando que:

- C021 Valores muito elevados — Obtem-se menor torque especialmente com velocidade nominal,
G que boa parte da tensdo que o inversor impde é utilizada para magnetizar o motor com prejuizo
do componente necessdrio para gerar torque.

- C021 Valores muito baixos — O motor, sendo defluxado, necessita, com mesma carga, de
valores mais elevados de corrente em relacéo a quando é magnetizado corretamente.

- C024 Indutancia Mdtua — Esta grandeza é recalculada toda vez que o valor de corrente em
vazio variar. Ndo é determinante para fins de controle, mas para a correta estimativa do torque
gerado. Portanto, em caso de sovrastima de torque, diminuir C025 e vice-versa.

- C025 Valor otimal — Para encontrar o valor ofimal de constante de tempo rotérica convém
efetuar vérias provas com mesma carga modificando C025, o valor otimale é aquele que permite
desenvolver o torque necessdrio com menor corrente (ver M026).

Observar que com o pardmetro PO03 = somente stand-by (condi¢do para modificar os parémetros
C) é possivel variar os par@metros Cxxx do ment CONFIGURATION somente com o inversor
DESABILITADO ou em STOP; enquanto se PO03 = Stand-by + Fluxing é possivel modific-los
também com inversor habilitado e motor parado.
Toda vez que se desejar variar um ou mais par@metros, lembrar que deve ser inserido o cédigo em
PO0O.
Para comodidade, anotar as variagdes na lista de parG@metros diferentes do default no fim do
presente manual.

14) Reset: Se no curso das operacdes se manifestar um alarme, distinguir a causa que o gerou, portanto,
resetar ativando momentaneamente a entrada MDI3 (borne 16) ou pressionando a tecla RESET no
médulo teclado/display.

47/428



GUIA #”. SANTERNO SINUS PENTA

PARA A PROGRAMAQAO CARRARO GROUP

\

8. MENU MEDIDAS
8.1. Descricao

O Men0 Medidas contém o conjunto das grandezas medidas pelo inversor disponiveis ao usudrio.
No médulo teclado/display o conjunto das medidas é dividido em subgrupos centralizados por tipologia de medida.

Os subgrupos de medidas disponiveis séo:

Men0 Medidas Motor

Contém as medidas das velocidades de referéncia com bom funcionamento, de referéncia atual e a velocidade do motor
expressas em rpm; a frequéncia de saida do inversor; a referéncia de torque com bom funcionamento, o torque pedido e
o atuado pelo motor, a referéncia limite de torque com bom funcionamento e o atual limite de torque expressas tanto em
Nm quanto em percentual do torque nominal do motor selecionado; a referéncia de fluxo e as medidas das grandezas
elétricas medidas pelo inversor lado rede, bus-DC e saida.

Mend Regulador PID

Contém as medidas referentes ao regulador PID do inversor.

Men Entradas Digitais
Contém as medidas do estado das entradas digitais do inversor e a indicacdo das fungdes programadas nas entradas
digitais do inversor.

Menu Referéncias
Contém as medidas das referéncias: analégicas, da entrada encoder e da entrada em frequéncia e as referéncias de
velocidade/torque ou referéncia/retroagdo do PID provenientes da serial o do bus de campo.

Men¢ Saidas
Contém a medida do estado das saidas digitais, analégicas e em frequéncia do inversor.

Menud Temperaturas de PT100
Contém as medidas de temperatura obtidas nos primeiros quatro canais analégicos da placa de expansdo 1/O ES847
(somente com placa presente).

Meni Autodiagndstico
Contém as medidas de temperatura, os contatores das horas de funcionamento, o alarme ativo e a indicagdo do estado
do inversor.

Menud Medidas Data Logger
Contém o estado das conexdes suportadas pela placa Data Logger ES851 (Seriais, Ethernet e modem) (somente com
placa presente)

Mend{ Programacdo Entradas Digitais
Contém a indicacdo das funcdes atribuidas as entradas digitais.

Meng Estérico Alarmes
Contém os records dos Gltimos oito alarmes intervindos com a relativa lista de medidas obtidas no momento em que o
alarme foi gerado.

Men¢ Estérico Medidas no Desligamento
Contém as medidas de algumas grandezas obtidas no momento do desligamento do inversor.
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8.2.

Menu Medidas Motor

Este menU contém as medidas de velocidade, torque e das grandezas elétricas medidas pelo inversor lado rede, bus-DC,

e saida.

MOO0O Referéncia de velocidade com bom funcionamento

MO000-1

MO002 Referéncia de velocidade depois das rampas

M002-3

MO004 Velocidade do motor

MO004-5

Active
Address

Function

Range

Active
Address

Function

+ 32000.99 rpm

Nota: o efetivo range desta medida depende do motor selecionado
+ 32000(parte | porque é determinado pelo valor programado nos par@metros de
inteira) velocidade minima e mdaxima do motor.

1 99(parte decimal) | C028-C029 Motor 1

C071-C072 Motor 2

C114-C115 Motor 3

Ativa somente se o motor selecionado utiliza uma referéncia de velocidade.

1650 (parte inteira) 1651 (parte decimal)

E a medida da referéncia de velocidade que serd adicionada com bom funcionamento do
motor, apés o tempo de rampa programado.

+ 32000.99 rpm

Nota: o efetivo range desta medida depende do motor selecionado
+ 32000(parte | porque é determinado pelo valor programado nos parémetros de
inteira) velocidade minima e mdaxima do motor.

+ 99(parte decimal) | C028-C029 Motor 1

C071-C072 Motor 2

C114-C115 Motor 3

Ativa somente se o motor selecionado utiliza uma referéncia de velocidade.

1652 (parte inteira) 1653 (parte decimal)

E a medida da referéncia de velocidade elaborada com base no tempo de rampa.

+ 32000(parte inteira)

+ 99(parte decimal) +32000.99 rpm

Sempre ativa.

1654 (parte inteira) 1655 (parte decimal)

E o medida de velocidade do motor.

MO006 Frequéncia de saida inversor

MO006

Range
Active

Address

Function

+ 10000 | +1000.0 Hz (vedi Tabela 61)

Sempre ativa.

1656

E a medida da frequéncia da tensdo produzida em saida pelo inversor.
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MO0O07 Referéncia de torque com bom funcionamento (Nm)

+ 32000 Nm
Nota: o efetivo range da medida depende dos valores limite de torque

ajustados para o motor selecionado.
Mo007 Range + 32000 C047-C048 Motor 1

C090-C091 Motor 2
C133-C134 Motor 3

Active Ativa somente quando para o motor selecionado se utiliza uma referéncia de torque.

Address 1657

Function E a medida da referéncia de torque pedida com bom funcionamento expressa em Nm.

MO008 Pedido de torque (Nm)

+ 32000 Nm
Nota: o efetivo range da medida depende do torque nominal e dos

valores limite de torque ajustados para o motor selecionado.
M08 AL + 32000 C047-C048 Motor 1

C090-C091 Motor 2

C133-C134 Motor 3

Active Ativa somente para controles VTC e FOC.

Address 1658

Com controle de velocidade: Torque pedido pelo regulador de velocidade do controle
utilizado.

Com controle de Torque: Referéncia de torque elaborada com base no tempo de rampa de
torque programado.

Function

MO009 Torque gerado pelo motor (Nm)

Range + 32000 | + 32000 Nm

Active Ativa somente para controles VTC e FOC.
Address 1659

Function E a estimativa do torque atuado pelo motor.

MO10 Referéncia de torque com bom funcionamento (%)

+500 %

Nota: o efetivo range da medida depende dos valores limite de torque
ajustados para o motor selecionado.

Mo10 Range  EResy C047-C048 Motor 1

C090-C091 Motor 2

C133-C134 Motor 3

Active Ativa somente quando para o motor selecionado se utiliza uma referéncia de torque.

Address 1660

E a medida da referéncia de torque pedida com bom funcionamento expressa em percentual
do torque nominal do motor.

Function
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MO11 Pedido de torque (%)
+500 %
Nota: o efetivo range da medida depende dos valores limite de torque
MOT1 Ree + 500 ajustados para o motor selecionado.

C047-C048 Motor 1
C090-C091 Motor 2
C133-C134 Motor 3

Active Attiva somente para controles VTC e FOC.
Address 1661

Com controle de velocidade: Torque pedido pelo regulador de velocidade do controle
utilizado expressa em percentual de torque nominal do motor.

Com controle de Torque: Referéncia de torque elaborada com base no tempo de rampa de
torque programado expressa em percentual do torque nominal do motor.

Function

MO012 Torque gerado pelo motor (%)

MO012 Range + 500 | + 500 %

Active Ativa somente para controles VTC e FOC.
Address 1662

E a estimativa do torque atuado pelo motor expressa em percentual do torque nominal do

Function .
motor selecionado.

MO013 Torque max pedido antes das rampas (Nm)

+ 32000 Nm
Nota: o efetivo range da medida depende dos valores limite de torque
MO13 Rare + 32000 ajustados para o motor selecionado e pelo torque nominal do motor.

C047-C048 Motor 1
C090-C091 Motor 2
C133-C134 Motor 3

Active Ativa somente para controles VTC e FOC.
Address 1663

E o valor limite de torque com bom funcionamento. Se for utilizada uma limitacéo de torque
externa, o valor desta de medida é o limite de torque que se terd com bom funcionamento,

enquanto no caso da limitag@o de torque ser interna é o efetivo limite de torque expresso em
Nm.

Function

MO014 Torque max pedido depois das rampas (Nm)

+ 32000 Nm
Nota: o efetivo range da medida depende dos valores limite de torque

ajustados e pelo valor de torque nominal do motor selecionado.
MOT4 ISR - 32000 C047-C048 Motor 1

C090-C091 Motor 2
C133-C134 Motor 3

Active Ativa somente para controles VTC e FOC.
Address 1664

Function E o valor limite de torque atual expresso em Nm.
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MO013a Limite de velocidade antes das rampas

MO013a Range + 32000 | + 32000 rpm
Active Ativo somente para controle FOC.
Address 1726

Valor de limitacgo com bom funcionamento da velocidade de rotagdo do motor na
Function modalidode de controle de torque com limite de velocidade (CO11=2 para o Motor 1;
C054, C097 para os Motores 2 e 3).

MO014a Limite de velocidade depois das rampas

MO14a Range + 32000 | + 32000 rpm
Active Ativo somente para controle FOC.
Ve[l 1727
Valor de limitacdo atual da velocidade de rotagdo do motor na modalidade de controle de

Function torque com limite de velocidade (CO11=2 para o Motor 1; C054, C097 para os Motores 2 e
3).

MO015 Torque max pedido antes das rampas (%)

+500 %

Nota: o efetivo range da medida depende dos valores limite de torque
ajustados para o motor selecionado.

MO15 AL + 500 C047-C048 Motore 1

C090-C091 Motore 2

C133-C134 Motore 3

Active Ativo somente para controles VTC e FOC.

Address 1665

E o valor limite de torque com bom funcionamento expresso em percentual do torque nominal
do motor selecionado. Se for utilizada uma limitagéo de torque externa o valor desta medida
é o limite de torque que se terd com bom funcionamento, enquanto no caso da limitacdo de
torque ser interna é o efetivo limite de torque.

Function

MO16 Torque max pedido depois das rampas (%)

+500 %

Nota: o efetivo range da medida depende dos valores limite de torque
ajustados para o motor selecionado.

MOT6 Range Rl C047-C048 Mofor 1

C090-C091 Motor 2

C133-C134 Motor 3

Active Ativo somente para controles VTC e FOC.

Address 1666

Function E o valor limite de torque atual expresso em percentual do torque nominal do motor.
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MO017 Referéncia de fluxo
MO17 Range 0 + 500 [0 +5.00 Wb
Active Ativa somente para controles VTC e FOC.
Address 1667
Function E a referéncia de fluxo pedida ao motor expressa em Weber (Wb).

MO026 Corrente de saida

0+6553.5 A

pre fanes 065535 Nota: o range efetivo depende do tamanho do inversor.

Active Sempre ativa.

Address 1676

Function Medida do valor eficaz da corrente de saida.

M026a Capacidade térmica do motor

Range 0+ 1000 [0.0 + 100.0%

Active Sempre ativa.

Address 1728

Nivel de aquecimento alcangado pelo motor. ) )
Function Indica o valor atual de aquecimento segundo a curva 1%t ajustada no MENU PROTECAO
TERMICA DO MOTOR. Tal valor é expresso em percentual do valor assintético alcancdvel.

MO027 Tensdo de safda

0+65535V

leey fanes 065535 Nota: o range efetivo depende da classe de tensé@o do inversor.

Active Sempre ativa.

Address 1677

Function Medida do valor eficaz da tenséo de saida.

MO028 Poténcia de saida

0+6553.5 kW
Nota: o range efetivo depende do tamanho do inversor.

MO028 Range 0+65535

Active Sempre ativa.
Address 1678

Function Medida da poténcia ativa distribuida pelo inversor.

MO028a Energia consumida

Range 0+-1000000000 | 0+10000000.00 kWh

Active Sempre ativa.
Address 1723-1724 (LSWord, MSWord)
Contator da energia consumida pelo inversor.
Function A medida é um valor expresso em 32bits sudivididos em dois Word (16bits): parte baixa e
parte alta.
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MO029 Tensédo do bus-DC
M029 Range 0+1400 [ 0-1400 V
70| Sempre ativa.
Address 1679
Function Medida da tensdo do circuito infermédio em corrente continua do inversor.
MO030 Tensdo de rede
Range 01000 [ 01000 V
Active Sempre ativa.
Address 1680
Function Medida do valor eficaz da tensao de alimentacdo do inversor.
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8.3. MenU Regulador PID

Neste menu estdo contidas as medidas referentes as grandezas de entrada e saida do regulador PID interno.

MO018 Referéncia do PID com bom funcionamento (%)

+100.00 %
MO018 Range +10000 Nota: o efetivo range da medida depende dos valores mdximo e
minimo da referéncia do PID programadas nos parédmetros P245-P246

Active Sempre ativa.

Address RIS

E a medida da referéncia do PID expressa em percentual. Para a colocada em escala

LU oo os MENU PARAMETROS PID ¢ MENU CONFIGURACAO PID.

MO18a Referéncia do PID2 com bom funcionamente (%)

£100.00 %
MO018a Range +10000 Nota: o efetivo range da medida depende do valor méximo e minimo
da referéncia PID2 programada nos pardmetros P445-P446.

Active Se habilitado por C291a

Address 1731

E a medida da referéncia selecionada com C286 para o PID2 ou para a modalidade 2-zonas
Function expressa em percentual. Para a colocada em escala observar os: MENU PARAMETROS PID2 e
MENU CONFIGURACAO PID.

MO019 Referéncia do PID depois das rampas (%)

+100.00 %

Nota: o efetivo range da medida depende dos valores maximo e
il ez +10000 minimo da referéncia do PID programmados nos parémetros P245-

P246

Active Sempre ativa.

Vo[ 1669

E a medida da referéncia do PID atual depois das rampas expressa em percentual. Para a

e colocada em escala observar os MENU PARAMETROS PID2 e MENU CONFIGURACAO PID.

MO019a Referéncia do PID2 depois das rampas (%)

+100.00 %

Nota: o efetivo range da medida depende dos valores mdximo e
ALl ez +10000 minimo da referéncia do PID2 programmados nos parémetros P445—

P446

Active Se habilitada por C291a

Address 1732

E a medida da referéncia atual depois das rampas selecionada com C286 para o PID2 ou
Function para a modalidade 2-zonas expressa em percentual. Para a colocada em escala fazer
referéncia aos MENU PARAMETROS PID2 e MENU CONFIGURACAO PID.
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MO020 Retroagao do PID (%)

M020

Range

+100.00 %
Nota: o efetivo range da medida depende dos valores méximo e minimo
da retroacdo do PID programados nos par@metros P247-P248

£10000

Active

Sempre ativa.

Address

1670

Function

Ea medida da retroagéo do PID expressa em percentual. Para a colocada em escala observar
os MENU PARAMETROS PID e MENU CONFIGURACAO PID.

MO020a Retroagéo do PID2 (%)

M020a Range

+100.00 %
Nota: o efetivo range da medida depende dos valores méximo e minimo
da retroacdo do PID2 programados nos pardmetros P447-P448

+10000

Active

Se habilitada por C291a

Address

1733

Function

E a medida da retroagéo selecionada com €286 para o PID2 ou para a modalidade 2-zonas
expressa em percentual. Para a colocada em escala observa os MENU PARAMETROS PID2 e
MENU CONFIGURACAO PID.

MO021 Erro do PID (%)

MO021 Range

+100.00 %

Nota: o efetivo range da medida é determinado pelos valores de
saturagdo minimos e méximos da referéncia e da retroacdo programados
respectivamente nos parémetros P245-P246 para a referéncia e P247-
P248 para a retroacdo.

£10000

Active

Sempre ativa.

Address

1671

Function

E a medida do erro em entrada ao PID expressa em percentual. Observar os MENU
PARAMETROS PID e MENU CONFIGURACAO PID.

MO21a Erro do PID2 (%)

MO021a Range

+100.00 %

Nota: o efetivo range da medida é determinado pelos valores de
saturagdo minimos e méximos da referéncia e da retroagéo programados
respectivamente nos parémetros P445-P446 para a referéncia e P447-
P448 para a retroacdo.

£10000

Active

Se habilitada por C291a

Address

1736

Function

E a medida do erro em entrada ao PID2 ou na modalidade 2-zonas (diferenga entre a
referéncia selecionada com C286 e a retroagéo selezionada com C289) expressa em
percentual. Observar os MENU PARAMETROS PID2 e MENU CONFIGURACAO PID.
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MO022 Saida do PID (%)

+100.00 %

Nota: o efetivo range da medida é determinado pelos valores de
saturagGo minimos e mdximos da saida do PID programados nos
pardmetros P236-P237

MO022 Range +10000

Active Sempre ativa.
Address 1672

E a medida da saida atuada pelo regulador PID expressa em percentual. Para a colocada
em escala observar os MENU PARAMETROS PID e MENU CONFIGURACAO PID.

Function

M022a Saida do PID2 (%)

£100.00 %
M022a Ress £10000 Nota: o efet,ivp range olla. medida é,deferminado pelos valores de
saturag@o minimos e maximos da saida do PID2 programados nos
parémetros P436-P437
G| Se habilitada por C291a
Ve[l 1718

E a medida da saida atuada pelo regulador PID2 expressa em percentual. Para a colocada
em escala observar os MENU PARAMETROS PID2 e MENU CONFIGURACAO PID.

Function

MO023 Referéncia PID depois das rampas

Nota: o efetivo range da medida depende dos valores méximo e
MO023 Range +32000 minimo da referéncia do PID programados nos parGmetros P245-P246
e pelo ganho programado em P257

Active Sempre ativa.

Address 1673

E a medida de referéncia atual depois das rampas do regulador PID como MO19, mas
multiplicado pelo ganho programado em P257 (para ulteriores esclarecimentos observar os
AT te e W MENU PARAMETROS PID e MENU CONFIGURACAO PID). Além disso, para o médulo
teclado/display, a unidade de medida é programdvel com os pardmetros P267, P267a do
MENU DISPLAY/KEYPAD.

MO023a Referéncia PID2 depois das rampas

Nota: o efetivo range da medida depende dos valores méximo e
MO023a Range +32000 minimo da referéncia do PID2 programados nos paré@metros P445-
P446 e pelo ganho programado em P457

Active Se habilitada por C291a

Address 1737

E a medida da referéncia atual depois das rampas para o PID2 ou para a modalidade 2-
zonas como M019a, mas multiplicado pelo ganho programado em P457 (para ulteriores
ZTC TS I esclarecimentos observar os MENU PARAMETROS PID2 e MENU CONFIGURACAQO PID).
Além disso, para o médulo teclado/display, a unidade de medida é programével com os
parémetros P267b, P267¢c do MENU DISPLAY/KEYPAD.
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MO024 Retroagao do PID

Nota: o efetivo range da medida depende dos valores méximo e
MO024 Range +32000 minimo da retroagd@o do PID programados nos par@metros P247-P248
e pelo ganho programado em P257

Active Sempre ativa.
Address 1674

E o medida da retroacdo atual do regulador PID como M020, mas multiplicada pelo ganho
programado em P257 (para ulteriores esclarecimentos observar MENU PARAMETROS PID e
MENU CONFIGURACAO PID). Além disso, para o médulo teclado /display, a unidade de
medida é programével com os parametros P267, P267a do MENU DISPLAY/KEYPAD

Function

MO024a Retroagdo do PID2

Nota: o efetivo range da medida depende dos valores méximo e
M024a Range +32000 minimo da retroag@o do PID2 programados nos pardmetros P447-
P448 e pelo ganho programado em P457

Active Se habilitada por C291a

Address 1738

E a medida da retroacdo atual para o PID2 ou para a modalidade 2-zonas como M020aq,
mas multiplicada pelo ganho programado em P457 (para ulteriores esclarecimentos
ZT TS T observar os MENU PARAMETROS PID2 e MENU CONFIGURACAO PID). Além disso, para o

médulo teclado/display, a unidade de medida é programavel com os parémetros P267b,
P267c do MENU DISPLAY/KEYPAD
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8.4. MenU Entradas Digitais

Neste meny é possivel verificar o estado das vérias fontes de comando das entradas digitais (régua de bornes local,
comando de serial e de bus de campo), a régua de bornes resultante da sua combinag@o e a realmente utilizada para o
comando do inversor (que considera eventuais timers aplicados nas entradas digitais).

MO031 Entradas digitais retardadas

Medida

MO31 administrada a bit

Vr Tabela 1.

Sempre ativa.

1681

Estado virtual da régua de bornes de comando utilizada pelo inversor. E a régua de bornes
resultante da combinagdo das fontes de comando eventualmente programadas (comando de
régua de bornes local, de serial ou de bus de campo), onde o comando de ENABLE resultante
é dado pelo AND de todos os ENABLEs enquanto, para as outras entradas, vale o OR entre as
varias fontes de comando. Observar o

MENU METODO DE CONTROLE e MENU TIMERS.

Function

MO032 Entradas digitais instantdneas

M032 Meglido administrada
a bit

Range Ver Tabela 1.

Active Sempre ativa.

Address 1682

Estado da régua virtual de comando prévia aplicagéo dos timers nas entradas digitais (se ndo
houver timers aplicados coincide com M031). E a régua de bornes resultante da combinacéo
das fontes de comando eventualmente programadas (comando de régua de bornes local, de
serial ou de bus de campo), onde o comando de ENABLE resultante é dado pelo AND de

todos os ENABLEs enquanto, para as outras entradas, vale o OR entre as vdrias fontes de
comando. Observar o MENU METODO DE CONTROLE.

Function

Tabela 1: Codificagéo das medidas M031, M032

Bit n°. Entrada Digital Bit n°. Entrada Digital
0 MDI1(START) 5 MDI6/ECHA/FINA
1 MDI2(ENABLE) 6 MDI7/ECHB
2 MDI3(RESET) 7 MDI8/FINB
3 MDI4 8 ENABLE S
4 MDI5 9 ENABLE

MO033 Régua de bornes de Comando Local

Medida

administrada a bit

MO033 Range Ver Tabela 2

Active Sempre ativa.
Address 1683

Function Estado das entradas digitais da régua de bornes do inversor.

MO034 Régua de bornes de Comando de Serial

Medida administrada

MO34 a bit

Ver Tabela 2

Range

Active Sempre ativa.

Address 1684

Estado das entradas digitais da régua de bornes do inversor.

Function
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MO035 Régua de bornes de Comando de Bus de Campo

MO035

Range

Active
Address

Function

Medida administrada

a bit Ver Tabela 2

Sempre ativa.

1685

Estado das entradas digitais da régua de bornes de comando de bus de campo.

Tabela 2: Codificagéo das medidas M033, M034, M035.

MO036 Entradas digitais auxiliares de régua de bornes

MO036 Range

Active
Address
Function

M36a Range

Active
Address
Function

MO036b

Bit n°. Entrada Digital Bit n°. Entrada Digital
0 MDI1(START) 4 MDI5
1 MDI2(ENABLE) 5 MDI6/ECHA/FINA
2 MDI3(RESET) 6 MDI7/ECHB
3 MDI4 7 MDI8/FINB
'(;AE(;IOIG administrada Ver Tabela 3

Sempre ativa.

1686

Estado das 8 entradas digitais auxiliares de régua de bornes em ES847 ou ES870.

MO036a Entradas digitais auxiliares de serial

Medida administrada
a bit

Ver Tabela 3

Sempre ativa.

1713

Estado das 8 entradas digitais auxiliares de serial.

MO036b Entradas digitais auxiliares de PROFIdrive

Medida administrada

o bit Ver Tabela 3

Bl Sempre ativa.

1717

Estado das 8 entradas digitais auxiliares de PROFIdrive.

Tabela 3: Codificagdo das medidas M036, M036a, M036b

Bit n°. Entrada Digital Bit n°. Entrada Digital
0 XMDIN 4 XMDI5
1 XMDI2 5 XMDIé
2 XMDI3 6 XMDI7
3 XMDI4 7 XMDI8
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8.5. MenuU Referéncias

Neste menG estdo contidas as medidas das possiveis fontes de referéncia de velocidade, torque ou PID disponiveis em
régua de bornes (entradas analdgicas, em frequéncias e entrada encoder) e de serial ou de bus de campo.

MO037 Referéncia Analégica externa REF

Fungdo do tipo de  referéncia  programada
(tens@o/corrente) em P050. O valor é sempre expresso
com duas decimais e a unidade de medida é V ou mA.

Funcdo do tipo de referéncia
programada (tensdo/corrente)

MO037 Range

Active Sempre ativa.

Address 1687

Function Medida do valor de tensé@o/corrente obtida pelo inversor na entrada analégica REF.

MO038 Referéncia Analégica externa AIN1

Fungdo do tipo de referéncia  programada
(tensé@o/corrente) em P055. O valor é sempre expresso
com duas decimais e a unidade de medida é V ou mA.

Funcdo do tipo de referéncia
programada (tens@o/corrente)

MO038 Range

Active Sempre ativa.

Address 1688

Function Medida do valor de tensé@o/corrente obtido pelo inversor na entrada analégica AINT.

MO39 Referéncia Analégica externa AIN2

Funcdo do tfipo de referéncia  programada
(tens@o/corrente) em P060. O valor é sempre expresso
com duas decimais e a unidade de medida é V ou mA.

Funcdo do tipo de referéncia
programada (tensdo/corrente)

MO39 Range

Active Sempre ativa.

Address 1689

Function Medida do valor de tensdo/corrente obtido pelo inversor na entrada analégica AIN2.

MO039a Referéncia Analégica externa XAIN4

Fungdo do tipo de referéncia  programada
(tensé@o/corrente) em P390. O valor é sempre expresso
com duas decimais e a unidade de medida é V.

Funcdo do tipo de referéncia
programada

MO039a Range

Active Atfiva somente se programada pelo pardmetro R023.

Address 1729

Function Medida do valor de tensé@o/corrente obtido pelo inversor na entrada analégica XAIN4.
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MO039b Referéncia Analégica externa XAINS

MO039%9b Range

Active

Address

Function

programada

Funcdo do tipo de referéncia

Funcéo do fipo de referéncia programada (corrente) em
P395. O valor é sempre expresso com duas decimais e a
unidade de medida é mA.

Ativa somente se programada pelo pardmetro R023.

1730

Medida do valor de corrente obtida pelo inversor na entrada analégica XAIN5.

MO040 Referéncia de velocidade de serial

MO040 Range

Active

Address

Function

+32000(parte inteira)
+ 99(parte decimal)

+ 32000.99 rpm

Nota: o efetivo range desta medida depende do motor selecionado
porque ¢ determinado pelo valor programado nos pardmetros de
velocidade minima e maxima do motor. C028-C029 Motor 1
C072-C073 Motor 2

C114-C115 Motor 3

Sempre Ativa.

1690 (parte inteira) 1691 (parte decimal)

E a medida de referéncia de velocidade programada por serial.

MO042 Referéncia de velocidade de bus de campo

M042

Active
Address

Function

+32000(parte inteira)
+ 99(parte decimal)

+ 32000.99 rpm

Nota: o efetivo range desta medida depende do motor selecionado
porque é determinado pelo valor programado nos parédmetros de
velocidade minima e méxima do motor.

C028-C029 Motor 1

C072-C073 Motor 2

C114-C115 Motor 3

Sempre Ativa.

1692 (parte inteira) 1693 (parte decimal)

E a medida de referéncia de velocidade programada pelo Bus de Campo.

MO044 Referéncia de torque de serial

MO044 Range

Active
Address

Function

£+ 5000

+500.0 %

Nota: o efetivo range da medida depende dos valores limite de
torque ajustados para o motor selecionado.

C047-C048 Motor 1

C090-C091 Motor 2

C133-C134 Motor 3

Sempre ativa.

1694

E a medida da reférencia de torque programada via serial em percentual do torque nominal

do motor selecionado.
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MO045 Referéncia de torque de bus de campo
+500.0 %
Nota: o efetivo range da medida depende dos valores limite de torque
MO45 Ree + 5000 ajustados para o motor selecionado.

C047-C048 Motor 1
C090-C091 Motor 2
C133-C134 Motor 3

Active Sempre ativa.

Address 1695

Function E a medida da referéncia de torque programada pelo Bus de Campo expressa em percentual
do torque nominal do motor selecionado.

MO046 Referéncia do PID de serial

+100.00 %
MO46 Rares +10000 N?fg: o efehvoAropge da medida depende dos Avulores mdximo e
minimo da referéncia do PID programadas nos parémetros:
P245-P246
Active Sempre ativa.
Address 1696
Function E a medida da referéncia do PID programada via serial expressa em percentual.
MO047 Referéncia do PID de bus de campo
+100.00 %
MO47 Rares +10000 N?fg: o efehvoAropge da medida depende dos Avulores mdximo e
minimo da referéncia do PID programadas nos parémetros:
P245-P246
Active Sempre ativa.
Address 1697
Function E a medida da referéncia do PID programado pelo bus de campo expressa em percentual.
MO048 Retroagdo do PID de serial
+100.00 %
MO48 Rares +10000 N?fg: o efetivo range da medida depende dosﬂvulores mdximo e
minimo da retroagéo do PID programados nos pardmetros:
P247-P248
Active Sempre ativa.
Address  RIYE
Function E a medida da retroacdo do PID programada via serial expressa em percentual.
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MO049 Retroagdo do PID de bus de campo

+100.00 %
MO49 Rares +10000 N?fg: o efetivo range da medida depende dos :/olores mdéximo e
minimo da retroagéo do PID programadas nos pardmetros:
P247-P248
Active Sempre ativa.
Address 1699
Function E a medida da retroacdo do PID programada pelo bus de campo expressa em percentual.
MO050 Referéncia de encoder
Range + 32000 | + 32000 rpm.
Active Sempre ativa.
Address 1700
Funcfion Leitura do encoder programado como fonte de referéncia (ver MENG ENCODER E
ENTRADAS DE FREQUENCIA e MENU METODO DE CONTROLE).

MO51 Referéncia em frequéncia

10000 + 100000 Hz.

sl ez 1000 + 10000 Nota: o efetivo range da medida é dado pelos valores minimo e

mdximo de frequéncia programados em P071+P072

Active Sempre ativa.
Address 1701

Frequéncia lida na entrada digital programada como fonte de referéncia (ver MENU
ENCODER E ENTRADAS DE FREQUENCIA e MENU METODO DE CONTROLE).

Function
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8.6. Menu Saidas

Neste meny é possivel verificar o estado das vdrias saidas digitais, analégicas e em frequéncia, disponiveis em régua de
bornes.

MO056 Saidas digitais

Medida

Mo56 el administradaa bit

Ver Tabella 4.

Active Sempre ativa.

Address 1706

Function Estado das saidas digitais MDO1+4 mais estado do contator de pré-carga.

Tabella 4: Codificacdo da medida M056

Bit n°. Saida Digital
0 MDO1/FOUT
1 MDO2
2 MDO3
3 MDO4
6 Estado do contator de pré-carga

MO056a Saidas digitais virtuais

Medida admistrada

MO056a Range a bit

Ver Tabella 5.

Active Sempre ativa.

Address 1675

Function Estado das saidas digitais virtuais MPL1+4.

Tabella 5: Codificago da medida M056a

Bit n°. Saida Digital
0 MPL1
1 MPL2
2 MPL3
3 MPL4

MO057 Saida em frequéncia

10000 + 100000 Hz

10000 = Nota: o efetivo range da medida depende dos valores minimo e méximo da
MO57 Range ]00000' saida digital MDOT programada como saida em frequéncia saida em
frequéncia ajustados em P204 e P205 (ver MENU SAIDAS ANALOGICAS E
EM FREQUENCIA).

Active Sempre ativa.

Address 1707

E a medida da frequéncia produzida na saida digital MDO1 utilizada como saida em
frequéncia.

Function
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MO058 Saida analégica AO1

M058 Range BTN | £100 %
Active Sempre ativa.
Address 1708
Valor percentual da saida analégica AO1 referido ao valor méximo de saida programado

Function (mc’:xim9 em valor absoluto entre P182 e P183) (ver MENU SAIDAS ANALOGICAS E EM
FREQUENCIA).

MO059 Saida analégica AO2

M059 Range BTN | £100 %
Active Sempre ativa.
Address RN
Valor percentual da saida analégica AO2 referido ao valor méaximo de saida programado

Function (maximo em valor absoluto entre P190 e P191) (ver MENU SAIDAS ANALOGICAS E EM
FREQUENCIA).

MO060 Saida analégica AO3

MO060 Range +100 | £100 %

Active Sempre ativa.
Address 1710
Valor percentual da saida analégica AO3 referido ao valor maximo de saida programado
= B (maximo em valor absoluto entre P198 e P199) (ver MENU SAIDAS ANALOGICAS E EM
FREQUENCIA).

MO061 Saidas digitais auxiliare

Medida administrada a bit | Ver Tabella 6

Sempre ativa.
1711
Estado das saidas digitais auxiliares em placa de expanséo.

Tabella 6: Codificagdo da medida M061

Bit n°. Saida Digital Bit n°. Saida Digital
0 XMDO1 3 XMDO4
1 XMDO2 4 XMDO5
2 XMDO3 5 XMDOé6

66/428



SINUS PENTA z SANTERNO GUIA

CARRARO GROUP PARA A PROGRAMACAO

8.7. Men0U Medidas de Temperatura de PT100

Neste menu é possivel visualizar a temperatura obtida nos primeiros quatro canais analégicos da placa de expansdo.
A colocada em escala esté em conformidade com a norma DIN EN 60751 para PT100: 100 ohm @ 0°C e 0.385 ohm /

°C.

E necesséria a presenca da placa opcional de expanséo ES847.
Ver também o MENU CONFIGURACAO PLACAS DE EXPANSAO .

MO069 Medida PT100 canal 1

Range ~500 +2600 [ -50.0 +260.0 °C
Active Ativa somente se programada pelo pardmetro R023.

Address 1719

Function Temperatura no canal analdgico 1.

MO070 Medida PT100 canal 2

Range -500 +2600 | -50.0 +260.0 °C
Active Ativa somente se programada pelo pardmetro R023.
Address 1720

Function Temperatura no canal analégico 2.

MO071 Medida PT100 canal 3

MO071 Range -500 +2600 | -50.0 +260.0 °C
Active Ativa somente se programada pelo pardmetro R023.
Address 1721

Function Temperatura no canal analégico 3.

MO072 Medida PT100 canal 4

MO072 E ] 500 2600 [-50.0 +260.0 °C
Active Atfiva somente se programada pelo pardmetro R023.
Address 1722

Function Temperatura no canal analogico 4.
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8.8. MenuU Autodiagnéstico

Neste men( é possivel verificar os tempos de servigo do inversor com os relativos contatores (para a manutengédo), a
leitura dos canais analégicos utilizados para os sensores de temperatura e as correspondentes temperaturas e o estado
do inversor.

MO052 / M054 Tempos de servigo.

M052 /

MO54 0+ 2147483647 (0 + 7FFFFFFFh) 0+ 429496729.4 sec

Supply Time: 1702-1703 (LSWord, MSWord)
Operation Time: 1704-1705 (LSWord, MSWord)

Nesta pégina séo visualizados os tempos de acendimento ST (Supply Time) e de trabalho OT
(Operation Time).

Function Por tempo de trabalho entende-se o tempo de acendimento dos IGBT do inversor.

Ambas as medidas sdo expressas em 32bits subdivididos em dois Words (16bit): parte baixa
e parte alta.

Pagina tempos de servico:

Suppl vy Ti me
MO0 5 4 = 5 3 25 : 01
Oper at i on Ti me
MO 5 2 = 2 9 35: 51
M062 Temperatura ambiente
MO062 Range + 32000 | +320.0 °C
Active Sempre ativa.
Address 1712
Function Medida de temperatura ambiente obtida na superficie da placa de comando.
MO064 Temperatura IGBT
MO064 Range + 32000 | +320.0°C
Active Sempre ativa.
Address 1714
Medida de temperatura dos IGBT. )
Function Nota: Nem todas as grandezas estdo providas de tal sensor (ver Tabela 12 em MENU

PRODUTO).
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MO065 Contator Operation Time
M065 Range 0+65000 | 0+650000h

Active Sempre ativa.
Address 1715

Tempo transcorrido a partir zeramento do contator do tempo de trabalho (Operation Time).
Por tempo de trabalho entende-se o tempo de acendimento dos IGBT do inversor.

Function

MO066 Contator Supply Time

Range 0+65000 | 0+650000h

Active Sempre ativa.
Address 1716

Function Tempo transcorrido a partir zeramento do contator do tempo de acendimento (Supply Time) .

MO089 Estado do inversor

Ver Tabela 116

Sempre ativa.

1739
Function Descreve o estado atual do inversor.
MO090 Alarme Ativo.
MO090 Range Ver Tabela 113
Active Sempre ativa.

Address 1740

| Function Alarme atual.
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8.9. MenU Medidas Data Logger

Neste men0 é visualizado o stato delle connessioni supportate dalla scheda Data Logger ES851 (Seriali, Ethernet e

modem).

E necesséria a presenga da placa Data Logger ES851.
Ver também o MENU DATA LOGGER

M100 Estado Data Logger (terceira linha)

M100
ferceira Range
linha

Active
Address

Function

0: NAO PRESENTE
0+2 1: OK not interlocked
2: OK interlocked

Ativa somente se programada pelo pardmetro R021.

1336

0: NAO PRESENTE, a placa ES851 ndo estd montada no inversor.

1: OK not interlocked, a placa estd funcionando independentemente do inversor sobre o qual
estéd montada.

Para programar a placa é preciso uma ligagéo por PC através de RemoteDrive ou ajustar um
preset oportuno por médulo teclado/display (ver MENU DATA LOGGER ).

2: OK interlocked, a placa estd pronta para ser programada também por teclado/display do
inversor sobre o qual est4 montada.

M100 Estado Erro ES851 (quarta linha)

M100
quarta
linha

: Nenhum alarme

: Erro salvamento pardmetros

: Erro escrita log

: Erro configurag@o FBS

: Erro configurag@o RS232 MODBUS
: Erro configuragéo RS485 MODBUS
: Erro configuracéo stack TCP/IP

99: Flash card em falta ou inacessivel
100: Acesso a stream ndo vdlido

101: Erro socket TCP/IP

102: Faléncia conexdo Dial out

103: Erro Clock ES821

104: Erro inicializagdo modem

OO WN—O

0+6,99+104

Active

Ativa somente se programada pelo pardmetro R021.

Address

1340

Function

A medida indica o alarme atual geral da placa ES851. )
No caso de se verificar um alarme contatar o SERVICO TECNICO da ELETTRONICA
SANTERNO, fornecendo cédigo e nome do alarme.
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M101 Estado conexdes
Range Medida administrada a bit [ Ver Tabela 7
Active Ativa somente se programada pelo pardmetro R021.

Address 1338

Indica o estado das conexdes que a ES851 suporta.

E preciso considerar que a serial COM1 é de default de tipo R$232, enquanto a COM 2 é de
Function tipo RS485.

Para maiores esclarecimentos sobre o significado dos vdrios estados, observar o manual
software especifico da placa ES851.

Tabela 7: Esado das conexdes do Data Logger

Bit n° | Conexdo Significado

0-7 Tipo de erro da conexdo modem : None

: Dial KO

: Connect KO

: Authentication KO

: IPCP KO*

Modem not yet initialized

: Modem init KO

: Modem not configured

: Modem not dial out

16: Connect end (echo time out)
32: Connect end (idle time out)
64: Connect end (term expired)
: No conn.

: Dialing

: Connecting

: Connected

: Attempt finished

: Troca de dados ausente

: Troca de dados presente

: Troca de dados ausente

: Troca de dados presente

: No connection

: Connection

8-10 Estado da conexdo via modem

11 COM1

12 COM2

13 Ethernet

— O O|—m Ot A~ N —-O

14-15 |riservati

* Internet Protocol Control Protocol (IPCP): protocolo de controle da rede para estabelecer e configurar protocolos Internet
(IP) em ligagdes ponto-ponto. O PCP configura, habilita e desabilita os médulos IP as duas extremidades da ligagdo
ponto-ponto.
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8.10. MenU Programacéao entradas digitais

Neste subment é possivel verificar as fun¢des programadas nas entradas digitais da placa.

Tabela 8: Codificagdes das fungdes atribuidas &s entradas digitais.

Sigla visualizada Funcéo atribuida & entrada digital

STOP Funcéo de STOP

REVERSE Partida com velocidaade negativa

EN -S ENABLE em seguranca

DISABLE Desabilitagéo inversor

MvelQ Multivelocidade 0

Mvell Multivelocidade 1

Mvel2 Multivelocidade 2

Mvel3 Multivelocidade 3

Cw/CCw Inverséo de marcha

DCB Frenagem em corrente continua

up Aumento referéncia

DOWN Diminuigéo referéncia

UD Reset Reset do set point de velocidade devido a UP/DOWN
Alarm 1 Alarme externo 1

Alarm 2 Alarme externo 2

Alarm 3 Alarme externo 3

MRmp0 Multi rampa 0

MRmp]1 Multi rampa 1

JOG Partida marcha Jog

SLAVE Selecdo do Slave Mode

Pid Dis Desabilitagéo do PID

KpdLock Bloco teclado/display

Mot 2 Selecéo Motor 2

Mot 3 Selecéo Motor 3

Var 0 Variagéo referéncia 0

Var 1 Variagéo referéncia 1

Var 2 Variagéo referéncia 2

PID UDR Reset Referéncia PID devida aos comandos UP/DOWN
LOCAL Sele¢éo modalidade Local

BrkLock Confirmacgéo de fechamento freio mecénico
FireM Habilitagéo Fire Mode

Src.Sel Switch Fontes de referéncia/comando

NTlim Desabilitacéo limitag@o de torque externa
START B Funcdo de START régua de bornes B

STOP B Funcdo de STOP régua de bornes B
REVERSE B Partida com velocidade negativa régua de bornes B
MRefO Multireferéncia 1 PID

MRef1 Multireferéncia 2 PID

MRef2 Multireferéncia 3 PID

PID Csl Selecdo para o controle do PID

START Funcéo de START

ENABLE Funcdo de ENABLE

RESET RESET alarmes

Enc A Entrada Encoder A

Enc B Entrada Encoder B

Fin A Entrada em frequéncia FINA

Fin B Entrada in frequéncia FINB

Multi Mais de uma fungéo programada na mesma entrada
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8.11. MenU Estérico Alarmes (Fault List)

Escorregando no Men( Estérico Alarmes séo visualizados os cédigos dos Gltimos oito alarmes ocorridos. Pressionando a
tecla SAVE/ENTER se entra no submen( do alarme e pode-se navegar entre as medidas obtidas pelo inversor no
momento em que se verificou o alarme.

No esquema seguinte apresenta-se um exemplo de navegagdo no interior do MenU Estérico Alarmes (particularmente
relativa ao alarme n.1). Deve-se notar que o n.1 é o alarme mais recente no tempo, o n.8 o mais longe.

As medidas que trazem uma sigla identificativa do tipo Mxxx sGo as mesmas medidas explicadas neste capitulo.

Exemplo de navegacéo Menu Estérico Alarmes.

KT o me
n. 1 -5A080 )
SPEED TRACKI NG l
L
Me did a s al ar me 1
< Tempo Il nt er vencga
ST 92:16: 18
OoT 45:20: 12
Me did a s al ar me 1
< Est ad o i nversor <
LI M A BOM FUNCI
F OC MOT OR 1
P Medidas al ar me 1 le
D MO 0 2 + 145271 pm
MO 0 4 + 450r pm
MO O 8 + 55 . 2 Nm
< Medidas al ar me 1
MO 0 9 + 55. 4 Nm
Esc MO0 2 9 551 \ dc
MO 30 39 4 \' cxc
A
< Medidas al ar me 1
MO 6 4 + 32 4 ° C
MO O 6 + 0 0 Hz
MO0 2 6 + 15 2 A
< Me did a s al ar me 1
l ngre s s di gi t .
E Es 123456738
MO 3 1Tnm [ ] IIDDDDDD
Me did a s al ar me 1‘
MO 2 8 + 8 5 k W
Us cit e di git al i
MO 5 6 1 o 20 3= 4-
4—
Me did a s al ar me 1
M0O58( AO1) - 85 %
MO59( AO2) + 35%
MO 60( AO3) — 10%
Me did a s al ar me 1
MO 6 2 + 27 0° C
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8.12. MenU Estorico Medidas ao desligamento (Power Off
List)

Neste men( dispde-se da medida de algumas grandezas caracteristicas obtidas no instante em que o inversor foi
desligado (Power Off), junto ao eventual alarme presente naquele momento.

Pressionando a tecla SAVE/ENTER se entra no submend e pode-se navegar entre as medidas obtidas pelo inversor no
momento em que foi desligado. As medidas e as siglas mostradas sédo as mesmas do MenU Estérico Alarmes (Fault List).
No seguinte esquema é apresentado um exemplo de navegagéo no interior do Mend Power Off List.

Exemplo de navega¢do Mend Power Off List.

Al ar me n o 1
S Ent
des!| i gament o )
Al ar me num. 000 l
x
Med. |l nversor OFF
< Tempo i nter vengcga
ST 95: 20: 12
OoT 45: 20 12
Me d Il nversor OFF
< St at o i nverter <
LI M A BOM FUNCI
F OC MOT OR E 2
P Me d Il nver or OFF‘
- MO O 2 + 1452r pm
MO 0 4 + 450r pM
< Med. | nversor OFF‘
Esc MOO09 + 55. 4Nm
MO0 2 9 551 \ dc
MO 30 39 4 \' cxc
< Med. | nversor OF F|e
MO 6 4 + 32. 4°C
MO O 6 + 0. OHz
MO 2 6 + 15. 2 A
< Me d Il nv rsor OFF‘
Entraoada di gi t .
E E 123456738
MO 3 1 m u IIDDDDDD
h Med. | nversor OFF:
MO 2 8 + 8 5 k W
Sai das di git ai s
MO 5 6 1 o 20 3= 4-
Med. | nversor OF F|
MO58( AO1) = - 85 %
MO59( AO2) = 35%
MOG60( AO3) = - 10%
Med. | nversor OF F[*
MO 6 2 + 27 . 0°C
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9. MENU PRODUTO

9.1. Descricao

No menuU produto aparecem o pardmetro P263 Lingua utilizada no médulo teclado/display, a Password de
habilitagdo do Fire Mode e as informacdes relativas ao produto (somente leitura) como:

Nome Produto e Tipo
Aplicativo

Versdes SW

Serial Number
Construtor

9.2. Lista Parametros P263 e Password para habilitacao
Fire Mode

Tabela 9: Lista dos Pardmetros P263 + Password para habilitagdo Fire Mode

. % Nivel VALOR Endereco
Femsi Al e de Acesso DEFAULT MODBUS
P263 Lingua BASIC 1:ENGLISH 863

Password para habilitagdo Fire Mode BASIC 0 868
P263 Lingua

0: ITALIANO
1: ENGLISH
P263 Range 0+4 2: ESPANOL

3: PORTUGUES
4: DEUTSCH
Default 1 1: ENGLISH

Level BASIC
Address 863
Com a programagéo de fdbrica a linguagem utilizada no médulo
teclado/display é o inglés. O parémetro P263 permite modificar o ajuste da
lingua.
O software referente & interface homem/mdquina do médulo teclado/display é
denominato MMI (man/mdquinas interface) e a sua versdo é visualizavel na
pégina versdes SW do men0 produto.

Function

- Sob pedido é possivel dispor da verséo estendida do software MMI contendo linguas
ATENCAO . .
diferentes do set acima mostrado.
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Nome Produto e Tipo

Gestdo ventoinha: bit 0 + 3 0+ 3 —verTabela 12
Nome Prodotto e Tipo ELET Classe di tenséo: bit 4 = 7 0+ 3 -verTabela 11
Tamanho do inversor: bit 8 + 15 [0+ 81 — ver Tabela 10

Address Tipo: 1736

Nesta pdgina é visualizado o nome do produto (PENTA) e o fipo (ver exemplo
abaixo) .

Function

Na segunda linha do médulo teclado/display aparece o nome do produto (PENTA). Na teceira linha aparecem o
tamanho do inversor, a classe de tenséo e o tipo de gestdo ventoinha. No exemplo representado o tamanho do inversor é
0020, a classe de tensdo é 4T (400V) e o inversor ndo gerencia o funcionamento das ventoinhas (condigéo identificada
pelo caracter ).

O numero correspondente a cada modelo do inversor esté indicado na seguinte tabela.

Tabela 10: indices correspondentes aos Modelos (famanhos) do inversor

indice Modelo indice Modelo Indice Modelo indice Modelo Indice Modelo

0 0005 17 0035 34 0150 51 0313 68 0749
1 0007 18 0036 35 0162 52 0314 69 0750
2 0008 19 0037 36 0164 53 0366 70 0800
3 0009 20 0038 37 0179 54 0367 71 0828
4 0010 21 0040 38 0180 55 0368 72 0831
5 0011 22 0049 39 0181 56 0399 73 0832
6 0013 23 0060 40 0200 57 0401 74 0850
7 0014 24 0062 41 0201 58 0402 75 0960
8 0015 25 0067 42 0202 59 0457 76 0964
9 0016 26 0069 43 0216 60 0459 77 0965
10 0017 27 0074 44 0217 61 0523 78 1128
11 0020 28 0076 45 0218 62 0524 79 1129
12 0023 29 0086 46 0250 63 0526 80 1130
13 0025 30 0088 47 0259 64 0598 81 1296
14 0030 31 0113 48 0260 65 0599 82 1800
15 0033 32 0129 49 0290 66 0600 83 2076
16 0034 33 0131 50 0312 67 0748

Tabela 11: Classes de tenséo

indice Classe
0 2T
1 AT
2 5T
3 6T
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Tabela 12: Modos de gestdo ventoinhas

indice | Simbolo Significado

Ventoinhas ndo gerenciadas pelo inversor.

O inversor tem a informagdo do correto funcionamento das ventoinhas e a medida de temperatura:
1 S no caso de se verificar uma falha nas ventoinhas o alarme apropriado intervém. A medida de
temperatura n&o gera alarme.

Acendimento das ventoinhas gerenciado pelo estado da pastilha térmica no interior do inversor.

2 P
O sensor de temperatura que gera o funcionamento das ventoinhas é um NTC, o inversor adquire a
3 N medida da temperatura e o limiar para o qual as ventoinhas séo ligadas é definida pelo parédmetro
C264.
Aplicativo
Aplicativo Nesta pdgina é visualizado o tipo de aplicativo carregado no inversor (ex.
Multibomba, Regenerativo, etc...).
Function Ver catdlogo Elettronica Santerno Acessérios Software.
Para as instrugdes de download do software dos aplicativos observar o Manual
relativo.
Versées SW
Versées SW Range 0 + 65535 [0+ 65.535

Texas: 233

Address MMI: 1489

Motorola: 1487

Nesta pdgina sdo visualizadas as versdes SW programadas no inversor:

Function Texas — versdo SW do DSP Texas
MMI — verséo SW do médulo teclado/display
Motorola — versdo SW do microprocessador Motorola

Serial Number

Serial Number Range 0 + 9999999 [0+ 9999999

Address 1827-1828 (LSWord, MSWord)

NUmero de série do inversor, a ser comunicado ao SERVICO TECNICO da
ELETTRONICA SANTERNO para ativar a modalidade Fire Mode.

Medida expressa em 32bit subdivididos em duas Word (16bit): parte baixa e parte
alta.

Function

Password para habilitagdo Fire Mode

Password per
abilitazione Fire Range 0+ 9999 0+ 9999
Mode

Default |8 0
Level | BASIC
Address B
Para poder habilitar a modalidade de funcionamento em Fire Mode é necessdrio
contatar o SERVICO TECNICO da ELETTRONICA SANTERNO, comunicando o Serial
Number do inversor no qual se deseja ativar a modalidade Fire Mode e inserir a
| password comunicada.

Function
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A ATENCAO A password para habilitagdo Fire Mode é apresentada a 0 a cada Restore Default.

Construtor

Construtor

|
‘ Function
|
|

E indicado o nome da Elettronica Santerno e o correspondente endereco internet
www.elettronicasanterno.com.

Além disso, é possivel ler a assinatura do produto por consulta MODBUS.

Assinatura do Produto

Assinatura do
Produto

Range
Address

Function

1+ 65535

476

E possivel ler a assinatura do produto instalado pelo endereco 476. Os oito bits altos
fornecem a primeira letra e os oito bits baixos a segunda letra.

EX. para produto PD (Penta Drive):

Valor MODBUS lido no enderego 476: 20548d — 0x5044H

50H — Caracter ‘P’

44H — Caracter ‘D’
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10. MENU PASSWORD E NIiVEL DE ACESSO

10.1. Descricao

No Menu Password e nivel de acesso estéo presentes os par@metros que se referem & modificabilidade e a visibilidade
dos pardmetros.

PO0O para a habilitagéo & modificagéo dos pardmetros
POO1 o nivel de acesso do usudrio

P002 que permite modificar o valor da password PO00
PO03 condigéo de modificagéo dos pardmetros C

10.2. Lista Paradmetros de P000 a P003

Tabella 13: Lista dos Parémetros POOO + POO3

A 7 Nivel VALOR Enderego
Par&metro FUNGAO de Acesso DEFAULT MODEUS
POOO Habilita¢do escrita BASIC 00001 513
POO1 Nivel de programacéo BASIC 0:[Basic] 514
PO02 Password para habilitacdo escrita ENGINEERING 00001 510
PO03 Condig¢éo para modificar os parémetros C ADVANCED Stand by + Fluxing 509

POO0O: Habilitagdo escrita

Como programagdo de default, a escrita dos pardmetros é habilitada, POO0 = 1. Se acessa o pardmetro PO00 que
permite a escritura dos par@metros entrando no Mend Password e nivel de acesso do men0 Pard@metros.

POOO Range 0000032767 00000: [No] +32767

Default 00001 00001

Level BASIC

Néo acessivel por serial.
A escrita dos parédmetros por serial é sempre habilitada

Address

Programando em POOO o valor correto permite modificar os parGmetros.

O valor da password de PO0OO de default ¢ 00001.

E possivel personalizar o valor da password para acessar & modificacdo dos
pardmetros ajustando o novo valor em PO02.

Function
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POO1: Nivel usudrio

0: Basic
POO1 Range 0+2 1: Advanced
2: Engineering
Default 0 0 : Basic

Level BASIC
Address 514

Os parédmetros de programagdo do inversor estdo subdivididos por nivel de
acesso com base na complexidade das funcdes explicadas.

Dependendo do nivel usuério programado no mdédulo teclado/display a
visibilidade do usudrio de alguns menuUs ou parte destes é modificada.

Assim, programando um nivel usudrio BASE, uma vez parametrizado
correttamente o inversor, torna-se mais fécil a navegagéo por um set reduzido
de parémetros que contempla somente os que requerem modificagdes mais
frequéntes.

Para cada parémetro no Manual estd indicado na casa Level o nivel usudrio que
o caracteriza.

Function

P002 Password per abilitazione scrittura

P002 I T 00001 = 32767 (00001 + 32767

Default 00001.
Level ENGINEERING
Address 510
Uma vez inserida a habilitagdo & escrita inserindo a password em PO0O, através
deste parémetro é possivel personalizar o seu valor.

Function

escrita dos parédmetros PO0O a serem utilizados é o valor ajustado em P002.

_ Uma vez inserido em PO02 um valor diferente do default, a password de habilitagéo &
ATENGAO
Aconselha-se anoté-lo e conservé-lo!

PO03 Condigéo para modificar os parédmetrosC

P0O03 0=+1 0:[Solo in Stand By] + 1:[StandBy+Fluxing]

Default 1 1:[StandBy+Fluxing]

Level ADVANCED
Address 509
Os parémetros tipo C com a programagéo de fdbrica podem ser programados
Function até com inversor desabilitado, mas com motor parado; ajustando PO03=0:
:[Solo in Stand By] ¢é possivel modific4-los somente com inversor néo habilitado.

; Com PO03 = 1:[StandBy+Fluxing] quando se entra em modificagdo de um parémetro
ATENCAO

tipo C o inversor se desabilita automaticamente deixando de modular e o motor é
deixado em falso.
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11. MENU DISPLAY/KEYPAD

11.1. Descricao

NOT. Recomenda-se ler o capitulo “Utilizagdo e Controle Remoto do Teclado” do Guia para a
Instalag@o.

No Menu Display/Keypad estéo presentes os pard@metros para a programagao de:
modalidade de navegacdo e nos menUs do inversor,

selecdo pdgina iniciale,

selecdo medidas da pdgina de estado e pdgina keypad,

o fipo de pégina keypad visualizada em modalidade Local,

as unidades de medida personalizadas do PID,

a desabilitacdo das teclas Loc/Rem ou Fwd/Rew do keypad,

A seguir serdo descritas a pdginas de Estado, a pdgina Keypad e a modalidade Local.

11.2. Pagina de Estado

I NV E RS OR O K
- + 1500 0 0r pm
- + 0. 00r pm
M E A P A R CF [ | DP]

Na programagéo de fébrica do inversor a pdgina de Estado é a primeira visualizada no acendimento do equipamento.

(MEA — medidas; PAR — Pardmetros de programacdo; CF — pardmetros de configuragéo;

Apenas por esta pdgina é possivel selecionar o acesso aos quatro mend principais disponiveis
NOTA
IDP — Identificagao produto).

Na primeira linha desta pagina aparece o estado de funcionamento do inversor (ver descricdo de M089).

Na segunda e terceira linha séo apresentadas duas medidos selecionéveis com os parémetros P268 e P268a. Tais
medidas podem ser colocadas em escala com os parédmetros P268y e P268z.

Na quarta linha est@o presentes os quatro mend principais do inversor. O ment selecionado é o fechado entre parénteses
quadrados: para modificar a sele¢éo, utilizar as teclas A e ¥ e para acessar o menu pressionar a tecla SAVE/ENTER.
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11.3. Pagina Keypad e Modalidade Local

Keypad

- + 0. OHZz

- + 0 0 A

- + 0 0O0r pm

R e f + 1500 00r pm
Keypad Help

>MO0 0 6 Mo t Fregq.

M0 2 6 Il ( RMS) Ou t

- MO0 0 4 Mot or S pd

R e f + 1 500 0 0r pm

As péginas keypad sdo acessadas somente pressionando a tecla tasto MENU da pdgina de estado ou indo em
modalidade Local pressionando a tecla LOC/REM.

As medidas visualizadas na pdgina Keypad sdo programdveis pelos parémetros P268b + P268e, da pdagina keypad
pressionando a tecla SAVE/ENTER é visualizada por alguns segundos a pégina keypad help na qual aparece a descrigéo
das medidas visualizadas na pdgina keypad.

Operator, uma vez visualizada a pdgina navegagdo permanece bloqueada, pode ser
desbloqueada somente mantendo pressionado por alguns segundos a tecla ESC.

Se o parédmetro P264b Modalidade navegacdo com tecla MENU é programado como
iii NOTA

As possiveis péginas keypad séo:

Somente medidas — quatro linhas destinadas as medidas

Velocita — na quarta linha aparece a referéncia de velocidade modificdvel com as teclas A e ¥
Coppia — na quarta linha aparece a referéncia de torque modificavel com as teclas A e ¥
Coppia Limite — na quarta linha aparece a referéncia de torque modificdvel com as teclas A e ¥

PID — na quarta linha aparece a referéncia do PID modificdvel com as teclos A e ¥

Se ndo se estd em modalidade Local, além da pagina Keypad somente Medidas, utilizando a tecla MENU seréo visiveis
as pdginas com as referéncias para as quais foi selecionado como fonte o teclado (ver MENU METODO DE CONTROLEe
MENU CONFIGURACAO PID).

MODALIDADE LOCAL

A modalidade LOCAL ¢é uma modalidade de comando no inversor (sinalizada pelo acendimento dos LEDs L-CMD L-REF)
na qual séo habilitados os comandos e referéncias de teclado/display e excluidas todas as outras fontes de comando ou
referéncia (ver MENU METODO DE CONTROLEE, MENU ENTRADAS DIGITAIS e MENU ENTRADAS PARA REFERENCIAS).
A segunda da programacdo do pard@metro P266 Tipo de pdgina keypad em Locale, ao pressionamento da tecla
LOC/REM aparecerd a seguinte pagina keypad:

P266 = Somente Medidas — Pdgina com as quatro medidas programadas, n&o é possivel modificar qualquer
referéncia.

P266 = Ref.Ativa — A (ltima linha da pdgina keypad é a referéncia do inversor, se é ativo um controle em
velocidade teremos a referéncia de velocidade, se ativo um controle em torque teremos uma referéncia de tforque, e se a
referéncia do inversor é a saida do PID (C294 Acdo do PID = 1:[Reference]) haverd PID Ref. Com as teclos A e ¥ é
possivel modificar a referéncia indicada na quarta linha da pdgina keypad.

P266 = Ref.Ativa+Vel — A ser utilizada somente com um controle em velocidade, a referéncia do inversro é devida &
saida PID (C294 Agéo do PID = 1:[Reference]) ao pressionamento da tecla LOC/REM indo em modalidade Local na
quarta linha aparece PID Ref e é possivel modificar a referéncia do PID, na segunda Ref é excluido o PID e é possivel
modificar a referéncia de velocidade. Com as teclas A e ¥ é possivel modificar a referéncia indicada na quarta linha da
pdgina keypad.
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Lista Parametros de P264 a P269

Tabela 14: Lista dos Parametros P264 + P269

. ~ Nivel VALOR Endereco
FarmEie AL de Acesso DEFAULT MODBUS
P264 Modalidade de navegagéo ADVANCED 0:[A MENU'] 864
P264a I\r::gglidcde de navegagdo circular dos ADVANCED 18] 865
P264b mgﬁlﬂid‘”de de navegacio com a fecla|  ApyaANCED 0:[STANDARD)] 512
P265 Primeira pdgina ADVANCED 3:[Start Up] 866
P266 Tipo de pdgina keypad em Local ADVANCED 1:[Rif.Attivo] 511
poe7 |Unidades de medida do  PID pré-| g mNEERING 0:[Disable] 867
configuradas
P267a Unidades de medida do PID personalizadas ENGINEERING [%)] 1867
poe7p |Unidodes de  medida do PID2 pré-| g\ oNEERING 0:[Disable] 861
configuradas
P267c Unidades de medida do PID2 personalizadas ENGINEERING [%)] 1869
P268 Medida n.1 pdgina de estado ADVANCED MO004 Motor Spd ndo acessivel
P268y gs?éc;c:dc em escala Medida n.1 pégina de ADVANCED 100.00% 515
P268a Medida n.2 pdgina de estado ADVANCED MO0O0 Speed Ref. ndo acessivel
P2682 eCS(:cl:ZIc;dc em escala Medida n.2 pdgina de ADVANCED 100.00% 516
P268b Medida n.1 pdagina Keypad ADVANCED MO006 Mot.Freq. néo acessivel
P268c Medida n.2 pdgina Keypad ADVANCED MO026 Motor Current | néo acessivel
P268d Medida n.3 pdgina Keypad ADVANCED M004 Motor Spd néo acessivel
P268e Medida n.4 pdgina Keypad ADVANCED MOO0O0 Speed Ref. ndo acessivel
P269 Desabilita teclas: Loc/Rem Fwd/Rev ENGINEERING [NO NOJ 869
P264 Tipo de navegagéo em teclado/display
| 0: A Mend
P264 Range 0+1 1: Somente Modificados
2: Linear
Default 0 0: Com Mend

Level ADVANCED

Address 864

Function

menuy.

A\

Com a programacdo de fdbrica e depois de cada power-on do inversor o
médulo teclado/display é ajustado com a navegagéo com mend.

Ajustando P264=1:[Somente Modificados] é possivel navegar nos parémetros
modificados com relagéo & programagéo de fabrica.
A navegacdo ndo é mais com menU, mas é linear: as visualizacdes dos
parémetros modificados aparecem uma depois da outra, e se passa de uma
para a outra com as teclas A e VY. Caso tenham sido modificados poucos
par@metros, a navegac¢do serd mais lenta, {& que o inversor dever procurar os
parémetros modificados entre todos os par@metros presentes.
Caso a programacdo de P264 seja 2:[Linear] os par@metros s@o visualizados
consecutivamente com o uso das feclas A e ¥ sem fer mais a subdivisdo a

NOTA

com mend.

O pardmetro ndo pode ser salvo: a cada acendimento do inversor é regenerada a navegagéo
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P264a Modalidade de navegagdo circular mend

] 0: [NO]
P264a Range 0+1 1: [YES]
Default 1 1: [YES]

Level ADVANCED
Address 865
Com a programacéo de fébrica P264a=1: [YES] a navegacdo no interior de
cada menU do médulo teclado/display acontece com o recirculo: a navegagéo
parte da primeira pdgina do mend, pressionando a tecla de incremento A se
passa & pdgina sucessiva. Quando se alcanca a pdgina final, ainda
pressionando a tecla de incremento A torna-se & pdgina inicial do mend.
Function Da pdgina iniciale do mend, pressionando a tecla de decrescimento ¥se passa
& pdgina final do mend.
Se P264a=0:[NO], quando se chega & Ultima pdgina do mend nédo é mais
possivel prosseguir pressionando a tecla de incremento A, mas somente voltar
ds péginas anteriores pressionando a tecla decrescimento ¥ até a pdgina
inicial.

P264b Modalidade de navegagdo com a tecla MENU

0: [STANDARD)]

P264b Range 0=+1 1. [OPERATOR]

Default [ 0: [STANDARD]

Level ADVANCED
Address 512
Se de um parémetro qualquer se pressiona a tecla MENU se salta para a
pdgina de acesso do menU em que estd contido o parémetro, ao préximo
pressionamento chega-se & pdgina de Estado e a um novo pressionamento de
MENU se vai em pdgina keypad. Da pdgina keypad com a programacdo de
fabrica (P264b=0:[STANDARD]) com a tecla MENU se passa & pdgina de
estado e depois co pardmetro de onde se partiu. Se a programagdo de
Function P264b=1:[OPERATOR], uma vez visualizada a pdgina keypad, a navegagéo é
bloqueada e pode-se sair somente pressionando por alguns segundos a tecla
ESC; esta modalidade ¢ 0til quando se quer impedir um operador inexperiente
de navegar entre os par@metros do médulo teclado/display. Programando como
primeira pdgina P265= 1:[Medidas] a pdgina keypad e P264b=1:[OPERATOR],
o usudrio inexperiente encontrard o inversor com a navegagdo sempre
bloqueada.

P265 Primeira pégina

0: [Stato]
. 1: [Misure]
P265 Range 0+3 2: [Keypad]
3: [Start Up]
Default 3 3: [Start Up]

Level ADVANCED
Address 866
A programagéo de P265 determina a pdgina visualizada ao acendimento do
inversor.
P265 = 0: a pdgina iniciale é a de Estado.
P265 = 1: a pdgina iniciale é a pdgina keypad com as quatro Medidas.

P265 = 2: a pdgina iniciale é a keypad com a referéncia na quarta linha.
P265 = 3: a pdgina iniciale é a do MENU START UP.

Function
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P266 Tipo de pdgina Keypad em local

0: [Solo Misure]

P266 Range 0+2 1: [Rif.Attivo]
2: [Rif.Attivo+Vel]
Default 1 1: [Rif. Attivo]

Level ADVANCED

Address 511

A programacdo de P266 determina o tipo de pdgina keypad visualizada em
modalidade Local.

Programando P266 = 0: [Solo Misure] indo em modalidade Local néo é possivel
modificar a referéncia.

Com P266 = 1: [Rif.Attivo] quando se vai em modalidade Local, a pdgina
visualizada é a relativa & referéncia ativa; por exemplo, se se tem um controle em
torque indo em Local é visualizada a pdgina Keypad de torque onde na quarta
linha estd presente e é modificdvel com as teclas A e ¥ a referéncia de torque.
Se se tem um controle em velocidade e a referéncia do inversor é constituida pela
Function saida do PID (C294 Acdo do PID = 1:[Reference]) pode ser util durante o
funcionamento em Local excluir o PID e fornecer diretamente pelo teclado a
referéncia de velocidade, o que se pode obter simplesmente programando P266
= 2: [Rif. Attivo+Vel].

Neste modo se vai em modalidade Local (pressionando LOC/REM) e é
visualizada a pdgina Keypad com a referéncia do PID modificdvel com as teclas
AeV.

Com um novo pressionamento da tecla LOC/REM (com inversor desabilitado) o
PID é excluido e a pdgina Keypad visualizada se torna a pdgina com a referéncia
de velocidade modificavel com as teclos A e V.

P267 Unidades de medida do PID/PID2 pré-configuradas

P267/P267b Range 0+34 Vedi Tabela 15

Default 0 0: [Disable]

Level ENGINEERING

Address 867 / 861

A referéncia e a retroagéo do PID/PID2 sdo expressas em % nas medidas M020,
MO021, M020a, M021a.

Atrdves do parémetro P257/P457 é possivel fixar um ganho para “colocar em
escala” a referéncia e o feedback e obter as medidas:

MO023 = P257 * M020;

MO024 = P257 * M021;

oportunamente escaladas e para as quais é possivel selecionar a unidade de
Function medida com o pardmetro P267/P267b (ver codificagdo P267/P267b) ou
sisplesmente digitd-la pelo parémetro P267a /P267¢(somente se P267/P267b =
0:[Disable]).

Exemplo em 100% da referéncia do PID M020 = 100% programando
P257 = 0.04 e P267 = 1:[bar] teremos em correspondéncia dos valores

mencionados acima a media escalada da referéncia do PID serd — M023 =
4.00 bar
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Tabela 15: Unidades de medida do PID pré-configuradas
Unidades de Sigla Unidades de Sigla
Medida e Visualizada Medida (e Visualizada
personalizada | 0: Disable ----(ver P267a) |m 18: m m
bar 1: bar bar ft 19: f ft
mbar 2: mbar mbar m/s 20: m/s m/s
atm 3:atm atm ft/s 21: fi/s ft/s
Pa 4: Pa Pa rpm 22: rpm rpm
kPa 5: kPa kPa gal/s 23: GPS GPS
PSI 6: PSI PSI gal/min 24: GPM GPM
m®/s 7: m3/s m3/s gal/h 25: GPH GPH
m3/min 8: m3/m m3/m ft3/s 26: CFS CFS
m3/h 9: m3/h m3/h f2/min 27: CFM CFM
I/s 10: 1/s I/s f2/h 28: CFH CFH
|/min 11:1/m I/m A 29: A A
I/h 12: 1/h I/h \% 30:V \
° 13:° ° \W 31:' W \W
°C 14:°C °C kW 32: kW kW
°F 15: °F °F HP 33: HP HP
Nm 16: Nm Nm Ccv 34: CV Ccv
| kgm 17: kgm kgm

P267a/P267c Unidades de medida do PID/PID2 personalizadas

P267a Range

Default

Level

Address

Function

0x20 + Ox8A (ogni byte)

ASCII 0x20 = blank
ASCII Ox8A =

0x015D2558B

ASCII 0x5D = [

ASCII 0x25 = %

ASCII 0x5B = ]
= [%]

ENGINEERING

1867/1869

(o dado e a 32 bits)

Os caracteres tém uma codificagdo ASCIl a 8
bits, hd 3 caracteres codificados com 8 bits
cada a partir do bit menos significativo. O bit
24 deve ser colocado sempre em 1

O pardmetro P267a/P267c é
condicdo é a unidade de medida efetivamente visualizada em M023, M024,
MO023a, M024a. Com este parémetro é possivel definir uma sequéncia de 3
caracteres que é utilizada para a visualizagdo das unidades de medida para as
Medidas do PID: M023, M024, M023a, M024a.

A modificagéo acontece no caracter, quando se entra em modificagdo com a
tecla SAVE/ENTER, piscard o cursor em frente ao caracter mais & esquerda,
pressionando as teclas A e V¥ serd possivel escorregar todos os caracteres
visualizados. Ao escolher um caracter, pressionando a tecla ESC se passa ao
caracter sucessivo. Escolhido o terceiro caracter, pressionar a tecla SAVE/ENTER
para memorizar o pardmetro.

somente se P267/P267b = 0:[Disable] e nesta

& NOTA  Ver também a descricéo do parédmetro P257/P457 no MENU PARAMETROS PID.
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P268 (P268a) Medida n.1 (n.2) pdgina de estado

P268 / P268a Range MO000 + M064 (Ver a lista completa no MENU MEDIDAS).

P268 — M004 Motor Spd
P268a  — MO0O0O Speed Ref.

Default

Level ADVANCED

Address Néo acessivel via serial.

Os dois parémetros permiter selecionar entre as medidas do inversor as duas

Function - - L
visualizadas na pdgina de estado.

P268y (P268z) Colocada em escala Medidas n.1 (n.2) pdgina de estado

P268y / P268z Range 0+ 10000 0+ 100.00%

Default 10000 100.00%

Level ADVANCED

Address 515/516

Os dois pardmetros permiter colocar em escala a visualizagdo das medidas na
Function pédgina de estado selecionadas respectivamente com os parémetros P268 e
P268a.

P268b (P268c, P268d, P268e) Medida n.1 (n.2, n.3, n.4) pdgina Keypad

P268b, P268c, P263d, |
P268e

Range MO000 + M064 (Ver a lista completa no MENU MEDIDAS).

P268b — M006 Mot.Freq.
P268c —» M026 Motor Current
P268d — M004 Motor Spd
P268e —> MO000 Speed Ref.

Default

Level ADVANCED

Address Néo acessivel via serial

Os quatro par@metros permitem selecionar as quatro medidas visualizadas na
pégina keypad.

NOTA a quarta medida estd unicamente na pdgina Keypad de medidas; nas
outras pdginas keypad é substituida pela referéncia.

Function

substituida pela referéncia.

ijj NOTA A quarta medida estd unicamente na pégina Keypad de medidas; nas outras péginas Keypad é

P269 Disabilita tasti: LOC/REM FWD/REV

P269 Range 0+3 0:[No No] - 3:[YES YES]

Default 0 0:[No No]
Level ENGINEERING
Address 869
Este parédmetro é Util quando se quer inibir o funcionamento da tecla LOC/REM
ou FWD/REV ou ambas.
O pardmetro é gerenciado a bit: o bit O refere-se a LOC/REM, enquanto o bit 1
refere-se & tecla FWD/REV, se ao relativo bit se atribui o valor 0, significa NO,
Function enquanto 1 significa Yes.
P269 = 0 — ambas as teclas habilitadas.
P269 = 1 — desabilitada a tecla LOC/REM.
P269 = 2 — desabilitada a tecla FWD/REV.
P269 = 3 — desabilitadas ambas as teclas.

87/428




SINUS PENTA #”. SANTERNO GUIA

CARRARO GROUP PARA A PROGRAMACAO

\

12. MENU RAMPAS

12.1. Descricao

A rampa de aceleracdo/desaceleragéo é uma fungéo que permite variar linearmente a velocidade do motor.

O tempo de rampa é o tempo necessdrio ao motor para alcancar a velocidade méxima partindo de zero (ou vice-versa
no caso de desaceleracdo).

Estdo disponiveis quatro torques de valores ajustaveis; cada um de valores individua o tempo de aceleragéo e o tempo de
desaceleragéo, e a cada torque de valor é associada a unidade de medida do tempo base. Para o funcionamento em
modalidade Fire Mode existem dois par@metros distintos com os tempos de rampa de aceleragéo e desaceleracdo.

No menu rampas ajustam-se os tempos de aceleracdo e desaceleragéo das quatro rampas de velocidade em marcha
normal, da rampa de torque e da rampa de velocidade/torque em caso de marcha JOG.

Além disso, é possivel ajustar, mediante um torque de parémetros, o arredondamento inicial e final aplicado as rampas
de aceleracdo e, com um outro torque de parémetros, o arredondamento inicial e final aplicado &s rampas de
desaceleragé@o; um ulterior parémetro permite selecionar as rampas as quais aplicar os arredondamentos programados.

12.1.1. DESCRICAO RAMPAS DE VELOCIDADE

Para as quatro rampas de velocidade seleciondveis pela combinacdo das entradas digitais programadas com C167 e
C168 sdo ajustdveis os tempos de: aceleracdo, desaceleragéo e a unidade de medida em que estes Ultimos sdo expressos
para consentir uma ampliagdo do range de tempo ajustével.

PO09 Tempo Rampa Aceleracéo 1

PO10 Tempo Rampa Desaceleracdo 1

PO12 Tempo Rampa Aceleragéo 2

PO13 Tempo Rampa Desaceleracdo 2

PO14 Unidade de medida tempos de rampa 1 e 2

PO15 Tempo Rampa Aceleragéo 3

PO16 Tempo Rampa Desaceleragéo 3

PO18 Tempo Rampa Aceleragéo 4

PO19 Tempo Rampa Desaceleracéo 4

P020 Unidade de medida tempos de rampa 3 e 4

O tempo de rampa ajustado corresponde ao tempo empregado pela referéncia de velocidade em saida por esta funcdo
para levar de O rpm & velocidade mdxima em valor absoluto entre speed min e speed max (C028 e C029 para o
primeiro motor e andlogos para os outros) do motor escolhido. A unidade de medida do tempo pode assumir os
seguintes valores:

0—-0.01s
1-50.1s
25 1s
35 10s

Isto permite estender o range das rampas ajustéveis de 0 s a 327000 s.

Exemplo rampa de velocidade:

Tabela 16: Exemplo rampa de velocidade

PO14 Range PO09 — PO10
Valor | Codificagd | Min Max
o
0 0.01s 0 327.00 s
1 0.1s 0 3270.0 s
2 1s 0 32700 s
3 10s 0 327000 s
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O ajuste de fébrica da unidade de medida é de 0.1s; o tempo de rampa é de 10 sec.

Speed

A

Figura 4: Exemplo de aplicagdo das rampas em S

Para as rampas de velocidade é possivel também selecionar o arredondamento e o percentual de arredondamento nas 4
fases de inicio e fim rampa de aceleragéo e inicio e fim rampa de desaceleracdo (rampas em S). As rampas em S
permitem alcangar o valor final da referéncia com tangente nula, tanto em aceleragéo quanto em desaceleragéo,
eliminando desta forma indteis picos prejudiciais para os acoplamentos mecénicos.

O arredondamento é expresso em percentual do tempo de rampa a que se refere e uma utilizagéo sua comporta o
alongamento do tempo de rampa programado de umo percentual igual a metade da soma dos 2 arredondamentos.

Exemplo:
PO09 = 10seg ; P021 = 1111bindrio (selecdo arredondamento em todas as 4 rampas); P022 = 50% ; P023 = 50%

O tempo de rampa de aceleragéo resultante é:

PO09 + (( PO09* (P022+P023)/2 )/100 ) = 10 + (( 10* (50+50)/2 )/100 ) = 15 sec

Veja-se o efeito de total arredondamento nas seguintes figuras.
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Na figura abaixo estdo representados dois andamentos da referéncia rampada: o primeiro tem uma rampa de
aceleragéo e desacelaracdo de tempos diferentes e ndo estd sujeito a arredondamentos; o segundo tem os mesmos
tempos de rampa, mas hd diversos valores de arredondamento aplicados para as fases de inicio e fim de aceleragéo e
desaceleracéo.

;
Y

T

e
;ﬁ 1

|
E

Figura 5: Perfil de velocidade sem arredondamento e com arredondamento 2

Nas figuras acima, o comando de marcha é representado pelo nivel alto do segundo sinal. Note-se que o tempo
empregado pela referéncia a alcancar o valor de bom funcionamento ndo depende apenas dos tempos de rampa, mas
também dos arredondamentos definidos.
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Fungdo de RESET da aceleraggo.

Esta fungdo tem efeito somente se séo utilizadas as rampas em S. O pardmetro PO31 habilita o reset da aceleragéo
durante as mudancas de pendéncia da referéncia.

A cada inversdo de pendéncia da referéncia de velocidade, a aceleragdo do motor é instantaneamente zerada e a
referéncia em saida das rampas serd calculada considerando o arredondamendo programado (ver Figura 6); no caso
da figura tem-se a passagem da fase de aceleragéo para a de desaceleragéo e o arredondamento aplicado & referéncia
em correspondéncia da mudanga de pendéncia é o programado para o inicio de desaceleracdo.

Quando o pardmetro PO31 for ajustado como [No], na mesma passagem entre aceleracdo e desaceleragdo, antes de
inciar a real diminui¢éo da referéncia de velocidade do motor reduz-se a aceleragéo até zero e depois comecga-se a
desacelerar com a ligagéo ajustada.

I

:

;

P
s

Figura 6: Exemplo perfil de velocidade com reset aceleragéo nas mudangas pendéncias Yes/No

12.1.2. DESCRICAO RAMPAS DE TORQUE

Se o algoritmo de controle do motor ¢ de tipo VTC ou FOC e é controlado em torque ajustando como tipo de referéncia
utilizada “Torque” (respectivamente CO11 para o primeiro motor, C054 para o segundo e C097 para o terceiro), a
referéncia é “rampada” segundo os tempos ajustados nos pardmetros P026 (tempo de rampa em incremento de torque),
P027 (tempo de rampa em diminuicéo de torque) e P028 (unidades de medida em que sé@o expressos tempos de rampa).
O tempo de subida ajustado corresponde ao tempo ajustado pela referéncia de torque em saida desta funcéo, para levar
de 0 ao méximo em valor absoluto entre Torque min e Torque max do motor escolhido (C047, C048 para o motor 1 e
andlogos para os outros motores).
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Tabela 17: Lista dos Parémetros PO09 + PO33
Pardmetro FUNGAO izl VALOR DEFAULT el
de Acesso MODBUS
P0O09 Rampa de velodade 1: tempo di aceleracdo BASIC Ver Tabella 72 609
PO10 Rampa de velodade 1: tempo di desaceleragéo BASIC Ver Tabella 72 610
P012 Rampa de velodade 2: tempo di aceleracdo ADVANCED Ver Tabella 72 612
PO13 Rampa de velodade 2: tempo di desaceleracdo ADVANCED Ver Tabella 72 613
PO14 Unitd di misura tempi rampe di velocita 1/2 ADVANCED Ver Tabella 72 614
PO15 Rampa de velodade 3: tempo di aceleragéo ADVANCED Ver Tabella 72 615
PO16 Rampa de velodade 3: tempo di desaceleragéo ADVANCED Ver Tabella 72 616
P0O18 Rampa de velodade 4: tempo di aceleracdo ADVANCED Ver Tabella 72 618
PO19 Rampa de velodade 4: tempo di desaceleracdo ADVANCED Ver Tabella 72 619
pogo | Unidode de ‘medida tempos rampas de | AnvANCED | Ver Tabella 72 620
velocidade 3/4

PO21 Seletor rampas em S ADVANCED Ver Tabella 72 621
P022 Aceleragéo inicial rampas em S ADVANCED 50% 622
P023 Aceleracao finale rampas ad S ADVANCED 50% 623
P024 Desaceleracéo inicial rampas em S ADVANCED 50% 624
P025 Desaceleracéo final rampas em S ADVANCED 50% 625
P026 Rampa de torque: tempo de aceleragéo ADVANCED 5s 626
P027 Rampa torque: tempo de desaceleracéo ADVANCED 5s 627
P028 Unidade medida tempos rampa de torque ADVANCED 0.1s 628
P029 Rampa de Jog: tempo de aceleragéo ADVANCED 1s 629
P0O30 Rampa di Jog: tempo di decelerazione ADVANCED 1s 630
PO31 Reset aceleracdo mudancas pendéncia ADVANCED 1:[YES] 631
P032 Rampa em Fire Mode: tempo aceleracdo ENGINEERING Ver Tabella 72 632
PO33 Rampa Fire Mode: tempo desaceleracdo ENGINEERING Ver Tabella 72 633

PO09 Tempo de acelerag@o rampa de velocidade 1

PO09

0+ 32700

Range

0+327.00s se P014=0 - 0.01 s
0+3270.0s seP014=1—-0.1s
0+32700s seP014=2—>1s
0+ 327000 sse P014=3 - 10s

Default Ver Tabella 72

Level BASIC

Address 609

rom ao valor

Function

Determina o tempo empregado pela referéncia para se levar do valor zero
correspondente
(considerando o méximo entre os valores absolutos de velocidade max e min
programadas para o motor selecionado).

Se sdo utilizadas rampas em S o tempo efetivamente empregado pela
referéncia para se levar a bom regime é maior de PO09 de umo percentual
igual a (P022+P023)/2.

velocidade

mdéxima

programada
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PO10 Tempo de desaceleragGo rampa de velocidade 1

PO10

0+327.00s se P014=0—- 0.01s
0+3270.0s se P014=1 > 0.1
0+32700s seP014=2—>1s
0+ 327000 sse P014=3 > 10s

0+ 32700

Range

Default Ver Tabella 72

Level BASIC

Address 610

Determina o tempo empregado pela referéncia para se levar do valor
correspondente & velocidade méxima programada (considerando o mdximo
entre os valores absolutos de velocidade max e min programadas para o motor
selecionado) ao valor zero.

Se forem utilizadas rampas em S, o tempo efetivamente empregado pela
referéncia para zerar, partindo da velocidade de bom funcionamento, é maior
que PO10 de umo percentual igual a (P0244-P025)/2.

Function

PO12 Tempo de aceleragéo rampa de velocidade 2

PO12

& NOTA

0+327.00s se P014=0 - 0.01 s
0+3270.0s seP014=1—-0.1s
0+32700s seP014=2—>1s
0+ 327000 sse P014=3 —» 10 s

Range 0+ 32700

Default Ver Tabella 72

Level ADVANCED

Address 612

Valem as mesmas consideragdes para o tempo de aceleracdo da rampa 1 (ver

Function P0O0Y).

Para poder aplicare a rampa 2 na referéncia, devem ser programadas as mesmas entradas
digitais de multirampa e selecionada a rampa 2 (ver MENU ENTRADAS DIGITAIS).

P013 Tempo de desaceleracdo rampa de velocidade 2

PO13

& NOTA

0+327.00s se P014=0 - 0.01s
0+3270.0s seP014=1 - 0.1
0+32700s seP014=2—>1s
0+ 327000sse P014=3 —» 10s

Range 0+ 32700

Default Ver Tabella 72

Level ADVANCED

Address 613

Valem as mesmas consideracdes efetuadas para o tempo de desaceleracéo da
rampa 1 (ver PO10).

Function

Para poder aplicare a rampa 2 na referéncia, devem ser programadas as entradas digitais de
multirampa e selecionada a rampa 2 (ver MENU ENTRADAS DIGITAIS).
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PO14 Unidade de medida tempos rampas de velocidade 1/2

0—->0.0Ts

1-50.1s
PO14 Range 0+3 2515

35 10s

Default Ver Tabella 72
Level ADVANCED
Address 614

Define a unidade de medida em que sdo expressos os tempos da primeira
rampa de velocidade PO09 e PO10, da segunda rampa PO12 e PO13 e das
rampas em Fire Mode PO32 e PO33 de forma a estender o range das rampas
ajustaveis de 0 s a 327000 s.

Es.:

PO14=1 entdo PO09=100 significa PO09 = 100x0 .1s = 10's

PO14=0 entdo PO09=100 significa PO09 = 100 x0.01 s =15

PO14=3 entdo PO09=100 significa PO09 = 100 x 10 s = 1000 s

Function

PO15 Tempo de aceleragéo rampa de velocidade 3

0+ 327.00s se P020=0 — 0.01 s
. 0+3270.0s se P020=1 - 0.1 s

POTS AL O + 32700 0+32700s seP020=2 -1

0+ 327000 s se P020=3 - 10 s

Default Ver Tabella 72
Level ADVANCED
Address 615

Valem as mesmas consideracées efetuadas para o tempo de aceleragéo da

Function rampa 1 (ver PO09).

NOTA Para poder aplicar a rampa na referéncia devem ser programadas as entradas digitais de
multirampa e selecionada a rampa 3 (ver MENU ENTRADAS DIGITAIS).

PO16 Tempo de desaceleragdo rampa de velocidade 3

0+327.00s se P020=0 — 0.01 s
0+3270.0s se P020=1—>0.1s

ol eIz 032700 0+32700s seP020=2 —1s

0 = 327000 s se P020=3 —> 10 s

Default Ver Tabella 72
Level ADVANCED
Address 616

Valem as mesmas consideragées efetuadas para o tempo de desaceleragéo da
rampa 1 (ver PO10).

Function

NOTA Para poder aplicar a rampa na referéncia devem ser programadas as entradas digitais de
multirampa e selecionada a rampa 3 (ver MENU ENTRADAS DIGITAIS).
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PO18 Tempo de aceleragdo rampa de velocidade 4

0-327.00s se P020-0 — 0.01 5
0+3270.0's se P020=1 0.1 s

R femga | 0+ 32700 0+32700's seP020=2 1 s

0+ 327000 s se P020=3 -5 10 s

Default Ver Tabella 72
Level ADVANCED
Address 618

. Valem as mesmas consideragées efetuadas para o tempo de aceleragédo
Function .
da rampa 1 (vedi P009).

NOTA Para poder aplicar a rampa 4 na referéncia devem ser programadas as entradas digitais de
multirampa e selecionada a rampa 4 (ver MENU ENTRADAS DIGITAIS).

PO19 Tempo de desaceleragdo rampa de velocidade 4

0+ 327.00s se P020=0 — 0.01 s
. 0+3270.0s se P020=1 - 0.1 s

POT? AL O ~ 32700 0+32700s seP020=2 -1

0+ 327000 s se P020=3 - 10 s

Default Ver Tabella 72
Level ADVANCED
Address 619

el Valem as mesmas consideragdes efetuadas para o tempo de aceleragéo da
Function .
rampa 1 (vedi P0O10).

NOTA Para poder aplicar a rampa 4 na referéncia devem ser programadas as entradas digitais de
multirampa e selecionada a rampa 4 (ver MENU ENTRADAS DIGITAIS).

P020 Unidade de medida dos tempos rampa de velocidade 3/4

0—->0.0Ts

1-50.1s
P020 Range 0+3 2515

3> 10s

Default Ver Tabella 72
Level ADVANCED
Address 620

Define a unidade de medida em que s@o expressos os tempos de terceira
Function rampa de velocidade PO15 e PO16 e da quarta rampa P020 e P018, de forma
a estender o range das rampas ajustdveis de 0 s a 327000 s.
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PO21 Seletor arredondamento rampas

0000b + 1111b binario
PO21 Range 0x0000 + 0xO00F hexadecimal
0+15

0000b (nenhuma rampa em S);
1111b (todas as rampas em S)

Default Ver Tabella 72

Level ADVANCED
Address 621
A selecdo das rampas em S é executada selecionando neste par@metro o bit
correspondente & rampa a ser arredondada.
Ex.:
Function P021 = 0011b = 3 decimal — séo arredondadas as rampas 1 e 2
O uso das rampas em S permite de unir, durante a aceleragdo/desaceleragéo,
a referéncia rampada com o valor final a ser alcangado, eliminando desta
forma inUteis picos de torque prejudiciais para os acoplamentos mecdnicos.

P022 Tempo de arredondamento inicial rampa de aceleragéo

PO22 Range 0+100 0+100%

Default 50 50%

Level ADVANCED
Address 622
Ajusta a duragé@o do arredondamento aplicado na parte inicial da rampa de
aceleragdo. O par@metro é expresso em percentual do tempo de rampa de
acelerag@o da rampa ativa naquele momento.
Function Ex.:
segunda rampa ativa com tempo de rampa de aceleragGo 5sec, P022= 50%
significa que para os primeiros 2,5 seg de rampa terei uma limitacdo na
aceleragéo da referéncia.

ajustado, expresso percentualmente, igual a P022/2.

ifi NOTA O uso deste pardmetro comporta um alongamento do tempo de rampa de aceleracdo

P023 Tempo de arredondamento final rampa de aceleragdo

P023 Range 0+100 0+100%

Default 50 50%

Level ADVANCED
Address 623
Ajusta a duragdo do arredondamento aplicado na parte final da rampa de
Function acelerag@o. O par@metro é expresso em percentual do tempo de rampa de
aceleragé@o da rampa ativa naquele momento.

O uso deste pardmetro comporta um alongamento do tempo de rampa de aceleracdo
NOTA . .
ajustado, expresso percentualmente, igual a P023/2.
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P024 Tempo de arredondamento inicial rampa de desaceleragdo

PO24 Range 0+100 0+ 100 %

Default 50 50%

Level ADVANCED

Address 624

Valem as mesmas consideragdes efetuadas para P022, sé que este

Function . . _
arredondamento é aplicado na fase inicial de uma rampa de desaceleragéo.

O uso deste paré@metro comporta um alongamento do tempo de rampa de aceleragéo ajustado,
NOTA .
expresso percentualmente, igual a P024/2.

P025 Tempo de arredondamento final rampa de desaceleragéo

P025 Range 0+ 100 0+100%

Default 50 50%

Level ADVANCED

VG IE 625

Valem as mesmas consideragées efetuadas para P023, sé que este
arredondamento é aplicado na fase final de uma rampa de desaceleracéo.

Function

O uso deste parémetro comporta um alongamento do tempo de rampa de aceleracdo ajustado,
NOTA .
expresso percentualmente, igual a P025/2.

P026 Tempo de rampa de subida referéncia de torque

P026 Range 0+ 32700 funzione di P028

Default 50 5 sec

Level ADVANCED

Address 626

Define o tempo empregado pela referéncia de torque do motor escolhido para
se levar de zero ao méximo (em valor absoluto entre Torque min e Torque
max); (C047-C048 para o motor 1 e parémetros andlogos para os outros
motores programados).

Function

P027 Tempo de rampa de descida referéncia de torque

P0O27 Range 0+ 32700 funzione di P028

Default 50 5 sec

Level ADVANCED
Address 627
Define o tempo empregado pela referéncia de torque do motor escolhido para
zerar partindo do méximo (em valor absoluto entre Torque min e Torque max);
(C047-C048 para o motor 1 e pardmetros andlogos para os outros motores
programados).

Function
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P028 Unidades de medida aplicadas as rampas de torque

0—>0.01s

1-50.1s
P0O28 Range 0+3 2515
35 10s

Default 1 150.1s

Level ADVANCED
Address 628
Define a unidade de medida em que s@o expressos os tempos das rampas de

Function torque. Valem as mesmas consideracées efetuadas para a unidade de medida
dos tempos da rampa de velocidade 1 (ver PO14).

P029 Tempo rampa de aceleragdo marcha jog

P029 Range 0+ 6500 0 + 6500 sec
Default 1 1sec
Level ADVANCED
Address 629

Define o tempo empregado pela referéncia de velocidade/torque rampada

FUEE para se levar de zero ao valor de velocidade/torque de JOG (P070).

PO30 Tempo rampa de desaceleragdo marcha jog

PO30 Range 0+ 6500 0 + 6500 sec

Default 1 1sec
Level ADVANCED
Address X[

Define o tempo empregado pela referéncia de velocidade/torque rampada

iz para se levar do valor de velocidade/torque de JOG (P070) a zero.

PO31 Reset aceleragdo nas mudangas pendéncias

PO31 Range 0-=1 0: [No]; 1: [Yes]
Default | 1: [Yes]
Level ADVANCED
Address 631

Define se em correspondéncia das mudancas pendéncia da referéncia
(passagens entre fase de acelerago e desaceleracdo e vice-versa) se quer
Function resetar ou ndo a aceleragdo.

Para uma explicagdo mais exaustiva veja-se a descricdo rampas de velocidade
no inicio do capitulo.

& NOTA O pardmetro PO31 é interbloqueado com o parémetro C210 (Estensdo rampa desaceleragéo)

para tornar impossivel a combinagéo PO31 = 0:No com C210 = [Con resisténcial).
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P032 Rampa de aceleragdo em Fire Mode

0-327.00s 50 PO14=0 — 0.01 5
0+3270.0's se PO14=1 0.1 s

que2 femga | 0+ 32700 0+32700s sePO14=2 15

0+327000sseP014=3 5 10 s

Default Ver Tabella 72

Level ENGINEERING

Address 632

Function Rampa utilizada para acelerar o motor em modalidade Fire Mode.

P033 Rampa de desaceleracdo em Fire Mode

0+327.00s se PO14=0 — 0.01 s
0+3270.0s seP014=1—>50.15s

— eIz 0+32700 0+32700s sePO14=2—>1s

0+ 327000 s se PO14=3 —> 10 s

Default Ver Tabella 72

Level ENGINEERING

Address 633

Function Rampa utilizada para desacelerar o motor em modalidade Fire Mode.
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13. MENU ENTRADAS PARA REFERENCIAS

13.1. Elaboracéo das referéncias de velocidade e torque

In

Com “referéncia principal” entende-se o valor com bom funcionamento que a grandeza fisica controlada (velocidade ou
torque)(M000, M007) “pedida” ao inversor deve alcancgar. Tal referéncia é adquirida pelo inversor somente se o comando
de START estiver ativo e ativa a MARCHA, caso contrdrio é ignorado.

A referéncia principal é a referéncia a bom funcionamento: quando a MARCHA é ativada o inversor incrementard o set—
point de velocidade (ou torque) que com rampa temporal alcancard a referéncia principal (ver MENU RAMPAS).

Com a programagédo de fébrica o inversor é em modalidade de funcionamento MASTER: a referéncia é de velocidade.
Em modalidade de funcionamento SLAVE, vice-versa, _a referéncia é de torque; tal modalidade é ajustavel sé para os
controles VTC (controle de tipo vetorial) e FOC (controle a orientacdo de campo).

O algoritmo de controle e a modalidade MASTER/SLAVE sé&o ajustdveis para qualquer um dos 3 motores programdveis
(n.1, n.2 0 n.3), portanto, dependem de qual dos trés motores estd atualmente ativo.

Para ativar a modalidade SLAVE ¢é preciso ajustar a 1 ou 2 os seguintes parémetros:

CO011 para o motor n.1,

C054 para o motor n.2,

C097 para o motor n.3.

E possivel escolher a modalidade SLAVE também através entrada digital (ver MENU ENTRADAS DIGITAIS).

Quando a referécia principal é adquirida pelo inversor (MARCHA ativa) forna-se a referéncia para as rampas temporais,
que geram o set—point atual de velocidade (ou torque) para o motor.

O ajuste da referéncia principal depende de muitos pardmetros divididos em vdrios menus:

Tabela 18: Pardmetros involvidos na elaboragéo das referéncias

Parédmetros Menu Descricdo do contetdo do Mend
Pardmetros para a colocada em escala referéncias de entradas
analégicas REF, AINT, AIN2.
Pardmetros para a colocada em escala referéncias de encoder e de
PO50 + PO74 Referéncias entrada em frequéncia.
Parémetros para ajuste de modificagdes por UP e DOWN.
Pardmetro para ajuste referéncia de JOG.
Parémetro para desabilitacéo inversor em caso de referéncia ao minimo.
P390 + P399 Referéncias de placa Pardmetros para colocada em escala referéncias de entradas analégicas
) opcional XAIN4, XAINS.
PO8O = PO98 Multivelocidade Z?grsgiwsefros para ajustar valores de multivelocidade seleciondveis por
P105 + P108 Velocidades Proibidas | Parémetros para ajustar os valores das velocidades proibidas.
P115 = P121 Ridugéo Velocidade Pcrometros para f:||u§tor os volores. .dc.s reducdes percentuais de
velocidade seleciondveis por entradas digitais.
C143 + Cl146 Método de Controle Parémetros para ajustar a fonte das referéncias.
co11, C028, Controle Motor n.1
C029 n . . .
Parémetros para ajustar a modalidade Master (velocidade) ou Slave
C054, C071,
C072 Controle Motor n.2 (torque).
Parémetros para ajustar a velocidade minima e a velocidade méxima.
€097, C114, Controle Motor n.3
C115 '
C047, CO48 Limitazione di Corrente
Motore n.1
C090, C091 l':;\r:;;?gr?z de Corrente Par@metros para ajustar o torque minimo e o torque méximo.
C133, C134 LimitagGo de Corrente
Motor n.3

Nas figuras seguintes séo ilustradas, por diagramas em blocos, as elaboragées das referéncias de velocidade (Figura 7) e
de troque (Figura 8) com a indicago dos pardmetros envolvidos e dos menuds nos quais est@o descritos tais pardmetros.
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Figura 7: Elaborag@o da referéncia de velocidade
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Figura 8: Elaboragéo da referéncia de torque

102/428



SINUS PENTA #”. SANTERNO GUIA

CARRARQ GROUP PARA A PROGRAMACAO

\

13.2. Messa em escala entradas analégicas REF, AIN1,
AIN2

& NOTA  Observar o Guia para a Instalag@o para a descrigdo hardware das entradas analégicas.

Em régua de bornes estdo disponiveis 3 entradas analégicas: REF, AINT, AIN2.

As trés entradas podem ser em tensdo ou em corrente (modalidade ajustavel por DIP-Switch hardware SW1 e por
parémetros software) e sdo entradas analdgicas bipolares (-10V + +10V 0 —20mA + +20mA).

A entrada REF é uma entrada single—ended, enquanto as entradas AIN1 e AIN2 séo entradas diferenciais.

Com a programagéo de fébrica a referéncia de velocidade principal é dada pela entrada analégica de régua de bornes
REF, em modalidade QV + +10V; o Unico motor ativo é o motor n.1, cujos par@metros de velocidade mdaxima e minima
valem, respectivamente, C088=1500 rpm e C029=0 rpm.

Através dos pardmetros de PO50 a PO64 ¢ possivel ajustar, para as 3 entradas analégicas de régua de bornes, o tipo de
sinal a ser adquirido, a compensacdo de eventuais offsets, a colocada em escala para gerar a referéncia de velocidade
ou torque, a constante de tempo de filiragem do sinal.

O parémetro PO53 permite de ajustar o offset do sinal analégico de entrada (se P053=0 o ffset é nulo) enquanto o
parédmetro PO54 estabelece o constante de tempo de filtro (valor de fabrica P054 = 5ms).

Tipo de entrada: na placa através DIP-Switch SW1, é possivel ajustar para cada entrada analégica a modalidade de
aquisi¢do do sinal de entrada: em tensdo ou em corrente.

Em tensdo o sinal pode ser bipolar (-10V + +10V) ou unipolar (OV + +10V).

Em corrente pode ser bipolar: (<20mA + +20mA), unipolar (OmA + +20mA) ou com offset minimo (4mA + 20mA).

Cabe ao usudrio ajustar a modalidade de cada entrada analégica pelos pardmetros P050, PO55, P060.

Tabela 19: Ajuste modalidade hardware entradas analégicas

Tipo / Bornes Nome Tipologia DIP-Switch Pardmetro
T A — T
diferir:;iojj 5,6 AINI EE:*:SSGO::Q]OOr:\/A 2wl:§ Z{: POS3
+ _ _
diferi’:cri‘;‘jl"j e | AN EEE:S:GO—_Q]OOrZA gyv}_g Zﬁ W4 : Zg Pos0
! Entrada PTC SW1-3 off, SW1-4 5 on Ver nota

No caso da entrada AIN2 ser configurada como PTC, observar o MENU PROTECAO
NOTA TERMICA DO MOTOR para o ajuste dos pardmetros relativos. As medidas perdem,
portanto, significado.

NOTA As configuragdes néo explicitamente indicadas séo proibidas.

: Verificar, para cada entrada analégica de régua de bornes (REF, AINT, AIN2) se o ajuste
ATENCAO do pardmetro “modalidade” (P0O50, PO55, P060) é compativel com o ajuste dos DIP-
Switchs SW1 correspondentes.

>

A colocada em escala acontece gjustando os parémetros da fungéo linear de conversdo do valor lido pela entrada
analégica ao correspondente valor de referéncia de velocidade ou torque.

A fungdo de conversdo é uma reta que passa por 2 pontos no plano cartesiano tendo na abscissa os valores lidos pela
entrada analégica e em ordenada os valores da referéncia de velocidade ou torque multiplicados pelos parémetros de
percentual referéncias.

Cada ponto ¢ individuado pelas suas 2 ordenadas cartesianas, no eixo das abscissas e no eixo nas ordenadas.

As ordenadas dos dois pontos sGo:

o valor de Speed Min (ou Trq_Min no caso de referéncia de torque) multiplicado pelo percentual ajustada com
P051a/P056a/P061a/P071a/P073a para o primeiro ponto, e o valor de Speed Max (ou Trgq_Max no caso de referéncia
de torque) multiplicado pelo percentual ajustada com P052a/P057a/P062a/P072a/P074a para o segundo ponto.
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Speed_Min depende do motor selecionado: é o valor do par@metro C028 (primeiro motor) ou C071 (segundo motor) ou
C114 (terceiro motor).
Trg_Min depende do motor selecionado: ¢ o valor do parémetro C047 (primeiro motor) ou CO90 (segundo motor) ou
C133 (terceiro motor).

Speed_Max depende do motor selecionado: é o valor do parédmetro C029 (primeiro motor) ou C072 (segundo motor) ou
C115 (terceiro motor).
Trg_Max depende do motor selecionado: é o valor do parémetro C048 (primeiro motor) ou C091 (segundo motor) ou
C134 (terceiro motor).

As abscissas dos dois pontos dependes da entrada analégica:

Para a entrada REF:

O valor PO51 é a abscissa do primeiro ponto; o valor P052 é abscissa do segundo ponto.
Para a entrada AINT:

O valor P056 é a abscissa do primeiro ponto; o valor P057 ¢ a abscissa do segundo ponto.
Para a entrada AIN2:

O valor PO61 é a abscissa do primeiro ponto; o valor P062 ¢ a abscissa do segundo ponto.

A seguinte figura ilustra como os vérios parémetros ajustam a elaboragdo dos sinais de Referéncia analégica de
Velocidade (ou Torque) para uma referéncia analdgica.

Analog reference computing : AIN1

Saturation
+10.0V
0
> O Input Signal == Speed/Torque
+10.0V +
M038 Eatiraton Input type Ref Max*P0S7a [
lection ’
4 +20.0ma selectio Filter
1 P056 ;
> » @ i P057 —
-~ Ref_Min*P056a
-20.0mA P055
Offset :
Correction St P059
& =200ma
2
e 4 Ref Min/Ref Max
_
[ MASTER mode : Speed ]
Speed_Min = C028
Saturation peed_Max = C029
Speed_Min = C071
~ =
Jo.ov 3 -.. peed_Max = C072
o = Speed_Min=C114
0.0V ' peed_Max = C115
[ SLAVE mode : Torque |
] Trq_Min = C047
Saturation [ Motorn, 1 | q_
Rioton: u: 1 Trq_Max = C048
4 +20.0mA Tra Min =
q_Min = C090
4. Trq_Max = C091
TOmA > b Trq_Min = C133
Trg_Max = C134
P000332-B

Figura 9: Elaboragéo referéncia analégica de Velocidade de régua de bornes: AIN1
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Nas figuras abaixo estdo ilustrados alguns exemplos de programagéo para a entrada

motor 1 e a modalidade MASTER: referéncia de velocidade.

Saturation

C029*P052a

C028’P051a T4

r

P51

P052

v

analégica REF, se selecionado o

Filter

Input type
0.0V selection
0 / MO37 —
m 0.0V i NS
P050=3
P053
Offset
Saturation Input type
+10.0V selection
o / MO037 N
m 0.V & A
P050 =3

Offset

C028*P051a

C029*P052a

T

1
P051

P052

P054

Filter

IS

=

Figura 10: Exemplos de elaboragéo Entrada REF (1) e (2)

Ajustes do primeiro exemplo representado na figura:

PO50 =3
PO51 = 1V;

PO51a = 100%;
Speed_Min = C028 = 100 rpm;

Ajustes do segundo exemplo representado na figura:

PO50 =3
PO51 = 1V;

PO51a = 100%;

P0O52 = 10V; P052a = 100%
Speed_Max = C029 = 1100 rpm

P0O52 = 10V; P052a = 100%
Speed_Min = C028 = 1200 rpm; Speed_Max = C029 = 400 rpm

P054

P000333-B
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Analog Input =+ Speed

h
Saturation Fitter
Input type C029"P052a
I/no_ov
REF o )— LN N '
+10.0V P050 =0 C028*P051a :
P0O53| o Pié)52 = Poes
Offset
PO00334-B

Figura 11: Exemplo de elaboragao Entrada REF (3)

Ajustes do exemplo na figura

PO50 =0

PO51 = -5V; PO51a = 100%; P052 = +8V; P052a = 100%
Speed_Min = C028 = 300 rpm; Speed_Max = C029 =1450 rpm
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13.3. Lista dos Parametros de P050 a P074a

Tabela 20: Lista dos Parémetros P050 + PO74a
o % Nivel de VALOR Endereco
HERE e AERE Acesso DEFAULT MODBUS
P0O50 Tipo de sinal entrada analégica REF ADVANCED 3: 010V 650
PO51 Valor em REF que gera referéncia minima (eixo da abscissas) ADVANCED 0.0V 651
PO51a Pe,rc.en’rucxl de Speed Min/Trg_Min que gera referéncia ADVANCED 100.0% 675
minima (ordenada referente a PO51)
P052 Valor em REF que gera referéncia méxima (eixo da abscissas) | ADVANCED 10.0V 652
PO52a Pefcgnfuol de Speed Max/Trq_Max que gera referéncia ADVANCED 100.0% 676
mdxima (ordenada referente a P052)
PO53 Offset em entrada REF ADVANCED ov 653
P054 Filiro em entrada analégica REF ADVANCED 5ms 654
P0O55 Tipo de sinal entrada analégica AINT1 ADVANCED | 2: 4-20mA 655
P056 Valor em AINT que gera referéncia minima (eixo da abscissas) | ADVANCED 4.0mA 656
PO56a Pe,rc.enfuoict de Speed_Min/Trq_Min que gera referéncia ADVANCED 100.0% 677
minima (ordenada referente a P056)
P057 Valor em AINT gue gera referéncia méxima (eixo da abscissas) | ADVANCED 20.0mA 657
PO57a Pe,rc.enfuol de Speed Max/Trq_Max que gera referéncia ADVANCED 100.0% 678
mdxima (ordenada referente a PO56)
PO58 Offset em entrada AIN1 ADVANCED O0mA 658
PO59 Filtro em entrada analdgica AINT1 ADVANCED 5 ms 659
P060 Tipo de sinal entrada analégica AIN2 ADVANCED | 2: 4-20mA 660
PO61 Valor em AIN2 que gera referéncia minima (eixo da abscissas) ADVANCED 4.0mA 661
PO61a Pe,rc.enfuol de Speed Min/Trg_Min que gera referéncia ADVANCED 100.0% 679
minima (ordenada referente a PO61)
P062 Valor em AIN2 que gera referéncia méxima (eixo da abscissas) | ADVANCED 20.0mA 662
PO62a Pe’rc.entuol de Speed Max/Trq_Max que gera referéncia ADVANCED 100.0% 701
mdxima (ordenada referente a PO61)
P063 Offset em entrada AIN2 ADVANCED 0mA 663
P064 Filtro em entrada analégica AIN2 ADVANCED 5 ms 664
P065 Referéncia minima e limiar desabilita START ADVANCED 0 665
P066 Retardacéo desabilita START no limiar P065 ADVANCED Os 666
PO67 Rampa em UP/DOWN teclado e régua de bornes ADVANCED | Quadratica 667
P068 Memoriza valores UP/DOWN no desligamento ADVANCED S| 668
P068a Reset UP/DOWN Velocidade/Torque no stop ADVANCED 0:[NQ] 940
P068b Reset UP/DOWN PID no stop ADVANCED 0:[NQ] 941
PO68c Reset UP/DOWN Velocidade/Torque na mudanca de fontes | ADVANCED 0:[NQ] 942
P068d Reset UP/DOWN PID na mudanca de fontes ADVANCED 0:[NO] 943
P069 Range da referéncia UP/DOWN ADVANCED | 1: Unipolare 669
P070 Referéncia de JOG de Velocidade ou Torque ADVANCED 0% 670
PO71 Valor em FIN que gera referéncia minima (eixo da abscissas) ADVANCED 10 kHz 671
PO71a Pe,rgenfuol de Speed Min/Trg_Min que gera referéncia ADVANCED 100.0% 713
minima (ordenada referente a PO71)
PO72 Valor em FIN que gera referéncia maxima (eixo da abscissas) | ADVANCED 100 kHz 672
PO72a Percgntucl de Speed Max/Trq_Max que gera referéncia ADVANCED 100.0% 714
maxima (ordenada referente a PO72)
PO73 Volo.r em ECH que gera referéncia minima (eixo da ADVANCED | 1500 rpm 673
abscissas)
PO73a Pe,rgenfuol de Speed Min/Trg_Min que gera referéncia ADVANCED 100.0% 702
minima (ordenada referente a PO73)
PO74 Volo[’ em ECH que gera referéncia méxima (eixo da ADVANCED | +1500 rpm 674
abscissas)
PO74a Percentual de Speed Max/Trq_Max que gera referéncia ADVANCED 100.0% 703

mdéxima (ordenada referente a P074)
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PO50 Tipo de sinal entrada analégica REF

10V
:+20 mA
14 +20mA
:0+10V
:0+20 mA

P050 Range 0+4

A WN-—=O

Default 3 3:0-10V

Level ADVANCED

Address  eEl0)

O parédmetro seleciona o tipo de sinal analégico single—ended presente no borne
REF da régua de bornes. O sinal pode ser em tensdo ou em corrente, unipolar ou
bipolar.

0: + 10 V Entrada em tensdo bipolar, entre =10V e +10V, o sinal medido é
saturado entre estes dois valores.

1: £ 20 mA Entrada em corrente bipolar, entre =20mA e +20mA, o sinal medido
é saturado entre estes dois valores.

R0l 2: 4 = 20 mA Entrada em corrente unipolar com limiar minimo, entre +4 mA e
+20mA, o sinal medido é saturado entre estes dois valores.

Quando o sinal medido é inferior a 4 mA ou superior a 20mA, sdo gerados
respectivamente os alarmes A066 e A102.

3: 0 + 10 V Entrada em tensé@o unipolar, entre OV e +10V, o sinal medido é
saturado entre estes dois valores.

4: 0 + 20 mA Entrada em corrente unipolar, entre +0mA e +20mA, o sinal
medido é saturado entre estes dois valores.

seleciona o correto circuito elétrico de elaboracdo do sinal analégico: em tensGo ou em
corrente.

O valor do pardmetro PO50 deve ser coerente com o estado do switch SW1-1, pelo qual se
iii NOTA

P0O51 Valor em REF gue gera referéncia minima (abscissa)

-100 + 100, se PO50 = 0 -100V +10.0V , seP0O50= 0:+10V
-200 + 200, se PO50 = 1 -20.0 mA + 20.0 mA, se PO50 = 1: £ 20 mA

PO51 Range +40 + 200, se PO50 = 2 +4.0mA = 20.0 mA, se P050 = 2: 4 = 20 mA
0+ 100, se PO50 = 3 0.0V +10.0V , seP050=3:0+10V
0 + 200, se PO50 = 4 0.0 mA =+ 20.0 mA, se PO50 = 4: 0 + 20 mA
Default 0 0.0V

Level ADVANCED

Address 8}

O parémetro seleciona o valor do sinal de entrada REF que dd a referéncia
minima, ou melhor, a referéncia ajustada por C028xP051a em modalidade
Master ou por C047xP051a em modalidade Slave.

Caso esteja ativo o motor n.2, no lugar de C028 e C047 serdo utilizados os
valores de C071 e C090, enquanto caso esteja ativado o motor n.3, serdo
utilizados os valores de C114 e C133.

Function

P0510 percentual de Speed Min/Trg_Min que gera referéncia minima (ordenada referente a P051)

PO51a Range 0+ 1000 100.0%

Default  RKlY 100.0%

Level ADVANCED

Address Y£)

O paré&metro representa o percentual de velocidade minima (ou tforque minimo no
Z0 e oMl caso de referéncia de torque) a ser utilizado para a referéncia minima ajustada
com PO51.
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P052 Valor em REF gue gera referéncia méxima (abscissa)

P052 Range

-100 + 100, se PO50 = 0
-200 + 200, se PO50 =1
+40 + 200, se PO50 = 2
0+ 100, se PO50 = 3
0 + 200, se PO50 = 4

-100V +10.0V , seP0O50= 0:+10V
-20.0 mA + 20.0 mA, se PO50 = 1: £ 20 mA
+4.0mA + 20.0 mA, se PO50 = 2: 4 + 20 mA
0.0V +10.0V , seP050=3:0+10V
0.0 mA + 20.0 mA, se PO50 = 4: 0 + 20 mA

Default

100

+10.0V

Level

ADVANCED

Address

652

Function

O parémetro seleciona o valor do sinal de entrada REF que d& a referéncia
madxima, ou melhor, a referéncia ajustada por C029xP052a em modalidade
Master ou por C048xP052a em modalidade Slave.

Caso esteja ativo o motor n.2, no lugar de C029 e C048 serdo utilizados os
valores de C072 e C091, enquanto caso esteja ativo o motor n.3 seréo utilizados

os valores de C115 e C134.

P0520 percentual de Speed Max/Trg_Max gue gera referéncia méxima (ordenada referente a P052)

P052a Range

Default

Level

Address

0+ 1000 100.0%
1000 100.0%
ADVANCED

676

Function

O pardmetro representa o percentual de velocidade mdxima (ou torque méximo no
caso de referéncia de torque) a ser utilizado para a referéncia méxima ajustada

com P052.

P053 Offset em entrada REF

P0O53 Range

-10.00V ++10.00V , seP050= 003

Default

Level

Address

~2000 - 2000 —20.00 mA + +20.00 mA, se PO50 = 1,2,4
0 0.00 V

ADVANCED

653

Function

O parémetro seleciona o valor da correcdo do offset do sinal analégico REF

medido.

O valor ajustado é adicionado ao sinal medido antes de toda saturagdo ou
convers@o expressa na unidade de medida relativa ao tipo de sinal selecionado

para a entrada analégica REF.

P054 Filiro em entrada analégica REF

PO54 Range

Default

Level

Address

0+ +65000 0+ +65000ms
5 5 ms
ADVANCED

654

Function

O pardmetro seleciona o valor da constante de tempo do filiro da primeira ordem
que é aplicada ao sinal de entrada REF no término da cadeia de saturacdo e

conversédo do sinal.
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PO55 Tipo de sinal entrada analégica AIN1

0:+10V
1: £ 20 mA
P055 Range 0+4 2: 4+20 mA
3:0+-10V
4: 0+ 20 mA
Default W4 2:4+20mA

Level ADVANCED

Address 5N
O parémetro seleciona o tipo de sinal analégico diferencial presente entre os
bornes AINT+ e AIN1- da régua de bornes.
O sinal pode ser em tensé@o ou em corrente, unipolar ou bipolar.
0: + 10 V Entrada em tensdo bipolar, entre =10V e +10V, o sinal medido é
saturado entre estes dois valores.
1: £ 20 mA Entrada em corrente bipolar, entre =20mA e +20mA, o sinal medido
é saturado entre estes dois valores.
R0l 2: 4 = 20 mA Entrada em corrente unipolar com limiar minimo, entre +4 mA e
+20mA, o sinal medido é saturado entre estes dois valores.
Quando o sinal medido for inferior a 4 mA ou superior a 20mA, sdo gerados
respectivamente os alarmes A067 e A103.
3: 0 + 10 V Entrada em tensé@o unipolar, entre OV e +10V, o sinal medido é
saturado entre estes dois valores.
4: 0 + 20 mA Entrada em corrente unipolar, entre +0mA e +20mA, o sinal
medido é saturado entre estes dois valores.

seleciona o corretfo circuito elétrico de elaborag@o del segnale analégico: em tensGo ou em
corrente.

O valor do pardmetro PO55 deve ser coerente com o estado do switch SW1-2 pelo qual se
iii NOTA

P056 Valor em AIN1 que gera referéncia minima (abscissa)

—-100 + 100, se PO55 = 0 -10.0V +10.0V , seP055= 0:+10V
—200 + 200, se PO55 =1 -20.0 mA + 20.0 mA, se PO55 = 1: £ 20 mA
P056 Range +40 + 200, se P0O55 = 2 +4.0mA + 20.0 mA, se P0O55 = 2: 4 + 20 mA
0+ 100, se P0O55 = 3 0.0V +10.0V , seP055=3:0+-10V
0 + 200, se PO55= 4 0.0 mA = 20.0 mA, se PO55 = 4: 0 + 20 mA
Default 40 +4.0mA

Level ADVANCED

Address RIS

O parédmetro seleciona o valor do sinal de entrada AINT que dé a referéncia
minima, ou melhor, a referéncia ajustada por C028xP056a em modalidade
Master ou por C047xP056a em modalidade Slave.

Caso o motor n.2 esteja ativo, no lugar de C028 e C047 serdo utilizados os
valores de CO71 e C090, enquanto caso esteja ativo o motor n.3, serdo utilizados
os valores de C114 e C133.

Function

P0560 percentual de Speed Min/Trg_Min que gera referéncia minima (ordenada referente a P056)

PO56a Range 0+ 1000 100.0%

Default  RKlY 100.0%

Level ADVANCED

Address Y4

O paré&metro representa o percentual de velocidade minima (ou tforque minimo no
Z0 e oMl caso de referéncia de torque) a ser utilizado para a referéncia minima ajustada
com PO56.
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PO57 Valor em AIN1 que gera referéncia mdaxima (abscissa)

P0O57 Range

Default
Level

Address

Function

—-100 + 100, se PO55 = 0
-200 = 200, se PO55 =1
+40 + 200, se P0O55 = 2
0+ 100, se P0O55 = 3
0 + 200, se PO55 = 4

-10.0V +10.0V , seP0O55= 0:+10V
-20.0 mA + 20.0 mA, se PO55 = 1: £ 20 mA
+4.0mA + 20.0 mA, se P055 = 2: 4 + 20 mA
0.0V +10.0V , seP055=3:0+10V
0.0 mA + 20.0 mA, se PO55 = 4: 0 + 20 mA

200

+20.0mA

ADVANCED

657

O parédmetro seleciona o valor do sinal de entrada AINT que d& a referéncia
madxima, ou melhor, a referéncia ajustada por C029xP057a em modalidade
Master ou por C048xP057a em modalidade Slave.

Caso o motor n.2 esteja ativo, no lugar de C029 e C048 serdo utilizados os
valores de C072 e C091, enquanto no caso do motor n.3 estar ativo, serdo
utilizados os valores de C115 e C134.

PO570 percentual de Speed Min/Trg_Min gue gera referéncia méxima (ordenada referida a P057)

PO57a Range

Level
Address

Function

P058 Offset em entrada AINT1

P0O58 Range

Default
Level
Address

Function

Default

0+ 1000 100.0%
1000 100.0%
ADVANCED

678

O pardmetro representa o percentual de velocidade méxima (ou torque méximo no
caso de referéncia de torque) a ser utilizado para a referéncia maxima ajustada

com PO57.

-10.00V + +10.00V , seP055= 003

~2000 - 2000 —20.00 mA + +20.00 mA, se P055 = 1,2,4
0 0 mA

ADVANCED

658

O parédmetro seleciona o valor da correcdo do offset do sinal analégico AINT

medido.

O valor ajustado é adicionado ao sinal medido antes de cada saturagdo ou
convers@o espresso na unidade de medida relativa ao tipo de sinal selecionado

para a entrada analégica AINT.

PO59 Filiro em entrada analégica AIN1

PO59 Range

Default
Level

Address

Function

0+ +65000 0+ +65000ms
5 5 ms
ADVANCED

659

O pardmetro seleciona o valor da constante de tempo do filiro da primeira ordem
que é aplicado ao sinal de entrada AIN1 so final da cadeia de saturacdo e

conversédo do sinal.
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P060 Tipo de sinal entrada analégica AIN2

P060

0:+10V

1: £ 20 mA
Range 0+4 2: 4 +20 mA

3:0+-10V

4: 0+ 20 mA
Default K 2:4+20mA

Address XS

A\
A\

PO61 Valor em AIN2 que gera referéncia minima (abscissa)

NOTA

NOTA

Level ADVANCED

O parémetro seleciona o tipo de sinal analégico diferencial presente entre os
bornes AIN2+ e AIN2- da régua de bornes.

O sinal pode ser em tensé@o ou em corrente, unipolar ou bipolar.

0: + 10 V Entrada em tensdo bipolar, entre =10V e +10V, o sinal medido é
saturado entre estes dois valores.

1: £ 20 mA Entrada em corrente bipolar, entre =20mA e +20mA, o sinal medido
é saturado entre estes dois valores.

Ui 2: 4 + 20 mA Entrada em corrente unipolar com limiar minimo entre +4 mA e
+20mA, o sinal medido é saturado entre estes dois valores.

Quando o sinal medido é inferior a 4mA ou superior a 20mA, sdo gerados
respectivamente os alarmes A068 e A104.

3: 0 + 10 V Entrada em tensé@o unipolar, entre OV e +10V, o sinal medido é
saturado entre estes dois valores.

4: 0 + 20 mA Entrada em corrente unipolar, entre +0mA e +20mA, o sinal
medido é saturado entre estes dois valores.

O valor do pardametro P060 deve ser coerente com o estado dos switchs SW1-3 , SW1-4 e
SW1-5, por onde se seleciona o correto circuito elétrico de elaboragé@o do sinal analégico: em
tensdo ou em corrente.

Se habilitada a protegéo térmica de PTC (C274) a referéncia de AIN2 é automaticamente
gerida como entrada 0 + 10 V. O Unico pardmetro habilitado para a gestdo de AIN2 é P064;
P060, P061, P061a, P062, P062a e P063 sdo inibidos em visualizacdo e ndo séo
administrados no cdlculo da medida.

P0O61

-100 + 100, se P0O60 = 0 -10.0V +10.0V , seP060= 0:+10V
—200 + 200, se P60 =1 —20.0 mA +20.0 mA, se PO60 = 1: £ 20 mA
Range +40 + 200, se PO60 = 2 +4.0mA + 20.0 mA, se P060 = 2: 4 + 20 mA
0+ 100, se P60 = 3 0.0V +10.0V , seP060=3:0+-10V
0 + 200, se PO60= 4 0.0 mA =+ 20.0 mA, se PO60 = 4: 0 + 20 mA
Default 40 4.0mA

Level ADVANCED

Address X

O parémetro seleciona o valor do sinal de entrada AIN2 que dé a referéncia
minima, ou melhor, a referéncia ajustada por C028xP061a em modalidade
Master ou por C047xP061a em modalidade Slave.

Caso o motor n.2 esta ativo, no lugar de C028 e C047 serdo utilizados os valores
de C071 e C090, enquanto caso o motor n.3 esteja ativo seréo utilizados os
valores de C114 e C133.

Function
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P0610 percentual de Speed_Min/Trg_Min gue gera referéncia minima (ordenada referente a P061)

PO61a

Default | K] 100.0%

Range 0+ 1000 100.0%

Level ADVANCED
Address KXY

O pardmetro representa o percentual de velocidade minima (ou torque minimo no
Z0te oMl caso de referéncia de torque) a ser utilizado para a referéncia minima ajustada
com PO61.

P062 Valor em AIN2 que gera referéncia mdaxima (abscissa)

P062

-100 + 100, se P0O60 = 0 -10.0V +10.0V , seP060= 0:+10V
—200 + 200, se P60 =1 —20.0 mA +20.0 mA, se PO60 = 1: £ 20 mA
Range +40 + 200, se P060 = 2 +4.0mA + 20.0 mA, se P60 = 2: 4 + 20 mA
0+ 100, se P60 = 3 0.0V +10.0V , seP060=3:0+-10V
0 + 200, se PO60= 4 0.0 mA =+ 20.0 mA, se PO60 = 4: 0 + 20 mA
Default 100 20.0 mA

Level ADVANCED
Address  [IYi
O pardmetro seleciona o valor do sinal de entrada AIN2 que dé a referéncia
madxima, ou melhor, a referéncia ajustada por C029xP062a em modalidade
Master ou por C048xP062a em modalidade Slave.
Caso esteja ativo o motor n.2, no lugar de C029 e C048 serdo utilizados os
valores de C072 e C091, enquanto no caso do motor n.3 estar ativo serdo
utilizados os valores de C115 e C134.

Function

P0620 percentual de Speed Min/Trg_Min gue gera referéncia méxima (ordenada referente a P062)

P062a

Range 0 + 1000 100.0%
Default 1000 100.0%
Level ADVANCED
Address o)

O pardmetro representa o percentual de velocidade méxima (ou torque méximo no
S0 e oMl caso de referéncia de torque) a ser utilizado para a referéncia méxima ajustada
com P062.

P063 Offset em entrada AIN2

P063

-10.00V = +10.00V , se P060= 0o 3

AL 2000 + 2000 ~20.00 mA + +20.00 mA, se P060 = 1,2,4

Default 0 0 mA

Level ADVANCED

Vel [CE 663

O parédmetro seleciona o valor da correcdo do offset do sinal analégico AIN2
medido.

ZIie Tl O valor ajustado é adicionado ao sinal medido antes de cada saturagdo ou
convers@o expresso na unidade de medida relativa ao tipo de sinal selecionado
para a entrada analégica AIN2.
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P064 Filiro na entrada analégica AIN2

PO64 Range 0 + 65000 0 + 65000ms

Default K 5 ms

Level ADVANCED

Address X!

O pardmetro seleciona o valor da constante de tempo do filiro da primeira ordem
FI et que é aplicada ao sinal de entrada AIN2 ao final da cadeia de saturagéo e
conversdo do sinal.

P065 Referéncia mfnima e limiar desabilita START

PO65 Range 0+ +32000 0+ +32000 rpm

Default ¢ Orpm
Level ADVANCED

Address  [I5)
Se este par@metro é diferente de zero, referéncia de velocidade atual, calculada
no final de toda a cadeia de elaboracéo de todas as fontes de referéncia ativas, é
saturato, em valor absoluto, ao valor deste parémetro.
A saturagéo acontece em valor absoluto, portanto, este par@metro determina uma
“zona proibida” da referéncia intorno de zero.
Exemplo:
com P065 = 100 rpm, se o valor atual da referéncia de velocidade decresce a
partir de 500 rpm, quando se torna inferior a 100 rpm, por exemplo +50rpm, o
valor de referéncia atuado é saturado a 100 rpm, até quando a referéncia nédo
torna a ser maior que 100 rpm ou inferior a =100 rpm, em cujo caso caso
assume o valor ajustado.
Se o parGmetro P066 também for diferente de zero, entdo é habilitada a
funcionalidade de desabilitagio do inversor: se o valor absoluto da referéncia
atual de velocidade permanece inferior ao valor de pardmetro, ou seja, dentro da
“zona proibida”, por um tempo maior do indicado por P066, a referéncia é
colocada a zero, a velocidade pedida ao motor decresce com a rampa ativa até
zero, onde o inversor é desabilitado automaticamente.
Se é mantida a habilitagdo externa (ENABLE fechado), o inversor se reabilita
automaticamente se a referéncia supera em valor absoluto o valor ajustado no
pardmetro P065.

NOTA O parémetro P065 é considerado ativo somente se as fungdes Speed Search e Power Down

O pardmetro P065 é considerado ativo somente em modalidade Master, quando a referéncia
NOTA .
é de velocidade.
& séo desabilitadas: C245=0 e C225=0.

P066 Retardacdo desabilita START no limiar PO65

P066 Range 0+ 250 0 + 250 sec

Default |8 Os
Level ADVANCED

Address  [J39)

Se o parémetro P066 é diferente de zero e também o pardmetro P65 é diferente
de zero, entdo a funcionalidade de desabilitagéo do inversor é habilitada: se o
valor absoluto da referéncia atual de velocidade permanece inferior ao valor do
20 la e, pardmetro P65 (isto é, dentro da “zona proibida”) por um tempo maior do
indicado por P0é6, a referéncia é colocada a zero, a velocidade pedida ao motor

decresce com a rampa ativa até zero onde é desabilitado automaticamente (ver
descricdo de P065).
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P067 Rampa em Up-Down teclado e régua de bornes
P067 Range 0+ 6501 Os. + 6500 s; Quadrdtica
Default  EKI0l Quadrética

Level ADVANCED

Address KXY

Com os sinais digitais de entrada UP e DOWN ou com as teclas A e ¥ do médulo
teclado/display (quando é visualizada uma pdgina Keypad diferente da somente
medidas) é possivel incrementar ou desincrementar a referéncia.

O incremento e o desincremento séo realizados adicionando & referéncia atual
uma quantidade que é incrementada ou desincrementada com uma rampa
temporal.

O parémetro P067 indica o tempo de rampa para incrementar a referéncia de
zero ao valor mdéximo absoluto de velocidade (ou torque) ajustado, isto é, o
madximo entre os valores absolutos de Vel Min e Vel Max, ou entre os valores
absolutos de Trg_Min e Trq_Max.

Caso o motor n.1 esteja ativo Vel Min=C028, Vel Max=C029, Trq_Min=C047,
Trqg Max=C048.

P068 Memoriza valoresUp-Down no desligamento

P068 Range 0+1 0: Desabilitado, 1: Habilitado

Default 1 1: Abilitato

Level ADVANCED

Address XX

Se P068=1, as quantidades adicionadas & referéncia de Velocidade/Toque ou PID
através dos sinais digitais de entrada UP e DOWN, ou com as teclas A e ¥ do
médulo  teclado/display sGo memorizadas no desligamento do inversor e
adicionadas & referéncia inicial ao sucessivo acendimento do préprio inversor.

De tal forma é possivel manter memorizado o valor da referéncia obtida por UP e

DOWN.

Function

P068a Reset Up-Down Velocidade/Torgue no stop

P068a Range 0+1 0: NO, 1: YES

Default 0 0: NO

Level ADVANCED

Address [EZI0)

Se P068a =1:[Yes], a cota de referéncia de Velocidade/Torque devida ao
UP/DOWN (de sinais digitais UP e DOWN, ou com as teclas A e ¥ do médulo
teclado/display) é zerado cada vez que se tira o START do inversor e termina a
rampa de desaceleracdo.

Function

P068b Reset Up—Down PID no stop

P068b Range 0+1 0: NO, 1: YES

Default 0 0: NO

Level ADVANCED

Address EZA

Se P068b =1:[Yes], a cota de referéncia do PID devida co UP/DOWN (de sinais
ZV e o M digitais UP e DOWN, ou com as teclas A e ¥ do médulo teclado/display) é zerado
cada vez que se tira o START do inversor e termina a rampa de desaceleragéo.
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P068c Reset Up—Down velocidade/torque na mudanga de fontes

P068c Range 0=+1 0: NO, 1: YES

Default [ 0: NO
Level ADVANCED

Address KZVi
Se P068c =1:[Yes], a cota de referéncia de Velocidade/Torque devida ao
UP/DOWN (de sinais digitais UP e DOWN, ou com as teclos A e ¥ do médulo
teclado/display) é zerado cada vez que se muda a fonte de comando passando
U la e, de Remoto a Local e vice-versa com a tecla ou entrada digital de LOC/REM, ou
quando o switch das fontes de comando é efetuado com a entrada digital
programada em C179 (MDI para selecdo de fontes ver MENU ENTRADAS
DIGITAIS).

P068d Reset Up—Down PID na mudanca de fontes

P068d Range 0+1 0: NO, 1: YES

Default |8 0: NO

Y ADVANCED
| Address KZ¥
Se P068d =1:[Yes], a cota de referéncia do PID devida ao UP/DOWN (de sinais
digitais UP e DOWN, ou com as teclas A e ¥ do médulo teclado/display) é
zerado cada vez que se muda a fonte de comando passando de Remoto a Local e
vice-versa com a tecla ou entrada digital de LOC/REM, ou quando o switch das
fontes de comando ¢é realizado com a entrada digital programada em C179 (MDI
para selecdo de fontes ver MENU ENTRADAS DIGITAIS).

P069 Range da referéncia Up/Down

P069 Range 0=+1 0: Bipolar, 1: Unipolar
Default N 1: Unipolar
Level ADVANCED

Address  [XY¥)

Se P069=1, a quantidade adicionada por sinais digitais de entrada UP e DOWN,
ou com as teclas A e ¥ do médulo teclado/display (em modalidade Local) é
unipolar, ou seja, é apenas positiva (tem valor minimo zero).

No caso bipolar a quantidade adicionada pode ser negativa.

Function

P070 Referéncia JOG de velocidade ou torque

PO70 Range + 100 + 100 %

Default 0 0 %

Level ADVANCED

Address Y48

Valor da referéncia de JOG. No caso de controle de velocidade, o percentual da
referéncia de JOG ¢é referente ao valor mdximo de velocidade do motor
selecionado (méximo em valor absoluto entre os pardmetros velocidade minima e
mdxima); no caso de controle em torque o percentual é referente ao valor
mdaximo de torque do motor selecionado (méximo em valor absoluto entre limite
de torque minimo e méximo).

Function
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PO71 Valor em FIN que gera referéncia minima (abscissa)

PO71 Range 1000 + 10000 10 kHz + 100 kHz

Default  elele] 10 kHz
Level ADVANCED
Address YA

O parémetro seleciona o valor do sinal de entrada em frequéncia que dd a
referéncia minima, ou melhor, a referéncia ajustada por C028xP071a em

Fundfion modalidade Master ou por C047xP07 1a em modalidade Slave.
Caso o motor n.2 esteja ativo, no lugar de C028 e C047 serdo utilizados os

valores de C071 e C090, enquanto no caso do motor n.3 estar ativo, serdo
utilizados os valores de C114 e C133.

PO710 percentual de Speed Min/Trq_Min que gera referéncia minima (ordenada referente a P071)

PO71a Range 0+ 1000 100.0%
Default K] 100.0%
Level ADVANCED
| Address MK

O parédmetro representa o percentual de velocidade minima (ou torque minimo no
caso de referéncia de torque) a ser utilizado para a referéncia minima ajustada

com PO71.

Function

PO72 Valor em FIN que gera referéncia méaxima (abscissa)

PO72 Range 1000 + 10000 10 kHz + 100 kHz

Default 10000 100 kHz
Level ADVANCED
Address e Y#

O parémetro seleciona o valor do sinal de entrada em frequéncia que dd a
referéncia madxima, ou melhor, a referéncia ajustada por C029xP072a em
modalidade Master ou por C048xP072a em modalidade Slave.

Caso esteja ativo o motor n.2, no lugar de C029 e C048 serdo utilizados os
valores de C072 e C091, enquanto caso o motor n.3 esteja ativo serdo utilizados

os valores de C115 e C134.

P0720 percentual de Speed Min/Trg Min que gera referéncia méxima (ordenada referente a P072)

PO72a Range 0+ 1000 100.0%

Default 1000 100.0%
Level ADVANCED

Address AR

O pardmetro representa o percentual de velocidade méxima (ou torque méximo no
caso de referéncia de torque) a ser utilizado para a referéncia maxima ajustada

com PO72.

Function
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PO73 Valor em ECH que gera referéncia minima (abscissa)

PO73 Range -32000 + 32000 + 32000 rpm

DIV 8 —1500 -1500 rpm

Level ADVANCED

Address YA

O parémetro seleciona o valor do sinal de entrada Encoder que dé a referéncia
minima, ou melhor, a referéncia ajustada por C028xP073a em modalidade Master
ou por C047xP073a em modalidade Slave.

Caso esteja ativo o motor n.2, no lugar de C028 e C047 serdo utilizados os
valores de CO71 e C090, enquanto no caso de estar ativo o motor n.3, serdo
utilizados os valores de C114 e C133.

Function

P0730 percentual de Speed Min/Trq_Min que gera referéncia minima (ordenada referente a P073)

PO73a Range 0+ 1000 100.0%

Default | K] 100.0%

Level ADVANCED

| Address Wi

O parédmetro representa o percentual de velocidade minima (ou torque minimo no
S0 e oMl caso de referéncia de torque) a ser utilizado para a referéncia minima ajustada

com P073.

PO74 Valor em ECH que gera referéncia méxima (abscissa)

PO74 Range -32000 + 32000 + 32000 rpm

Default +1500 +1500 rpm

Level ADVANCED

Address Y&

O pardmetro seleciona o valor do sinal de entrada Encoder que dé a referéncia
maxima, ou melhor, a referéncia ajustada por C029xP074a em modalidade
Master ou por C048xP074a em modalidade Slave.

Caso esteja ativo o motor n.2, no lugar de C029 e C048 serdo utilizados os
valores de C072 e C091, enquanto no caso de estar ativo o motor n.3, serdo
utilizados os valores de C115 e C134.

P07 40 percentual de Speed Max/Trq_Max gue gera referéncia mdxima (ordenada referente a P074)

PO74a Range 0+ 1000 100.0%

Default  RKlY 100.0%

Level ADVANCED

Vel [CE 703

O pardmetro representa o percentual de velocidade mdéxima (ou torque méximo no
S0 le )Ml caso de referéncia de torque) a ser utilizado para a referéncia minima ajustada
com PO74.
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14. MENU MULTIVELOCIDADE

14.1. Descricao

é NOTA Consultar também o MENU ENTRADAS PARA REFERENCIAS e o MENU ENTRADAS DIGITAIS do

presente manual.

No presente menG é possivel definir os valores de 15 referéncias de multivelocidade (ou multispeed) fixados com os
parédmetros PO81+ P098 e a sua modalidade de aplicacdo PO80.

A selecgo da velocidade desejada acontece pela ativacdo de oportunas entradas digitais (ver MENU ENTRADAS
DIGITAIS).

O range de referéncia programavel por estes parédmetros :

+ 32000 rpm se a unidade de medida das multivelocidades é — P100 = 1.00 rpm
+ 3200.0 rpm se a unidade de medida das multivelocidades ¢ — P100 = 0.10 rpm
+ 320.00 rpm se a unidade de medida das multivelocidades ¢ — P100 = 0.01 rpm

Para ajustar as entradas digitais em modalidade multispeed, utilizam-se os parémetros C155, C156, C157, C158

O pardmetro PO80 estabelece a modalidade de uso das referéncias ajustadas nas multivelocidades; pode assumir trés
valores: PRESET SPEED, SUM SPEED, EXCLUSIVE PRESET SPEED.

Se PO80 = PRESET SPEED, a referéncia de velocidade é, para todos os efeitos, o valor ajustado na velocidade
programada ativa naquele momento. Se as entradas digitais programadas como multispeed s@o todas abertas (portanto
ndo ativadas), é considerada como referéncita de velocidade a entrada devida as fontes selecionadas no MENU
METODO DE CONTROLE (C143 + C146).

Se PO80 = EXCLUSIVE PRESET SPEED, a referéncia de velocidade é, para todos os efeitos, o valor ajustado na multispeed
selecionada naquele momento. Se as entradas digitais programadas como multispeed sGo todas abertas (portanto néo
ativadas), ndo serd considerada nenhuma outra fonte de referéncia e esse serd, portanto, nulo.

Se PO80 = SUM SPEED, o valor de referéncia de velocidade atribuido na velocidade programada ativa naquele momento
vai em soma ao total das referéncias de velocidade presentes.

A referéncia obtida é, de qualquer forma, sempre saturada pelos pardmetros velocidade minima e méxima do motor
selecionado.

14.2. Lista Parametros de P080 a P100

Tabela 21: Lista dos Parametros PO80 + P100

Parémetro FUNGAO Nivel de Acesso D\g;;?JET II\EArgSrBeEJOS
PO80 Funcdo Multispeed BASIC 0:Preset Speed 680
PO81 Velocide de saida Mspd1 BASIC 0.00 rpm 681
PO83 Velocide de saida Mspd2 BASIC 0.00 rpm 683
P085 Velocide de saida Mspd3 BASIC 0.00 rpm 685
PO87 Velocide de saida Mspd4 ADVANCED 0.00 rpm 687
PO88 Velocide de saida Mspd5 ADVANCED 0.00 rpm 688
PO89 Velocide de saida Mspdé ADVANCED 0.00 rpm 689
P0O90 Velocide de saida Mspd7 ADVANCED 0.00 rpm 690
PO91 Velocide de saida Mspd8 ADVANCED 0.00 rpm 691
P092 Velocide de saida Mspd9 ADVANCED 0.00 rpm 692
PO93 Velocide de saida Mspd10 ADVANCED 0.00 rpm 693
P094 Velocide de saida Mspd11 ADVANCED 0.00 rpm 694
P095 Velocide de saida Mspd12 ADVANCED 0.00 rpm 695
P0%6 Velocide de saida Mspd13 ADVANCED 0.00 rpm 696
PO97 Velocide de saida Mspd14 ADVANCED 0.00 rpm 697
PO98 Velocide de saida Mspd15 ADVANCED 0.00 rpm 698
PO99 Velocidade em Fire Mode ENGINEERING 750.00 rpm 699
plog | Unidade de medida das ADVANCED 2:1.0 rpm 700

multivelocidades
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P080 Fun¢do Multispeed

PO80O

Range

Default
Level
Address

Function

P081-+P098 Velocidade programada n.1(/15)

0: Preset Speed,
1: Sum Speed,
2: Exclusive Preset Speed

0: Preset Speed

BASIC

680

Define a modalidade de uso das multivelocidades na construgcdo da referéncia
de velocidade total. Sao possiveis trés tipologias de uso:

0: [ Preset Speed | — a multispeed selecionada constitui o efetivo valor de
bom funcionamento (prévia limitagdo devida aos par@metros velocidade
minima e mdxima do motor selecionado) da referéncia de velocidade do
motor. Caso ndo esteja selecionada nenhuma multispeed (nenhuma
entrada digital programada para a sele¢cdo das multispeed é ativada ou
entradas digitais programadas para a selecGo das multispeed todas
desativadas) a referéncia considerada serd aquela devida as fontes
programadas no MENU METODO DE CONTROLE.

1: [ Sum Speed ] — a referéncia relativa & multispeed selecionada seré
considerada em soma as outras devidas a&s fontes de referéncia
selecionadas no MENU METODO DE CONTROLE.

2: [ Exclusive Preset Speed ] — a multispeed selecionada constitui o efetivo
valor de bom funcionamento (prévia saturacdo devida aos parémetros
velocidade minima e mdéxima do motor selecionado) da referéncia de
velocidade do motor, mas, diferentemente do caso O [Preset Speed], se ndo
for selecionada nenhuma multispeed (nenhuma entrada  digital
programada para a sele¢do das multispeed é ativada ou entradas digitais
programadas para a selegGo das multispeed todas desativadas) a
referéncia é nula.

P081-+P098 Range

Default
Level

Address

Function

-32000 + 32000

+32000rpm

0

0.00 rpm

da PO81 o PO85 BASIC
da PO87 o P098 ADVANCED

681+698

Determina o valor da velocidade de saida devida & selecdo da multispeed
efetuada com as relativas entradas digitais (ver Tabela 84). O valor das
multivelocidades é colocado em escala com base na unidade de medida
programada em P100.

A referéncia devida & multivelocidade selecionada pelas entradas digitais

apropriadas serd elaborada segundo o ajuste de PO8O.
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P099 Velocidade em Fire Mode
P099 Range —32000 + 32000 +32000
Default 750 750.00 rpm

Level ENGINEERING
Address 699

Determina o valor da velocidade de saida em modalidade Fire Mode. O valor
Function da velocidade em Fire Mode é funcdo da unidade de medida programada em

P100.

P100 Unidade de medida das multivelocidades

P100 Range 0+2 0: [0.01rpm] + 2: [1.0 rpm]

Default 2 2:[1.0 rpm]
Level ADVANCED
Address 700

. Define a unidade de medida considerada para as 15 multivelocidades e para
Function a velocidade em Fire Mode P099.

ATENQAO Modificando a unidade de Medida das multivelocidades P100 os valores de velocidade
programados para as multispeed e Fire Mode sdo RECALCULADOS.
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15. MENU MULTIREFERENCIAS PID

15.1. Descricao

Neste menU séo definidos os parédmetros para o uso e a atribuicdo das multireferéncias PID por entradas digitais.

A proveniéncia da referéncia & estabelecida pela programacéo dos parémetros C285 + C287 (ver MENU
CONFIGURACAO PID). A referéncia total depende também de eventuais multireferéncias programadas ou pela reducéo
percentual da referéncia (ver MENU VARIACAO PERCENTUAL REFERENCIA).

Por exemplo, com a seguinte configuragéo:

Menu Configuragéo PID

C285 Proveniéncia referéncia 1 PID = 2: AIN1
C286 Proveniéncia referéncia 2 PID = 0: Disable
C287 Proveniéncia referéncia 3 PID = 0: Disable

Ment Entradas Digitais

C188a Entrada Multireferéncia 1 PID = 7: MDI7
C188b Entrada Multireferéncia 2 PID = 8: MDI8
C188c Entrada Multireferéncia 3 PID = 0: Disable

Ment Multireferéncias PID

PO81a Referéncia 1 PID (Mref 1) = 1.0 bar
PO82a Referéncia 2 PID (Mref 2) = 1.5 bar
PO83a Referéncia 3 PID (Mref 3) = 2.5 bar

Meny Parametros PID

P257 Ganho para Colocada em escala PID = 0.1

quando a entrada analégica AINT é em 100% corresponde uma referéncia de pressdo de 10 bar

(100%*P257 =10.0) .

Supondo AIN1T em 10%, com base nas combinagdes das entradas digitais programadas como multireferéncia e & fungéo
atribuida com o parémetro PO80a, obteremos as seguintes referéncias:

PO80a Multireferéncia Funcdo = Preset Ref.
MDI8 MDI7 Referéncia Total
0 0 1.0 bar
0 1 1.0 bar
1 0 1.5 bar
1 1 2.5 bar

Se ambas as entradas digitais programadas como Multireferéncia néo estéo ativas, a referéncia total é dada na entrada
analégica AIN1 selecionada como primeira referéncia do PID (C285):

P080a Multireferéncia Fungdo = Exclusive Preset Ref.
MDI8 MDI7 Referéncia Total
0 0 0.0 bar
0 1 1.0 bar
1 0 1.5 bar
1 1 2.5 bar
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Como o anterior, exceto no caso de nenhuma Multireferéncia estar ativada, a referéncia total é nula:

PO80a Multireferéncia Fun¢do = Sum Ref.
MDI8 MDI7 Referéncia Total
0 0 1.0 bar
0 1 2.0 bar
1 0 2.5 bar
1 1 3.5 bar

Se ambas as entradas digitais programadas como Multireferéncia néao estdo ativas, a referéncia total é dada na entrada
analégica AINT selecionada como primeira referéncia do PID (C285). Enquanto nas combinacdes em que pelo menos
uma das entradas digitais programadas como multireferéncia é ativa, a referéncia resultante é a soma da cota devida a
AINT e a devida & multireferéncia selecionada.

15.2.Lista Parametros de P080a a P099%9a

Tabela 22: Lista dos Parametros P080a + P099a

Parémetro FUNCAO Nivel de Acesso Enderego MODBUS
P080a Funcao Multireferéncia PID ENGINEERING 944
PO81a Multireferéncia 1 PID (Mref1 ENGINEERING 945
P082a Multireferéncia 2 PID (Mref2 ENGINEERING 946
P083a Multireferéncia 3 PID (Mref3 ENGINEERING 947

)
)
)
PO84a Multireferéncia 4 PID (Mref4) ENGINEERING 948
)
)
)

P085a Multireferéncia 5 PID (Mref5 ENGINEERING 949
P086a Multireferéncia 6 PID (Mrefé ENGINEERING 986
P087a Multireferéncia 7 PID (Mref7 ENGINEERING 987
P099a Referéncia PID em Fire Mode ENGINEERING 988
PO80a Fungéo Multireferéncia
P080a Range 0+2 0: [Preset Ref] +2: [Exclusive Preset Ref.]
Default 0 0: [Preset Ref]

Level ENGINEERING
Address 944
Define se a referéncia PID devida & selecGo de uma multireferéncia digital deve ser
Function considerada como Unica referéncia ativa ou em soma as outras fontes de referéncia
PID programadas(ver exemplo apresentado acimal).

P081a=+P087a Multireferéncia 1+7 PID

PO81a-+P087a Range -1000 + +1000 +1000

Default 0 0

Level ENGINEERING
Address 945+949, 986+987
E o valor da referéncia PID selecionado com a correspondente combinacdo das
entradas digitais programadas como multireferéncia.
A referéncia é expressa diretamente na unidade de medida programada com P267
(ver MENU DISPLAY/KEYPAD) e com base no parémetro P257 (Ganho para
Colocada em escala PID).

Function

Exemplo: o valor maximo de retroacdo do PID é 100%, ao qual correspondem 25 m
de nivel de um reservatério.

Programando P257 = 0.25, a 100% de retroagéo correspondem 25 metros.

Se se quer programar um nivel de referéncia igual a 15 metros, é preciso ajustar a
multireferéncia 1 como PO81a = 15.0 m.

123/428



GUIA

PARA A PROGRAMACAO

#”. SANTERNO SINUS PENTA

CARRARO GROUP

\

P099a Referéncia PID em Fire Mode

P099a

Range -1000 + 1000 +1000
Default 500 50.0 %

Level ENGINEERING

Address 988
Determina o valor da referéncia PID em modalidade Fire Mode. O valor da referéncia

Auaritery em Fire Mode é funcdo da unidade de medida programada em P257.
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16. MENU VELOCIDADES PROIBIDAS

16.1. Descricao

Neste menU é possivel ajustar alguns intervalos de velocidade que o motor ndo pode manter a bom funcionamento por
causa de problemas de ressonéncia mecénica.

E possivel determinar trés intervalos proibidos atribuindo os trés valores centrais do intervalo de velocidade e a semi-
amplitude dos mesmos (Unica para todos os intervalos).

Desta forma, o valor de referéncia de velocidade nunca poderd pertencer aos intervalos definidos; se a referéncia
decrescendo incontra o limite superior de um intervalo, o valor sucessivo que a referéncia assume é dado pelo limite
inferior do préprio intervalo; vice-versa no caso da referéncia ser crescente.

Tal descontinuidade da referéncia néo tem efeito sobre a velocidade efetiva do motor, |4 que essa variedade é continua
até se levar ao novo valor de bom funcionamento da referéncia.

Os valores centrais dos intervalos de velocidades proibidas devem ser entendidos em valor absoluto, independentes do
sinal da referéncia.

Motor 4
Speed
Decreasing
Reference
2*P108
4 b//
v L Increasing
Reference
Speed
P105 P106 P107 Reference
P000132-B

Figura 12: Velocidades proibidas

Na Figura 12 sd@o representados diversos comportamentos da referéncia no caso de encontrar um extremo superior de
um infervalo proibido quando é decrescente (vermelho) ou quando encontra um extremo inferior e é crescente (azul).

Exemplo:

P105 = 500 rpm  Velocidade proibida 1

P106 = 650 rpm  Velocidade proibida 2

P107 = 700 rpm  Velocidade proibida 3

P1IO8 = 50 rpm  Semi-amplitude intervalos proibidos

NUmero intervalo Limite Inferior Limite superior

1 450 rpm 550 rpm

2 600 rpm 700 rpm

3 650 rpm 750 rpm

Neste caso particolar o segundo e terceiro infervalo sdo sobrepostos porque o limite superior do segundo (700 rpm)é
maior que o limite inferior do terceiro (650 rpm) e, portanto, ambos constituim um Unico intervalo de velocidades
proibidas que vai de 600 rpom a 750 rpm.
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16.2. Lista Parametros de P105 a P108

Tabela 23: Lista dos Parametros P105 + P108

o X . VALOR Endereco
Parémetro FUNCAO Nivel de Acesso DEFAULT MODBUS
P105 Velocidade proibida 1 ADVANCED 0 rpm 705
P106 Velocidade proibida 2 ADVANCED 0 rpm 706
P107 Velocidade proibida 3 ADVANCED 0 rpm 707
P108 Hisf.er.ese (banda) Velocidades ADVANCED 0 rpm 708

proibidas
P105 (P106, P107) Velocidade proibida 1, (2, 3)
P105
P106 Range 0 + 32000 0 + 32000 rpm
P107
Default 0 0 rpm
Level 8l ADVANCED
705
Address 706
707
Estabelece o valor central do primeiro (segundo, terceiro) intervalo de

Function

velocidade proibida. Tal valor deve ser considerado absoluto, e portanto
independente do sinal da referéncia de velocidade.

P108 Histerese (banda) velocidades proibidas

P108

Range 0+ 5000

0 + 5000 rpm

Default 0

0 rpm

) ADVANCED

Level

Address

) 708

Estabelece a

Function

semi-amplitude dos intervalos de velocidades proibidas.
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17. MENU VARIAGCAO PERCENTUAL REFERENCIA

17.1. Descricao

No men0 Variacdo Percentual da referéncia é possivel definir os valores de variagdo da referéncia instanténea de
velocidade/torque ou PID atudveis por entradas digitais oportunamente configuradas.

Com relacdo & selegdo da variago percentual ajustada na referéncia devida & combinagdo das entradas digitais
configuradas com os parémetros C175 + C177 veja-se a explicacdo no MENU ENTRADAS DIGITAIS.

Os parémetros contidos neste men0 representam sete possiveis variacdes de velocidade/torque ou parametri PID
aplicaveis & referéncia.

A variagdo pode ir de =100.0% a 100.0% da referéncia devido & soma de todas as fontes selecionadas.

Por exemplo:

P115 = 0.0% Variag@o percentual da referéncia 1
P116 = 50.0% Variag@o percentual da referéncia 2
P117 = -80.0% Variag&o percentual da referéncia 3

A segunda da variagéo de velocidade/torque ou PID selecionada com as entradas digitais como referéncia a bom
funcionamento terd respectivamente:

Variagéo 1: a referéncia atual sem modificacdes (nenhum efeito).

Variag@o 2: um aumento de 50.0% da referéncia atual.

Variag@o 3: uma reducdo de 80.0% da referéncia atural.

saturado aos valores mdximos e minimos de velocidade/torque ou PID ajustados nos relativos
pardmetros.

Qualquer valor de referéncia de velocidade/torque ou PID que resultar da aplicagéo, é
iff NOTA

Exemplo controle de velocidade

Speed POO0S15-8
refarence A

P116 = 50.0%

Reference before
speed variation

P17 = 80.0%

 J

Selected speed variation a

Yariation 3
Yariation 2

Yariation 1

A

Figura 13: Exemplo controle de velocidade
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17.2. Lista Parametros de P115 a P121
Tabela 24: Lista dos Parémetros P115 + P121
,\ % . VALOR Endereco
Parémetro FUNGCAO Nivel de Acesso DEFAULT MODBUS
P115 Variacdo percentual n.1 da referéncia ENGINEERING 0.0% 715
P116 Variagéo percentual n.2 da referéncia ENGINEERING 0.0% 716
P117 Variagdo percentual n.3 da referéncia ENGINEERING 0.0% 717
P118 Variagéo percentual n.4 da referéncia ENGINEERING 0.0% 718
P119 Variagdo percentual n.5 da referéncia ENGINEERING 0.0% 719
P120 Variagéo percentual n.é da referéncia ENGINEERING 0.0% 720
P121 Variag@o percentual n.7 da referéncia ENGINEERING 0.0% 721

P115 (+P121) Variacdo percentual n.1(+n.7) da referéncia

P115 (+P121)

Range

Default
Level
Address

Function

+1000

£100.0%

0

0.0%

3 ENGINEERING

715(=721)

Estabelece a variagdo percentual da referéncia atual (medida MOOO se
controle em velocidade, MOO7 se controle em torque, MO18 se PID ativo) a ser
considerada como referéncia das rampas no caso de ser selecionada a

variagdo percentual 1 (+7).
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18. MENU ANEL VELOCIDADE E BALANCEAMENTO CORRENTES

18.1. Descricao

No MENU ANEL VELOCIDADE E BALANCEAMENTO CORRENT é possivel ajustar os valores dos parédmetros dos
reguladores de velocidade dos trés motores programdveis (controles VTC e FOC); além disso, é possivel efetuar um
balanceamento manual das correntes do motor (todos os controles — ver P152).

O regulador de velocidade de cada motor possui duas parametrizacdes: dois terminais integrais, dois proporcionais e
dois limiares de erro de velocidade (expresso em percentual da velocidade nominal).

Desta forma, é possivel utilizar um regulador com resposta dinamicamente ligada ao erro de velocidade de modo a
tornd-lo mais pronto para erros grandes e menos sensiveis para os pequenos.

Com os ajustes de fdbrica os dois limiares de erro sé@o iguais: neste caso sdo utilizados somente dois parémetros do
regulador, respectivamente o tempo integral méximo e a constante proporcional minima.

Somente no caso dos dois limiares de erro serem diferentes é acessivel a programagéo do tempo integral minimo e da
constante proporcional maxima.

Por exemplo, com a seguinte parametrizagdo:

P125 500 [ms] Tempo integral minimo

P126 100 [ms] Tempo integral maximo

P128 10.00 Constante proporcional minima
P129 25.00 Constante proporcional maxima
P130 2 [%] Limiar de erro minimo

P131 20 [%] Limiar de erro méximo

Erro < P130

Para erros de velocidades inferiores ou iguais a 2% da velocidade nominal do motor, o regulador utiliza os coeficientes
menores, portanto, os pardmetro P126 (determina o coeficiente integral menor 1/P126) e P128.

Erro > P131

Se o erro de velocidade for superior ao segundo limiar de erros, o regulador deve ser mais veloz para compensar
prontamente o erro maior e, portanto, utiliza os coeficientes maiores dados por P125 (determina o coeficiente integral
maior 1/P125) e P129.

P130<Erro<P131

Quando o erro de velocidade pertence ao intervalo incluso entre os dois limiares, os coeficientes utilizados no regulador
sdo dinamicamente ligados ao erro de velocidade (ver Figura 15).

Coeficiente integral = (1/P126) + [(err%-P130)* (1/P125 — 1/P126)/(P131 -P130)]

Coeficiente proporcional =P128  + [(err%-P130)*( P129 - P128)/(P131-P130)]
Integral Proportional P000264-B
coefficient coefficient
1/P125

P128

error error
) i > . :

[rpm] . 3
P130 P131 P130 P131

Figura 14: Exemplo Dupla parametrizagao

1/P126

[rpm]

129/428



GUIA #”. SANTERNO SINUS PENTA
PARA A PROGRAMACAO é CARRARO GROUP
18.2. Lista ParaGmetros de P125 a P152
Tabela 25: Lista dos Parémetros P125 + P152
Parémetro FUNCAO Nivel de Acesso D\EAF;?JET "Ii\rggr;ﬁ%

P125 Mot1 Tempo integral minimo BASIC 500 ms 725
P126 Mot1  Tempo integral méximo BASIC 500 ms 726
P128 Mot1 Coeficiente prop. minimo BASIC 10.00 728
P129 Mot1 Coeficiente prop. maximo BASIC 10.00 729
P130 Mot1 Limiar minimo de erro BASIC 1.00% 730
P131 Mot1 Limiar mdximo de erro BASIC 1.00% 731
P135 Mot2 Tempo integral minimo BASIC 500 ms 735
P136 Mot2 Tempo integral méximo BASIC 500 ms 736
P138 Mot2 Coeficiente prop. minimo BASIC 10.00 738
P139 Mot2 Coeficiente prop. maximo BASIC 10.00 739
P140 Mot2 Limiar minimo de erro BASIC 1.00% 740
P141 Mot2  Limiar méximo de erro BASIC 1.00% 741
P145 Mot3  Tempo integral minimo BASIC 500 ms 745
P146 Mot3 Tempo integral méximo BASIC 500 ms 746
P148 Mot3  Coeficiente prop. minimo BASIC 10.00 748
P149 Mot3 Coeficiente prop. maximo BASIC 10.00 749
P150 Mot3  Limiar minimo de erro BASIC 1.00 % 750
P151 Mot3  Limiar méximo de erro BASIC 1.00 % 751
P152 Regulagem simétrica da corrente trifésica ENGINEERING 0 % 752

P125 (P135, P145) Tempo integral minimo

P125 (Mot1)
P135 (Mot2)
P145 (Mot3)

Range 1+ 32000

1+ 32000 [Disable] ms

Default 500

500 ms

Level BASIC

Address 725,735,745

Control VTC e FOC

Function

Mot3).

Determina o tempo integral minimo do regulador de velocidade. A sua
programacdo é acessivel somente se os limiares de erro minimo e méximo sé@o
diferentes. (P1302P131 para Mot1, P140#P141 para Mot2, P150£P151 para

P126 (P136, P146) Tempo integral maximo

P126 (Mot1)
P136 (Mot2)
P146 (Mot3)

Range 1+ 32000

1+ 32000 [Disable] ms

Default 500 500 ms
Level BASIC
Address 726,736,746
Control VTC e FOC
Function Determina o tempo integral méximo do regulador de velocidade.
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P128 (P138, P148) Coeficiente proporcional minimo

P128 (Mot1)

P138 (Mot2) Range (OB 0.00 = 650.00
P148 (Mot3)

Default 1000 10.00
Level BASIC
Address 728,738,748
Control VTC e FOC
Determina o coeficiente proporcional minimo do regulador de velocidade. O

Function valor de default (10), significa que diante de um erro de velocidade de 1% o
regulador requer 10% do torque nominal do motor.

P129 (P139, P149) Coeficiente proporcional méximo

P129 (Mot1)

P139 (Mot2) T O - 65000 0.00 + 650.00
P149 (Mot3)

Default 1000 10.00

Level BASIC
Address 729,739, 749
Control VTC e FOC
Determina o coeficiente proporcional méximo do regulador de velocidade. O
valor de default (10), significa que diante de um erro de velocidade de 1% o
Function regulador requer 10% do torque nominal do motor. A sua programacdo é
acessivel somente se os limiares de erro minimo e mdximo sdo diferentes
(P130+#P131 para Mot1, P140+P141 para Mot2, P1502P151 para Mot3).

P130 (P140, P150) Limiar minima de erro

P130 (Mot1)

P140 (Mot2) Range 0 + 32000 0.00 + 320.00 %
P150 (Mot3)

Default 100 1.00%
Level BASIC
Address 730, 740, 750
Control VTC e FOC
Determina o limiar minimo de erro expresso em percentual com relagdo &
velocidade nominal do motor. Se P130 = P131 ou para erros de velocidade

menores ou iguais ao limiar minimo, o regulador utiliza os par@metros P126 e
P128.

Function

P131 (P141, P151) Limiar méximo de erro

P131 (Mot1)

P141 (Mot2) EREERN O - 32000 0.00 + 320.00 %
P151 (Mot3)

Default 100 1.00%

Level BASIC
Address 731,741, 751
Control VTC e FOC
Determina o limiar mdximo de erro expresso em percentual com relagGo &
velocidade nominal do motor. Se P130 = P131 ou para erros de velocidade
maiores ou iguais ao limiar maximo, o regulador utiliza os pardmetros P125 e

P129.

Function
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P152 Regulagem simétrica da corrente trifdsica

P152 Range +100 +100%

Default 0 0%
Level ENGINEERING
Address 752
Influi no balanceamento da corrente trifésica.
Function A ser utilizado nos casos em que se verifica uma dissimetria das correntes do
motor evidente especialmente em vazio e a baixos giros.
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19. MENU REGULADORES FOC

19.1. Descricao

& NOTA  Recomenda-se ler também o capitulo MENU CONTROLE MOTOR.

NOTA Este meny é acessivel somente se em um dos motores foi programado o Controle FOC
(C010=2 para o motor n.1, C053=2 para o motor n.2, C096=2 para o motor n.3).

A estrutura de base do controle FOC (Field Oriented Control) é a cldssica do controle a orientagGo de campo.

Os anéis mais internos do controle s&o dois reguladores de corrente Pl, com os mesmos parédmetros.

O primeiro regulador regula a corrente de torque Iq, o segundo regula a corrente de fluxo Id.

A corrente de torgue lIq é calculada em fung@o do set—point de torque pedido.

Na Modalidade Slave (referéncia de torque) o set—point de torque pedido vem da referéncia externa, na Modalidade
Master o set-point de torque é dado pela saida do regulador de Velocidade (ver MENU ANEL VELOCIDADE E
BALANCEAMENTO CORRENT) que tem a tarefa de regular a velocidade de rotagéo do motor.

A corrente de fluxo Id é dada pela saida do regulador de Fluxo, que possui a tarefa de manter sempre fluxado
corretamente o motor.

Neste menu estdo acessiveis os pardmetros dos reguladores Pl de corrente e de fluxo para o Controle FOC.

19.2. Lista Parametros de P155 a P173

Tabela 26: Lista dos ParGmetros P155 + P173

~ % Nivel VALOR Endereco
Par&metro FUNGAO de Acesso | DEFAULT | MODBUS
P155 Constante Proporcional Regulador de Corrente Mot n.1 | ENGINEERING 3.00 755
P156 Tempo Integral Regulador de Corrente Mot n. 1 ENGINEERING | 20.0 ms 756
P158 Constante Proporcional Regulador de Fluxo Mot n.1 ENGINEERING 0.00 758
P159 Tempo Integral Regulador de Fluxo Mot n.1 ENGINEERING 33 ms 759
P162 Constante Proporcional Regulador de Corrente Mot n.2 | ENGINEERING 3.00 762
P163 Tempo Integral Regulador de Corrente Mot n.2 ENGINEERING | 20.0 ms 763
P165 Constante Proporcional Regulador de Fluxo Mot n.2 ENGINEERING 0.00 765
P166 Tempo Integral Regulador de Fluxo Mot n.2 ENGINEERING 33 ms 766
P169 Constante Proporcional Regulador de Corrente Mot n.3 | ENGINEERING 3.00 769
P170 Tempo Integral Regulador de Corrente Mot n.3 ENGINEERING | 20.0 ms 770
P172 Constante Proporcional Regulador de Fluxo Mot n.3 ENGINEERING 0.00 772
P173 Tempo Integral Regulador de Fluxo Mot n.3 ENGINEERING 33 ms 773
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P155 (P162, P169) Constante Proporcional Regulador de Corrente FOC

P155 (Mot1)
P162 (Mot2) Range [0 0.00 + 650.00
P169 (Mot3)

Default 300 3.00
Level ENGINEERING

755
Address 762
769
Control FOC
Coeficiente proporcional Kp dos reguladores Pl de corrente Id e Iq na referéncia
girante de campo, para o motor n.1
(P162 e P169 sdo os pardmetros andlogos para os motores 2 e 3).
O regulador tem a estrutura cldssica:
erro = Set_Point — Medida;
Function estado_integral = estado_integral + erro*Ki*Ts;
Saida = Kp*erro + estado_integral;
onde Kp é o coeficiente Proporcional
Ki é o coeficiente integral = 1/Ti, onde Ti é o tempo integral
Ts é o tempo de execucdo do regulador (varidvel de 200 a 400 microsegundos
em funcdo da frequéncia de carrier).

NOTA O parémetro é automaticamente calculado e salvo com o procedimento de Auto-ajuste (ver
MENU AUTO-AJUSTE).

P156 (P163, P170) Tempo integral regulador de corrente FOC

P156 (Mot1)
P163 (Mot2) Range 1 + 32000 1.0 + 32000:[Disabled]
P170 (Mot3)

Default 200 20.0 ms
Level ENGINEERING

756

Address 763

770

Control FOC

Tempo integral Ti do regulador Pl de corrente Id e Iq na referéncia girante de
campo, para o motor n.1

(P163 e P170 séo os par@metros andlogos para os motores 2 e 3).

O regulador tem a estrutura cldssica:

erro = Set_Point — Medida;

Function estado_integral = estado_integral + erro*Ki*Ts;

Saida = Kp*erro + estado_integral;

onde Kp é o coeficiente Proporcional

Ki é o coeficiente integral = 1/Ti, onde Ti é o tempo integral

Ts é o tempo de execucdo do regulador (varidvel de 200 a 400 microsegundos
em funcdo da frequéncia de carrier).

NOTA O pardmetro é calculado automaticamente e salvo com o procedimento de Auto-ajuste (ver
MENU AUTO-AJUSTE).
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P158 (P165, P172) Constante proporcionale regulador de fluxo FOC

P158 (Mot1)
P165 (Mot2)
P172 (Mot3)

Range

Default
Level

Address

Control

Function

0+ 65000 0.00 + 650.00

0 0.00

ENGINEERING

758
765
772

FOC

Coeficiente proporcional Kp do reguladore Pl de Fluxo, para o motor n.1 (P165 e
P172 séo os parGmetros andlogos para os motores 2 e 3).

O regulador tem a estrutura cldssica:

erro = Set_Point — Medida;

estado_integral = estado_integral + erro*Ki*Ts;

Saida = Kp*erro + estado_integral;

onde Kp é o coeficiente Proporcional

Ki é o coeficiente integral = 1/Ti, onde Ti é o tempo integral

Ts é o tempo de execucdo do regulador (varidvel de 200 a 400 microsegundos
em fungdo da frequéncia de carrier).

P159 (P166, P173) Tempo integral regulador de fluxo FOC

P159 (Mot1)
P166 (Mot2)
P173 (Mot3)

Range

Default
Level

Address

Control

Function

A

1+ 32000 1.0 = 32000:[Disabled]

33 33 ms

ENGINEERING

759
766
773

FOC

Tempo integral Ti do regulador Pl de Fluxo, para o motor n.1

(P163 e P170 sdo os pardmetros andlogos para os motores 2 e 3).

O regulador tem a estrutura cldssica:

erro = Set_Point — Medida;

estado_integral = estado_integral + erro*Ki*Ts;

Saida = Kp*erro + estado_integral;

onde Kp é o coeficiente Proporcional

Ki é o coeficiente integral = 1/Ti, onde Ti é o tempo integral

Ts é o tempo de execuco do regulador (varidvel de 200 a 400 microsegundos
em funcdo da frequéncia de carrier).

Os parémetros do regulador de fluxo séo automaticamente recalculados e salvos toda vez que
é modificado o pardmetro Constante de Tempo Rotérica C025.
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20. MENU SAIDAS ANALOGICAS E EM FREQUENCIA

20.1. Descricdo

A
A

Para a descri¢do hardware das saidas analdgicas e a saida em frequéncia ou a configuragéo
dos dip-switchs para o uso como saidas em tensdo ou corrente, observar o Guia para a

Instalagéo.

Habilitando a saida em frequéncia (P200 diverso de Disabled) é utilizada a saida digital
MDOT1 e uma eventual programagéo realizada no MENU SAIDAS DIGITAIS né&o tem qualquer

efeito.

Com o inversor Sinus Penta é possivel configurar trés saidas distintas andlogas configurdveis como saidas em tenséo ou
em corrente e uma saida em frequéncia.

20.1.1. PROGRAMAGCAO DE FABRICA DAS SAIDAS ANALOGICAS

Com a programacdo de fdbrica as saidas analégicas sdo todas configuradas em tensdo com range = 10V e com as
seguintes grandezas a serem representadas selecionadas:

¢ RANGE | VALOR | VALOR
BORNE SAIDA GRANDEZA SELECIONADA SAIDA MIN MAX
10 AOI Speed (velocidade do motor) =10V -1500 1500
1 AO?2 Speed Ref. (referér}cic de velocidade a bom +10V 1500 1500
funcionamento)
12 AO3 Corrente motor =10V 0 Imaox *

*o valor depende do tamanho do inversor.

20.1.2. DESCRICAO DAS SAIDAS ANALOGICAS

Para as saidas analégicas, pelos parémetros do mend MENU SAIDAS ANALOGICAS E EM FREQUENCIA é possivel
selecionar a grandeza a ser representada, o seu range, o modo de aquisicio da grandeza (com sinal ou em valor
absoluto), o tipo de saida analégica que se deseja (tensdo/corrente) e os valores de saida correspondentes ao minimo e
ao méximo da grandeza. Além disso, é possivel aplicar as saidas analégicas um offset e um filtro. Para a saida em
frequéncia estdo disponiveis os pardmetros para a selegdo da grandeza representada, a sua modalidade de aquisicéo
(com sinal ou em valor absoluto), os préprios valores minimos e mdaximos e os correspondentes valores de frequéncia de
saida e um filtro. Na figura aobaixo, é apresentada a estrutura genérica das saidas analégicas referindo-se
particularmente & saida analégica AO1 e ao relativo set de pard@metros.

136/428



SINUS PENTA #”. SANTERNO GUIA

\

CARRARO GROUP PARA A PROGRAMACAO
AO1
P176
Mode P207
Disable
Voltage
/ P -
Curent
[ Val Max ; Cut Max ) P180
P177 (P179 ; P183) Offset
T : Qut
- — | P181
= election Vel Mir : .4 -
= o B ——s{ ] DAC|——>
Vector
Selection
[ Val Min ; Out Min )
(P178 ; P182) PO0OD338-0

Figura 15: Estrutura genérica das saidas analégicas

e  Vetor Selegdes Permite selecionar a grandeza a ser representada gragas ao conversor digital analégico (DAC). P177
é o pardmetro de selecdo da grandeza a ser representada com a saida analégica AO1 e respectivamente P185
e P193 para AO2 e AO3.

e Mode Determina a modalidade de aquisicdo da grandeza selecionada (com sinal ou em valor absoluto) e a
tipologia (tensdo/corrente) para a saida analégica. Além disso, se Mode = Disable é atfivada uma outra
modalidade de funcionamento para a saida analégica para a qual a grandeza representada é determinada
pelo endereco MODBUS programado em Address e é aplicado a ela o ganho expresso em Gain.
Respectivamente:

P176 (Mode), P207 (Gain), P210 (Address) para AOT;
P184 (Mode), P208 (Gain), P211 (Address) para AO2;
P192 (Mode), P209 (Gain), P212 (Address) para AO3.

e  (Val Min; Out Min) Definem o valor de saturagéo minimo da grandeza a ser representada e o correspondente valor
que a saida analégica deve assumir. Para valores da grandeza selecionada menores ou iguais a Val Min & saida
serd atribuido o valor Out Min. Para as saidas analégicas AOT, AO2 e AO3 tem-se respectivamente para o
torque de valores (Val Min; Out Min) os parGmetros: (P178; P182), (P186; P194) e (P190; P198).

e (Val Max; Out Max) Definem o valor de saturagéio méxima da grandeza a ser representada e o correspondente valor
gue a saida analégica deve assumir. Para valores da grandeza selecionada maiores ou iguais a Val Max & saida
serd atribuido o valor Out Max. Para as saidas analégicas AO1, AO2 e AO3 tém-se respectivamente para o
torque de valores (Val Max; Out Max) os pardmetros: (P179; P183), (P187; P195) e (P191; P199).

e  Offset Define o valor de offset aplicado & saida analégica. Para a saida analégica AO1 o Offset é expresso pelo
paré@metro P180, enquanto para AO2 e AO3 respectivamente pelos pardmetros P188, P196.

e  Filter Define a constante de tempo do filtro aplicado & saida analégica. Para a saida analégica AOT a constante de
tempo do filiro é expressa pelo parédmetro P181, enquanto para AO2 e AO3 respectivamente pelos parédmetros

P189, P197.
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20.1.3. DESCRICAO DA SAIDA EM FREQUENCIA

A programacdo da saida em frequéncia exclui qualquer programacéo de MDO1 efetuada no MENU SAIDAS DIGITAIS. A
estrutura da saida em frequéncia é apresentada na figura abaixo, a descrigdo dos paré@metros é andloga aquela vista
para as saidas analdgicas.

Pulse Out
P200
(Max Val ; Our Max)
P201 Mode ( P203 ; P205)

EI\ Selection >4> Sbg‘l':/}og:jty —_—
i iiter
— Fout
Selection
vector

{ Min Vail ; Out Min )

(P202; P204) PO00339 b

Figura 16: Estrutura da Saida em FREQUENCIA
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20.2. Grandezas representdaveis

As possiveis grandezas representdveis com as saidas analégicas e a saida em frequéncia serdo listadas e descritas neste

parégrafo.
Tabela 27: Grandezas SELECIONAVEIS para as saidas analégicas e de frequéncia.
CODIFICACAO SELECAO

Valor Selegdo FS deref. |Descricdo
0: Disable 100.00%  [Saida desabilitada
1: Speed 10000 rpm  |Velocidade do motor
2: Speed Ref. 10000 rpm  [Referéncia de velocidade a bom funcionamento
3: Ramp Out 10000 rpm  [Referéncia de velocidade “rampada”
4: Mot. Freq. 1000.0 Hz  |Frequéncia produzida pelo inversor
5: Mot. Curr. 1000.0 A Nalor eficaz da corrente
6: Out Volt 1000.0 V. Valor eficaz da tensd@o em saida
7: OutPower 1000.0 kW |Poténcia distribuida
8: DC Vbus 1000.0 V. [Tensdo do circuito intermédio em DC
9: Torg.Ref 100.00%  [Referéncia de torque a bom funcionamento
10: Torg.Dem 100.00%  |Pedido de torque
11: Torg.Out 100.00%  [Estimativa do torque distribuido
12: Torg.Lim 100.00%  [Set point do limite de torque
13: PID Ref% 100.00%  [Referéncia a bom funcionamento do PID
14: PID RMP% 100.00%  [Referéncia “rampada” do PID
15: PID Err% 100.00%  [Erro entre referéncia e retroacéo do PID
16: PID Fbk% 100.00%  |Retroagéo ao PID
17: PID Out% 100.00%  |Saida do PID
18: REF 100.00%  [Entrada analégica REF
19: AIN1 100.00%  [Entrada analdgica AINT
20: AIN2/PTC 100.00%  [Entrada analégica AIN2
21: Enc. In 10000 rpm  |Velocidade lida pelo encoder utilizado como referéncia
22: Pulseln 100.00 kHz  [Entrada em frequéncia
23: Flux Ref 1.0000 Wb [Referéncia de fluxo a bom funcionamento
24: Flux 1.0000 Wb [Referéncia de fluxo atual
25: iq ref. 1000.0 A Referéncia de corrente eixo quadratura
26: id ref. 1000.0 A [Referéncia de corrente eixo direto
27:iq 1000.0 A Medida de corrente no eixo em quadratura
28: id 1000.0 A Medida de corrente no eixo direto
29: Volt.Vq 1000.0 V. [Tensdo no eixo em quadratura
30: Volt Vd 1000.0 V. [Tensdo no eixo direto
31: Cosine 100.00%  [Forma de onda Coseno
32: Sine 100.00%  |Forma de onda Seno
33: Angle 1.0000 rad  |Angulo elétrico da Vu dsitribuida
34: +10V 10.000 V. Nivel de Tenséo +10V
35: -10V 10.000 V. Nivel de Tenséo —-10V
36: Flux Current 1000.0 A |Corrente de fluxo
37: Sgr Wave 100.00%  |Onda quadra
38: Saw Wave 100.00%  |Onda triangular
39: His Temp. 100.00 °C  [Temperatura dissipador
40: Amb Temp. 100.00 °C  [Temperatura ambiente
4149 RESERVED RESERVED
50: PT100 1 100.00%  |Primeiro canal PT100
51: PT100 2 100.00%  [Segundo canal PT100
52: PT100 3 100.00%  [Terceiro canal PT100
53: PT100 4 100.00%  |Quarto canal PT100
54: 12t% 100.00% |Capacidade térmica do motor
55: XAIN4 100.00%  |[Entrada analégica XAIN4
56: XAIN5 100.00%  [Entrada analégica XAIN5
57: OT Count 650000h  |Contador Maintenance Operation Time
58: ST Count 650000h  |Contador Maintenance Supply Time
59: RESERVED RESERVED

Na Tabela 27 para cada grandeza seleciondvel hd uma descricdo sintética e o fundo escala de referéncia.
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20.2.1. MODALIDADE DE FUNCIONAMENTO SAIiDAS ANALOGICAS E
EM FREQUENCIA
Neste pardgrafo estdo descritas as diversas modalidades de representagéo seleciondveis para as saidas analégicas e em

frequéncia.
Para as saidas analégicas séo possiveis as seguintes modalidades:

0: Disabled Saida analégica desabilitada (ativa uma modalidade de funcionamento RISERVADA).

1: £ 10V A saida analégica é programada como saida em tens@o e os possiveis valores de saida minima e
mdxima programdveis estdo inclusos no range +10V. A grandeza selecionada é considerada com sinal.

2: 010V A saida analégica é programada como saida em tens@o e os possiveis valores de saida minima e
mdxima programdveis estdo inclusos no range 0 + 10V. A grandeza selecionata é considerata com
sinal.

3: 0+20mA A saida analégica é programada como saida em corrente e os possiveis valores de saida minima e
mdxima programdveis est@o inclusos no range 0 + 20mA. A grandeza selecionada é considerada com
sinal.

4: 4+20mA A saida analégica é programada como saida em corrente e os possiveis valores de saida minima e
mdxima programdveis est@o inclusos no range 4 + 20mA. A grandeza selecionada é considerada com
sinal.

5: ABS 0+10V Como a modalidade de saida 0 + 10V exceto pelo fato que a grandeza selecionada é considerada em

valor absoluto.

6: ABS 0+20mA Como a modalidade de saida 0 + 20mA exceto pelo fato que a grandeza selecionada é considerada
em valor absoluto.

7: ABS 4-20mA Como a modalidade de saida 4 + 20mA exceto pelo fato que a grandeza selecionada é considerada
em valor absoluto.

iji NOTA Verificar sempre os valores minimos e mdximos das saidas programadas nos respectivos

pardmetros

Para a saida em frequéncia t&m-se trés possiveis modalidades seleciondveis:

0: Disabled Saida em frequéncia desabilitada.

1: Pulse Out A saida digital MDO1 é programada como saida em frequéncia. A grandeza selecionada é
considerada com sinal.

2: ABS Pulse Out Como Pulse Out, mas a grandeza selecionada é considerada em valor absoluto.

saida em frequéncia e as eventuais programacdes de MDOT no MENU SAIDAS DIGITAIS s@o
ignoradas.

Para programacdes de P200 diferentes de DISABLE a saida digital MDOT1 ¢é utilizada como
iif NOTA
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20.2.2. EXEMPLOS DE PROGRAMAGCAO SAIDAS ANALOGICAS

Neste pardgrafo apresentam-se alguns exemplos de funcionamento das saidas analégicas obtidas com diferentes
programagoes.

Exemplo 1:
Tabela 28: Ex.1 Programagdo AO1 (0 + 10V)
Parometrizagéo Saida Analégica AO1
Parémetro Valor Descrigéo

P176 0+10V Tipo de sinal saida analégica AO1
P177 1: Speed Selecdo grandeza saida analégica AO1
P178 —500 rpm Valor minimo da grandeza selecionada AO1
P179 +500 rpm Valor max da grandeza selecionada AO1
P180 0.000V Off—set em saida analégica AO1
P181 0 ms Filtro em saida analégica AOT
P182 0.0V Valor min saida AO1 referente a P178
P183 10.0V Valor min saida AO1 referente a P179

T

9 -

g

T

=)

5

4

3

2

1

-500 -400 -300 -200 -100 o 100 200 300 400 500
(rpm }
Figura 17: Curva (tensdo; velocidade) atuada por AO1 (Exemplo 1)
Exemplo 2:

Tabela 29: Ex.2 Programacdo AO1 (ABS 0 + 10V)

Parametrizacdo Saida Analégica AO1

Pardmetro Valor Descricdo
P176 ABS 0+10V Tipo de sinal saida analégica AO1
P177 1: Speed Selecéo grandeza saida analégica AO1
P178 0 rpm Valor minimo da grandeza selecionada AO1
P179 +500 rpm Valor max da grandeza selecionada AO1
P180 0.000V Off—set em saida analégica AO1
P181 0 ms Filiro em saida analégica AOT
P182 0.0V Valor min saida AO1 referente a P178
P183 10.0V Valor min saida AO1 referente a P179
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Exemplo 3:

N
D

(V)

b /= N w » O O N ® ©

-500 -400 -300 -200 -100 0 100 200 300 400 500
(rpm)

Figura 18: Curva (tensdo; velocidade) atuada por AO1 (Exemplo 2)

Tabela 30: Ex.3 Programacdo AO1 (ABS 0 + 10V)

Parametrizacdo Saida Analégica AO1
Pardmetro Valor Descricdo

P176 ABS 0+10V Tipo de sinal saida analégica AO1
P177 1: Speed Selecéo grandeza saida analégica AOT
P178 -500 rpm Valor minimo da grandeza selecionada AO1
P179 +500 rpm Valor max da grandeza selecionada AO1
P180 0.000V Off-set em saida analégica AO1
P181 0 ms Filiro em saida analégica AO1
P182 0.0V Valor min saida AOT referente a P178
P183 10.0V Valor min saida AOT referente a P179

ol (V)

8 4

7

6 4

5

44

3 4

2

1 4

-500 -400 -300 -200 -100 0 100 200 300 400 500
(rpm)

Figura 19: Curva (tensdo; velocidade) atuada por AO1 (Exemplo 3)

(+500rpm; 10V) , mas, dada a modalidade selecionada para a qual a grandeza é

Para a programagéo efetuada teiamos uma reta passando pelos pontos(~-500rpm; OV) e
iif NOTA

considerada em valor absoluto, obtem-se a saida AO1 terd como minimo o ponto (0 rpm; 5 V)
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Exemplo 4:
Tabela 31: Ex.4 Programacdo AO1 (ABS 0 + 10V)
Parametrizacdo Saida Analégica AO1
Pardmetro Valor Descri¢do
P176 ABS 010V Tipo de sinal saida analégica AO1
P177 1: Speed Selecdo grandeza saida analégica AOT
P178 +100 rpm Valor minimo da grandeza selecionada AO1
P179 +500 rpm Valor max da grandeza selecionada AO1
P180 0.000V Off-set em saida analégica AO1
P181 0 ms Filiro em saida analégica AOT
P182 0.0V Valor min saida AO1 referente a P178
P183 10.0V Valor min saida AO1 referente a P179
V)
8 1
74
6
5 4
4 |
3
2
14
-500 -460 -360 -260 -160 0 160 260 360 460 500
(rpm)
Figura 20: Curva (tensdo; velocidade) atuada por AO1 (Exemplo 4)
Exemplo 5:

Tabela 32: Ex.5 Programagéao AO1 (+ 10V)

Parametrizacdo Saida Analégica AO1
Parémetro Valor Descrigdo
P176 +10V Tipo de sinal saida analégica AO1
P177 1: Speed Selecdo grandeza saida analégica AOT
P178 +500 rpm Valor minimo da grandeza selecionada AO1
P179 =500 rpm Valor max da grandeza selecionada AO1
P180 0.000V Off-set em saida analégica AO1
P181 0 ms Filiro em saida analégica AO1
P182 -10.0V Valor min saida AO1 referente a P178
P183 +10.0V Valor min saida AO1 referente a P179
V)
6 -
4]
24
500 -400 -300 -200 160 24 J00 200 300 400 500
4]
-6 4
-8 |
(rpm)

Figura 21: Curva (tensdo; velocidade) atuada por AO1 (Exemplo 5)
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20.3. Lista Parametros de P176 a P215
Tabela 33: Lista dos Parémetros P176 + P215
" < Nivel VALOR Endereco
HE I AERE de Acesso DEFAULT MODBLGJS
P176 | Tipo de sinal saida analégica AO1 ADVANCED 1: £ 10V 776
P177 | Selecdo grandeza saida analégica AO1 ADVANCED 1: Velocidade do motor 777
P178 | Valor minimo da grandeza selecionada AO1 ADVANCED -1500 rpm 778
P179 | Valor maximo da grandeza selecionada AO1 ADVANCED +1500 rpm 779
P180 | Off-set em saida analégica AO1 ADVANCED 0.000V 780
P181 |Filiro em saida analégica AO1 ADVANCED 0 ms 781
P182 | Valor minimo saida AO]1 referente a P178 ADVANCED -10.0V 782
P183 | Valor méximo saida AOT1 referente a P179 ADVANCED +10.0V 783
P184 | Tipo de sinal saida analégica AO2 ADVANCED 1: 10V 784
P185 | Selegdo grandeza saida analégica AO2 ADVANCED 2: Referéndia de velocidade 785
a bom func.

P186 | Valor minimo da grandeza selecionada AO2 ADVANCED -1500 rpm 786
P187 | Valor méximo da grandeza selecionada AO2 ADVANCED +1500 rpm 787
P188 | Off-set em saida analégica AO2 ADVANCED 0.000V 788
P189 | Filiro em saida analégica AO2 ADVANCED 0 ms 789
P190 | Valor minimo saida AO2 referente a P186 ADVANCED -10.0V 790
P191 | Valor maximo saida AO2 referente a P187 ADVANCED +10.0V 791
P192 | Tipo de sinal saida analégica AO3 ADVANCED 2: 010V 792
P193 | Selegéo grandeza saida analégica AO3 ADVANCED 5: Corrente em saida 793
P194 | Valor minimo da grandeza selecionada AO3 ADVANCED 0A 794
P195 | Valor méximo da grandeza selecionada AO3 ADVANCED Imax inversor 795
P196 | Off—set em saida analégica AO3 ADVANCED 0.000V 796
P197 | Filtro em saida analégica AO3 ADVANCED 0 ms 797
P198 | Valor minimo saida AO3 referente a P194 ADVANCED 0.0V 798
P199 | Valor méximo saida AO3 referente a P195 ADVANCED +10.0V 799
P200 [Az‘/fg(‘”)"]‘:]"”de de saida FOUT em fraquéncia ADVANCED 0: Desabilitado 800
P201 | Sele¢do grandeza saida frequéncia FOUT ADVANCED 1: Velocidade do motor 801
P202 | Valor minimo da grandeza selecionada FOUT ADVANCED 0 802
P203 | Valor méximo da grandeza selecionada FOUT ADVANCED 0 803
P204 | Valor minimo saida FOUT referente a P202 ADVANCED 10.00 kHz 804
P205 | Valor méximo saida FOUT referente a P203 ADVANCED 100.00 kHz 805
P206 | Filiro em saida em frequéncia FOUT ADVANCED 0 ms 806
P207 |AO1: Gain ADVANCED 807
P208 | AO2: Gain ADVANCED 808
P209 |AQOS3: Gain ADVANCED 809
P210 | AO1: Endereco MODBUS Grandeza ADVANCED RESERVATO 810
P211 | AO2: Endereco MODBUS Grandeza ADVANCED 811
P212 | AO3: Endereco MODBUS Grandeza ADVANCED 812
P213 | Amplitude onda sinusoidal saida analégica ENGINEERING 100.0% 813
P214 | Frequéncia onda sinusoidal saida analégica ENGINEERING 1.00 Hz 814
P215 | Frequéncia onda triangular saida analégica ENGINEERING 1.00 Hz 815
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P176 Tipo de sinal saida analégica AO1
0: Desabilitado,
1: = 10V,
2: 0 = 10V,
3: 0 + 20mA,
Al 0+7 4:4 + 20mA,

5: ABSO = 10V,
6: ABS 0 + 20mA,
7: ABS 4 + 20mA.

Default 1 1. + 10V

Level ADVANCED
Address 776
Function Seleciona a modalidade de funcionamento da saida analégica AOT.

o

owwmo

a i
W 2
0 - 2 mA O |

no exemplo apresentado a saida analégica AOT é programada em corrente e é indicada a posicdo do relativo DIP-switch
SW2 com o contato 1 aberto e o 2 fechado.

utiliza-las como saidas em corrente olhar a configuracdo dos DIP-switchs e seguir as indicacées
apresentadas no médulo teclado/display ou consultar o Guia para a Instalagéo.

As saidas analégicas de default séo configuradas hardware como saidas em tenséo; para
iii NOTA

P177 Selecéo grandeza saida analégica AO1

P177 Range 0+ 59 Ver Tabela 27

Default 1 Velocidade do motor

Level ADVANCED

Address 777

Function Selecdo da grandeza a ser representada na saida AOT.

P178 Valor min da grandeza selecionada AO1

-32000 + +32000
P178 Range Funcéo da selegéo efetuada
com P177

-320.00 % + +320, 00 % do fundo escala
Ver Tabela 27

Default -1500 -15.00% di 10000 rpm = -1500 rpm

Level ADVANCED

Address 778

Valor minimo da velocidade do motor correspondente ao valor de saida minimo
de AO1 definido em P182.

Function
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P178 Valor max da grandeza selecionada AO1

P179 Range

-32000 + +32000

Funcéo da selecdo efetuada

-320.00 % + +320, 00 % do fundo escala
Ver Tabela 27

com P177
Default +1500 +15.00% di 10000 rpm = +1500 rpm
Level ADVANCED
VI 779

Function

P180 Offset em saida analégica AO1

Valor méaximo da velocidade do motor correspondente ao valor de saida
maxomo de AOT definido em P183.

-9999 +~ +9999
P180 Range Fungéo da selegéo efetuada -9,999 + +9,999
com P176
Default 0 0.000V
Level ADVANCED
Address 780
e o1, 0| Valor do offset aplicado & saida analégica AOT.

P181 Filtro em saida analégica AO1

P181 LB 0 + 65000 0.000 + 65.000 sec.
Default 0 0.000 sec.
Level ADVANCED
Address 781
Function Valor da constante de tempo do filtro aplicado na saida analégica AOT.

P182 Valor min saida AO1 referente a P178

-100 =+ +100
P182 Faree —200~+ +200 . -10.0 + +10.0V
Funcdo da modalidade -20.0 + +20.0 mA
selecionada com P176
Default -100 -10.0V
Level ADVANCED
Address 782

Function

Valor de saida minimo realizado em correspondéncia do valor minimo da

grandeza P178.

P183 Valor max saida AO1 referente a P179

P183 Range

Default
Level
Address

Function

-100 = +100
-200 = +200
Funcdo da modalidade
selecionada com P176

-10.0 = +10.0V
-20.0 + +20.0 mA

+100

+10.0V

ADVANCED

783

Valor de saida mdximo realizado em correspondéncia do valor mdaximo da

grandeza P179.
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P184 Tipo di sinal saida analégica AO2
0: Desabilitado,
1: =10V,
2: 0 = 10V,
3: 0 + 20mA,
P184 0+7 4: 4 = 20mA,

5: ABSO = 10V,
6: ABS 0 + 20mA,
7: ABS 4 + 20mA.

Default 1 1: = 10V

Level ADVANCED
Address 784
Function Seleciona a modalidade de funcionamento da saida analégica AO?2.

utiliza-las como saidas em corrente olhar a configuragéo dos DIP—switchs e seguir as indicacées
apresentadas no médulo teclado/display ou consultar o Guia para a Instalagéo.

As saidas analégicas de default séo configuradas hardware como saidas em tenséo; para
iii NOTA

P185 Selecéo grandeza saida analégica AO2

P185 Range 0+59 Ver Tabela 27

Default 2 Referéncia de Velocidade a bom func.
Level ADVANCED

Address 785

Function Selec@o da grandeza a ser representada na saida AO?2.

P186 Valor minimo da grandeza selecionada AO2

Funcdo da selecdo efetuada com

P185 Ver Tabela 27

P186 Range ‘

AT 1500 1500 rpm
S ADVANCED
VNI 786

Valor minimo da velocidade do motor correspondente ao valor de saida minimo
de AO2 definido em P190.

Function

P187 Valor minimo da grandeza selecionada AO2

Fungdo da selecdo efetuada

P187 Range Ver Tabela 27

com P185
Default +1500 +1500 rpm
Level ADVANCED

Address 787
Valor maximo da velocidade do motor correspondente ao valor de saida
mdximo de AO2 definido em P191.

_ Function
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P188 Offset em saida analégica AO2

P188 Range

Default

Level
Address

Function

P189 Filtro em saida analégica AO2

-9999 + +9999

Funcéo da selecdo efetuada

com P184

-9,999 = +9,999

0

0.000 Vv

ADVANCED

) 788

Valor do offset aplicado & saida analégica AO2.

P189 Range

Default
Level
Address

Function

0 + 65000

0.000+65.000 sec.

0

0.000 sec.

ADVANCED

789

Valor da constante de tempo do filtro aplicado na saida analégica AO2.

P190 Valor min saida AO2 referente a P186

P190 Range

Default
Level
Address

Function

-100 = +100
—200 =+ +200
Funcdo da modalidade
selecionada com P184

-10.0 -~ +10.0V
-20.0 +~ +20.0 mA

-100

-10.0V

ADVANCED

790

Valor de saida minimo realizado em correspondéncia do valor minimo da

grandeza P186.

P191 Valor max saida AO2 referente a P187

P191 Range

Default

Level
Address

Function

P192 Tipo sinal saida analégica AO3

-100 = +100
-200 = +200
Funcdo da modalidade
selecionada com P184

-10.0 = +10.0V
-20.0 + +20.0 mA

+100

+10.0V

ADVANCED

791

Valor de saida mdximo realizado em correspondéncia do valor mdaximo da

grandeza P187.

P192

Default

Level
Address

Function

: Desabilitado,
:+ 10V,

:0 =+ 10V,

:0 + 20mA,

14 + 20mA,

: ABSO + 10V,
:ABS 0 = 20maA,
: ABS 4 + 20mA.

NINOCO A WN—O

0+ 10V

ADVANCED

792

Seleciona a modalidade de funcionamento da saida analégica AO3.
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As saidas analégicas de default séo configuradas hardware como saidas em tenséo; para
utiliza-las como saidas em corrente ver a configuracdo dos DIP-switchs e seguir as indicacdes
apresentadas no médulo teclado/display ou consultar o Guia para a Instalagéo.

P193 Selecdo grandeza saida analégica AO3

P193

Range
Default
Level
Address

Function

0+59

Ver Tabela 27

5

5: Corrente do motor

ADVANCED

793

Selec@o da grandeza a ser representada na saida AO3.

P194 Valor min da grandeza selecionada AO3

P194

Range

Default |
Level
Address

Function

Funcéo da selecdo efetuada
com P193

Ver Tabela 27

0

0A

ADVANCED

) 794

Valor minimo da corrente no motor correspondente ao valor de saida minimo

definido em P198.

P195 Valor max da grandeza selecionada AO3

P195

Range

Default
Level
Address

Function

P196 Offset em saida analégica AO3

P196

Funcgéo da selegéo efetuada
com P192

Ver Tabela 27

Imax Inversor

corrente mdxima do inversor funcéo do tamanho

ADVANCED

795

Valor méximo da velocidade do motor correspondente ao valor de saida maximo

de AO3 definido em P199.

Range

Default

-9999 +~ +9999

Funcéo da selecdo efetuada -9,999 +~ +9,999
com P192

0 0.000 V

Level

ADVANCED

Address

796

Function

Valor do offset aplicado & saida analégica AO3.

P197 Filiro em saida analégica AO3

P197

Range

0 + 65000 sec.

0.000 =+ 65.000 sec.

Default

0

0.000 sec.

Level

ADVANCED

Address

797

Function

Valor da constante de tempo do filtro aplicado & saida analégica AO3.
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P198 Valor min saida AO3 referente a P194
-100 + +100
P198 -200 + +200 -10.0 + +10.0V

Range

Default

Level
Address

Function

Funcéo da modalidade
selecionada com P192

-20.0 + +20.0 mA

0

00.0V

ADVANCED

798

grandeza P194.

Valor de saida minimo realizado em correspondéncia do valor minimo da

P199 Valor max saida AO3 referente a P195

P199 Range

Default
Level
Address

Function

-100 = +100
-200 + +200
Funcdo da modalidade
selecionada com P192

-10.0 = +10.0V
-20.0 + +20.0 mA

+100

+10.0V

ADVANCED

799

grandeza P195.

Valor de saida mdéximo realizado em correspondéncia do valor mdaximo da

P200 Modalidade de saida FOUT em frequéncia [MDO1]

P200 Range

Level
Address

Default

0: Desabilitada,
1: Pulse,
2: ABS Pulse.

0: Desabilitada

ADVANCED

800

Function Seleciona a modalidade de funcionamento da saida em frequéncia FOUT.

Se diferente de DISABLE a saida digital MDO1 é utilizada como saida em frequéncia e as
eventuais programacdes de MDO1 efetuadas no MENU SAIDAS DIGITAIS seréo ignoradas.

A

P201 Selecdo grandeza saida frequéncia FOUT

P201 Range 0+ 40 Ver Tabela 27
Default 1 Velocidade do motor
Level ADVANCED
Address 801
Function Selecéo da grandeza a ser representada na saida em frequéncia FOUT.

P202 Valor min da grandeza selecionada FOUT

Fungéo da selegéo efetuada
P202 Range com P201 Ver Tabela 27
Default 0 0
Level ADVANCED
Address 802

Function

Valor minimo da grandeza selecionada.
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P203 Valor max da grandeza selecionada FOUT

Funcéo da selegéo efetuada

P203 Range com P201

Ver Tabela 27

Default 0 0

Level ADVANCED

Address 803

Function Valor méximo da grandeza selecionada.

P204: Valor min saida FOUT referente a P202

P204 Range 100010000 10.00-+-100.00 kHz

Default 1000 10.00 kHz

Level ADVANCED

Address 804

Function Valor de saida minimo obtido em correspondéncia do valor de P202.

P205: Valor max saida FOUT referente a P203

P205 LGSR 1000--10000 10.00+100.00 kHz

Default 10000 100.00 kHz

Level ADVANCED

Address 805

Function Valor de saida méximo obtido em correspondéncia do valor de P203.

P206 Filtro em saida em frequéncia FOUT

P206 Range 0 + 65000 0.000 + 65.000 sec

Default 0 0.000 sec.

" Level ADVANCED

Address 806

Function Valor da constante de tempo do filtro aplicado na saida em frequéncia FOUT.

P207 AO1: Gain
P208 AO2: Gain
P209 AO3: Gain
P210 AO1: Endereco MODBUS Grandeza
P211 AO2: Endereco MODBUS Grandeza
P212 AO3: Endereco MODBUS Grandeza

RESERVADO

P213 Ampiezza onda sinusoidale uscita analogica

P213 Range 0 + 1000 0 + 100.0%

Default 1000 100.0%

Level ENGINEERING

Address 813

Amplitude do sinal sinusoidal gerado pela saida analégica no caso de serem
selecionadas as grandezas Seno ou Coseno.

Function
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P214 Frequéncia onda sinusoidal saida analégica

P214 Range 0 + 20000 0 + 200.00Hz

Default 100 1.00Hz
Level ENGINEERING
Address 814

Frequéncia do sinal sinusoidal gerado pela saida analégica caso seja
selecionada a grandeza Seno ou Coseno.

Function

P215 Frequéncia onda triangular saida analégica

P215 Range 0 + 20000 0 + 200.00Hz

| Default  [RIe] 1.00Hz
Level ENGINEERING
Address 815
Frequéncia do sinal sinusoidal gerado pela saida analégica caso seja
selecionada o grandeza Seno ou Coseno utilizdvel como portador caso se
queira programar MDO1 ou MDO2 com modalidade PWM (ver exemplo em

MENU SAIDAS DIGITAIS).

Function
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21. MENU TIMERS

21.1. Descricdo

No ment Timers é possivel atribuir retardacdes & ativagdo e & desativacdo de entradas e saidas digitais.

Para a entrada digital de ENABLE, a retardagéo & desativacdo néo é executado porque o estado
l6gico do comando ENABLE é utilizado diretamente pelo hardware que habilita a comutacdo dos
IGBT; a auséncia do comando de ENABLE provoca sempre o desligamento instantdneo do estado
de potécia de saida.

NOTA

NOTA A funcao de reset dos alarmes que se tem na parte frontal de subida da MDI3 néo é retardada

NOTA  Eventuais alarmes externos programados nas entradas digitais ndo séo retardados.

Os timers a disposicdo sGo 5 e para cada um é possivel atribuir a retardacdo & ativagGo e a
desativacdo, além do mesmo timer poder ser atribuido a mais entradas ou saidas digitais.

NOTA

NOTA A fungdo de ENABLE-S ndo é retarddvel.

-

Exemplo 1:

A habilitagdo do inversor MDI1 (START) é condicionada por um consenso proveniente de um outro equipamento e quer-se
retardd-la em 2 segundos com relacdo & ativago e em 5 segundos com relacdo & desativag@o. Para obter este
funcionamento devem-se programar os duas retardacées & ativagdo e & desativagdo em um timer a disposigéo e atribui-
lo & entrada digital de START MDIT. No exemplo a seguir considerou-se utilizar o timer 1.

P216 2.0 seg Retardacdo acendimento  T1
P217 5.0 seg Retardacdo desligamento T1
P226 0x0001 AtribuicGo timer a MDIT (START)

153/428



GUIA #”. SANTERNO SINUS PENTA

PARA A PROGRAMAGCAO CARRARO GROUP

\

MDIN MDIT

ON Ot | & s

OFF | W y  OFF w T W .
> < zPQI? t > < _._‘_ zp2|7 t

Start F216 Start  on<P216 P216 -

Inverter Inverter

OFF > OFF .,

POO0340-b

Figura 22: Exemplo de uso dos temporizadores

Na figura acima observam-se dois possiveis casos de funcionamento:

d esquerda véem-se a aplicagdo das retardagdes programadas na habilita¢do e desabilitacdo do inversor.

Na figura da direita v&-se o caso em que o sinal de start permanece por um tempo inferior & retardacéo programado na
habilitacdo; nesta condigéo a fungéo de start ndo é ativada, e serd somente quando a MDIT ficar ON por um tempo

maior que P216 .
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21.2. Lista Parametros de P216 a P229

Tabela 34: Lista dos Parametro P216 + P229

. < Nivel VALORES Endereco
HEIR e ANERE de Acesso DEFAULT MODBngS

P216 T1 Retardacéo na ativagdo ENGINEERING 0.0 sec 816

P217 T1 Retardagé@o na desativagéo ENGINEERING 0.0 sec 817

P218 | T2 Retardagéo na ativagéio ENGINEERING 0.0 sec 818

P219 T2 Retardacéo na desativacéo ENGINEERING 0.0 sec 819

P220 T3 Retardagéo na ativagdo ENGINEERING 0.0 sec 820

P221 T3 Retardagéo na desativacdo ENGINEERING 0.0 sec 821

P222 T4 Retardac@o na ativacéo ENGINEERING 0.0 sec 822

P223 T4 Retardagéo na desativagéo ENGINEERING 0.0 sec 823

P224 T5 Retardagé@o na ativagéo ENGINEERING 0.0 sec 824

P225 T5 Retardacéo na desativacdo ENGINEERING 0.0 sec 825

P226 | Atribuicéo timer nas entradas MDI1+4 ENGINEERING | O nenhum timer 826
atribuido

P227 | Atribuicéo fimer nas entradas MDI5=8 ENGINEERING | O nenhum fimer 827
atribuido

P228 | Atribuicgo timer nas saidas MDO1+4 ENGINEERING | O nenhum timer 828
atribuido

Atribuic@o timer nas saidas virtuali : nenhum timer
P229 |0 ENGINEERING B 829

P216 Tempo T1 retardagdo na ativacéo

P216 Range 0 + 60000 0.0 + 6000.0 seg

Default 3 0 0.0 seg

Level ENGINEERING

Address 816

Determina o tempo de retardagéo na ativagéo atribuida ao timer T1.

Se com os pardmetros P226 o P227 se atribui o timer T1 a uma entrada digital
& qual é atribuida uma certa fungéo, ele representa o tempo de retardacdo que
intercorre entre o fechamento da entrada e a ativagéo da fungéo.

Enquanto se com P228 ¢ atribuido a uma saida digital, o estado de excitacdo
desta Gltima é retardado por um tempo P216.

Function

P217 Tempo T1 ritardo alla disattivazione

P217 Range 0 + 60000 0.0 + 6000.0 seg

Default 0 0.0 seg

Level ENGINEERING

Address 817

Determina o tempo de retardag@o na desativagéo atribuida ao timer T1.

Se com os parédmetros P226 ou P227 atribui-se o timer T1 a uma entrada
digital & qual é atribuida uma certa fungéo, ele representa o tempo de
retardacdo que intercorre entre a abertura da entrada e a desativacdo da
funcéo.

Enquanto se com P228 ¢ atribuido a uma saida digital, o estado de
desexcitacdo desta Gltima é retardado por um tempo P217.

Function
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P218 Tempo T2 retardagdo na ativacéo

P218 Range

Default
Level

Address

Function

0 + 60000 0.0 + 6000.0 seg

0 0.0 seg

ENGINEERING

818

Determina o tempo de retardacé@o na ativagéo atribuido ao timer T2.
(Funcionamento como P216).

P219 Tempo T2 retardacdo na desativacdo

P219 Range

Default
Level
Address

Function

P220 Tempo T3 retardacdo na ativacdo

P220 Range

Default
Level
Address

Function

0 + 60000 0.0 + 6000.0 seg

0 0.0 sec

ENGINEERING

819

Determina o tempo de retardagé@o na desativagéo atribuido ao timer T2.
(Funcionamento como P217).

0 + 60000 0.0 + 6000.0 seg

0 0.0 sec

ENGINEERING

820

Determina o tempo de retardagéo na ativagéo atribuido ao timer T3.
(Funcionamento como P216).

SINUS PENTA

P221 Tempo T3 retardacdo na desativacdo

P221

Range

Default
Level
Address

Function

P222 Tempo T4 retardacdo na ativacéo

P222

Range

Default
Level
Address

0 + 60000

0.0 + 6000.0 seg

0

0.0

ENGINEERING

821

Determina o tempo de retardagé@o na desativacdo atribuido ao timer T3.

(Funcionamento como P217).

0 + 60000

0.0 + 6000.0 seg

0

0.0 seg

ENGINEERING

822

Function

Determina o tempo de retardagéo na ativagéo atribuido ao timer T4.

(Funcionamento como P216).

P223 Tempo T4 retardacdo na desativagdo

P223

Range

0 + 60000

0.0 + 6000.0 seg

0

0.0 sec

Default
Level

Address

Function

ENGINEERING

823

Determina o tempo de retardacéo na desativagéo atribuido timer T4.
(Funcionamento como P217).

156/428




SINUS PENTA #”. SANTERNO GUIA

\

CARRARO GROUP PARA A PROGRAMACAO
P224 Tempo T5 retardacdo na ativagéo
P224 Range 0 = 60000 0.0 + 6000.0 seg
Default 0 0.0 seg

Level ENGINEERING
Address 824
Determina o tempo de retardagéo na ativagéo atribuido ao timer T5.
(Funcionamento como P216).

Function

P225 Tempo T5 retardacdo na desativacdo

P225 Range 0 + 60000 0.0 + 6000.0 seg

Default 0 0.0 seg

Level 3 ENGINEERING

Address 825

Determina o tempo de retardagéo na desativagéo atribuido ao timer T5.

il (Funcionamento como P217).

P226 Timer em input digitais MDI 1+4

P226 TR [0 0; 0; 0]+ (5; 5 5; 5] | Mgrhum fimer ofribuido

Default [0; 0; O; O] 0: nenhum timer atribuido

Level ENGINEERING

Address 826

Para as primeiras quatro entradas digitais pode-se atribuir um dos 5 timers
quaisquer a disposicdo, além do mesmo timer poder ser atribuido a mais
Function entradas.

Selecionando o zero a entrada digital ndo é retardada.

Para o ajuste via linha serial, ver a codificagao abaixo.

N

Tabela 35: Codificagdo P226: atribuicdo timer nas entradas MDI 1+

bit [15..12] | bit[11..9] | bit[8..6] | bit[5..3] | bit[2..0]
néo usadas MDI4 MDI3 MDI2 MDI1

Exemplo de codificagio P226:

MDI1=timer T2

MDI2=nenhum timer atribuido

MDI3=timer T2

MDI4=timer T5

= valor em P226 101 010 000 010 bin = 2690 dec

P227 Timer em input digitais MDI 5+8

0: nenhum timer atribuido

P227 Range [0; O; O; O]+[5; 5; 5; 5] 15T =T5

Default [0; 0; 0; 0] 0: nenhum timer atribuido

Level ENGINEERING

Address 827

Per as quatro segundas entradas digitais pode-se atribuir um dos 5 timers
quaisquer a disposicdo, além do mesmo timer poder ser atribuido a mais
Function entradas.

Selecionando o zero a entrada digital ndo é retardada.

Para o ajuste via linha serial, ver a codificagéo em P226.
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P228 Timer em saidas digitais MDO 1+4

P228

0: nenhum timer atribuido

Range [0; O; O; O0]1+[5; 5; 5; 5] 157175
Default [0; 0; O0; 0] 0: nenhum timer atribuido
Level ENGINEERING

Address 828
Para as saidas digitais pode-se atribuir um dos 5 timers quaisquer a disposicéo,

. além do mesmo timer poder ser atribuido a mais saidas.
Function . , . -

Selecionando o zero a saida digital ndo é retardada.
Para o ajuste via linha serial, ver a codificagdo em P226.

P229 Timer em saidas digitais virtuais MPL 1+4

P229

0: nenhum timer atribuido

Range [0; 0; O; O0]+[5; 5; 5; 5] 15 T1=T5
Default [0; 0; O; O] 0: nenhum timer atribuido
Level ENGINEERING

Address 829

Para as saidas digitais virtuais pode-se atribuir um dos 5 timers quaisquer a
disposicdo, além do mesmo timer poder ser atribuido a mais saidas.
Selecionando o zero a saida digital virtual ndo é retardada.

Para o ajuste via linha serial, ver a codificacdo em P226.

Function
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22. MENU PARAMETROS PID

22.1. Descricdo

Neste menu sdo definidos os parédmetros do regulador digital PID integrado no inversor.

Tal regulador pode ser utilizado para o controle de uma varidvel fisica externa do inversor, cuja medida deve estar

disponivel no sistema e deve ser ligada & entrada apropriada denominada “feedback”.

Obijetivo do regulador é o de manter iguais a referéncia e a grandeza controlada (retroacdo ou feedback); para obter

esta finalidade o regulador administra trés varidveis internar, denominadas respectivamente:

v' termo proporcional: é a varidvel que considera a diferenca instantdnea entre a referéncia e o valor medido da
grandeza fisica a ser regulada (“erro”);

v' termo integral: é a varidvel que considera a “histéria” dos erros medidos (somatéria de todos os erros);

v' termo derivativo: é a varidvel que considera a evolucdo do erro ou da grandeza controlada (diferenga entre dois
erros sucessivos ou entre dois valores sucessivos da grandeza retroacionada);

v' A soma pesada destes termos constitui o sinal de saida do regulador PID.

O peso destes trés contribuidores é definivel pelo usudro pelos par@metros descritos a seguir.

— i
Kp = P240*P241 Eb
Ti = p242

fd = P243 c291

Mode BiaoRex
c283 i PID Out M:
PID Stuct Anti P238 P254 o . :255 r

| Wind-Up 2 Thres.nt _ ate Limiter

’
Reference PID T i ] L) e Out PID Out
R - sl > o g . + Out ~ s
® st | g T R e [
N : - * + n

i - P238 0

Inverse

Desaluration H P237
L PID Out Min
Feedback PID i Deriv.Max
: P239
o I A 5
g - .
.4@" ¥
r
-P239 P000341-B

Figura 23: Esquema em blocos PID

Em modalidade LOCAL o regulador PID é desabilitado se for utilizado como correcdo da
NOTA  referéncia ou como correcéo de tensdo (C294 = 2: Soma Referénc. oppure C294 = 3: Soma
Tensdo).

Em modalidade LOCAL se a referéncia do inversor é a saida do PID C294=Referéncia e o
pardmetro Tipo de pdgina Keypad em Local é P266=Ref.Ativa+Vel; ativando a modalidade

iji NOTA Local em pégina Keypad se modifica a referéncia do PID; em um segundo pressionamento do
botdo LOC/REM com inversor desabilitado (ou do MDI LOC/REM programado como botéo
C180a=Botao), o PID ¢ desabilitado e pela pdgina Keypad ajusta-se diretamente a referéncia
de Velocidade.
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22.2. Sintonizacdo do regulador PID - Método de Ziegler e
Nichols

A sintonizag@o de um regulador PID consiste na escolha e na atribuicdo do valor dos seus parémetros, de forma a
adequar o comportamento do sistema controlado aos requisitos técnicos do processo aos vinculos da implantagéo.

Uma melodologia possivel de sintonizacdo usa o Método de Ziegler e Nichols.

Os passos a serem seguidos sdo:

1. Anular as agdes integral e derivativa: Ti (P242) = 0, Td (P243) = 0.

2. Partindo de valores muito pequenos de Kp (P240) aplicar um pequeno grau ao sinal de referéncia (setpoint)
selecionado com C285/286/287.

3. Aumentar progressivamente Kp até se instaurar uma oscilagdo permanente no anel.

4. Dito Kp, o valor do ganho proporcional correspondente & oscilacdo permanente (ganho critico) e T, o periodo de tal
oscilagdo, ajustam-se os parémetros de um regulador P, Pl ou PID com base na seguinte tabela:

Kp (P240) Ti (P242) Td (P243)
P 0.5 Kp,

Pl 0.45 Kp, T/1.2
PID 0.6 Kp, T./2 T./8

Te

POD0BOS-D

Figura 24: Instaurar-se da oscilagdo permanente com ganho critico Kp,
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L. PRoeI00.

Figura 25: Resposta ao grau de um sistema sintonizado com o Método de Ziegler e Nichols.

com ganhos proporcionais elevados.

O método ndo é sempre aplicavel: de fato, h& sistemas, que ndo geram oscilagdes, mesmo
NOTA
Outras vezes pode ser perigoso, ou desaconselhdvel, levar o sistema ao limite da estabilidade.

22.3. Sintonizacdo manual do regulador PI

Caso ndo seja possivel utilizar o Método de Ziegler e Nichols, é possivel uma sintonizagdo manual do préprio regulador.

Os parégrafos seguintes descrevem o efeito transitério
e da agdo proporcional mantendo constante a integral em um regulador Pl;

e da agdo integral mantendo constante a proporcional em um regulador Pl;
e da acdo derivativa em um regulador PID.

22.3.1. ACAO PROPORCIONAL (P)

Simbolo Fungdo de regulagem Objetivo principal
Um afastamento da entrada (Erro) produz uma . -
N . . . Variar a grandeza reguladora em fungéo da
Kp variag@o da saida proporcional na amplitude
do afastamento grandeza regulada

Regulador Pl Resposta Tempo de resposta
Ti=constante ao grau ao grav
Kp pequeno Overshoot Menor

Kp étimo Otima Otimo

Kp grande Undershoot Maior
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KP =01

CONSTANT
a1

Figura 26: Resposta ao grau com base no valor de Kp mantendo Ti constante
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Aumentando Kp riduz-se o erro a bom funcionamento permanente, mas se age também sobre o transitério com efeitos
que podem ser negativos: aumento da duragdo do transitério com aumento das oscilacdes devidas & reduco da
atenuagdo ou até mesmo instabilidade. Ver figura abaixo:

Figura 27: Resposta ao grau com Kp muito grande

22.3.2. ACAO INTEGRAL (I)

Simbolo Funcdo de regulogem Obietivo principal
Quando se tem um afastamento da entrada Fixa o ponto de regulagem (Elimina
Ti (Erro), produz-se uma variagdo da saida com P gulag

velocidade proporcional ao afastamento

o offset dado pela agd@o proporcional)

Regulador PI Resposta Tempo de resposta
ao grau ao grau
Ti pequeno Overshoot Menor
Ti étimo Otima Otimo
Ti grande Undershoot Maior
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P000813-0

TI=0.333

Figura 28: Resposta ao grau com base no valor de Ti mantendo Kp constante

A figura abaixo representa a resposta ao grau do regulador Pl com os valores de Kp e Ti menores com relagé@o ao valor
6timo encontrado com o Método de Ziegler e Nichols.

P PO00814-0

Figura 29: Resposta ao grau com Kp e Ti muito pequenos
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22.3.3. ACAO DERIVATIVA (D)

Simbolo Funcdo de regulagem Obietivo principal
Um afastamento da entrada (Erro), produz uma S
L , . \ . Diminui o tempo de resposta para o retorno ao
Td variagdo da saida proporcional & velocidade de
L ponto de regulagem
variacdo do afastamento

A agdo derivativa fixata com Td possui efeito de aumentar a estabilidade do sistema, melhorando a resposta transitéria;
essa tende a antecipar a resposta, mas o seu uso torna o sistema mais sensivel aos ruidos sobrepostos ao sinal erro.

22.3.4. ACOES DE REGULAGEM A BOM FUNCIONAMENTO

A bom funcionamento a resposta do sistema deve ser a mais precisa possivel (erro minimo) e deve cobrir as pequenas
variacdes de referéncia da forma mais fiel possivel.

Se a bom funcionamento o sistema responde lentamente ou com pequenas variagdes da referéncia, pode-se tornar o

controle mais pronto reduzindo o tempo integral; caso contrdrio, pequenas e prolongadas oscilagdes em volta do valor
de referéncia requer, tendencialmente, prolongamento do tempo integral.

22.4. Anti Windup

A maior utilidade da agéo integral consiste na garantia de erro nulo a bom funcionamento. Come a agéo derivativa,
porém, até a integral deve ser manipulada com cautela, sob o risco de piorar as prestacées. Interessante é o caso da
concomiténcia de uma saturacdo da saida e de uma agdo integral excessiva. Quando a saida satura, a agéo de controle
¢ limitada com o resultado que o erro continua a ser consistente. A presenga do erro por um longo periodo leva a
favorecer a saturacdo do atuador, porque quanto mais passa o tempo, mais a agéo integral fica enérgica, mas o atuador
|4 esté saturado: este fendmeno é comumente chamado windup.

Na presenca de saturacdo da saida, o termo integral pode alcangar valores muito elevados: portanto, é requerido que o
erro apresente sinal oposto por um longo periodo ante de sair da saturagéo.

O regulador PID do Sinus Penta possui um bloco Anti windup, com o qual compensar o efeito descrito acima. A agéo
executada encontra-se a seguir (P=termo proporcional; |=termo integral; D=termo derivativo).

A saida sempre é calculada como:
OUT«P+1+D

Em caso de saturagé@o da saida tem-se:
OUT « OUTsat

e o termo integral é forcado segundo:
| < OUTsat-P-D
(nisto consiste o Anti windup).

Fazendo assim, evita-se que o termo integral alcance valores muito elevados, mantendo-o constantemente alinhado ao
valor de saida saturado OUTsat presente naquele momento; variagdes do erro (e portanto do P) que fagam sair da
saturagéo, tém um efeito imediato sobre a saida, sem ter que esperar um longo periodo para descarregar o préprio
integral.

O efeito do Anti windup pode ser regulado com o pardmetro P260; com valores de P260<1 o efeito é reduzido tornando
o sistema menos pronto com relagdo a variagdes do erro; com P260=0 o efeito é anulado.

O valor P260=1 é corrigido para as aplicagdes em que se requer prontiddo em sair da saturagdo.
Vice-versa, reduzir P260 pode ser Gtil nos casos em que se deseja ndo ter variagdes de saida para pequenas variagdes do
erro.
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22.5. Lista Parametros de P236 a P260
Tabela 36: Lista dos Parémetro P236 + P260
Parémetro FUNGAO Nivel de Acesso \[/)/;II;CA?SE'SI' '\Ii‘rgeDr;ﬁ%

P236 Valor méximo saida PID ENGINEERING +100.00% 836
P237 Valore minimo saida PID ENGINEERING -100.00% 837
P237a Modalidade de Wake Up ENGINEERING 0: Disabilitato 858
P237b Nivel de Wake Up ENGINEERING 0.00% 859
P238 Valor maximo agdo integral PID ENGINEERING +100.00% 838
P239 Valor méximo acdo derivativa PID ENGINEERING +100.00% 839
P240 Constante proporcional PID ENGINEERING 1.000 840
P241 Fator multiplicativo de P240 ENGINEERING 0:1.0 841
P242 Tempo integral PID em multiplos de P244 ENGINEERING 500*Tc (ms) 842
P243 Tempo derivativo PID em mdltiplos de P244 ENGINEERING 0*Tc (ms) 843
P244 Tempo “Tc"de execugéo do PID ENGINEERING 5 ms 844
P245 Referéncia minima aceita pelo PID ENGINEERING 0.00% 845
P246 Referéncia max aceita pelo PID ENGINEERING +100.00% 846
P247 Valor min aceito pela retroagéo PID ENGINEERING 0.00% 847
P248 Valor max aceito pela retroagéo PID ENGINEERING +100.00% 848
P249 Rampa de subida referéncia PID ENGINEERING Os 849
P250 Rampa de descida referéncia PID ENGINEERING Os 850
P251 Unidade de medida rampas PID ENGINEERING 1:[0.15] 851
P252 Arredondamento inicial rampa em S PID ENGINEERING 50% 852
P253 Arredondamento final rampa em S PID ENGINEERING 50% 853
P254 Limiar PID Out que habilita a¢éo integral ENGINEERING 0.00% 854
P255 f)e:f;dp‘i_f;; desabilita START com PID ENGINEERING |  O: [Disabled] 855
P256 Pendéncia rampa PID Out ENGINEERING 1 ms 856
P257 Fatore de escala medidas PID ENGINEERING 1.000 857
P260 Ganho Anti Wind-Up ENGINEERING 1.00 860
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P236 Valor méximo saida PID
P236 Range —10000 + +10000 -100.00 + +100.00 %
Default +10000 +100.00 %

Level
Address

Function

P237 Valor minimo saida PID

P237 Range

Default

Level
Address

Function

ENGINEERING

836

E o valor maximo a que é limitada a saida do regulador PID.

Este valor é expresso em percentual e assume significados diversos dependendo
da programagéo do pardmetro C294 que define a agéo do PID.

Por exemplo, se C294 = External Out, o regulador é usado para fornecer a um
aparelho externo uma referéncia construida em funcéo da grandeza controlada e
do seu set point. Neste caso, a saida do PID pode ser levada para fora por uma
saida analégica, caso em que a correpondéncia entre P236 e valor da saida seré
definido pelo usudrio (ver MENU SAIDAS ANALOGICAS E EM FREQUENCIA).

Se C294 = Reference a saida do regulador constitui de fato a referéncia de
velocidade/torque do motor (outras fontes de referéncia eventualmente
selecionadas nd@o sd@o consideradas), o parémetro P236 é um percentual
referente ao mdaximo, considerado em valor absoluto, entre a velocidade/torque
maximo e minimo do motor ativo.

Com C294= Add Reference o percentual P236 refer-se ao valor instanténeo da
referéncia de velocidade/torque que vai ser corrigida. Caso se utilize um controle
IFD, o regulador pode ser usado também para efetuar uma correcdo da tensdo
gerada pelo inversor, no caso especifico P236 refere-se co valor de tensdo
instant@nea (Ex. Se o inversor produz 50V aplicando uma corre¢do de 10%, o
inversor produzird 55V).

-10000 + +10000 -100.00 + +100.00 %
-10000 -100.00 %
ENGINEERING

837

E o valor minimo a que ¢ limitada a saida do regulador PID.
Para o valor percentual de P237 valem as mesmas consideracdes efetuadas para

P236.

P237a Moddalidade de Wake Up para PID

P237a Range

Default
Level

Address

Function

: Desabilitado

: Feedback < P237b
: Feedback > P237b
: Error < P237b

: Error > P237b

OhWN—O

: Desabilitado

ENGINEERING

858

Se desabilitado, o controle PID se reativa somente quando a saida do memos
superar o limiar ajustado no pardmetro P237.

Se habilitado, o controle PID se reativa quando:

P237a=1: o valor do Feedback desce abaixo o nivel ajustado com P237b;
P237a=2: o valore do Feedback sobe acima do nivel ajustado com P237b;
P237a=3: o valor do Erro desce abaixo do nivel ajustado com P237b;

P237a=4: o valor do Erro desce sobe acima do nivel ajustado com P237b.
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P237b Nivel de Wake Up para PID
P237b Range -10000 + +10000 -100.00 ~ +100.00 %
Default 0 0.00 %

Level ENGINEERING
Address 859

Nivel do sinal de Feedback ou de Erro al qual reativar o controle PID (ver
P237aq).

Function

‘IBID Feedback
P237a =1 [Feedback < P237b]

p237b| Wake-Up Level /

\ TIME
PI1D Output
1 T>P255
[ —
P237 i I
N—"Sleep Level \\i
TIME
RUNNING
P000666-b
STOP

Figura 30: Exemplo para agéo PID Sleep e Wake Up com P237a igual a 1

P238 Valor méximo acéo integral PID

Range

P238 0+ 10000 0.00 + +100.00 %
Default 10000 +100.00 %
Level ENGINEERING

Address 838

E o valor méximo al qual é limitado o termo integral, e deve ser entendido em
Function valor absoluto, portanto a cota de saida devida ao termo integral é limitado
entre + P238.
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P239 Valor méximo acdo derivativa PID

P239 Range

Default

Level
Address

Function

P240 Constante proporcional PID

P240 Range

Default

Level
Address

Function

P241 Fatore multiplicativo de P240

P241 Range

Default
Level
Address

Function

0+ 10000 0.00 + +100.00 %
10000 +100.00 %
ENGINEERING

839

E o valor méximo al qual é limitado o termo derivativo, e deve ser entendido em
valor absoluto, portanto a cota de saida devida ao termo derivativo é limitado
entre = P239.

0+ 65000 0+ 65.000
1000 1.000
ENGINEERING

840

E o valor do coeficiente proporcional, no regulador serd utilizado o Kp devido ao
produto entre P240 e P241 que representa o seu fator multiplicativo.

0: 1.0
0+2 1: 10.0
2: 100.0
0 0: 1.0
ENGINEERING
841

Fator multiplicativo do coeficiente proporcional.

Serve para eventuais necessidades de expandir o range do valor do coeficiente
proporcional utilizado no regulador de 0.000 a 6500.0.

Supondo ter para P240 e P241 os valores de default, o coeficiente proporcional
utilizado no regulador é unitério, portanto, um erro de 1% entre a referéncia e
varidvel controlada, o termo proporcional, que constitui uma das trés cotas da
saida do regulador, serd 1%.

P242 Tempo integral PID em mdltiplos de P244

P242 Range

Default

Level
Address

Function

0+ 65000 0: [Disabled] + 65000 * Tc (ms)

500 500*Tc (ms)

ENGINEERING

842

Constante Ti que divide o termo integral do regulador PID:

Ki = 1/Ti = 1/(P242*Tc)

E expressa em unidade de tempos de amostra Tc (ver P244). Colocando o
parémetro em questdo igual a zero, a acdo integral é anulada.

P243 Tempo derivativo PID miltiplos de P244

P243 Range

Default
Level

Address

Function

0 + 65000 0+ 65.000 * Tc (ms)

0 0*Tc (ms)

ENGINEERING

843

Constante que multiplica o termo derivativo do regulador PID. Colocando o
parémetro em questdo igual a zero, a acdo derivativa é excluida.
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P244 Tempo “Tc” de execucdo do PID

P244 Range

Default
Level
Address

Function

P245 Referéncia min aceita pelo PID

P245 Range

Default |

Level
Address

Function

P246 Referéncia max aceita pelo PID

P246 Range

Default
Level

Address

Function

5+ 65000 0 + 65000 ms

5 5ms

ENGINEERING

844

Determina o periodo de execugéo do regulador PID.

E expresso em ms e pode assumir somente valores multiplos de 5.

Por exemplo, colocando P244 igual a 1000 ms o regulador PID serd executado
somente uma vez por segundo; a saida também, consequentemente, serd
atualizada com esta frequéncia.

-10000 + +10000 +100.00%

0 0.00%

ENGINEERING

845

Define o valor minimo al qual é limitada a referéncia do PID.

Todas as referéncia do PID devem ser entendidas em percentual.

Se sdo selecionadas referéncias analégicas, o percentual ajustado com o P245
refere-se ao valor minimo da entrada analégica selecionada. Por exemplo,
selecionando como referéncia do PID a entrada analégica AIN1 e supondo que
seja ajustada com valores méximo e minimo respectivamente +10V e -10V, se
P245 ¢ -50%, significa que para valores de tensdo inferiores a -5V a referéncia
do PID serd saturada em -50%.

-10000 + +10000 +100.00%

+10000 +100.00%

ENGINEERING

846

Define o valor méximo al qual é limitada a referéncia do PID. Valem as mesmas
consideracdes expressas para P245.

P247 Valor minimo aceito pela retroacdo PID

P247 Range

Default
Level
Address

Function

-10000 + +10000 +100.00%

0 0.00%

ENGINEERING

) 547

Define o valor minimo a que é limitada a retroacdo do PID. Valem as mesmas
consideracdes efetuadas para P245.

P248 Valor max aceito pela retroacdo PID

P248 Range

Default
Level

Address

Function

-10000 + +10000 +100.00%

+10000 +100.00%

ENGINEERING

848

Define o valor méximo a que é limitada a retroacdo do PID. Valem as mesmas
consideracdes efetuadas para P245.
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P249 Rampa de subida referéncia PID
P249 Range 0+ 32700 funcéo de P251
Default [0 Os

Level ENGINEERING

Address 849

Define o tempo de subida da referéncia do regulador PID de 0% ao valor

U mdximo absoluto alcancdvel ( max { |P245|, |P246| }).

P250 Rampa de descida referéncia PID

P250 Range 0+ 32700 funzione di P251

Default 0 Os

Level ENGINEERING

Address 850

Define o tempo de descida da referéncia do regulador PID pelo valor méximo

Rl soluto alcangavel ( max { [P245|, [P246] } ) a 0%.

P251 Unidade de medida rampas PID

P251 Range 0+3

Default 1

Level ENGINEERING

Address 851

Define a unidade de medida com que sdo expressos os tempos de rampa da
referéncia do PID.

Function Define a unidade de medida em que sdo expressos os tempos da terceira rampa
da referéncia PID P249 e P250, de forma a estender o range das rampas
ajustaveis desde Os — 327000s.

Exemplo:
P251 Range P249 - P250
Valor | Codificagd | min Max
o
0 0.01s 0 327.00s
1 0.1s 0 3270.0s
2 1.0s 0 32700s
3 10.0 0 327000 s

de rampa, esta resulta arredondada, com arredondamento inicial e final igual a 50%, ver

Com a programagéo de fdbrica, a rampa da referéncia PID é nula, mas se se ajusta um tempo
NOTA
parédmetros P252 e P253.
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P252 Arredondamento inicial rampas em S para PID

P252 Range 0+100 0% + 100%

Default 50 50%
Level ENGINEERING

Address 852
Permite ajustar a duragéo do arredondamento aplicado & parte inicial das
rampas. O parémetro é um percentual do tempo de rampa de subida ou
Function descida dependendo da que estd em execucdo. Ex. rampa de subida de 5seg.
em execucdo, P252 = 50% significa que para os primeiros 2,5 seg de rampa
terei uma limitacdo na aceleracéo da referéncia.

NOTA O uso deste par@metro comporta um alongamento do tempo de rampa ajustado do
(P252%)/2.

P253 Arredondamento final rampas em S para PID

P253 Range 0+100 0%+ 100%

Default 50 50%
Level ENGINEERING
Address 853
Como P252, mas determina o arredondamento aplicado na parte final das
rampas.

Function

NOTA O uso deste par@metro comporta um alongamento do tempo de rampa ajustado do
(P253%)/2.

P254 Limiar de habilitacdo acéo integral

P254 Range 0+ 5000 0.0 % + 500.0%

Default 0 0.0 %
Level ENGINEERING

VeI 854
Define um valor de limiar abaixo ao qual o integrador é tido em zero. O
par&dmetro tem efeito apenas quando se utiliza o regulador como gerador ou
corretor de referéncia.
Neste caso, o limiar expresso em percentual refere-se ao valor absoluto maximo
de velocidade (ou torque) ajustado para o motor ativo. Até que a velocidade (ou
torque) seja percentualmente em valor absoluto meror que o limiar P254, o
termo integral néo é calculado.
Se P254 ¢ ajustado em zero, o integrador é sempre ativo.

Function
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P255 Retardacdo desabilita START com PID Out = P237

0: Disabled
P255 Range 0 + 60000 1+ 60000 s
Default 0 0: Disabled

Level ENGINEERING

Address 855

Determina o tempo méximo para o qual o inversor pode funcionar com a saida

do regulador PID continuativamente igual ao minimo (P237).

Se esta condigéo for verificada por um tempo igual a P255, o inversor se pde

automaticamente em stand-by e assim fica

1) até quando a saida do PID volta a ser superior & minima (se

Function P237a=Desabilitado);

2) quando o Feedback ou o Erro descem abaixo do nivel de Wake Up P237b (se
P237a=1 ou =3 respectivamente);

3) quando sobem acima de tal nivel (se P237a=2 ou =4 respectivamente).

Se a agdo do regulador PID (C149) for ajustada como External Out ou se P255 é

zero, a funcéo descrita néo é ativa.

P256 Pendéncia rampa PID Out

P256 Range 1+ 65000 1+ 65000 ms

Default 1 1 ms

Level ENGINEERING

Address 856

Determina uma limitagGo & maxima aceleracdo obtivel pela saida do regulador
PID.

A méxima aceleracdo com que pode variar a saida do PID é igual a100% / P256
[%/ms].

Function

P257 Fatore de escala medidas PID

P257 Range 0+ 32000 0.000 + 32.000

Default 1 1.000

Level ENGINEERING

Address 857

Ganho para a colocada em escala das medidas PID M023 + M025.

O ganho tem efeito somente sobre as medidas indicadas, ndo havendo qualquer
efeito sobre comportamento do PID.

Function Se o usudrio deseja visualizar as medidads do PID com unidade de medida
diversa do percentual, com este ganho é possivel colocé-las em escala:

MO023 = M020 * P257

MO024 = M021 * P257

P260 Ganho Anti Wind-Up

P260 Range 0+ 100 0.00 =~ 1.00

Default 100 1.00

Level ENGINEERING

Address 860

Valor do coeficiente Anti Windup que tem bloqueado o termo integral do PID
quando a saida do mesmo estdé em bom funcionamento de saturag@o (ver
parégrafo Anti Windup).

Function Deixando P260=1.00, o Anti Wind-Up é completo (I <~ OUTsat - P - D).
Colocando P260=0.00, o Anti Wind-Up ¢ inibido (o termo integral carrega até
+P238 com base no sinal do erro).

Valores intermedidrios de P260 déo efeitos intermedidrios.
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23. MENU PARAMETROS PID2

23.1. Descricdo

Neste menu sdo definidos os parédmetros do regulador digital PID2 e os pardmetros udados em modalidade 2-zone.

O segundo PID pode ser ativado colocando C291a = 7: 2 PID (ver MENU CONFIGURACAO PID).

Uma vez ativado, esse tem as mesmas funcionalidades e trabalha em paralelo ao primeiro (ver MENU PARAMETROS
PID). As saidas dos dois reguladores séo somadas algebricamente.

A correspondéncia entre um parémetro do primeiro PID e o segundo é obtida acrescentando “200” ao nome do
pardmetro. Exemplo: P236 do primeiro PID corresponde a P436 do segundo e assim para todos os outros parémetros.

A modalidade 2-zone pode ser ativada colocando C291a = 5: 2-Zone MIN ou 6: 2-Zone MAX (ver MENU
CONFIGURAGAO PID).

Uma vez ativada tal modalidade, o primeiro PID trabalha no sistema que apresenta o erro maior (retroacdo minima em
relacd@o & sua referéncia) (2-Zone MIN) ou menor (retroacdo mdéxima em relacdo & sua referéncia) (2-Zone MAX).

Em modalidade 2-zone os parémetros P236..P260 referem-se ao sistema cujo o erro deriva da referéncia selecionada
com C285 e da retroacdo com C288; os parémetros P436..P460 referem-se ao sistema cujo erro deriva da referéncia
selecionada com C286 e da retroacdo selecionada com C289.

& NOTA  Em modalidade 2-zone o segundo PID é desabilitado.

Em todo caso, observar o esquema em blocos da Figura 63.
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23.2. Lista Parameiros de P436 a P460

Tabela 37: Lista dos Pardmetros P436 + P460

Parémetro FUNGAO Nivel de Acesso \Igéll-:SzSE'sl' E,\rgeDr;a%
P436 Valor méximo saida PID2 ENGINEERING +100.00% 1346
P437 Valor minimo saida PID2 ENGINEERING -100.00% 1347
P437a Modalidade de Wake Up ENGINEERING 0: [Disabled] 1282
P437b Nivel de Wake Up ENGINEERING 0.00% 1283
P438 Valor maximo agdo integral PID2 ENGINEERING +100.00% 1348
P439 Valor maximo agéo derivativa PID2 ENGINEERING +100.00% 1349
P440 Constante proporcional PID2 ENGINEERING 1.000 1350
P441 Fator multiplicativo de P440 ENGINEERING 0:1.0 1351
P442 Tempo integral PID2 em multiplos de P444 ENGINEERING 500*Tc (ms) 1352
P443 ljr:j)o derivativo PID2 em multiplos de ENGINEERING 0*Tc (ms) 1353
P444 Tempo “Tc"de execugéo do PID2 ENGINEERING 5 ms 1354
P445 Referéncia minima aceita pelo PID2 ENGINEERING 0.00% 1355
P446 Referéncia max aceita pelo PID2 ENGINEERING +100.00% 1356
P447 Valor min aceito pela retroagéo PID2 ENGINEERING 0.00% 1357
P448 Valor max aceito pela retroagé@o PID2 ENGINEERING +100.00% 1358
P449 Rampa de subida referéncia PID2 ENGINEERING Os 1359
P450 Rampa de descida referéncia PID2 ENGINEERING Os 1360
P451 Unidade de medida rampas PID2 ENGINEERING 1:[0.15] 1361
P452 Arredondamento inicial rampa em S PID2 ENGINEERING 50% 1362
PA453 Arredondamento final rampa em S PID2 ENGINEERING 50% 1363
P454 Limiar PID2 Out que habilita acdo integral ENGINEERING 0.00% 1364
P455 f)e:f;dp‘fg’;’ desabilita START com PID2 ENGINEERING |  O: [Disabled] 1284
P456 Pendéncia rampa PID2 Out ENGINEERING 1 ms 1368
P457 Fator de escala medidas PID2 ENGINEERING 1.000 1369
P460 Ganho Anti Wind-Up ENGINEERING 1.00 1370

A\

NOTA

Os parémetros P437a, P437b e P455 sao ignorados se for selecionada a modalidade dois

PIDs com saida dos reguladores em soma (C291a = 7: 2 PID e C171a = 0: Disabled).
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24. MENU SAIDAS DIGITAIS
24.1. Descricdo

No men0 Saidas Digitais encontram-se os pardmetros que permitem de configurar as quatro saidas digitais do inversor:
MDO1, MDO2, MDO3 e MDOA4.

E possivel acessar o MenlG Saidas Digitais somente se o usudrio é maior ou igual que

NOTA A\ DVANCED.

NOTA  Observar o manual de instalagé@o para a descricdo hardware das saidas digitais.

A programacéo da saida digital MDO1 é possivel somente se ndo foi configurada a saida em

NOTA frequéncia P200 = Disable (ver MENU SAIDAS ANALOGICAS E EM FREQUENCIA).

NOTA O ajuste das entradas auxiliares XMDI (valores de 13 a 20 nos pardametros relativos d&s
fungées de comando) é possivel somente depois de ter ajustado XMDI/O no parémetro R023.

-

24.1.1. CONFIGURACAO DE FABRICA

A configuragéo de fdbrica é a seguinte:

MDOT1 é programada como um relé de zero de velocidade que se ativa & superacdo de um limiar;

MDOQO?2 é configurada para o comando de um freio eletromecénico utilizado para aplicagdes de levantamento;
MDQO3 se desexcita (l6gica Fail Safe) quando o inversor estd em alarme (condicdo “Inverter Alarm”);

MDO4 se excita quando o inversor n&o estd em alarme (condi¢do “Inverter Run OK").

24.1.2. ESTRUTURA DAS SAIDAS DIGITAIS

A estrutura das saidas digitais é composta por dois blocos légicos de elaboragdo dados antes da atuag@o da saida
propriamente dita. O uso do segundo bloco ¢ ligado ao tipo de ajuste do pardmetro P277a (P286a, P295q, P304a).

yes
INPUT A Output=f(A,B)
———> logic Block
set by NO
parameters ' Outout=
INPUTB  p271-P277 f(A.B) Logic block e
— setoyp2770  QO[f(A.B).C]
that tests f(AB) —————— >
and signal C

PO00659-b

Figura 31: Esquema em blocos DGO
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Modalidade ajustada em Out digital MDO1 (2, 3, 4): P270, (P279, P288, P297)

O usudrio poderd definir a modalidade de funcionamento da saida digital, selecionando uma das opgdes presentes:

Tabela 38: Modalidade saida digital

DESABILITACAO A saida digital é desabilitada.

DIGITAL A saida digital depende de um sinal digital selecionado e da fungéo légica de saida
Verdadeira/Negada.
Ver Exemplos 1 e 2.

DUPLO DIGITAL A saida digital depende de 2 sinais digitais selecionados, da funcdo légica que a partir do seu
valor calcula a saida e da fungéo l6gica de saida Verdadeira/Negada .

ANALOGICO A saida digital depende de uma grandeza analégica selecionada: em tal grandeza séo efetuados

o Test A e o Test B obtendo 2 sinais digitais; a partir do seu valor a fungéo légica selecionada
calcula o valor de saida e a fungo légica de saida Verdadeira/Negada calcula o valor final.
Ver Exemplo 3.

DUPLO A saida digital depende de 2 grandezas analégicas selecionadas: na primeira é efetuado o Test A,
ANALOGICO na segunda é efetuado o Test B obtendo assim 2 sinais digitais; a patir do seu valor a fungéo
l6gica selecionada calcula o valor de saida e a funcdo légica de saida Verdadeira/Negada
calcula o valor final.

DUPLO FULL Como as modalidades DUPLO ANALOGICO ou DUPLO DIGITAL, mas é possivel selecionar tanto
sinais digitais quanto grandezas analégicas.

Caso seja selecionado um sinal digital, o seu valor VERDADEIRO ou FALSO ¢ utilizado no cdlculo
da fungao légica selecionada.

Caso seja selecionada uma grandeza analdgica, é efetuado o Test selecionado nesta e o seu
resultado VERDADEIRO ou FALSO do test é utilizado no célculo da funcéo légica selecionada.

BRAKE Come a sucessiva modalidade ABS BRAKE, mas as grandezas selecionadas ndo séo em valor
absoluto, mas sim dependem dos Testes Selecionados.
ABS BRAKE Modalidade apropriadamente pensada para o comando de um freio eletromecénico de um motor

utilizado para levantamento. Para a ativag@o da saida, além das condicdes ajustadas, devem ser
verificadas outros dependentes do estado do inversor (ver explicagé@o no fim do capitulo).
Geralmente é aplicada selecionando a velocidade medida (ou estimada) [A51] como primeira
grandeza e o torque pedido [A60] como segunda grandeza.

As grandezas sdo consideradas em valore absoluto.

Ver Exemplo 4.

ABS LIFT Como ABS BRAKE, mas o desengate do freio (abertura da saida digital) acontece em um valor de
torque determinado automaticamente com base no Gltimo valor de torque pedido na corrida
anterior.

PWM MODE E uma modalidade especial seleciondvel somente para as saidas digitasis MDO1 e MDO2, nédo

para as safidas a relé MDO3 e MDOA4.

A saida digital se transforma em uma saida PWM a baixa frequéncia em que duty—cycle é
proporcional ao valor da saida analégica selecionada.

Ver Exemplo 5.
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Grandeza A selecionada em out digit. MDO1 (2, 3, 4): P271, (P280, P289, P298)

Seleciona o sinal digital ou a grandeza analégica utilizada para o test A (ajustado com P273 / P282 / P291 / P300).

A lista das possiveis selegdes e o significado encontra-se ao final do capitulo (ver Tabela 39).

Se for selecionado um sinal digital o teste ndo é efetuado: assim, o valor de confronto para o teste A (ajustado com P275
/ P284 / P293 / P302) nao tem significado.

NOTA E possivel acessar este parémetro somente se a modalidade de funcionamento da saida digital
em considerac@o é # de zero . Exemplo: MDO1 P270x0.

Grandeza B selecionada em out digit. MDO1 (2, 3, 4): P272, (P281, P290, P299)

Seleciona o segundo sinal digital ou a grandeza analégica utilizada para o teste B (ajustado com P274 / P283 / P292 /
P301).

A lista das possiveis selegdes e o significado encontra-se no fim do capitulo (ver Tabela 39).

Se for selecionado um sinal digital o teste ndo é efetuado: assim, o valor de confronte para o teste A (ajustado com P276
/ P285 / P294 / P303) ndo tem significado.

NOTA Néo é possivel acessar P272 se a modalidade de funcionamento saida digital em consideragéo
éigual a 3 0 9 . Exemplo: MDO1 P270=3 OR P270=9.

Tabela 39: Lista dos sinais digitais e das grandezas analégicas seleciondveis

Sinais digitais (BOOLEAN) selecionéveis:

Valor Selegdo Descrigdo
DO: Disable Sempre FALSO: 0
D1: Run Ok Inversor em Marcha (no standby)
D2: Ok On Inversor OK: nenhum alarme
D3: Alarm Inversor em Alarme
D4: Run ALR Inversor KO: Em Alarme, com alarme acontecido durante a marcha
D5: FWD Run Velocidade (medida ou estimada) maior que +0,5 rpm
Dé: REV Run Velocidade (medida ou estimada) menor que 0,5 rpm
D7: Lim.MOT Inversor em limitacGo como motor
D8: Lim.GEN Inversor em limitag@o como gerador
D9: Limiting Inversor em limitacdo (gerador ou motor)
D10: Prec.Ok Comandado o fechamento do relé de Pré-carga Vapores condensados e teste no retorno do
comando.
D11: PID MAX Saida do PID em saturacéo superior
D12: PID MIN Saida do PID em saturagéo inferior
D13: MDI 1 Entrada digital MDI1 (fisica OR remota) atual
D14: MDI 2 Entrada digital MDI2 (fisica OR remota) atual
D15: MDI 3 Entrada digital MDI3 (fisica OR remota) atual
D16: MDI 4 Entrada digital MDI4 (fisica OR remota) atual
D17: MDI 5 Entrada digital MDI5 (fisica OR remota) atual
D18: MDI 6 Entrada digital MDI6 (fisica OR remota) atual
D19: MDI 7 Entrada digital MDI7 (fisica OR remota) atual
D20: MDI 8 Entrada digital MDI8 (fisica OR remota) atual
D21: MDI ENABLE Entrada digital ENABLE (fisico AND remoto) atual
D22: MDI ENABLE S Entrada digital ENABLE S (fisico AND remoto) attuale
D23: MDI 1 Delayed Entrada digital MDI1 (fisica OR remota) RETARDADA pelos Timers MDI
D24: MDI 2 Delayed Entrada digital MDI2 (fisica OR remota) RETARDADA pelos Timers MDI
D25: MDI 3 Delayed Entrada digital MDI3 (fisica OR remota) RETARDADA pelos Timers MDI
D26: MDI 4 Delayed Entrada digital MDI4 (fisica OR remota) RETARDADA pelos Timers MDI
D27: MDI 5 Delayed Entrada digital MDI5 (fisica OR remota) RETARDADA pelos Timers MDI
D28: MDI 6 Delayed Entrada digital MDI6 (fisica OR remota) RETARDADA pelos Timers MDI
D29: MDI 7 Delayed Entrada digital MDI7 (fisica OR remota) RETARDADA pelos Timers MDI
D30: MDI 8 Delayed Entrada digital MDI8 (fisica OR remota) RETARDADA pelos Timers MDI
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D31: ENABLE DL Entrada digital ENABLE (fisico AND remoto) RETARDADA pelos Timers MDI

D32: Trk.Err Erro de Tracking Velocidade: |SetPoint — Medida| > Erro Par além de um timeout

D33: Fan Flt Fault da Ventoinha

D34: Fbus c1 Comando 1 de Bus de Campo

D35: Fbus c2 Comando 2 de Bus de Campo

D36: Fbus c3 Comando 3 de Bus de Campo

D37: Fbus c4 Comando 4 de Bus de Campo

D38: FireMod Funcionamento em modalidade FireMode

D39: Local Modalidade LOCAL

D40: Speed OK Velocidade de referéncia a bom funcionamento alcancada

D41: Fan ON Comando de acendimento ventoinhas

D42: XMDI1 Entrada digital auxiliar XMDI1

D43: XMDI2 Entrada digital auxiliar XMDI2

D44: XMDI3 Entrada digital auxiliar XMDI3

D45: XMDI4 Entrada digital auxiliar XMDI4

D46: XMDI5 Entrada digital auxiliar XMDI5

D47: XMDI6 Entrada digital auxiliar XMDI6

D48: XMDI7 Entrada digital auxiliar XMDI7

D49: XMDI8 Entrada digital auxiliar XMDI8

D50: MPL 1 Delayed Entrada digital virtual derivada da saida MPL1T RETARDADA pelos Timers MPL

D51: MPL 2 Delayed Entrada digital virtual derivada da saida MPL2 RETARDADA pelos Timers MPL
D52: MPL 3 Delayed Entrada digital virtual derivada da saida MPL3 RETARDADA pelos Timers MPL
D53: MPL 4 Delayed Entrada digital virtual derivada da saida MPL4 RETARDADA pelos Timers MPL
D54: OTM Elapsed Contador Maintenance Operation Time esgotado

D55: STM Elapsed Contador Maintenance Supply Time esgotado

D56: MDO 1 Delayed Entrada digital virtual derivada da saida MDO1 RETARDADA pelos Timers MDO
D57: MDO 2 Delayed Entrada digital virtual derivada da saida MDO1 RETARDADA pelos Timers MDO
D58: MDO 3 Delayed Entrada digital virtual derivada da saida MDO1 RETARDADA pelos Timers MDO
D59: MDO 4 Delayed Entrada digital virtual derivada da saida MDO1 RETARDADA pelos Timers MDO
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Grandezas analégicas seleciondveis:

Valor Selecdo Valor Fundo escala Kri Descrigdo
A60: GROUND 0 Volt Analégico
Ab61: Speed 10000 rpm 1 Velocidade do motor
A62: Spd REF. 10000 rpm 1 Referéncia de velocidade a bom func.
A63: RampOut 10000 rpm 1 Referéncia de velocidade depois das rampas
Ab4: MotFreq 1000.0 Hz 10 Frequéncia produzida pelo inversor
Ab65: MotCurr 1000.0 A 10 Valor eficaz da corrente
Ab6: OutVolt 1000.0V 10 Valor eficaz da tensdo em saida
A67: Out Pow 1000.0 kW 10 Poténcia distribuida
A68: DC Vbus 1000.0V 10 Tensdo do circuito intermedidrio em DC
Ab69: Torq.REF 100.00 % 100 Referéncia de torque a bom func.
A70: Torq.DEM 100.00 % 100 Pedido de torque atual
A71: Torg.OUT 100.00 % 100 Estimativa do torque distribuido
A72: Torg.LIM 100.00 % 100 Set point do limite de torque
A73: PID REF 100.00 % 100 Referéncia a bom func. do PID
A74: PID RMP 100.00 % 100 Referéncia do PID depois das rampas
A75: PID Err 100.00 % 100 Erro entre referéncia e retroacdo do PID
A76: PID Fbk 100.00 % 100 Retroacdo ao PID
A77: PID Out 100.00 % 100 Saida do PID
A78: REF 100.00 % 100 Entrada analégica REF
A79: AIN1 100.00 % 100 Entrada analégica AINT1
A80: AIN2/Pt 100.00 % 100 Entrada analégica AIN2/PTC
A81: Encln 10000 rpm 1 Velocidade lida pelo encoder utilizada como ref.
A82: Pulseln 100.00 kHz 100 Entrada em frequéncia
A83: Flux REF 1.0000 Wb 10000 Referéncia de fluxo a bom func.
A84: Flux 1.0000 Wb 10000 Referéncia de fluxo atual
A85: Ig REF 1000.0 A 10 Referéncia de corrente no eixo em quadratura
A86: Id REF 1000.0 A 10 Referéncia de corrente no eixo direto
A87: Ig 1000.0 A 10 Medida de corrente no eixo em quadratura
A88: Id 1000.0 A 10 Medida de corrente no eixo direto
A89: Volt Vq 1000.0 V 10 Tens&o no eixo em quadratura
A90: Volt Vd 1000.0 V 10 Tensdo no eixo direto
A91: Cosine 100.00 % 100 Forma de onda Coseno
A92: Sine 100.00 % 100 Forma de onda Seno
A93: Angle 100.00 % 100 Angulo elétrico da Vu distribuida
A94: +10V +10 Volt Analégico
A95: 10V —10 Volt Analégico
A96: Reserved
A97: SqrWave 100.00 % 100 Onda quadrante
A98: Saw Wave 100.00 % 100 Onda triangular
A99: HisTemp. 100.00 °C 100 Temperatura dissipador
A100: AmbTemp. 100.00 °C 100 Temperatura ambiente
A101 + A109: Reserved
A110: PT100 1 320.00 °C 100 Primeiro canal PT100
A111: PT100 2 320.00 °C 100 Segundo canal PT100
A112: PT100 3 320.00 °C 100 Terceiro canal PT100
A113: PT100 4 320.00 °C 100 Quarto canal PT100
A114:121% 100.00 % 100 Capacidade térmica do motor
A115: XAIN4 100.00 % 100 Entrada analégica XAIN4
A116: XAINS 100.00 % 100 Entrada analégica XAIN5
A117: OT Counter 320000h 1 Contador Maintenance Operation Time
A118: ST Counter 320000h 1 Contador Maintenance Supply Time
A119: Reserved
Valor Minimo = —3.2*Fundo Escala
Valor Méximo = 3.2*Fundo Escala
Valor MODBUS = Valor Parémetro* Kri
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Operacdo em grandeza A out digit. MDO1 (2, 3, 4): P273, (P282, P291, P300)

Se for selecionada uma grandeza analégica, para obter um sinal booleano VERDADEIRO/FALSO é efetuado um TESTE
l6gico.

O usudrio pode escolher entre sete testes diferentes, a ser efetuado sobre a grandeza selecionada A e o valor de
confronte A:

Tabela 40: Fungées de teste

MAIOR grandeza selecionada > valor de confronto

MAIOR IGUAL grandeza selecionada > valor de confronto

MENOR grandeza selecionada < valore de confronto

MENOR OU IGUAL grandeza selecionada < valor de confronto

ABS MAIOR valor absoluto (grandeza selecionada) > valor de confronto
ABS MAIOR IGUAL valor absoluto (grandeza selecionada) > valor de confronto
ABS MENOR valor absoluto (grandeza selecionada) < valor de confronto
ABS MENOR OU IGUAL valor absoluto (grandeza selecionada) < valor de confronto

NOTA E possivel acessar este parémetro somente se a modalidade de funcionamento da saida digital
em consideragéo é > que 2 . Exemplo: MDO1 P270>2

Operacdo em grandeza B out digit. MDO1 (2, 3, 4): P274, (P283, P292, P301)

Se for selecionada uma grandeza analégica, para obter um sinal booleano VERDADEIRO/FALSO é realizado um TESTE
l6gico. O usudrio pode escolher entre sete testes diferentes, a ser realizado sobre a grandeza selecionada (B) e o valor de
confronto B (ver Tabela 40).

NOTA E possivel acessar este parametro apenas se a modalidade de funcionamento da saida digital
em consideragdo é > que 2 e <9. Exemplo: MDO1 2<P270<9

Limiar referente a P271 ( P280, P289, P298) out digit. MDO1: P275, (P284, P293, P302)

Defince o valor de confronto utilizado para o teste A com a primeira grandeza selecionada.

NOTA E possivel acessar este parémetro somente se a modalidade de funcionamento da saida digital
em consideracdo é > que 2 . Exemplo: MDO1 P270>2

Limiar referente a P272 ( P281, P290, P299) out digit. MDOx: P276, (P285, P294, P303)

Define o valor de confronto utilizado para o teste B com a primeira grandeza selecionada.

NOTA E possivel acessar este parémetro apenas se a modalidade de funcionamento da saida digital
em consideragéo é > que 2 . Exemplo: MDO1 P270>2
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Funcdo em resultado A e B out digit. MDO1 P277, (P286, P295, P304)

Obtidos os dois sinais booleanos, é aplicada a eles uma fungéo l6gica para obter o sinal booleado VERDADEIRO/FALSO
de saida.
O usudrio pode escolher entre seis testes diferentes a ser efetuada na primeira grandeza (A) e na segunda grandeza (B)

(A) OR (B): A saida digital é ativada quando pelo menos uma das duas condicées é verificada (esta funcéo se presta
também nos casos em que seja necessdrio ativar a saida digital com base em um s6 teste).

(A) OR (B)
Test A | Test B | Saida
0 0 0
1 0 1
0 1 1
1 1 1

(A) SET (B) RESET: Esta funcdo atua a saida digital como a saida de um Flip Flop Set Reset cujas entradas sé@o o sinal A e o
sinal B. Portanto, pode ser utilizada para realizar uma intervencdo com histerese. O estado da saida (indicada com Q),
depende do valor anterior (indicado com Q hold) e do resultado dos dois testes, o primeiro dos quais (A) constitui o
comando de Set e o segundo (B) o de Reset.

Por exemplo, supondo querer que a saida seja ativada somente quando a velocidade do motor superar 50rpm e que se
desative somente quando a velocidade descer abaixo de 5 rpm, deve-se atribuir a primeira condi¢do expressa no feste A,
que constitui o comando de Set do Flip Flop (P271 = Motor Speed, P273 >, P275 = 50rpm), enquanto a segunda
condi¢@o deve ser atribuida ao teste B, que constitui o comando de Reset (P272 = Motor Speed, P274 <, P276 = 5rpm).
Para um exemplo mais detalhado de uso da fungéo ver o fim do capitulo.

Flip Flop Set Reset
Q hold | Test A | Test B |Saida Q
(Set) | (Reset)
0 0 1 0
0 0 0 0
0 1 1 0
0 1 0 1
1 0 1 0
1 0 0 1
1 1 1 1
1 1 0 1

(A) AND (B): A saida digital é ativada quando ambas as condices séo verificadas.

A) AND (B)
Test A | TestB | Saida
0 0 0
1 0 0
0 1 0
1 1 1
(A) XOR (B): A saida digital é ativada quando é verificada uma ou outra condi¢do, mas ndo ambas contemporaneamente.
(A) XOR (B)
Test A | TestB | Saida
0 0 0
1 0 1
0 1 1
1 1 0
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(A) NOR (B): A saida digital é ativada quando nenhuma das duas condicées é verificada. A funcdo de NOR entre duas
varidveis corresponde ao AND das mesmas negadas e precisamente (A)NOR (B) = (/A) AND (/B).

A) NOR (B)
Test A | Test B | Saida
0 0 1
1 0 0
0 1 0
1 1 0

(A) NAND (B): A saida digital é ativada quando nenhuma das duas condigdes é verificada ou caso uma seja verdadeira
s6 uma das condigdes. A fungdo de NAND entre duas varidveis corresponde ao OR das mesmas negadas e precisamente
(A)NAND (B) = (/A) OR (/B).

(A) NAND (B)

Test 1 | Test2 | Saida
0 0 1
1 0 1
0 1 1
1 1 0

NOTA E possivel acessar este paré@metro somente se a modalidade de funcionamento da saida digital
em consideragdo é > que 2 e <9. Exemplo: MDO1 2<P270<09.

Funcdo em resultado de f(A,B) e C out digit. MDO1 P277q, (P286a, P295a, P304a)

Obtido o sinal booleano derivado da f(A,B), a esse é possivel aplicar uma fungéo ulterior légica para obter o sinal
booleano VERDADEIRO/FALSO de saida.

Se o pardmetro P277a é desabilitado, a saida da fungéo f(A,B) é a passada na saida; se for habilitado a saida passa
para o segundo bloco légico programado.

O usudrio pode escolher entre seis testes diferentes booleanos acima descritos a ser efetuado na primeira grandeza f(A,B)
e na segunda grandeza (C).

Ver Exemplo 6.

Légica aplicada a Out digit. MDOT1 (2, 3, 4) P278, (P287, P296, P305)

Ao final de toda a cadeia de elaboragéo, é possivel inverter a légica do sinal booleano.

O usudrio pode escolher se o nivel légico de saida digital deverd ser em |6gica POSITIVA ou NEGATIVA.
(0) NEGADA = ¢ aplicada uma negacéo l6gica (Iégica NEGATIVA)

(1) VERDADEIRA = nenhuma negacdo (l6gica POSITIVA)

NOTA E possivel acessar este parémetro somente se a modalidade de funcionamento da saida digital
em consideracdo é # de zero. Exemplo: MDO1 P270+0.

183/428



GUIA #”. SANTERNO SINUS PENTA

PARA A PROGRAMAQAO CARRARO GROUP

\

24.2. Esquemas das diversas modalidades ajustaveis

Os esquemas apresentados nas figuras sdo um exemplo de estrutura funcional de uma das quatro saidas (MDO1); é
subentendido que as outras trés MDO2, MDO3 e MDO4 terdo um comportamento andlogo légico referente aos relativos
pardmetros.

) P271
DO: Disable ;

D1: Inverter Run Ok
D2: Inverter Ok On H

D3: Inverter Ok Off i P278

L

Selected
Quantity A ’ Out >

LTI

: Logic
Vector Selection PO00260-B

Figura 32: Modalidade “DIGITAL"
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= A
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Comparing Veiue | P276 _
forfest B ﬁ Function
— i
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s
Lizs
—
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ARSI =
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SUARSHL
ZABSl< =
PO00263-B
Testing Quantity B
Figura 33: Modalidade “ANALOGICA”
00 Disable P271
D Inverter Run Ok 1
D2: Inverter Ok On :
D3: Inverter Ok OFf
— Selected p277
— Quantity A : P278
Vector Selection A s out
- P272 >
DO: Disable ; —[>o
v ano| | -
D3: Inverter Ok Off Selected e
— Slienijie Function
Vector Selection B
PO002461-B

Figura 34: Modalidade “DUPLO DIGITALE"
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P270

P271
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Quantity A

Vector
Selection A

P272

Vector
Selection B

Figura 35: Estrutura geral da parametrizacéo de uma saida digital
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24.3. Exemplos

A seguir sdo mostrados alguns exemplos.

Para cada exemplo apresenta-se uma tabela dos ajustes dos par@metros utilizados: os pardmetros em cinza sdo
irrelevantes devido ao ajuste pré-escolhido.

Exemplo1: Saida digital para comando digital Inverter Alarm (programacéo de default saida digital MDO3).

Tabela 41: Parametrizacdo DGO para estado inversor OK

P288 | MDO3: Modalidade saida digital DIGITAL
P289 | MDOS3: Selecdo Grandeza A D3: Inverter Alarm

| P295a | MDO3: Selecéio Grandeza C DO: Disabled

P296 | MDO3: Nivel légico de saida

O estado de saida digital depende da Unica varidvel booleana “Inverter Alarm”, que é TRUE somente no caso do inversor
estar em alarme. O contato é de tipo fail-safe: o relé se excita quando o inversor é em marcha e ndo se verificou
qualquer alarme.

Exemplo2: Saida digital para comando digital inverter run ok (programacéo de default saida digital MDO4).

Tabela 42: Parametrizacdo DGO para estado inverter run OK

P297 MDO4: Modalidade saida digital DIGITAL
P298 MDO4: Selecéo Grandeza A D1: Inverter Run Ok

P304a | MDO4: Selecdo Grandeza C DO: Disabled

P305 MDOA4: Nivel légico de saida VERDADEIRA

O estado de saida digital depende da Unica varidvel booleana Inverter Run Ok que é VERDADEIRA somente quando o
inversor estd modulando (IGBT acesos).
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Exemplo 3: Saida digital para limiares de velocidade

Suponhamos, por exemplo, de querer uma saida digital que se excite se a velocidade do motor superar em valor absoluto
100rpm e se desexcite quando esta Gltima for menor ou igual a 20rpm (sempre em valor absoluto). Em P270 se ajusta a
modalidade ABS de modo che as grandezas selecionadas sejam consideradas em valor absoluto; além disso, seleciona-
se a condicdo maior para o teste 1 e menor ou igual para o teste 2.

Tabela 43: Parametrizagdo DGO para limiares de velocidade

P270 | MDO1: Modalidade saida digital ANALOGICA
P271 |MDO1: Selecéo Grandeza A Ab61: Velocidade MEA
P272 | MDO1: Selecdo Grandeza B

P273 |MDO1: Teste em Grandeza A ABS(x) >
P274 | MDO1: Teste em Grandeza B ABS (x) <
P275 | MDO1: Valor de confronto teste A 100.00 rpm
P276 | MDO1: Valor de confronto teste B 20.00 rpm
P277 |MDOI1: Funcéo aplicada no resultado dos 2 testes (A) Set (B) Reset
P277a | MDOI1: Selecdo Grandeza C DO: Disabled
P277b | MDO1: Funcéo aplicada no resultado do teste f(A,B) e C

P278 | MDO1: Nivel lbgico de saida VERDADEIRA

Ambos os testes sGo executados na velocidade do motor, portanto, as duas selegdes P271, P272 sdo iguais a motor
speed. Os valores de referéncia dos dois testes sdo 100rpm e 20rpm, a funcéo aplicada é Flip Flop Set Reset e a saida é

considerada em légica verdadeira. Deste modo, o teste 1 constitui o sinal de Set do flip flop e o teste 2 o de Reset.

Motor Speed
(rom) A

100

20
-20
-100

\{

|| W]

Rese’rT

Out Ah——_-_-_,

Figura 36: Exemplo saida digital para limiares de velocidade

188/428



SINUS PENTA #”. SANTERNO GUIA

CARRARQ GROUP PARA A PROGRAMACAO

\

Exemplo 4: Saida digital para comando freio eletromecénico para levantamento (exemplo programacéo referente & saida

digital MDO4).

Tabela 44: Parametrizagdo DGO para comando freio eletromecénico

P297 | MDO4: Modalidade saida digital ABS BRAKE
P298 | MDO4: Selecéo Grandeza A A71: Torgue Output
P299 | MDO4: Selecéo Grandeza B Ab61: Velocidade MEA
P300 |MDOQO4: Teste em Grandeza A >

P301 |MDO4: Teste em Grandeza B <

P302 | MDO4: Valor de confronto teste A 20.00%

P303 | MDO4: Valor de confronto teste B 50.00 rpm
P304 | MDO4: Funcéo aplicada no resultado dos 2 testes (A) Set (B) Reset
P304a | MDO4: Selecdo Grandeza C DO: Disabled
P304b | MDO4: Funcéo aplicada ao resultado do teste f(A,B) e C

P305 | MDO4: Nivel légico de saida VERDADEIRA

A saida se ativa somente se o inversor ndo estiver em alarme, o pedido de torque é maior em P302 = 20.00% (Set). A
desativagdo da saida acontece se: o inversor vai em alarme ou, se em fase de desaceleragdo, a velocidade é inferior a
ajustada em P303 = 50rpm (Reset).

Motor Speed
(rom) a

1500

O AL i

Torque Out
(%)

100%

50% /—\‘M’\/\/ﬁH1 /m\_f 77777777

20% : :
° / 1l / »

Out

Figura 37: Exemplo de comando freio eletromecénico

A ATENCAO Para o comando do freio eletromecénico, utilizar sempre o contato NO da saida digital.

NOTA Para a utilizagdo do freio eletfromecdnico nas aplicagdes de levantamento ver também o
MENU CARROPONTE.
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Exemplo5: utilizagéo fungdo PWM.

Suponhamos comandar um motor de uma ferramenta e que se deseje lubrificd-la em funcdo da velocidade de corte. A
infencdo é que, para a velocidade méxima de corte, a eletrovdlvula que comanda o jato para a lubrificagdo funcione por
0,5 seg com uma frequéncia de 1Hz (periodo de 1 seg.). Assim, deseja-se para a velocidade méxima um duty cycle de
50% (Ton / T) com um periodo de um segundo e que a duracdo de abertura da vdlvula seja inversamente proporcional &
velocidade de corte.

Chamando Spd1 a velocidade de corte méxima e dtc1 o duty cycle desejado, o apoio triangular necessdrio para realizar
o PWM deve ter frequéncia 1 Hz (P213), valor minimo Orpm (com velocidade igual a Orpm n&o é comandada a
eletrovalvula) e valor méximo = Spd1 100/ dic1 = 2*Spd1.

Na hipétese de que a ferramenta possa rodar nos dois sentidos, que Spd1 = 1500rpm e que se use a segunda saida
digital, a configuragé@o dos par@metros é a seguinte:

Tabela 45: Parametrizagéo DGO para fungéo PWM

P270 | MDO1: Modalidade saida digital PWM MODE
P271 | MDO1: Selecgo Grandeza A A62: Velocidade Ref.
|
P273 | MDO1: Teste em Grandeza A
| |
P275 | MDOI1: Valor de confronto teste A 3000.00 rpm
P276 | MDO1: Valor de confronto teste B 0.0 rpm
| |
P277a | MDO1: Sele¢éo Grandeza C DO: Disabled
|
P278 | MDO1: Nivel légico de saida VERA
P215 | Frequéncia Sinal Triangular 0.01Hz

O parémetro P215, do mend MENU SAIDAS ANALOGICAS E EM FREQUENCIA, ajusta a frequéncia da onda triangular e
assim a frequéncia do PWM na saida digital.

Na modalidade PWM o pardmetro P275 ajusta o valor maximo (de crista) da onda friangular, enquanto o pardmetro
P276 ajusta o seu valor minimo.

O teste selecionado por P273 é realizado entre a grandeza analégica selecionada por P271 e a onda triangular.

Motor Speed
(rem)
3000 /\ A /\ /\
1500 u‘\l
\4
Out N [] | R
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Exemplo 6: Saida digital para sinalizar o estado de READY a um supervisor tipo PLC — uso de 3 entradas A, B, C

Tal exemplo mostra como é possivel ativar uma saida digital com base no AND légico de 3 entradas A,B,C,
particularmente a entrada de ENABLE, a entrada de ENABLE S (Safety) para redundéncia e a condigéo de Inverter Ok
On.

Faz-se uso de um segundo bloco aplicado a f(A,B) e C:

Tabela 46: Parometrizagdo DGO para estado de ready a um supervisor tipo PLC

P270 | MDO1: Modalidade saida digital DOUBLE DIGITA
P271 |MDO1: Selecéo Grandeza A D21: MDI Enable
P272 |MDO1: Selecéo Grandeza B D22: MDI Enable S

P273 | MDO1: Teste em Grandeza A
P274 | MDO1: Teste em Grandeza B
P275 | MDO1: Valor de confronto teste A
P276 | MDO1: Valor de confronto teste B

P277 |MDO1: Func¢éo aplicada no resultado dos 2 testes (A) AND (B)
P277a | MDO1: Selecdo Grandeza C D2: Inverter Ok On
P277b | MDO1: Funcéo aplicada ao resultato do teste f(A,B) e C f(A,B) AND (C)
P278 | MDO1: Nivel légico de saida VERDADEIRA
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Tabela 47: Lista dos Pardmetros P270 + P305
,. % Nivel VALORES Endereco

FamEice AUbgRe de Acesso DEFAULT MODBLGJS
P270 MDO1: Modalidade saida digital ADVANCED 3: ANALOG 870
P271 MDO1: Selegéo Grandeza A ADVANCED A61: Velocidade 871
P272 MDO1: Selegéo Grandeza B ADVANCED A61: Velocidade 872
P273 MDO1: Teste em Grandeza A ADVANCED 0: > 873
P274 MDO1: Teste em Grandeza B ADVANCED 3:< 874
P275 MDO1: Valor de confronto teste A ADVANCED 50 rpm 875
P276 MDO1: Valor de confronto teste B ADVANCED 10 rpm 876
P277 MDO1: Funcgdo aplicada no resultado dos 2 testes A | ADVANCED | 1: (A) SET (B) RESET 877

B

P277a | MDO1: Selecdo Grandeza C ADVANCED 0: Disable 642
P277b | MDO1: Funcéo aplicada no resultado de f(A,B) e C ADVANCED 0: f(A,B) ORC 643
P278 MDO1: Nivel |6g_;ico de saida ADVANCED 1: VERDADEIRA 878
P279 MDO2: Modalidade saida digital ADVANCED 6: BRAKE 879
P280 MDO2: Selecdo Grandeza A ADVANCED A71: Trq Output 880
P281 MDO2: Selecao Grandeza B ADVANCED Ab1: Velocidade 881
P282 MDO2: Teste em Grandeza A ADVANCED 0: > 882
P283 MDO2: Teste em Grandeza B ADVANCED 3: < 883
P284 MDO2: Valor de confronto teste A ADVANCED 20% 884
P285 MDO2: Valor de confronto teste B ADVANCED 50 rpm 885
P286 MDO2: Funcéo aplicada no resultado dos 2 testes ADVANCED | 1:(A) SET (B) RESET 886
P286a MDO2: Selecdo Grandeza C ADVANCED 0: Disable 644
P286b | MDO2: Funcéo aplicata no resultado de f(A,B) e C ADVANCED 0: f(A,B) OR C 645
P287 MDOZ2: Nivel l6gico de saida ADVANCED 1: VERA 887
P288 MDO3: Modalidade saida digital ADVANCED 1: DIGITAL 888
P289 MDO3: Selecao Grandeza A ADVANCED D3: Inverter Alarm 889
P290 MDO3: Selecdo Grandeza B ADVANCED D3: Inverter Alarm 890
P291 MDO3: Teste em Grandeza A ADVANCED 0: > 891
P292 MDO3: Teste em Grandeza B ADVANCED 0: > 892
P293 MDOQO3: Valor de confronto teste A ADVANCED 0 893
P294 MDOQO3: Valor de confronto teste B ADVANCED 0 894
P295 MDO3: Funcéo aplicada no resultado dos 2 testes ADVANCED 0: (A) OR (B) 895
P295a MDO3: Selecdo Grandeza C ADVANCED 0: Disable 646
P295b | MDO3: Funcéo aplicada no resultado de f(A,B) e C ADVANCED 0: f(A,B) OR C 647
P296 MDO3: Nivel légico de saida ADVANCED 0: FALSE 896
P297 MDO4: Modalidade saida digital ADVANCED 1: DIGITAL 897
P298 MDO4: Selecdo Grandeza A ADVANCED | D1: Inverter Run Ok 898
P299 MDO4: Selecdo Grandeza B ADVANCED | D1: Inverter Run Ok 899
P300 MDO4: Teste em Grandeza A ADVANCED 0: > 900
P301 MDO4: Teste em Grandeza B ADVANCED 0: > 901
P302 MDO4: Valor de confronto teste A ADVANCED 0 902
P303 MDO4: Valor de confronto teste B ADVANCED 0 903
P304 MDO4: Funcao aplicada no resultado dos 2 testes ADVANCED 0: (A) OR (B) 904
P304a MDO4: Selecdo Grandeza C ADVANCED 0: Disable 648
P304b | MDO4: Funcéo aplicada no resultado de f(A,B) e C ADVANCED 0: f(A,B) ORC 649
P305 MDOA4: Nivel légico de saida ADVANCED 1: VERDADEIRA 905
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P270 MDO1: Modalidade saida digital

: DISABLE
: DIGITAL

: DUPLO DIGITAL

: ANALOGICO

: DUPLO ANALOGICO
: DUPLO FULL

BRAKE

: ABS BRAKE

: ABS LIFT

: PWM MODE

P270

Default [ : ANALOGICO
Level ADVANCED
Address 870
Define a modalidade de funcionamento da primeira saida digital.
Function Os esquemas das diversas modalidades de funcionamento sé@o descritos no

parégrafo no inicio do capitulo.

NOTA A programagéo da saida digital MDOT é possivel somente se ndo foi configurada a saida em
frequéncia P200 = Disable (ver MENU SAIDAS ANALOGICAS E EM FREQUENCIA).

P271 Grandeza A selecionada em out digit. MDO1

P271 Range 0+119 Ver Tabela 39
Default 61 A61: Velocidade MEA

Level ADVANCED
Address 871

Seleciona o sinal digital utilizado para calcular o valor da saida digital MDOT1.
Seleciona uma grandeza analégica utilizada para calcular o valor da saida
digital MDO1 se for selecionada uma das modalidades “analégicas”.

Os sinais digitais e as grandezas analégicas sdo apresentados na Tabela 39.

Function

P272 Grandeza B selecionada em out digit. MDO1

P272 Range 0+119 Ver Tabela 39

Default 61 Ab61: Velocidade MEA

Level ADVANCED
Address 872
Seleciona o segundo sinal digital utilizado para calcular o valor da safda digital
MDOI1.
Se for selecionada uma das modalidades “analégicas”, selecionar uma
grandeza analégica utilizada para calcular o valor da saida digital MDO1.

Os sinais digitais e as grandezas analégicas seleciondveis encontram-se na
Tabela 39.

Function
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P273 Operacdo na grandeza A out digit. MDO1

P273

Default

Level
Address

Function

QINSIHEONTQ
>
o
%
X

ADVANCED

873

Define o teste a ser efetuado na grandeza obtida por P271, utilizando o valor de

confronto P275.

P274 Operacdo na grandeza B out digit. MDO1

P274

Default

Level
Address

Function

NA VY

: ABS(x) >
: ABS(x) =
: ABS(x) <
: ABS(x) <

YN EONY O

ADVANCED

874

Define o tfeste a ser efetuado na grandeza obtida por P272, utilizando o valor de

confronto P276.

P275 Limiar referente a P271 out digit. MDO1

P275 Range

Default

Level
Address
Function

-320.00 % + 320.00 %
% do Fundo escala da grandeza selecionada A,
Ver Tabela 39

-32000 + 32000

50 50 rpm

ADVANCED

875

Define o valor de confronto com a grandeza selecionada para o primeiro teste.

P276 Limiar referente a P272 out digit. MDO1

P276

Default

Level
Address
Function

Range

-320.00 % + 320.00 %
% do Fundo escala da grandeza selecionada A,
Ver Tabela 39

-32000 + 32000

10 10 rpm

ADVANCED

876

Define o valor de confronto com a grandeza selecionada para o segundo teste.
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P277 Funcéo no resutado A e B out digit. MDO1

A) OR (B)
A) SET (B) RESET RISING EDGE
A) AND (B)
A) XOR (B)
A) NOR (B)
A) NAND (B)
A\) OR (B)
: (A) OR (B\)
: (A\) AND (B)
) AND (B\)
0 (A) RESET (B) SET RISING EDGE
1: (A) SET (B) RESET FALLING EDGE
12; (A) RESET (B) SET FALLING EDGE

P277

|

(

(

(

s (

(

0+12 (
(
(
s (A

—'\9°°\‘9‘9”>‘P:’!\.’7'°

Default [ 1: (A) SET (B) RESET
| Y ADVANCED
Address 877

Determina a fungéo légica aplicada ao resultado dos dois testes para calcular o

Function
valor de saida.

P277a Grandeza C selecionada em out digit. MDO1

P277a Range 0+ 59 Ver Tabela 39

Default 0 DO: Disable
Level ADVANCED
Address 642
Seleciona o sinal digital utilizado para calcular o valor da saida digital MDOT1.

Function Os sinais digitais e as grandezas analégicas seleciondveis apresentam-se na
Tabela 39.

P277b Funcéo no resultado f(A,B) C out digit. MDO1

: f(A,B) OR (C)

: f(A,B) SET (C) RESET RISING EDGE

: f(A,B) AND (C)

: f(A,B) XOR (C)

: f(A,B) NOR (C)

- f(A,B) NAND (C)

: f(A,B)\ OR (C)

- f(A,B) OR (C\)

: f(A,B)\ AND (C)

- f(A,B) AND (C\)

10: f(A,B) RESET (C) SET RISING EDGE
11: f(A,B) SET (C) RESET FALLING EDGE
12: f(A,B) RESET (C) SET FALLING EDGE

P277b 0+12

NV OONOUNAWN—O

Default | 1: (A) SET (B) RESET
Level ADVANCED
Address 643
Determina a func@o légica aplicada ao resultado dos dois testes para calcular o

Function

valor de saida.
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P278 Lbgica aplicada & out digit. MDO1

0: NEGADA
e benep ) 0-1 1: VERDADEIRA
Default | 1: VERDADEIRA

Level ADVANCED
Address 878
Funcdo légica de saida digital MDOT, para aplicar ao sinal calculado uma
Function eventual inverséo (negacdo) légica: (0) NEGADA = é aplicada uma negagéo
l6gica; (1) VERDADEIRA = nenhuma negagéo.

P279 Modalidade ajustada em out digital MDO2

: DISABLE
: DIGITAL

: DUPLO DIGITAL

: ANALOGICO

: DUPLO ANALOGICO
: DUPLO FULL

BRAKE

- ABS BRAKE

- ABS LIFT

: PWM MODE

P279

Default 6 : BRAKE

Level ADVANCED

Address 879

Define a modalidade de funcionamento da segunda saida digital. Os esquemas

Function . . . N . s ,
das diversas modalidades de funcionamento estdo descritos no inicio do capitulo.

P280 Grandeza A selecionada em out digit. MDO2

P280 Range 0+119 Ver Tabela 39

Default 71 A71: Torque Output

Level ADVANCED

Address 880

Seleciona o sinal digital utilizado para calcular o valor da saida digital MDO?2.

Se for selecionada uma das modalidades “analégicas”, seleciona uma grandeza
Function analégica utilizada para caleular o valor de saida digital MDO2.

Os sinais digitais e as grandezas analégicas seleciondveis encontram-se na
Tabela 39.

P281 Grandeza B selecionada em out digit. MDO2

P281 Range 0+119 Ver Tabela 39

Default 61 A61: Velocidade MEA

Level ADVANCED

Address 881

Seleciona o segundo sinal digital utilizado para calcular o valor da saida digital
MDO2.

Se for selecionada uma das modalidades “analégicas”, seleciona uma grandeza
analégica utilizada para calcular o valor da saida digital MDO2.

Os sinais digitais e as grandezas analdgicas seleciondveis encontram-se na
Tabela 39.

_ Function
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P282 Operacdo em grandeza A out digit. MDO2

P282

Default
Level
Address

Function

0: >
1:2
2: <
3:<
0«7 4: ABS(x) >
5: ABS(x) =
6: ABS(x) <
7: ABS(x) <
0 0: >
ADVANCED
882
Define o teste a ser efetuado na grandeza obtida por P280, utilizando o valor de
confronto P284.

P283 Operacdo na grandeza B out digit. MDO2

P283

Default
Level
Address

Function

P284 Limiar referente a P280 out digit. MDO2

NA VY

: ABS(x) >
: ABS(x) =
: ABS(x) <
: ABS(x) <

NI ELNY O

ADVANCED

883

Define o teste a ser efetuado na grandeza obtida por P281, utilizando o valor de
confronto P285.

P284 Range

Default
Level
Address
Function

P285 Limiar referente a P281 out digit. MDO2

-320.00 % + 320.00 %
% do Fundo escala da grandeza selecionada A,
ver Tabela 39

-32000 + 32000

2000 20%

ADVANCED

884

Define o valor de confronto com a grandeza selecionada para o primeiro teste.

P285 Range

Default
Level
Address
Function

-320.00 % + 320.00 %
% do Fundo escala da grandeza selecionada A,
ver Tabela 39

-32000 + 32000

50 50 rpm

ADVANCED

885

Define o valor de confronto com a grandeza selecionada para o segundo teste.
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P286 Funcdo no resultado A e B out digit. MDO2

: (A) OR (B)

: (A) SET (B) RESET

: (A) AND (B)

: (A) XOR (B)

: (A) NOR (B)

: (A) NAND (B)

: (A\) OR (B)

: (A) OR (B\)

: (A\) AND (B)

: (A) AND (B\)

10: (A) RESET (B) SET RISING EDGE
11: (A) SET (B) RESET FALLING EDGE
12: (A) RESET (B) SET FALLING EDGE

P286 0+12

NVONOTUINANWN—O

Default | 1: (A) SET (B) RESET

Level ADVANCED

Address 886

e Determina a fungdo légica aplicada ao resultado dos dois testes para calcular o
Function :
valor de saida.

P286a Grandeza C selecionada no out digit. MDO2

P286a Range 0=+ 59 Ver Tabela 39

Default 0 DO: Disable

Level ADVANCED

Address 644

Seleciona o sinal digital utilizado para calcular o valor da saida digital MDO2.
Function Os sinais digitais e as grandezas analdgicas seleciondveis encontram-se na
Tabela 39.

P286b Funcéo no resultado f(A,B) C out digit. MDO2

: f(A,B) OR (C)

: f(A,B) SET (C) RESET RISING EDGE

: f(A,B) AND (C)

: f(A,B) XOR (C)

: f(A,B) NOR (C)

- f(A,B) NAND (C)

: f(A,B)\ OR (C)

. f(A,B) OR (C\)

: f(A,B)\ AND (C)

- f(A,B) AND (C\)

10: f(A,B) RESET (C) SET RISING EDGE
11: f(A,B) SET (C) RESET FALLING EDGE
12: f(A,B) RESET (C) SET FALLING EDGE

P286b 0+12

NVONOTUL NN WN—O

Default | 1: (A) SET (B) RESET

Level ADVANCED

Address 645

Determina a funcdo légica aplicada ao resultado dos dois testes para calcular o

Function

valor de saida.
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P287 Légica aplicada & out digit. MDO2
0: NEGADA
A g O 1: VERDADEIRA
Default 1 1: VERDADEIRA

Level ADVANCED

Address 887

Funcdo légica de saida digital MDO2, para aplicar ao sinal de saida calculado
Function uma eventual inversdo (negagdo) légica: (0) NEGADA = ¢ aplicada uma
negacdo logica (1) VERDADEIRA = nenhuma negacdo.

P288 Modalidade ajustada em out digital MDO3

: DISABLE
: DIGITALE

: DUPLO DIGITAL

: ANALOGICO

: DUPLO ANALOGICO
: DUPLO FULL

BRAKE

- ABS BRAKE

- ABS LIFT

P288

—|loNocUAWN—O

Default 1 : DIGITAL
Level ADVANCED
Address 888
Define a modalidade de funcionamento da tferceira saida digital.
Function Os esquemas das diversas modalidades de funcionamento estdo descritos no

inicio do capitulo.

P289 Grandeza A selecionada em out digit. MDO3

P289 Range 0+119 Ver Tabela 39

Default 3 D3: Inverter Alarm

Level ADVANCED
Address 889
Seleciona o sinal digital utilizado para calcular o valor da saida digital MDO3.
Se & selezionata una delle modalitd “analogiche”, selezione una grandezza
Function analogica utilizzata per calcolare il valore dell’uscita digitale MDO3.
Os sinais digitais e as grandezas analdgicas seleciondveis encontram-se na
Tabela 39.

P290 Grandeza B selecionada em out digit. MDO3

P290 Range 0+119 Ver Tabela 39

Default 3 D3: Inverter Alarm

Level ADVANCED
Address 890
Seleciona o segundo sinal digital utilizado para calcular o valor da saida digital
MDOQO3.
Se for selecionada uma das modalidades “analégicas”, seleciona uma grandeza
analégica utilizada para calcular o valor da saida digital MDOS3.
Os sinais digitais e as grandezas analégicas seleciondveis encontram-se na
Tabela 39.

Function
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P291 Operacdo na grandeza A out digit. MDO3

P291

o
|
~N
NI~ O
>
[o2]
£
x

Default 0

Level ADVANCED

Address 891

. Define o teste a ser efetuado na grandeza obtida por P289, utilizando o valor de
Function
confronto P293.

P292 Operacdo em grandeza B out digit. MDO3

P292

o
|
~N
QINUI AW O
>
[o0]
£
x

Default 0

Level ADVANCED

Address 892

Define o teste a ser efetuado na grandeza obtida por P290, utilizando o valor de

A confronto P294.

P293 Limiar referente a P289 out digit. MDO3

-320.00 % + 320.00 %

P293 Range -32000 + 32000 % do Fundo escala da grandeza selecionada A,
Ver Tabela 39
Default 0 0
S ADVANCED
Address 893
Function Define o valor de confronto com a grandeza selecionada para o primeiro teste.

P294 Limiar referente a P290 out digit. MDO3

-320.00 % + 320.00 %

P294 Range -32000 + 32000 % del Fondoscala della grandezza selezionata A,
Vedi Tabela 39
Default 0 0
Level ADVANCED
Address 894
Function Define o valor de confronto com a grandeza selecionada para o segundo teste.
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P295 Funcéao no resultado A e B out digit. MDO3

: (A) OR (B)

: (A) SET (B) RESET

: (A) AND (B)

: (A) XOR (B)

: (A) NOR (B)

: (A) NAND (B)

: (A\) OR (B)

: (A) OR (B\)

: (A\) AND (B)

: (A) AND (B\)

10: (A) RESET (B) SET RISING EDGE
11: (A) SET (B) RESET FALLING EDGE
12: (A) RESET (B) SET FALLING EDGE

P295 0+12

NVONOTUINANWN—O

Default 0 0: (A) OR (B)
Level ADVANCED
Address EFB
Determina a fungéo légica aplicada ao resultado dos dois testes para calcular o
valor de saida.

Function

P295a Grandeza C selecionada em out digit. MDO3

P295a Range 0+ 59 Ver Tabela 39

Default 0 DO: Disable
Level ADVANCED
Address Y1)

Seleciona o sinal digital utilizado para calcular o valor da saida digital MDO3.
Function Os sinais digitais e as grandezas analdgicas seleciondveis encontram-se na
Tabela 39.

P295b Funcao em resultado f(A,B) C out digit. MDO3

: f(A,B) OR (C)

: f(A,B) SET (C) RESET RISING EDGE

: f(A,B) AND (C)

. f(A,B) XOR (C)

: f(A,B) NOR (C)

- f(A,B) NAND (C)

: f(A,B)\ OR (C)

: f(A,B) OR (C\)

: f(A,B)\ AND (C)

- f(A,B) AND (C\)

10: f(A,B) RESET (C) SET RISING EDGE
11: f(A,B) SET (C) RESET FALLING EDGE
12: f(A,B) RESET (C) SET FALLING EDGE

P295b 0+12

NV ONOTUL AN WN—O

Default | 1: (A) SET (B) RESET
Level ADVANCED
Address 647
Determina a func@o légica aplicada ao resultado dos dois testes para calcular o

Function

valor de saida.
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P296 Lbgica aplicada & out digit. MDO3

0: NEGADA
. benep ) 0-1 1: VERDADEIRA
Default 0 0: NEGADA

Level ADVANCED
Address 896
Funcdo légica de saida digital MDO3, para aplicar ao sinal de saida calculado
Function uma eventual inversGo (negagdo) légica: (0) NEGADA = é aplicada uma
negacdo logica (1) VERDADEIRA = nenhuma negacdo.

P297 Modalidade ajustada em out digital MDO4

: DISABLE
: DIGITALE

: DUPLO DIGITAL

: ANALOGICO

: DUPLO ANALOGICO
: DUPLO FULL

BRAKE

- ABS BRAKE

- ABS LIFT

P297

—|loNocUAWN—O

Default 1 : DIGITAL

Level ADVANCED

Address 897

Define a modalidade de funcionamento da quarta saida digital.
Function Os esquemas das diversas modalidades de funcionamento estdo descritos no
inicio do capitulo.

P298 Grandeza A selecionada em out digit. MDO4

P298 Range 0+119 Ver Tabela 39
Default 1 D1: Inverter Run Ok
Level ADVANCED

Address 898

Seleciona o sinal digital utilizado para calcular o valor da saida digital MDOA4.

Se for selecionada uma das modalidades “analégicas”, seleciona uma grandeza
Function analégica utilizada para calcular o valor da saida digital MDOA4.

Os sinais digitais e as grandezas analégicas seleciondveis encontram-se na
Tabela 39.

P299 Grandeza B selecionada em out digit. MDO4

P299 Range 0+119 Ver Tabela 39

Default 1 D1: Inverter Run Ok

Level ADVANCED

Address 899

Seleciona o segundo sinal digital utilizado para calcular o valor da saida MDOA4.

Se for selecionada uma das modalidades “analégicas”, seleciona uma grandeza
Function analégica utilizada para calcular o valor da saida digital MDOA4.

Os sinais digitais e as grandezas analdgicas seleciondveis encontram-se na
Tabela 39.
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P300 Operacéo em grandeza A out digit. MDO4

P300

Default

Level
Address

Function

P301 Operacdo na grandeza B out digit. MDO4

QN> AELNTO
>
o
£
X

ADVANCED

900

Define o teste a ser efetuado na grandeza obtida por P298, utilizando o valor de
confronto P302.

P301

Default

Level
Address

Function

QN> ArLNO
>
[o2]
7
x

ADVANCED

901

Define o teste a ser efetuado na grandeza obtida por P299, utilizando o valor de
confronto P303.

P302 Limiar referente a P298 out digit. MDO4

P302 Range

Default

Level
Address
Function

-320.00 % + 320.00 %
% do Fundo escala da grandeza selecionada A,
ver Tabela 39

-32000 + 32000

0 0

ADVANCED

902

Define o valor de confronto com a grandeza selecionada para o primeiro teste

P303 Limiar referente a P299 out digit. MDO4

P303 Range

Default

Level
Address
Function

-320.00 % + 320.00 %

-32000 + 32000 % do Fundo escala da grandeza selecionada A,
ver Tabela 39

0 0

ADVANCED

903

Define o valor de confronto com a grandeza selecionada para o segundo teste
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P304 Funcdo em resultado A e B out digit. MDO4

: (A) OR (B)

: (A) SET (B) RESET

: (A) AND (B)

: (A) XOR (B)

: (A) NOR (B)

: (A) NAND (B)

: (A\) OR (B)

: (A) OR (B\)

: (A\) AND (B)

: (A) AND (B\)

10: (A) RESET (B) SET RISING EDGE
11: (A) SET (B) RESET FALLING EDGE
12: (A) RESET (B) SET FALLING EDGE

P304 0+12

NVONOTUINANWN—O

Default g 0: (A) OR (B)

Level ADVANCED

Address 904

_ Determina a funcdo légica aplicada ao resultado dos dois testes para calcular o
Function :
valor de saida.

P304a Grandeza C selecionada su out digit. MDO4

P304a Range 0+ 59 Ver Tabela 39

Default 0 DO: Disable

Level ADVANCED

Address 648

Seleciona o sinal digital utilizado para calcular o valor da saida digital MDOA4.

Function L. . .
Os sinais e as grandezas analégicas seleciondveis encontram-se na Tabela 39.

P304b Funcdao no resultado f(A,B) C out digit. MDO4

: f(A,B) OR (C)

: f(A,B) SET (C) RESET RISING EDGE

: f(A,B) AND (C)

: f(A,B) XOR (C)

: f(A,B) NOR (C)

- f(A,B) NAND (C)

: f(A,B)\ OR (C)

: f(A,B) OR (C\)

: f(A,B)\ AND (C)

- f(A,B) AND (C\)

10: f(A,B) RESET (C) SET RISING EDGE
11: f(A,B) SET (C) RESET FALLING EDGE
12: f(A,B) RESET (C) SET FALLING EDGE

P304b 0+12

NVONOTUL AN WN—O

Default | 1: (A) SET (B) RESET

Level ADVANCED

Address 649

Determina a funcgéo légica aplicada ao resultado dos dois testes para calcular o

Function

valor de saida.
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P305 Légica aplicada & out digit. MDO4
0: NEGADA
Fel0s ieige | O 1: VERDADEIRA
Default 1 1: VERDADEIRA

Level ADVANCED

Address 905

Funcdo légica de saida digital MDO4, para aplicar no sinal de saida calculado
Function uma eventual inversdo (negagdo) légica: (0) NEGADA = ¢ aplicada uma
negacdo logica (1) VERDADEIRA = nenhuma negacdo.
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25. MENU SAIDAS DIGITAIS AUXILIARES
25.1. Descricdo

Neste menU estéo presentes os parémetros para atribuir as funcées de comando das saidas digitais presentes nas placas
de expansdo I/O. O menu é acessivel ao usudrio somente se foi habitada a aquisigéo de dados pela placa de expanséo.

25.2. Lista Parametros de P306 a P317

Tabela 48: Lista dos Parametros P306 + P317

o 7 . VALORES Enderego
Parémetro FUNCAO Nivel de Acesso DEFAULT MODBlng
P306 XMDO1: Selegéo Sinal ENGINEERING DO: Disable 906
P307 XMDO1: Nivel Légico de Saida ENGINEERING 1: Vero 907
P308 XMDO?2: Selecéo Sinal ENGINEERING DO: Disable 908
P309 XMDO?2: Nivel Légico de Saida ENGINEERING 1: Vero 909
P310 XMDO3: Selecéo Sinal ENGINEERING DO: Disable 910
P311 XMDO3: Nivel Légico de Saida ENGINEERING 1: Vero 911
P312 XMDO4: Selecdo Sinal ENGINEERING DO: Disable 912
P313 XMDO4: Nivel Légico de Saida ENGINEERING 1: Vero 913
P314 XMDO5: Selecdo Sinal ENGINEERING DO: Disable 914
P315 XMDO5: Nivel Légico de Saida ENGINEERING 1: Vero 915
P316 XMDQO6: Selecdo Sinal ENGINEERING DO: Disable 916
P317 XMDOQé: Nivel Légico de Saida ENGINEERING 1: Vero 9217

P306 Grandeza selecionada em out digit. XMDO1
P306 Range 0=+ 59 ver Tabela 39
Default 4] DO: Disable
Level ENGINEERING

Address 906
Seleciona o sinal digital utilizado para calcular o valor de saida digital XMDO1.
Se for selecionada uma das modalidades “analégicas”, seleciona uma grandeza
analdgica utilizata para calcular o valor da saida digital XMDO1.

Os sinais digitais e as grandezas analégicas seleciondveis encontram-se na
Tabela 39.

Function

P307 Légica aplicada & out digit. XMDO1

0: NEGADA
P307 g 0-1 1: VERDADEIRA
Default [ 1: VERDADEIRA

Level ENGINEERING
Address 907
Funcéo légica de saida digital XMDO1, para aplicar ao sinal de saida calculado
uma eventual inversdo (negagdo) légica: (0) NEGADA = ¢é aplicada uma
negacdo logica (1) VERDADEIRA = nenhuma negacdo.

Function
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P308 Grandeza selecionada em out digit. XMDO2
P308 Range 0+ 59 Ver Tabela 39
Default 0 DO: Disable

Level ENGINEERING

Address 908

Seleciona o sinal digital utilizado para calcular o valor de saida digital XMDO2.
Se for selecionada uma das modalidades “analégicas”, seleciona uma grandeza
Function analdgica utilizata para calcular o valor da saida digital XMDO2.

Os sinais digitais e as grandezas analdgicas seleciondveis encontram-se na
Tabela 39.

P309 Légica aplicada & out digit. XMDO2

0: NEGADA
Fee e 0-1 1: VERDADEIRA
Default [ 1: VERDADEIRA

Level ENGINEERING

Address 909

Funcdo légica de saida digital XMDO2, para aplicar ao sinal de saida calculado
Function uma eventual inversdo (negagdo) légica: (0) NEGADA = ¢ aplicada uma
negacdo légica (1) VERDADEIRA = nenhuma negacdo.

P310 Grandeza selecionada em out digit. XMDO3

P310 Range 0+59 Ver Tabela 39

Default 0 DO: Disable

Level ENGINEERING

Address 910

Seleciona o sinal digital utilizado para calcular o valor de saida digital XMDO3.
Se for selecionada uma das modalidades “analégicas”, seleciona uma grandeza
Function analégica utilizata para caleular o valor da saida digital XMDO3.

Os sinais digitais e as grandezas analdgicas seleciondveis encontram-se na
Tabela 39.

P311 Légica aplicada & out digit. XMDO3

l 0: NEGADA
PRI Range 0-1 1: VERDADEIRA
Default | 1: VERDADEIRA

Level ENGINEERING

Address 911

Funcéo légica de saida digital XMDO3, para aplicar ao sinal de saida calculado
Function uma eventual inversdo (negacgdo) légica: (0) NEGADA = ¢ aplicada uma
negagdo logica (1) VERDADEIRA = nenhuma negacdo.
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P312 Grandeza selecionada em out digit. XMDO4

P312 Range 0+ 59 Ver Tabela 39

Default 0 DO: Disable

Level ENGINEERING
Address 912
Seleciona o sinal digital utilizado para calcular o valor de saida digital XMDOA4.
Se for selecionada uma das modalidades “analégicas”, seleciona uma grandeza
Function analdgica utilizata para calcular o valor da saida digital XMDOA4.
Os sinais digitais e as grandezas analégicas seleciondveis encontram-se na
Tabela 39.

P313 Légica aplicada & out digit. XMDO4

0: NEGADA
L e 0-1 1: VERDADEIRA
Default [ 1: VERDADEIRA

Level ENGINEERING
Address 913
Funcdo légica de saida digital XMDO3, para aplicar ao sinal de saida calculado
Function uma eventual inversdo (negagdo) légica: (0) NEGADA = é aplicada uma
negacdo légica (1) VERDADEIRA = nenhuma negacdo.

P314 Grandeza selecionada em out digit. XMDO5

P314 Range 0=+ 59 Ver Tabela 39

Default 0 DO: Disable
Level ENGINEERING

Address 914

Seleciona o sinal digital utilizado para calcular o valor de saida digital XMDOS5.
Se for selecionada uma das modalidades “analégicas”, seleciona uma grandeza
Function analégica utilizata para caleular o valor da saida digital XMDO5.

Os sinais digitais e as grandezas analégicas seleciondveis encontram-se na
Tabela 39.

P315 Légica aplicada & out digit. XMDO5

l 0: NEGADA
FEILE Range 0-1 1: VERDADEIRA
Default | 1: VERDADEIRA

Level ENGINEERING

Address 915

Funcéo légica de saida digital XMDOS5, para aplicar ao sinal de saida calculado
Function uma eventual inversdo (negagdo) légica: (0) NEGADA = ¢é aplicada uma
negagdo logica (1) VERDADEIRA = nenhuma negacdo.
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P316 Grandeza selecionada em out digit. XMDO6
P316 Range 0+ 59 Ver Tabela 39
Default [0 DO: Disable

Level ENGINEERING

Address 916

Seleciona o sinal digital utilizado para calcular o valor de saida digital XMDOé.
Se for selecionada uma das modalidades “analégicas”, seleciona uma grandeza
Function analdgica utilizata para calcular o valor da saida digital XMDOA.

Os sinais digitais e as grandezas analdgicas seleciondveis encontram-se na

Tabela 39.

P317 Légica aplicada & out digit. XMDO6

0: NEGADA
PR e 0-1 1: VERDADEIRA
Default [l 1: VERDADEIRA

Level ENGINEERING

Address 917

Funcdo légica de saida digital XMDOG, para aplicar ao sinal de saida calculado
Function uma eventual inversdo (negagdo) légica: (0) NEGADA = ¢ aplicada uma
negacdo légica (1) VERDADEIRA = nenhuma negacdo.
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26. MENU GESTAO MEDIDAS DE PT100

26.1. Descricdo

Men relativo & placa de expansdo ES847, visivel apenas se ajustado R023 (Ajuste placa 1/0) = PT100 (ver MENU
CONFIGURACAO PLACAS DE EXPANSAO ).

E possivel ligar as entradas analégicas a sensores de medida.

iji NOTA Para que as medidas de PT100 sejom adquiridas corretamente, é necessdrio ajustar os DIP-

Switchs 1 e 2 como se segue:

26.2. Lista Parametros de P318 a P325

Tabela 49: Lista dos Pardmetros P318 = P325

Parémetro FUNGAO Nivel de Acesso \ISAEII-:(A?SE'? E\rggrgag
P320 Modalidade Medida Canal 1 ADVANCED 0: no input 920
P321 Offset para Medida Canal 1 ADVANCED 0.0 °C 921
P322 Modalidade Medida Canal 2 ADVANCED 0: no input 922
P323 Offset para Medida Canal 2 ADVANCED 0.0 °C 923
P324 Modalidade Medida Canal 3 ADVANCED 0: no input 924
P325 Offset para Medida Canal 3 ADVANCED 0.0 °C 925
P326 Modalidade Medida Canal 4 ADVANCED 0: no input 926
P327 Offset para Medida Canal 4 ADVANCED 0.0 °C 927
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P320 Modalidade Medida Canal 1
. 0: no input
P320 Range 0+1 1+ val PT100
Default 0 0: no input
Level ADVANCED
Address 920

O pardmetro seleciona o tipo de sinal analdgico presente nos bornes 27-28 da

Function

P321 Offset Medida Canal 1

P321 Range

Default
Level
Address

Function

P322 Modalidade Medida Canal 2

P322 Range

Default

Level
Address

Function

P323 Offset Medida Canal 2

P323 Range

Default
Level

Address

Function

placa ES847.

0: o sinal ndo é usado. Com este ajuste desaparece o parédmetro P relativo &
entrada analégica.

1: val PT100 O sinal adquirido é transformado em graus centigrados

Ver Medida M069.

-30000 + 30000 -300.00 + 300.00
0 0.0°C
ADVANCED

921

Valor de offset de medida canal 1: é possivel atribuir um offset & medida para
corrigir eventuais erros.

01 0: no input
’ 1: val PT100
0 0: no input
ADVANCED
922
O pardmetro seleciona o tipo de sinal analégico presente nos bornes 29-30 da

placa ES847.

0: o sinal nGo é usado. Com este ajuste desaparece o parémetro P relativo &
entrada analégica.

1: val PT100 O sinal adquirido é transformado em graus centigrados

Ver Medida M070.

-30000 + 30000 -300.00 + 300.00
0 0.0°C
ADVANCED

923

Valor de offset de medida canal 2: é possivel atribuir um offset & medida para
corrigir eventuais erros.
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P324 Moddalidade Medida Canal 3

P324 Range

Default
Level
Address

Function

P325 Offset Medida Canal 3

P325 Range

Default
Level
Address

Function

P326 Modalidade Medida Canal 4

P326 Range

Default

Level
Address

Function

P327 Offset Medida Canal 4

P327 Range

Default
Level

Address

Function

0=1 0: no input
’ 1: val PT100
0 0: no input
ADVANCED
924
O parémetro seleciona o tipo de sinal analégico presente nos bornes 31-32 da

placa ES847.

0: o sinal ndo é usado. Com este ajuste desaparece o pardmetro P relativo a
entrada analégica.

1: val PT100 O sinal adquirido é transformado em graus centigrados

Ver Medida MO71.

-30000 + 30000 -300.00 + 300.00
0 0.0°C
ADVANCED

925

Valor de offset de medida canal 3: é possivel atribuir um offset & medida para
corrigir eventuais erros.

. 0: no input
0+1 1: val PT100
0 0: no input
ADVANCED
926
O parémetro seleciona o tipo de sinal analégico presente nos bornes 33-34 da

placa ES847.

0: o sinal ndo é usado. Com este ajuste desaparece o pardmetro P relativo &
entrada analégica.

1: val PT100 O sinal adquirido é transformado em graus centigrados

Ver Medida M070. MO72.

-30000 + 30000 -300.00 + 300.00
0 0.0°C
ADVANCED

927

Valor de offset de medida canal 4: é possivel atribuir um offset & medida para
corrigir eventuais erros.
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27. MENU PARAMETROS BUS DE CAMPO

27.1. Descricdo

Neste Men( é possivel selecionar a terceira e quarta medidas visiveis por bus de campo.
A lista das medidas seleciondveis é a mesma do MENU MEDIDAS.
A primeira e segunda medidas séo fixas (corrente de saida e velocidade do motor) (ver P).

27.2. Lista Parametros de P330 a P331

Tabela 50: Lista dos Parametros P330 + P331

o R Nivel VALORES Endereco
Pardmetro FUNGAC de Acesso DEFAULT MODBUS
P330 Terceira medida de bus de campo ENGINEERING 13:Torque Out % 930
P331 Quarta medida de bus de campo ENGINEERING 23: PID Out% 931
P330 Terceira medida de bus de campo
P330 Range 0-91 Ver Tabela 51
Default 13 MO12 :[Torque Out %]
Level ENGINEERING
Address 930
Function Terceira medida trocada de bus de campo.
P331 Quarta medida de bus de campo
P331 Range 0-91 Ver Tabela 51
Default 23 M022 :[PID Out %]
Level ENGINEERING
Address 931
Function Quarta medida trocada de bus de campo.
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Tabela 51: Lista Medidas ajustaveis em P330 + P331

NONE

MOOQO0 Speed Ref
MO01 dem.Spd.Ref
MO002 Ramp Out
M003 dem.Rmp.Out
MO004 Motor Speed
MO005 decm.Mot.Spd
MO006 Mot.Freq.
MOOQ7 Torg.Ref

MO008 Torg.Demand
MO0Q9 Torq.Out
MO010 Torq.Ref %
MO11 Torq.Dem.%
MO12 Torq.Out %
MO013 T.Lim.Ref
MO14 T.Lim.RmpOut
MO15 T.Lim.Ref %
MO16 T.Lim.RmpOut %
MO17 Flux Ref

MO018 PID Ref %
MO019 PID RmpOut %
MO020 PID Fbk %
MO021 PID Err %
M022 PID Out %
MO023 PID Ref

M024 PID Fbk
MO056a Virtual Dig.Out
MO026 Mot.Current
M027 Out Volt

M028 Power Out
MO029 Vbus-DC
MO030 V Mains

MO031 Delay.Dig.IN
MO032 Istant.Dig.IN
MO033 Term. Dig.IN
MO034 Ser. Dig.IN
MO035 Fbus. Dig.IN
MO036 Aux. Dig.IN
MO037 Analog In REF
MO038 Analog In AIN1
MO39 Analog In AIN2
MO040 Ser.SpdRef
MO041 dem.Ser.SpdRef
MO042 Fbus.SpdRef
M043 dem.Fbus.SpdRef
MO044 Ser.TrglLimRef

46
47
48
49
50
51
52
53
54
55
56
57
58
59
60
61
62
63
64
65
66
67
68
69
70
71
72
73
74
75
76
77
78
79
80
81
82
83
84
85
86
87
88
89
90
91

MO045 Fbus.TrgLimRef
MO046 SerPID Ref
MO047 FbusPID Ref
MO048 SerPID Fbk
MO049 FbusPID Fbk
MO050 Encoder Ref
MO51 Freq.In Ref
MO052 Op.Time Lo
MO053 Op.Time Hi
MO054 Sply.Time Lo
MO055 Sply.Time Hi
MO056 Digital Out
MO057 Freq.Out

MO058 Analog Out AO1
MO059 Analog Out AO2
MO060 Analog Out AO3
MO61 Aux. Dig.OUT
M062 Amb.Temp.
MO036a Aux.Ser. Dig.IN
MO064 Hts.Temp.

MO065 OP Counter
MO066 SP Counter
MO036b Aux.FBus. Dig.IN
M022a PID2 Out %
MO069 PT100 Temp.1
MO070 PT100 Temp.2
MO071 PT100 Temp.3
MO072 PT100 Temp.4

[V (0 R ———

MO026a 12t

M039a Analog In XAIN4
MO039b Analog In XAIN5
MO18a PID2 Ref %
MO019a PID2 RmpOut %
MO020a PID2 Fbk %

MO021a PID2 Err %
M023a PID2 Ref
M024a PID2 Fbk

MO089 Status
MO090 Alarm
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28. MENU SAIDAS DIGITAIS VIRTUAIS (MPL)

28.1. Descricdo

No Men( Saidas Digitais virtuais encontram-se os par@metros que permitem configurar as quatro saidas digitais virtuais
do inversor: MPL1..4.

O uso de tais blocos légicos (aos quais ndo corresponde uma saida fisica) permite associar as quatro saidas fisicas
MDO1..4 fungées légicas mais complexas das fungdes normalmente realizéveis: para fazé-lo apoia-se as saidas virtuais
MPL, que podem ser retroacionadas & entrada de um novo bloco (fisico ou até virtual) aumentando o nivel de
complexidade da fungéo.

E possivel acessar o Men(U Saidas Digitais somente se o nivel usudrio é maior ou igual a

& NOTA  \DVANCED.

O ajuste das entradas digitais auxiliares XMDI (valores de 13 a 20 nos par@metros relativos as
funcées de comando) é possivel somente depois de ter ajustado XMDI/O no pardmetro R023.

NOTA

28.1.1. CONFIGURACAO DE FABRICA
Com a configuracé@o de fdbrica, a primeira saida digital MPL1 é excitada quando a entrada de ENABLE é presente, a

segunda MPL2 é excitada quando se tem um fan fault; a terceira MPL3 é excitada quando o inversor entra em
modalidade Fire Mode; a quarta MPL4 de default é desabilitada.

28.1.2. ESTRUTURA DAS SAIDAS DIGITAIS VIRTUAIS

A estrutura das saidas digitais é composta de dois blocos légicos de elaboragdo de dados antes da atuacdo da saida
propriamente dita. O uso do segundo bloco ¢ ligado ao tipo de ajuste do pardmetro P357a (P366a, P375a, P384a).

yes
INPUT A Output=f(A,B)
——> logic Block
set by NO
parameters ' Outout=
INPUTB | P351-P357 f(A.B) Logic block Jio
— setbyP3s7o  O[f(A.B).C]
that tests f(AB) ————————>
and signal C

PO00658-b

Figura 38: Esquema em blocos MPL

Modadlidade ajustada em Out digital MPL1 (2, 3, 4) : P350, (P359, P368, P377)

O usudrio poderd definir a modalidade de funcionamento da saida digital, selecionando uma das opcées presentes:
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Tabela 52: Modalidade saida digital

DESABILITACAO A saida digital é desabilitada.

DIGITAL A saida digital depende de um sinal digital selecionado e da fungGo légica de saida
Verdadeira/Negada .

DUPLO DIGITAL A saida digital depende de 2 sinais digitais selecionados, da fungéo légica que pelo seu valor
calcula a saida e da fungéo légica de saida Verdadeira/Negada.

ANALOGICO A saida digital depende de uma grandeza analégica selecionada: nesta grandeza séo efetuados
o Teste A e o Teste B obtendo 2 sinais digitais; do seu valor a fungéo légica selecionada calcula o
valor de saida e a funcéo légica de saida Verdadeira/Negada calcula o valor final.

DUPLO A saida digital depende de 2 grandezas analégicas selecionadas: na primeira é efetuado o Teste

ANALOGICO A, na segunda é efetuado o Teste B obtendo assim 2 sinais digitais; do seu valor a fungéo légica
selecionada calcula o valor de saida e a fungédo légica de saida Verdadeira/Negada calcula o
valor final.

DUPLO FULL Como as modalidades DUPLO ANALOGICO ou DUPLO DIGITAL, mas é possivel selecionar seja

sinais digitais, seja grandezas analdgicas.

Caso seja selecionado um sinal digital, o seu valor VERDADEIRO ou FALSO ¢ utilizado no cdlculo
da funcéo légica selecionada.

Caso seja selecionada uma grandeza analégica, é efetuado o Teste selecionado nesta grandeza e
o seu resultado VERDADEIRO ou FALSO do feste é utilizado no célculo da fungbo légica
selecionada.

BRAKE Como a sucessiva modalidade ABS BRAKE, mas as grandezas selecionadas ndo sGo em valor
absoluto, mas sim dependem dos Testes Selecionados.
ABS BRAKE Modalidade apropriadamente pensada para o comando de um freio eletromecénico de um

motor utilizado para levantamento. Para o atfivacdo da saida, além das condigdes ajustadas,
devem ser verificadas outras dependentes do estado do inversor (ver explicagdo no fim do
capitulo).

Geralmente é aplicada selecionando a velocidade medida (ou estimada) [A51] como primeira
grandeza e o torque pedido [A60] como segunda grandeza.

As grandezas séo consideradas em valor absoluto.

ABS LIFT Como ABS BRAKE, mas o desengate do freio (abertura da saida digital) acontece a um valor de
torque determinado automaticamente com base no UGltimo valor de torque pedido na corrida
anferior.

Grandeza A selecionada em out digit. MPL1 (2, 3, 4): P351, (P360, P369, P378)

Seleciona o sinal digital ou a grandeza analégica utilizada para o teste A (ajustado com P353 / P362 / P371 / P380).
A lista das possiveis selecoes e o significado podem ser vistos na Tabela 39.
Se for selecionado um sinal digital este teste ndo é efetuado: portanto, o valor de confronto para o teste A (ajustado com

P355 / P364 / P373 / P382) n&o tem significado.

NOTA E possivel acessar este parémetro somente se a modalidade de funcionamento da saida digital
em consideracdo for # de zero . Exemplo: MPL1 P350=0.

Grandeza B selecionada em out digit. MPL1 (2, 3, 4): P352, (P361, P370, P379)

Seleciona o segundo sinal digital ou a grandeza analégica utilizada para o teste B (ajustado com P354 / P363 / P372 /
P381).

A lista das possiveis selecoes e o significado encontram-se na Tabela 39.
Se for selecionado um sinal digital este teste ndo é efetuado: portanto, o valor de confronto para o teste A (ajustado com

P356 / P365 / P374 / P383) n&o tem significado.

NOTA Nao é possivel acessar P252 se a modalidade de funcionamento saida digital em consideragéo
éigual a 3 ou 9 . Exemplo: MPL1 P350=3 OR P350=9.
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Operacdo em grandeza A out digit. MPL1 (2, 3, 4): P353, (P362, P371, P380)

Se for selecionada uma grandeza analégica, para obter um sinal booleano VERDADEIRO/FALSO é efetuado um TESTE
l6gico.
O usudrio pode escolher entre sete testes diferentes, a ser efetuado na grandeza selecionada A e o valor de confronto A:

Tabela 53: Fungées de Teste

MAIOR grandeza selecionada > valor de confronto

MAIOR IGUAL grandeza selecionata > valor de confronto

MENOR grandeza selecionata < valor de confronto

MENOR OU IGUAL grandeza selecionata < valor de confronto

ABS MAIOR valor absoluto (grandeza selecionada) > valor de confronto
ABS MAIOR IGUAL valor absoluto (grandeza selecionada) > valor de confronto
ABS MENOR valor absoluto (grandeza selecionada) < valor de confronto
ABS MENOR OU IGUAL valor absoluto (grandeza selecionada) < valor de confronto

NOTA E possiel acessar este parémetro somente se a modalidade de funcionamento da saida digital
em consideracdo for > que 2 . Exemplo: MPL1 P350>2.

Operagdo em grandeza B out digit. MPL1 (2, 3, 4): P354, (P363, P372, P381)
Se for selecionada uma grandeza analégica, para obter um sinal booleano VERDADEIRO/FALSO é efetuado um TESTE

l6gica. O usudrio pode escolher entre sete testes diferentes, a ser efetuado na grandeza selecionada (B) e o valor de
confronto B (ver Tabela 39).

NOTA E possivel acessar este parametro somente se a modalidade de funcionamento da saida digital
em consideragdo for > que 2 e <9. Exemplo: MPL1 2<P350<9.

Limiar referente a P351 ( P360, P369, P378) out digit. MPL1: P355, (P364, P373, P382)

Define o valor de confronto utilizado para o teste A com a primeira grandeza selecionada.

NOTA E possive acessar este pardmetro somente se a modalidade de funcionamento da saida digital
em consideragéo for > que 2 . Exemplo: MPL1 P350>2.

Limiar referente a P352 ( P361, P370, P379) out digit. MPLx: P356, (P365, P374, P383)

Define o valor de confronto utilizado para o teste B com a primeira grandeza selecionada.

NOTA E possivel acessar este parémetro somente se a modalidade de funcionamento da saida digital
em consideracdo for > que 2 . Exemplo: MPL1 P350>2.

217/428



GUIA #”. SANTERNO SINUS PENTA

PARA A PROGRAMAQAO CARRARO GROUP

\

Funcao em resultado A e B out digit. MPL1 P357, (P366, P375, P384)

Obtidos os dois sinais booleanos, é aplicada a eles uma fungéo légica para obter o sinal booleano VERDADEIRO/FALSO
de saida.

O usudrio pode escolher entre seis testes diferentes a ser efetuado na primeira grandeza (A) utilizando o valor de e
segunda grandeza (B)

(A) OR (B): A saida digital é ativada quando pelo menos uma das duas condigdes é verificada (esta fungéo se presta
também nos casos de necessidade de ativagéo da saida digital com base em um Unico teste).

(B)
(A) OR (B)
Test A | Test B| Saida
0 0 0
1 0 1
0 1 1
1 1 1

(A) SET (B) RESET: Esta funcdo atua a saida digital como a saida de um Flip Flop Set Reset, cujas entradas séo o
sinal A e o sinal B. Pode ser utilizada, portanto, para realizar uma intervencdo com histerese. O estado da saida
(indicado com Q), depende do valor anterior (indicado com Q hold) e do resultado dos dois testes, o primeiro
dos quais (A) constitui o comando de Set e o segundo (B) o de Reset.

Por exemplo, supondo de querer que a saida seja ativada somente quando a velocidade do motor superar si 50rpm e
que se desative quando a velocidade descer abaixo de 5 rpm. Para realizar esta fungé@o atribui-se a primeira condicdo
expressa no teste A que constitui o comando de Set do Flip Flop (P351 = Motor Speed, P353 >, P355 = 50rpm),
enquanto a segunda condicdo deve ser atribuida ao testo B, que constitui o comando de Reset (P352 = Motor Speed,
P354 <, P356 = 5rpm). Para um exemplo de uso da funcdo mais detalhado, ver o fim do capitulo.

Flip Flop Set Reset
Q hold | Test A | Test B |Saida Q
(Set) | (Reset)
0 0 1 0
0 0 0 0
0 1 1 0
0 1 0 1
1 0 1 0
1 0 0 1
1 1 1 1
1 1 0 1

(A) AND (B): A saida digital é ativada quando ambas as condices séo verificadas.

A) AND (B)
Test A | Test B | Saida
0 0 0
1 0 0
0 1 0
1 1 1

(A) XOR (B): A saida digital é ativada quando sdo verificadas uma ou outra condigdo, mas n&o ambas
contemporaneamente.

(A) XOR (B)
Test A | Test B | Saida
0 0 0
1 0 1
0 1 1
1 1 0
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(A) NOR (B): A saida digital é ativada quando nenhuma das duas condicdes ¢ verificada. A funcdo de NOR entre duas
varidveis corresponde ao AND das mesmas negadas e precisamente (A)NOR (B) = (/A) AND (/B).

A) NOR (B)
Test A | Test B | Saida
0 0 1
1 0 0
0 1 0
1 1 0

(A) NAND (B): A saida digital é ativada quando nenhuma das duas condigdes é verificada ou no caso de uma sé ser
verdadeira. A funcdo de NAND entre duas varidveis corresponde ao OR das mesmas negadas e (A)INAND (B) = (/A) OR

(/B).

(A) NAND (B)

Test 1 | Test2 | Saida
0 0 1
1 0 1
0 1 1
1 1 0

NOTA E possivel acessar este pardmetro somente se a modalidade de funcionamento da saida digital
em consideracdo for > que 2 e <9. Exemplo: MPL1 2<P350<9.

Funcédo em resultado de f(A,B) e C out digit. MPL1 P3574a, (P366a, P375a, P384aq)

Obtido o sinal booleano derivado da f(A,B), é possivel aplicar-lhe uma fungéo ulterior l6gica para obter o sinal booleano
VERDADEIRO/FALSO de saida. Se o pardmetro P357a é desabilitado, a saida da fungéo f(A,B) é a passada na saida,
caso seja habilitado, a saida passa para o segundo bloco légico programado. O usudrio pode escolher entre os seis
testes booleanos diferentes vistos antes, a ser efetuado na grandeza f(A,B) e na segunda grandeza (C).

Légica aplicada & Out digit. MPL1 (2, 3, 4) P358, (P367, P376, P385)

Ao final de toda a cadeia de elaboracéo é possivel inverter a légica do sinal booleano.

O usudrio pode escolher se o nivel l6gico de saida digital deveréd estar em l6gica POSITIVA ou NEGATIVA.
(0) NEGADA = ¢ aplicada uma negagéo légica (I6gica NEGATIVA)

(1) VERDADEIRA = nenhuma negacdo (l6gica POSITIVA)

NOTA E possivel acessar este parémetro somente se a modalidade de funcionamento da saida
digital em consideracéo for # de zero. Exemplo: MPLT P350+0
Para ter alguns esquemas sobre as modalidades ajustdveis, observar o pardgrafo Esquemas
NOTA . . NP (- e
das diversas modalidades ajustéveis das sdidas digitais.
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28.2. Esquema de funcionamento das saidas digitais
virtuais

As saidas virtuais séo saidas de tipo software que podem ser reutilizadas como input digitais:

e pelas entradas digitais

e pelas saidas digitais

e pelas saidas digitais auxiliares

e pelas préprias saidas virtuais.

Estas sdo utilizadas para algumas funcionalidades internas do sistema evitando assim cablagens em loop na prépria
placa de controle.

Exemplo:

Pode ser muito importante monitorar o estado do ENABLE fisico do sistema para depois gerar um alarme externo através
da selegdo do MPL1 no pardmetro C164 (MENU ENTRADAS DIGITAIS).

P350 = 1: Digifal
m, 351 = D21 Enable |V -1 OUT p| C104 =
P358 = TRUE 9: MPL1
PO00660-b

Figura 39: Exemplo funcionalidade MPL

Para ter um quadro completo sobre as possiveis configuracées das saidas digitais virtuais, observar o pardgrafo
Esquemas das diversas modalidades ajustaveis.

220/428



A

SINUS PENTA SANTERNO

CARRARO GROUP

GUIA
PARA A PROGRAMACAO

\

28.3. Exemplos

A seguir apresentam-se alguns exemplos destinados & gestdo de sistemas de bombeamento com controle tipo PID.
Para cada exemplo apresenta-se uma tabela dos ajustes dos par@metros utilizados: os pardmetros em cinza sé@o
irrelevantes devido ao ajuste pré-escolhido.

Exemplo 1: Dry Run Detection.

Na maior parte dos casos, particularmente quando se utilizam as bombas submersas, é necessdrio garantir a parada do
sistema de bombeamento em caso de funcionamento a seco. Esta funcionalidade é assegurada pela capacidade de
levantamento do funcionamento a seco baseada na monitoragem poténcia/frequéncia. A parada das bombas em caso

de funcionamento a seco verifica-se em presenca das seguintes condigdes:

Tabela 54: Parametrizagdo MPL para fungdo DRY RUN

P359 | MPL2: Modalidade saida digital DOUBLE ANALOG
P360 | MPL2: Selecdo Grandeza A Ab67: Output Power
P361 | MPL2: Selecdo Grandeza B A76: PID Feedback
P362 | MPL2: Teste na Grandeza A <
P363 | MPL2: Teste na Grandeza B <
P364 | MPL2: Valor de confronto teste A POT minima de funcionamento [*]
P365 | MPL2: Valor de confronto teste B Valor minimo FBK [*]
P366 | MPL2: Func@o aplicada no resultado dos 2 testes (A) AND (B)
P366a | MPL2: Selecdo Grandeza C D11: PID Out Max
P366b | MPL2: Funcéo aplicada no resultado do teste f(A,B) e C f(A,B) AND (C)
P367 | MPL2: Nivel légico de saida VERDADEIRA
ijj NOTA E aconselhdvel inserir um TIME OUT para o levantamento do funcionamento a seco do
bombeamento habilitando um tempo de retardag@o na saida de MPL2 (ver MENU TIMERS).
P368 | MPL3: Modalidade saida digital DOUBLE ANALOG
P369 | MPL3: Selecdo Grandeza A A67: Output Power
P370 | MPL3: Selecdo Grandeza B A76: PID Feedback
P371 | MPL3: Teste em Grandeza A >
P372 | MPL3: Teste em Grandeza B <
P373 | MPL3: Valor de confronto teste A POT minima de funcionamento [*]
P374 | MPL3: Valor de confronto teste B Valor minimo FBK [*]
P375 | MPL3: Funcéo aplicada no resultado dos 2 testes (A) AND (B)
P375a | MPL3: Selecdo Grandeza C D51: MPL2
P375b | MPL3: Funcéo aplicada no resultado do teste f(AB) e C f(A,B) OR (C)
P376 | MPL3: Nivel légico de saida VERDADEIRA

A

A programacdo de MPL3 é Util para cobrir problemas na tubulagéo (rompimento ou
entupimento) ou para parcial rompimento do sensor de capacidade ou pressdo (ex. bloco da
membrana) caso o sensor se encontre embaixo da rede.
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P377 | MPL4: Modalidade saida digital DOUBLE FULL
P378 | MPL4: Selecdo Grandeza A D51: MPL3
MPL4: Selecéo Grandeza B A76: PID Feedback

P381 | MPL4: Teste em Grandeza B

MPL4: Valor de confronto teste B Valor minimo FBK [¥]
P384 | MPL4: Funcéo aplicada no resultado dos 2 testes (A) Set (B) Reset
P384a | MPL4: Selecdo Grandeza C DO: Disabled

MPL4: Nivel légico de saida Ver abaixo os dois modos 1. e 2.

A saida digital virtual MPL4 serve para bloquear o funcionamento do sistema em dois modos diversos:
1. Ligar virtualmente a saida a uma entrada para alarme externo (P385=NEGADA; C164=12: MPL4)
2. Desabilitar o PID (P385=VERDADEIRA; C171=12: MPL4)

Vice-versa, caso se queira sinalizar a um supervisor tipo PLC o mal funcionamento, é conveniente substituir a
programacdo de MPL4 diretamente na saida digital interssada.

"]
NOTA  POT minima de funcionamento =Poténcia minima necessdria para ter capacidade.

& Valor minimo FBK = o valor minimo de feedback deve ser = ao P237 (PID minimo).

Se habilitadas as funcées de Sleep Mode (ver MENU PARAMETROS PID) e Dry Run Detection
NOTA  contemporaneamente, o tempo de retardacdo para o Dry Run Detection deve ser menor que o
tempo de Sleep Mode.
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Exemplo 2: Pipe Fill Function

A funcéo PIPE FILL é 0til nos sistemas de irrigagéo para eliminar os problemas dos golpes de ariete nas tubulagdes; para
fazé-lo, é preciso forcar um lento enchimento das tubulagées para eliminar o ar presente. Isto se atua forgando uma
referéncia de velocidade minima (para ter a capacidade minima da bomba); alcangada a velocidade minima ajustada, o
feedback inicia a incrementar e quando este alcanga a pressdo de enchimento, o sistema pode trabalhar normalmente.

Tabela 55: Parametrizagdo MPL para fungéo PIPE FILL

P368 | MPL3: Modalidade saida digital DOUBLE ANALOG

P369 | MPL3: Selecdo Grandeza A Entrada analdgica destinada ao FBK
PID

P370 | MPL3: Selecao Grandeza B Entrada analdgica destinada ao FBK
PID

P371 | MPL3: Teste em Grandeza A <

P372 | MPL3: Teste em Grandeza B =

P373 | MPL3: Valor de confronto teste A Valor de PIPE FILL [*]

P374 | MPL3: Valor de confronto teste B Valor de PIPE FILL [*]

P375 | MPL3: Funcéo aplicada no resultado dos 2 testes (A) Set (B) Reset

P375a | MPL3: SelecGo Grandeza C DO: Disabled

P376 | MPL3: Nivel l6gico de saida VERDADEIRA

P377 | MPL4: Modalidade saida digital DIGITAL
P378 | MPL4: Selecdo Grandeza A D51: MPL3

P384a | MPL4: Selecéio Grandeza C DO: Disabled

MPL4: Nivel l6gico de saida VERDADEIRA
PO09 | Tempo de aceleracdo 1 Rampa para funcdo normal [*]
PO10 | Tempo di decelerazione 1 Rampa para funcdo normal [*]
PO11 | Tempo di accelerazione 2 Rampa para PIPE FILL [*]
PO12 | Tempo di decelerazione 2 Rampa para PIPE FILL [*]
PO80 | Funzione Multispeed 0: Preset Speed
PO81 |Velocidade de saida 1 (Mspd1) Velocidade minima de funcionamento

[*]

C182 | Habilitacdo multiprogramagéo MDI Enabled
C155 | MDI para selegéo multi velocidade 0 12: MPL4
C167 | MDI para selegéio multirampa 0 9: MPL1
C171 | MDI para desabilitagégo PID 9: MPL1

Y

Valor de PIPE FILL = Medida lida na entrada analégica destinada ao feedback com tubulacées

if: NOTA cheias.
Rampa para fungdo normal =Rampa desejada durante o funcionamento normal.
Rampa para PIPE FILL = Rampa desejada durante enchimento das tubulagdes.
Velocidade minima de funcionamento = Velocidade minima necessdria para ter capacidade.

223/428



GUIA #”. SANTERNO SINUS PENTA
PARA A PROGRAMACAO 4 CARRARO GROUP
28.4. Lista Parametros de P350 a P385
Tabela 56: Lista dos Pardmetros P350 + P385
A < Nivel VALORES Endereco
FamEice AU de Acesso DEFAULT MODBLGJS
P350 MPL1: Modalidade saida digital ADVANCED 1: DIGITAL 950
P351 MPL1: Sele¢éo Grandeza A ADVANCED | D21: MDI Enable 951
P352 MPL1: Sele¢éo Grandeza B ADVANCED DO: DISABLE 952
P353 MPL1: Teste na Grandeza A ADVANCED 0: > 953
P354 MPL1: Teste na Grandeza B ADVANCED 0: > 954
P355 MPL1: Valor de confronto teste A ADVANCED 0 955
P356 MPL1: Valor de confronto teste B ADVANCED 0 956
P357 MPL1: Funcgéo aplicada no resultado dos 2 testes ADVANCED 0: (A) OR (B) 957
P357a MPL1: Selecéo Grandeza C ADVANCED 0: Disable 932
P357b | MPL1: Funcéo aplicada no resultado dos testes f(A,B) e | ADVANCED 0: f(A,B) ORC 933
C
P358 MPLT: Nivel légico de saida ADVANCED | 1: VERDADEIRA 958
P359 MPL2: Modalidade saida digital ADVANCED 1: DIGITAL 959
P360 MPL2: Sele¢éo Grandeza A ADVANCED D33: Fan Fault 960
P361 MPL2: Sele¢éo Grandeza B ADVANCED DO: DISABLE 961
P362 MPL2: Teste em Grandeza A ADVANCED 0: > 962
P363 MPL2: Teste em Grandeza B ADVANCED 0: > 963
P364 MPL2: Valor de confronto teste A ADVANCED 0 964
P365 MPL2: Valor de confronto teste B ADVANCED 0 965
P366 MPL2: Func¢ao aplicada no resultado dos 2 testes ADVANCED 0: (A) OR (B) 966
P366a MPL2: Selecéo Grandeza C ADVANCED 0: Disable 934
P366b MPL2: Fungéo aplicada no resultado dos testes f(A,B) e ADVANCED 0: f(A,B) ORC 935
C
P367 NWLQ:NWeHégkodesaHa ADVANCED 1: VERDADEIRA 967
P368 MPL3: Modalidade saida digital ADVANCED 1: DIGITAL 968
P369 MPL3: Sele¢éo Grandeza A ADVANCED | D38: Fire Mode 969
P370 MPL3: Sele¢éo Grandeza B ADVANCED DO: DISABLE 970
P371 MPL3: Teste em Grandeza A ADVANCED 0: > 971
P372 MPL3: Teste em Grandeza B ADVANCED 0: > 972
P373 MPL3: Valor de confronto teste A ADVANCED 0 973
P374 MPL3: Valor de confronto teste B ADVANCED 0 974
P375 MPL3: Func¢ao aplicada no resultado dos 2 testes ADVANCED 0: (A) OR (B) 975
P375a MPL3: Selecéo Grandeza C ADVANCED 0: Disable 936
P375b | MPL3: Funcéo aplicada no resultado dos testes f(A,B) e | ADVANCED 0: f(A,B) ORC 937
C
P376 MPL3: Nivel l6gico de saida ADVANCED 1: VERDADEIRA 976
P377 MPL4: Modalidade saida digital ADVANCED 0: DISABLE 977
P378 MPL4: SelecGo Grandeza A ADVANCED DO: DISABLE 978
P379 MPL4: SelecGo Grandeza B ADVANCED DO: DISABLE 979
P380 MPL4: Teste em Grandeza A ADVANCED 0: > 980
P381 MPL4: Teste em Grandeza B ADVANCED 0: > 981
P382 MPLA4: Valor de confronto teste A ADVANCED 0 982
P383 MPLA4: Valor de confronto teste B ADVANCED 0 983
P384 MPL4: Func¢ao aplicada no resultado dos 2 testes ADVANCED 0: (A) OR (B) 984
P384a MPL4: Selecéo Grandeza C ADVANCED 0: Disable 938
P384b MPL4: Fungéo aplicada no resultado dos testes f(A,B) e ADVANCED 0: f(A,B) ORC 939
C
P385 MPL4: Nivel l6gico de saida ADVANCED | 1: VERDADEIRA 985
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P350 MPL1: Moddlidade saida digital

- DISABLE
: DIGITALE

: DUPLO DIGITAL

: ANALOGICO

: DUPLO ANALOGICO
: DUPLO FULL

BRAKE

: ABS BRAKE

: ABS LIFT

P350

o
|
oo

Default 1 : DIGITAL

Level ADVANCED

Address 950

Define a modalidade de funcionamento da primeira saida digital.
Function Os esquemas das diversas modalidades de funcionamento estdo descritos no
parégrafo no inicio do capitulo.

NOTA A programagdo da saida digital MPL1 é possivel apenas se néo foi configurada a saida em
frequéncia P200 = Disable (ver MENU SAIDAS ANALOGICAS E EM FREQUENCIA).

P351 Grandeza A selecionada em out digit. MPL1

P351 Range 0+119 Ver Tabela 39

Default 21 D21: MDI Enable

Level ADVANCED

Address 951

Seleciona o sinal digital utilizado para calcular o valor da saida digital MPL1.
Seleciona uma grandeza digital utilizada para calcular o valor da saida digital
Function MPL1 se for selecionada uma das modalidades “analégicas”.

Os sinais digitais e as grandezas analégicas seleciondveis encontram-se na
Tabela 39.

P352 Grandeza B selecionada em out digit. MPL1

P352 Range 0+119 Ver Tabela 39

Default 0 DO: Disable

Level ADVANCED

Address 952

Seleciona o segundo sinal digital utilizado para calcular o valor digital MPL1.

Se for selecionada uma das modalidades “analégicas”, seleciona uma grandeza
Function analégica utilizada para calcular o valor da saida digital MPLT.

Os sinais digitais e as grandezas analégicas seleciondveis encontram-se na
Tabela 39.
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P353 Operacdo em grandeza A out digit. MPL1

P353

Default

Level
Address

Function

QN> AELNTO
>
o
£
X

ADVANCED

953

Define o teste a ser efetuado na grandeza obtida por P351, utilizando o valor
de confronto P355.

P354 Operacdo em grandeza B out digit. MPL1

P354

Default

Level
Address

Function

QN> ArLNO
>
[o2]
7
x

ADVANCED

954

Define o teste a ser efetuado na grandeza obtida por P352, utilizando o valor
de confronto P356.

P355 Limiar referente a P351 out digit. MPL1

P355 Range

Default

Level
Address
Function

-320.00 % + 320.00 %
% do Fundo escala da grandeza selecionada A,
ver Tabela 39

-32000 + 32000

0 0

ADVANCED

955

Define o valor de confronto com a grandeza selecionada para o primeiro teste.

P356 Limiar referente a P352 out digit. MPL1

P356

Default

Level
Address
Function

Range

-320.00 % + 320.00 %

-32000 + 32000 % do Fundo escala da grandeza selecionada B,
ver Tabela 39

0 0

ADVANCED

956

Define o valor de confronte com a grandeza selecionada para o segundo teste.
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P357 Funcdo em resultado A e B out digit. MPL1

: (A) OR (B)

: (A) SET (B) RESET

: (A) AND (B)

: (A) XOR (B)

: (A) NOR (B)

: (A) NAND (B)

: (A\) OR (B)

: (A) OR (B\)

: (A\) AND (B)

: (A) AND (B\)

10: (A) RESET (B) SET RISING EDGE
11: (A) SET (B) RESET FALLING EDGE
12: (A) RESET (B) SET FALLING EDGE

P357 0+12

NVONOTUINANWN—O

Default g 0: (A) OR (B)

Level ADVANCED

Address KFV

Determina a funcdo légica aplicada ao resultado dos dois testes para calcular o

Function ,
valor de saida.

P357a Grandeza C selecionada em out digit. MPL1

P357a Range 0+ 59 Ver Tabela 39

Default 0 DO: Disable

Level ADVANCED

Address KXV

Seleciona o sinal digital utilizado para calcular o valor da saida digital MPL1.
Function Os sinais digitais e as grandezas analégicas seleciondveis encontram-se na
Tabela 39.

P357b Funcéo em resultado f(A,B) C out digit. MPL1

: f(A,B) OR (C)

: f(A,B) SET (C) RESET RISING EDGE

: f(A,B) AND (C)

. f(A,B) XOR (C)

: f(A,B) NOR (C)

- f(A,B) NAND (C)

: f(A,B)\ OR (C)

: f(A,B) OR (C\)

: f(A,B)\ AND (C)

- f(A,B) AND (C\)

10: f(A,B) RESET (C) SET RISING EDGE
11: f(A,B) SET (C) RESET FALLING EDGE
12: f(A,B) RESET (C) SET FALLING EDGE

P357b 0+12

NV ONOTUL AN WN—O

Default | 1: (A) SET (B) RESET

Level ADVANCED

Address 933

Determina a funcdo légica aplicada ao resultado dos dois testes para calcular o
valor de saida.

Function
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P358 Légica aplicada & out digit. MPL1

0: NEGADA
s el 01 1: VERDADEIRA
Default | 1: VERDADEIRA

Level ADVANCED

Address 958

Funcdo légica de saida digital MPL1, para aplicar ao sinal de saida calculado
Function uma eventual inversdo (negagdo) légica: (0) NEGADA = ¢ aplicada uma
negacdo logica; (1) VERDADEIRA = nenhuma negagéo.

P359 Modalidade ajustada em out digitale MPL2

: DISABLE
: DIGITAL

: DUPLO DIGITAL

: ANALOGICO

: DUPLO ANALOGICO
: DUPLO FULL

BRAKE

- ABS BRAKE

- ABS LIFT

P359

Default 1 : DIGITAL
Level ADVANCED
Address 959
Define a modalidade de funcionamento da segunda saida digital. Os esquemas
Function das diversas modalidades de funcionamento estdo descritos no inicio do

capitulo.

P360 Grandeza A selecionada em out digit. MPL2

P360 Range 0+119 Ver Tabela 39

Default 33 D33: Fan Fault
Level ADVANCED
Address 960
Seleciona o sinal digital utilizado para calcular o valor da saida digital MPL2.
Se for selecionada uma das modalidades “analégicas”, seleciona uma grandeza
Function analégica utilizada para calcular o valor da saida digital MPL2.
Os sinais digitais e as grandezas analdgicas seleciondveis encontram-se na
Tabela 39.

P361 Grandeza B selecionada em out digit. MPL2

P361 Range 0+119 Ver Tabela 39

Default 0 DO: Disable

Level ADVANCED

Address 961

Seleciona o segundo sinal digital utilizado para calcular o valor da saida digital
MPL2.

Function Se for selecionada uma das modalidades “analégicas”, seleciona uma grandeza
analégica utilizada para calcular o valor da saida digital MPL2.

Os sinais digitais e as grandezas analégicas encontram-se na Tabela 39.
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P362 Operacdo em grandeza A out digit. MPL2

P362

Default

Level
Address

Function

QN> AELNTO
>
o
£
X

ADVANCED

362

Define o teste a ser efetuado na grandeza obtida por P360, utilizando o valor de

confronto P364.

P363 Operacdo em grandeza B out digit. MPL2

P363

Default

Level
Address

Function

QN> ArLNO
>
[o2]
7
x

ADVANCED

963

Define o tfeste a ser efetuado na grandeza obtida por P361, utilizando o valor de

confronto P365.

P364 Limiar referente a P360 out digit. MPL2

P364 Range

Default

Level
Address
Function

-32000 + 32000

-320.00 % + 320.00 %
% do Fundo escala da grandeza selecionada A,
ver Tabela 39

0

0

ADVANCED

964

Define o valor de confronto com a grandeza selecionada para o primeiro teste.

P365 Limiar referente a P361 out digit. MPL2

P365 Range

Default

Level
Address
Function

-320.00 % + 320.00 %

-32000 + 32000 % do Fundo escala da grandeza selecionada B,
ver Tabela 39

0 0

ADVANCED

965

Define o valor de confronto com a grandeza selecionada para o segundo teste.
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P366 Funcdo em resultado A e B out digit. MPL2

: (A) OR (B)

: (A) SET (B) RESET

: (A) AND (B)

: (A) XOR (B)

: (A) NOR (B)

: (A) NAND (B)

: (A\) OR (B)

: (A) OR (B\)

: (A\) AND (B)

: (A) AND (B\)

10: (A) RESET (B) SET RISING EDGE
11: (A) SET (B) RESET FALLING EDGE
12: (A) RESET (B) SET FALLING EDGE

P366 0+12

NVONOTUINANWN—O

Default [ 1: (A) SET (B) RESET
Level ADVANCED
Address KLY

Determina a fungéo légica aplicada ao resultado dos dois testes para calcular o

Function
valor de saida.

P366a Grandeza C selecionada em out digit. MPL2

P366a Range 0=+ 59 Ver Tabela 39

Default 0 DO: Disable
Level ADVANCED
Address 934

Seleciona o sinal digital utilizado para calcular o valor da saida digital MPL2.
Function Os sinais digitais e as grandezas analégicas seleciondveis encontram-se na
Tabela 39.

P366b Funcao em resultado f(A,B) C out digit. MPL2

: f(A,B) OR (C)

: f(A,B) SET (C) RESET RISING EDGE

: f(A,B) AND (C)

: f(A,B) XOR (C)

: f(A,B) NOR (C)

- f(A,B) NAND (C)

: f(A,B)\ OR (C)

: f(A,B) OR (C\)

: f(A,B)\ AND (C)

- f(A,B) AND (C\)

10: f(A,B) RESET (C) SET RISING EDGE
11: f(A,B) SET (C) RESET FALLING EDGE
12: f(A,B) RESET (C) SET FALLING EDGE

P366b 0+12

NVONOTUL AN WN—O

Default | 1: (A) SET (B) RESET
Level ADVANCED
Address 935
Determina a funcao légica aplicada ao resultado dos dois testes para calcular o

Function

valor de saida.
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P367 Légica aplicada & out digit. MPL2
0: NEGADA
ey g O 1: VERDADEIRA
Default 1 1: VERDADEIRA

Level ADVANCED
Address 967
Funcdo légica de saida digital MPL2, para aplicar ao sinal de saida calculado
Function uma eventual inversGo (negagdo) légica: (0) NEGADA = é aplicada uma
negacdo logica (1) VERDADEIRA = nenhuma negacdo.

P368 Modalidade ajustada em out digitale MPL3

: DISABLE
: DIGITAL

: DUPLO DIGITAL

: ANALOGICO

: DUPLO ANALOGICO
: DUPLO FULL

BRAKE

- ABS BRAKE

- ABS LIFT

P368

—loNocUAWN—O

Default 1 : DIGITAL

Level ADVANCED

Address 968

Define a modalidade de funcionamento da tferceira saida digital.
Function Os esquemas das diversas modalidades de funcionamento estdo descritos no
inicio do capitulo.

P369 Grandeza A selecionada em out digit. MPL3

P369 Range 0+119 Ver Tabela 39

Default 38 D38: Fire Mode

Level ADVANCED

Address 969

Seleciona o sinal digital utilizado para calcular o valor da saida digital MPL3.

Se for selecionada uma das modalidades “analégicas”, seleciona uma grandeza
Function analégica utilizada para calcular o valor da saida digital MPL3.

Os sinais digitais e as grandezas analégicas seleciondveis encontram-se na
Tabela 39.

P370 Grandeza B selecionada em out digit. MPL3

P370 Range 0+119 Ver Tabela 39

Default 0 DO: Disable

Level ADVANCED

Address 970

Seleciona o segundo sinal digital utilizado para calcular o valor da saida digital
MPL3.

Se for selecionada uma das modalidades “analégicas”, seleciona uma grandeza
analégica utilizada para calcular o valor da saida digital MPL3.

Os sinais digitais e as grandezas analdgicas seleciondveis encontram-se na
Tabela 39.

Function
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P371 Operacdo em grandeza A out digit. MPL3

P371

Default
Level
Address

Function

NI~ O
>
[o2]
£
x

ADVANCED

971

Define o teste a ser efetuado na grandeza obtida por P369, utilizando o valor de

confronto P373.

P372 Operacdo em grandeza B out digit. MPL3

P372

Default

Level
Address

Function

0: >
1:2
2: <
3:<
07 4: ABS(x) >
5: ABS(x) >
6: ABS(x) <
7: ABS(x) <
0 0: >
ADVANCED
972

Define o teste a ser efetuado na grandeza obtida por P370, utilizando o valor de

confronto P374.

P373 Limiar referente a P369 out digit. MPL3

P293

Range

Default
Level
Address

Function

-32000 + 32000

-320.00 % + 320.00 %
% do Fudo escala da grandeza selecionada A,
ver Tabela 39

0

0

ADVANCED

973

Define o valor de confronto com a grandeza selecionada para o primeiro teste.

P374 Limiar referente a P370 out digit. MPL3

P374

Range

Default
Level
Address

Function

-32000 + 32000

-320.00 % + 320.00 %
% do Fundo escala da grandeza selecionada A,
ver Tabela 39

0

0

ADVANCED

974

Define o valor de confronto com a grandeza selecionada para o segundo teste.
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P375 Funcdo em resultado A e B out digit. MPL3

: (A) OR (B)

: (A) SET (B) RESET

: (A) AND (B)

: (A) XOR (B)

: (A) NOR (B)

: (A) NAND (B)

: (A\) OR (B)

: (A) OR (B\)

: (A\) AND (B)

: (A) AND (B\)

10: (A) RESET (B) SET RISING EDGE
11: (A) SET (B) RESET FALLING EDGE
12: (A) RESET (B) SET FALLING EDGE

P375 0+12

NVONOTUINANWN—O

Default g 0: (A) OR (B)

Level ADVANCED

Address KB

Determina a funcdo légica aplicada ao resultado dos dois testes para calcular o

Function ,
valor de saida.

P375a Grandeza C selecionada em out digit. MPL3

P375a Range 0+ 59 Ver Tabela 39

Default 0 DO: Disable

Level ADVANCED

Address EEI)

Seleciona o sinal digital utilizado para calcular o valor da saida digital MPL3.
Function Os sinais digitais e as grandezas analégicas seleciondveis encontram-se na
Tabela 39.

P375b Funcéo em resultado f(A,B) C out digit. MPL3

: f(A,B) OR (C)

: f(A,B) SET (C) RESET RISING EDGE

: f(A,B) AND (C)

. f(A,B) XOR (C)

: f(A,B) NOR (C)

- f(A,B) NAND (C)

: f(A,B)\ OR (C)

: f(A,B) OR (C\)

: f(A,B)\ AND (C)

- f(A,B) AND (C\)

10: f(A,B) RESET (C) SET RISING EDGE
11: f(A,B) SET (C) RESET FALLING EDGE
12: f(A,B) RESET (C) SET FALLING EDGE

P375b 0+12

NV ONOTUL AN WN—O

Default | 1: (A) SET (B) RESET

Level ADVANCED

Address 937

Determina a funcdo légica aplicda ao resultado dos dois testes para calcular o

Function

valor de saida.
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P376 Légica aplicada & out digit. MPL3

0: NEGADA
b el 01 1: VERDADEIRA
Default | 1: VERDADEIRA

Level ADVANCED

Address 976

Funcdo légica de saida digital MPL3, para aplicar ao sinal de saida calculado
Function uma eventual inversdo (negagdo) légica: (0) NEGADA = ¢ aplicada uma
negacdo logica (1) VERDADEIRA = nenhuma negacdo.

P377 Moddlidade ajustada em out digitale MPL4

: DISABLE

: DIGITALE

: DUPLO DIGITAL

: ANALOGICO

: DUPLO ANALOGICO
: DUPLO FULL

BRAKE

- ABS BRAKE

- ABS LIFT

P377

—|loNocUAWN—O

Default 1 : DIGITAL
Level ADVANCED
Address 977
Define a modalidade de funcionamento da quarta saida digital.
Function Os esquemas das diversas modalidades de funcionamento estdo descritos no

inicio do capitulo.

P378 Grandeza A selecionada em out digit. MPL4

P378 Range 0+119 Ver Tabela 39

Default 0 DO: Disable
Level ADVANCED
Address 978
Seleciona o sinal digital utilizado para calcular o valor da saida digital MPL4.
Se for selecionada uma das modalidades “analégicas”, seleciona uma grandeza
Function analégica utilizada para calcular o valor da saida digital MPLA4.
Os sinais digitais e as grandezas analdgicas seleciondveis encontram-se na
Tabela 39.

P379 Grandeza B selecionada em out digit. MPL4

P379 Range 0+119 Ver Tabela 39

Default 0 DO: Disable

Level ADVANCED

Address 979

Seleciona o segundo sinal digital utilizado para calcular o valor da saida digital
MPLA4.

Se for selecionada uma das modalidades “analégicas”, seleciona uma grandeza
analégica utilizada para calcular o valor da saida digital MPL4.

Os sinais digitais e as grandezas analégicas seleciondveis encontram-se na
Tabela 39.

_ Function
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P380 Operacdo em grandeza A out digit. MPL4

P380

Default

Level
Address

Function

QN> AELNTO
>
o
£
X

ADVANCED

980

Define o teste a ser efetuado na grandeza obtida por P378, utilizando o valor de

confronto P382.

P381 Operacdo em grandeza B out digit. MPL4

P381

Default

Level
Address

Function

QN> ArLNO
>
[o2]
7
x

ADVANCED

981

Define o tfeste a ser efetuado na grandeza obtida por P379, utilizando o valor de

confronto P383.

P382 Limiar referente a P378 out digit. MPL4

P382 Range

Default

Level
Address
Function

-32000 + 32000

-320.00 % + 320.00 %
% do Fundo escala da grandeza selecionada A,
ver Tabela 39

0

0

ADVANCED

982

Define o valor de confronto com a grandeza selecionada para o primeiro teste

P383 Limiar referente a P379 out digit. MPL4

P383 Range

Default

Level
Address
Function

-320.00 % + 320.00 %

-32000 + 32000 % do Fundo escala da grandeza selecionada A,
ver Tabela 39

0 0

ADVANCED

983

Define o valor de confronto com a grandeza selecionada para o segundo teste

235/428




GUIA #”. SANTERNO SINUS PENTA

PARA A PROGRAMACAO CARRARO GROUP

\

P384 Funcdo em resultado A e B out digit. MPL4

: (A) OR (B)

: (A) SET (B) RESET

: (A) AND (B)

: (A) XOR (B)

: (A) NOR (B)

: (A) NAND (B)

: (A\) OR (B)

: (A) OR (B\)

: (A\) AND (B)

: (A) AND (B\)

10: (A) RESET (B) SET RISING EDGE
11: (A) SET (B) RESET FALLING EDGE
12: (A) RESET (B) SET FALLING EDGE

P384 0+12

NVONOTUINANWN—O

Default 0 0: (A) OR (B)
Level ADVANCED
Address  EEE]
Determina a fungéo légica aplicada ao resultado dos dois testes para calcular o

Function
valor de saida.

P384a Grandeza C selecionada em out digit. MPL4

P384a Range 0+ 59 Ver Tabela 39

Default 0 DO: Disable
Level ADVANCED
Address 938

Seleciona o sinal digital utilizado para calcular o valor da saida digital MPL4.

Function Os sinais digitais e as grandezas analégicas seleciondveis encontram-se na
Tabela 39.

P384b Funcao em resultado f(A,B) C out digit. MPL4

: f(A,B) OR (C)

: f(A,B) SET (C) RESET RISING EDGE

: f(A,B) AND (C)

: f(A,B) XOR (C)

: f(A,B) NOR (C)

- f(A,B) NAND (C)

: f(A,B)\ OR (C)

: f(A,B) OR (C\)

: f(A,B)\ AND (C)

- f(A,B) AND (C\)

10: f(A,B) RESET (C) SET RISING EDGE
11: f(A,B) SET (C) RESET FALLING EDGE
12: f(A,B) RESET (C) SET FALLING EDGE

P384b 0+12

NVONOTUL AN WN—O

Default | 1: (A) SET (B) RESET
Level ADVANCED
Address 939

Determina a funcao légica aplicada ao resultado dos dois testes para calcular o

Function

valor de saida.
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P385 Légica aplicada & out digit. MPL4

P385

Default 1

Range 0-1

0: NEGADA
1: VERDADEIRA

1: VERDADEIRA

Level ADVANCED

Address 985

Function uma eventual inversdo (negagdo) légica: (0) NEGADA =
negacdo logica (1) VERDADEIRA = nenhuma negacdo.

Funcdo l6gica de saida digital MPL4, para aplicar ao sinal de saida calculado

= ¢ aplicada uma
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29. MENU ENTRADAS PARA REFERENCIAS DA PLACA
OPCIONAL

Men relativo & placa de expanséo (ES847), visivel somente caso tenha sido ajustado R023 (Ajuste placa I/O) = XAIN (ver
MENU CONFIGURAGCAO PLACAS DE EXPANSAO ).

Se estiver presente a placa de expanséo ES847, é possivel adquirir duas entradas analégicas, uma em corrente e uma em
tens@o, além das |4 presentes na placa de controle ES821.

29.1. Colocada em escala entradas analégicas XAIN4,
XAINS

& NOTA Observar o Guia para a Instalagéo para a descricdo hardware das entradas analégicas.

Em régua de bornes da ES847 estdo disponiveis 2 entradas analégicas: XAIN4, XAIN5.

As duas entradas s@o, respectivamente, em tensé@o e em corrente, e sGo entradas analégicas bipolares (-10V + +10V o -
20mA + +20mA).

Através dos pardmetros de P390 a P399 ¢ possivel ajustar, para as 2 entradas analégicas de régua de bornes, o tipo de
sinal a ser adquirido, a compensacdo de eventuais offsets, a colocada em escala para gerar a referéncia de velocidade
ou torque, a constante de tempo de filiragem do sinal.

O pardmetro P393 permite ajustar o offset do sinal analégico de entrada (se P393=0 o offset é nulo) enquanto o
parémetro P394 estabelece a constante de tempo de filtro (valor de fébrica P394 = 100ms).

O sinal em tensé@o pode ser bipolar (-10V + +10V) ou unipolar (OV + +10V), o sinal em corrente pode ser bipolar: (-
20mA + +20mA), unipolar (OmA + +20mA) ou com offset minimo (4mA + 20mA).

Cabe ao usudrio ajustar a modalidade de cada entrada analégica pelos pardmetros P390, P395.

Tabela 57: Ajsute modalidade hardware entradas analégicas

Tipo / Bornes Nome Tipologia Parémetro
Entrada diferencial / Pin 11,12 XAIN4 Entrada =10V P390
Entrada diferencial / Pin 13,14 XAIN5 Entrada £20mA P395

i NOTA  As configuracées ndo explicitamente indicadas séo proibidas.

A colocada em escala acontece ajustando os parémetros da fungdo linear de conversdo do valor lido pela entrada
analégica ao valor de referéncia de velocidade ou torque correspondente.

A fung@o de conversdo é uma reta que passa por 2 pontos no plano cartesiano com os valores lidos em abscissa pela
entrada analégica e em ordenada os valores da referéncia de velocidade ou torque multiplicados pelos pardmetros de
percentual referéncias.

Cada ponto ¢ individualizado por suas 2 coordenadas cartesianas, no eixo das abscissas e no eixo das ordenadas.

As ordenadas dos dois pontos sdo:

o valor de Speed_Min (ou Trq_Min no caso de referéncia de torque) multiplicado pelo percentual ajustado com
P391a/P3%96a para o primeiro ponto, e o valor de Speed_Max (ou Trq_Max no caso de referéncia de torque) multiplicado
pelo percentual ajustado com P392a/P397a para o segundo ponto.

Speed_Min depende do motor selecionado: é o valor do pardmetro C028 (primeiro motor) ou C071 segundo motor) ou
C114 (terceiro motor).
Trg_Min depende do motor selecionado: é o valor do parémetro C047 (primeiro motor) ou C090 (segundo motor) ou
C133 (terceiro motor).

Speed_Max depende do motor selecionado: é o valor do para@metro C029 (primeiro motor) ou C072 (segundo motor) ou
C115 (terceiro motor).

Trg_Max depende do motor selecionado: é o valor do parémetro C048 (primeiro motor) ou C091 (segundo motor) ou
C134 (terceiro motor). As abscissas dos dois pontos dependem da entrada analégica:
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As abscissas dos dois pontos dependem da entrada analdgica:
Para a entrada XAIN4:
O pardmetro P391 é a abscissa do primeiro ponto, o pardmetro P392 é a abscissa do segundo ponto.

Para a entrada XAINS:
O pardmetro P396 é a abscissa do primeiro ponto, o pardmetro P397 é a abscissa do segundo ponto.

(ver também o pardgrafo Messa em escala entradas analégicas REF, AINT, AIN2).

29.2. Lista Parametros de P390 a P399

Tabela 58: Lista dos Pardmetros P390 + P399

R % Nivel de VALOR Enderego
Par&metro FUNGAO Acesso DEFAULT | MODBUS
P390 Tipo de sinal entrada analdgica XAIN4 ADVANCED 1:0:10V 990
P391 Volor' em XAIN4 que gera referéncia minima ADVANCED 0.0V 991

(abscissa)
P391a PerceAntu.ol ,d.e Speed Min/Trg_Min que gera ADVANCED 100.0% 704
referéncia minimo (ordenada referente a P391)
P392 Volor. em XAIN4 que gera referéncia madxima ADVANCED 10.0v 997
(abscissa)
P392a Perceﬁnfugl de Speed_Max/Trqg_Mox que gera ADVANCED 100.0% 710
referéncia méxima (ordenada referente a P392)
P393 Offset em entrada XAIN4 ADVANCED ov 993
P394 Filiro em entrada analégica XAIN4 ADVANCED 100ms 994
P395 Tipo de sinal entrada analégica XAIN5 ADVANCED 3: 4-20mA 995
P396 Volor' em XAIN5 que gera referéncia minima ADVANCED 4.0mA 996
(abscissa)
Percentual de Speed Min/Trg_Min que gera o
P396a referécia minima (ordenada referente a P396) SRMAINCED 100.0% 71
P397 Volor' em XAIN5 que gera referéncia minima ADVANCED 20.0mA 997
(abscissa)
P397a Perceﬂnfu'cl ,dg Speed_Min/Trg_Min que gera ADVANCED 100.0% 712
referéncia minimo (ordenada referente a P397)
P398 Offset em entrada XAIN5 ADVANCED 0mA 998
P399 Filtro em entrada analdgica XAINS ADVANCED 100 ms 999
P390 Tipo de sinal entrada analégica XAIN4
0:£10V
P390 Range 0+1 1:0-10V
Default | 1: 0=10V

Level ADVANCED
VoI 990
O pardmetro seleciona o tipo de sinal analégico single-ended presente no borne
XAIN4 da régua de bornes. O sinal pode ser somente em tensdo, unipolar ou
bipolar.

50 leil-/y08 O: + 10 V Entrada em tenso bipolar, entre =10V e +10V, o sinal medido é
saturado entre estes dois valores.
1: 0 = 10 V Entrada em tens@o unipolar, entre OV e +10V, o sinal é saturado
entre estes dois valores.
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P3921 Valor su XAIN4 que gera referéncia minima (abscissa)

Level
Address

Function

f— N 100+ 100,5e P390 = 0 [-10.0V +10.0V , se P390 = 0: £ 10V
9 0+ 100, se P390 = 1 0.0V =100V , seP390=1:0=10V
Default 0 0.0V

ADVANCED

991

O parédmetro seleciona o valor do sinal de entrada XAIN4 que dd a referéncia
minima, ou melhor, a referéncia ajustada por C028xP391a em modalidade
Master ou por C047xP391a em modalidade Slave.

Caso estejo ativo o motor n.2, no lugar de C028 e C047 serdo utilizados os
valores de CO71 e C090, enquanto caso esteja ativo o motor n.3 serdo utilizados

os valores de C114 e C133.

P39210 percentual de Speed Min/Trg_Min que gera referéncia minima (ordenada referente a P391)

Function

P391a Range 0+ 1000 100.0%
Default 1000 100.0%
Level ADVANCED
Address 42}

O pardmetro representa o percentual de velocidade minima (ou torque minimo no
caso de referéncia de torque) a ser utilizado para a referéncia minima ajustada com

P391.

P392 Valor em XAIN4 gue gera referéncia méxima (abscissa)

P392 Ress -100+100,se P390 =0 -10.0V =100V , seP390=0: £10V
0+ 100, se P390 = 3 0.0V +100V , seP390=1: 0+-10V
Default 100 +10.0V
IS | ADVANCED
Address KXY

Function

O parémetro seleciona o valor do sinal de entrada XAIN4 que dé a referéncia
maxima, ou melhor, a referéncia ajustada por C029xP392a em modalidade
Master ou por C048xP392a em modalidade Slave.

Caso esteja ativo o motor n.2, no lugar de C029 e C048 serdo utilizados os
valores de C072 e C091, enquanto caso esteja ativo o motor n.3 serdo utilizados
os valores de C115 e C134.

P3920 percentual de Speed Max/Trq_Max que gera referéncia mdaxima (ordenada referente a P392)

Function

P393 Offset em entrada XAIN4

P392a Range 0+ 1000 100.0%
Default 1000 100.0%
Level ADVANCED
Address ALY

O parémetro representa o percentual de velocidade méxima (ou torque méximo no caso
de referéncia de torque) a ser utilizado para a referéncia méxima ajustada com P392.

P393 Range —1000 + 1000 -10.00V + +10.00V
Default 0 0.00V
Level ADVANCED
Address EEK]

Function

O parémetro seleciona o valor da correcdo do offset do sinal analégico XAIN4
medido.

O valor ajustado é adicionado ao sinal medido antes de cada saturacdo ou
conversdo expresso na unidade de medida relativa ao tipo de sinal selecionado
para a entrada analégica XAIN4.
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P394 Filiro em entrada analégica XAIN4
P394 Range 0 + +65000 0 + +65000ms
Default 100 100 ms

Level ADVANCED

| Address [EEQ

O pardmetro seleciona o valor da constante de tempo do filiro da primeira ordem
FI et que ¢ aplicada ao sinal de entrada XAIN4 o final da cadeia de saturagéo e
conversdo do sinal.

P395 Tipo de sinal entrada analégica XAIN5

2: +20 mA
P395 Range 2+4 3:4+20mA
4:0+20 mA
Default K] 3: 4+ 20 mA

Level ADVANCED

Address EEE

O pardmetro seleciona o tipo de sinal analégico diferencial presente entre os
bornes XAIN5+ e XAIN5- da régua de bornes.

O sinal pode ser somente em corrente, unipolar ou bipolar.

2: + 20 mA Entrada em corrente bipolar, entre —=20mA e +20mA, o sinal medido é
saturado entre estes dois valores.

I 3: 4 ~ 20 mA Entrada em corrente unipolar com limiar minimo, entre +4 mA e
+20mA, o sinal medido é saturado entre estes dois valores.

Quando o sinal medido for inferior a 4 mA ou superior a 20mA, sdo gerados
respectivamente os alarmes A069 e A086.

4: 0 + 20 mA Entrada em corrente unipolar, entre +0 mA e +20mA, o sinal
medido é saturado entre estes dois valores.

P396 Valor em XAIN5 gue gera referéncia minima (abscissa)

—-200 + 200, se PO55 = 2 -20.0 mA + 20.0 mA, se P395 = 2: £ 20 mA
P396 Range +40 + 200, se P055 = 3 +4.0mA + 20.0 mA, se P395 = 3: 4 - 20 mA
0 + 200, se P0O55= 4 0.0 mA + 20.0 mA, se P395 =4:0+20 mA

Default Kl +4.0mA

Level ADVANCED

Address KX

O parémetro seleciona o valor do sinal de entrada XAIN5 que dé a referéncia
minima, ou melhor, a referéncia ajustada por C028xP396a em modalidade Master
ou por C047xP396a em modalidade Slave.

Caso esteja ativo o motor n.2, no lugar de C028 e C047 serdo utilizados os
valores de C071 e C090, enquanto caso esteja ativo o motor n.3 seréo utilizados
os valores de C114 e C133.

Function

P3960 percentual de Speed Min/Trq_Min gue gera referéncia minima (ordenada referente a P396)

P396a Range 0+ 1000 100.0%

DI (1V] i 1000 100.0%
Level ADVANCED

Address Al

O pardmetro representa o percentual de velocidade minimo (ou torque minimo no
[0al=ile}, 0 caso de referéncia de torque) a ser utilizado para a referéncia minima ajustada

com P396.
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P397 Valor em XAIN5 gue gera referéncia maxima (abscissa)

—200 + 200, se PO55 = 2 —20.0 mA +~20.0 mA, se PO55 = 2: £+ 20 mA
P397 Range +40 + 200, se P055 = 3 +4.0mA + 20.0 mA, se P0O55 = 3: 4 + 20 mA
0 + 200, se PO55 = 4 0.0 mA + 20.0 mA, se PO55 = 4: 0 + 20 mA

Default A8 +20.0mA

Level ADVANCED

Address XM

O parémetro seleciona o valor do sinal de entrada XAIN5 que d& a referéncia
madxima, ou melhor, a referéncia ajustada por C029xP397a em modalidade
Master ou por C048xP397a em modalidade Slave.

Caso esteja ativo o motor n.2, no lugar de C029 e C048 serdo utilizados os

valores de C072 e C091, enquanto caso esteja ativo o motor n.3 seréo utilizados
os valores de C115 e C134.

Function

P3970 percentual de Speed Min/Trq_Max que gera referéncia méaxima (ordenada referente a P397)

P397a Range 0+ 1000 100.0%

IS 1000 100.0%
_ Level ADVANCED
Address  AVA
O pardmetro representa o percentual de velocidade mdéxima (ou torque méximo

ZI oMl no caso de referéncia de torque) a ser utilizado para a referéncia maxima
ajustada com P397.

P398 Offset em entrada XAIN5S

P398 Range -2000 + 2000 —20.00 mA = +20.00 mA

Default 0 0 mA

Level ADVANCED

| Address [EER

O parémetro seleciona o valor da correcdo do offset do sinal analégico XAIN5
medido.

R0 e, O valor ajustado é adicionado ao sinal medido antes de cada saturagéo ou
conversdo expresso na unidade de medida relativa ao tipo de sinal selecionado
para a entrada analdgica XAINS.

P399 Filiro em entrada analégica XAIN5

P399 Range 0 + +65000 0 + +65000ms

Default 100 100 ms

Level ADVANCED

Address XL

O pardmetro seleciona o valor da constante de tempo do filiro da primeira ordem
UM que é aplicada ao sinal de entrada XAINS ao término da cadeia de saturagéo e
conversdo do sinal.
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30. MENU AUTO-AJUSTE
30.1. Descricao

Para os ajustes a serem efetuados com base no algoritmo de controle que se quer utilizar,
NOTA I 9 4 4
observar o capitulo PROCEDIMENTO DE PRIMEIRO ACIONAMENTO.

parémetros do inversor.

ifi NOTA Ao final de um Auto-ajuste, é executado automaticamente um salvamento de todos os

As fungdes de Auto-ajuste devem ser executadas somente depois de ter inserido os dados de
i/_\j NOTA etiqueta do motor ou do encoder utilizado como retroagéo de velocidade.

Observar os pardgrafos MENU CONTROLE MOTOR e MENU ENCODER E ENTRADAS DE

FREQUENCIA.

E possivel executar alguns tipos de ajuste no motor selecionado com a finalidade de obter dados caracteristicos da
mdquina, ou apropriadas parametrizagdes necessdrias para o correto funcionamento dos algoritimos de controle.

Existe ainda a possibilidade de verificar o correto funcionamento/ligagéo do enconder selecionado como feedback de
velocidade.

Neste Men0 estéo disponiveis duas entradas de programagéo, 1073 e 1074, o primeiro necessério para a habilitagdo e a
selecdo do tipo de auto-ajuste a ser efetuado e o segundo, programével somente se 1073 = Motor Tune, que descreve o
tipo de ajuste efetuado. J& que os valores das entradas 1073 e 1074 ndo podem ser modificados de forma permanente e
s@o automaticamente resetados depois de um auto-ajuste, para fazer modificagdes, o sinal de ENABLE deve ser
desabilitado e deve ser usada a tecla ESC para aceitar o novo valor inserido.

30.1.1. AUTO-AJUSTE MOTOR E ANEIS DE REGULAGEM

Programando 1073 como Motor Tune, tem-se a possibilidade de efetuar diversos tipos de ajuste seleciondveis através de

1074.

motor e eventualmente do encoder utilizado como retroacéo de velocidade.

Para um correto funcionamento dos alarmes de ajuste é preciso inserir os dados de etiqueta do
iii NOTA
Observar o MENU CONTROLE MOTOR e MENG ENCODER E ENTRADAS DE FREQUENCIA.
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Tabela 59: Tipos de ajustes “Motor Tune” programaveis.

Valor de 1074 Rotagdo do Ajuste Executado
motor

Estima automético da resisténcia estatérica e da indutdncia de dispersdo. Se o valor
0: all Cirl o da corrente em vazio (C018) for zero, célculo valores de corrente em vazio com base
no rotation na poténcia nominal do motor.

Ajuste necessdrio para o correto funcionamento dos algoritimos de controle.

Ajuste automdtico do anel de corrente.

Ajuste necessdrio para o correto funcionamento do algoritmo FOC.

1: FOC. Auto o Caso ndo se consiga ajustar o anel de corrente de forma automdtica (sai o alarme

no rotation A065 Auto-ajuste KO) se pode efetuar o seu ajute manual (ver 4: FOC Man rotation
(current). Durante a fase de ajuste é possivel monitorar a corrente de referéncia e a
obtida respectivamente nas saidas analégicas AO2 e AOT.
Ajuste automdtico da constante de tempo rotérica.
Ajuste necessdrio para o correto funcionamento do algoritmo FOC.

2: FOC. Auto Depois de ter inseric.io o valor correto de corrente em vazio (pardmetros C021,
) " si C064, C107 respectivamente para os motores M1, M2 e M3) e ter executado o
+ rotation . . . \ .

ajuste do anel de corrente, é possivel proceder & medida da constante de tempo
rotérica, para a qual o motor é colocado em rotagdo em vazio até 90% da
velocidade a bom funcionamento.
Ajuste manual do anl de velocidade.
Trata-se de visualizar as saidas analégicas AOT1 e AO2 nas quais sdo representados
3: VTC.FOC. Man . respectivamente o valor de referéncia de velocidade e a velocidade medida ou
rotation (speed) St estimada: agindo nos parémetros do regulador de velocidade (observar o MENU
ANEL VELOCIDADE E BALANCEAMENTO CORRENT) deve-se procurar minimizar a
diferenca entre as duas formas de onda.
Ajuste manual do anel de corrente.
Caso ndo tenha terminado bem o ajuste automdtico 1: FOC Auto no rotation, é
possiel executar um ajuste manual do anel de corrente. Trata-se de visualizar as
4: FOC. Man no , - S .
- no saidas analégicas AO1 e AO2 nas quais sdo representados respectivamente o valor
rotation (current) d feréncia d AN -~
e referéncia de corrente e a corrente obtida: agindo sobre os pardmetros do
regulador de corrente (observar o MENU REGULADORES FOC) deve-se procura
minimizar a diferenca entre as duas formas de onda.
Ajuste manual do anel de fluxo.
Os pardmetros corretos do regulador de fluxo s&o calculados toda vez que é
modificado o valor da constante de tempo rotérica (ver 2: FOC Auto rotation).
5: FOC.Man no no Todavia, é possivel executar um ajuste manual do anel de fluxo. Trata-se de

rotation (flux)

visualizar as saidas analégicas AO1 e AO2 nas quais sdo representados
respectivamente o valor de referéncia de fluxo e o fluxo obtido:: agindo nos
pardmetros do regulador de fluxo (observar o MENU REGULADORES FOC) deve-se
procurar minimizar a diferenca entre as duas formas de onda.

A\
A\

NOTA

NOTA

Se for selecionado um ajuste manual, para sair da fungéo é necessdrio abrir o borne de
ENABLE e programar 1073 = [O: Disable].

Ao final do ajuste da constante de tempo rotérica e toda vez que for modificado

manualmente o valor da constante de tempo, sGo modificados e memorizados também os

parédmetros P158 e P159 em relacdo ao valor de constante de tempo ajustado.
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30.1.2. VERIFICACAO DO CORRETO FUNCIONAMENTO DO
ENCODER

Programando 1073 como Encoder Tune, tem-se a possibilidade de verificar o correfo funcionamento do  encoder
selecionado como feedback de velocidade (ver MENU ENCODER E ENTRADAS DE FREQUENCIA) e de fixar
automaticamente o seu sentido de rotacdo correto.

A verificagdo do correto funcionamento do encoder utilizado como retroagdo de velocidade

pode ser efetuada somente com prévia inser¢do dos dados de etiqueta do motor e do encoder
& NOTA  utilizado como retroagéo de velocidade.

Observar os parégrafos MENU CONTROLE MOTOR e MENG ENCODER E ENTRADAS DE

FREQUENCIA.

Uma vez ajustado 1073 como Encoder Tune e fechado o borne de ENABLE, o motor controlado é levado em rotacdo a
uma velocidade de cerca 150 rpm; obtem-se a velocidade de rotac@o pela leitura do encoder e sucessivamente o inversor
é desabilitado. Ao fim da verificagdo no médulo teclado /display podem ser visualizadas as seguintes mensagens:

A059 Encoder Fault

W31 Encoder OK

Depois sempre é visualizada a mensagem

W32 APRIRE ENABLE

O alarme A059 Encoder Fault significa que na entrada encoder programada como retroagéo de velocidade o inversor
ndo & um valor de velocidade congruente & efetiva velocidade de rotacdo do motor. Verificar a correta programacéo do
encoder no MENG ENCODER E ENTRADAS DE FREQUENCIA, a correta ligagGo do encoder e, no caso de utilizagdo de
entrada encoder B, a correta configuracdo dos DIP-switchs na placa opcional ES836 (ver Guia para a Instalagéo).
Vice-versa, a mensagem W31 Encoder OK significa que a retroagéo de velocidade de encoder funciona corretamente.

Além disso, o ajuste fixa o sinal do encoder utilizado como retroago com o parédmetro C199.
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30.2. Lista Entradas de 1073 a 1074

Tabela 60: Lista das Entradas 1073 + 1074

Entrada FUNGCAO Nivel de Acesso Enderego MODBUS
1073 Selec@o tipo de auto-ajuste BASIC 1460
1074 Tipo Ajuste Motor BASIC 1461

1073 Selecéio tipo de auto-ajuste

1073

1074 Tipo ajuste motor

1074

NOTA

A o
A\

0: Disable
Range 0+2 1: Motor Tune
2: Encoder Tune

Néo é um parémetro: no acendimento e toda vez que o comando for
executado, a entrada é colocada igual a zero.

Default

Level BASIC

Address 1460

Seleciona a tipologia de ajuste a ser efetuada.

[1: Motor Tune] — é possivel selecionar (por 1074) diversos tipos de ajuste tanto
dos aneis de regulagem de corrente, fluxo, velocidade, quanto a estimativa de
dados caracteristicos do motor (ver pardgrafo Auto-ajuste motor e aneis de
regulagem.

[2: Encoder Tune] — pode-se verificar o correto funcionamento do encoder
utilizado como retroacdo de velocidade (ver pardgrafo Verificacdo do correto
funcionamento do encoder).

Function

: All Auto no rotation

: FOC Auto no rotation

: FOC Auto + rotation

: VTC/FOC Man rotation (speed)
: FOC Man rotation (current)

: FOC Man rotation (flux)

QA WN—=O

Né&o é um par@metro: no acendimento e toda vez que o comando for
executado, a entrada é colocda igual a zero.

Default

Level BASIC

Address 1461

Permite a selecdo do tipo de ajuste a ser efetuado caso seja programado 1073

Functi . . .
Uncliomn = [1: Motor Tune] (ver pardgrafo Auto-ajuste motor e aneis de regulagem).

Nenhuma mudanca pode ser feita nas entradas 1073 and 1074 quando o sinal de ENABLE é
ativo. Se for feita uma tentativa de mudar estes valores com o sinal de ENABLE presente,
aparece o warning “W34 ILLEGAL DATA”.

Desabilitar o sinal de ENABLE para mudar estes valores e ativar o sinal de ENABLE para iniciar
o procedimento de auto-ajuste selecionado.

Se fro pressionada a tecla SAVE/ENTER para memorizar os novos valores das entradas 1073 e
1074, serd visualizado o warning “W17 SAVE IMPOSSIBLE”. E preciso usar, ao contrdrio, a tecla
ESC.
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31. MENU FREQUENCIA DE CARRIER

31.1. Descricao

No Menu Carrier Frequency é possivel, dependendo do tipo de controle programado, definir algumas caracteristicas da
modulacdo PWM utilizada.

31.1.1. CoNTROLE IFD E VTC

Com os alarmes de controle IFD e VTC tem-se acesso a todos os pardmetros do Men( Carrier Frequency.

E possivel ajustar os valores de minimo e méximo da frequéncia que leva switching (carrier) e o nomero de impulsos por
periodo utilizados na produgéo da frequéncia de saida durante a passagem entre frequéncia de carrier minima e
madxima (trecho com modulagdo sincrénica).

Além disso, é possivel ativar a fungdo de modulago silenciosa (C004).

31.1.2. EXempLO IFD E VTC

Ajuste dos dois niveis de frequéncia de carrier e do nimero de impulsos utilizado para com trecho a modulacdo
sincrénica.

Abaixando a frequéncia de carrier aumentam as prestagdes do motor a baixos giros em detrimento de um maior ruido.
Supondo ter um motor com velocidade nominal 1500rpm a 50Hz e querer as melhores prestagdes até 200rpm e uma
frequéncia de carrier com pouco incémodo do ponto de vista do barulho com velocidade méxima (3000rpm).

Neste caso, uma tensdo com frequéncia de 100Hz produzird em saida a velocidade méxima do inversor; inforno a essa
velocidade a frequéncia de carrier deve ser a mdaxima possivel; por hipédtese, suponha-se utilizar um modelo que tenha
como mdxima frequéncia de carrier 16kHz.

Atribuindo:

Co01 1600Hz

C002 16000Hz

C003 > (C002 / 100Hz) = (160 impulsi per periodo)

fcarrier 18000
(Hz)
€002 16000

14000
12000 -
10000 -
8000 -
6000 -
4000

cool 2000 -

0 ; T T T ; T T ; T
0 10 20 30 40 50 60 70 80 90 100

(C001 / C003) fout (Hz) (C002/C003)

Figura 40: Exemplo Frequéncia de Carrier

Supanhamos configurar C003 = 192np neste modo C002 / CO03 = 16000 / 192 = 83.33Hz a esta frequéncia de saida
|& terei a maxima frequéncia de carrier. A minima frequéncia serd mantida até a frequéncia C001 / C003 = 8.33 Hz que
corresponde a 250 rpm do motor. Enquanto, no intervalo de frequéncia produzida em saida que vai de 8.33 a 83.33Hz,
tem-se uma modulacdo sincrénica e a frequéncia de carrier utilizada é dada pela relagdo: f carrier = fout * C003 [Hz].
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31.1.3. CoNTROLE FOC

Com o algoritmo de controle FOC é possivel selecionar a modalidade de modulacdo silenciosa (C004) e aumentar a

frequéncia de carrier, quando possivel, com o parémetro C002.

O algoritmo FOC utiliza uma frequéncia de carrier correspondente a:

e max freq. carrier consentida para o tamanho considerado se esta for < 8kHz (ver Tabela 71);

e o maior entre CO02 e 8 kHz se a max freq. carrier consentida para o tamanho considerado for > 8kHz; em outros
termos: é usado o valor ajustado em C002 somente se este for superior a 8kHz.

O valor ajustado no pardmetro CO01 nao tem qualquer efeito sobre o calculo da frequéncia de carrier.

31.1.4. TODOS OS CONTROLES

O valor de frequéncia de carrier méximo ajustado limita também o méximo valor de velocidade programdvel com as
seguintes regras:

Méxima velocidade programavel — velocidade nominal * ( frequéncia de saida maxima / frequéncia nominal)
Onde a frequéncia de saida méxima é dada por:

C002 > 5000Hz
C002 < 5000Hz

fout_max = C002 / 16
fout_max = C002 / 10

onde C002 ¢ a frequéncia de carrier méxima e o divisor é o nimero minimo de impulsos garantidos por periodo.

Tabela 61: Valor méximo da frequéncia de saida em fungéio da grandeza do inversor

Max. Frequéncia de

Tamanho Saida (Hz) (*)
2T/4T
Menor que 0015 1000
de 0015 a 0129 (**) 625
de 0150 a 0162 500
Maior que 0162 400

(**) a partir de 0023 a 0030 (437.5Hz), 0040 (1000Hz) e 0049 (800Hz)

Mox. Frequéncia de
Tamanho Saida (Hz) (*)
5T/5T
Todos os tamanhos 400

() NOTA A frequéncia méxima de saida é limitada pelo valor méximo de velocidade ajustével nos
pardmetros C028, C029 [-32000 + 32000]rpm. De que Fout, = (RPM,,o,*N°poli)/120.

EXEMPLO:

Com um motor 4 pdlos e 30000rpm pedidos, ., é igual a 1000Hz, portanto a prestagao pedida ¢ satisfeita.

Vice-versa, se for preciso alcangar as mesmas prestagdes com um motor de 8 pélos, o sistema néo satisfaz o pedido dos
30000rpm na saida, porque F,, resultante é igual a 2000Hz. Consequentemente, para um motor 8 pdlos, a velocidade
maxima programavel é 15000rpm[RPM;max= (Fouimex' 120)/( N°poli)].
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31.2. Lista Parédmetros de C001 a C004

Tabela 62: Lista dos Parametros C001 + C004

Parémetro FUNCAO Nivel de Acesso 'E‘rgeDr;ag \IZ/)AEllszliE'SI'
C001 Frequéncia de Carrier Minima ENGINEERING 1001 Ver Tabela 71
C002 Frequéncia de Carrier Méxima ENGINEERING 1002 Ver Tabela 71
C003 Numero Impulsos ENGINEERING 1003 1:[24]
C004 Modalidade silenciosa ENGINEERING 1004 Ver Tabela 71

O valor de default e o valor méximo da frequéncia de carrier C001 e C002 séo fungéo do tamanho do inversor.
Para verificar os valores, observar a Tabela 71.

C001 Frequéncia de Carrier Minima

1600 + 16000 1600 =+ 16000Hz

el eIz Em fungdo do modelo Em funcdo do modelo. Ver Tabela 71.

DTN Ver Tabela 71
Level ENGINEERING
Yo l[(-AN 1001
Control | HIZoXNAL®
51 ate (s Bl| Representa o valor minimo da frequéncia de modulacdo utilizada.

minimo e C001 e C002 sGo iguais, é preciso aumentar antes o valor maximo C002.

ijj NOTA O valor minimo C001 nédo pode superar o valor méximo C002. Se se quer aumentar o valor

C002 Frequéncia de carrier maxima

1600 + 16000 1600 + 16000Hz
Em fung¢Go do modelo Em funcdo do modelo. Ver Tabela 71.

C002 Range |

DTN Ver Tabela 71
I ENGINEERING
Address | leF

Representa o valor méximo da frequéncia de modulagéo utilizada.

Para o controle FOC seré utilizada como frequéncia de modulacdo a ajustada em
ISl CO02 somente se for maior que 8 kHz (para os modelos nos quais a max freq.
carrier consentida é > 8kHz).

Vice-versa, é utilizada a max. freq. carrier consentida para os modelos nos quais
essa é < 8kHz, independentemente de C002.

NOTA O valor méximo C002 ndo pode ser inferior ao minimo CO01. Se se quer diminuir o valor
maximo e CO01 e CO02 sdo iguais, é preciso diminuir antes o valor minimo CO0T.
O valor méximo C002 determina também a maxima velocidade programdvel para o motor
NOTA controlado porque se quer garantir um nimero de impulsos minimo por periodo da frequéncia
produzida. Tal nimero é 16 para frequéncia de carrier méxima (mdximo valor de C002)

superior a 5kHz e 10 para frequéncia de carrier méxima inferiores (ver Tabela 71).
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C003 Ndmero de impulsos

C003 Range

Default
Level

Address
Control

Function

C004 Modalidade silenciosa

C004 Range

Default
Level

Addr

Function

0:[12] 1:[24]
0-5 2: (48]  3:[96]
4:[192] 5:[384]

1 1:[24]

ENGINEERING

1003

IFD e VTIC

Tem efeito somente se CO012C002 e representa o valor minimo do némero de
impulsos por periodo que se tem durante a mudanga da frequéncia de
modulagéo (tfrecho com modulagdo sincrénica).

0-1 | 0: [No]; 1: [Yes]

Ver Tabela 71

ENGINEERING

1004

Permite a habilitagdo da modulagé@o silenciosa: é atenuado o ruido elétrico
devido & frequéncia de comutacdo.

250/428



SINUS PENTA z SANTERNO GUIA

CARRARO GROUP PARA A PROGRAMAQAO

32. MENU CONTROLE MOTOR

32.1. Descricao

Com o inversor Sinus Penta é possivel configurar contemporaneamente trés tipos diferentes de motor e trés tipos de
algoritmo de controle.

Os trés tipos de algoritmos de controle séo identificados pelos acrénimos:

v"IFD (Voltage/Frequency Control);
v" VTC (Vector Torque Control);
v" FOC (Field Oriented Control).

Voltage/Frequency control permite controlar o motor produzindo uma tenséo em funcéo da frequéncia.

Vector Torque Control (sensorless) elaborando as equagdes dependentes dos parémetros equivalentes da mdaquina
assincrona, permite separar o controle de tforque do controle de fluxo sem ter necessidade de um transdutor de
velocidade.

Field Oriented Control é um controle de cadeia fechada que requer um transdutor de velocidade para levantar, instante
por instante, a posi¢do da drvore do motor.

O set de parémetros caracteristicos dos motores a serem configurados encontra-se nos Menus Motor Control; mais
precisamente:

v" Menu Controle Motor 1 relativo ao motor nimero 1;

v" MenuU Controle Motor 2 relativo ao motor nimero 2;

v" Menu Controle Motor 3 relativo ao motor nimero 3.

Com os ajustes de fdbrica é possivel configurar um Unico motor; para poder acessar os menuUs de configuracdo dos
outros motores deve-se especificar o seu nimero desejado em C009 (NUmero Motores Configurados) presente no Men(
Controle Motor 1.

A seleccdo do motor comandado acontece pelas entradas digitais programadas com os pardmetros C173 e C174
respectivamente Entrada Digital para Ativagdo Segundo Motor e Entrada Digital para Ativagéo Terceiro Motor (para a
explicacdo da selecdo, ver MENU ENTRADAS DIGITAIS).

Na Tabela 63 observam-se os parG@metros presentes no interior dos Menis Controle Motor, unificados para caracteristicas
delineadas.
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Tabela 63: Descrigdo parémetros subdivididos por motor

Assunto par@metros Motor Control 1 Motor Control 2 Motor Control 3

e Tensdo nominal rede C008
e Algoritmo de controle utilizado Co10 C053 C096
e Tipo de referéncia utilizado (velocidade/ torque)
(ver pardgrafo Controle em torque (somente VIC e CO11 C054 co97
FOC))
e Presenca da retroacdo de velocidade por Encoder CO012 C055 C098
e Dados elétricos caracteristicos do motor C015 - C025 C058 + C068 C101 = C111
e Velocidade min e max, velocidade de inicio
enfraquecimento, habilitacdo e limiar de alarme C028 = C031 C071 + C074 C114 - C117
sobrevelocidade
« Paramet v/t C013/ C056 / C099 /

arametros curva €032 + C038 €075 + C081 C118 = C124
e Ativagdo compensacdo de escorregamento C039 C082 C125
¢ Queda de tens@o na corrente nominal C040 Co083 C126
e Duracdo rampa de fluxagem C041 Co084 c127

Os parémetros modificaveis sdo dependentes do tipo de controle selecionado, para os grupos de par@metros
evidenciados segue uma descri¢do da sua utilizacdo.

32.1.1. DADOS ELETRICOS CARACTERISTICOS DO MOTOR

Este grupo de pardmetros pode-se dividir em dois subgrupos: o primeiro constituido dos dados de etiqueta do motor e o
segundo dos par@metros do circuito equivalente da mdquina assincrona considerada.

32.1.2. DADOS DE ETIQUETA DO MOTOR

Tabela 64: Dados de etiqueta do motor

Tipo Dado de Etiquet Motor1 Motor2 Motor3
Frequéncia nominal Co15 C058 C101

Giros por minuto | CO16 C059 C102

nominal

Poténcia nominal C017 C060 C103

Corrente nominal C018 C061 C104
Tensé@o nominal C019 C062 C105
Poténcia em vazio C020 C063 C106
Corrente em vazio C021 C064 C107

252/428



SINUS PENTA z SANTERNO GUIA

CARRARO GROUP PARA A PROGRAMAQAO

32.1.3. PARAMETROS DO CIRCUITO EQUIVALENTE DA MAQUINA
ASSINCRONA

Tabela 65: Parémetros do circuito equivalente da méquina assincrona

Tipo Dado Motorl Motor2 Motor3
Resisténcia estatérica C022 C065 C108
Indutancia de disperséo C023 C066 C109
Induténcia mdtua C024 C067 C110
Constante de tempo Co25 | Co68 | CI11
rotérica
i RS |1 |2

Figura 41: Circuito elétrico equivalente da mdaquina assfincrona

Onde:

Rs: Resisténcia estatérica (inclusiva de cabos de ligacdo)

Rr:  Resisténica rotérica

[, +1,: Indutancia de disperséo total

M:  Induténcia mdétua (ndo necesséria para a atuagdo do controle)
S:  Escorregamento

T rot. = M / Rr constante de tempo rotérica.

Néo sendo em geral notadas as grandezas caracteristicas do motor, o Sinus Penta dispde de um procedimento para

determinar automaticamente tais grandezas (ver .
PROCEDIMENTO DE PRIMEIRO ACIONAMENTO e MENU AUTO-AJUSTE).
De qualquer forma, é possivel efetuar ajustes também manuais para ofimizar os valores dos paré@metros para determinar

aplicagdes.

Na Tabela 66 estdo evidenciados os pardmetros deste subgrupo utilizados pelos valores algoritmos de controle.

Tabela 66: Parémetros do motor utilizados pelos diversos controles

Parédmetro IFD VIC |FOC
Resisténcia estatérica v v v
Indutancia de dispersédo — \Y —
Induténcia mdtua — — \Y
Constante de tempo rotérica — — v

v Utilizado  ; — Nao Utilizado

NOTA Porque o valor da resisténcia estatérica é utilizada com todos os tipos de controle, aconselha-se
efetuar sempre o auto-ajuste com 1073= Motor Tune e 1074= 0: All no rotation.
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32.1.4. PARAMETROS CURVA V/F (soLo IFD)

Este grupo de pardmetros incluido nos Menids Motor Control permite definir o andamento da curva V/f atuada pelo
inversor quando se utiliza como algoritmo de controle o IFD. Comm a programagéo do parémetro tipo de curva V em f
(ex. Para o motor 1 CO13 ) é possivel adotar as seguintes curvas:

e Torque constante

e Quadrdtica

e  Personalizada
Pela figura abaixo véem-se os trés tipos de curva ajustdveis confrontados com a curva V/f teérica.
Programando C013 = Torque Constante vé-se que com relagdo & curva tedrica pode-se modificar o valor de tensd@o de
partida (para compensar as perdas devidas & impedéncia estatérica e ter mais torque a baixos giros) com o pardmetro do
preboost C034.
Programando CO13 = Quadrdtica o inversor seguird uma curva V/f com andamento parabdlico do qual é possivel
programar o valor de tensdo de partida (C034) a reducdo de tens@o que se quer obter com relacdo & relativa curva a
torque constante com C032 e a frequéncia para essa reducdo de torque com C033.
Se se programa C013 = Personalizada pode-se programar a tensdo de partida (C034 Preboost), o aumento de tensdo a
1/20 da frequéncia nominal (C035 Boost 0), e o aumento de tensdo (C036 Boostl) & frequéncia programavel (C037
Frequéncia para Boost1).

V/f Theoric curve) C013= Constant Torque
Vn
Cc019
C034
— F[Hz] Hz]
Co15
fn
v C013= Quadratic
Vn Vn
co19 C0o19
C036
€034 035034 : :
: s F[Hz]
720 fn - Co37 Co15
fn
PO00342-b

Figura 42: Tipos de curva V/f programdveis

A tens@o produzida pode ser modificada também pela programacdo do parémetro de Incremento automdtico curva de
torque (C038 para o motor 1).
Para a descricdo dos parédmetros utilizados na figura, ver Tabela 67.
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Tabela 67: Parametros controle IFD para os diversos motores

Pardmetro Motor1 | Motor2 | Motor3

Frequéncia nominal:
frequéncia nominal do motor (dado de etiqueta)

Co15 C058 C101

Tensdo nominal:
tens@o nominal do motor (dado de etiqueta)

co19 C062 C105

Tipo de curva V/f:

tipologia de curva V/f aplicada cois 056 co99

Ridugdo torque curva quadrdtica:
reducdo de torque com curva V/f quadrética

C032 Co75 C118

Giros nominais referidos & redugéo curva torque quadrético:
giros para a reducdo de torque com a curva quadrdtica

C033 C076 Ci1119

Preboost de tensédo:
determina a tensé@o produzida pelo inversor & frequéncia minima produzida fomin

C034 co77 Ci120

Boost 0 incremento curva de torque:
determina a variacdo da tensdo nominal de saida a fnom/20; Boost >0 permite o| CO035 Co078 Ci121
aumento do torque de embalo

Boost 1 incremento curva de torque:
determina a variagdo de tensdo com relacdo & nominal & frequéncia programada

C036 Cco79 C122

Frequéncia de aplicagdo do Boost1:
determina a frequéncia a que é aplicado o boost a frequéncia programada

Co037 coso C123

Incremento automdtico curva de torque:

compensacdo varidvel de torque expressa em percentual da tensdo nominal do motor, o
valor programado expressa o incremento de tensdo quando o motor trabalha a torque
nominal

C038 C081 C124

32.1.5. EXEMPLO 1 PARAMETRIZACAO CURVA V/F

Querendo programar para o motor 1, a curva tensdo/frequéncia de um motor assincrono 400V/50Hz com velocidade
nominal de 1500rpm até 2000rpm.

Tipo de curva V/f C013 =Torque Constante

Frequéncia nominal C015 =50Hz

Tens@o nominal C019 =400V

Preboost C034 =dependente do torque de embalo necessario.

Velocidade mdéxima C115 =2000rpm
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32.1.6. EXEMPLO 2 PARAMETRIZACAO CURVA V/F

Quer-se programar a curva tensdo/frequéncia de um motor assincrono 400V/50Hz de poténcia nominal 7.5kW e
numero giros nominais 1420 [giros/minuto] com uma compensagdo de tensdo dependente do efetivo esforgo do motor,
isto &, em funcdo do torque motriz. Tal compensagéo (AutoBoost) é dada pela férmula:

Tipo de curva V/f C013 =Torque Constante
Frequéncia nominal C015 =50Hz
Giros nominais motor C016  =1420rpm

Poténcia nominal C017 =7.5kW

Tensdo nominal C019 =400V

Preboost C034 =dependente do torque de embalo necessario.
Autoboost C038 =4%

A compensacéo devida ao termo Autoboost é dada pela férmula:

AV = CO19 x (CO38 /100) x (T / Tn)

onde T é o torque motriz estimado e Tn o torque nominal do motor.

Tn é calculada como segue:

Tn = (Pn x torques polares) / 2nf = (CO17 x torques polares) / (2r x CO15)

Onde torques polares é o nimero inteiro obtido aproximando por defeito a expressao (60* C015/C016).

Os parémetros programdveis que interessam a fungéo AutoBoost séo:

C038 (AutoBoost): compensacdo varidvel de torque expressa em percentual da tensdo nominal do motor (C019). O valor
programado em C038 expressa o incremento de tensdo quando o motor trabalha no torque nominal.

CO017 (Pn): poténcia nominal do motor conectado ao inversor.

32.1.7. ATIVAGAO COMPENSAGCAO DE ESCORREGAMENTO (SO IFD)

Esta fungdo permite executar, somente para controle IFD, a compensagéo da reducéo da velocidade do motor assincrono
no aumentar da carga mecénica (compensagéo do escorregamento).
Todos os parédmetros relativos estdo contidos nos submenis Motor Control do ment de configuragéo.

Tabela 68: Pardmetros para compensacgéo de escorregamento, controle IFD

ParGmetro Motor1 Motor2 Motor3

Tensdo nominal:
tensdo nominal do motor (dado de etiqueta)

Co19 C062 Ci105

Poténcia em vazio:
Poténcia absorvida pelo motor em falta de carga, é expressa em percentual da C020 C063 C106
poténcia nominal do motor

Resisténcia estatérica:
determina a resisténcia das fases estatéricas utilizada para o céleulo da poténcia C022 C065 C108
consumada para efeito Joule.

Ativagdo compensagdo de escorregamento:
Se diferente de zero, habilita a compensacéo de escorregamento e determina a sua C039 C082 C125
entidade

Estimada a poténcia distribuida pelo inversor e reduzida algumas perdas por efeito Joule e as perdas no ferro (funcéo da
tensdo distribuida e da poténcia em vazio), obtem-se a poténcia mecdnica; com base nesta Gltima e no valor programado
na compensagdo de escorregamento (C039 para o motor 1), é calculado um incremento da frequéncia produzida que
reduz o erro entre velocidade desejada e real velocidade do motor.
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32.1.8. CONTROLE EM TORQUE (SOMENTE VTC E FOC)

Com os algoritmos de controle VTC e FOC ¢ possivel comandar o inversor com uma referéncia de torque ao invés de
velocidade. Para fazé-lo, é necessdrio ajustar no parémetro tipo de referéncia (CO11 para o motor 1, C054 para o
motor 2 e C097 para o motor 3) o valor [1: Torque ou 2: Torque com Limite de Velocidade [somente FOC]].

Nestas condigdes a referéncia principal corresponde ao torque pedido ao motor; essa pode variar em um range que vai
de C047 a C048 (ver MENU MULTIVELOCIDADE) para o motor 1: respectivamente forque minimo e méximo expressos
em percentual do torque nominal do motor. Para os motores 2 e 3 os parémetros de torque minimo e maximo C090,
C091 e C133, C134 estdo contidos respectivamente nos Mends Limits 2 e 3.

Por exemplo, utilizando um inversor 0020 com um motor de 15kW, C048 como ajuste de fébrica é igual a 120% do
torque nominal do motor. Isto significa que aplicando referéncia méxima (C143 = REF) obtem-se uma referéncia de
torque igual a 120%.

Se ao invés disso, utiliza-se um motor de 7,5kW, é possivel aumentar C048 além de 200%, e por isso em fungdo do valor
ajustado com C048 podem-se obter torques maiores de 200%.

O torque nominal do motor é obtido pela férmula:
C=P/o
onde P é a poténcia nominal expressa em W e o a velocidade de rotacdo nominal expressa em radianos por segundo.
Por exemplo, um motor de 15kW a 1420rpm possui um torque nominal igual a:
15000
C= ——— =100.9 Nm
1420-2r/60

Neste caso, o torque de embalo é igual a:
torque nominal * 120% = 121.1 Nm
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32.2. Lista Parametros de C008 a C128
Tabela 69: Lista dos Parémetros C008 + C128

Pardmetro FUNCAO Nivel de Acesso Hggﬁﬁ% \E/)/EII;CA?Sﬁ

C008 Tensdo Nominal Rede BASIC 1008 2:[380+480V]

C009 NUmero motores configurados ENGINEERING 1009 1
Parémetro FUNCAO Nivel de Acesso 'E\rgeDrgﬁos \gélﬁ%ﬁ
C010 | M1 1010
C053 | M2 | Tipo de algoritmo de controle BASIC 1053 0: IFD
C096 | M3 1096
COo11 | M1 1011 . .
C054 | M2 | Tipo de referéncia ADVANCED 1054 0: Velocidade (modalidade

MASTER)

C097 | M3 1097
C012 | M1 . . 1012
C055 | M2 E‘fggjﬁf" de velocidade de BASIC 1055 0: No
C098 | M3 1098
C013 | M1 1013
C056 | M2 | Tipo de curva V/f BASIC 1056 Ver Tabela 73
C099 | M3 1099
C014 | M1 1014
C057 | M2 | Rotagéo das fases ENGINEERING 1057 0: No
C100 | M3 1100
C015 | M1 1015
C058 | M2 | Frequéncia nominal do motor BASIC 1058 50.0 Hz
C101 | M3 1101
€016 | MI Giros por minuto nominais do 1016
C059 | M2 motor BASIC 1059 1420 rpm
C102 | M3 1102
C017 | M1 1017
C060 | M2 | Poténcia nominal do motor BASIC 1060 Ver Tabela 74
C103 | M3 1103
C018 | M1 1018
C061 | M2 | Corrente nominal motor BASIC 1061 Ver Tabela 71
C104 | M3 1104
C019 | M1 1019 b de da de tenséo d
C062 | M2 | Tens@o nominal do motor BASIC 1062 epende da classe de fensao do
C105 | M3 1105 nverser
C020 | M1 1020
C063 | M2 | Poténcia em vazio do motor ADVANCED 1063 0.0%
C106 | M3 1106
C021 | M1 1021
C064 | M2 | Corrente em vazio do motor ADVANCED 1064 0%
C107 | M3 1107
C022 | M1 1022
C065 | M2 | Resisténcia estatérica do motor ENGINEERING 1065 Ver Tabela 74
C108 | M3 1108
C023 | M1 1023
C066 | M2 | Induténcia de disperséo ENGINEERING 1066 Ver Tabela 74
C109 | M3 1109
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C024 | M1 1024
C067 | M2 | Indutdncia mdétua ADVANCED 1067 250.00mH
C110 | M3 1110
C025 | M1 1025
C068 | M2 | Constante de tempo rotérica ADVANCED 1068 0 ms
C111 | M3 1111
€026 | M1 Constante de tempo filtro passa- 1026
C069 | M2 bai tensdo de barra. ENGINEERING 1069 0 ms
aixo em tenséo de
C112 | M3 1112
C028 | M1 1028
C071 | M2 | Velocidade minima motor BASIC 1071 0 rpm
C114 | M3 1114
C029 | M1 1029
C072 | M2 | Velocidade maxima motor BASIC 1072 1500 rpm
C115 | M3 1115
€030 | MI Velocidade de inicio 1030
C073 | M2 enfraquecimento ENGINEERING 1073 90%
Cl116 | M3 1116
C031 | M1 1031
C074 | M2 | Alarme méxima velocidade ADVANCED 1074 0: Desabilitado
C117 | M3 1117
C032 | M1 1032
C075 | M2 | Reducgéo torque curva quadrética ADVANCED 1075 30%
C118 | M3 1118
€033 | M1 Giros nominais referentes a 1033
C076 | M2 - . ADVANCED 1076 20%
reducdo curva torque quadrdtico
C119 | M3 1119
C034 | M1 1034
CO077 | M2 | Preboost de tensdo para IFD BASIC 1077 Ver Tabela 73
C120 | M3 1120
C034a | M1 1204
C077a | M2 | Boost VTC para referéncia positiva ENGINEERING 1206 0%
C120a | M3 1208
C034b | M1 1205
CO077b | M2 | Boost VTC para referéncia negativa ENGINEERING 1207 0%
C120b | M3 1209
gg;g x; Boosj de tens@o a 5% de frequéncia ADVANCED 1832 Ver Tabela 73
nominal do motor
C121 | M3 1121
€036 | MI Boost de tens@o a frequéncia 1036
C079 | M2 , ADVANCED 1079 Ver Tabela 73
programavel
C122 | M3 1122
C037 | M1 | Frequéncia a que aplicar o Boost 1037
C080 | M2 | de tensdo a frequéncia ADVANCED 1080 Ver Tabela 73
C123 | M3 | programével 1123
C038 | M1 1038
C081 | M2 | Autoboost ADVANCED 1081 Ver Tabela 73
C124 | M3 1124
€039 | M1 Atfivag@o compensacdo de 1039
C082 | M2 ADVANCED 1082 0: Desabilitado
escorregamento
C125 | M3 1125
€040 | Mi Queda de tensé@o na corrente 1040
C083 | M2 nominal ADVANCED 1083 0: Desabilitado
C126 | M3 1126
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C041 | M1 1041
C084 | M2 | Duragéo rampa de fluxagem ENGINEERING 1084 Ver Tabella 72
C127 | M3 1127
C042 | M1 1042
C085 | M2 | Percentual de saturacdo Vout ENGINEERING 1085 100%
C128 | M3 1128
C008 Tensdo Nominal de Rede
0: [200 = 240 ]V
1: 2T Regen.
2:[380+480]V
3:[481+500]V
C008 0+8 4: AT Regen.
5: 500+ 600]V
6: 5T Regen.
7: 1600 = 6901V
8: 6T Regen.
Default 2 2:[380+480]V

Level BASIC

Address 1008

Define o campo de pertencimento da tensdo nominal de rede a que estd
atrelado o inversor, de modo a determinar alguns niveis de tenséo Uteis para o
funcionamento. O range de programabilidade deste parGmetro é fungéo da
Classe de Tensdo do inversor. Para alimentar o inversor por uma fonte de
tensdo continua ndo estabilizada, utilizar o correspondente intervalo de tensdo
alternada (ver Tabella 70). Né&o utilizar os ajustes para T Regen.

Function

Tabella 70: Equivaléncia entre alimentacdes em alternada e continua

AC MAINS

DC range

200+240 Vac

280+338 Vdc

380+480 Vac

530+678 Vdc

481+500 Vac

680+705 Vdc

500+600 Vac

705+810 Vdc

600690 Vac

810+970 Vdc

Selezionar xT Regen (onde x é o relativo & classe de tensd@o inversor) se o inversor for
alimentado em DC por um Sinus Penta regenerativo ou um outro equipamento com funcéo de
estabilizar o bus DC a um nivel superior ao obtido corrigindo a rede trifésica.

& NOTA

C009 Ndmero motores configurados

C009 Range 1+3

Default 1 1

Level ENGINEERING

Address 1009

Determina o nimero de motores a serem configurados. A selecdo do motor
ativo acontece pelas entradas digitais programadas com C173 e C174 (ver
MENU ENTRADAS DIGITAIS). O acesso aos pardmetros do MenU Motor Control
2 é tido somente se CO09 = 2 o 3 enquanto no Men’ Motor Control 3 tem-se
somente por C009 =3.

Function
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C010 (C053, C094) Tipo algoritmo de controle

C010 (mot. n.1) 0: IFD
C053 (mot. n.2) Range 0+2 1: VIC
C096 (mot. n.3) 2: FOC

Default 0 0: IFD

Level BASIC

el 1010, 1053, 1096

Define o tipo de algoritmo de controle utilizado.

Tipos de controle:

0: IFD  Controle V/f.

1: VTIC  Controle vetorial sensorless.

2: FOC Controle a orientagé@o de campo.

O controle V/f permite controlare o motor produzindo uma tensdo fungéo da
frequéncia.

E possivel configurar diversos tipos de curva V/f (ver Parametros curva V/f (solo
IFD).

O controle vetorial sensorless, elaborando oportunamente as equacdo de
mdéquina baseadas nos par@metros equivalentes da mdquina assincrona como
resisténcia estatérica C022 (C065 para o motor 2 e C108 para o motor 3) e
indutancia de dispersdo C023 (C066 para o motor 2 e C109 para o motor 3)
Z1y{e T M permite separar o comando de torque do comando de fluxo sem necessidade de
nenhum transdutor, portanto, de poder comandar o inversor com uma referéncia
de torque ao invés de velocidade.

O controle ad orientacéio de campo é um controle a cadeia fechada, necessita
portanto de um transdutor de velocidade para conhecer instante por instante a
posicdo da drvore do motor controlado. As equagdes de mdéquina neste caso
baseiam-se nos pardmetros:

corrente magnetizante, obtida pela corrente absorvida em vazio C021 (C064 para
o motor 2 e C107 para o motor 3);

indut@ncia mdtua C024 (C067 para o motor 2 e C110 para o motor 3) e
constante de tempo rotérica C025 (C068 para o motor 2 e C111 para o motor 3).
Mesmo neste caso, as equagdes permitem separar o comando de torque de
fluxagem e portanto de poder comandar o inversor com uma referéncia de torque
0o invés de velocidade.

& NOTA O controle FOC necessita de um trasndutor de velocidade, como por exemplo um encoder.
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CO011 (C054, C097) Tipo de referéncia (modalidade Master/Slave)

0: Velocidade (modalidade MASTER)

1: Torque (modalidade SLAVE)

2: Torque com limite de velocidade (modalidade SLAVE)
[somente FOC]

CO011 (mot. n.1)
C054 (mot. n.2) Range 0+2
C097 (mot. n.3)

Default |8 0: Velocidade (modalidade MASTER)

Level ADVANCED

el 1011, 1054, 1097

Control VTC e FOC

Define o tipo de referéncia utilizado: é possivel ajustar o controle em torque (ver
também parégrafo Controle em torque (somente VTC e FOC)).

Na modalidade em controle de torque com limite de velocidade o inversor limita a
rotago do motor ao valor em rpm ajustando com o pardmetro C029 (C072,
C115).

Tal fungéo pode ser usada para comutar automaticamente entre a modalidade em
controle de torque e a modalidade em controle de velocidade: em controle de
torque a velocidade pode variar livremente no interior da zona AB (ver Figura 43).
Se por qualquer motivo dependente da carga é adicionada a velocidade limite, o
inversor passa automaticamente em controle de velocidade movendo-se no interior
da zona BC. O torque regulado, portanto, ndo é mais mantido.

Se la coppia ritorna al valore di set point, |'inverter torna automaticamente in
controllo di coppia (zona AB).

Function

TORQUE
TORQUE CONTROL ZONE
-
T~ ”
A B A
SPEED
CONTROL
ZONE
AB = Torque Set Point
Y BC = Speed Limit
C SPEED
P000665-b

Figura 43: Controle de torque com limitag&o de velocidade

& NOTA A modalidade 2 é seleciondvel somente se o controle ativo for de tipo FOC.
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C012 (C055, C098) Retroacdo de velocidade por encoder

C012 (mot. n.1) 0: No
C055 (mot. n.2) Range  JUEH 1: Yes
C098 (mot. n.3) '

Default 0 0: No

Level BASIC

el [ 1012, 1055, 1098

Control VTC e FOC

Habilita o uso do encoder como retroacdo de velocidade.

Para definir as caracteristicas do encoder, e qual entre encoder A (régua de bornes
MDIé6 e MDI7) e encoder B (placa opcional) é utilizado para a retroacdo de
velocidade (ver MENG ENCODER E ENTRADAS DE FREQUENCIA).

Function

C013 (C056, C099) Tipo de curva V/f do motor

C013 (mot. n.1) 0: Torque Constante
C056 (mot. n.2) Range 0+2 1: Quadrética
C099 (mot. n.3) 2: Personalizada

DIV Ver Tabela 73
Level BASIC
V(e[ 1013, 1056, 1099
Control IFD
Permite selecionar entre diversor tipos de curva V/f:

Com C013 (C056, C099) = Torque constante é possivel ajustar:
a tensdo com frequéncia zero (preboost C034 (C077, C120)).

Com CO013 (C056, C099) = Quadrética é possivel ajustar:

a tensdo com frequéncia zero (preboost C034 (C077, C120));

Z1y{e T Ml 0 max diminuicdo de tens@o com relagdo & curva V/f tedrica C032 (C075, C118);
a freq. & qual esta deve ser realizada C033 (C076, C119).

Com CO013 (C056, C099) = Personalizada é possivel ajustar:

a tens@o com frequéncia zero (preboost C034 (C077, C120));

o aumento de tensé@o a 20% da freq. nominal (Boost0 C035 (C078, C121));
o aumento de tens@o a uma freq. programada (Boost1 C036 (C079, C122);
a frequéncia para Boost1 C037 (C080, C123)).

C014 (C057, C100) Rotagdo das fases

C014 (mot. n.1)

C057 (mot. n.2) Range 01 0: [No]; 1:[Yes]
C100 (mot. n.3)

Default | 8 0: [No]

SN ENGINEERING

VN[l 1014, 1057,1100

510t (sl Permite inverter a rotagGo mecdnica do motor.

it PERIGOII] A ativacdo de tal par@metro inverte a dire¢cdo de rotagdo mecénica do motor e da carga a
essa ligada.
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C015 (C058, C101) Frequéncia nominal do motor

C015 (mot. n.1)
C058 (mot. n.2)
C101 (mot. n.3)

Range

Default
Level
Address

Function

10 + 10000

[ 1.0 Hz + 1000.0 Hz

Limitada superiormente segundo a Tabela 61.

500

| 50.0 Hz

BASIC

1015, 1058, 1101

Define a frequéncia nominal do motor (dado de etiqueta).

C016 (C059, C102) Giros por minuto nominais do motor

C016 (mot. n.1)
C059 (mot. n.2)
C102 (mot. n.3)

Range

Default
Level
Address

Function

1+ 32000 1+ 32000 rpm
1420 1420 rpm
BASIC

01016, 1059, 1102

Define a velocidade nominal do motor (dado de etiqueta).

C017 (C060, C103) Poténcia nominal do motor

C017 (mot. n.1)
C060 (mot. n.2)
C103 (mot. n.3)

Range

Default

Level
Address
Function

1+ 32000

[0.1 + 3200.0 kW

Limitada superiormente ao dobro do valor da coluna Pnom na Tabela 74

Ver Tabela 74

BASIC

1017, 1060, 1103

Define a poténcia nominal do motor (dado de etiquetal).

C018 (C061, C104) Corrente nominal do motor

C018 (mot. n.1)
C061 (mot. n.2)
C104 (mot. n.3)

Range

Default
Level
Address

Function

1 +32000

[0.1 +3200.0 A

Limitada superiormente ao valor da coluna Inom na Tabela 71.

Ver Tabela 71

BASIC

1018, 1061, 1104

Define a corrente nominal do motor (dado de etiqueta).

C019 (C062, C105) Tens@io nominal do motor

C019 (mot. n.1)
C062 (mot. n.2)
C105 (mot. n.3)

Range

Default

Level

Address

Function

50 + 12000

5.0 +1200.0V

2300 para inversor classe 2T
4000 para inversor classe 4T
5750 para inversor classe 5T
6900 para inversor classe 6T

230.0V para inversor classe 2T
400.0V para inversor classe 4T
575.0V para inversor classe 5T

690.0V para inversor classe 6T

BASIC

1019, 1062, 1105

Define a tensdo nominal do motor (dado de etiqueta).
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C020 (C063, C106) Poténcia em vazio do motor

C020 (mot. n.1)
C063 (mot. n.2) Range
C106 (mot. n.3)

Default

Level
Address

Function

0+ 1000

0.0 + 100.0%

0

0.0%

ADVANCED

1020, 1063, 1106

auséncia de carga.

Define a poténcia absorvida pelo motor & velocidade e tensdo nominal em

C021 (C064, C107) Corrente em vazio do motor

C021 (mot. n.1)
C064 (mot. n.2) Range
C107 (mot. n.3)

Default
Level
Address

Function

1+100

1+100%

0

0%

ADVANCED

1021, 1064, 1107

auséncia de carga.

Define a corrente absorvida pelo motor & velocidade e tensGo nominais em

E expressa em percentual da corrente nominal do motor CO18 (C061, C104).
Para executar um ajuste correo dos aneis de corrente necessdria para o controle
FOC, é preciso inserir um valor diferente de zero. Caso seja efetuado um ajuste
(1073 = [1: Motor Tune] ; 1074 = [0: All no rotation]) e o par@metro corrente em
vazio resulte nulo, vem-lhe atribuido um valor de primeira tentativa em fun¢éo da
poténcia e dos torques polares do motor selecionado.

C022 (C065, C108) Resisténcia estatérica do motor

C022 (mot. n.1)
C065 (mot. n.2) Range
C108 (mot. n.3)

Default
Level
Address

Function

0+ 32000

0.000 + 32.0002

Ver Tabela 74

ENGINEERING

1022, 1065, 1108

Define a resisténcia do envolvimento de estator Rs.

Com a ligagéo estrela corresponde ao valor da resisténcia de uma fase (metade
da resisténcia medida entre dois bornes), com a ligacdo triGngulo corresponde a
1/3 da resisténcia de fase, aconselha-se efetuar sempre o autor-ajuste.

C023 (C066, C109) Indutancia de dispersdo do motor

C023 (mot. n.1)
C066 (mot. n.2) Range
C109 (mot. n.3)

Default

Level
Address

Function

0+ 32000

0.00 + 320.00mH

Ver Tabela 74

ENGINEERING

1023, 1066, 1109

Define a induténcia de disperséo total do motor.
Com a ligagéo estrela corresponde & induténcia total de uma fase, enquanto
com a ligacdo triangulo corresponde a 1/3 da indutancia total de uma fase.

ifi NOTA Uma vez calculado com o auto-ajuste o valor de indutdncia de dispersdo C023, subtrair

manualmente a tal resultato o valore em mH de eventuais indutancias de saida.
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C024 (C067, C110) Indutancia mitua do motor

C024 (mot. n.1)

C067 (mot. n.2) Range 0+ 65000 0.00 + 650.00mH
C110 (mot. n.3)

Default 25000 250.00mH

Level ADVANCED
Address 1024, 1067, 1110
Define a induténcia mdtua do motor.

A induténcia mitua é obtida, em primeira aproximacdo, pelo conhecimento da
corrente em vazio com a seguinte express@o:
M = (Vnom — Rstat*lo) / (2nfnom* lo)

Function

O pardmetro de indutdncia mdtua é calculado automaticamente em funcéo do valor de corrente

em vazio programado (C021) toda vez que se ajustarem os pardmetros 1073 e 1074 como
segue:
& NOTA 1073 = [1: Motor Tune]

1074 = [0: All no rotation] independentemente do fato que o ajuste dos aneis de corrente seja
efetivamente executado.

C025 (C068, C111) Constante de tempo rotérica do motor

C025 (mot. n.1)

C068 (mot. n.2) Range 0 + 5000 0+ 5000 ms
C111 (mot. n.3)

Default 0 0 ms
Level ADVANCED

Address 1025, 1068, 1111

Control FOC

Define a constante de tempo rotérica do motor.

Se ndo fornecida pelo construtor do motor, pode ser obtida com o auto-ajuste
Function apropriado (ver capitulo

PROCEDIMENTO DE PRIMEIRO ACIONAMENTO e o capiitulo MENU AUTO-
AJUSTE do presente manual).

Toda vez que um destes pardmetros for escrito, séo recalculados e salvos automaticamente os
NOTA  parémetros do regulador Pl de Fluxo do controle FOC para o motor 1 a constante proporcional
P158 (P165 motor 2, P172 motor 3) e o tempo integral P159 (P166 motor 2, P173 motor 3).

C026 (C069, C112) Constante de tempo filiro passa-baixo em tensdo de barra

C026 (mot. n.1)

C069 (mot. n.2) Range 0 + 32000 0.0 + 3200.0 ms
C112 (mot. n.3)

Default 0 0.0 ms
Level ENGINEERING
Address 1026, 1069, 1112
Define a constante de tempo do filiro passa-baixo na leitura da tenséo de barra.

Function A modificacdo de tal valor pode evitar a insurgéncia de oscilagdes no motor,
especialmente em vazio.
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C028 (C071, C114) Velocidade minima do motor

C028 (mot. n.1)
C071 (mot. n.2) Range -32000 + 32000 (*) -32000 + 32000 rpm (¥)
C114 (mot. n.3)

Default 0 0 rpm

Level BASIC

Address 1028, 1071, 1114

Define a velocidade minima do motor. Quando as referéncias que constituim a
referéncia total sdo todas ao seu minimo relativo, a referéncia total é igual a
velocidade minima.

Exemplo:

MENU METODO DE CONTROLE

C143 — [1: REF] Selegéo origem referéncia 1

C144 — [2: AINT] Sele¢do origem referéncia 2

C145 — [0: Disable]  Seleg&o origem referéncia 3

C146 — [0: Disable]  Selec@o origem referéncia 4

S MENU ENTRADAS PARA REFERENCIAS

PO50 — [0: £10V] Tipo de referéncia para entrada REF

PO51 — [- 10V] Valor da referéncia minima para entrada REF
P052 — [+10V] Valor da referéncia maxima para entrada REF
P055 — [0: £10V] Tipo de referéncia para entrada AIN1

P056 — [-5V] Valor da referéncia minima para entrada AIN1
PO57 — [+5 V] Valor da referéncia méxima para entrada AIN1

Tem-se como referéncia a velocidade minima ajustada em C028 (para o motor
1) quando seja & entrada REF seja & entrada AINT tém-se os valores menores ou
iguais aos minimos programados respectivamente em P051 e P056.

O maximo em valor absoluto a que sdo limitados os pardmetros C028 e C029 (respectivamente

() NOTA velocidade minima e maxima do motor) depende também da mdéxima frequéncia de carrier
ajustada (ver Tabela 61) e, em todo caso, pode ser no méximo igual a 4 vezes a velocidade
nominal do motor utilizado.

O valor ajustado como velocidade minima é utilizado como saturagd@o da referéncia total, por
NOTA  isso nunca se poderd ter como referéncia um valor de velocidade menor que o ajustado como
velocidade minima.

O Unico caso em que a velocidade minima ndo é respeitada é quando, tendo ajustado a

NOTA velocidade mdxima maior que a minima (C029>C028 para o motor 1) e com referéncia
mdxima no inversor ativa-se o comando REV o CW/CCW; neste caso o motor a bom
funcionamento serd levado & velocidade —-C029 <C028.

>k
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C029 (C072, C115) Velocidade méxima do motor

C029 (mot. n.1)
C072 (mot. n.2)
C115 (mot. n.3)

Range

0 + 32000 (*ver nota de C028) 0 + 32000 rpm (* ver nota de C028)

Default
Level
Address

1500

BASIC
1029,1072,1115
Define a velocidade méxima do motor. Quando as referéncias que constituim a
referéncia total sGo todas ao seu méximo relativo, a referéncia total é igual &
velocidade maxima.

No caso de ser programado CO11 (C054, C097) = 2:Torque com limite de

velocidade tal parémetro é utilizado pelo inversor para limitar a rotagdo do
motor.

1500 rpm

Function

Se no MENU METODO DE CONTROLE foi selecionada uma fonte de limitacio de
velocidade/torque externo (C147), o valor limite de velocidade ajustado com este parémetro
constitui o extremo superior, que pode ser reduzido agindo sobre a fonte externa; além disso,
a tal limite sé@o aplicados os tempos de rampa programados no MENU RAMPAS (PO09-P025).

& NOTA

C030 (C073, C116) Velocidade de enfraquecimento do motor

C030 (mot. n.1)
C073 (mot. n.2)
C116 (mot. n.3)

Range

Default

Level
Address
Control

Function

0+ 200 0% + 200%

90 90%

ENGINEERING

1030, 1073, 1116

FOC

Define a velocidade a que inicia o enfraquecimento do motor.

E expressa em percentual da velocidade nominal do motor CO16 (C059, C102)

C031 (C074, C117) Alarme de méxima velocidade

C031 (mot. n.1)
C074 (mot. n.2)
C117 (mot. n.3)

Range

Default

Level
Address

Function

0+ 32000 0: [Desabilitado] + 32000 rpm
0 0: Desabilitado
ADVANCED

1031, 1074, 1117

Se o parémetro for diferente de zero, determina o valor de velocidade a que é
ajustado o alarme de maxima velocidade (A076).
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C032 (C075, C118) Reducdo curva torque quadrdtico

C032 (mot. n.1)
C075 (mot. n.2)
C118 (mot. n.3)

Range

Default

Level
Address
Control

Function

C033 (C076, C119) Giros nominais referentes & reducéo curva torque quadrdtico

0+ 1000 0+ 100.0%

300

ADVANCED
1032, 1075,1118
IFD

Se o tipo de curva V/f CO13 (C056, C099) = Quadrdtica, define a mdxima
reducdo de tensdo com relacdo & curva V/f tedrica, atuata na frequéncia

programada com C033 (C076, C119) (ver pardgrafo Pardmetros curva V/f (solo
IFD).

30.0%

C033 (mot. n.1)
C076 (mot. n.2)
C119 (mot. n.3)

Range

Default
Level

Control

Function

Address

1+100 1+100%

20 20%

ADVANCED

1033, 1076, 1119

IFD

Se o tipo de curva V/f C013 (C056, C099) = Quadrética, define a frequéncia a

que atuare a maxima redugdo de tensdo com relagdo & curva V/f tedrica

programada com C032 (C075, C120) (ver pardgrafo Parédmetros curva V/f (solo
IFD).

C034 (C077, C120) Preboost incremento curva de torgue para IFD

C034 (mot. n.1)
C077 (mot. n.2)
C120 (mot. n.3)

Range

Default

Level
Address
Control

Function

0+50 00+50%

Ver Tabela 73.
BASIC

1034, 1077, 1120
IFD

Compensagéo de torque & minima frequéncia produzivel pelo inversor.
Controle IFD: determina o incremento da tenséo de saida a OHz.

C034a (C077a, C120d) Boost de torque VIC para referéncia positiva

C034a (mot. n.1)
C077a (mot. n.2)
C120a (mot. n.3)

Range

Default

Level
Address
Control

Function

-500 + 500 -50.0 + 50.0 %

0%

ENGINEERING

1204, 1206, 1208

VIC

Controle VTC: determina o incremento do torque, & baixa velocidade, com
referéncia de velocidade/torque positivo.
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C034b (C077b, C120b) Boost de torque VTC para referéncia negativa

C034b (mot. n.1)
C077b (mot. n.2) Range -500 + 500 -50.0 + 50.0 %
C120b (mot. n.3)

Default 0%

Level ENGINEERING

Address 1205, 1207, 1209

Control VTC

Controle VTC: determina o incremento torque & baixa velocidade com referéncia

bt ity de velocidade/torque negativa.

C035 (C078, C121) Boost 0 incremento curva de torque

C035 (mot. n.1)
C078 (mot. n.2) Range -100 + +100 -100 + +100 %
C121 (mot. n.3)

Default Ver Tabela 73.

Level ADVANCED

Address 1035, 1078, 1121

Control IFD

Compensacdo de torque a baixos giros.

Determina a variagéo da tenséo de saida & frequéncia igual a 5% da nominal do
motor com relagéo & derivante da relacdo V/f constante (tensdo frequéncia
constante).

Function

C036 (C079, C122) Boost 1 incremento curva de torque

C036 (mot. n.1)
C079 (mot. n.2) Range -100 + +400 -100 = +400 %
C122 (mot. n.3)

Default Ver Tabela 73.

Level ADVANCED

Address 1036, 1079, 1122

Control IFD

Compensacdo de torque & frequéncia programada (com o parémetro C037
para o motor 1, CO80 para o motor 2 e C123 para o terceiro motor).

Determina a variagdo da tensdo de saida & frequéncia programada com relagéo
ao derivante da relacéo V/f constante (tensdo frequéncia constante).

Function

C037 (€080, C123) Giros nominais referentes a C36 (C079,C122) (frequéncia a que aplicar o Boost 1)

C037 (mot. N.1)
C080 (mot. n.2) Range 6+99 6+99%
C123 (mot. n.3)

Default Ver Tabela 73.
Level ADVANCED
Address 1037, 1080, 1123
Control IFD
Frequéncia a que aplicar o boost programado com o pardmetro C036 para o
Function motor 1, CO79 para o motor 2 e C122 para o terceiro motor.
Expressa em percentual da frequécia nominal do motor.
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C038 (C081, C124) Incremento automdtico curva de torque

C038 (mot. n.1)
C081 (mot. n.2)
C124 (mot. n.3)

Range

Default
Level
Address
Control

Function

0+10 0+-10%

Ver Tabela 73.

ADVANCED

1038, 1081, 1124

IFD

Compensacdo varidvel de torque expressa em percentual da tensGo do motor.
O valor programado expressa o incremento de tensdo quando o motor trabalha
a torque nominal.

C039 (C082, C125) Ativacdo compensacéo de escorregamento

C039 (mot. n.1)
C082 (mot. n.2)
C125 (mot. n.3)

Range

Default
Level

Address

Control

Function

0+ 200 [0: Desabilitado] + 200 %
0 [0: Desabilitado]
ADVANCED

1039, 1082, 1125

IFD

Representa o escorregamento nominal do motor expresso em percentual.
Colocando o pardmetro a 0 a fungéo é desabilitado.

C040 (€083, C126) Queda de tensdo na corrente nominal

C040 (mot. n.1)
C083 (mot. n.2)
C126 (mot. n.3)

Range

Default

Level
Address
Control

Function

0+500 0+50.0%

0 0: Disabled
ADVANCED

1040, 1083, 1126

IFD

Determina o aumento de fens@o (com relacéo & tensdo correspondente & frequéncia
produzida) quando a corrente distribuida no motor é maior ou igual & nominal.

Exemplo:

C040 = 10% queda de tensdo na corrente nominal
C013 = Coppia costante tipo de curva V/f

C015 = 50 Hz frequéncia nominal

C019 =380V tensdo nominal

Se o inversor produz uma frequéncia de saida de 25 Hz deveria produzir uma
tensdo de 190V. No caso da corrente de saida ser igual & nominal do motor
(C018), a tensdo efetivamente produzida é

Vout = 190 * (1+ C040/100) = 209V.

C041 (C084, C127) Duracéio rampa de fluxagem

C041 (mot. n.1)
C084 (mot. n.2)
C127 (mot. n.3)

Range

Default

Level
Address
_ Control
Function

40 = 4000 40 + 4000 msec

Ver Tabella 72.

ENGINEERING

1041, 1084, 1127

VTC e FOC

Representa o tempo empregado a fluxar o motor.
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C042 (C085, C0128) Percentual de saturacéo na tensdo de saida

C042 (mot. n.1)
C085 (mot. n.2) Range
C128 (mot. n.3)

Default
Level

Address

Function

10+120 10+ 120 %

100 100%
ENGINEERING

1042, 1085, 1128

Determina o percentual da tensdo de barra utilizada para a generagéo da
tens@o de saida do inversor.

A modificacdo do parédmetro incide nas presta¢des do motor na zona de
enfraquecimento.
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32.3. Tabela Parametros dependentes da grandeza e do
modelo (tamanho)

Tabela 71: Pardmetros dependentes da grandeza construtiva e do modelo (ftamanho) / 1

IMOT | INOM | IMAX IPEAK | CARRIER | CARRIER Modulagéo
GRANDEZA MODELO DEF INV. INV. INV. DEF MAX silenciosa
(Al [A] (Al [A] [kHZ] [kHZ] DEF
M1 C018
M2 C061 oo o €004
M3 C104

0005 6.4 10.5 11.5 14 5 16 SIM

0007 8.4 12.5 13.5 16 5 16 SIM

0008 8.5 15 16 19 5 16 SIM

0009 9 16.5 17.5 19 5 16 SIM

S05 0010 11 17 19 23 5 16 SIM
0011 11.2 16.5 21 25 5 16 SIM

0013 13.2 19 21 25 5 16 SIM

0014 14.8 16.5 25 30 5 16 SIM

0015 15 23 25 30 5 16 SIM

0016 17.9 27 30 36 3/5 16 SIM

S05/512 0020 17.9 30 36 43 3/5 16 SIM
0017 21 30 32 37 3 16 SIM

0023 25.7 38 42 51 3 16 SIM

0025 29 41 48 58 3 16 SIM

12 0030 35 41 56 67 3 16 SIM
0033 36 51 56 68 3 16 SIM

0034 41 57 63 76 3 16 SIM

0036 46 60 72 86 3 16 SIM

0037 50 65 72 83 3 16 SIM

0038 46 67 75 88 3 16 SIM

S15 0040 46 72 80 88 3 16 SIM
0049 55 80 96 115 3 12.8 SIM

0060 67 88 112 134 3 12.8 SIM

$20 0067 80 103 118 142 3 12.8 SIM
0074 87 120 144 173 3 12.8 SIM

0086 98 135 155 186 3 12.8 SIM

0113 133 180 200 240 2 10 SIM

$30 0129 144 195 215 258 2 10 SIM
0150 159 215 270 324 2 5 SIM

0162 191 240 290 324 2 5 SIM

0179 212 300 340 408 2 4 NAO

S40 0200 228 345 365 438 2 4 NAO
0216 264 375 430 516 2 4 NAO

$40/565 0250 321 390 480 576 2 4 NAO
0180 228 300 340 408 2 5 NAO

41 0202 264 345 420 438 2 5 NAO
0217 273 375 430 516 2 5 NAO

0260 341 421 560 576 2 5 NAO

0062 67 85 110 132 2 4 NAO

0069 80 100 130 156 2 4 NAO

0076 95 125 165 198 2 4 NAO

0088 115 150 200 240 2 4 NAO

542 0131 140 190 250 300 2 4 NAO
0164 165 230 300 360 2 4 NAO

0181 205 305 380 455 2 4 NAO

0201 250 330 420 504 2 4 NAO

0218 310 360 465 558 2 4 NAO

0259 350 400 560 672 2 4 NAO

0312 375 480 600 720 2 4 NAO

$50/565 0366 421 550 660 792 2 4 NAO
0399 480 630 720 864 2 4 NAO
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0313 375 480 600 720 2 5 NAO
S51 0367 421 550 660 792 2 5 NAO
0402 528 680 850 1020 2 5 NAO
0259 350 400 560 672 2 4 NAO
0260 341 450 600 720 2 4 NAO
$52 0314 440 500 665 798 2 4 NAO
0368 480 560 720 864 2 4 NAO
0401 544 640 850 1020 2 4 NAO
0457 528 720 880 1056 2 4 NAO
$60/565 0524 589 800 960 1152 2 4 NAO
65 0598 680 900 1100 1260 2 4 NAO
0748 841 1000 1300 1560 2 4 NAO
$65/S70 0831 939 1200 1440 1728 2 4 NAO
S75 0964 1200 1480 1780 2136 2 4 NAO
1130 1334 1700 2040 2448 2 4] NAO
1296 1650 2100 2520 3024 2 4% NAO
S75/580 1800 2050 2600 3100 3720 2 4 ¥ NAO
2076 2400 3000 3600 4000 2 41 NAO
2x541 0523 589 765 1000 1200 2 5 NAO
2x542 0459 626 720 1000 1200 2 4 NAO
0599 680 900 1100 1320 2 5 NAO
2551 0749 841 1000 1300 1560 2 5 NAO
0800 841 1100 1350 1620 2 5 NAO
0832 939 1200 1440 1728 2 5 NAO
0850 1080 1340 1600 1920 2 5 NAO
3x551 0965 1200 1480 1780 2136 2 5 NAO
1129 1334 1650 2000 2400 2 5 NAO
0526 696 800 1050 1260 2 4 NAO
24552 0600 773 900 1100 1320 2 4 NAO
0750 858 1000 1300 1560 2 4 NAO
0828 954 1150 1440 1728 2 4 NAO
3x552 0960 1150 1400 1800 2160 2 4 NAO
1128 1360 1600 2000 2400 2 4 NAO

[*] 2kHz para classes 5T e 6T
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Tabella 72: Parémetros dependentes da grandeza construtiva e do modelo (tamanho) / 2

Fire u.d.m. .
e[| e Toca T o T T 5, TS0 T e
GRANDEZA | MODELO | DEF s | oo Ramps | Dec. Dp
amps ec.
[ms] [%lnom] [ms] [sec] [sec] L2f Edf DEF

[sec] [sec]

e e e 7 O e g e
M2 C084 C088 C223 PO15 PO16 P021 P033 P020 C210

M3 C127 C131 C224 PO18 PO19

0005 300 150 50 10 10 On 10 0.1 0.2
0007 300 150 50 10 10 On 10 0.1 0.2
0008 300 150 50 10 10 On 10 0.1 0.2
0009 300 150 50 10 10 On 10 0.1 0.2
S05 0010 300 150 50 10 10 On 10 0.1 0.2
0011 300 150 50 10 10 On 10 0.1 0.2
0013 300 150 50 10 10 On 10 0.1 0.2
0014 300 150 50 10 10 On 10 0.1 0.2
0015 300 150 50 10 10 On 10 0.1 0.2
0016 300 150 50 10 10 On 10 0.1 0.2
S05/512 0020 300 150 50 10 10 On 10 0.1 0.2
0017 300 150 50 10 10 On 10 0.1 0.2
0023 300 150 50 10 10 On 10 0.1 0.2
0025 300 150 50 10 10 On 10 0.1 0.2
$12 0030 300 150 50 10 10 On 10 0.1 0.2
0033 300 150 50 10 10 On 10 0.1 0.2
0034 300 150 70 10 10 On 10 0.1 0.2
0036 300 150 70 10 10 On 10 0.1 0.2
0037 300 150 70 10 10 On 10 0.1 0.2
0038 300 150 70 10 10 On 10 0.1 0.2
S15 0040 300 150 70 10 10 On 10 0.1 0.2
0049 300 150 80 10 10 On 10 0.1 0.2
0060 300 150 80 10 10 On 10 0.1 0.2
520 0067 300 150 100 10 10 On 10 0.1 0.2
0074 300 150 100 10 10 On 10 0.1 0.2
0086 300 150 150 10 10 On 10 0.1 0.2
0113 300 150 150 10 10 On 10 0.1 0.2
$30 0129 300 150 150 10 10 On 10 0.1 0.2
0150 300 150 200 10 10 On 10 0.1 0.2
0162 300 150 200 10 10 On 10 0.1 0.2
0179 450 100 200 100 100 Off 100 1 2
S40 0200 450 100 220 100 100 Off 100 1 2
0216 450 100 250 100 100 Off 100 1 2
$40/S65 0250 450 100 250 100 100 Off 100 1 2
0180 450 100 250 100 100 Off 100 1 2
S41 0202 450 100 250 100 100 Off 100 1 2
0217 450 100 250 100 100 Off 100 1 2
0260 450 100 250 100 100 Off 100 1 2
0062 450 100 250 100 100 Off 100 1 2
0069 450 100 250 100 100 Off 100 1 2
0076 450 100 250 100 100 Off 100 1 2
0088 450 100 250 100 100 Off 100 1 2
$42 0131 450 100 250 100 100 Off 100 1 2
0164 450 100 250 100 100 Off 100 1 2
0181 450 100 250 100 100 Off 100 1 2
0201 450 100 250 100 100 Off 100 1 2
0218 450 100 250 100 100 Off 100 1 2
0259 450 100 250 100 100 Off 100 1 2
0312 450 100 250 100 100 Off 100 1 2
$50/565 0366 450 100 250 100 100 Off 100 1 2
0399 450 100 250 100 100 Off 100 1 2
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0313 450 100 250 100 100 Off 100 1 2

S51 0367 450 100 250 100 100 Off 100 1 2
0402 450 100 250 100 100 Off 100 1 2

0290 450 100 250 100 100 Off 100 1 2

559 0314 450 100 250 100 100 Off 100 1 2
0368 450 100 250 100 100 Off 100 1 2

0401 450 100 250 100 100 Off 100 1 2

0457 450 100 250 100 100 Off 100 1 2

$60/565 0524 450 100 250 100 100 Off 100 1 2
S65 0598 450 100 250 100 100 Off 100 ] 2
0748 450 100 250 100 100 Off 100 1 2

$65/570 0831 450 100 250 100 100 Off 100 ] 2
575 0964 450 100 250 100 100 Off 100 1 2
1130 450 100 250 100 100 Off 100 ] 2

1296 450 100 250 100 100 Off 100 1 2

S75/580 1800 450 100 250 100 100 Off 100 1 2
2076 450 100 250 100 100 Off 100 1 2

2x541 0523 450 100 250 100 100 Off 100 ] 2
2x542 0459 450 100 250 100 100 Off 100 1 2
0599 450 100 250 100 100 Off 100 ] 2

2551 0749 450 100 250 100 100 Off 100 1 2
0800 450 100 250 100 100 Off 100 ] 2

0832 450 100 250 100 100 Off 100 1 2

0850 450 100 250 100 100 Off 100 ] 2

3x851 0965 450 100 250 100 100 Off 100 1 2
1129 450 100 250 100 100 Off 100 1 2

0526 450 100 250 100 100 Off 100 1 2

04552 0600 450 100 250 100 100 Off 100 1 2
0750 450 100 250 100 100 Off 100 1 2

0828 450 100 250 100 100 Off 100 1 2

3552 0960 450 100 250 100 100 Off 100 1 2
1128 450 100 250 100 100 Off 100 1 2
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Tabela 73: Par@metros dependentes da grandeza construtiva e do modelo (tamanho) / 3

BOOST @ Frequency
Curva V/ PREBOOST 5% fnom e for BOOST Auto BOOST
GRANDEZA MODELO DEF BOOST DEF
DEF o DEF o
[%Vnom] DEF [%fnom] [%Vnom]
[%Vnom]

M1 Co13 C034 C035/C036 C037 C038

M2 C056 co77 C078/C079 C080 Co81

M3 C099 C120 C121/C122 C123 C124
0005 0:CONST 1.0 0 50 1
0007 0:CONST 1.0 0 50 1
0008 0:CONST 1.0 0 50 1
0009 0:CONST 1.0 0 50 1
S05 0010 0:CONST 1.0 0 50 1
0011 0:CONST 1.0 0 50 1
0013 0:CONST 1.0 0 50 1
0014 0:CONST 1.0 0 50 1
0015 0:CONST 1.0 0 50 1
0016 0:CONST 1.0 0 50 1
S05/512 0020 0:CONST 1.0 0 50 1
0017 0:CONST 1.0 0 50 1
0023 0:CONST 1.0 0 50 1
0025 0:CONST 1.0 0 50 1
512 0030 0:CONST 1.0 0 50 1
0033 0:CONST 1.0 0 50 1
0034 0:CONST 1.0 0 50 1
0036 0:CONST 1.0 0 50 1
0037 0:CONST 1.0 0 50 1
0038 0:CONST 1.0 0 50 1
S15 0040 0:CONST 1.0 0 50 1
0049 0:CONST 1.0 0 50 1
0060 0:CONST 1.0 0 50 1
520 0067 0:CONST 1.0 0 50 1
0074 0:CONST 1.0 0 50 1
0086 0:CONST 1.0 0 50 1
0113 0:CONST 0.5 0 50 1
$30 0129 0:CONST 0.5 0 50 1
0150 0:CONST 0.5 0 50 1
0162 0:CONST 0.5 0 50 1
0179 2:FREE 0.2 -20 20 0
S40 0200 2:FREE 0.2 -20 20 0
0216 2:FREE 0.2 -20 20 0
S40/S65 0250 2:FREE 0.2 -20 20 0
0180 2:FREE 0.2 -20 20 0
s41 0202 2:FREE 0.2 -20 20 0
0217 2:FREE 0.2 -20 20 0
0260 2:FREE 0.2 -20 20 0
0062 2:FREE 0.2 -20 20 0
0069 2:FREE 0.2 -20 20 0
0076 2:FREE 0.2 -20 20 0
0088 2:FREE 0.2 -20 20 0
542 0131 2:FREE 0.2 -20 20 0
0164 2:FREE 0.2 -20 20 0
0181 2:FREE 0.2 -20 20 0
0201 2:FREE 0.2 -20 20 0
0218 2:FREE 0.2 -20 20 0
0259 2:FREE 0.2 -20 20 0
0312 2:FREE 0.2 -20 20 0
$50/565 0366 2:FREE 0.2 -20 20 0
0399 2:FREE 0.2 -20 20 0
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0313 2:FREE 0.2 -20 20 0
S51 0367 2:FREE 0.2 -20 20 0
0402 2:FREE 0.2 -20 20 0
0290 2:FREE 0.2 -20 20 0
$592 0314 2:FREE 0.2 -20 20 0
0368 2:FREE 0.2 -20 20 0
0401 2:FREE 0.2 -20 20 0
0457 2:FREE 0.2 -20 20 0
560/565 0524 2:FREE 0.2 -20 20 0
S65 0598 2:FREE 0.2 -20 20 0
0748 2:FREE 0.2 -20 20 0
S65/S70 0831 2:FREE 0.2 -20 20 0
S75 0964 2:FREE 0.2 -20 20 0
1130 2:FREE 0.2 -20 20 0
1296 2:FREE 0.2 -20 20 0
575/580 1800 2:FREE 0.2 -20 20 0
2076 2:FREE 0.2 -20 20 0
2x541 0523 2:FREE 0.2 -20 20 0
2x542 0459 2:FREE 0.2 -20 20 0
0599 2:FREE 0.2 -20 20 0
2551 0749 2:FREE 0.2 -20 20 0
0800 2:FREE 0.2 -20 20 0
0832 2:FREE 0.2 -20 20 0
0850 2:FREE 0.2 -20 20 0
3xS51 0965 2:FREE 0.2 -20 20 0
1129 2:FREE 0.2 -20 20 0
0526 2:FREE 0.2 -20 20 0
2%552 0600 2:FREE 0.2 -20 20 0
0750 2:FREE 0.2 -20 20 0
0828 2:FREE 0.2 -20 20 0
3x552 0960 2:FREE 0.2 -20 20 0
1128 2:FREE 0.2 -20 20 0
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Tabela 74: Parametros dependentes da grandeza construtiva, do modelo (tamanho) e da classe de tensdo

2T AT 5T 6T
Pnom Rstat Ldisp | Pnom | Rstat | Ldisp | Pnom | Rstat | Ldisp | Pnom | Rstat | Ldisp
ORANDEZA | MODELO | ew) | o) | [mH | kWl | o] | [mH] | (W] | (o] | [mH] | (kW] | [0 | [mH]
M1 C017 | C022 | C023 | CO17 | C022 | C0O23 | CO17 | CO22 | C023 | CO17 | CO22 | CO23
M2 C060 | C065 | C066 | CO60 | CO65 | CO66 | CO60 | CO65 | CO66 | CO60 | CO65 | CO66
M3 C103 | C108 | C109 | C103 | C108 | C109 | C103 | C108 | C109 | C103 | C108 | C109
0005 3 | 2.500 | 30.00 -
0007 1.8 | 1.155 | 1443 | 4 | 2.000 | 25.00 ; _ _
0008 2.2 | 1.000 | 12.00 | - - - — —
0009 4.5 | 1.600 | 16.00 ; — —
S05 0010 3 | 0800 | 7.50 | - ; — ; — — —
0011 55 | 1.300 | 12.00 ; — —
0013 3.7 |0.650 | 6.00 | - ; — ; — —
0014 75 | 1.000 | 8.00 | - — _ _
0015 4 | 0.600 | 5.00 | - ; _ ; _ _
$S05/512 0016 4.5 0.462 3.46 9.2 0.800 | 6.00 - -- --- --- --- --
0020 5.5 0.346 2.89 11 0.600 | 5.00 - -- --- --- --- --
0017 9.2 | 0.800 | 6.00 | - — — —
0023 75 |0.300 | 2.50 | - - — - — —
0025 15 | 0.400 | 3.00 | - — — —
12 0030 — — | 185 [ 0300 250 | - — — — —
0033 11| 0.200 | 150 | -- ; — ; — —
0034 22 | 0.250 | 2.00 | - — — —
0036 25 | 0.250 | 2.00 | - — — —
0037 15 ]0.100 | 1.15 | - _ - — _ _
0038 15 0.115 1.15 25 0.200 | 2.00 - -- - -- -- --
S15 0040 15 0.115 1.15 25 0.200 | 2.00 - -- --
0049 18.5 0.087 1.15 30 0.150 | 2.00 - -- --- --- --- --
0060 22 0.069 1.15 37 0.120 | 2.00 - -- - -- -- --
520 0067 25 0.058 0.69 45 0.100 1.20 - -- --
0074 30 0.046 0.69 50 0.080 1.20 - -- --
0086 32 0.035 0.58 55 0.060 1.00 - -- --
0113 45 0.023 0.58 75 0.040 1.00 - -- - -- -- --
530 0129 50 0.023 0.58 80 0.040 1.00 - -- --
0150 55 0.017 0.58 90 0.030 1.00 - -- --
0162 65 0.012 0.58 110 0.020 1.00 --- -- --- --- --- --
0179 75 0.010 0.58 120 | 0.018 1.00 -- --
$40 0200 80 0.010 0.52 132 0.018 | 0.90 -- --
0216 90 0.009 0.46 150 | 0.015 | 0.80
$40/565 0250 100 0.007 0.35 185 | 0.012 | 0.60 280 | 0.017 | 0.87 330 | 0.021 1.04
0180 75 0.010 0.52 132 0.018 0.9 --- -- --- --- --- --
541 0202 90 0.010 0.52 160 0.018 0.9 --- -- --- --- --- --
0217 110 0.009 0.46 185 0.015 0.8 --- -- --- --- --- --
0260 132 0.007 0.35 220 0.012 0.6 --- --- --- --- --- ---
0062 -- 55 0.173 | 2.89 75 0.208 | 3.46
0069 -- 75 0.144 1.73 90 0.173 | 2.08
0076 -- 90 0.115 1.73 110 | 0.139 | 2.08
0088 -- 110 0.087 | 1.44 132 | 0.104 | 1.73
S42 0131 -- 132 0.058 | 1.44 160 | 0.069 | 1.73
0164 -- 160 0.029 1.44 200 | 0.035 | 1.73
0181 -- 200 0.026 1.44 250 | 0.031 1.73
0201 --- -- --- --- --- --- 250 0.026 1.30 280 0.031 1.56
0218 --- -- --- --- --- --- 280 0.022 1.15 315 0.026 | 1.39
0259 --- --- --- --- --- --- 315 0.017 | 0.87 355 0.021 1.04
0312 132 0.007 0.32 220 | 0.012 | 0.50 340 | 0.017 | 0.81 410 | 0.021 | 0.97
$50/565 0366 150 0.006 0.23 250 | 0.010 | 0.40 370 | 0.014 | 0.58 450 | 0.017 | 0.69
0399 160 | 0.006 | 017 | 280 | 0.010 | 030 | 410 [ 0.014 | 043 | 490 | 0.017 | 0.52
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0313 132 0.006 | 0.28 250 | 0.012 | 0.50

S51 0367 160 0.005 | 0.23 280 | 0.010 | 0.40
0402 185 0.005 | 0.17 355 | 0.010 | 0.30 ---

0290 355 | 0.017 | 0.72 480 | 0.020 | 0.86

552 0314 400 | 0.017 | 0.72 550 | 0.020 | 0.86
0368 450 | 0.014 | 0.57 610 | 0.017 | 0.69

0401 --- --- --- 500 | 0.014 | 0.43 680 | 0.017 | 0.51

$60/565 0457 200 0.005 | 0.14 315 | 0.008 | 0.25 500 | 0.012 | 0.36 590 | 0.014 | 0.43
0524 220 0.004 | 0.12 355 | 0.007 | 0.20 540 | 0.010 | 0.29 650 | 0.012 | 0.35

565 0598 250 0.003 | 0.12 400 | 0.006 | 0.20 620 | 0.009 | 0.29 740 | 0.010 | 0.35
0748 280 0.002 | 0.09 500 | 0.003 | 0.15 730 | 0.004 | 0.22 870 | 0.005 | 0.26

$65/570 0831 330 0.001 0.06 560 | 0.002 | 0.10 810 | 0.003 | 0.14 970 | 0.003 | 0.17
S75 0964 400 0.001 0.05 710 | 0.002 | 0.09 | 1000 | 0.003 | 0.13 | 1220 | 0.003 | 0.16
1130 450 0.001 0.05 800 | 0.001 | 0.09 | 1170 | 0.001 | 0.13 | 1400 | 0.001 | 0.16

$75/580 1296 560 0.001 | 0.05 ] 1000 | 0.001 | 0.09 | 1340 | 0.001 | 0.13 | 1610 | 0.001 | 0.16
1800 710 0.001 | 0.03 ] 1200 | 0.001 | 0.06 | 1750 | 0.001 | 0.08 | 2100 | 0.001 | 0.10

2076 800 0.001 | 0.03 ] 1400 | 0.001 | 0.05 ] 2000 | 0.001 | 0.07 | 2400 | 0.001 | 0.08

2x541 0523 220 0.004 | 0.12 355 | 0.007 | 0.20
2x542 0459 --- --- --- 500 | 0.012 | 0.36 630 | 0.014 | 0.43
0599 250 0.003 | 0.12 400 | 0.006 | 0.20

24551 0749 280 0.002 | 0.09 500 | 0.003 | 0.15
0800 280 0.002 | 0.09 500 | 0.003 | 0.15

0832 330 0.001 0.06 650 | 0.002 | 0.10

0850 355 0.001 0.05 630 | 0.002 | 0.09

3xS51 0965 400 0.001 0.05 710 | 0.002 | 0.09
1129 450 0.001 0.05 800 | 0.001 | 0.09

0526 500 | 0.010 | 0.29 710 | 0.012 | 0.35

2x552 0600 630 | 0.009 | 0.29 800 | 0.010 | 0.35
0750 710 | 0.004 | 0.22 900 | 0.005 | 0.26
0828 710 | 0.003 | 0.14 | 1000 | 0.003 | 0.17
3x552 0960 1000 | 0.003 | 0.13 | 1200 | 0.003 | 0.16
1128 1000 | 0.001 | 0.13 | 1400 | 0.002 | 0.16
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33. MENU LIMITACOES

33.1. Descricao

Nos Menus Limitagdes sdo definidas as limitagdes de corrente/torque aplicadas aos controles selecionados para os trés
motores.

Utilizando um controle IFD as limitagdes utilizadas sGo as limitagdes em corrente; tém-se a disposicdo trés niveis
diferentes de corrente limite expressos em percentual da relativa corrente nominal do motor:

1) corrente limite em aceleracéo;

2) corrente limite a bom funcionamento;

3) corrente limite em desaceleragéo.

Além disso, estdo disponiveis outros dois parémetros, o primeiro permite selecionar a reducdo do valor de corrente de
limitagéo quando o motor entra na zona de funcionamento com poténcia constante (enfraquecimento) e o segundo,
permite desabilitar a reducéo de frequéncia em caso de limitagéo de corrente em aceleracédo (Gteis para cargas inerciais).
Ao contrério, utilizando um controle VTC ou FOC as limitagdes sdo expressas em percentual do torque nominal do motor
controlado.

Os valores programados nos dois parédmetros torque minimo e troque mdaximo representam os dois exiremos a que é
saturado o pedido de torque do controle; se foi programado o uso de uma limitacéo de torque externo (C147 no MENU
METODO DE CONTROLE) estes representam o range de excursdo da fonte utilizada para a limitagdo, além disso, serdo
aplicados os tempos de rampa de torque programados no MENU RAMPAS a referéncia de troque limite programada.
Somente para os controles VIC e FOC é programdvel também o tempo de rampa no limite de torque (C049 para o
motor 1, C092 para o motor 2 e C135 para o 3).

Fica ainda utilizdvel uma carga de corrente igual a Ipeak (ver Tabela 71) para um tempo mdximo de 3 segundos e
somente se a frequéncia de carrier programada for < a de default (ver Tabela 71). Caso se trabalhem com trechos de
modulacdo sincrdnica, o valor de pico de corrente diminue dinamicamente no aumento da frequéncia de saida.

A habilita¢éo ou desabilitagdo manual da funcdo é aplicdvel somente com controle IFD através dos pardmetros de
limitag@o corrente C043/C044/C045. Para o controle VTIC ou FOC o sistema se ocupard de administrar o mdaximo valor
de corrente utilizavel com base também na limitagéo de torque programada por C047/C048.

1 lim [co043/C044/C045]

A

Ipeak

I max

I nom

fcarrier
[C001/C002]

fdef f fmax

Figura 44: Redugéo da limitagéo de corrente em fungéo da frequéncia de carrier

*: mdaxima frequéncia de carrier & qual é possivel ter Imax.
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33.2. Lista Parametros de €043 a C135

Tabela 75: Lista dos Parametros C043 + C135

o % ivel Enderego 'ALORES
e AENERE) de'j\::/esso MODBEJS \IgEFAULT
C043 | M1 BASIC 1043
C086 | M2 | LimitagGo de corrente em aceleracdo 1086 150%
C129 | M3 ADVANCED | 199
ggg; x; Limitagéo de corrente a bom e 18181171 150%
C130 TM3 funcionamento ADVANCED 1130
C045 | M1 BASIC 1045
C088 | M2 | LimitagGo de corrente em desaceleracdo 1088 Ver Tabella 72
C131 | M3 GRMLINSED 1131
C046 | M1 1046
C089 | M2 | Reducdo limitagdo em enfraquecimento ADVANCED 1089 0: Desabilitado
C132 | M3 1132
C047 | M1 1047
C090 | M2 | Torque minimo ADVANCED 1090 0.0%
C133 | M3 1133
C048 | M1 BASIC 1048
C091 | M2 | Torque méximo 1091 120.0%
C134 | M3 ADVANCED | 4134
C049 | M1 1049
C092 | M2 | Tempo de rampa para o limite de torque ADVANCED 1092 200.0%/sec
C135 | M3 1135
€050 | M1 Redugéo frequéncia durante limitagdo em 1050
C093 | M2 - ADVANCED 1093 0: Enabled

aceleragéo

C136 | M3 1136

282/428



SINUS PENTA

¢, SANTERNO

CARRARQO GROUP

GUIA
PARA A PROGRAMACAO

\

C043 (C086, C129) Limite de corrente em aceleracéo

C043 (mot. n.1)
C086 (mot. n.2)
C129 (mot. n.3)

Range

Default
Level
Address
Control

Function

0: Desabilitado

0+ 400 ) 1.0% + Min[Imax inverter/Inom mot, 400.0%]

150%

BASIC (C043); ADVANCED (C086, C129)

1043, 1086, 1129

IFD

Define o limite de corrente em fase de aceleracdo; é expresso em percentual da
corrente nominal do relativo motor.

(*) o valor méximo é fungdo da tamanho do inversor.

C044 (C087, C130) Limite de corrente a bom funcionamento

C044 (mot. n.1)
C087 (mot. n.2)
C130 (mot. n.3)

Range

Default
Level

Address

Control

Function

0: Desabilitado

0+400() 1.0% + Min[Imax inverter/Inom mot, 400.0%]

150%

BASIC (C044); ADVANCED (C087, C130)

1044, 1087, 1130
IFD

Define o limite de corrente a velocidade de bom funcionamento; é expresso em
percentual da corrente nominal do relativo motor .

(*)o valor mdximo é fungdo da tamanho do inversor.

C045 (C088, C131) Limite de corrente em desaceleracéo

C045 (mot. n.1)
C088 (mot. n.2)
C131 (mot. n.3)

Range

Default

Level
Address
Control

Function

0: Desabilitado

0+400() 1.0% + Min[Imax inverter/Inom mot, 400.0%)

Ver Tabella 72

BASIC (C045); ADVANCED (C088, C131)

1045, 1088, 1131

IFD

Define o limite de corrente em fase de desaceleracéo; é expresso em percentual
da corrente nominal do relativo motor.

(*Jo valor mdximo é fungéo da tamanho do inversor.

C046 (C089, C132) Reducdo limitagdo em enfraquecimento

C046 (mot. n.1)
C089 (mot. n.2)
C132 (mot. n.3)

Range

Default
Level
Address

Control

Function

0: Desabilitado

01 1: Habilitado
0 0: Desabilitado
ADVANCED

1046, 1089, 1132

IFD

Habilita a reducéo do limite de corrente em enfraquecimento, o limite de corrente
é multiplicado pela relacdo entre a frequéncia nominal do motor e a frequancia
ajustada pelo inversor:

limite = limite de corrente atual * (Fnom/ Fout).
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C047 (C090, C133) Limite de torque minimo

C047 (mot. n.1)
C090 (mot. n.2)
C133 (mot. n.3)

Range

Default
Level
Address
Control

Function

-5000 + 5000 (¥) -500.0% + +500.0%

0 0.0%
ADVANCED

1047, 1090, 1133

VTC e FOC

Determina o limite minimo do torque solicitavel pelo controle.

E expresso em percentual do torque nominal do relativo motor.

Se no MENU METODO DE CONTROLE foi selecionada uma fonte de limitacdo de torque
externo (C147), os valores de torque minimo e méximo ajustados nestes par@metros constituim
os extremos dos valores de limite de torque, que podem ser reduzidos agindo sobre a fonte

externa; além disso, os tfempos de rampa programados no MENU RAMPAS (P026-P027) séo
aplicados & referéncia de torque.

& NOTA

C048 (C091, C134) Limite de torque méximo

C048 (mot. n.1)
C091 (mot. n.2)
C134 (mot. n.3)

CEREER 5000(%) + 5000 (*) ~500.0% = +500.0%

Default
Level
Address
Control

1200 120.0%

BASIC (C048); ADVANCED (C091, C134)

1048, 1091, 1134

VTC e FOC

Determina o limite maximo do torque solicitével pelo controle.
E expressa em percentual do torque nominal do relativo motor

Function

Se no MENU METODO DE CONTROLE foi selecionada uma fonte de limitacdo de torque
externo (C147), os valores de torque minimo e méximo ajustados nestes parémetros constituim

os extremos dos valores de limite de torque; além disso, os tempos de rampa programados no
MENU RAMPAS (P026-P027) sao aplicados & referéncia de torque.

A

C049 (C092, C135) Tempo de rampa para o limite de torque

C049 (mot. n.1)
C092 (mot. n.2) Range 10 + 30000 10 + 30000ms
C135 (mot. n.3)
Default 50 50ms
Level ADVANCED
Address 1049, 1092, 1135
Control VTC

Determina o tempo necessdrio para o limite de torque do motor selecionado
para ir de zero ao méximo.

Function
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C050 (C093, C136) Reducdo frequéncia durante limitacdo em aceleracdo

C050 (mot. n.1) ]
C093 (mot. n.2) Range 0+1 ?: ED?:oblalT:d
C136 (mot. n.3) )
Default 0 0: Enabled
Level ADVANCED
Address 1050, 1093, 1136
Control IFD
Function Habilita a reducdo da frequéncia de saida em caso de limitagdo em aceleragéo.

uma redugdo da frequéncia pode levar a uma forte regeneragdo com possibilidade de
insurgir oscilagdes sobre a tensdo de barra.

O ajuste 1:Disabled pode ser aconselhado no caso de cargas muito inerciais para as quais
iif NOTA
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34, MENU METODO DE CONTROLE

34.1. Descricao

Observar o Guia para a Instalagio para a descrigio hardware das entradas digitais
NOTA (COMANDI) e das entradas analdgicas (REFERENCIAS). )
Consultar também os MENU ENTRADAS PARA REFERENCIAS e MENU ENTRADAS DIGITAIS do

presente manual.

Com a programacéo de fdbrica o inversor recebe os comandos digitais da régua de bornes, a referéncia principal de
velocidade pela entrada analégica REF e ndo esté ativa uma limitagdo externa de limitagdo de torque.

Pelos pardmetros deste mend é possivel selecionar:

e A proveniéncia dos comandos do inversor (entradas digitais) de trés fontes distintas de sinal (pelos trés pardmetros
C140, C141, C142) combinados légicamente entre eles para dar lugar ao set de comandos ativo MO31. Para cada
um destes 3 par@metros é possivel selecionar a proveniéncia dos sinais de comando de 5 fontes distintas.

e A proveniéncia da referéncia de velocidade (ou torque) de 4 fontes distintas (seleciondveis pelos quatro pardmetros
C143, C144, C145, C146) e soma-las entre elas.

e  Para cada um destes 4 par@metros é possivel selecionar a proveniéncia da referéncia de 9 fontes distintas.

e A proveniéncia da referéncia de limitagdo de torque (através do pardmetro C147). Por este pardmetro é possivel
selecionar a proveniéncia da referéncia de 9 fontes distintas.

Neste modo, torna-se possivel selecionar e ativar diversas fontes (fisicas ou virtuais) de comando, diversas referéncias de
velocidade (ou torque) (fisicas ou virtuais) e ativar uma limitagéo externa de torque.

Os comandos do inversor podem provir de:

e régua de bornes fisica (régua de bornes na placa ES821), dividida l6gicamente entre régua de bornes A e régua de
bornes B,

e teclado,

e régua de bornes virtual remota: por linha serial com protocolo de comunicacgo MODBUS,

e régua de bornes virtual remota: por Bus di Campo (na placa opcional).

E possivel também ativar contemporaneamente mais fontes de referéncia (até 3 com os parémetros C140, C141, C142):
em tal caso o inversor aplicard fungdes l6gicas OR ou AND nas diversas réguas de bornes para obter a régua de bornes
ativa (ver pardgrafo 34.1.1).

As referéncias e o sinal de limitagéo de torque podem provir de:

e  irés entradas analégicas adquiridas na régua de bornes fisica (REF, AIN1, AIN2) mais duas entradas analégica
adquiridas na régua de bornes fisica da placa opcional ES847 (XAIN4, XAIN5),

entrada em frequéncia FIN,

entrada encoder,

teclado,

linha serial com protocolo de comunicacgo MODBUS,

Bus de Campo (em placa opcional),

Up Down de MDI (entradas digitais de Up e Down),

E possivel também ativar contemporaneamente mais fontes de referéncia (até 4 com os paré@metros C143, C144, C145,
C146): neste caso, o inversor considera como referéncia principal a soma de todas as referéncias ativadas.

Enfim, é possivel selecionar dinamicamente entre duas fontes de comando e entre duas fontes de referéncia fazendo uso
da entrada digital configurada como Selegéo Fontes (ver C179).
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34.1.1. FONTES DE COMANDO

Os comandos do inversor podem provir das seguintes fontes distintas:
: Desabilitada

: Régua de bornes A

: Linha Serial (com protocolo MODBUS)

: Bus de Campo (bus de campo em placa opcional)

: Régua de bornes B

: Teclado (teclado/display com controle remoto)

OO WN—O

A programacéo de fdbrica habilita a Gnica fonte Régua de bornes A (C140=1 e C141=1) (consultar também o MENU
ENTRADAS DIGITAIS).

A régua de bornes A e a régua de bornes B se referem a régua de bornes fisica em ES821, mas permitem passar de um
set de comandos START, STOP, REVERSE em trés réguas de bornes a um outro set andlogo em outros trés bornes.

A maior parte dos comandos é retardével (na ativacdo ou na desativacéo): consultar o MENU TIMERS.

DGI : Command Source Selection

— MDI1
’ 0: Disabled ‘ N MDIL
poooooool - CRET s fllHor ) | 002
XMDI1
soufce 1 P | e
XMDI8! MDI8
1 : Terminals |
MDI | MDI | MDI | MDI | MDI | MDI | MDI | MDI 1 XMbit
Mo33 DI xémlxrjml 7 leAmlxam i lxnﬁol‘ MO036
XMDI xvoixmot| @ | | . ] e
MO036 | 1 | 2 I 3 I 4 I 5 I 6 | 7 I 8 ‘ In Local I(\j/lodetheOnIy
command source XMDI8
is Keypad
| 2: Serial Link | ul
: Serial Lin
1019 c1a41 | [
MO034 ’MDI MDI | MDI | MDI | MDI | MDI | MDI MDI‘ 2 MDI8 Enable
1|23 |afls]|e|7]|s8 ® ST MDI2
XMDI | XMDIfXMDI {XMDI [ XMDI XMDI|XMDI {XMDI
Mo36a L 2 [ e 1020 S0Urce2 7 [ Ena
XMDI8
C152
3: Field Bus |
MDI | MDI | MDI | MDI | MDI | MDI | MDI | MDI 3
mo3s [T S 7Iglqo - Extorn Alarm 1
AND Select
> Alr 1
MDI1 ’ c164
] 4: Keypad ‘ c142 MDI8 Y
| 5 | 5 | 5 | 5 | 5 | 5 | 5 | 5 | 4. Q XMDI1 .>AND Select Extern Alarm n.2
source3 V| e N Alr 2
XMDI8
C165
\ AND Select Extern Alarm n.3
; Ar3 [
C166
P000663-b

Figura 45: Selegéo das fontes de comando

Se ndo for selecionado o Teclado ou se estiver ativa a fungéo de entrada de STOP (C150=0), sdo ativdveis
contemporaneamente mais fontes de comando, em tal caso a funcdo légica realizada pelo inversor nos bornes de
comando ativadas é:

. o AND para os bornes nos quais sGo programadas as fungdes ENABLE, ENABLE-S, Alarmes Externos n.1, n.2,
n.3.
. o OR para todos os outros bornes.
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NOTA

NOTA

NOTA

NOTA

> BB

Se o teclado estiver habilitado como fonte de comando, as funcées START, STOP, RESET,
Fwd/Rev, Loc/Rem séo habilitadas (para desabilitar Fwd/Rev Loc/Rem ver parémetro P269),
enquanto o teclado é ignorado para o cdlculo das fungées l6gicas (AND ou OR) das outras
fontes habilitadas.

O comando de ENABLE da régua de bornes fisica sendo uma seguranga hardware (habilita o
inversor) é sempre ativo: mesmo se nenhum pardmetro C140, C141 ou C142 seleciona a
régua de bornes (=1).

Os comandos que realizam as funcdes de Alarme Externo n.1, n.2, n.3, sdo considerados
sempre e somente na régua de bornes do inversor.

A modalidade LOCAL, ativavel pela tecla Loc/Rem no Teclado ou pela régua de bornes pela
fungéo de comando LOCAL (ver parémetro C180), forca o Teclado como Unica fonte de
comando e referéncia, ignorando completamente os ajustes dos parédmetros C140, C141,
C142.

Neste caso permanecem habilitados na régua de bornes fisica, as funcdo de: Alarme Externo
n.1 n.2 n.3, Sel. Motore n.2, Sel. Motor n.3, SLAVE, PID Disable, LOCAL, e as funcées ENABLE
e RESET que sdo sempre habilitadas nos bornes MDI2 e MDI3.

Tabela 76: Entradas de comando de serial

Enderego Nome
MODBUS Entrada

Nivel de Acesso Descri¢do Range

1406 1019

Régua de bornes virtual Entrada a bit: 0+1 sugli 8 bit

#hale de Linha Serial correspondentes a MDI1+ MDI8

1407 1020

Régua de bornes auxiliar virtual Ingresso a bit: 0+1 sugli 8 bit

Hle de Linha Serial corrispondenti a XMDI1+ XMDI8

& NOTA A entrada 1020 é funcional sé se R0O23 foi programado diferente de 0.

Exemplo:

Programando C140 = 3 (Bus de Campo) e C141 = 2 (Linha Serial), o ENABLE ¢ ativado fechando o borne MDI2 na
régua de bornes e (AND) forcando o bit MDI2 de linha serial na entrada 1019 (ao enderego MODBUS 1406) e o bit MDI2
de Bus de Campo (ver MENU CONFIGURAGCAO BUS DE CAMPO).

O START pode ser dado em alternativa (OR) forcando o bit MDI1 de linha serial na entrada 1019 o forgando o bit MDI1
de Bus de Campo na relativa variével.
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34.1.2. FONTES DE REFERENCIA DE VELOCIDADE OU TORQUE

Com “referéncia principal” entende-se o valor a bom funcionamento que a grandeza fisica controlada (velocidade ou
torque) (MO00, M0O07) “solicitada” ao inversor deve alcancar.

Tal referéncia é adquirida pelo inversor somente se o comando de START e o comando ENABLE sé&o ativos, sendo é
ignorado.

Quando a referéncia principal é adquirida pelo inversor (START e ENABLE ativos), esse se torna o sinal de entrada que é
administrado pelas fungdes de “rampas temporais” que geram o set—point atual de velocidade (ou torque) para o motor.

As referéncias de velocidade ou torque podem provir das seguintes fontes distintas:
0: Fonte desabilitada
REF (entrada analégica single-ended de régua de bornes)
AINT (entrada analégica diferencial de régua de bornes)
AIN2 (entrada analégica diferencial de régua de bornes)
FIN (entrada em frequéncia de régua de bornes ver também MENG ENCODER E ENTRADAS DE FREQUENCIA)
Linha Serial (com protocolo MODBUS)
Bus de Campo (bus de campo em placa opcional)
Teclado (teclado/display com controle remoto)
Encoder (em régua de bornes MDI6—ECHA, MDI7-ECHB ou em placa opcional)
Up Down por MDI (Up down por entradas digitais ver C161 e C162)
XAIN4 (entrada analégica diferencial auxiliar em tenséo de régua de bornes placa ES847)
XAIN5 (entrada analégica diferencial auxiliar em corrente de régua de bornes placa ES847)

TOVONOOAWN

—_

A programagéo de fébrica habilita uma Unica fonte (C143=1, C144=0, C145=0 e C146=0). Portanto, é seleciodo o
REF (consultar o MENU ENTRADAS PARA REFERENClAS).

Caso sejam habilitadas mais fontes de referéncia, programando também C144, C145, o C146, a efetiva referéncia
calculada é a soma algébrica de todas as referéncias habilitadas.

REF, AIN1 e AIN2

As fontes REF, AINT e AIN2 provém de entradas analégicas da régua de bornes e produzem uma referéncia determinada
pela programagé@o dos pardmetros relativos (de PO50 o P064) que consentem a oportuna colocada em escala,
compensacdo do offset e filtragem (consultar o MENU ENTRADAS PARA REFERENCIAS). As entrads podem ser utilizadas
em tensGo ou em corrente de acordo com a programacdo efetuada e da posicdo dos DIP-switchs (ver manual de
instalagéo).

FIN

A fonte FIN é uma entrada em frequéncia no borne MDI6 (FINA) ou MDI8 (FINB), gera uma referéncia determinada pela
programagdo dos pardmetros relativos (de PO71 a P072) que permitem a sua oportuna colocada em escala (consultar o
MENUG ENCODER E ENTRADAS DE FREQUENCIA)

LINHA SERIAL

A fonte Linha Serial é uma entrada da linha MODBUS: o valor da referéncia deve ser anotado diretamente pelo usudrio
nos seguintes enderecos:
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Tabela 77: Entradas de referéncia de serial

Endereco Nome Nivel Tipo Descrica R Unidade de
MODBUS | Entrada | de Acesso | Refer&ncia escrigao ange Medida
. Referéncia / Limite de Velocidade Minima
1412 1025 BASIC Velocidade - . + Velocidade RPM
Velocidade (parte inteira) -
Mdxima
. Referéncia / Limite de Centésimos de
1413 1026 BASIC Velocidade Velocidade (parte decimal) —99 -+ 99 RPM
1416 1029 BASIC Torque R”e“meé‘m / Limite di | Torque Minimo = | - 1y o e o
oppia Torgue Méxima
1025 constitui a referéncia de velocidade se pelo menos um dos pardmetros C143..146 for
ajustado =5:Serial Link e se o tipo de referéncia do motor ativo (parémetros CO11 / C054 /
C097) for ajustado =0:Speed; constitui o limite de velocidade se C147=5:Serial Link e se o tipo
de referéncia do motor ativo for ajustado =2:Torque with Speed Limit.
& NOTA O range de tal referéncia depende do valor de Velocidade Minima mdxima ativas, como
indicado pelos pardmetros C028 e C029 (para o motor n.1) ou pelos pard@metros anélogos
para os motores n.2 e n.3.
Se C029 < C028 entdo Velocidade minima = C029, Velocidade mdxima = C028.
Se C029 > C028 entdo Velocidade minima = C028, Velocidade méxima = C029.
ijj NOTA 1026 constitui a parte decimal da referéncia de velocidade em RPM e tem efeito somente em
modalidade de controle motor tipo FOC.

@ NOTA

BUS DE CAMPO

1029 ¢é utilizado como referéncia de torque se pelo menos um dos parémetros C143..146 for
ajustado =5:Serial Link e se o tipo de referéncia do motor ativo (parémetros CO11 / C054 /
C097) for ajustado =1:Torque ou 2:Torque with Speed Limit; como limite de torque se
C147=>5:Serial Link.

E expresso em % do torque méximo absoluto ajustado pelos pardmetros C047 e C048 (para o
motor n.1 ou pelos par@metros andlogos para os motores n.2 e n.3). O torque mdximo
absoluto é o valor méximo entre os valores absolutos de C047 e C048.

Torque Méximo Absoluto = Max( | C047 |, | C048 |)

A unidade de medida sGo décimos de %:

Referéncia de Torque % = (1029*0.1) %

O range é dato

Se C047 < C028 entdo Velocidade minima = C029, Velocidade méxima = C028.

Se C029 > C028 entdo Velocidade minima = C028, Velocidade méxima = C029.

Ex.: 1200 = 120.0%

A fonte bus de campo é descrita no capitulo MENU CONFIGURACAO BUS DE CAMPO.

TECLADO

NOTA

A\

NOTA

A\

O teclado é uma fonte de referéncias muito particular. A referéncia de teclado é modificavel
pelas teclas A e ¥ somente se se estd em uma pdgina Keypad que tem na quarta linha uma
referéncia.

Se for habilitado o teclado permite alcangar com soma algébrica, uma variagdo na referéncia
ativa (calculada elaborando as outras fontes de referéncia habilitadas).

A modalidade com que se realiza tal variagdo é modificavel ajustando os paré@metros
PO67+P069 e C163.

A funcdo realizada é idéntica as fungdes de comando UP e DOWN de régua de bornes
(consultar o MENU ENTRADAS DIGITAIS: C161 e C162 e P068+P069 do capitulo MENU
ENTRADAS PARA REFERENCV—\S).

A modalidade LOCAL, ativavel pela tecla Loc/Rem no Teclado ou pela régua de bornes através
da fungéo de comando LOCAL (ver C180), forga o Teclado como Unica fonte de comando e
referéncia, ignorando completamente os ajustes dos pardmetros C143, C144, C145, C146.
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ENCODER

A fonte Encoder é uma entrada de encoder: pode provir da régua de bornes (bornes MDI6, MDI7) Encoder A, ou da
placa encoder opcional Encoder B (consultar o MENU ENTRADAS PARA REFERENCIAS), gera uma referéncia determinda
pela oportuna programacdo dos par@metros relativos (P073, PO74) que permitem a sua oportuna colocada em escala
(consultar o

UP/DOWN da entradas digitais

Se se quer habilitar a fonte Up Down de entradas digitais é preciso programar também as respectivas entradas de Up e
Down (ver MENU ENTRADAS DIGITAIS).

XAIN4 e XAINS

As fontes XAIN4 e XAIN5 provém das entradas analégicas da régua de bornes da placa opcional (ES847) e produzem
uma referéncia determinada pela programagdo dos parédmetros relativos (de P390 a P399) que permitem a sua oportuna
colocada em escala, compensagdo do offset e filtragem (consultar o MENU ENTRADAS PARA REFERENCIAS DA PLACA
OPCIONAL ).

{Cl43, Cl44 , C145 ,C146)

Sources Reference vector [12] Reference 1= Sources Reference vector [C143] Ref.Saturation
0: Dizabled
1:Ref. + Max
2 AT
3. ATN2/ETC Reference 2= Sources Reference vector [C144] + Reference )
4 FIN il
5: Bertal Link +
& Field bus Reference 3= Sources Reference vector [C1435] Min
7. Keypad
8: Encoder
9 UpDwn MDI
10: A4 10-11]
11 XATNS[12-13]

Reference 4= Sources Reference vector [Cl46]

POCCESG-b

Figura 46: Selegdo das fontes das referéncias

34.1.3. FONTES DE COMANDO E REFERENCIA SELECIONAVEIS
ALTERNATIVAMENTE

E possivel ajustar uma entrada digital como seletor entre 2 fontes de comando e referéncia alternativas.
Por exemplo:

C179 MDI para selecao fontes= MDI6

C140 Selecdo fonte de comando ndmero 1 = Teclado

C141 Selecao fonte de comando nimero 2 = Bus de campo
C143 Selecdo referéncia 1 = AIN1

C144 Selecdo referéncia 2 = Bus de campo

Com esta programacdo, se o MDI6 (em régua de bornes do inversor) programado como seletor entre as fontes é aberto
o inversor considerard como fontes de referéncia e comando as ndmero 1 (C140 = Teclado e C143 = AIN1), enquanto
se for fechada as nimero 2 (C141 = Bus de campo e C144 = Bus de campo).

Se as fontes de referéncia 3 e 4 (C145 e C146) sdo programadas diversamente de 0: Disable a referéncia devida a estas

Ultimas serd somado & fonte selecionada pelo seletor MDI6.
Observar C179 do capitulo MENU ENTRADAS DIGITAIS.
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34.1.4. FONTE DE LIMITACAO DE TORQUE

E possivel selecionar a origem (fonte) do valor de Limitacéo de Torque através do parédmetro C147.
A funcéo de Limitacdo de Torque é um limite ao valor absoluto do torque solicitado ao motor.
(- Limitacdo de Torque) < torque solicitado < (+ Limitagé@o de Torque)

As referéncias seleciondveis para a limitag@o de torque séo:

: Fonte desabilitada

: REF  (entrada analdgica single-ended de régua de bornes)

: AIN1 (entrada analégica diferencial de régua de bornes)

: AIN2 (entrada analégica diferencial de régua de bornes)

:FIN  (entrada em frequéncia de régua de bornes ver também MENG ENCODER E ENTRADAS DE FREQUENCIA)
: Linha Serial (com protocolo MODBUS)

: Bus de Campo (bus de campo em placa opcional)

: Teclado (teclado/display com controle remoto)

: Encoder (em régua de bornes MDI6—ECHA, MDI7—ECHB ou em placa opcional)

: Up Down de MDI (Up down de entradas digitais ver C161 e C162)

10: XAIN4 (entrada analégica diferencial auxiliar em tenséo de régua de bornes placa ES847)
11: XAIN5 (entrada analégica auxiliar em corrente de régua de bornes placa ES847)

NV OONOUBAWN—O

Se a fonte é desabilitada, a limitacdo de torque é dada pelo torque mdéximo absoluto
determinado pelo tamanho do conversor e do motor.

& NOTA O torque méximo absoluto é o valor méximo entre os valores absolutos de C047 e C048 (para
o motor 1 e por par@metros andlogos para os motores 2 e 3).
Torque Méximo Absoluto = Max( | C047 |, | C048 |)

Com a programagéo de fabrica (C147=0) a fonte é desabilitada e a limitagdo é dada pelo torque maximo absoluto.

34.1.5. REmoTOo/LoCAL

Com a programacdo de fébrica a passagem de controle Remoto, para o qual as fontes de referéncia e comando
dependem da programacéo dos parémetros C140+C147 do MENU METODO DE CONTROLE e ddos pardmetros
C285+C287 do MENU CONFIGURAQAO PID, a controle Local, com comando e referéncia unicamente de teclado, pode
aconteder somente com inversor desabilitado. Isto vale também para o contrdrio (passagem de controle Local a Remoto).
Através do pardmetro C148 é possivel personalizar a fung@o de Loc/Rem para poder executd-la também com o inversor
em marcha. Além disso, com C148 é possivel decidir se na passagem de Remoto a Local quer-se manter a mesma
condicdo de marcha e também a mesma referéncia.

NOTA Para outras particularidades da fungéo Loc/Rem ver também o pardgrafo Tecla LOC/REM (tipo
de pdginas Keypad) e o MENU ENTRADAS DIGITAIS.
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34.2. Lista Parametros de €140 a C148

Tabela 78: Lista dos Parametros C140 + C148

,. < Nivel Endereco VALORES

FatmEie AU A de Acesso MODBEJS DEFAULT

C140 Entrada digital de Comando n. 1 ADVANCED 1140 1: Régua de bornes

C141 Entrada digital de Comando n. 2 ADVANCED 1141 1: Régua de bornes

C142 Entrada digital de Comando n. 3 ENGINEERING 1142 0

C143 Entrada Referéncia n.1 ADVANCED 1143 1: REF

Cl144 Entrada Referéncia n.2 ADVANCED 1144 2: AIN1

C145 Entrada Referéncia n.3 ENGINEERING 1145 0

C146 Entrada Referéncia n.4 ENGINEERING 1146 0

C147 Entrada Limite de Torque ENGINEERING 1147 0

C148 Passagem de controle Remoto a Local ENGINEERING 1148 0: StandBy o Fluxagem

A\

NOTA

C140 (C141, C142) Selecéo fonte de comando 1 (2, 3)

O range dos pardmetros C140, C141, C142 depende da programagéo do parédmetro C150 e
vice-versa (consultar a descricdo em detalhe destes pardmetros).

C140 (C141, C142)

GO WN—=O

: Desabilitado,

: Régua de bornes,

: Linha Serial,

: Bus de Campo,

: Régua de bornes B,
: Teclado

C140 = C141=1
C142 =0

Default

C140 + C141= 1: Régua de bornes
C142 = 0: Desabilitada

Level C140 +~ C141 ADVANCED; C142 ENGINEERING

Ve leI-EE 1140 (1141,1142)

[{0ale (o), Selecdo da fonte de comando do inverosr.

A\
A\

Se uma fotne de comando é ajustada como teclado, é possivel ajustar outras fontes de

NOTA

comando somente se sGo programadas as entradas digitais de STOP ou STOP B (ver C150 e
C150a), para habilitar o uso dos botées ou assegurar que a funcdo de selecdo da fonte
funcione (ver paré@metro C179).

Se a primeira fonte de comando & for programada diferentemente do teclado, é possivel

NOTA

a fungdo de selegéo da fonte funcione (ver parémetro C179).

ajustar como segunda ou terceira fonte o teclado somente se forem programadas as entradas
de STOP ou STOP B (C150 # 0 o C150a # 0), para habilitar o uso dos botées ou assegurar que
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C143 (C144, C145, C146) Selegao Referéncia n.1 (2, 3, 4)

0: Desabilitado
1: REF
2: AIN1
3: AIN2
4: Entrada em Frequéncia

C143 (C144, C145, 0+9 5: Linha Serial

C146) 0+ 11 com ES847 presente 6: Bus de Campo
7: Teclado
8: Encoder
9: UpDown da MDI
10: XAIN4
11: XAIN5
Default Cl143 =1,Cl144 =2 C143 = 1: REF, C144 = 2: AIN1
Cl145 + C146 =0 C145 + C146 = 0 : Disabled

Level C143 + C144 ADVANCED; C145 + C146 ENGINEERING
DVNERN 1143 (1144, 1145, 1146)
Seleciona as fontes da referéncia de velocidade (ou torque).
A referéncia resultante da soma das fontes selecionadas constitui a referéncia de
Velocidade ou torque do inversor. Se foi programada a acdo do PID como
referéncia C294 = Reference, a referéncia de velocidade ou torque do inversor
serd devido unicamente & saida PID e n&o as fontes programadas em C143 +
C146.
As fontes de referéncia 10 e 11 s@o seleciondveis apenas depois do ajuste de XAIN
no parémetro R0O23.

C147 Entrada de Limitacéo de Torque

0: Desabilitado
1: REF
2: AIN1
3: AIN2
4: Entrada em Frequéncia
C147 0+9 5: Linha Serial
0+ 11 com ES847 presente 6: Bus de Campo

7: Teclado
8: Encoder
9: UpDown da MDI
10: XAIN4
11: XAIN5

Default |4 0: Desabilitado

Level ENGINEERING

Address RAEY

Control VTC e FOC

Se for utilizado um controle de velocidade com os algoritmos de controle VTC ou
FOC é possivel ajustar uma limitagéo de torque externa. O pardmetro C147
seleciona a fonte de origem da Limitagéo de Torque. A fonte de referéncia de
limitacdo de torque selecionada seréo aplicados os tempos de rampa de torque
programados em P026-P027. A limitacdo de torque externo pode ser desabilitada
fechando a entrada digital programada com C187.

As fontes de limitagdo 10 e 11 s@o seleciondveis apenas depois de ser ajustado
XAIN no parémetro R023.

Function
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Se a fonte estiver desabilitada, a limitagéo de torque é dada pelo torque méximo absoluto
determinado pelo tamanho do conversor e do motor.

& NOTA O torque mdéximo absoluto é o valor méximo entre os valores abolutos de C047 e C048 (para
o motor 1 e por par@metros andlogos para os motores 2 e 3).
Torque Mdximo Aboluto = Max( | C047 |, | C048 |)

Com a programagdo de fdbrica (C147=0) a fonte é desabilitada, portanto, a limitagéo é dada pelo torque méximo
aboluto (consultar também o capitulo MENU ENTRADAS PARA REFERENCIAS.

C148 Passagem de controle Remoto a Local

C148 Range

Default
Level
Address

Function

0: StandBy o Flussaggio
0+3 1: Inversor em Marcha / No Bumpless
’ 2: Inversor em Marcha / Comandi Bumpless
3: Inversor em Marcha / Tutto Bumpless
0 0: StandBy ou Fluxagem
3l ENGINEERING
1148

Com o ajuste de fdbrica 0: StandBy ou Fluxagem, a mudanga modalidade de
funcionamento de Remoto a Locale (e vice-versa) pode ser efetuado somente com
inversor ndo em marcha.

A seguir as explicacdes das outras programacgées efetudveis para C148: a
mudanca de modalidade de funcionamento de Remoto a Local (e vice-versa) pode
ser efetuado também em marcha.

e No Bumpless — Na passagem de funcionamento Remoto a Local o inversor
encontrard uma referéncia de velocidade/torque zerada e terd sempre
necessidade de pressionar o START para ir em marcha.

e Comandos Bumpless — Na passagem de funcionamento Remoto a Local o
inversor encontrard uma referéncia velocidade/torque zerada, mas a condi¢éo de
marcha continuard a que se tinha em remoto; por exemplo, se na modalidade
Remota o motor estd em marcha, indo para Local o inversor continua em marcha
com uma referéncia modificavel com INC / DEC partindo de zero.

e Tudo Bumpless — Na passagem de funcionamento Remoto a Local o inversor
mantém a mesma referéncia que tinha em remoto; por exemplo, se em
modalidade Remota o motor estd em marcha a 1000rpm, indo para Local o
inversor confinua em marcha com referéncia 1000rpm modificavel com INC /
DEC partindo de zero.

CONFIGURACAQ PID) no caso de PID habilitado.

ijj NOTA O parémetro tem efeito em C140+C147 e também em C285+C287 (ver MENU
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35. MENU ENTRADAS DIGITAIS

35.1. Descricao

NOTA  Observar o manual de instalagé@o para a descricdo hardware das entradas digitais.

Através dos par@metros deste mend é possivel atribuir especiais fungdes de comando digital para cada entrada da régua
de bornes, cada pardmetro corresponde a uma fungéo especial e serve para indicar a qual borne tal funcéo é atribuida.

Physical
inputs
) MDI1 ——> START
@ MDI 2 —> ENABLE L ——> Start OK
——> RESET
@ MDI 3 Timers —> STOP
S — MDI 4 — Ton Toff —> REVERSE
@ <> > —> Cw/CCw
MDI 5 —> ENANLE-S
S MDI 6 > ——> DISABLE [——> Dircction
@ MDI 7 | Time ——> STARTB
—> STOPB
@ MDI 8
MULTISPEED 0
>
> MULTISPEED 1
> MULTISPEED 2
> MULTISPEED 3
o Physical Mol —> DCB
) inputs XMDI 2 —> up
——> DOWN
Z) XMpI 3 NO TIMERS — > UP-DOWN Reset
© I:> XMDI 4 FOR XMDI Function | —> EXTALARMI
o XMDI 5 — > EXT ALARM 2
——> EXT ALARM 3
%) XMDI 6 > MULTIRAMP 0
) XMDI 7 > MULTIRAMP |
@ XMDI 8 —> J0G
——> PID Disable
—> Keypad LOCK
——> 2°Motor
——> 3° Motor
> VAR SPEED 0
> VAR SPEED |
MPL 1 Virtual Timers > VAR SPEED 2
inputs Ton Toff > SEQ Enable
MPL 2 <> <> > PID UP-DOWN Reset
MPL 3 C > FIRE MODE
> > LOCALE
MPL 4 | Time > SOURCE SELECTION
> MASTER/SLAVE
> DISABLE EXT LIMIT
P0O00664-b

Figura 47: Entradas seleciondveis para fungdes de comando

A elaborag@o completa das entradas digitais compreende também a selecdo de outras réguas de bornes remotas ou
virtuais (observar o capitulo MENU METODO DE CONTROLE) e a possibilidade de retardar a ativaco ou a desativacéo
dos sinais digitais em entrada por temporizadores software (observar o capitulo MENU TIMERS)

Como indicado na figura apresentada acima, o estado das entradas é visualizado pelas medidas MO31, M032, M033.

A medida M033 indica o estado atual das 8 entradas da régua de bornes fisica local na placa.

No médulo teclado/display os niveis légicos nos bornes de MO33 aparecem com o simbolo [ | para representar a entrada

ndo ativa e com o simbolo l para representar a entrada ativa.
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A medida M032 indica o estado atual da régua de bornes que é obtida elaborando todas as réguas de bornes ativadas,
é composta de 10 sinais, com dois sinais a mais em relagéo & régua de bornes fisica local:

e Asentradas de MDI1 a MDI8 sdo obtidas fazendo o OR légico dos sinais em entrada aos bornes de todas as réguas
de bornes ativadas,

e A entrada ENABLE é obtida fazendo o AND légico dos sinais em entrada ao borne MDI2 de todas as réguas de
bornes ativadas,

A entrada ENABLE-S é obtida fazendo o AND légico dos bornes selecionados para tal fungéo de todas as réguas de
bornes ativas.

A medida M031 é andloga & M032, mas indica o estado da régua de bornes obtida depois de ter retardado
eventualmente os sinais de entrada M032 por temporizadores.

E esta a régua de bornes efetivamente ativa e utilizada pelo inversor para adquirir os comandos digitais. Algumas funcées
ndo sdo programdveis, mas séo atribuidas a bornes especificos:

Tabela 79: Fungées ndo programaveis.

Fungéo Borne
START MDI1
ENABLE MDI2
RESET MDI3 (desabilitdvel programando C154 = Yes)

Alguns bornes da régua de bornes fisica local podem ser utilizados também para outros objetivos:

Tabela 80: Bornes utilizados para outras entradas.

Borne Descrigdo

MDIé ECHA: canal A do encoder A em régua de bornes
MDI7 ECHB: canal B do encoder A em régua de bornes
MDI8 FIN: entrada em frequéncia
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35.1.1. START (BORNE 14:MDI1)

Esta entrada é operativa programando as modalidades de comando por régua de bornes (programagéo de fabrica), mas
é também possivel dar o START pelo teclado/display. A ativacdo e a desativacdo da entrada MDIT podem ser retardadas
por temporizadores.

A func@o de entrada START é atribuida ao borne MDI1, ndo é programdvel em outros bornes enquanto é possivel atribuir
ao mesmo borne também outras funcdo além do START.

E possievl programar a modalidade de parada do motor (C185 ) que na abertura do comando de start pode ser:

com rampa de desaceleracdo ou mesmo em falso, e também se se deseja fluxar o motor (VTC, FOC) somente no
fechamento do comando de start e ndo com o ENABLE fechado (C184).

Com o START ativo (quando é ativo também ENABLE), a MARCHA é habilitada: o set-point de velocidade (ou torque)
cresce segundo a rampa ajustada até alcancar a referéncia ativa. No controle IFD para habilitar a MARCHA é preciso
também ter a referéncia principal de velocidade diferente de zero.

Com o START desativado (mesmo com ENABLE ativo) a MARCHA ¢é desabilitada: a referéncia é colocada igual a zero o e
set—-point de velocidade (ou torque) decresce até zero em fun¢éo da rampa de desaceleracdo ajustada.

O modo em que a fungdo START causa a habilitagdo ou a desabilitagdo da MARCHA depende,

porém, também da programagéo de outras funcdes, especialmente das funcées STOP,

REVERSE e JOG (ver parémetros C150, C151, C169).

Se for ativada a fungéo REVERSE (C151x0), esta pode causar a habilitagéo e a desabilitagéo da

MARCHA, mas se o START e o REVERSE estdo contemporaneamente ativos a MARCHA é

desabilitada.

De fato, neste caso, o START é interpretado como MARCHA PARA FRENTE e o REVERSE como
& NOTA  MARCIA RE, quando ambos fossem ativos ndo seria possivel entender se o pedido é PARA

FRENTE ou RE.

Se for ativada a funcdo JOG (C169+0), esta pode causar a habillitagcdo e a desativacdo da

MARCHA, mas somente se a MARCHA néo foi ativada por outras fungées.

Se for ativada a fungdo STOP (C150%0), a habilitacdo e a desabilitacdo da MARCHA as

funcées tornam-se a “botdo”: observar a descrigdo da fungdo STOP (C150).

Se somente o teclado for habilitado como fonte dos comandos, o pressionamento da tecla
NOTA  START do teclado causa a habilitagdo da MARCHA, enquanto o pressionamento da tecla STOP

& do teclado causa a desabilitagdo da MARCHA.

Programando C185 = Free Wheel abrindo o comando de start o inversor ndo executa a rampa
de desaceleracéo e vai em stand by.

NOTA
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35.1.2. ENABLE (BORNE 15:MDI2)

A fungéo de entrada ENABLE ¢ atribuida ao borne MDI2, serve para habilitar o funcionamento do inversor, néo é
programdvel em outros bornes, enquanto é possivel atribuir aco mesmo borne também outras fungdes no ENABLE.

Para habilitar o funcionamento do inversor, a entrada de ENABLE deve estar sempre ativada (em todas as réguas de
bornes ativas) indipendentemente das modalidades de comando.

Desativando a entrada de ENABLE zera-se em todo caso a tenséo de saida do inversor, para o qual o motor é colocado
em falso (continua a rodar por inércia e para somente por atrito ou pela carga mecénical).

No caso de cargas arrastadas (come o levantamento), guando o motor estd em falso a carga mecénica pode causar a
aceleragéo néo controlada do motor!

Se a entrada de ENABLE for desativada quando o inversor estd controlando o motor, o sucessivo fechamento do ENABLE
é atuado com um atraso varidvel em funcdo do tamanho do inversor. Tal retardagéo parte do instante de desativacéo e
independe do eventual atraso na ativagdo dado pela programagéo de um temporizador em MDI2.

A modalidade e a légica com a qual a entrada de ENABLE causa a habilitacgo e a desabilitacdo ao funcionamento do
inversor depende também da programacéo das funcées ENABLE-S e DISABLE.

No controle IFD a habilitagéo ao funcionamento do inversor depende também da entrada de START e do valor atual da
referéncia ativa. Se o START é ativo, mas a referéncia atual é inferior a um certo valor de limiar o funcionamento do
inversor é impedido. Para habilitar tal modalidade com outros tipos de controle, modificar oportunamente os pard@metros
P065 e P066.

Até o PID pode causar a desabilitagéo ao funcionamento do inversor, ver parémetro P255.

3 Se o sinal de entrada em ENABLE for desativado em uma das réguas de bornes ativadas,
ATENCAO o inversor ¢ imediatamente desabilitado e o motor é em falsol Neste caso, a carga
mecdnica é livre e pode acelerar/freiar o motor de forma nao controlada.

P Se for tirada uma protegdo ou o inversor j& estiver em alarme, o funcionamento é
ATENCAO ; . . |
impedido e o motor vai em falso!

Se forem ativados os temporizadores nas entradas digitais, aquele sob o sinal de ENABLE
NOTA retarda somente a ativacdo enquanto a desabilitacdo é sempre instanténea (para a fungéo

de ENABLE é ignorado o Toff em MDI2).

NOTA A ativagdo do comando de ENABLE torna ativos os alarmes especiais que controlom a
coeréncia de configuragdo de alguns parémetors.

Com o sinal de ENABLE fechado, a modificagdo dos parémetros tipo C com a

NOTA programacdo de fdbrica é bloqueada. Programando PO03 Condi¢éo para modificar os
parédmetros C = Standby+Fluxing a modificagdo dos par@metros C é consentida também
com o inversor habilitado, mas com motor parado.

Com o sinal de ENABLE fechado, para os controles VTC e FOC o inversor prové fluxar o
NOTA motor, se se quer executar a fluxagem do motor somente com o fechamento do START
programar C184 = Yes.

NOTA Com o pardmetro de seguranaca C181 é possivel impedir ao inversor de dar partida se,
no ato da alimentagdo, o sinal de ENABLE g estd ativo.

PR
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35.1.3. RESET (MORSETTO 16:MDI3)

A fungéo RESET ¢ atribuida ao borne de entrada MDI3, serve para resetar os alarmes e, portanto, desbloquear o inversor,
ndo é programével em outros bornes enquanto é possivel atribuir aco mesmo borne também outras fungdes além do
RESET. E possivel tirar a funcdo de reset do MDI3 programando C154 = Yes.

Em caso de intervencdo de uma protecdo, o inversor bloqueia, o motor vai em falso (continua a rodar por inércia e para
somente por atrito ou pela carga mecanica) e no display aparece uma mensagem de alarme (ver fambém MENU
AUTORESET e LISTAS DE ALARMES E WARNING).

Manobra de Reset

Ativando por um instante a entrada de RESET ou pressionado o botdo “ RESET ” no teclado é possivel desbloquear o
alarme. Quando isto acontece e a causa que gerou o alarme desaparece, é sinalizado “Inverter OK “ no display, se a
causa permanece entdo permanece o alarme e o reset néo é possivel.

Com o pardmetro de seguranca C181 é possivel fazer de forma que, para obter o reacionamento do inversor uma vez
removida a causa de alarme, seja necessdrio desativar e depois reativar o sinal de ENABLE.

Com a programacdo de fdbrica, o desligamento do inversor néo reseta o alarme,
enquanto ele é memorizado para ser depois visualizado no display ao sucessivo
reacendimento, mantendo o inversor bloqueado. Para desbloquear o inversor, efetuar a
manobra de reset.

E possivel resetar automaticamente no acendimento os alarmes memorizados
programando oportunamente alguns pardmetros (ver MENU AUTORESET).

3 Em caso de alarme, consultar o capitulo LISTAS DE ALARMES E WARNING relativo ao
ATENCAO diagnéstico e depois de ter individualizado o problema e removido a causa de alarme,
resetar o equipamento.

NOTA

Mesmo com o inversor bloqueado, existe o perigo de choques elétricos nos terminais de
PERIGO!!! saida (U, V, W) e nos terminais para o ligamento dos dispositivos de frenagem resistiva
(+,-,B).

E possivel tirar a funcéo de reset do MDI3 programando C154 = Yes. Se a funcdo de
NOTA reset for removida, somente uma nova funcdo pode ser atribuida a MDI3 mesmo com a
multi programagéo ativa (ver parémetro C182).

> B

35.2. Configuracao de fabrica das Entradas

Tabela 81: Régua de bornes: programagéo de fabrica

Fungéo Borne Descrigéo
START 14: MDIN Causa a MARCHA
ENABLE 15: MDI2 Habilita o Inversor
RESET 16: MDI3 Reset dos alarmes

MULTIVELOCIDADE 0 17: MDI4 Bit O de selecéo Multivelocidade
MULTIVELOCIDADE 1 18: MDI5 Bit 1 de selecdo Multivelocidade

Source Sel 19: MDI6 Selecdo Fontes
Loc/Rem 20: MDI7 Selecéo Local / Remoto
CwCCW 21: MDI8 Inversdo da referéncia
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35.3. Lista de Parédmetros de €C149a a C188c e 1006

Através dos pardmetros de C149a a C180 e de C186 o C187, um para cada funcdo de comando, é possivel ativar
fungdes individualizadas e programar do borne onde sdo ativadas e desativadas.

O parémetro C181 permite a habilitacdo de uma modalidade de START segura.

O parémetro C182 permite programar mais funcées (se compativeis entre eles) no mesmo borne. Em todo caso, séo
programdveis ao méximo duas funcées diferentes.

Tabela 82: Lista dos Parametros C149a + C188c e 1006

n % Nivel Endereco VALORES
Helie ez AERe de Acesso MODBUS DEFAULT

1006 Selecdo funcédo para gestdo DGI ADVANCED 1393 Néo Ativo
C149a Entrada de START B ADVANCED 1297 nenhum
C150 Entrada de STOP ADVANCED 1150 nenhum
C150a | Entrada de STOP B ADVANCED 1298 nenhum
C151 Entrada de REVERSE ADVANCED 1151 nenhum
C151a | Entrada de REVERSE B ADVANCED 1299 nenhum
Ci152 Entrada de ENABLE-S ADVANCED 1152 nenhum
C153 Entrada de DISABLE ADVANCED 1153 nenhum
C154 Desabilita RESET alarmes em MDI3 ADVANCED 1154 NO
C155 Entrada de MULTIVELOCIDADE 0 ADVANCED 1155 MD14
C156 Entrada de MULTIVELOCIDADE 1 ADVANCED 1156 MD15
C157 Entrada de MULTIVELOCIDADE 2 ADVANCED 1157 nenhum
C158 Entrada de MULTIVELOCIDADE 3 ADVANCED 1158 nenhum
C159 Entrada de CW/CCW ADVANCED 1159 MD18
C160 Entrada de DCB ADVANCED 1160 nenhum
C161 Entrada de UP ADVANCED 1161 nenhum
C162 Entrada de DOWN ADVANCED 1162 nenhum
C163 Entrada de RESET UP/DOWN ADVANCED 1163 nenhum
C164 Entrada de Alarme Externo 1 ADVANCED 1164 nenhum
Clé4a | Retardacéo Intervengdo Alarme Externo 1 ADVANCED 1305 Instanténeo
C165 Entrada de Alarme Externo 2 ADVANCED 1165 nenhum
C165a | Retardacéo Intervengéo Alarme Externo 2 ADVANCED 1306 Instanténeo
C166 Entrada de Alarme Externo 3 ADVANCED 1166 nenhum
Cl16b6a | Retardacdo Intervencd@o Alarme Externo 3 ADVANCED 1307 Instant@neo
C167 Entrada de MultiRampa 0 ENGINEERING 1167 nenhum
C168 Entrada de MultiRampa 1 ENGINEERING 1168 nenhum
C169 Entrada de JOG ADVANCED 1169 nenhum
C170 Entrada de SLAVE ADVANCED 1170 nenhum
C171 Entrada de PID DISABLE ADVANCED 1171 nenhum
C171a | Entrada de selecdo controle PID ENGINEERING 1188 nenhum
C172 Entrada de BLOQUEIO TECLADO ADVANCED 1172 nenhum
C173 Entrada de SEL. MOTOR n.2 ENGINEERING 1173 nenhum
C174 Entrada de SEL. MOTOR n.3 ENGINEERING 1174 nenhum
C175 Entrada de VARIAC. VELOCIDADEQ ENGINEERING 1175 nenhum
C176 Entrada de VARIAC. VELOCIDADE 1 ENGINEERING 1176 nenhum
c177 Entrada de VARIAC. VELOCIDADE 2 ENGINEERING 1177 nenhum
C178 Entrada de RESET UP/DOWN do PID ADVANCED 1178 nenhum
C179 Entrada de SELEQAO FONTES ADVANCED 1179 MDIé
C180 Entrada de LOC/REM ADVANCED 1180 MDI7
C180a | Tipo de contato para LOC/REM ADVANCED 1303 Botdo+Memorizacéo
C181 Habilitacdo Seguranca Start ADVANCED 1181 Desativado
C182 Habilitacdo Multiprogramacéo ENGINEERING 1182 Desativado
cigg | Tempo maxde fluxagem antes da ADVANCED 1183 Desabilitado

desabilitacéo do inversor
c184 Fluxagem na partida somente com START ADVANCED 1184 No
fechado

C185 Modalidade de Stop ADVANCED 1185 Rampa de desaceleragdo
C186 Entrada para habilitagdo Fire Mode ENGINEERING 1186 nenhum
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ci187 :E;:;TJZG para desabilitag@o fonte Limite de ADVANCED 1187 nenhum
C188a Entrada de Multireferéncia 1 PID ENGINEERING 1365 nenhum
C188b Entrada de Multireferéncia 2 PID ENGINEERING 1366 nenhum
C188c Entrada de Multireferéncia 3 PID ENGINEERING 1367 nenhum
NOTA Se um parémetro vale zero, a relativa fungdo é desativada, sendo o valor do parémetro

indica a entrada MDIx que é atribuida a fungéo.

O ajuste das entradas digitais auxiliares XMDI (valores de 13 a 20 nos par&metros
NOTA relativos &s fungdes de comando) é possivel somente depois de fer ajustado XMDI/O no
parédmetro RO23.

ATENCAO A programacdo de 2 fungdes no mesmo borne é possivel somente ativando o pardmetro

C182=1.

>

1006 Funcgées para gestdo DGI

0 — Néo Ativo
1006 Range 0+2 1 — Clear all
2 — Set factory default

Néo é um pardmetro: no acendimento e cada vez que o comando foi executado, a
entrada é colocada igual a zero.
Level ADVANCED
Address 1393
0 — Nao Ativo.
Function 1 — Forca a “0 — Né&o Ativo” os ajustes de todos os inputs digitais.
2 — Forca ao default os ajustes de todos os inputs digitais.

Default

C149a Entrada de START B

0 — Naéo Ativo,

C149 Ran 012 1+ 8-> MDIT = MDI8
¢ S () - 20 com ES847 ou ES870 presente 9+ 12 - MPLT + MPL4
13 = 20 — XMDI1 = XMDI8
Default 0 Néo Ativo

Y ADVANCED
Address 1297
A entrada START B se comporta como a entrada START (ver START (borne 14:MDI1))
guando é ativa a régua de bornes B.

Function
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C150 Entrada de STOP

C150

Function

A\

A\
A\

NOTA

NOTA

NOTA

Range 0 + 20 com ES847 ou ES870

Default 0 Néo Ativo
Level ADVANCED
Address 1150

0 — Nao Ativo,
1+ 8— MDI1 <+ MDI8
9+ 12 - MPLT ~ MPL4
13 + 20 — XMDI1 + XMDI8

0+12

presente

Consente de Desabilitar a MARCHA ativada pelo START.

A programacéo dessta fungdo munda a modalidade de habilitacdo e desabilitacgo da
MARCHA: consente de habilitd-la/desabilitd-la com uma manobra a 2 botdes START e
STOP ou a 3 botées START, STOP e REVERSE ao co invés de usar, como na
programacdo de fébrica, a entrada START como interruptor ON/OFF.

Se o inversor for habilitado:

o pressionamento do botdo START habilita o MARCHA,

o pressionamento do botdo STOP desabilita @ MARCHA: a referéncia é colocada igual
a zero, por isso o set—point de velocidade (ou torque) decresce até zero em fungéo da
rampa de desaceleracdo ajustada.

Se o STOP for programado, é possivel habilitar contemporaneamente o teclado e uma
ou mais réguas de bornes, em tal caso até a tecla START e a tecla STOP do
teclado/display sé@o ativos e podem habilitar ou desabilitar a MARCHA.

A entrada de STOP é um sinal normalmente fechado (NC).

Com a programacgdo de fdébrica é ativa a Unica régua de bornes fisica selecionada pela
primeira fonte de comando (C140=1) com modalidade a interruptor (C150=0).

Para ajustar a modalidade a botéo é necessdrio programar a entrada de STOP (C150 =0).
Apenas nesta condi¢do (modalidade a botdo) é possivel selecionar o Teclado (que funciona
somente a botdo) junto com outras réguas de bornes.

Se a entrada de STOP néo for programada, e estiver ativa a modalidade a interruptor, o
Teclado pode ser selecionado somente como fonte exclusiva de comando (C140=5, C141=0,

C142 =0).

A funcdo STOP ¢ prioritaria com relagéo & fungéo START; se ambas as entradas séo ativas,
prevalece o STOP. Em prdtica, isto significa que a entrada STOP, além de se comportar como
botao, se comporta também como interruptor.

Os comandos START/STOP séo ignorados quando o inversor é desabilitado.

C150a Entrada de STOP B

C150a

0 — Naéo Ativo,
0+12 1+ 8 — MDI1 +MDI8
0 + 20 com ES847 ou ES870 presente 9 +12 - MPL1 + MPL4
13 + 20 — XMDI1 + XMDI8
Default 0 Néo Ativo

Level ADVANCED
Address 1298

A entrada STOP B se comporta como a entrada STOP (ver o par@metro C150)
quando é ativa a régua de bornes B.

Range

Function

A entrada de STOP B é um sinal normalmente fechado (NC).
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C151 Entrada de REVERSE — Marcha Ré

0 — Nao Ativo,
0+12 1+ 8-> MDI1 +MDI8
0 + 20 com ES847 ou ES870 presente 9 +12 - MPL1 =~ MPL4
13 + 20 -» XMDI1 + XMDI8

C151 Range

Default 0 Néo Ativo

Level ADVANCED

Address 1151

A func@o REVERSE efetua um START, mas com inversdo de sentido de retacdo do
motor

Se ambas as entradas START e REVERSE sdo ativas contemporaneamente: o
Function inversor recebe um STOP

Se a funcdo de entrada de STOP né&o for programada (C150=0) entdo o sinal
de REVERSE e a entrada de START se comportam como interruptores, sendo se
comportam como botdes.

A inversdo do sentido de rotagéo da referéncia pode ser causada também pela tecla
FWD/REV no teclado/display se esta é ativada.
NOTA A inverséo do sentido de rotacdo da referéncia pode ser causada tam bem pela fungao
de entrada Cw/CCw se esta é programada (C159 = 0).
Ambas as fungdes causm uma inversdo de sinal; se ambas s@o ativas se anulam
reciprocamente.
A ativagéo contemporénea do teclado e da régua de bornes é possivel somente se for
NOTA ativada a fungdo STOP (C150 # 0). Neste caso, as fontes de inver§éo podem ser trés:
REVERSE, Cw/CCw, tecla REV, se duas estdo ativas se anulam reciprocamente, se trés
estdo ativas tem-se a inversdo.
Ativando a inversdo da referéncia o sentido de rotacdo do motor néo se inverte
ATENCAO imediofcmenie: o set—point decresce até zero §egundo a rampa de desaceleracdo
ajustada, portanto, cresce até o valor da referéncia com sinal oposto com a rampa de
acelerag@o ajustada.

> B

C151a Entrada de REVERSE B— Marcha Ré B

0 — Naéo Ativo,
0+12 1+ 8-> MDI1 +MDI8
0 + 20 com ES847 ou ES870 presente 9 +12 —» MPL1 =~ MPL4
13 + 20 -» XMDI1 + XMDI8

C151a Range

Default 0 Néo Ativo
Level ADVANCED
Address 1299
A entrada REVERSE B se comporta como a entrada REVERSE (ver o pardmetro
C151) quando estiver ativa a régua de bornes B.

Function
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A Figura 48 apresenta o esquema légico de elaboracdo das fungdes START, REV, Cw/CCw e das teclas START, STOP, REV
do teclado/display no caso da funcdo STOP néo estar programada.

DGE Start and direction logic
STOP Not PROGRAM : C150 =0

Keypad Enabled

Keypad Disabled

Inverter

Enabled
Flip-Flop
AND S Set-Reset Start Ok

keySTART <>
o

— NOT ©
START Start Ok -
REVERSE keySTOP
RESET

Flip Flop with Set
Cw/CCw @ T on fise Si nal
Reference Flip-Flop ani iesg? on
Reverse Reset
Flip - Flop
keyREV <— 1 Toggle ;
RESET Reverse
Reference
Flip-Flop
Reset
P000347-b

Figura 48: Gestdo Marcha e Dire¢do com STOP néo programado
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A Figura 49 apresenta o esquema légico de elaboracdo das fungdes START, REV, Cw/CCw e das teclas START, STOP, REV
do teclado /display no caso da fungdo STOP estar programada.

DGE Start and direction logic

STOP PROGRAMMED : C150 # 0

Inverter Enabled =

AND
keySTART <O— 4@7

Flip-Flop
Set-Reset

» Start Ok

— NOT O—
keySTOP <> OR
STOP

START »—

REVERSE »—

RESET
Edge Flip Flop
Edge Flip Flop Flip-Flop the Reset signal

Reset

Reverse by
koy

s Flip-Flop
Set-Reset!

overreading the Set

R
n

RESET
; |

Flip-Flop
Reset

Flip - Flop
T Toggle

Reverse Reference
Cw/CCw { 1

Flip-Flop
Reset P000349-b

keyREV

Figura 49: Gestdo Marcha e Diregdo com STOP programado

C152 Entrada de ENABLE-S

0 — Nao Ativo,

C152 R 0+12 1+ 8- MDI1 +MDI8
0 + 20 com ES847 ou ES870 presente 9 +12 — MPLT + MPL4

13 + 20 - XMDI1 + XMDI8

Default 0 Néo Ativo
Level ADVANCED
Address 1152
E um ENABLE de seguranca: se a fun¢do é habilitada, tem-se habilitacdo do
inversor se e somente se estiverem ativas as entradas ENABLE e ENABLE-S.

Function

NOTA  no borne relativo ao ENABLE-S, ele ndo possui qualquer efeito sobre a funcdo ENABLE-S
enquanto retarda normalmente outras fungdes eventualmente programadas no mesmo borne.

ij O Sinal ENABLE-S néo pode ser retardado pelos temporizadores: se for programado um timer
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C153 Entrada de DISABLE

C153

Range

Default
Level
Address

Function

0 — Nao Ativo,

0+12
0 + 20 com ES847 ou ES870 presente

1+

9 + 12 —> MPL1 + MPL4

8 - MDIT + MDI8

13 + 20 —» XMDIT = XMDI8
0 Nao Ativo

ADVANCED

1153

A fungao DISABLE desabilita o inversor, por isso anula uma eventual habilitagdo
por parte do sinal ENABLE.

Com o comando de DISABLE zera-se em cada caso a tensdo de saida do
inversor, para o qual o motor é colocado em falso (continua a rodar por inércia
e pdra somente por atrito ou por carga mecénica).

Se a fungdo DISABLE for programada (C153+0), para atfivar o inversor é
necessdrio desativar o sinal de entrada no borne selecionado por C153, e ativar
o ENABLE (e também o ENABLE-S se esto for programado).

C154 Desabilita Funcéo de Reset Alarmes em MDI3

C154

C155, C156, C157, C158 Entradas MULTIVELOCIDADE

Range

Default

Level
Address
Function

0+1 0: NO ; 1: Yes

0 0: NO

ADVANCED

8 1154

Com C154 =1: Yes é possivel desativar a fun¢do de reset alarmes pelo MDI3.

C155 C156
C157 C158

Range

Default

Level
Address

Function

0 — Nao Ativo,

8 - MDI1 = MDI8
9+ 12 - MPL1 +~ MPL4

13 + 20 — XMDI1 + XMDI8

C155 = MDI4, C156 = MDI5,
C157 = C158 = Nao ativo.

0+12 1+
0 + 20 com ES847 ou ES870 presente

C155 =4,C156 = 5,
C157 =C158 = 0.
ADVANCED
1155,1156,1157,1158
A func@o permite gerar até 15 referéncias de velocidade programéveis com os

parémetros P081+P098 segundo a modalidade determinada pelo parédmetro
P080.

As 4 funcdes determinam qual das 15 referéncias de velocidade é ativa: o valor
ativo (1) ou desativado (0) de cada sinal de entrada programado determina um
numero bindrio com légica a bit, onde a MULTIVELOCIDADE 0 ¢é o bit menos
significativo (bit 0) enquanto MULTIVELOCIDADE 3 é o bit mais significativo (bit
3).

Se uma das fungdes ndo for programada, o valor do relativo bit é zero.

Tabela 83: Selecdo Multivelocidade

Multivelocidade selecionada =

Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit O
MULTIVELOCIDADE | MULTIVELOCIDADE | MULTIVELOCIDADE | MULTIVELOCIDADE
3 2 1 0
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Tabela 84: Referéncia de velocidade selecionada
Funcdo: Estado da entrada relativa
START 0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1
MULTIVELOC. 0 X 0 1 0 1 0 1 0 1 0 1 0 1 0 1 0 1
MULTIVELOC. 1 X 0 0 1 1 0 0 1 1 0 0 1 1 0 0 1 1
MULTIVELOC. 2 X 0 0 0 0 1 1 1 1 0 0 0 0 1 1 1 1
MULTIVELOC. 3 X 0 0 0 0 0 0 0 0 1 1 1 1 1 1 1 1
Multivelocidade X 0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 | 11 12 1 13| 14| 15
selecionada
Referéncia
resultante — | M LI NO|ON| O —I N M T | O|O|N]| O
0|0 |B|8|818|8|8|8|5|8|8|8|8|8|3]|8
A alad|d|  ad|ad|lad|lad|ldadla|la|la|la|ac

Se uma das fung¢des ndo for programada, o valor do bit relativo é zero.
Por exemplo, se C156 e C157 sdo Nao ativos (0) enquanto C155 e C158 sdo programadas em dois bornes diferentes,
entdo é possivel selecionar as velocidades 0, 1, 8, 9, correspondentes as referéncias:

L (% [Po81 [P091 [P092 ]

(*) Na programacéo de fabrica (PO80 = Velocidades Programadas), se né&o for selecionada nenhuma multivelocidade a
referéncia ativa é aquela ajustada segundo os paradmetros do MENU ENTRADAS PARA REFERENCIAS.

Se PO80 = Soma Velocidade, entdo a multivelocidade selecionada se soma & referéncia ativa: a ajustada segundo os
parGmetros do MENU ENTRADAS PARA REFERENCIAS.

Se PO80 = Velocidade Programadas Esc, entdo a multivelocidade selecionada se substitui & referéncia ativa que é
ignorada, assim se nenhuma multivelocidade for selecionada a referéncia resultante vale zero.

Ver tamém a descricdo do MENU ENTRADAS PARA REFERENCIASpara entender a sequéncia de elaboracéo da referéncia:
de fato, fun¢Go Redugio de Velocidade e a funcdo Inversdo da Referéncia agem depois (para baixo) da fungéo
Mutltivelocidade.

Na Tabela 84:
NOTA 0 = entrada ndo ativa;
1 = entrada ativa;
X = entrada néo influente.

C159 Entrada de Cw/CCw

0 — Nao Ativo,
0-+12 1+ 8— MDI1 +MDI8
0 + 20 com ES847 ou ES870 presente 9 +12 - MPLT + MPL4
13 + 20 > XMDI1 + XMDI8

Default K MDI8

Level ADVANCED
Address KN
A fungéo Cw/CCw inverte o sinal da referéncia ativa: o motor desacelera até zero
50 le oMl seguindo a rampa de desaceleracdo ajustada, portanto acelera seguindo a rampa
de aceleracdo ajustada até o novo valor da referéncia.

C159 Range
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C160 Entrada de DCB

C160

Range

0+12
0 + 20 com ES847 ou ES870 presente

0 — Nao Ativo,
1+ 8— MDI1 =+ MDI8
9 +12 - MPLT ~ MPL4
13 + 20 — XMDI1 = XMDI8

Default

0

Na&o Ativo

Level

ADVANCED

Address

1160

~ Control

IFD e VIC

Function

Nos outros tipos de controle tal fung@o ndo tem qualquer efeito memo se C160+0.
O comando DCB ativa a frenagem em corrente continua por um tempo funcédo da

velocidade a que é ativada a entrada.

Para maiores detalhes consultar o MENU FRENAGEM EM CORRENTE CONTINUA.

C161, C162 Entradas de UP e DOWN

C161

C162 Range

0+12
0 + 20 com ES847 ou ES870 presente

0 — Nao Ativo,
1+ 8— MDIT1 =+ MDI8
9+ 12 - MPL1 +~ MPL4
13 + 20 —» XMDI1 = XMDI8

Default

0

Nao Ativo

Level

ADVANCED

_ Address

1161, 1162

Function

A funcéo permite incrementar (UP) ou desencrementar (DOWN) a referéncia para
a qual foi selecionada a fonte UpDown de MDI acrescentando uma quantidade &

proépria referéncia.

O efeito é determinado também pelos pardmetros:

C163 Reset Up/Down
P067 Tempo de rampa Up/Down

P068 Memoriza valor Up/Down no desligamento
PO68a Reset Up/Down Velocita/Torque no stop

P068b Reset Up/Down PID no stop

P068c Reset Up/Down Velocita/Torque na troca de fontes
P068d Reset Up/Down PID na troca de fontes

P069 Range referéncia Up/Down

C163 Entrada de Up/Down Reset para referéncia de Velocitdi/Torque

C163 Range

0+12
0 + 20 com ES847 ou ES870 presente

0 — Nao Ativo,
1+ 8—> MDIT =+ MDI8
9 +12 > MPLT ~ MPL4
13 + 20 — XMDI1 =+ XMDI8

Default

0

Néo Ativo

Level

ADVANCED

Address

1163

Function

A funcéo permite zerar a variagdo de referéncia obtida com as entradas UP ou
DOWN, ou com as teclas A e V¥ do teclado/display. O reset da referéncia
(somente Velocitd/Torque) Up/Down pode ser efetuado também em outras

modalidades (ver P068a — P068c).
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Cl164, C165, C166 Entradas de Alarme Externo

C164
C165
C166

A ATENGAO

Range

Default
Level
Address

Function

0 — Néo Attivo,
0+12 1+ 8— MDIT +MDI8
0 + 20 con ES847 o ES870 presente 9 +12 - MPL1 =~ MPL4
13 + 20 -» XMDI1 + XMDI8

0 Non Attivo

ADVANCED

1164, 1165, 1166

Programando uma entrada digital com uma destas 3 fungdes serd verificado o
estado desta entrada SEMPRE E SOMENTE NA REGUA DE BORNES DO
INVERSOR.

Na abertura do contato se determina o bloqueio do inversor com alarme.

Um atraso eventual na intervengdo dos alarmes externos é programavel com os
parémetros relativos C164a, C165a, C166a.

Para reacionar o inversor a entrada digital programada como alarme externo
deve estar fechada e deve se executar um procedimento de RESET.

Os alarmes gerados pelas trés funcdes s@o, respectivamente: A083, A084,
A085.

Com a programagéo de fdbrica a funcdo néo estd ativa.

A régua de bornes na qual estdo ativadas estas 3 fungdes é unicamente a régua fisica do
inversor. Se forem habilitadas diversas fontes de comando (ver MENU METODO DE
CONTROLE), o sinal de comando “Alarme Externo” é sempre verificado somente na régua
de bornes fisica do inversor, portano, para ndo causar o relativo alarme externo, na régua
de bornes deve-se ter o sinal em entrada com tal borne ativo.

Para causar o alarme é suficiente que seja desativado o sinal em entrada naquele borne
na régua de bornes fisica do inversor. A eventual retardagéo na intervengéo do alarme é
programadvel com os relativos parémetros C164a, C165a, C166a.

Clé64a, C165a, Cl16é6a Retardacdo intervencdo Alarme Externo

Cl164a
C165a
C166a

Range

Default
Level

Address

Function

0+ 32000 0 + 32000 msec

0 Instanténeo

ADVANCED

1305, 1306, 1307

Retardacdo na intervencdo do alarme externo.

Para evitar intempestivas intervencdes do alarme externo das vezes pode ser
necessdrio introduzir um tempo de verificagdo da condigdo de abertura da
entrada programada como alarme externo antes de gerar o alarme.
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C167, C168 Entradas MULTIRAMPA

012 0 — Nao Ativo,
C167 N 1+ 8- MDI1 +MDI8
C168 Range Or + m20 com ES847 ou ES870 9+12 - MPL1 = MPL4
presente 13 + 20 —> XMDI1 + XMDI8
Default 0 Néo ativo
Level ENGINEERING
Address 1167,1168
A fungdo permite escolher at¢é 4 rompas diferentes de aceleragéo e
desaceleragdo. Cada rampa possui parémetros de configuragéo préprios,
consultar o MENU RAMPAS (P0O09 = P025).
As 2 fungées determinam qual das 4 rampas é selecionada: o valor ativo (1) ou
Function desativado (0) de cada sinal de entrada programado determina um numero
ynciio bindrio com légica a bit, onde a Multirampa 0 é o bit menos significativo (bit 0)
enquanto Multirampa 1 é o bit mais significativo (bit 1).
As rampas sdo numeradas de 1 o 4, a rampa selecionada é aquela indicada
acrescentando 1 ao ndmero binério obtido.
Se uma das fungdes nédo for programada, o valor do bit relativo é zero.
Tabela 85: Seleggo Multirampa
Bit 1 Bit 0
Rampa selecionada = ( | Multirampa 1 Multirampa 0 )+ 1
Tabela 86: Rampa selecionada
Funcao: Estado da entrada relativa
Multirampa 0 0 1 0 1
Multirampa 1 0 0 1 1
Rampa selecionada 1 2 3 4
Tempos de rampa ativas Pgog Pglg P8]2 Eg}g
(parémetros que determinam PO] 4 PO] 4 PO;O P020
o perfil de rampa) P(*]) P(*]) P(*) )

Se uma das fung¢des nédo for programada, o valor do bit relativo é zero.
Por exemplo, se C167 for Néo ativo (0) e C168 for programado em um borne, entéo selecionar somente rampa 1 ou a
rampa 4.

NOTA (4 Se forem ativados os arredondamentos das rampas (P021:£0) os tempos efetivos de rampa
dependem também dos valores dos parémetros P022, P023, P024, P025, PO31.
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C169 Entrada de JOG

C169

> B>

ATENCAO

NOTA

NOTA

C170 Entrada de SLAVE

C170

Range

Default
Level
Address

Function

0 — Nao Ativo,
1+ 8— MDI1 =+ MDI8
9 +12 - MPLT ~ MPL4
13 + 20 — XMDI1 = XMDI8

0+12
0 + 20 com ES847 ou ES870
presente

0 Na&o Ativo

ADVANCED

1169

A funcdo JOG serve para fazer o motor rodar em baixa velocidade com rampas
lentas sob comando manual direto do usudrio, geralmente por botéo.

Se o inversor for habilitado (ENABLE ¢ ativo), mas ndo em MARCHA, a ativagéo
do borne causa a MARCHA: o motor acelera com rampa de JOG (P029) até a
referéncia de velocidade de JOG (P070), desabilitando o borne se remove
também a MARCHA: o motor desacelera até zero com rampa de JOG (P029).

A inversdo do sentido de rotacdo da referéncia causa a inverséo da referéncia

de JOG.

A ativacdo do borne causa a MARCHA do motor (se o inversor estiver habilitado).

A MARCHA ¢ prioritéria na funcdo JOG.
Portanto, se a MARChA estiver ativa, a fungdo JOG ¢é ignorada.

Na modalidade SLAVE (as referéncias séo torques e néo velocidades) se o motor estiver
parado, é possivel fazé-lo rodar & velocidade de JOG sob o controle do usuério ativando
a funcéo JOG.

Em modalidade SLAVE o funcdo JOG ¢, ao contrério, ignorada se o motor ainda estiver
rodando em virtude de uma referéncia de torque ativa.

Range

Default
Level
Address

Control

Function

0 — Nao Ativo,
1+ 8— MDI1 =+ MDI8
9 +12 - MPLT +~ MPL4
13 + 20 — XMDI1 + XMDI8

0+12
0 + 20 com ES847 ou ES870
presente

0 Néo Ativo

ADVANCED

1170

VTC e FOC

A funcéo permite, ativando o borne no qual foi programada, de tornar a
referéncia principal uma referéncia de torque, passando completamente o anel
de velocidade.

Ativa, assim, a modalidade de funcionamento SLAVE (referéncia de torque),
distinta da modalidade MASTER (referéncia de velocidade), em tal caso sé@o
utilizadas as Referéncia de Torque e as Rampas de Torque (consultar o MENU
ENTRADAS PARA REFERENCIAS e o MENU RAMPAS).
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A fung@o é ignorada se para o motor ativo | for selecionada a modalidade SLAVE, isto é,
se CO11=1 ou 2 (primeiro motor), C054 = 1 ou 2 (segundo motor) CO97 = 1 ou 2

é NOTA (terceiro motor).

Na programagéo de fébrica os comandos estdo em modalidade MASTER e a referéncia é

de velocidade (CO11= 0; C054 =0; C097 = 0).

iij ATENCAO A passagem da modalidade MASTER para a modalidade SLAVE (ou vice-versa) pode

acontecer somente com o inversor desabilitado.

C171 Entrada de PID DISABLE

0 — Nao Ativo,

0+12
1+ 8- MDI1+MDI8
C171 Range ore;emio com ES847 ou ES870| o 1o ot MpLa
P 13 + 20 — XMDIT + XMDI8
Default 0 Nao Ativo
Level ADVANCED

Address 1171

A funcdo intervem na gestdo do regulador PID (consultar o MENU
CONFIGURACAO PID).

A funcdo permite, ativando o borne em que é programada, de desabilitar o
regulador PID: a sua saida e o seu termo sé@o colocados a zero.

Mais precisamente, se o PID esté em modalidade External Out (C294=0),
Function ativando a fungé@o PID DISABLE o saida do PID é colocada a zero e a variavel
fisica externa regulada pelo PID (retroag@o) ndo resulta mais regulada pelo
mesmo.

Na modalidade Referéncia, portanto, a funcdo PID DISABLE desabilita o
regulador PID como descrito acima e comuta a referéncia que torna a ser
aguela devida & referéncia principal ativa.

C171a Entrada de selecdo controle PID

0 — Nao Ativo,
1+ 8— MDIT1 = MDI8
9+ 12 - MPL1 +~ MPL4
13 + 20 — XMDI1 =+ XMDI8

0-+12
Cl171a Range 0 + 20 com ES847 ou ES870
presente

Default 0 Néo Ativo

Level ENGINEERING
Address 1188
O efeito deste paré@metro é ligado & ativacdo do duplo regulador PID ou da
modalidade 2-zone (ver MENU CONFIGURAGAO PID).
A fungé@o permite utilizar em diversos modos as saidas dos reguladores PID ou
de desabilitar a modalidade 2-zone.

Function

C172 Entrada de LOCK — BLOQUEIO TECLADO

0 — Nao Ativo,
1+ 8-> MDIT+MDI8
9 + 12 > MPLT +~ MPL4
13 + 20 — XMDI1 + XMDI8

0+12
C172 Range 0 + 20 com ES847 ou ES870
presente

Default 0 Néo Ativo
Level ADVANCED
Address 1172
A funcdo impede o acesso & variagdo dos pardmetros pelo teclado/display &

Function controle remoto e impede de entrar em modalidade LOCAL pressionando a tecla
Loc/Rem ou ativando a funcdo de entrada LOCAL (C181).
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Se a modalidade LOCAL |4 estd ativa, quando o comando LOCK ¢ ativado, este ndo possui
efeito sobre a fungéo LOCAL: impede unicamente o acesso & varigdo dos par@metros, enquanto
NOTA  Permanece possivel dar as referéncias e os comandos de START/STOP/REV/JOG/RESET pelas
f f 5 teclas do teclado.
Se o comando LOCK permanecer ativo e a modalidade LOCAL ¢é removida, a fungdo LOCK
impede de reativa-la.

C173, C174 Entradas de SEL. motor

0-12 0 — Nao Ativo,
C173 T 1+ 8- MDI1 +MDI8
C174 Range Ore;entQGO com ES847 ou ES870 9+ 12 - MPL1 = MPL4
P 13 + 20 —» XMDI1 + XMDI8
Default 0 Né&o Ativo
Level ENGINEERING
Address 1173,1174
A fung@o permite ativar o motor n.2 e n.3 e selecionar os seus pardmetros
Function relativos (ver Tabela 87).
O motor ativo pode ser modificado somente com o inversor desabilitado.
Tabela 87: Seleggo Motor
Valor do Borne em que ¢é selecionada a fungdo Valor do Borne em que é selecionada a Motor Afivo
Sel. Motor n.2 (C173) funcéo Sel. Motor n.3 (C174) v
0 0 Motor n.1
1 0 Motor n.2
0 1 Motor n.3
1 1 Motor n.1

& NOTA Ativando ambas as entradas, é novamente selecionado o motor n°1.
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C175, C176, C177 Entradas variacao velocidade

C175 0+12 1= g: Al\/l\g%Ajﬁbls
g};? Range 0 + f20 com ES847 ou ES870 9+12 - MPL1 = MPL4
presenie 13 = 20 — XMDI1 = XMDI8
Default 0 Nao ativo
Level ENGINEERING

Address

1175,1176,1177

A funcdo permite gerar até 7 valores de variacdo percentual da referéncia de
velocidade atfiva cuja entidade é programadvel de-100% a 100% com os
par&metros P115+P121.

As 3 funcdes determinam qual dos 7 valores de variacdo da referéncia de
velocidade é ativo: o valor atfivo (1) ou desativado (0) de cada sinal de entrada
programado determina um ndmero bindrio com légica a bit, onde a VARIAG.
VELOCIDADE 0 E O bit menos significativo (bit 0) enquanto VARIAG.
VELOCIDADE 2 £ o bit mais significativo (bit 3) como indicado em

Tabela 88 e Tabella 89.

Se uma das fun¢des ndo for programada o valor do relativo bit é zero.

Function

Tabela 88: Selegdo variagdo da referéncia de velocidade

Variagé@o da Referéncia de Bit 2 Bit 1 Bit 0
Velocidade selecionada = VARIAC. VELOCIDADE 2 VARIAC. VELOCIDADE 1 VARIAG. V%LOCIDADE
Tabella 89: Variagao da referéncia de velocidade selecionada
Funcdo: Estado da entrada relativa
MULTIVELOCID. 0 0 1 0 1 0 1 0 1
MULTIVELOCID. 1 0 0 1 1 0 0 1 1
MULTIVELOCID. 2 0 0 0 0 1 1 1 1
Variagéo da
referéncia de
velocidade Nenhuma 1 2 3 4 5 6 7
selecionada
Valor de variagéo
% selecionado 0 P115 P116 P117 P118 P119 P120 P121

Se uma das funcdes néo for programada o valor do relativo bit é zero.

Por exemplo, se C175 e C177 forem Né&o Programados (0) enquanto C176 é programado em um borne, entdo é
possivel selecionar unicamente a vari¢céo 2 correspondente ao pardmetro P116.

Em cada caso a velocidade de saida ndo poderd superar a velocidade mdaxima ajustada, mesmo se for solicitada uma
varicdo tal que requeira uma velocidade maior.

Em Tabella 89:
& N

0 = entrada néo ativa;
1 = entrada ativa.
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C178 Entrada de PID Up/Down Reset

0 — Nao Ativo,
1+ 8— MDI1 =+ MDI8
9 +12 - MPLT ~ MPL4
13 + 20 — XMDI1 = XMDI8

0+12
C178 Range 0 + 20 com ES847 ou ES870
presente

Default 0 Néo Ativo

Level ADVANCED

Address 1178

A fungéo permite, ativando o borne em que é programada, zerar a variagdo da
Function referéncia do PID obtida pelas teclas A e V¥ pela pagina KEYPAD da interface
usudrio em teclado/display em modalidade PID.

C179 Entrada para selecéo fontes

0 — Nao Ativo,
1+ 8-> MDIT+MDI8
9+ 12 > MPLT +~ MPL4
13 + 20 — XMDI1 = XMDI8

0+12
C179 Range 0 + 20 com ES847 ou ES870
presente

Default 6 MDI6

Level ADVANCED
Address 1179
A entrada digital programada como seletor de fontes é considerada unicamente
na régua de bornes do inversor.
Programando uma entrada digital como seletor de fontes, quando este ndo estd
ativo (MDI correspondente em régua de bornes aberto) s@o consideradas
somentes as primeiras fontes de comando e referéncia programadas no MENU
METODO DE CONTROLE (respectivamente C140 fonte de comando n.1 e
C143 fonte de referéncia n.1) e as primeiras fontes de referéncia e retroagéo no
MENU CONFIGURAGCAOQ PID (respectivamente C285 fonte de referéncia n.1 e
C288 fonte de retroacdo n.1).

Function

Com o MDI programado em C179 fechado sé&o consideradas unicamente as
segundas fontes de comando e de referéncia programadas no MENU METODO
DE CONTROLE (respectivamente C141 fonte de comando n.2 e C144 fonte de
referéncia n.2) e as segundas fontes de referéncia e retroacdo no MENU
CONFIGURACAO PID (respectivamente C286 fonte de referéncia n.2 e C289
fonte de retroacdo n.2).

As fontes n.3 (respectivamente C145 no MENU METODO DE CONTROLE e C287 e C290

ii ATENGAO ™ MENU CONFIGURACAO PID) e n.4 (C146 no MENU METODO DE CONTROLE) se
programadas diversamente de O0:Disabled, sdo sempre consideradas em soma &
selecionada pelo seletor.
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C180 Entrada de LOC/REM

0 — Nao Ativo,
1+ 8— MDI1 =+ MDI8
9 +12 - MPLT ~ MPL4
13 + 20 — XMDI1 = XMDI8

0+12
C180 Range 0 + 20 com ES847 ou ES870
presente

Default 7 MDI7

Level ADVANCED

Address 1180

A modalidade LOCAL é ativével com a entrada digital apropriada (ignora as
retardacdes na ativagdo e desativacdo dadas pelos temporizadores) ou também
com a tecla LOC/REM no teclado/display.

Com a programacdo de fdbrica é ativdvel somente quando o inversor ndo estd
em marcha. Para modificar os ajustes ver C148 Passagem de comando Remoto
a Local (ver MENU METODO DE CONTROLE) com o qual é possivel escolher a
passagem de Remoto a Local e vice-versa, pode ser efetuado também durante a
marcha e, se indo em Local, quer-se manter o estado de marcha ou a
referéncia.

A fung@o permite passar em modalidade LOCAL, isto é, passar o que foi
programato com os parémetros C140+C147 e também em C285-+C287 (ver
MENU CONFIGURAQAO PID) no caso de PID habilitado, consentindo para
todos somente o ajuste de TECLADO.

Porém, permanecem ativas, na régua de bornes fisica da placa, as fungdes:
ENABLE, Alarme Externo 1,2,3, Sel.Motor n.2, Sel.Motor n.3, SLAVE, PID Disable,
e a mesma fungdo LOCAL, para consentir a desabilitacdo da modalidade.
Desativando a entrada quando o inversor ndo estd habilitado voltam a ser
validos os ajustes dos sinais provenientes de outras fontes.

Se a referéncia principal do inversor é a saida PID pode ser Util programar
C180a Tipo de Contato para MDI Loc/Rem = Botdo e P266 Tipo de pdgina
Keypad em Local = Ref.ativo + Vel. Deste modo, na primeira frente do comando
Loc o inversor ird em modalidade Local e serd possivel modificar a referéncia do
PID enquanto na segunda frente do comando Loc (somente se o inversor ndo
estd habilitado) o PID é desabilitado e é possivel dar a referéncia ao motor em
RPM. Ver também MENU METODO DE CONTROLE e MENU DISPLAY/KEYPAD
parégrafo Pagina Keypad e Modalidade Local.

Function

C180a Tipo di contatto per ingresso LOC/REM

O:[Interruptor],

et el 0-+2 1:[Botéo], 2:[Botdo+Memorizacdo]

Default 2 2:[Botdo+Memorizagdo]

[P ADVANCED

: Address _QK[ek}

Com a programagdo de fébrica o contato digital programado como LOC/REM
(C180) é a Botéo.

Quando se quiser que a referéncia principal seja a saida do PID e se queira utilizar
a modalidade P266 Tipo de pagina Keypad em Local = Ref.ativa + Vel que prevé
ao primeiro comando de LOC/REM ir em LOCAL comandando a referéncia do
PID, e ao segundo comando permite ficar em LOCAL excluindo o PID e tornando
possivel ajustar diretamente a referéncia de Velocidade; para poder explicar esta
funcédo a entrada digital LOC/REM deve ser um botdo C180a=Botdo.

Ajustando C180a=2, o estado légico de LOC/REM serd salvo no desligamento e
utilizado no sucessivo reacendimento do inversor.

Function

317/428



GUIA #”. SANTERNO SINUS PENTA

PARA A PROGRAMACAO CARRARO GROUP

\

C181 Seguranca na partida

C181 Range 0=+1 Desativado, Ativo

 Default | Y Desativado
SRR ADVANCED
Gl 1181
A fung@o permite habilitar a modalidade START em Seguranca.
Quando esta modalidade é habilitada, para acionar o inversor apés a colocada em tensdo
ou depois do reset de um alarme, é necessario abrir e fechar de novo o borne de ENABLE.
Esta modalidade evita que, desalimentando e realimentando o inversor (por ex. Por causa de

um fault de rede) quando as entradas START e ENABLE estdo alimentadas, tenha-se uma
MARCHA indesejada.

Function

ijj NOTA Se estd@o ativadas mais réguas de bornes pelos parémetros C140, C141, C142, para reabilitar

o inversor é suficiente abrir e fechar o borne de ENABLE (MDI2) em uma Unica régua ativada.

C182 Multi programacéo MDI ativa

C182 Range 0+1 Desativado, Ativo

Default | | Desativado
RN ENGINEERING
VGl RN 1182

J1ateleJall| A funcdo habilita a possibilidade de programar 2 fun¢ées no mesmo borne

S6 algumas combinagdes sao efetivamente possiveis
NOTA  Para cada fungd@o afivavel o inversor rejeita as configuracées nédo admitidas indicando

“ILLEGAL DATA" no Display no ato da tentativa de escrita do novo valor.

C183 Maximo tempo de Fluxagem antes da desabilitacdo.

C183 (CHE 0 + 65000 0 + 65000 ms

 Default | 4] Desabilitado

Level ADVANCED

| Address REEKE

[l VTC e FOC

Desabilita o inversor se ficar em estado de fluxagem por um tempo superior ao ajustado
(caso haja o comando de  ENABLE e ndo um comando de Marcha).

A fluxagem do motor serd retomada se se desativa e sucessivamente reativa o comando
ENABLE ou se com ENABLE ativo é ativado também um comando de Marcha.

Funzione

& NOTA Este tempo é acrescido ao tempo de rampa de fluxagem C041 / C084 / C127.

C184 Fluxagem na partida somente com START fechado

C184 Range | [NEK 0:NO; 1:Yes
Default | 4] 0:NO
S ADVANCED

Address | RREZ!

(@I VTC e FOC
JI VAT 0l Permite efetuar a fluxagem somente quando for fechado o comando de START.

318/428



SINUS PENTA #”. SANTERNO GUIA

\

CARRARO GROUP PARA A PROGRAMACAO
C185 Modalidade de STOP
C185 Range 0+ 0: [Rampa de Desaceleragéo] — 1:[Em
falso]
Default 0 0: [Rampa de Desaceleracéo]

Level ADVANCED
Address 1185
Permite selecionar se na abertura do comando de START o inversor for parado com rampa
de desaceleragdo controlada ou em falso.

Funzione

C186 Entrada para habilitacéo FIRE MODE

0 — Nao Ativo,
c186 Range 0+12 1+ 8 — MDIT +MDI8
9 0 + 20 com ES847 ou ES870 presente 9 +12 - MPL1 = MPL4
| 13 + 20 —» XMDI1 = XMDI8
Default ‘ 0 Néo Ativo

RS ENGINEERING
| Address [EEER
Permite programar uma entrada digital para ativar o funcionamento em modalidade Fire
Mode (ver segdo Fire Mode).

Funzione

C187 Entrada para desabilitacdo limite de torque

0 — Nao Ativo,

c187 Ran 012 1+ 8- MDIT = MDI8
A () . 20 com ES847 ou ES870 presente 9+ 12 - MPL1 + MPL4
13 =+ 20 — XMDI1 = XMDI8
Default 0 Néo Ativo

Level ADVANCED

Address 1187

Permite programar uma entrada digital para desabilitar a limitagéo de torque externa. Caso a
I FALEE entrada digital programado para C187 esteja ativa, o limite de torque serd o limite devido aos
pardmetros do MENU MULTIVELOCIDADE do motor ativo.

C188a, C188b, C188c Entradas MULTIREFERENCIAS PID

0 — Nao Ativo,
g}ggg R O - 12 1+ 8- MDIT+MDI8
C188c 9 0 + 20 com ES847 ou ES870 presente 9 +12 - MPLT + MPL4

13 + 20 — XMDI1 = XMDI8
Default 0 Néo ativo

Level ADVANCED

Address 1365, 1366, 1367

A funcdo permite gerar até 7 referéncias de PID programéveis com os parédmetros PO81a+P087a
segundo a modalidade determinada pelo pardmetro PO80a.

As 3 fungdes determinam qual das 7 referéncias de PID é ativa: o valor ativo (1) ou
ST Te (s desativado (0) de cada sinal de entrada programado determina um nimero bindrio com
l6gica a bit, onde a MULTIREF O é o bit menos significativo (bit 0) enquanto MULTIREF 2 é
o bit mais significativo (bit 2).

Se uma das funcées nédo for programada, o valor do relativo bit é zero.

Tabela 90: Seleg@o Multireferéncias

Bit 2 Bit 1 Bit O

Multireferéncia selecionada = - - -
MULTIREFERENCIA 2 MULTIREFERENCIA 1 MULTIREFERENCIA O
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36. MENU ENCODER E ENTRADAS DE FREQUENCIA

36.1. Descricao

Na placa de controle Penta estdo disponiveis 3 entradas digitais em aquisi¢éo veloz:

o MDI6/ECHA/FINA;

¢ MDI7/ECHB;

e MDI8/FINB;

utilizdveis como leitura encoder (encoder A) ou como entradas em frequéncia. Além disso, utilizando a placa opcional
ES836 (ver Guia para a Instalagéo) é possivel dispor de uma leitura mais detalhada do encoder (encoder B).

Utilizando MDI6é e MDI7 para a leitura encoder é possivel utilizar somente encoder de tipo
NOTA

Push—Pull 24 V.

A medida de velocidade do encoder pode ser invertida com a programagéo apropriada do
NOTA .

pardmetro C199.

36.1.1. SEM PLACA OPCIONAL

o Leitura de um Encoder:

Utilizam-se o torque de entradas digitais MDI6 e MDI7 para a leitura dos dois canais de um encoder push—pull
alimentado a 24 volts diretamente pela placa (ver Guia para a Instalagéo).

Néo é possivel programar qualquer fungdo em MDIé e MDI7, se isto acontecer serd sinalizado um alarme A082 lllegal
Encoder Configuration no fechamento do ENABLE.

e Leitura de uma Entrada em Frequéncia:

Pode-se utilizar a entrada digital MDI6 ou I’'MDI8.

Se com C189 se programa MDIé como entrada em frequéncia (FINA), ali ndo devem estar programadas outras fungées,
se isto acontecer, no fechamento do ENABLE tem-se o alarme:

A100 MDI$ lllegal Configuration.

Se ao contrério, com C189, se programa como entrada em frequéncia MDI8 (FINB), a esse néo devem ter sido atribuidas
outras fungdes e no acionamento ndo deve ser aplicada a placa opcional para encoder ES836, nestes dois casos durante
o fechamento do ENABLE seré sinalizado o alarme: A101 MDI8 lllegal Configuration.

e Leitura de uma Entrada em frequéncia e de um Encoder:

Utilizam-se MDIé e MDI7 para a leitura do encoder push-pull e MDI8 para a leitura da entrada em frequéncia. Os
alarmes que poder se verificar sdo:

» A082 lllegal Encoder Configuration se em MDIé ou MDI7 séo programadas outras funcdes;

¢ A101 MDI8 lllegal Configuration se em MDI8 sdo programadas outras fungdes ou se o acionamento levanta a presenca
da placa opcional ES836.
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36.1.2. CoM PLACA OPCIONAL ES836

e Leitura de um ou dois Encoders:

Para a leitura de um Unico Encoder pode-se utilizar a placa opcional ou as entradas digitais MDI6 e MDI7 (se encoder
push—pull).

Além disso, é possivel utilizar ambas as solugdes para ler contemporaneamente dois encoders e através do pardmetro
C189 definir o uso das duas leituras (para a medida de velocidade do motor controlado ou como referéncia).

E possivel utilizar indiferentemente o encoder A ou o B como retroacéo de velocidade ou como fonte de referéncia (de
velocidade, torque ou do PID) .

Por Exemplo:

se se quer utilizar o encoder A como fonte de referéncia de velocidade e o encoder B como retroagdo deve-se programar
C189 como 6:[A Ref; B Fbk] depois com PO73 e PO74 (MENU ENTRADAS PARA REFERENCIAS) definir a minima e a
mdéxima velocidade lida para a colocada em escala e a saturag@o da leitura do encoder A selecionado como fonte de
referéncia (em um dos parametros C144 + C147 do MENU METODO DE CONTROLE); além disso, deve ser ajustado
[Yes] no pardmetro CO12 (em caso de motor 1) para ativar a Retroacdo de Velocidade de Encoder.

Se for selecionado o uso do encoder A, ndo é possivel programar qualquer funcdo em MDI6 e MDI7, se isto acontecer
serd sinalizado um alarme A082 lllegal Encoder Configuration no fechamento do ENABLE.

Se selecionado o uso do encoder B e a placa opcional ES836 né&o for evidenciada pelo acionamento, no fechamento do
ENABLE serd sinalizado o alarme A082 lllegal Encoder Configuration.

e Leitura de uma Etrada em Frequéncia:

Pode-se utilizar como entrada em frequéncia somente a entrada digital MDI6 (FINA) porque, caso seja programado com
C189 o uso de MDI8 como entrada em frequéncia (FINB), a presenca da placa opcional daria lugar ao alarme A101
MDI8 lllegal Configuration.

Néo deve ser atribuida qualquer outra fungdo a MDI6 sendo no fechamento do ENABLE gera-se o alarme A100 MDI6
lllegal Configuration.

¢ Leitura de uma Entrada em Frequénica e de um Encoder:

Utiliza-se como entrada em frequéncia a entrada digital MDI6 (FINA) e o Encoder B (porque a leitura da entrada em
frequéncia FINB com MDI8 né&o é possivel dada a presenca da placa opcional ES836).

Se forem programadas outras fungdes na entrada digital MDI6 no fechamento do ENABLE tem-se o alarme A100 MDI6
lllegal Configuration.

Nestas condicdes se verifica o alarme A082 lllegal Encoder Configuration significa que o inversor né&o evidenciou a
presenga da placa opcional ES836 (verificar a sua conexdo).

O pardmetro C189 define se as entradas digitais na aquisigéo veloz séo utilizadas para a leitura em frequéncia ou de um
encoder, e neste Ultimo caso, se o encoder deve ser entendido como fonte de referéncia ou como retroacéo.

Além disso, no MenU Encoder é possivel:

o definir o ntmero de impulsos giro dos encoders,

¢ habilitar ou ndo o alarme de velocidade,

o definir uma constante de tempo aplicada & filiragem das leituras

e definir se a leitura dos encoders é efetuada lendo os dois canais em quadratura ou lendo somente o canal A e
deixando ao B a tarefa de discrimigéo do sentido de rotacdo (ChB low level— rotagéo negativa; ChB high level— rotagéo
positiva).
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36.1.3. EXEMPLO DE USO DE DOIS ENCODERS

MOTOR 1 MOTOR 2
Encoder 0)1 Encoder 032 = 2(0)1)

Encoder 2
Feedback
(Optional board)

v
Encoder 1
Reference Pemc:
(MDIé e MDI7) Drive

]

Uvw

PO00350-b

Figura 50: Exemplo de uso de dois encoders

Supondo querer comandare em cadeira fechada o motor 2 a velocidade dobrada em relacdo ao motor 1.

Para fazé-lo é necessdrio utilizar a velocidade do motor 1, munido de encoder, como referéncia para o inversor Sinus
Penta e a medida de velocidade do encoder (B) coaxial ao motor comandado pelo inversor como retroacdo de
velocidade.

Suponhamos que o motor 1 seja utilizado em um range de velocidade de 0 a 750rpm e que seja munido de um encoder
Push—Pull com saidas Single-Ended e tenha uma resolucdo de 2048 impulsos/giro.

O motor 2, ao contrério, é dotado de um encoder NPN com saidas Single-Ended e resolucdo 1024 impulsos/giro.

No torque de entradas digitais MDI6 e MDI7 é possivel ligar somente um encoder Push—Pull, por isso o encoder do motor
2 que constitui a retroagdo de velocidade do nosso sistema, e € NPN, é necessério ligd-lo a placa opcional (Encoder B do
inversor), enquanto o encoder do motor 1(Push—Pull), utilizado como referéncia do nosso sistema, serd ligado aos bornes
MDIé e MDI7 (Encoder A do inversor).

Pelo que foi dito a configuragéo dos Encoders a serem programados é a seguinte:

Men0 Encoder/Entradas em Frequéncia:

(ajuste modalidades de uso e caracteristicas dos encoders)

C189 = [6: A—Reference B-Feedback]  (Modalidade de emprego Encoder/Entradas em
Frequéncia)

C190 = 2048 impulsos/giro (NUmero de impulsos giro Encoder A)

C191 = 1024 impulsos/giro (NUmero de impulsos giro Encoder B)

c197 = [0: 2Ch.Quad.] (NUmero canais Encoder A)

C198 = [0: 2Ch.Quad.] (NUmero canais Encoder B)

C199 = [0: Fdbk.No Ref.No] (Invers@o Sinal Leitura Encoder)
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Menid Motor Control 1:

(ajuste controle com retroacdo de velocidade de encoder e velocidade min e max do motor controlado)

Co12 = [Yes] (Retroacdo de velocidade de Encoder
M1)

c028 = 0 rpm (Velocidade minima motor M1)

co29 = 1500 rpm  (Velocidade méxima motor M1)

MenU Método de Controle:

(ajuste proveniéncia da referéncia de velocidade de encoder)

C143 = [8: Encoder] (Selecao origem referéncia 1)
C144 = [0: Disable] (Selecao origem referéncia 2)
C145 = [0: Disable] (Selecao origem referéncia 3)
C146 = [0: Disable] (Selecao origem referéncia 4)

Men0 Referénicas:

(ajuste range de leitura do encoder utilizado como referénica de velocidade)

PO73
PO74

0 rpm (Valor de giros minima entrada encoder)
750 rpom  (Valor de giros méxima entrada encode)

Mend Rampas:

(Tempos de rampa aplicados & referéncia zerados para manter a lei de variagé@o de velocidade desejada sem introduzir
retardacdes)

PO09 0 (Tempo de aceleragéo 1)
POTO0 = 0 (Tempo de desaceleracdo
1)

Com estes ajustes, quando o motor 1 alcanga a velocidade maxima (750rpm) a referéncia de velocidade é 100% (porque
o valor de velocidade lido pelo encoder utilizado como fonte de referéncia é saturado e escalado com relagé@o aos valores
de nimero de giros minimo e méximo ajustados em PO73, PO74), portanto sendo a velocidade méxima do motor
controlado pelo inversor igual a 1500 rpm (C029) a referéncia de velocidade é de 1500 rpm.

323/428



GUIA z SANTERNO SINUS PENTA

PARA A PROGRAMACAO CARRARO GROUP

36.2. Lista Parametros de €189 a C199

Tabela 91: Lista dos Parametros C189 + C199

R % Nivel Endereco VALORES
el RGO de Acesso MODBUS DEFAULT
C189 Modalidade de emprego Encoder/Entradas em BASIC 1189 0 [Néo utilizado,

Frequénica Néo utilizado]

C190 Impulsos giro encoder A BASIC 1190 1024
C191 Impulsos giro encoder B BASIC 1191 1024
C192 Time Out erro seguimento velocidade ENGINEERING 1192 5.00 sec
C193 Erro entre referéncia e velocidade ENGINEERING 1193 300 rpm
C194 Habilitagdo alarme tracking error ENGINEERING 1194 1: Attivo
Constante de tempo filiro sobre medida de
C195 N ENGINEERING 1195 5.0 ms
retroacdo de encoder
C196 Cons:ron.’re de tempo filtro sobre medida de ENGINEERING 1196 5.0 ms
referéncia de encoder
c197 NUmero canais Encoder A ENGINEERING 1197 0:2 Canais em
guadratura
C198 NUmero canais Encoder B ENGINEERING 1198 0:2 Canais em
guadratura
C199 Inversdo Sinal encoder ENGINEERING 1199 0[Fdbk.NO;Ref.NO]
C189 Modalidade de emprego Encoder / Entradas em Frequéncia
C189 Range 0+ 14 Ver Tabela 92
Default 0 0 [Né&o Utilizado; Nao Utilizado]

Level BASIC

Address 1189

Determina a modalidade de uso das entradas digitais & aquisicdo veloz. O uso
de MDI8 como entrada em frequéncia necessita da auséncia da placa opcional
para o encoder B. A entrada digital MDIé pode ser usada como entrada em
frequéncia ou, em torque com MDI7, para a leitura de um encoder (Encoder A).
Pode ser programada também a leitura de ambos os encoders A e B e com o
pardmetro C189 se define qual dos dois encodes é usado como fonte de
referéncia (se ajustado como fonte de referéncia de velocidade/torque no MENU
CONTROLE MOTOR ou como fonte de referéncia do PID no MENU
CONFIGURACAO PID) e qual como retroacdo de velocidade.

As possiveis configuracdes das entradas digitais & aquisicdo veloz estado presentes
na codificacdo apresentada na Tabela 92.

Function

Caso o encoder seja utilizado como fonte de referéncia, a velocidade lida serd
saturada e colocada em escala em relagéo aos valores de PO73 e P074
respectivamente; valor minimo e méximo de velocidade para o encoder.
Exemplo:

C189 [ A Reference; B Unused ], P0O73 [-1500rpm], PO74 [1500rpm] se uso o
encoder como referéncia do PID, a medida da referéncia é exprexa em
percentual com relacdo ao Max [ |PO73|; |PO74| ].

Se se seleciona o0 uso de um pardmetro de uma entrada em frequéncia, a leitura
serd saturada e escalada com relaglio aos pardmetros PO71 PQO72
respectivamente; minimo e mdéximo valor de frequéncia para a entrada em
frequéncia.
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Tabela 92: Codificagéio de C189

Valor

Uso EncoderA / FINA

Uso Encoder B / FINB

PARA A PROGRAMACAO

0 Néo utilizado Néo utilizado

1 EncA Retroagdo Néo utilizado

2 EncA Referéncia Néo utilizado

3 Néo utilizado EncB Retroagdo

4 Néo utilizado EncB Referéncia

5 EncA Retroagdo EncB Referéncia

6 EncA Referénica EncB Retroagdo

7 EncA Referénica e Retroagéo Néo utilizado

8 Néo utilizado EncB Referéncia e Retroagéio
9 MDIé Entrada em Frequéncia Néo utilizado

10 Néo utilizado MDI8 Entrada em Frequéncia
11 MDIé Entrada em Frequéncia EncB Referéncia

12 EncA Referénica MDI8 Entrada em Frequéncia
13 MDIé Entrada em Frequéncia EncB Retroagdo

14 EncA Reiroagto MDI8 Entrada em Frequéncia

Nos casos 7 e 8 0 mesmo encoder pode ser utilizado seja como fonte de referéncia seja como retroacéo.
Por exemplo, no caso 7, o encoder A pode ser utilizado como retroagéo de velocidade para o controle motor utilizado e,
ao mesmo tempo, como referéncia para o regulador PID.

C190 Ndmero de impulsos giro do encoder A

C190 Range 256 + 10000 256 + 10000 impulsos/giro
Default 1024 1024
Level BASIC
Address 1190

Define o nimero de impulsos giro do encoder A (encoder em régua de bornes).

Function

C191 Ndmero de impulsos giro do encoder B

C191 Range 256 + 10000 256 + 10000 impulsos/giro
Default 1024 1024
Level BASIC

Address 1191

Define o nimero de impulsos giro do encoder B (encoder ligével com placa

Function .
opcional).

C192 Timeout para alarme de velocidade

C192 Range 0 + 65000 0.00 + 650.00 sec
Default 500 5.00 sec
Level ENGINEERING

Address 1192

Se habilitado o alarme de velocidade (C194) e o erro de velocidade é maior que
o limiar (C193), determina o tempo limite de permanéncia da condicdo antes de
dar o alarme. Mesmo se o alarme de velocidade estiver desabilitado, o tempo
ajustado em C192 e o limiar de erro C193 séo utilizados para sinalizar um erro
no seguimento da velocidade nas saidas digitais programadas com modalidade
BRAKE ou LIFT provocando a sua desativagéo.

Function
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C193 Limiar de erro de velocidade

C193

Range

Default
Level
Address

Function

C194 Habilitacdo alarme de velocidade

0+ 32000 0+ 32000 rpm

300 300 rpm

ENGINEERING

1193

Se habilitado o alarme de velocidade (C194) e o erro de velocidade é maior que
o limiar (C193),

Define o limiar de erro para o qual se habilita a contagem do tempo para o erro
de velocidade. Mesmo se o alarme de velocidade estiver desabilitado, o tempo
ajustado em C192 e o limiar de erro C193 sdo utilizados para sinalizar um erro
no seguimento da velocidade nas saidas digitais programadas com modalidade
BRAKE ou LIFT provocando a sua desativacéo.

C194 Range

Default

Level
Address
Function

0: Desativado

0+1 1: Ativo

1 1: Ativo

ENGINEERING

1194

Permite a habilitag@o da intervencéo do alarme de erro de velocidade.

C195 Constante de tempo filtro medida retroacdo de velocidade de encoder

C195 Range

Default
Level
Address

Function

0+ 30000 5 +3000.0 ms

50 5.0 ms

ENGINEERING

1195

Define a constante de tempo utilizada para a filtragem das leituras do encoder
empregado como retroagéo de velocidade.

C196 Constante de tempo filtro medida da referéncia de encoder

C196 Range

Default
Level
Address

Function

C197 Ndmero de canais encoder A

C197 Range

Default
Level
Address

Function

0+ 30000 5+ 3000.0 ms

50 5.0 ms

ENGINEERING

1196

Define a constante de tempo utilizada para a filtragem das leituras do encoder
empregado como referéncia.

0: 2 Canais em quadratura
1: Somente un canal

0=+1

0 0: 2 Canais em quadratura

ENGINEERING

1197

Define o nimero de canais utilizados para a leitura do encoder A.

A programacdo de fabrica é 2 Canais em quadratura. E possivel ler a velocidade
também utilizando apenas um canal (como para a roda fénica) e discriminar o
sentido de rotacdo com o segundo canal (nivel baixo — rotacdo negativa; nivel
alto — rotag¢do positiva).
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C198 Ndmero de canais encoder B
c198 st 0+ 0: 2,Concus em quadratura
1: S6 um canal
Default 0 0: 2 Canais em quadratura
Level ENGINEERING
Address 1198
Function Define o nimero de canais utilizado para a leitura do encoder B (ver C197).
C199 Inverséo Sinal Encoder
C199 Range 0+3 Ver Tabela 93
Default 0 0 [Fdbk. NO; Ref. NOJ

Level ENGINEERING

Address 1199

Determina a aplicacdo de uma eventual inversdo do sinal da velocidade obtida
pelas entradas encoder.

Function

iji NOTA Executando o ajuste encoder o sinal do encoder utilizado como retroagdo é automaticamente

adaptado ao efetivo sentido de rotagdo do motor.

Tabela 93: Codificacdo de C199

Valor Inversdo Sinal Encoder Feedback Inversdo Sinal Encoder Referéncia
0 Fdbk. NO Ref. NO
1 Fdbk. YES Ref. NO
2 Fdbk. NO Ref. YES
3 Fdbk. YES Ref. YES
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37. MENU FRENAGEM EM RESISTENCIA

37.1. Descricao

Neste men0 é possivel habilitar o comando do transitor de clamp e ajustar o seu duty cycle méximo na resisténcia de
frenagem do inversor. Se esta Glitma néo estd presente, pode-se regular a tempestividade do controle da tenséo do bus
DC para evitar o alarme de OVERVOLTAGE com desaceleragdes bruscas.

A habilitaggo do comando do transitor de clamp da resisténcia de frenagem é obtida colocando C210=[Com
resisténcia]. Nesta modalidade, quando a tensdo do bus DC supera um valor de limiar dependente da classe de tenséo
do inversor, o transitor de clamp é fechado na resisténcia de frenagem para dissipar sobre ela a energio em excesso e
manter dentro dos valores aceitéveis a tensdo do bus DC.

O mdximo duty cycle de funcionamento da resisténcia de frenagem é parametrizado com C212 e C211 respectivamente:
maximo duty cycle (100 * Ton / (Ton+Toff) [%]) e méximo tempo de acendimento continuativo (Ton). Se na resisténcia de
frenagem ¢é solicitada uma intervengo de duragéo Ton = C211, vencida essa intervengéo, serd desabilitado o seu
comando para um tempo igual a Toff = (100 - C212) * C211 / C212 [sec].

Exemplo:

em um levantamento com Sinus Penta 0086 a 400V é solicitada uma resisténcia de frenagem com duty cycle 50% e a
duragdo de frenagem é de 30s. As tabelas presentes no capitulo “Resisténcias de frenagem” do Guia para a Instalagéo
fornecem o valor 10Q — 24 kW.

Tal resisténcia tem uma duracdo mdxima de inser¢do continuativa igual a 62s: a duragdo da freada é, portanto,
compativel com tal valor. Se ndo fosse assim, deveria-se escolher uma resisténica de poténica maior.

A programacdo relativa é:

C210=[Com resisténcia].

C211=30s

C212=50%

Na programagéo de fdbrica ndo se considera presente a resisténcia de frenagem. Neste caso C210 representa a
tempestividade, com relagé@o as variagdes da tensdo do bus DC, com o qual é diminuida a rampa de desaceleragéo para
fazer frente a um fluxo de energia ndo sustentavel pelo banco de condensadores do bus. Se C210 for zero e o controle
for FOC, a desaceleracdo acontece com um soprafluxo, para os outros controles com C210=0 a diminuicdo da
desaceleragéo acontece somente considerando o alcance de determinados valores (fungéo da classe de tenséo do
inversor) da tensdo de barra.

Caso C210 seja maior que zero, o controle da tensdo do bus DC acontece considerando também a derivada da tensédo
de barra e maior é o valor de C210 mais conservativos os valores de variacdo de tensdo que influem na prolongagéo da
rampa de desaceleracdo.

NOTA O transistor de clamp ndo é comandado se o inversor alimentado por uma fonte Regenerativa
(veja-se pardmetro CO08 = xT Regen, onde x pode ser 2, 4, 5 o 6.
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37.2. Lista de Parametros de €210 a C212

Tabela 94: Lista dos Parametros C210 = C212

R % Nivel Endereco VALORES
Parémetro FUNGAG de Acesso MODBUS |  DEFAULT
C210 Extensdo automdtica rampa de desaceleracao ENGINEERING 1210 Ver Tabella 72
C211 Tempo mdximo de acendimento continuativo ENGINEERING 1211 2.00sec
C212 Duty Cycle Frenagem (Ton/(Toff+Ton)) ENGINEERING 1212 10%
C210 Extensdo Automética rampa de desaceleracéo
C210 Range -1 + 32000 [—0.0] :{Com Resisténcia] ; 320.00

Default Ver Tabella 72

Level ENGINEERING

Address 1210

Se C210 = [Com Resisténcia] habilita o comando da resisténcia de frenagem e
consequentemente o controle do bus DC relativo a esta condigdo de funcionamento em
que é possivel dissipar a energia regenerada pelo motor.

Na ausénica de resisténcia de frenagem néo é possivel dissipar a energia regenerada
pelo motor. Nestas condigdes, a rampa de desaceleracdo é alongada se a variagéo de
tens@o do bus DC é muito rdpida ou se se superam certos valores de limiar.

Aumentando o parémetro C210 torna-se mais sensivel a intervengdo do alongamento
das rampas (basta uma menor quantidade de poténcia regenerada para obter um
alongamento das rampas) evitando assim sobretensdes indesejadas.

O efeito de C210 é o de reduzir o limiar sobre a tensdo do bus DC com relacéo & qual se tem

o alongamento das rampas, segundo um fator K dado pela férmula:
k = Pout/(Pmax*100*C210),

NOTA com k limitado entre 1.0 e 1.3
Maior é k, menor é o nivel do bus DC ao qual se tem o alongamento das rampas.

Por exemplo, com C210=0.2 para ter k>1 a poténcia que entra Pout deve ser superior a 5%
de Pmax.
Ajustando C210=2, ¢é suficiente o0 0.5% de Pmax para ter k>1.

NOTA O parémetro C210 ¢ interbloqueado com o parédmetro PO31 (Reset arredondamento rampas)
para tornar impossivel a combinagdo C210 # [Con resistenza] com P031 = 0:No.

C211 Tempo mdaximo de funcionamento continuativo da resisténcia de frenagem

C211 Range 0 + 32000 0; 320.00 sec

Default 200 2.00 sec

Level ENGINEERING

Address 1211

Mdéximo tempo de funcionamento continuativo que poderd ser solicitado na
resisténica de frenagem.

ZI e M Se a resisténcia de frenagem for utilizada por um tempo C211 sem nunca ser
desativada, automaticamente é desabilitado o seu comando por um tempo de
reposo determinado por C212.
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C212 Duty cycle frenagem (Ton/(Ton+Toff))
C212 Range 0+ 100 0+ 100 %
Default 10 10 %

Level ENGINEERING

el [(EE 1212

C212 = (Ton/(Ton+Toff))*100

Duty cycle de funcionamento admitido para a resisténcia de frenagem.
E expresso em percentual e estabelece o tempo de reposo da resisténcia de

frenagem a frente de um funcionamento continuativo igual ao tempo méximo C211.

Function
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38. MENU FRENAGEM EM CORRENTE CONTINUA

38.1. Descricao

Com algoritmo de controle IFD ou VTC é possivel injetar corrente continua no motor para provocar a sua parada. Isto
pode ser efetuado automaticamente na parada e/ou na partida ou ainda por um comando de régua de bornes. Todos
os parémetros relativos encontram-se no MENU FRENAGEM EM CORRENTE CONTINUA. A intensidade da corrente
continua injetada é percentualmente referida na corrente nominal do motor ativo.

38.1.1. FRENAGEM EM CORRENTE CONTINUA NA PARTIDA E
FUNCAO ANTI-VAPOR CONSENSADO

A fung@o de frenagem em corrente continua na partida se ativa colocando C216 em [YES]. A frenagem é efetuada depois
de um comando de START, com referéncia de velocidade diferente de zero, antes da rampa de aceleragéo. Para
comando de START, pode-se entender: RUN ou REV de régua de bornes ou START de Keypad etc. em funcdo da
modalidade de comando ajustado. O valor e a duragéo da injecdo de corrente s@o definidas respectivamente pelos
pardmetros:

C220 Expresso em percentual da corrente nominal do motor controlado.
C218 Expresso em segundos.

Speed A
loc =f [ C220)
DCB
at
Ipc =f (C221 START
p
218
Enable 4
ON
OFF >
Start
Command
ON
OFF >
PO00352-b

Figura 51: DCB Hold e DCB At Start

Andamento da velocidade de saida e da corrente continua de tina de dgua quente para aquecimento e frenagem, com as
fungdes de DCB Hold e DCB At Start ativas.
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A funcéo de anti-vapor condensado consiste na injecdo de corrente continua no motor, a qual, além de exercer uma agéo
freiante, provoca um aquecimento dos enrolamentos evitanto da formacéo de vapor condensado. Esta funcdo é ativa
somante para tipo de controle IFD ajustando C221 diferente de zero com ENABLE = ON .

Nos outros controles a acdo anti-vapor condensado é desenvolvida pela corrente injetada em fase de fluxagem do motor.
O parémetro C221 expresso em percentual da corrente nominal do motore controlado, determina o nivel de corrente
injetata em fase de tina de dgua quente para aquecimento.

Os pardmetros que intervém na programagéo desta fungéo séo:

C216 habilitagdo da fungdo DCB ot Start;

C218 duragéo da frenagem na partida;

C220 intensidade da corrente de frenagem;

C221 intensidade da corrente de tina de dgua quente para aquecimento (ativa somente para o tipo de controle IFD).

Speed A
Ioc =f (C220)
DCB
at
p 1
Tc218
Enable a
ON
OFE >
Start
Command 4
ON
OFF >
PO00351-b

Figura 52: DCB At Start com controle VTC

Andamento da velocidade de saida e da corrente continua de frenagem, com as fungdes de DCB At Start no caso de
controle VTC afivas.
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38.1.2. FRENAGEM EM CORRENTE CONTINUA NA PARADA

Esta fungéo se ativa colocando C215 em [YES] ou se se estd Power Down e C234 (Power Down Stop Mode) é ajustado
como DCB.

A frenagem em corrente continua é efetuada depois de um comando de parada com rampa. O nivel de velocidade a que
iniciar a frenagem é determinado por C219 ou, se se estd em Power Down e C234 ¢é ajustado como DCB, por C235
(Power Down Stop Level).

Na Figura 53 é exemplificado o andamento da velocidade de saida e da corrente continua de frenagem com a funcéo de
frenagem em corrente continua na parada ativa.

Os pardmetros que intervém na programagéo desta fungéo séo:

C215 habilitagdo da fungéo;

C217 duragéo da frenagem;

C219 velocidade motor de inicio frenagem;

C220 intensidade da corrente de frenagem

ou em caso de Power Down se C234 (Power Down Stop Mode) é ajustado como DCB:
C235 velocdade do motor de inicio frenagem.

Speed A
| IbC =f (C220)
BEHE
at
DCB Speed STOP
Level ..............................................................
p
—
Start A = E2E
Command
ON
OFF .
PO00353-b

Figura 53: DCB At Stop

Andamento da velocidade do motor e da corrente continua de frenagem com a fungdo de FRENAGEM EM C.C. ALLO
STOP ativa.
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38.1.3. FRENAGEM EM CORRENTE CONTINUA COM COMANDO DE
ENTRADA DIGITAL

Ativando a entrada digital programada como DCB (C160) comanda-se a frenagem em corrente continua. A duragéo é

determinada segundo a seguinte férmula:
t* = C217 * (noyr / C219) con ngyr/ €219 no méximo igual a 10.

Podem-se ter as seguintes possibilidades:

a)t1 > t* ol tempo 11 em que é mantido o comando de frenagem é maior que t*.

Neste caso, terminada a frenagem em corrente continua, para retomar a marcha do motor segundo a rampa de
aceleracdo ajustada, deve ser desabilitado o comando de DCB e reconfirmado o consenso & marcha por uma
desabilitacdo e sucessiva reabilitagdo do comando de start (ver figura abaixo).

Speed
Ioc =f{C220)
Spdl
Manual
DCB Speed DCB
Level .....................................................
: : p 1
« >
DCB ] =t*
Command :
ON
OFF >
Start ”
Command

ON

OFF >
PO00354-b

Figura 54: DCB Manual (Exemplo 1)

Andamento da velocidade do motor, da corrente continua de frenagem e dos comandos de DCB Manual e START no
caso em que t1>t*

b)t1 < o tempo t1 em que é mantido o comando de frenagem é menor que t*.
Nesta condicdo podem-se ter dois comportamentos diversor dependendo do algoritmo de controle e dos ajustes da
fungdo de procura da velocidade de rotagéo.
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Controle IFD ou VTC com Speed Searching desabilitada (C245 [NOJ):

Desabilitando prematuramante o comando manual de frenagem, esta Gltima é terminada e o motr, se ainda estiver em
rotagdo, prossegue o movimento por inércia. Para retomar a marcha segundo a rampa de aceleracéo ajustada, deve ser
reconfirmado o consenso & marcha por uma desabilitagéo e sucessiva reabilitacdo do comando de start (ver Figura 55).

Speed N
Ioc =f (C220) Free wheel
Spdl é
DCB Speed :
P [ S ——— S —
— >t
CH <t
DCB % < =_
Command f
ON
DCB
Man.
OFF -
Start 5
Command
ON
OFF >
PO00355-b

Figura 55: DCB Manual (Exemplo 2)

Andamento da velocidade do motor, da corrente continua de frenagem e dos comandos de DCB Manual e START no
caso em que t1<t* e o algoritmo de controle seja IFD Voltage/Frequency ou VTC VectorTorque com Speed Searching
desabilitada.
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Controle IFD com Speed Searching habilitada ( C245 [YES]):

Desabilitando prematuramente o comando manual de frenagem, é ativada a fungéo de procura da velocidade de
rotagdo do motor que, uma vez, engatada, é aumentada segundo a rampa de aceleracdo ajustada (ver Figura 56).

Speed "
Ibc =f (C220) Speed Searching
Spdl .
DCB Speed \/
Level .............
; p 1
] <t*
DCB " | <
Command e
ON
DCB
Man.
COFF -
Start
Command®
ON
OFF >
PO00356-b

Figura 56: DCB Manual (Exemplo 3)

Andamento da velocidade do motor, da corrente continua de frenagem e dos comando de DCB Manual e START no caso
em que 1 <t* e o algoritmo de controle seja IFD com Speed Searching habilitada.
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38.2. Lista de Parametros de €215 a C224

Tabela 95: Lista dos Parametros C215 + C224

A % Nivel Endereco VALORES
Parémefro FUNGAG de Acesso | MODBUS |  DEFAULT
C215 Ativa a frenagem em CC na parada ADVANCED 1215 0:NO
C216 Ativa a frenagem em CC na partida ADVANCED 1216 0:NO
C217 Duracéo frenagem em CC na parada ADVANCED 1217 0.5
C218 Duragéo frenagem em CC na partida ADVANCED 1218 0.5
C219 Velocidade inicio frenagem CC na ADVANCED 1219 50rpm

parada
C220 Corrente continua de frenagem ADVANCED 1220 100%
C221 Corrente continua para tina de dgua ADVANCED 1221 0%
quente para aquecimento
C222 Tempo rampa frenagem em CC Motor 1 ENGINEERING 1222 Ver
C223 Tempo rampa frenagem em CC Motor 2 | ENGINEERING 1223 Tabeﬁo 79
C224 Tempo rampa frenagem em CC Motor 3 | ENGINEERING 1224
C215 Ativa o frenagem em CC na parada
C215 Range 0=+1 0: No; 1: Yes
Default |8 0: No
_ Level ADVANCED
VeI 1215
(0f]yiif)8 N IFD e VTC

Habilita a fungéo de frenagem em corrente continua durante a fase de
desaceleragéo quando se alcanca a velocidade ajustada em C219 (ou €235 se em
fase de Power Down e C234 [DCB]):

Function

C216 Ativa a frenagem em CC na partida

C216 Range [ 0: No; 1: Yes
Default |8 0: No
Level ADVANCED
Address PR
Control IFD e VTC

0 ale e}y Habilita a fungdo de frenagem em corrente continua na partida

C217 Duracéo frenagem em CC na parada

C217 Range 1 + 600 0.1; 60.0 sec.
Default 5 0.5
Level ADVANCED
Vel 1217
Control IFD e VTC

Duracéo da frenagem em corrente continua no stop.

Function
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C218 Duragéo frenagem em CC na partida

C218 Range

Default

Level

Address
Control
Function

1+ 600 0.1; 60.0 sec.
5 0.5
ADVANCED

1218

IFD e VTC

Duracéo da frenagem em corrente continua no start.

C219 Velocidade de inicio frenagem em CC na parada

C219 Range

Level
Address
Control

Function

Default

0; 1000 0; 1000 rpm.
50 50rpm
ADVANCED

1219

IFD e VIC

Velocidade de inicio frenagem em corrente continua no stop durante a fase de
desaceleragéo.

C220 Corrente continua de frenagem.

Default
Level
Address
Control

Function

C220 Range

0; MIN[120; (Imax 0; MIN[120%; (Imax
inversor/Inom.motor)*100) ] inversor/Inom.motor)*100)% ]
100 100%

ADVANCED

1220

IFD e VTC

Nivel de corrente continua injetado durante a fase de frenagem.
E expressa em percentual da corrente nominal do motor controlado.

C221 Corrente continua para tina de dgua guente para aquecimento.

C221 Range
Default
_ Level
Address
Control

Function

0+ 100 0; 100%
0 0%

ADVANCED

1221

IFD

Nivel de corrente continua injetado durante a fase de tina de dgua quente para
aquecimento: para ativar a funcéo é preciso ajustar um valor de C221 diferente de

zero.
E expressa em percentual da corrente nominal do motor controlado.

C222 (C223, C224) Tempo de rampa para frenagem em corrente continua

C222 (mot. n.1)
C223 (mot. n.2) Range
C224 (mot. n.3)

Default

Level
Address
Control
Function

2 + 32000 2 + 32000 msec

Ver
Tabella 72

ENGINEERING

1222, 1223, 1224

IFD e VTIC

Tempo empregado a defluxar o motor antes da frenagem em corrente continua.
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39. MENU FALTA DE REDE (POWER DOWN)

39.1. Descricao

Em caso de falta repentina da tensdo de linha, é possivel manter o inversor alimentado aproveitando a energia cinética
do motor e da carga: a energia recuperada por efeito da diminuigdo do motor é utilizada para alimantar o inversor,
evitando portanto a perda de controle causada pelo black—out de rede.

Todos os parémetros relativos encontram-se no submen Power Down do meny de configuragéo.

Estdo presentes as seguintes possibilidades, seleciondveis com o parémetro C225:

—[NO]: a fungéo é inibida (programagéo de fdbrica). Somente neste caso é possivel habilitar a sinalizagéo de alarme
de falta de rede A064 ajustando C225 [3: Alarm].
- [YES]: passado o tempo C226 (retardacdo inicio Power Down pela queda da rede elétrica, é efetuada uma rampa de

desaceleracéo de duragdo programdvel (rampa de desaceleracdo em Power Down C227).

— [YES V]: Em caso de falta da rede por um tempo superior a C226 é efetuada a parada controlada regulando a
desaceleracdo de forma a manter a tensdo do bus DC no valor C230. Isto é realizado com um Pl (regulador
proporcionale-integral) ajustado por dois parédmetros: proporcional (C231) e integral (C232).

Caso a falta de rede provoque também a queda do comando de ENABLE, a parada controlada
NOTA  né&o pode ser efetuada, visto que este Ultimo é necessdrio para a habilitacgo Hardware dos

7 N
A\

No caso de inversor alimentado em DC por Penta Regenerativo (ou equipamento equivalente
NOTA  que estabiliza a tenséo do bus DC) néo é possivel efetuar a manobra de Power Down. (C008 =
xT Regen onde x pode ser 2, 4, 5 0 6)

Speed "
p
DC*bUS A
Voltage
C230
>t
AC Mains A
QK
> i
C226 Extra
Power Down [)elqy Deceleration
PO00357-b

Figura 57: Exemplo de Power Down

339/428



GUIA #”. SANTERNO SINUS PENTA

PARA A PROGRAMAQAO CARRARO GROUP

\

Na figura acima est@o representados os andamentos da velocidade do motor, da tenséo do bus DC em caso de falta de
rede. No caso considerado, a rede volta antes do desligamento do inversor e do fim da rampa de desaceleragéo,
portanto, o mortor é novamente acelerado com a rampa de aceleracdo ajustada.

Se durante a rampa de desaceleracdo em Power Down for reconhecido um retorno da alimentagdo, o motor é
novamente acelerado segundo a rampa de aceleracéo ativada. E possivel ainda configuarar uma velocidade de fim
Power Down C235 e o tipo de funcionamento da parada que se deseja C234.

Quando a velocidade do motor durante a desaceleragéo alcanga o nivel de fim Power Down estéo presentes as seguintes
possibilidades de funcionamento seleciondveis com o parémetro C234:

— [Stop]: Independentemente do valor de C235 o inversor controla o motor até a sua parada, se volta a alimentagéo,
necessita de uma desativagéo e sucessiva reativagdo do comando de marcha para poder novamente acelerar o motor.

- [DCB]: Uma vez alcangada a velocidade de fim Power Down ajustada com C235, é efetuada uma frenagem em
corrente continua. Se durante a frenagem volta a alimentacdo, o inversor fica esperando uma desativacdo e sucessiva
reativagdo do comando de marcha para poder reacender o motor.

— [Stand-By]: Uma vez alcancada a velocidade de fim Power Down ajustada com C235, o inversor vai em stand-by;
neste caso, se volta a alimentag@o, é necessdrio desativar e reativar o comando de marcha para tornar a acelerar o
motor.
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39.2. Lista Parametros de €225 a C235

Tabela 96: Lista dos Parametros C225 + C235

o % Nivel Endereco VALORES
HEIR e AENERE) de Acesso MODBUS DEFAULT
C225 Procedimento em caso de falta de rede ENGINEERING 1225 3: Alarm
C226 Retardacdo para ativagéo procedimento ENGINEERING 1226 10 ms
C227 Lec?;po rampa de stop em caso de falta de ENGINEERING 1227 20 sec
C228 Aumento pendéncia rampa de stop inicial. | ENGINEERING 1228 0.10%
C229 Aumento sensibilidade controle bus DC ENGINEERING 1229 1

339V para classe 2T
679V para classe 4T

. i (380:480V)
€230 rR:;eere”'c‘“ fensdo bus DC em falta de ENGINEERNG | 1230 707V para classe 4T
’ (481+500V)
813V para classe 5T
976V para classe 6T
C231 Consfo{n'te proporcional Pl desaceleracdo ENGINEERING 1231 0.050
automdatica
C232 | [empo integral Pl desaceleragdo ENGINEERING | 1232 0.5 sec
automdatica
C234 Acdo no fim da rampa em falta de rede ENGINEERING 1234 0: Stop
C235 :’/:Ollcemdode de fim de rampa em falta de ENGINEERING 1235 0 rpm

C225 Procedimento em caso de falta de rede

0: Desabilitado
1: Yes
C225 Range 0+3 2: YesV
3: Alarm
Default 3 3: Alarm
Level ENGINEERING
Address 1225
Tipo de Power Down:
0: Desabilitado O Power Down néo ¢é efetuado.
1: Yes Em caso de falta de rede, depois de um tempo C226 pelo

reconhecimento da falta da alimentacdo, é efetuada a rampa de desaceleragao
ajustada em C227.

2: YesV Em caso de falta de rede, a desaceleragdo é automaticamente
Function regulada por um regulador Pl (ver C231 e C232) de modo a manter o nivel de
tensdo do circuito intermedidrio em DC ao valor de referéncia C230. No caso de
controle IFD, ndo podendo dispor da regulacdo sobre o pedido de torque como
acontece para os outros controles, a regulacdo da pendéncia da rampa de
desaceleragé@o acontece baseando-se na pendéncia ajustada em C227.

3: Alarm Em caso de falta de rede o inversor vai em alarme AQ6é4 Falta
Rede.

equivalente que estabiliza o bus DC) néo é possivel efetuar a Manobra de Power Down. (C008

No caso de inversor alimentado em DC por Penta Regenerativo (ou um equipamento
NOTA
= xT Regen onde x pode ser 2, 4, 5 o0 6).
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C226 Retardacdo para ativacéo procedimento.

C226 Range 1+ 250 1+ 250 ms

Default 10 10 ms
Level ENGINEERING
Address 1226
Retardag@o de inicio de manobra de Power Down depois do reconhecimento por
parte do inversor da falta de rede.
Em caso de Power Down desabilitado (C225 =Disable) e de alarme falta de rede
ativado (C233=Yes) esta retardacdo é aplicada na sinalizagéo do alarme.

Function

desligamento do inversor.

ijj NOTA Retardar excessivamente a manobra de Power Down em caso de falta de rede, pode provocar o

C227 Tempo rampa de stop em caso de falta de rede

C227 Range 1+ 32000 1 + 32000 sec

Default 20 20 sec

Level ENGINEERING

Address 1227

Pendéncia da rampa de desaceleracdo atuada durante a manobra de Power
Down (depois da fase de exira desaceleragéo inicial) nos casos em que C225 =
Function Yes.

Se o algoritmo de controle é IFD, C227 é a pendéncia base da qual se parte
para a regulagem da desacelerag@o no caso C225= Yes V.

C228 Aumento pendéncia rampa de stop inicial

C228 Range -100 + 10000 -1.00% + +100.00 %

Default 10 0.10%

Level ENGINEERING

Address 1228

Velocidade de desaceleracdo na fase inicial da manobra de Power Down,
necessdria por ter um tempestivo aumento da tensdo do bus DC.

C228 = 0% a desaceleracd@o na fase inicial é a devida a C227 (C228 ndo tem
efeito)

C228 = 100% o desaceleragdo na fase inicial é 100 vezes mais veloz que a
devida a C227 (é como ter uma rampa inicial de C227/100 sec.)

C228 = -1.00% a desaceleracdo na fase inicial é nula (como ter rampa de
desaceleragd@o de tempo infinito).

Function

C229 Aumento sensibilidade controle dobus DC

C229 Range 1+ 250 1+ 250

Default 1 1

Level ENGINEERING

Address 1229

Permite de antecipar o reconhecimento de uma falta de rede pelo andamento da
tensdo no bus DC.

Function Valores muito elevados deste coeficiente podem dar lugar a reconhecimentos
errados de falta de rede devidos a bruscas tomadas de carga porque elas se
traduzem em bruscas diminui¢des da tensé@o do bus DC.
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C230 Referéncia tensdo bus DC em falta de rede
250 + 450 para a Classe 2T 250 + 450 V para a Classe 2T
C230 400 + 800 para a Classe 4T 400 + 800 V para a Classe 4T
500 + 960 para a Classe 5T 500 + 960 V para a Classe 5T
600 + 1150 para a Classe 6T 600 + 1150 V para a Classe 6T
339 para a Classe 2T 339V para a Classe 2T

679 para a Classe 4T (380+480V) 679 V para a Classe 4T (380+480V)
Default 707 para a Classe 4T (481+500V) 707 V para a Classe 4T (481+500V)
813 para a Classe 5T 813V para a Classe 5T
976 para a Classe 6T 976 V para a Classe 6T

Level ENGINEERING

Address 1230

Valor de referéncia da tens@o no bus DC em caso de desaceleracdo em Power

Function Down automdtica C225 = Yes V.

C231 Constante proporcional Pl desaceleracéio automdtica

C231 Range 0+ 32000 0.000 + 32.000

Default 50 0.050

Level ENGINEERING

Address 1231

Coeficiente proporcional utilizado no regulatodor Pl que governa a

A desacelerag@o automdtica em caso de Power Down C225 =Yes V.

C232 Tempo integral Pl desacelera¢éo automdtica

0.001 + 31,999 sec

caat SCL-L 1+ 32000 32000 = Desabilitado

Default 500 0.5 sec

Level ENGINEERING

Address 1232

Tempo integral utilizado no regulador Pl que governa a desaceleragdo
automdtica em caso de Power Down C225 = Yes V.

Function
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C234 Moddlité fine Power Down

0: Stop

C234 Range 0+2 1: DCB
2: Stand-by

Default 0 0: Stop

Level ENGINEERING

Address 1234

Quando a velocidade do motor durante a manobra de Power Down alcanca o
valor de fim Power Down programado com €235 hd& trés possiveis
comportamentos com base na programagdo de C234:

[Stop] independentemente do valor de velocidade programado com C235 o
inversor, consegue-se sustentar a tensGo do bus DC de modo a permanecer
alimentado, controla o motor até a sua parada. Caso haja um retorno da
alimentagdo com rampa de desacelerag@o terminada, para acelerar novamente
o motor é preciso desabilitar e reabilitar o comando de marcha. Caoso «a
alimentagéo volte com o motor ainda em fase de desaceleracéo, esse é levado
de novo & velocidade de referéncia com a rampa de aceleragéo ajustada.
[Stand-by] Durante a desaceleracdo, alcancada a velocidade programada
com C235 o inversor é colocado em stand-by e o motor prossegue a
desaceleragdo “em falso”. Se volta a alimentagéo, se terd o comportamento
andlogo descrito no caso [Stop] considerando ao invés da parada do motor o
stand-by do inversor.

[DCB]  Durante a desaceleracéo, alcancada a velocidade programada com
C235 ¢ executada uma frenagem em corrente continua cuja duragéo depende
da velocidade C235 e dos parémetros da frenagem em corrente continua (ver:
MENU FRENAGEM EM CORRENTE CONTINUA t* = C217 * (C235/ C219 ) com
C235 / C219 no mdximo igual a 10). Se volta a alimentagdo, se terd o
comportamento andlogo descrito no caso [Stop] considerando ao invés da
parada do motor o stand-by do inversor.

Function

C235 Velocidade de fim de rampa em falta de rede

C235 Range 0 + 5000 0 + 5000 rpm

Default 0 0 rpm

Level ENGINEERING

Address 1235

Velocidade de fine Power Down.

Com C234 programado como [Stand-by] ou [DCB] determina riepectivamente: a
Function colocada em stand-by do inversor ou a frenagem em corrente continua quando,
durante a rampa de desaceleragéo devida & manobra de Power Down, é
alcacado o nivel de velocidade C235.
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40. MENU ENGATE VELOCIDADE DO MOTOR (SPEED SEARCH)

40.1. Descricdo

Depois de um comando de desabilitacdo do inversor, o motor é abandonado em “falso” e continua a rodar por inércia.
Se nesta condicdo é reabilitado o acionamento, a fungdo de Speed Searching permite reengatar imediatamente o motor.
Todos os pardmetros relativos a esta funcionalidade encontram-se no submenl Speed Searching do mend de
configuragéo.

Para o controle FOC a velocidade de rotagdo do motor é sempre notata, por isso a fungdo acima mencionada é
infrinsecamente ativa e independente dos parédmetros do relativo mend.

& NOTA  Os pardmetros de speed searching sdo usados somente para o controle IFD

O speed searching intervém, com C245 programado em [YES]:

— abrindo e refechando o comando de ENABLE antes que seja passado tg, (C246);

— tirando o comando de frenagem em corrente continua antes que seja exaurido o tempo ajustado (vedi MENU
FRENAGEM EM CORRENTE CONTINUA);

- resetando um alarme (com referéncia diferente de 0), antes que seja passado t,.

O speed searching néo é efetuado em caso de falta de alimentagdo por uma duragéo tal que provoque o desligamento
do inversor.

Se o inversor entra de novo em marcha depois de um tempo maior que t. . (C246) é gerada a saida em frequéncia

SSdis
segundo a rampa de aceleragdo, ndo hé speed searching.

Colocando C246 0:[Sempre On], entrando de novo em RUN o inversor executard, de qualquer forma, a operacdo de
speed searching (se habilitada com C245) independentemente do tempo percorrido pela desabilitagéo.

Nas figuras seguintes encontram-se os andamentos da frequéncia e do nimero de giros do motor durante o speed
searching nos vérios casos

O engate da velocidade de rotagdo do motor, percorrido o tempo t, de desmagnetizagdo do rotor, acontece em trés

fases:

A velocidade de inicio de procura depende da programacéo de C249.
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C248

Motor &
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Enable A
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PO00358-b

Figura 58: Speed Searching (Exemplo 1)

— Andamento da frequéncia de saida e do nimero de giros do motor durante o speed searching (C245 = [YES))
provocado pelo comando de ENABLE. 15 < 1y, (C246) ou C246 = 0.

Trés fases:
durante il tempo 1,
durante il tempo 1,

durante il tempo t;

E gerada em saida a Gltima frequéncia presente antes do ato da desabilitacdo do inversor; nesta
fase, a corrente de saida é levada a um valor correspondente a C248;

a frequéncia em saida é desencrementada com uma rampa dependente de C247 para efeturar o
engate da velocidade de rotacéo;

O motor é levado & velocidade de roltago anterior seguindo a rampa de aceleragéo.

346/428



INUS PENTA % SANTERNO GUIA

CARRARO GROUP PARA A PROGRAMACAO

Fout / C247

oo B3

el

Motor 4
Speed

v

Inverter A
disabled

v

Reset 4

ON

OFF

v

Enable a
ON

OFF
PO00359-b

v

Figura 59: Speed Searching (Exemplo 2)

— Andamentos da frequéncia, do nimero de giros do motor, estado de bloqueio do inversor, reset e ENABLE durante o
speed searching (C245 =[YES]) gerada pela intervencdo de um alarme tog < tsgy (C246) ou C246 = 0.

inversor ndo é necessdrio abrir e fechar de novo o ENABLE, portanto o inicio do speed searching
coincidiria com o comando de reset.

Se a funcdo de seguranca na partida é desabilitada (C181 = [Desativado]) para desbloquear o
iif NOTA
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40.2. Lista de Parametros de €245 a C249

Tabela 97: Lista dos Parametros C245 + C248

. % Nivel Enderego VALORES
Pardmetro FUNGAG de Acesso | MODBUS |  DEFAULT
C245 Ativazione procura velocidade ENGINEERING 1245 0: No
C246 Desativa procura vel. se ENABLE aberto por | ENGINEERING 1246 1sec
C247 'dl'(e;rcnpo de procura vel. como % rampa de ENGINEERING 1247 10%
C248 Corrente utilizada para procura velocidade | ENGINEERING 1248 75%
C249 Nivel de partida procura velocidade ENGINEERING 1249 Ultima velocitd
C245 Ativagéo procura velocidade (speed searching)
C245 | Range 0+1 0: No + 1: Yes
Default [ 0: No

Level ENGINEERING

Vel [ 1245

Control IFD

Habilita a fungdo de speed searching.

E ativada nos seguintes casos:

— abrindo e fechando de novo o comando de ENABLE antes que tenha passado
tsus (C246);

— tirando o comando de frenagem em corrente continua antes que tenha exaurido
o tempo ajustado (ver MENU FRENAGEM EM CORRENTE CONTINUA);

- resetando um alarme (com referéncia diferente de 0), antes que tenha
transcorrido tg,,.

Function

C246 Desativa procura vel.se ENABLE aberto por

C246 Range 0; 3000 0:[Sempre On] + 3000 sec

Default 1 1 sec

Level ENGINEERING

Address RPZIS

Control IFD

Tempo mdximo que pode intercorrer entre uma desabilitago e sucessiva
reabilitacdo do inversor dentro do qual a funcdo de speed searching é ativada.
Trascorrido este limite, & sucessiva colocada em marcha do inversor, a frequéncia
S0 le oMl produzida em saida serd determinada pela rampa de aceleracéo ajustada.

Com C246 = 0:[ Sempre On] a speed searching serd executada sempre
independentemente do tempo transcorrido entre desabilitagdo e sucessiva
reabilitagéo.

348/428



GUIA
PARA A PROGRAMACAO

INUS PENTA SANTERNO

CARRARQO GROUP

2

C247 Velocidade de redugdo da frequéncia

C247 Range 1 + 1000 1 + 1000%
Default 10 10%
Level ENGINEERING
Address RVZY
Control IFD

Determina a velocidade de reducdo da frequéncia na fase de procura da
velocidade de rotagdo do motor.

Essa é dada (in Hz/s) pela férmula:

(foax x C247) /10

Isto significa que com C247=100%=1 sdo necessdrios 10s para passar da
frequénica mdaxima a OHz. A paridade de condigdes com C247=10%=0.1 (default)
s@o necessdrios 100s.

A frequéncia méxima do motor é dada pela férmula
f..x = (npoli x C029) / (2 x 60)

& NOTA  Tal velocidade de reducéo ndo depende dos tempos de rampa ajustados.
Caso o inversor entre em limitagé&o de corrente, a duragdo efetiva da procura pode ser maior
NOTA .
do ajustado.

C248 Corrente utilizada para procura da velocidade

C248 Range

Default
Level
Address
Control

Function

20; MIN [ 105%; ((Imax
inversor/Inom.motor)*100)% ]

20 + MIN [105%; ((Imax
inversor/Inom.motor)*100)%]

75

75%

ENGINEERING

1248

IFD

Nivel de corrente mdéximo utilizado durante a fase de engate da velocidade de

rotagdo.

E expressa como percentual da corrente nominal do motor.

C249 Nivel de partida para procura de velocidade (Speed Searching)

C249 Range

Default
Level

Control

Address

0: Ultima velocidade
1: VelMax / Ult.dir.

2: VelMax / Dir.pos.
3: VelMax / Dir.neg.

0: Ultima velocidade

ENGINEERING

1249

IFD

A fungdo de speed searching
programacdo de C249:

C249 =
produzida antes da desabilitagéo.
C249 =

inicia a procura da velocidade devida a&

0:[Ultima velocidade] — a velocidade de inicio procura é a Gltima

1:[VelMax / Ult.dir.] — é produzida a velocidade mdxima programada

para o motor na direcdo de rotagdo Gltima produzida.

C249 = 2:[Vel Max/Dir.pos.] — independentemente da Gltima frequéncia produzida
antes da desabilitacdo, a procura da velocidade mdéxima programada para o
motor na dire¢do positiva de rotacdo. C249 = 3:[VelMax / Dir.neg] — como 2,
mas a dire¢do serd negativa.

349/428



GUIA #”. SANTERNO SINUS PENTA

PARA A PROGRAMACAO CARRARO GROUP

\

41. MENU AUTORESET

41.1. Descricdo

E possivel habilitar o rest automdtico do equipamento em caso de alarme. Séo ainda definiveis o ndmero méximo de
tentativas admitidas e o fempo necessério para zerar a sua contagem. Se ndo habilitada a fungdo de autoreset, é deixada
a possibilidade de ajustar um reset automético no acendimento da mdquina que anula um alarme eventualmente
presente no desligamento anterior. Ainda neste mens é possivel habilitar o salvamento na  fault list dos alarmes de
Undervoltage ou Mains Loss.

A fungéo de autoreset dos alarmes é ativada ajustando com o pardmetro C255 um nimero de tentativas diferente de
zero. Se o nimero de tentativas de reset efetuado em um intervalo de tempo t < C256 for igual ao valor ajustado em
C255, ¢ inibida a fungéo de autoreset que, serd novamente reabilitada, somente quando do Gltimo alarme passou um
tempo maior ou igual a C256.

Se o inversor é desligado em estado de alarme, o alarme presente é memorizado e se reapresentard no sucessivo
acendimento. Independentemente dos ajustes da funcdo de autoreset, pode-se obter no acendimento um reset
automdtico do Gltimo alarme eventualmente memorizado (C257 [Yes]). Os alarmes de Undervoltage AO47 (tensdo do bus
DC sob limiar com motor em marcha) ou Mains Loss AO64 (falta de rede com motor em marcha e fungdo de Power
Down desabilitada), como ajuste de fabrica ndo sdo memorizados na fault list no desligamento do inversor. Para habilitar
o seu salvamento é preciso colocar C258 a [Yes].

41.2. Lista Parametros de €255 a C258

Tabela 98: Lista dos Parametros C255 + C258

~ % Nivel Endereco VALORES
Parémetro AN de Acesso | MODBUS DEFAULT
C255 NUmero tentativas de autoreset ENGINEERING 1255 0
C256 Zeramento nimero impulsos autoreset depois ENGINEERING 1256 300 sec
C257 Reset automdtico no acendimento ENGINEERING 1257 0O: [Disattivo]
C258 Salvamento falta de rede e subtenséo ENGINEERING 1258 0: [Disattivo]
C255 NUmero tentativas de autoreset
C255 Range ORI 0-+100
 Default K4 0

Level ENGINEERING

| Address HPEE

Se colocado diferente de 0 habilita a funcdo de autoreset e determina o nimero
mdximo de tentativas de reset que se podem ter em um intervalo de tempo definido
por C256. Se passar, do Cltimo alarme verificado, um tempo igual a C256, a
contagem das tentativas de autoreset é zerada.

Function

C256 Zeramento nimero impulsos autoreset depois

C256 RELISEE 0; 1000 0; 1000 sec.

Default  [Efel0) 300 sec

Level ENGINEERING

Vel [CE 1256

Tempo que deve transcorrer do Gltimo alarme para zerar a contagem das tentativas
de autoreset.

Function
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C257 Reset automdtico no acendimento
C257 Ronge A 0: [Desativado]; 1: [Yes]
Default |} 0: [Desativado]

Level ENGINEERING

V[ 1257

Habilita, no acendimento, o reset automdtico dos alarmes eventualmente

Function . . . -
memorizados no desligamento anterior do inversor.

C258 Salvamento falta de rede e subtensdo

C258 Range A 0: [Desativado]; 1: [Yes]

_ Default K4 0: [Desativado]

Level ENGINEERING

Vel [ 1258

J0leifo)a M| Habilita o salvamento na fault list dos alarmes de Undervoltage e Mains Loss.
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42. MENU PROTECAO TERMICA DO MOTOR

42.1. Descricao

Neste menU é possivel ajustar os parédmetros para a fungéo térmica do motor contra eventuais sobrecargas.
Além disso, é possivel ajustar a temperatura do dissipador para o acendimento das ventoinhas de resfriamento, nos
modelos dotados de tal possibilidade.

As imagens térmicas dos trés motores séo diferentes.

Portanto, no caso de se utilizar o inversor para controlar um Gnico motor e se empregar a
& NOTA selecdo dos diferentes motores para diferenciar a sua modalidade de controle, a prote¢éo

térmica do mesmo é garantida somente ajustando para os trés motores a protecdo através de

PTC.

Para cada motor programavel, é possivel configurar a funcGo de protecdo térmica em 4 diferentes modalidades,
seleciondveis mediante o pardmetro C265 (ou C268 ou C271 respectivamente para segundo e terceiro motor),
dependendo do tipo de ventilagdo utilizado (selegdes 1, 2 e 3) ou do uso de uma pastilha térmica PTC (selegdo 4):

0:NO  [Desatival A funcéo ¢ inibida (programacéo de fabrica).
1:YES  [NoDeclass] A funcéo é ativa com corrente de intervencao It independente da velocidade de funcionamento
(No derated).
2.YESA [VentForz] A funcéo é ativa com corrente de intervencéo It dependente da velocidade de funcionamento
) ’ com um rebaixamento adaptado a motores dotados de ventilagéo forcada (Forced Cooled).
A funcéo é ativa com corrente de intervencéo It dependente da velocidade de funcionamento

3:YESB [Autovent] com um rebaixamento adaptado a motores dotados de ventilador encaixado na darvore (Self
Cooled).
4: PTC  [con PTC] Pastilha térmica em entrada analégica AIN2 (para caracteristicas PTC ver Guia para a Instalagéo).

Com C265=1, 2 e 3 é considerado o modelo térmico do motor: o aquecimento de um motor é proporcional co
quadrado da corrente eficaz circulante (I.2). O alarme Motor superaquecido (A075) intervird depois de um tempo t
calculado com base no modelo térmico do motor.

O alarme é resetével somente depois de um certo tempo, dependente da constante térmica C267 do motor, de modo a
considerar um adequado resfriamento dele.

Farced self
F cooled Cooled Mo
derated
It =T T PR
o |-~ _-L__L~-7 I
- d="1 I
D-B Ii I - - | 1 |
- I | I
0.4 1t | | |
| | |
| | |
| | |
I I I =
03 0.4 i T n
FridaT Pt

Figura 60: Redugéo da corrente de interveng@o em fungéo da velocidade

Tal gréfico mostra a reducdo da corrente de intervencdo |t da proteco em funcdo da velocidade gerada,
dependentemente da programacédo do parémetro C265.
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Tal valor é expresso em percentual do valor asintético alcangavel.

ifi NOTA O nivel de aquecimento alcancado pelo motor pode ser monitorado com M026a.

Com C265=4 a protecdo térmica é confiada a um sensor PTC: o alarme PTC (AO055) intervém quando a tensdo
adquirida pela entrada AIN2 utilizada como entrada sinal PTC superar um determinado limiar devido ao alcance da
temperatura caracteristica. O alarme é resetdvel somente se a temperatura descer 5°C em relacdo a de intervencgdo.

42.2. Escolha dos paraGmetros caracteristicos

O pardmetro C266 ¢ relativo & corrente de intervengdo que determina o inicio do monitoramento da protecdo térmica
interna. O valor de default é ajustado a 120%; sendo um valor tipico, de norma nédo é necessério modifica-lo.

O tempo térmico é ligato ao tipo de motor e varia entre os diversos construtores.

Na falta de dado declarado pelo construtor do motor, para o ajuste da constante de tempo térmica C267 pode-se
proceder nos modos indicados nos 3 pardgrafos seguintes: Classe IEC, Mdxima constante de tempo com rotor bloqueado
— Basic e Médxima constante de tempo com rotor bloqueado - Avancado.

O primeiro método é o mais simples e fornece um resultado mais grosseiro. Os outros dois sGo mais complexo, mas
fornecem resultados mais precisos.

42.2.1. CLASSE IEC

O motor pode ser protegido utilizando as classes de intervencéo indicadas pela norma [EC 60947-4-1 para os relés de
protecdo térmica (thermal overload relays).

Se & nota la classe di protezione, per programmare la protezione termica di una determinata classe di intervento IEC, il
valore di C267 pud essere impostato come segue:

Classe IEC C267 [s]
10 360
20 720
30 1080

Tabela 99: Valores sugeridos para a constante de tempo térmica do motor

A norma citada acima indica uma relacdo de 7,2 entre LRC e FLC.
Com tal relagéo, o valor a ser inserido no parédmetro C267 resulta pela férmula

C267 = Classe IEC x 36.

Se a relacdo entre LRC e FLC é diferente, observar o gréfico na Figura 61.

42.2.2. MAXIMA CONSTANTE DE TEMPO COM ROTOR BLOQUEADO -
BASIC

Se a classe IEC néo é notada, procede da seguinte forma.

Antes de tudo, é necessdrio conhecer:

e Corrente nominal do motor (Full Load Current - FLC)

e Corrente com rotor bloqueado (Locked Rotor Current - LRC)

e Mdaxima constante de tempo com rotor bloqueado (Maximum Locked Rotor Time - LRT) ou Direct On Line (DOL) Start
Time (tempo de acionamento direto)

O valor FLC do motor é obtido pelos dados de etiqueta, enquanto os valores LRC e LRT sdo obtidos pelos datasheet

relativos ao motor, ou devem ser pedidos diretamente ao construtor.

O valor LRC, dito também corrente de impulso ou corrente de acionamento do motor, é a corrente absorvida pelo motor

em fase de acionamento quando é aplicada plena tenséo aos bornes. O valorlRT é o tempo durante o qual o motor é

capaz de manter o valor LRC seguido do acionamento a frio. O mesmo dado pode ser obtido também pela cura de

resisténcia térmica ou pela curva de danificagéo térmica.
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A esta altura aplica-se a férmula:
LRC x LRT

Classe [EC = -=ommemmmeee
FLCx 6

Uma vez calculada a classe IEC, utilizar a constante de tempo térmica do motor (C267) que corresponde & classe IEC
mais perto indicada na Tabela 99.

Exemplo Ta: a classe de interveng@o do motor de 7,5kW em Tabela 100 pode ser calculada como segue:
820x 20
Classe IEC = ---m-nmmamme- =273
100 x 6

A constante de tempo térmica correta do motor corresponde portanto & classe IEC 30, C267 = 1080s.

NOTA Como regra geral, a classe de intervengdo IEC pode ser também aproximada ao tempo de rotor
blogueado (Locked Rotor Time — LRT).

Locked Rotor Full Load Locked Rotor Velocidade
Output [kW]  Carcaga IEC | Current - LRC | Current - FLC |Time (a freddo) inal
[% FLC] A CIRT[s] | "ominal [rpm]

0.12 63 450 0.41 44 1415
0.18 63 460 0.58 59 1400
0.25 71 500 0.7 106 1400
0.37 71 500 1.03 81 1395
0.55 80 600 1.3 37 1430
0.75 80 570 1.61 35 1420
1.1 90S 700 2.37 31 1445
1.5 90L 750 3.28 22 1450
2.2 112M 720 4.42 55 1455

4 112M 660 7.85 26 1445
5.5 132S5/M 850 10.34 26 1465
7.5 132S5/M 820 14 20 1465 Exemplo Ta/1b
9.2 160M 560 17.4 59 1460

1 160M 600 20.84 42 1465
15 160L 650 28.4 37 1465
18.5 180M/L 800 34.83 26 1470
22 180L 790 39.4 35 1475
30 200L 700 55.6 40 1475
37 225S5/M 720 65.2 35 1480
45 2255/M 740 78.11 33 1480
55 250S/M 720 95.2 37 1480
75 250S/M 750 131.25 35 1480
90 280S/M 780 154.41 55 1485
110 3155/M 760 189 64 1485
132 3155/M 780 225.53 55 1485
150 3155/M 750 260 44 1485
160 3155/M 760 277 44 1485
185 355M/L 720 320 117 1490
200 355M/L 660 342 108 1490
220 355M/L 700 375 84 1490
250 355M/L 690 425 79 1490 Exemplo 2
260 355M/L 650 445 90 1490
280 355M/L 710 471 86 1490
300 355M/L 670 504 103 1490
315 355M/L 670 529 92 1490
330 355M/L 650 554 70 1490

Tabela 100: Datasheet tipico de motores 4 pélos 50Hz 400V
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42.2.3. MAXIMA CONSTANTE DE TEMPO COM ROTOR BLOQUEADO -
AVANCADO

Querendo efetuar um célculo mais preciso, caso a relagéo entre LRC e FLC seja diferente do valor 7,2, observar o gréfico
seguinte, no qual em absissa é indicada a efetiva relagéo entre LRC e FLC, em ordenada a constante multiplicativa a ser
aplicada a LRT para calcular o valor do parémetro C267:

60 -

50

40

30

C267ILRT

20

10

LRC/FLC PO00S16-0

Figura 61: Ajuste do parédmetro C267 em fungéo da relago LRC/FLC

Exemplo 1b: para o mesmo motor de 7.5kW, indo ver em tal gréfico a constante multiplicativa correspondente a uma
relacdo LRC/FLC=8.2, resulta cerca 46;

portanto, a constante de tempo térmica do motor correta é 27,3 x 46, C267 = 1257s, mais preciso que o valor 1080s
calculato no Exemplo 1a.

Exemplo 2: a classe de intervengéo do motor de 250kW na Tabela 100 pode ser calculada como segue:
690 x 79
Classe IEC = ----mcmmeeeee = 90,85
100 x 6

Néo aparecendo tal valor na Tabela 99, a constante de tempo térmica do motor serd C267 = 90,85 x 36 = 3260s, ou
90,85 x 33 = 2998s se se toma o valor 33 que resulta da Tabela 100, com uma relagéo LRC/FLC=6,9.
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42.3. Retardacédo de intervecéo da protecdo térmica

Enfim, o gréfico seguinte mostra a retardacdo de interven¢éo da protecdo em funcdo da

corrente circulante (suposta constante).

O pardmetro C266 (corrente de intervengéo) é ao default de fabrica igual a 120%.

Classe IEC e do nivel de

10000 -

A

N\,

NN

N

\ \\
_ 2000 \\ \\\ “_\\
;] LY v B e i =
el AN . e — e e
s . T~ ] T — IEC Class 90
b, ~ T— — —
2 N I IEC Class 60
E pa— ~ IEC Class 30
400 \_____ IEC Class 20
_—--'-—_ ‘
10 3
100 150 200 250 300 350
I (% FLC) POODB17-B

Figura 62: Retardagdo de intervengdo do alarme AQ75 em fungGo da Classe IEC

Por exemplo, com um nivel de protecdo igual & Classe IEC 30, se no motor circula uma corrente igual a 200% da
corrente nominal (FLC), o alarme A075 disparard depois de cerca de 480s (8 minutos).
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42.4. Lista Parametros de €264 a C274

Tabela 101: Lista dos Parametros C264 + C274

. % Nivel Endereco VALORES
Parémetro FUNGAO de Acesso | MODBUS |  DEFAULT
C264 Ventoinhas On para temperatura dissipador > ADVANCED 1264 50°C
C265 Modalidade prot.térmica para o motor 1 BASIC 1265 0:[Disabled]
C266 Corrente de intervencdo motore [Inom%)] ADVANCED 1266 120%
C267 Constante de tempo térmica motor1 BASIC 1267 360s
C268 Modalita prot.termica per il motore 2 ADVANCED 1268 0:[Disabled]
C269 Corrente de intervencdo motor 2 [Inom%] ADVANCED 1269 120%
C270 Constante de tempo térmica motor 2 ADVANCED 1270 360s
C271 Modalidade prot.térmica para o motor 3 ADVANCED 1272 0:[Disabled]
C272 Corrente de intervencdo motor 3 [Inom%] ADVANCED 1271 120%
C273 Constante de tempo térmica motor 3 ADVANCED 1273 360s
C274 Habilitagdo protecdo térmica com PTC BASIC 1274 0:[Disabled]

C264 Ventoinhas On para temperatura dissipador >

C264 Range | SIEELN —1: [Always ON] =+ 50°C
Default | K4 50°C
Sl ADVANCED
LI 1264

As ventoinhas de resfriamento do dissipador sGo acessadas toda vez que o inversor for
habilitado (e os IGBT comutam) enquanto, na desabilitacdo, as ventoinhas séo
desligadas somente se a temperatura do dissipador & inferior a C264.

Ajustando “Always ON” as ventoinhas permanecem sempre acesas.

A temperatura efetiva do dissipador pode ser visualizada no pardmetro de medida

MO064.

Function |

Tal parémetro tem efeito apenas nos modelos com ventoinhas geridas diretamente pela placa
NOTA  de controle (N): a informagéo pode ser deduzida pela pagina identificativa do produto no MENU
PRODUTO.
Display

Nome Produto
PENTA
t p o 0020 4 T N

No ¢ltimo campo da terceira linha aparece um cédigo relativo ao tipo de funcionamento das ventoinhas que tem o

seguinte significado:

e :Ventoinhas ndo geridas pela placa ES821

e S : A placa de controle ES821 tem somente a informagd@o do funcionamento correto das ventoinhas. Caso seja
levantada uma falha nas ventoinhas o alarma apropriado intervém

e P : Acendimento das ventoinhas gerida pelo estado da pastilha térmica obtido pela placa de controle.

e N : O sensor de temperatura que gere o funcionamento das ventoinhas é um NTC. A medida da temperatura é
efetuada pela placa ES821 (M064) e o limiar para o qual as ventoinhas sdo desligadas na desabilitagdo do
inversor é definido pelo pardmetro C264.

S6 neste Ultimo caso o funcionamento das ventoinhas ¢ influenciado pelo parédmetro C264.
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C265 (C268, C271) Modalidade prot.térmica para o motor 1( 2, 3)

C265 (Mot)
C268 (Mot2)
C271 (Mot3)

Range

Default
Level
Address

Function

0: [Desativa]

. 1: [NoDeclass]
0+3 2: [VentForz.]
3: [Autovent.]
0 0: [Desatival

BASIC (C265); ADVANCED (C268, C271)

1265, 1268, 1271

Habilita a fungdo de protecdo térmica no motor.
Além disso, permite selecionar a fipologia de protecdo térmica, entre as diversas
curvas de intervengéo.

C266 (C269, C272) Corrente de intervencéo protecdo motor 1 ( 2, 3)

C266 (Mot1)
C269 (Mot2)
C272 (Mot3)

Default
Level
Address

Function

Range

1+ min [120; [((Imax/Imot)*100) ]. 1 + min [120%; [((Imax/Imot)*100) %)].

120 120%

ADVANCED

1266, 1269, 1272

Corrente de intervencdo da protecdo.
E expressa em percentual da corrente nominal do motor.

C267 (C270, C273) Constante de tempo térmica do motor 1 ( 2, 3)

C267 (Mot1)
C270 (Mot2)
C273 (Mot3)

Range

Default

Level
Address

Function

1+ 10800 1+ 10.800s

360 360s (correspondente & Classe IEC 10)

BASIC (C267); ADVANCED (C270, C273)

1267, 1270, 1273

Constante de tempo térmica do motor. A constante de tempo térmica é o tempo
dentro do qual a fase térmica alcanca 63% do seu valor final.

Com um funcionamento a carga constante em um tempo igual a cerca 5 vezes esta
constante o motor alcanca o fom funcionamento térmico.

C274 Habilitacdo protecdo térmica com PTC

C274 Range

Default

Level
Address
Function

0-+1 0: Disabled + 1: Enabled
0 Disabled

ADVANCED

1274

Habilita a PTC (em entrada analégica AIN2)

Se habilitada a protecdo térmica de PTC a referéncia de AIN2 é automaticamente gerida
como entrada 0 + 10 V. O Unico par@metro habilitado para a gestdo de AIN2 é o P0é4, os
P060,P061,P062 e PO63 sdo inibidos em visualizacdo e ndo sé@o geridos em fase de medicéo.

NOTA
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43. MENU MANUTENCAO

43.1. Descricao

Através dos par@mtros presentes neste men( é possivel ajustar alguns counter parciais relativos ao tempo de acendimento
do inversor (Supply Time) e ao tempo de funcionamento do mesmo (Operational Time). O inversor, ao alcance do tempo
ajustado, d& origem a uma mensagem de warning (ver).

432. Lista Parametros de €275 a C278

Tabela 102: Lista dos Parametros C275 + C278

A R Nivel Enderego VALORES

Par&metro FUNGAO de Acesso | MODBUS |  DEFAULT
C275 Reset contador Operational Time ENGINEERING 1275 NO
C276 Valor de limiar para Operational Time ENGINEERING 1276 Oh
C277 Reset contador Supply Time ENGINEERING 1277 NO
C278 Valor de limiar para Supply Time ENGINEERING 1278 Oh

C275 Range | [ 0: [NOJ + 1 [YES]
Default 0 NO

S ENGINEERING
FNEI 1275

Através deste pardmetro é resetado o contador parcial do tempo de operatividade do
inversor

Function |

C276 N 0 + 65000 0 =+ 650000h

Default 0 Oh

I ENGINEERING
VNI 1276
Através deste paréimetro é ajustado o tempo de limiar de operatividade além do qual o
sistema deverd advertir o usudrio da superacéo do tempo pelo Warning 48. “W48 OT
time over”. Para resetar a mensagem de warning é preciso resetar o counter parcial ou
levar a zero o valor de limiar do counter.

Function |

Cc277 Range | [ 0: [NOJ + 1 [YES]

Default 0 NO

S ENGINEERING

Address | KFZd

Atravé deste par@metro é resetado o contador parcial do tempo de acendimento do

Function | |
inversor.

C278 Range 0 + 65000 0 + 650000h

Default 0 Oh

ENGINEERING

1278

|
|
Level |
Address |

Através deste par@metro é ajustado o tempo de limiar de acendimento além do qual o
sistema deverd advertir o usuério da superag@o do tempo pelo Warning 49. “W49 ST
time over”. Para resetare a mensagem de warning é preciso resetar o counter parcial
ou levar a zero o valor de limiar do counter.

Function |
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44. MENU CONFIGURACAO PID

44.1. Descricao

O inversor possui de série dois reguladores PID (proporcional, integral, derivativo) separados que permiter efetuar aneis
de regulagem como controle de presséo, controle de capacidade, etc... sem o auxilio de equipamentos externos.

Neste menU séo definidos os parédmetros de configuracdo de ambos os reguladores PID.

Estes parémetros podem ser modificados somente com inversor em stand-by e definem: as fontes da referéncia, do
feedback e a tipologia de atuagéo das saidas dos dois PIDs.

Os par@metros de programacéo dos dois PIDs, como os coeficientes dos termos proporcional, integral e derivativo, a
saturagéo da saida, efc... sGo tratados nos capitulos MENU PARAMETROS PID e MENU PARAMETROS PID2.

44.2. Descricéo funcionamento e estrutura regulador

P255
PID
C291a ol
Ref Reference Mode
C285..287 Ramp [4] PID !
Reference Feed
sources & . —
selection [7] _—
PID L] PID PID it
Control . . I
Disablin
—{ selct ]
Mode [6]
C288..290 Ref-2 SZ::;)ence
Feedback a4 PID 2
sources —
selection |2 = S
PID2
Sleep
,3 Mode
PO00360-8

Figura 63: Estrutura do Regulador PID

Na figura acima apresenta-se um esquema funcional do regulador composto de blocos que serdo analisados
separadamente a seguir.

Bloco 1: fontes de referéncia do PID.

E possivel ativar contemporaneamente mais fontes de referéncia do PID (até 3 com os parémetros C285, C286, C287).
O valor de referéncia resultante depende da programagdo do parémetro C291a (ver bloco 3).

E possivel escolher dinamicamente entre duas fontes de referéncia fazendo uso da entrada digital configurada como
Selecdo Fontes (ver C179); o parG@metro tem efeito somente se n&o estd ativa a modalidade dois PIDs.

Bloco 2: fontes de retroagéo do PID.

E possivel ativar contemporaneamente mais fontes de retroacéo do PID (até 3 com os parémetros C288, C289, C290). O
valor de retroacdo resultante depende da programagéo do parédmetro C291a (ver bloco 3).

E possivel escolher dinamicamente entre duas fontes de refroacdo fazendo uso da entrada digital configurada como
Selecéo Fontes (ver C179); o parGmetro tem efeito apenas se ndo estd ativa a modalidade dois PIDs.
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(C285,C286 ,C287)

Sources PIDref. vector [11]

(: Disabled

1: Ref.

2: AIN1

3: AIN2/PTC

4: FIN

5: Serial Link

6: Field bus

7: Keypad

8: Encoder

9:UpDwn MDI
T0:XAIN4[11-12]
11 XAINS[13-14]

PID Reference 1= Sources PIDref vector [C285] Ref Max P246

\ Max
PID Reference 2= Sources PIDref vector [C286] PID Ref. Ramps

C291A »

0

>
PID Reference 3= Sources PIDref vector [C287] / Min

Ref min P245

(C288, C289,C290)

Sources PID bk, Vector[ 14]

: Disabled

Ref.

AlIN1
AIN2/PTC
FIN

Serial Link
Field bus
Keypad

: Encoder

I out

10: V out

11: Vde

12: Pout

13: Torgue out
14: XAIN4[11-12]
15: NAINS[13-14]

sRasnsbnns

PID Feedback 1= Sources PIDfbk vector [C288] Fbk. Max P248

>

PID Feedback 3= Sources PIDtbk vector [C290] Min

Max
PID Feedback 2= Sources PIDfbk vector [C289] \ oA PID Feedback

Fbk. min P247 |z|

PODOG57-B

NOTA

NOTA

NOTA

-

Figura 64: Selegdo origem referéncia e retroagéo

Os sinais selecionados no vetor fontes, devem ser entendidos expressos em percentual,
portanto, os sinais analégicos sGo oportunamente expressos em percentual referindo-se aos
mdximos e minimos ajustados. Por exemplo, selecionando como fonte Ref. se P052 Ref. max =
8V e PO51 Ref. min = -3V, serd considerado 100% quando Ref. = 8V e —-100% quando Ref. =
-3V.

Entre as selecbes possiveis para a retroacdo do PID, hé também as grandezas elétricas lout
(corrente de saida), Vout (tensdo de saida), Vdc (tensGo do bus DC), Pout (poténcia de saida) e
Torque out (forque de saida — somente com controle VTC e FOC).

Para exprimi-las em percentual séo referidas respectivamente os valores nominais de corrente e
tens@o e poténcia do motor selecionado e ao valor de 1500Vdc.

Em modalidade Local se o PID é programado como €294 = Soma Referéncia ou Soma tensé@o
é desabilitado.

Bloco 3: Modalidade de controle do PID
O bloco em questdo permite aplicar diversos tipos de elaboracdo ao sinal de retroagéo e de habilitar ou néo o uso do
segundo PID integrado no interior do sistema(ver C291q).

Blocos 4: Rampa na referéncia PID

As referénicas do PID em saida pelo bloco 3 pode ser aplicada uma rampa (a mesma para ambos os blocos): as
referéncias assim elaboradas s@o as efetivamente utilizadas no PID. Os par@metros da rampa da referéncia do PID sdo as
visiveis na figura acima. O arredondamento inicial é o aplicado & referénica cada vez que se inicia uma rampa de
aceleragd@o ou desaceleracdo, enquanto o final é aplicado no fim da rampa.
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P249 Ramp UP for PID reference A

P250 Ramp DOWN for PID reference

Ramps reference PID Reference
P251 PID Ramp unit of measure » !

P252 Start S-Curve for PID ramps

P253 End S-Curve for PID ramps

P0O00362-B 4

Figura 65: Rampa da referéncia PID

NOTA A gestdo da rampa na referéncia PID2 é a mesma, substituindo os pardmetros P2xx com os
pardmetros P4xx.

Blocos 5: regulatores PID
E o regulador propriamente dito, a saida da qual pode ser desabilitada por um comando digital externo (se programado

com C171).

Se se utiliza o regulador como gerador de referéncia e P255 (P455 para PID2) ¢ diferente de zero, habilita-se o controle
do valor da saida do PID. Se esta Gltima permanece igual ao valor ajustado como minimo por um tempo superior a P255
(P455 para PID2), o inversor é levado automaticamente em stand by.

No ¢ltimo bloco a saida do PID é aplicada & fungéo definida pelo pardmetro “acdo do regulador” (C294).

Na figura abaixo apresenta-se o detalhe do regulador PID (bloco 5).

Kp = P240*P241

Ti = P242
td = P243
Reference PID

e

c291

Mode Integ.Max
: c293 . PID Out Max P266
I i Anti P238 P254
oy > | PID Struct P23% Rate Limiter

err

. ¥+
&

Feedback PID

Wind-Up [ Thres.Int T
Normal i o i 4 7| ouw PID Out
. e * t | 4+ Out £
erat | —05 % Lol Al %‘L. | Foos
i w £ P
r wn
-Pp238 0

Desaluration i ~ P237
Sloaim PID Out Min

i Deriv.Max
c292 i P239
Der. Mode i e 5

=X

A\

A =
: i R

Mn

.P239 P000341-B

Figura 66: Estrutura PID em detalhe

NOTA A estrutura de PID2 é a mesma, substituindo os pardmetros P2xx com os par@metros P4xx e o
pardmetro C291 com o pardmetro C291b. Os parédmetros C292 e C293 sGo comuns.

Bloco 6: entrada digital de selegéo controle PID.
O bloco 6 intervém somente quando ambos os PIDs sd@o habilitados (C291a = 2 PID) ou em modalidade 2-Zone (C291a
= 2-Zone MIN ou 2-Zone MAX).
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Em modalidade 2 PID:

se C171a = 0: Disabled as saidas dos dois PIDs séio somadas entre elas;

se C171a é habilitado, o estado légico da entrada configurada decide qual saida do regulador PID usar: 0 — PID, 1—
PID2.

Em modalidade 2-zone:
se C171a ¢é habilitado, ativando a entrada selecionada se desabilita a modalidade 2-zone (MIN ou MAX). Neste caso o

PID lavora sempre no erro dado pela C285-C288 e com o set de pardmetros P2xx.

A saida do regulador PID pode ser utilizado como:

. saida externa,
. referéncia de velocidade/torque do inversor,
. incremento de referénica velocidade/torque ou, em caso de uso de um controle IFD, como corregéo da tenséo

produzida em safda.
No caso da saida do regulador constituir a referénica de velocidade do inversor, a essa serd aplicada a rampa de
velocidade/torque selecionada.

LINHA SERIAL

A fonte Linha Serial é uma entrada da linha MODBUS: o valor da referéncia deve ser escrito diretamente pelo usudrio nos
seguintes enderecos:

Tabela 103: Entradas de referénica de serial

Endereco | Nome Nivel . a . . . .

MODBUS | Entrada de Acesso Tipo Referéncia Descrigdo Unidade de Medida
1418 1031 BASIC PID Reference Valor de referéncia para o PID Ajustada pelo P267
1420 1033 BASIC PID Feedbabck Valor de feedback para o PID Ajustada pelo P267

44 3. Lista Parametros de €285 a €294

Tabela 104: Lista dos Pardmetros C285 + C294

A A Nivel Endereco VALORES
Parémetro FUNGAO de Acesso | MODBUS DEFAULT
C285 Selecao referéncia n°1 del PID ENGINEERING 1285 2:AIN1
C286 Selecao referéncia n°2 del PID ENGINEERING 1286 0:Disable
C287 Selecao referéncia n°3 del PID ENGINEERING 1287 0:Disable
C288 Selecdo retroagdo n°1 del PID ENGINEERING 1288 3:AIN2/PTC
C289 Selecdo retroacdo n°2 del PID ENGINEERING 1289 0:Disable
C290 Selecdo retroacdo n°3 del PID ENGINEERING 1290 0:Disable
C291 Modalidade de funcionamento do PID ENGINEERING 1291 0:Disable
C291a Modalidade de controle do PID ENGINEERING 1295 0:Standard SUM
C291b Modalidade de funcionamento do PID2 | ENGINEERING 1296 1: Normal
C292 | Selesdo grandeza para o cdleulo do ENGINEERING 1292 0:Measure
termo derivativo
C293 Propor. multiplica deriv. e integral ENGINEERING 1293 0:NO
C294 Acdo do PID ENGINEERING 1294 1:Referéncia
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C285 (C286,£287) Selegdo referéncia n.1 (2, 3) do PID

C285 (C286, C287)

Default

Level

0+9
0+ 11 com ES847 presente

: Disable

: REF

: AINT

: AIN2/PTC

: Pulse Input

: Serial Link

: Fieldbus

: Teclado/display
: Encoder

: Up Down da MDI
10: XAIN4

11: XAIN5

NVONOTUDINANWN—O

C285 =2
C286 =0
C287 =0

C285 = 2: AIN1
C286 =0
C287 =0

ENGINEERING

SINUS PENTA

VRIS 1285 (1286, 1287)

C285 seleciona a proveniéncia da primeira fonte de referénica do regulador PID.
Sdo configuréveis até trés fontes de referéncia (C285-C287) consideradas em
soma entre elas.

As fontes s@o utilizadas pelo PID expressas em percentual (referida ao seu
maéximo e minimo ajustado no MENU ENTRADAS PARA REFERENCIAS).

Se sdo selecionadas mais fontes de referénica, essas sdo consideradas em soma
e saturadas entre: P246 e P245 respectivamente mdaximo e minimo da referéncia
do PID.

As fontes de referéncia 10 e 11 sé@o seleciondveis somente depois de ter ajustado
XAIN no parémetro R023.

Function

C288 (€289,C290) Selecdo retroacdo n.1 (2, 3) do PID

: Disable

: REF

: AIN1

: AIN2/PTC
: Pulse Input
: Serial Link
: Fieldbus

: Teclado/display
: Encoder

: lout

10: Vout

11: Vdc

12: Pout

13: Tout

14: XAIN4

15: XAIN5

0+13

(C2izd (e, G2 0 + 15 con ES847 presente

NVONOTULNANWN—O

Default

Level
Address

C288= 3
C289=10
C290=0

C288= 3: AIN2/PTC
C289= 0: Disable
C290= 0: Disable

ENGINEERING

1288

C288 atribui a primeira fonte de retroacdo do PID. S&o configurdveis até trés
fontes de retroagdo seleciondveis entre as onze possiveis. Se forem configuradas
mais fontes, considera-se a sua soma. A saturacdo aplicada é aquela definida
pelos parGmetros P247 e P248 (respectivamente minimo e méximo da retroagéo
ao regulador). Valem as mesmas consideragdes efetuadas para C285.

As fontes de retroacdo 14 e 15 sdo seleciondveis somente depois de se fer
ajustado XAIN no parémetro R023.

Function
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C291 Modalidade de funcionamento do PID
0: Disable
C291 Range 0+2 1: Normal
2: Inversa
Default 0 0: Disable

Level ENGINEERING

Address 1291

Explicita o modo de calcular a saida do PID.

Existem trés possiveis modalidades: O: Disable, 1: Normal, 2: Inversa.
Selecionando 0:Disable o regulador nédo estd ativo, portanto, a saida é tfida
sempre a zero.

Em modalidade Normal, a saida do regulador é a efetiva saida do PID.
Selecionando ao contrdrio a modalidade 2: Inversa, é invertido o sinal do erro.
Esta modalidade de funcionamento pode ser utilizada para especiais aplicagdes
(ver Exemplo de manutencdo de nivel).

Function

C291a Moddlidade de controle do PID

: Standard SUM
: Standard DIFF
: Average

: Minimum

: Maximum

: 2-Zone MIN

: 2-Zone MAX

: 2 PID

C291a

Default 0 : Standard SUM

Level ENGINEERING

Address 1295

Especifica a modalidade de controle do PID.

As funcdes [0 + 4] determinam a modalidade de elaboracdo do sinal de
retroacdo segundo quando indicado abaixo.

Se C179 Entrada para selegdo Fontes = 0: Disabled:

STANDARD SUM: todos os sinais de retroacdo selecionados sdo somados.
STANDARD DIFF: ao sinal de retroagdo programado em C288 é subtraida a
soma dos sinais de retroacdo selecionados.

AVERAGE: a resultante da retroag@o é dada pela média aritmética dos sinais
selecionados.

MINIMUM: é considerado como retroacdo o sinal que tem o valor menor entre os
selecionados.

MAXIMUM: ¢ considerado como retroag@o o sinal que tem o valor maior entre os
selecionados.

Se C179 for habilitado:

STANDARD SUM: C288+C290 ou C289+C290.
STANDARD DIFF: C288-C290 ou C289-C290.
AVERAGE: AVG(C288,C290) ou AVG(C289,C290).
MINIMUM: MIN(C288,C290) ou MIN(C289,C290).
MAXIMUM: MAX(C288,C290) ou MAX(C289,C290).

As referéncias, vice-versa, devem ser sempre somadas, exceto a gestdo com
Selecdo Fontes (ver C179).
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As fungdes [5 + 6] (programagéo do modo 2-Zone) automaticamente desabilitam
a fungdo de Selecdo Fontes programével com C179.

Nestas fungdes sdo utilizados exclusivamente as referénicas selecionadas com
C285 e C286 e as retroagdo selecionadas com C288 e C289.

2-Zone MIN: o PID trabalha no sistema que apresenta um erro algébrico maior
MAX(C285-C288,C286-C289).

Em outras palavras, o sistema sempre se ocupa do PID que apresenta o feedback
minimo com relagéo ao seu set point

2-Zone MAX: o PID trabalha no sistema que apresenta um erro algébrico menor
MIN(C285-C288,C286-C289).

Em outras palavras, o sistema sempre se ocupa do PID que apresenta a
retroacdo mdaxima com relagd@o & sua referéncia.

Function

NOTA: Habilitando o parémetro C171a entrada de sele¢do controle PID e
ativando a entrada selecionada se desabilita a modalidade 2-zone (MIN ou
MAX) o PID trabalha sempre sobre o erro dado por C285-C288.

A fungéo [7] (programagéo de dois PIDs) automaticamente desabilita a funcéo de
Sele¢@o Fontes programdvel com C179.

Os dois PIDs utilizam exclusivamente os sinais selecionados com C285/C288
para PID e os selecionados com C286/C289 para PID2.

2 PID: PID e PID2 trabalham em paralelo; as saidas dos dois PIDs séo
combinadas segundo a configuracdo de C171a. Mais precisamente:

se C171a = 0: Disabled as saidas dois dois PIDs séo somadas entre elas;

se C171a é habilitado, a saida do regulador PID depende do estado légico da
entrada configurada: 0 — PID, 1— PID2.

C291b Modalidade de funcionamento do PID2

C291b Range 1+2 1: Normal
2: Inversa
Default 1 1: Normal

Level ENGINEERING

Address 1296

Explicita o modo de calcular a saida do PID2.

Ha duas possiveis modalidades: 1: Normale, 2: Inversa.

In modalitd Normale I'uscita del regolatore & |'effettiva uscita del PID2.
Selecionando ao contrdrio a modalidade 2: Inversa, é invertido o sinal do erro.
Esta modalidade de funcionamento pode ser utilizada para aplicagées especiais
(ver Exemplo de manutencéo de nivel).

Function

C292 Selecéo grandeza para o célculo do térmo derivativo

. 0: Medida
C292 Range 0+1 1: Error
Default 0 0: Medida

Level ENGINEERING

Address 1292

Permite definir a grandeza utilizada para o célculo do termo derivativo.
Function De default esse ¢ calculado sobre a medida da retroag@o, mas pode-se executd-
lo também sobre o erro (Error = Reference — Feedback).
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C293 Propor.multiplica deriv. e integral
0: No
C293 Range 0+1 1: Yes
Default 0 0: No

Level ENGINEERING

Address 1293

Define se o termo proporcional é utilizado para multiplicar também o termo
derivativo e integral. )

0: No significa que o termo proporcional NAO multiplica também o termo
integral.

Function

C294 Acéo do PID

0: Saida analdgica
1: Referéncia

2: Soma Refer.

3: Soma Tenséo

C294 Range 0+3

Default 1 1: Referéncia

Level ENGINEERING

Address 1294

Com este parémetro atribui-se o tipo de agéo atuada pelo regulador PID.

C294 = Saida Analdgica: o regulador é independente do funcionamento do
inversor, exceto no caso em que tenha sido configurada uma entrada digital
como desabilitacdo do PID, e neste caso, se fechado, o regulador é desabilitado e
a saida zerada. Para poder utilizar a saida do regulador fora do equipamento,
deve-se configurar uma das saidas analégicas com a selegao PID Out.

C294 = Referénica: a saida do regulador constitui de fato a referénica de
velocidade ou torque do motor (depende do tipo de referénica configurada para
o motor ativo), qualquer outra fonte de referénica eventualmente selecionada néo
é considerada. No caso da saida constituir uma referénica de velocidade, o valor
100% corresponde ao mdximo valor absoluto entre velocidade minima e méxima
ajustadas para o motor que se estd utilizando

Motl « max { | C028 |; | C029 | }

Mot2 « max { | CO71 |; | C072 | }

Mot3 « max { | C114 |; | C115 | }

Enquanto de 100% se refere a um torque, corresponde ao méximo absoluto
entre o limite minimo e maximo de torque do motor em uso.
Mot1 <« max { | C047 |; | C048 | }
Function Mot2 « max { | C090 |; | C091 |}
Mot3 < max { | C133 |; | C134 | }

C294 = Soma Referéncia: a saida do regulador constitui uma correcdo da
referéncia de velocidade ou torque do motor (depende do tipo de referéncia
configurada para o motor ativo). O valor de percentual da saida do PID deve ser
entendido referente ao valor instanténeo da referéncia. Por exemplo, se se
comanda um motor em velocidade e a referéncia, considerando nula a saida do
regulador PID, for de 800rpm, no caso da saida do PID tornar-se 50%, o set point
total de velocidade é 800 + 800*(50/100) = 1200rpm. Desta forma, a inverdo
do sinal da referéncia por causa da contribuicdo do regulador PID néo pode
nunca acontecer.

C294 = Soma tenséo: este uso da saida do regulador é ativo somente no caso do
algoritmo de controle do motor utilizado ser o Voltage/Frequency. Neste caso, a
saida do regulador constitui uma correcdo & tensdo produzida. O valor
percentual da saida do PID deve ser entendido referente ao valor instanténeo da
tensGo. Por exemplo, se se comanda um motor em modalidade
Voltage/Frequency e a 25 Hz, a tens@o de saida do inversor é de 200V eficazes
com uma contribuicdo do PID nulo, se este Gltimo é levado a-10%, a tensé@o
atuada seré de 200 + 200*(-10/100) = 180V.
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44.4. Exemplo de manutencao de nivel

Mains
Fuse

> Counts

time
/

Sensor
Level
4-20mA

 &—2

Figura 67: Exemplo de manutengéo de nivel

Suponhamos que se deva manter um nivel méximo o tanque igual a 50%, que a sonda de nivel seja uma sonda
4-20mA e forneca 4mA com nivel minimo e 20mA com o méximo. A referéncia do PID é dada por Keypad, enquanto a
retroagdo da sonda é mandada na entrada analégica AIN2/PTC configurando-o no seguinte modo:

R| W /| S | PIB0-Tipo di riferimento peringresso AIN2/PTC |2 4-20mA [SW1-3 On] |
R | W /| 8 | Po61-valore minimo del riferimenta per l'ingresso AINZ /PTG 4.0 A,
R | W/| 8 | Po62-valore massimo del riferimento per lingresso AINZ/FTC 20.0 i,

R | W | 8 | PO63-Offset dellingresso AINZJPTC 0.000 b,
R | W /| 8 | POB4-Costante filtro AINZ/PTC 5 ms

deve ainda ser ajustado o salvamento da referéncia de Keypad de modo que a cada desligamento do equipamento néo
seja necessdrio ajustd-lo novamente.
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FlES-Memoaorizzazione contributi UF/DMN allo spegnimento

FlESa-Feset contributo UF/DMN Yelocita/Coppia allo stop

FlESh-Feset contributo UFR/DMN FID allo stop

FlESc-Reset contributo UF/DMN Yelocitd/ Coppia allo switch sorge

FlESd-Reset contributo UF/DMN PID allo switch sorgenti

AR A A AR
=l=|l=||l=||E]||=
o |ollo v |lv v

FOB9-Escursione rifetimento LIF/DM e KFD

riti

1:%eg =

0:Mo -

0:Mo -

0:Mo -

0:Mo -

19973;

1: Unipolar -

Além do ajuste das fontes de referéncia e retroagéo, devem ser ajustadas também a agéo e a modalidade de célculo da

saida do PID.

R | W | S | Cc2a5-Selezione tipo riferimenta 1 FID
R | W | S | Cc2o6-Selezione tipo riferimenta 2 PID

ﬂm S | Cra7-Selezione tipo riferirmenta 3 FID
ﬂﬂ 8 | C288-Selezione tipo retroazione 1 FID
ﬂﬂ 8 | C289-Selezione tipo retroazione 2 FID
ﬂﬂ 8 | C290-Selezione tipo retroazione 3 FID

R|W| S | c291-Funzionamento del FID
R | W/| 8| cz91a-Controllo del PID
C291b-Funzionamento del PID2

R | W /| 8 | cr9r-Selezione grandezza per calcolo del termine detivativa

R | W /| 8 | Cr93p usato come maltiplicatore termini integrale e derivativa

ﬂﬂ S | C294-Azione del FID

|2: AINT [5-6]

|0: Disabled

1

|D: Disabled

1

|3: AINZ [7-8]

|0: Disabled

|0: Disabled

|1: MNormal

|0: Standard SUM

|D: tdeasure

|D:ND

|1: Feference

Leff L) Ll L L L L Ll Lk Ll L f L

Os parémetros do regulador sGo definidos no MENU PARAMETROS PID. Com esta configuracdo, limita-se a saida do PID
entre 0 e 100% de modo que a bomba rode somente no sentido correto e colocando P255 = 1000 s faz-se de forma

que, se a saida do PID é igual ao minimo por 5 segundos, o inversor vai em stand by.

369/428



GUIA #”. SANTERNO SINUS PENTA

PARA A PROGRAMAQAO CARRARO GROUP

\

:

ﬂﬂﬂ P236-Uscita massima del PID 00.00 %

ﬂﬂﬂ P237-Uscita minima del FID 0.00 %

ﬂﬂﬂ P237a-Modo di wake-Up per PID |0: DISABLE |
EJ J Fz3?b-Livello di wake-Up per PID

ﬂﬂ ﬂ F238-Massimo valore del termine integrale del PID
ﬂﬂ ﬂ F235-tassimo valare del termine derivativa del FID
ﬂﬂ ﬂ F240-valore del coefficiente proporzionale 5.000

%

pury

00.00 %,

pury

13

00.00 %,

ﬂﬂ ﬂ Fz41-Fattore moltiplicativo del termine proporzionale |EI: 1 ﬂ
ﬂﬂ ﬂ P242-Tempo integrale (multipli di Tc) 500 Tc Disabled
ﬂﬂ ﬂ F243-Tempo derivativo (multipli di Te/1000) 1] mic

ﬂﬂ ﬂ F244-Tempo diciclo Te ] ms

ﬂﬂ 8 | P245-valare minimo del riterimenta del PID -100.00 %

ﬂﬂ 8 | P246-valore massima del riferimenta del PID 100.00 %

ﬂﬂ ﬂ P247-alore minimo del feedback del FID -100.00 %

ﬂﬂ ﬂ P2458-valore massimo del feedback del FID 100.00 %

ﬂﬂ ﬂ F243-Tempo di acceleraziane rampa riferimenta P a.0a s

ﬂﬂ ﬂ P250-Tempo di decelarazione rampa riferimeanto DOMWYMN 0.00 s

ﬂﬂ ﬂ F251-Unita di misura rampa riferimento UR/DOWMN

ﬂﬂ ﬂ Fzhe-Arrotondamento iniziale rampe ad S per PID

ﬂﬂ ﬂ Fzh3-Arrotondamento finale rampe ad S per FID

ﬂﬂ ﬂ F254-Soglia FID Out che ahilta azione integrale

ﬂﬂ ﬂ F255-Tempo disabilitazione inverter per uscita PID pari al minimo
ﬂﬂ ﬂ F256-Tempo impiegato dall'uscita PID da 0% & 100%%

Quando o nivel do liquido no reservatério supera o valor de referéncia ajustado por keypad, gera-se um erro negativo
(Error = Reference — Feedback), tendo sido selecionada a modalidade de cdlculo de saida complementada, e sendo essa
mesma referéncia de velocidade, maior é o valor absoluto do erro, maior é o valor da saida do PID, assim quanto mais
velozmente cresce o nivel do liquido, mais répida é a aspiracdo da bomba. Enquanto, se o nivel é inferior & referéncia, o
erro gerado é positivo, mas sendo a saida do regulador limitada a 0%, a bomba permanece parada, se a saida é igual
ao minimo por um tempo superior a P255 = 5sec, o inversor é colocado em stand by.

=
o
5
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1] 2 Retmax

Disabled
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45. MENU CARROPONTE

45.1. Descricdo

Para aplicagdes de levantamento pode ser necessdrio considerar a dindmica de abertura e fechamento de um freio
mecdnico para obter um controle correto do motor.

Por exemplo, se frente a um comando de marcha é comandada a abertura do freio mecénico e esta acontece 500mseg
atrasado, retardagéo devida & tipologia de freio, teremos que para este tempo o motor estd parado, enquanto a
referéncia de velocidade aumenta com a rampa programada, o motor empurra contra o freio e, quando se encontra livre
de rodar, o controle nos primeiros instantes fornecerd um torque nédo correspondente ao torque necessdrio para a caga a
ser movimentada.

Se co contrdrio mantém-se a zero o set point de velocidade por um certo tempo depois do comando de marcha (o
tempo necessdrio para abrir o freio) o controle atuard o torque necessdrio para seguir o perfil de velocidade quando
efetivamente o motor pode rodar.

O estado de fechamento de freio pode ser adquirido sobre uma entrada digital apropriadamente programada, de tal
forma que quando o inversor obtém o fechamento do freio automaticamente leva o valor de corrente injetada ao valor de
fluxagem. Isto é necessério quando, durante o levantamento, o fechamento do freio acontece com a carga suspensa
depois de ter sido alcancada uma velocidade quase nula; nesta condi¢do, o motor produz um torque tal a ser mantido
em suspensdo a carga e também quando o freio se fecha, sendo o motor |4 parado anteriormente, para o regulador de
velocidade nGo muda nada; obtendo o estado de fechamento do freio, o inversor ndo deve mais fornecer o torque
necessdrio a manter a carga suspensa e, portanto, a corrente injetada no motor se abaixa ao valor necessério para a
fluxagem.

NOTA O presente menU se aplica somente aos controles VTC e FOC.

Para garantir a seguranca, o contato de fechamento do freio deve ser exclusivamente do
tipo NO (contato fechado somente com o freio inserido).

NOTA

Somado aos parémetros de C300 a C302 deve ser programado um especifico MDO como

NOTA ¢ .BRAKE (ver MENU SAIDAS DIGITAIS).

>k

45.2. Lista Parametros de €300 a C302

Tabela 105: Lista dos Pardmetros C300 =+ C302

o R Nivel Endereco VALORES
Porémetro FUNGAO deAcesso | MODBUS |  DEFAULT
C300 Torque de pré-tensionamento positivo [%Cnom] ENGINEERING 1300 0.0%

C301 :;i:;ﬁ: de duracao torque pré-tensionamento ENGINEERING 1301 0

C300a Torque de pré-tensionamento negativ[%Cnom] ENGINEERING 1308 0.0%

C301a Tempf) de duragao torque pré-tensionamento ENGINEERING 1309 0
negativo

C302 Entrada freio fechado (contato NO) ENGINEERING 1302 0: None
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C300/C300a Torque de Pré-tensionamento [%Cnom]

C300/ C300a

Range

Default
Level
Address
Control

Function

-5000 + +5000 -500.0% + +500.0%
0 0.0 %
ENGINEERING

1300/1308

VTC e FOC

Se diferente de zero, estabelece o valor de torque (expresso em percentual com
relagdo & nominal do motor selecionado) alcangado antes da partida da rampa
de velocidade consequente ao comando de START.

A seguir do comando de start, o inversor leva o torque produzido pelo motor ao
nivel programado em C300/C300a e o anel de velocidade para o tempo
ajustado em C301/C301a regula este Gltimo de modo a manter o motor parado,
transcorrido o tempo, a rampa de velocidade é livre de partir e 0 motor segue o
perfil de velocidade requerido.

O sinal do torque estabelece a direcéo de marcha no qual este torque deve agir.
O sinal de referénica de velocidade estabelece qual valor percentual utilizar; para
o sinal positivo vale o C300, para o sinal negativo vale o C300a.

C301/ C301a Tempo de duracéo torque pré-tensionamento

C301/ C301a

Control

Range

Default
Level
Address

Function

0+ 32000 0 + 32000 ms

0 0

ENGINEERING

1301/1309

VTC e FOC

E o tempo de retardacdo que intercorre entre o comando de start e a partida da
rampa de velocidade, durante o qual ao motor é pedido o torque ajustado em
C300/C300a para manter a carga parada.

C302 Entrada Freio Fechado (contato NO)

C302

Range

Default
Level
Address
Control

Function

0 — Nao Ativo,
0+12 1+ 8- MDIT + MDI8
0 + 20 con ES847 o ES870 presente 9 +12 - MPL1 - MPL4
13 + 20 -» XMDI1 + XMDI8

0 0 — Néo Ativo

ENGINEERING

1302

VTC e FOC

Determina a entrada digital ao qual é ligado o feedback de fechamento de freio
mecénico (contato NO, fechado somente com freio inserido).

Quando o controle obtém o freio fechado ao término de uma rampa de
desaceleragdo, injeta no motor somente a corrente necessdria para fluxa--lo. No
caso de esta entrada néo estar disponivel, para evitar de continuar a injetar uma
corrente indesejada no final da rampa de desaceleragéo, ajustar o tempo
maximo C183, desta forma, quando o motor estiver parado, o comando de
START ¢ desativado e o set point de velocidade é nulo por um tempo superior a
C183 o inversor vai em stand by.
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46. COMUNICAGCAO SERIAL

46.1. Generalidades

Os inversores da série SINUS PENTA tém a possibilidade de serem ligados via linha serial a dispositivos externos,
tornando disponiveis, assim, tanto em leitura quanto em escritura, todos os parémetros geralmente acessiveis com o
teclado de controle remoto.

A Elettronica Santerno oferece ainda o pacote software RemoteDrive para o
controle do inversor por PC via serial.

Tal software oferece instrumentos como a captura de imagens, emulacdo do
teclado, fungdes osciloscoépio e multimetro multifungéo, data logger, compilador
de tabelas com os dados histéricos de funcionamento, ajuste de pardmetros e
recepgdo-transmisséo-salvamento dos dados por e em PC, fungdo scan para o
reconhecimento automdtico dos inversores ligados (até 247).

46.2. Protocolo MODBUS-RTU

As mensagens e os dados comunicados sdo inviados utilizando o protocolo standard MODBUS na modalidade RTU. Tal
protocolo apresenta procedimentos de controle que fazem uso de representagéo binéria a 8 bits.

Na modalidade RTU, o inicio da mensagem é dada por um intervalo de siléncio igual a 3.5 vezes o tempo de
transmissdo de um caracter.

Se se verifica uma interrupgdo da fransmissGo por um tempo superior a 3.5 vezes o tempo de fransmissdo de um
caracter, o controlador interpreta-o como fim de mensagem; igualmente, uma mensagem que inicia com um siléncio de
duragéo inferior é entendida como prosseguimento da mensagem anterior.

Inicio mensagem | endereco | funcéo dados controle erros | fim mensagem
T1-T2-T3-T4 8 bit 8 bit n x 8 bit 16 bit T1-T12-13-T4

Para evitar problemas a estes sistemas que ndo respeitam tal temporizagdo padréo, é possivel, através do pardmetro
RO04 (TimeOut) , prolongar tal intervalo até um méximo de 10000ms.

Endereco

O campo endereco aceita valores inclusos entre 1-247 como endereco da periférica slave. O master interroga a
periférica especificada no campo acima mencionado, que responde com uma mensagem que contém o préprio endereco
para permitir ao master saber qual slave respondeu. Um pedido do master caracterizado pelo endereco O deve ser
entendido voltado para todos os slaves, que neste caso né&o daréo qualquer resposta (modalidade broadcast).

Fungdo

A funcéo ligada & mensagem pode ser escolhida no campo de validade que vai de 0 a 255. Na resposta do slave para
uma mensagem do master se ndo chegaram erros, é simplesmente remetido o cédigo fungéo ao master, & em caso de
erros é colocado igual a 1o bit mais significativo deste campo.

As Unicas fun¢des admitidas sédo 03h: Read Holding Register e 10h: Preset Multiple Register (ver abaixo).
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Dados
No campo de dados encontram-se as informagdes adicionais necessdrias para a fungdo utilizada.

Controle erros

O controle sobre os erros é executado com o método CRC (Cyclical Redundancy Check), o valor a 16 bits do relativo
campo ¢é calculado no momento do invio da mensagem por parte do dispositivo transmissor recalculado e verificado pelo
dispositivo recebedor.

O cdleulo do registro CRC acontece no seguinte modo:

1. Inicialmente o registro CRC é colocado igual a FFFFh

2. E efetuada a operacéo de OR exclusivo entre CRC e os primeiros 8 bits da mensagem e se coloca o resultado em um
registro a 16 bits.

3. Transfere-se de uma posicdo & direita de tal registro.

4. Se o bit que sai a direita é 1, efetua-se o OR exclusivo entre o registro a 16 bits e o valor 1010000000000001b.

5. Repetem-se as passagens 3 e 4 até que n&o sejam executadas 8 translagéo.

6. Agora efetua-se o OR exclusivo entre o registro a 16 bits e os sucessivos 8 bits da mensagem.

7. Repetem-se as passagens de 3 a 6 até que néao foram elaborados todos os bytes da mensagem.

8. O resultato é o CRC, que é anexado & mensagem enviando para primeiro o byte menos significativo.

Fungbes suportadas

03h: Read Holding Register

Permite a leitura do estado dos registros do dispositivo slave. Nao permite a modalidade broadcast (endereco 0). Os
parémetros adicionais sdo o enderego do registro digital base para ler e o nimero de saidas a serem lidas.

PERGUNTA RESPOSTA
Endereco Slave Endereco Slave

Fungdo 03h Funcdo 03h
Endereco registro (high) Ndmero de byte
Endereco registro (low) Dados
NUmero registros (high)
NUmero registros (low) Dados

Corregéo do erro Correcéo do erro

10h: Preset Multiple Register

Permite ajustar o estado de um ou mais registros do dispositivo slave. Em modalidade broadcast (endereco 0) o estado
dos mesmos registros é ajustado em todos os slaves conectados. Os pardmetros adicionais sdo o endereco do registro
base, nimero de registros para ajutar, o relativo valor e o nUmero de byte empregados para os dados

PERGUNTA RESPOSTA
Enderego Slave Endereco Slave
Fungéo 10h Funcdo 10h
Endereco primeiro registro Endereco primeiro registro
(high) (high)

Endereco primeiro registro Endereco primeiro registro
(low) (low)

Numero registros (high)
Numero registros (low)
Numero de byte
Dados (high)
Dados (low)

Dodo's. '(high)
Dados (low)
Correcdo erro

NUmero registros (high)
NUmero registros (low)
Correcdo erro
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Mensagens de erro
Caso o inversor encontre um erro na mensagem, é mandado ao master uma mensagem do tipo seguinte:

| endereco slave | Funcéo (MSB = 1) | cédigo erro | correcdo erro

O significato dos cédigos de erro é o seguinte:

Cédigo SIGNIFICATO
0x01 ILLEGAL FUNCTION A fungéo enwcdg pelo Moster ¢é diferente de 0x03 (Read Holding Registers) e de
0x10 (Preset Multiple Registers).
0x02 ILLEGAL ADDRESS O enderego ao qual o Master efetuou uma leitura ou escrita néo é correto.
0x03 ILLEGAL DATA VALUE O valor nimerico que o Master tentou escrever ndo é no Range correto.
0x06 DEVICE BUSY O inversor nGo pdde aceitar a escrita pelo Master (por exemplo porque em

Marcha com um pardmetro de tipo Cxxx).

Outros usudrios estavam escrivendo naquele pardmetro no momento da tentativa
0x07 ANOTHER USER WRITING | de escrita por parte do Master (por exemplo teclado/display em modificacdo ou
UpLoad/Download de teclado).

O parémetro que o Master tentou escrever ndo faz parte do nivel de acesso
0x09 BAD ACCESS LEVEL corrente (por exemplo tentou escrever um pardmetro ADVANCED com o nivel
corrente BASIC).
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47. MENU LINHAS SERIAIS

47.1. Descricao

i/_\j NOTA Observar o Guia para a Instalagdo para a descricdo hardware das linhas seriais e para as

modalidades de conexao.

Para uma maior imunidade aos ruidos de comunicag@o, em substituicéo & linha serial RS485 é
i/_\j NOTA possivel utilizar uma placa serial optoisolada opcional (ES822) & qual podem-se interfacear

tanto as linhas RS232 quanto as RS485.

Observar o Guia para a Instalagdo para a descricdo hardware da placa opcional.

NOTA Uma vez modificados e salvos tornam-se ativos somente no sucessivo acendimento do inversor
ou resetando a placa de controle mantendo pressionada a tecla de RESET para mais de 5 sec.

i Os pcrAmetros deste Menu s@o parémetros de tipo Rxxx.

Os inversores da série SINUS PENTA tém a possibilidade de serem ligados via linha serial a dispositivos externos,
tornando assim disponiveis, tanto em leitura quanto em escrita, fodos os par@metros geralmente acessiveis com o médulo
teclado/display. O padréo elétrico utilizado é o RS485 com 2 fios; tal padréo garante melhores margens de imunidade
aos ruidos também em longos trechos, reduzindo a possibilidade de erros de comunicacéo.

Estdo disponiveis duas linhas seriais; a primeira dispde de um conector de tanquinho “tipo D” 9 pdlos macho
denominada Linha Serial 0 e a segunda de um conectore RJ45 (ou trifénico) ao qual tipicamente é conectado o teclado
/display denominado Linha Serial 1.

iji NOTA O médulo teclado/display tipicamente conectado pelo conector RJ45 comunica corretamente

com o inversor com os valores de default ajustados no set de pardmetros da linha serial 1.

O inversor se comporta como um slave (isto é, pode responder somente a perguntas colocadas por um outro dispositivo)
e portanto deve deve necessariamente recorrer a um master que tome a iniciativa da comunicagdo (generalmente um
PC).

Através dos parémetros deste menu é possivel configurar para ambas as linhas seriais :

O endereco MODBUS do inversor.

A retardacdo & resposta por parte do inversor a um pedido do dispositivo Master.

A velocidade de comunicacéo da linha (expressa em bit por segundo).

O tempo adicional ao 4 byte-time.

O Watchdog da linha serial (ativo se o parédmetro correspondente for diferente de zero).
O tipo de paridade utilizado na comunicacdo.

47.1.1. ALARMES DETERMINADOS PELO WATCHDOG

oA wN

Os alarmes de watchdog determinados pela comunicagéo serial podem ser:

e A061 Alarme Serial n.0 WDG
e  A062 Alarme Serial n.1 WDG
e  A081 Watchdog teclado/display

Os dois primeiros alarmes referem-se & falta de recepcdo de mensagens vdlidas pela linha serial interessada por parte do
inversor por um tempo superior ao ajustado nos correspondentes parG@metros de watchdog; estes alarmes séo ativos
somente se os pardmetros correspondentes RO05 o RO12 sdo programados diferentes de zero. O terceiro alarme despara
somente no caso do médulo teclado/display utilizado como fonte de referéncia ou comando perda a comunicagéo por
um tempo superior a 2 segundos.
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47.2. Lista Parametros de R001 a R0O13

Tabela 106: Lista dos Parametros RO0O1 + RO13

R % Nivel Endereco VALORES
FatmEie Al e de Acesso MODBUS DEFAULT

ROO1 Endereco MODBUS Inversor linha 0 (D9 pélos) | ENGINEERING 588 1

RO02 Retardacéo a resposta linha 0 (D9 pélos) ENGINEERING 589 S5msec

ROO3 Baud Rate linha 0 (D9 pdlos) ENGINEERING 590 6:38400 bps

ROO4 Tempo adicional acF))(’j:Z;e—hme linha 0 (D9 ENGINEERING 591 msec

RO05 Tempo de Watchdog 0 (D9 pélos) ENGINEERING 592 0.0sec

RO06 Bit di parita linea 0 (D9 pélos) ENGINEERING 593 1:Disabilitato 2 Stop-bit

RO08 Endereco MODBUS Inversor linha 1 (RJ45) ENGINEERING 595 1

RO09 Retardagdo & resposta linha 1 (RJ45) ENGINEERING 596 5 msec

RO10 Baud Rate linha 1 (RJ45) ENGINEERING 597 6:38400 bps

RO11 Tempo adicional ao 4byte—time linha 1 (RJ45) | ENGINEERING 598 2msec

RO12 Tempo de Watchdog linha 1 (RJ45) ENGINEERING 599 0.0sec

RO13 Bit de igualdade linha 1 (RJ45) ENGINEERING 600 1:Disabilitato 2 Stop-bit
RO01 Endereco MODBUS Inversor Linha O (D9 pélos)

ROOT Range 1+247 1+247
Default 1 1

Level ENGINEERING

Address 588

Endereco atribuido ao inversor ligado em rede por RS485 da linha 0 (D9 pdlos)

F 1- . iy ”n z
unction (conector tanquinho “tipo D" 9 pélos macho).

RO02 Retardacdo & Resposta Linha O (D9 pélos)

RO02 Range 1+1000 1+ 1000 msec

Default 5 5 msec

Level ENGINEERING

Address 589

Retardacdo & resposta por parte do inversor depois de um pedido do master na

iz linha 0 (D9 pélos) (conector tanquinho “tipo D” 9 pdlos macho).

R0O03 Baud Rate Linha 0 (D9 pélos)

: 1200 bps
: 2400 bps
: 4800 bps
: 9600 bps
: 19200 bps
: 38400 bps
: 57600 bps

ROO3

(N A WN —

Default 6 : 38400bps

Level ENGINEERING

Address 590

Velocidade de trasmisséo, expressa em bit por segundo, para a linha 0 (D9
pblos) (conector tanquinho “tipo D” 9 pélos macho).

Function
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R0O04 Tempo Adicional ao 4-Byte-Time Linha 0 (D9 pélos)

ROO4 Range

Default
Level
Address

1+ 10000

1 + 10000 msec

2

2 msec

ENGINEERING

591

Tempo depois do qual, com o inversor em recepcdo, sem que seja recebido
qualquer caracter na linha 0 (D9 pélos) (conector tanquinho “tipo D” 9 pdlos
macho), é considerado concluida a mensagem do master.

Function

RO05 Tempo Watchdog Linha 0 (D9 pélos)

ROO5 Range 0 + 60000 0 + 6000.0 sec

Default 0 0.0 sec
Level ENGINEERING
Address 592
Se diferente de zero determina o tempo limite depois do qual, se o inversor néo
receber mensagens vélidas na linha 0 (D9 pélos) (conector tanquinho “tipo D”
9 pdlos macho), é gerado o alarme A061 Alarme Serial n.0 WDG.

Function

RO06 Bit de Igualdade Linha 0 (D9 pélos)

0: Desabilitado 1 Stop-bit
1: Desabilitado 2 Stop-bit
2: Even (1 Stop bit)
3: Odd (1 Stop bit)

RO06 Range 0+3

Default 1 1: Desabilitado 2 Stop—bit

Level ENGINEERING

Address 593

Insere ou ndo o bit de igualdade na mensagem MODBUS pela linha 0 (D9

Function pblos) (conector tanquinho “tipo D” 9 pélos macho).

RO08 Endereco MODBUS Inversor Linha 1 (RJ45)

ROO8 Range 1+ 247 1+247
Default 1 1
Level ENGINEERING

Address 595

Endereco atribuido ao inversor ligado em rede por RS485 da linha 1 (RJ45)

e (conector RJ45).

O médulo teclado/display tipicamente conectado pelo conector RI45 comunica corretamente
com o inversor com os valores de default ajustados no set de parémetros da lina 0 (RJ45).

A

RO09 Retardacéio & Resposta Linha 1 (RJ45)

RO09 Range 1+ 1000 1 + 1000 msec
Default 5 5 msec
Level ENGINEERING

Address 596

Retardacdo & resposta por parte do inversor depois de um pedido pelo master
na linha 1 (RJ45) (conectore RJ45).

Function
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RO10 Baud Rate Linha 1 (RJ45)

: 1200 bps
: 2400 bps
: 4800 bps
: 9600 bps
: 19200 bps
: 38400 bps
: 57600 bps

RO10

NN A WN —

Default 6 : 38400bps

Level ENGINEERING

Address 597

Velocidade de trasmissdo, expressa em bit por segundo, para a linha 1 (RJ45)

iz (conector RJ45).

RO11 Tempo Adicional al 4-Byte-Time Linha 1 (RJ45)

ROT1 Range 1+10000 1+ 10000 msec

Default 2 2 msec

Level ENGINEERING

Address 598

Tempo depois do qual, com o inversor em recebimento, sem que seja recebido
Function qualquer caracter na linha 1 (RJ45) (conector RJ45), é considerado concluida a
mensagem do master.

RO12 Tempo Watchdog Linha 1 (RJ45)

RO12 Range 0 + 60000 0 + 6000.0 sec

Default 0 0.0 sec

Level ENGINEERING

Address 599

Se diferente de zero determina o tempo limite depois do qual se o inversor ndo
Function receber mensagens vdlidas na linha 1 (RJ45) (conector RJ45), é gerado o
alarme A062 Alarme Serial n.1 WDG.

RO13 Bit de Igualdade Linha 1 (RJ45)

0: Desabilitado 1 Stop-bit
1: Desabilitado 2 Stop-bit
2: Even (1 Stop bit)
3: Odd (1 Stop bit)

RO13 Range 0+3

Default 1 1: Desabilitado 2 Stop-bit

Level ENGINEERING

Address 600

Insere ou ndo o bit de igualdade na mensagem MODBUS pela linha 1 (RJ45)
(conector RJ45).

Function
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48. MENU CONFIGURACAO BUS DE CAMPO

48.1. Descricdo

Observar o pardgrafo PLACAS OPCIONAIS PARA BUS DE CAMPO do Guia para a Instalagéo
para a descri¢do da placa opcional necesséria.

A\ e
Os parémetros deste MenU sdo pardmetros de tipo Rxxx.

NOTA  Uma vez modificados e salvos tornam-se ativos somente ao sucessivo acendimento do inversor
ou resetando a placa de controle mantendo pressionada a tecla de RESET por mais de 5 seg.

A ATENGAO

48.1.1. ALARME AO70 DE COMUNICAGCAO INTERROMPIDA

Tal mend ndo se aplica as placos de comunicagdo ES919 (ver pardgrafo
correspondente do Guia para a Instalagéo). Tais placas, de fato, se comportam como
gateway e transformam os pacotes MODBUS RS485 nos pacotes dos protocolos
usados.

Os parémetros trocados sé@o todas as medidas Mxxx de Sinus Penta a Master e todas as
entradas o de Master a Sinus Penta (ver respectivamente o MENU MEDIDAS, a Tabela
76: Entradas de comando de serial 76: Entradas de comando de serial e a Tabela 77:
Entradas de referéncia de serial 77: Entradas de referéncia de serial).

Tal alarme intervém se o Sinus Penta n&o receber via FIELDBUS uma mensagem vdlida dentro do timeout ajustdvel com o
parédmetro RO16. Tal alarme é excluivel colocando o parémetro = 0.
Para mensagem vélida entende-se a escrita por parte do mastes da word de entradas digitais (M035) com o bit 15=1.

Importante: tal mecanismo é ativado somente no recebimento por parte do inversor da primeira mensagem com o bit
15=1.

Para resetar o eventual alarme AQ70 é necessdrio forcar uma comunicagdo entre Master e Penta com o bit 15 da word
entradas digitais sempre igual a 1 e depois dar um comando de reset na placa. Caso a comunigéo entre Master e
Slave(Penta) ndo seja restaurdvel, para poder resetar o alarme é preciso levar a zero o pardmetro R0O16 e depois resetar
o inversor. Ao reacendimento o reset alarme terd efeito na placa.

48.2. Lista Parametros de R016 a RO17

Tabela 107: Lista dos Pardmetros RO16 + RO17

A R Nivel Endereco VALORES
Parémetro FUNGAO de Acesso MODBUS DEFAULT
RO16 Tempo para Watchdog bus de campo ENGINEERING 603 0 ms
RO17 Saidas analégicas de Fbus AO1 AO2 AO3 ENGINEERING 604 000b
RO16 Tempo para Watchdog Bus de Campo
RO16 Range 0 + 60000 0 + 60000 ms
Default 0 0 ms

& NOTA

Level

Address

Function

ENGINEERING

603

Se diferente de zero determina o tempo limite depois do qual se o inversor nédo
receber escritos valodos no bus de campo é gerado o alarme A70 Alarme WDG

Bus de Campo.

O watchdog torna-se ativo somente depois que o inversor recebeu a primeira mensagem vdlida
do master, segundo quanto indicado no pardgrafo "Alarme A070" de modo a evitar
intervengdes intempestivas devidas a tempos diferentes de acendimento entre master e inversor.
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RO17 Saidas Analégicas de Bus de Campo

RO17 Range

Default
Level
Address

Function

000b = 111b bindrio 000b — Nenhuma
. 001b — AO1
0000h + 0007h hexadecimal
0 . 7 decimal 010b » AO2
' ecmd 100b > AO3
000b 000b — Nenhuma

ENGINEERING
604

A sele¢@o das Saidas Analégicas controladas diretamente por Bus de campo é
executada selecionando neste par@metro o bit correspondente & saida analégica
que se quer controlar.

Exemplo:

RO17 = 011b = 3 decimal — sdo controladas por Bus de Campo as saidas
analégicas AO1 e AO2 independentemente da configuragdo das mesmas
efetuada no MENU SAIDAS ANALOGICAS E EM FREQUENCIA.
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48.3. Parametros trocados

Nas tabelas seguintes est@o listados os pardmetros do Sinus Penta trocados por Fieldbus.

Em cada uma estdo reportados:
1) o nimero do pardmetro;

) o seu significado;

) os extremos;

) o sua unidade de medida (visualizada também no display);

) a relagéo entre o valor no interior do Sinus Penta (trocado via Fieldbus) e o valor fisico representado (como no
display).

GO~ WN

N.B.: cada parémetro é trocado como inteiro com sinal a 16 bits (de —32768 a +32767).
A sequéncia de troca dos bytes segue a regra big-endian (o valor mais significativo é
NOTA memorizado no endereco de meméria menor).
Utilizando um chipset master/PLC Intel, os dados reportados a seguir seréo byte-

swapped.

48.3.1. DE MASTER A SINUS PENTA

Word 1) NOmero 2) Significado 3) Extremos 4) Unldqde de 5) Relagdo
medida
Referéncia / Limite de .
1 M042 velocidade B 3%2880_ + rpm 1
de FIELDBUS (parte inteira)
Referéncia / Limite de
2 MO043 velocidade -99 + + 99 rpm x 100
de FIELDBUS (parte decimal)
Referéncia / Limite de torque de .
3 MO045 FIELDBUS - 5000 + + 5000 % x 10
Referéncia PID - 10000 + +
4 Mo47 de FIELDBUS 10000 % x 100
Entrada digital
5 MO35 de FIELDBUS - - -
6 Comandos para saidas digitais
de FIELDBUS - - -
Saida analdgica 1 .
7 AOI comandada por FIELDBUS + 111+ + 1889 - -
Saida analdgica 2 .
8 AO2 comandada por FIELDBUS + 111+ + 1889 - -
Saida analégica 3 .
? AO3 comandada por FIELDBUS | T 111+ + 1889 - -
Retroagdo PID - 10000 + +
10 M049 de FIELDBUS 10000 - x 100

Word 1: Referéncia/limite de velocidade de FIELDBUS (parte inteira)

AWord 1 do mapa de meméria leva a parte inteira da referéncia de velocidade (M042) em modalidade IFD, VTC ou FOC.

bit [15..8] | bit [7..0]

Parte inteira referéncia de velocidade

A referéncia de velocidade de FIELDBUS ¢ obtida somando a parte decimal & parte inteira (ver Word 2).

Tal valor entra a fazer parte da referéncia total de velocidade do inversor (medida M0OO) junto &s orgiens da referéncia
se pelo menos um dos pardmetros C143 + C146 é ajustado =6:FieldBus.

O limite de velocidade de FIELDBUS assume significado se pardmetro C147 for ajustado como 6:FieldBus e se o tipo de
referénica do motor ativo (parédmetros CO11 / C054 / C097) for ajustado como 2:Torque with Speed Limit.
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Word 2: Referénica/limite de velocidade de FIELDBUS (parte decimal)

A Word 2 leva a parte decimal da referéncia de velocidade (M043) SOMENTE em modalidade FOC. O valor enviado
pelo Master ao Sinus Penta como parte decimal da referéncia de velocidade deve ser multiplicado por 100.

Para enviar uma referéncia de velocidade de XXX.50rpm, o byte basso da word deve portanto conter o valor 50,y o
00110010, (0.50,5 x 100 = 50,).

Exemplo: M042=210; M043=50 = ref. velocidade = 210.50 rpm

bit [15..8] bit [7..0]

parte decimal referéncia de velocidade

Word 3: Referéncia/limite de torque de FIELDBUS

A referéncia de torque de FIELDBUS (M045) assume significado pelo menos um dos pardmetros C143 + C146 é ajustado
como 6:FieldBus e se o tipo de referéncia do motor ativo (pardmetros CO11 / C054 / C097) for ajustado como 1:Torque
o 2:Torque with Speed Limit, ou se o inversor estiver em modalidade SLAVE por entrada digital.

O limite de torque de FIELDBUS assume significado se o pardmetro C147 for ajustado =6:FieldBus.

O valor enviado pelo Master ao Sinus Penta como referéncia/limite de torque deve ser multiplicado por 10.

Para enviar uma referéncia/limite de torque igual a 50%, a word deve portanto conter o valor 500,,0111110100, (50%,
x 10 = 500,,).

bit [15..8] bit [7..0]

Referéncia/limite de torque

Word 4: Referéncia PID de FIELDBUS

A referéncia PID (M047) pode ser enviada por fieldbus se pelo menos um dos pardmetros C285 + C287 for programado
como 6:Fieldbus.

O valor enviado pelo Master ao Sinus Penta como referéncia PID deve ser multiplicado por 100.
Par enviar uma referéncia PID igual a 50%, a word deve portanto conter o valor 5000,;, 0 111110100, (50%;, x 100 =
5000;,).

bit [15..8] bit [7..0]
Referéncia PID de FIELDBUS

Word 5: entradas digitais de FIELDBUS
As entradas digitais virtuais de Fieldbus séo levadas no byte baixo da word:

bit 15 | bit [14..8] bit [7..0]

MDI3 MDI2 MDI1

1 MDI8 MDI7 MDI6 MDI5 MDI4 (RESET) | (ENABLE) | (START)

O estado légico de tais bits entra a fazer parte do estado total das entradas digitais do inversor (medida M031), junto a
outras origens dos comandos, se pelo menos um dos parémetros C140 + C142 for ajustado como 6:FieldBus.

NOTA A régua de bornes virtual auxiliar XMDI1.. 8 ndo é simulével por bus de campo.

ATENCAO inversor é consistente e manter assim ajustado o contador de watchdog (ver pardgrafo
Alarme A070 de comunicag@o interrompida).

i”i O bit 15 deve sempre ser escrito=1, para significar que a segunda troca de dados master-
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Word 6: Comando para saidas digitais de FIELDBUS

Os comandos digitais de FIELDBUS ocupam os 4 bits baixos da word:

bit [15...4] bit [3..0]
cMD4 | cMD3 | cMD2 | CMD

Formato dos bytes:

bit Nome Comando Posi¢@o no vetor de selecdo
0 Fbus CMD 1 D34
1 Fbus CMD 2 D35
2 Fbus CMD 3 D36
3 Fbus CMD 4 D37

A segunda e a terceira coluna da tabela trazem o nome e a posi¢do destes comandos de bus de campo. )
Exemplo: para comandar a saida digital 1 de bus de campo através do comando 4 é necessério programar no MENU
SAIDAS DIGITAIS os seguintes par&metros:

P270 = 1: Digital Modalidade Saida Digital
P271 = D37: Fbus CMD4 Sele¢éo grandeza A
P278 = 1: True Nivel Légico Saida

Word 7, 8, 9: Saidas analégicas controladas via FIELDBUS

E necessdrio programar oportunamente o parédmetro RO17 para definir as saidas analégicas que devem ser controladas
via fieldbus.

Formato dos bytes:

Bit Saidas analégicas controladas via fieldbus
0 AO1
1 AO?2
2 AO3
Exemplo: RO17 = 011, = 3,, - as saidas analégicas AO1 e AO2 sdo controladas diretamente via fieldbus,

independentemente da sua configuracdo no MENU SAIDAS ANALOGICAS E EM FREQUENCIA.

A correspondéncia entre o valor trocado e o valor efetivo (em volt) das saidas digitais é a seguinte:

Valor trocado Tenséo (V) Corrente (mA)
+ 1889 + 10 + 20 mA
+ 1000 0 0
+ 111 -10 - 20 mA

Word 10: Retroado PID por FIELDBUS

A retroagéo PID (M049) pode ser inviada por fieldbus se pelo menos um dos pardmetros C288 + C290 for programado
como 6:Fieldbus.

O valor enviado pelo Master ao Sinus Penta como retroacéo PID deve ser multiplicado por 100.
Para enviar uma retroacdo PID igual a 50%, a word deve conter portanto o valor 5000,, ou 111110100, (50%,, x 100
= 5000,,).

bit [15..8] bit [7..0]
Retroagdo PID por FIELDBUS
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48.3.2. DE SINUS PENTA A MASTER

Word 1) NOmero 2) Significato 3) Extremos 4) U;;i?j: de 5) Relagdo
1 Estado + Alarmes - - -
2 M026 Corrente de saida 0 + 65000 A 1/10
3 MO004 Velocidade do motor — 32000 + + 32000 rpm 1
4 Terceira medida Todas as medidas Ver medida Ver medida
configurdvel com P330 selecionada selecionada
Quarta medida . Ver medida Ver medida
5 — Todas as medidas . .
configurdvel com P331 selecionada selecionada
6 DIN Entradas digitais - - -
7 DOU Saidas digitais - - -
8 REF Entrada analégica REF - 16380 + + 16380 - -
9 AIN1 Entrada analégica AINT - 16380 +~ + 16380 - -
10 AIN2 Entrada analégica AIN2 - 16380 + + 16380 - -

Word 1: Estado + Alarmes

Estado e Alarmes séo visualizados no fieldbus com o seguinte formato:

bit [15..8] bit [7..0]
Esado Alarmes

Estado tem a codificag@o indicada em Tabela 116
Alarmes t&m a codificacdo indicada em Tabela 113.

Word 2: Corrente de saida

A medida da corrente de saida (M026) ¢ visualizada sob forma de um valor que deve ser dividido por 10 para obter a
corrente efetiva do motor.

Consequentemente, se o valor devolvido pelo Sinus Penta ao Master for 100, a corrente de saida efetiva do motor serd
10A.

bit [15..8] bit [7..0]

Corrente de saida

Word 3: Velocidade motor

A velocidade do motor (M004) é visualizada como segue:

bit [15..8] bit [7..0]
Motor Speed

Word 4 e 5: Terceira e quarta medida configurdveis com P330 e P331
As word 4 e 5 sdo configurdveis mediante P330 e P331 (ver MENU PARAMETROS BUS DE CAMPO).
Tais words s@o representadas como segue:

bit [15..8] | bit [7..0]
Mxxx representadas com P330 e P331
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Word 6: Entradas digitais

Na word encontram-se os estados das entradas digitais do inversor no seguinte modo:

bit [15..8] bit [7..0]
XMDI8[XMDI7 [XMDI6|XMDI5|XMDI4|[XMDI3[XMDI2[XMDI1{MDI8 | MDI7 | MDI6 | MDI5 | MDI14

MDI3 | MDI2 | MDI
(RESET) |(ENABLE)| (START)

Word 7: Saidas digitais

Na word encontram-se os estados das saidas digitais do inversor no seguinte modo:

bit [15..14] bit [13..8] bit 7[bit 6] bit [5..4] bit [3.0]
XMDO6|XMDO5 |[XMDO4 [XMDO3 |[XMDO2 |[XMDO1 [ MDO4|{MDO3|MDO?2

MDO1
/FOUT

[*] Stato del contattore di precarica

Word 8, 9, 10: Sinal analégico REF, AIN1, AIN2

O valore de fondo escala de + 16380 é nominal e corresponde a um range de entrada de + 10V. O usudrio pode
encontrar tal valor modificado a seguir de uma compensagéo da toleréncia dos estados de entrada executada
automaticamente pelo inversor.

bit [15..8] bit [7..0]
REF / AINT / AIN2

medida presentes na saida do conversor A/D (ndo filirados).

As medidas das entradas analégicas passadas pelo Sinus Penta ao Master sGo os valores de
A\ on
Para as medidas filtradas usar respectivamente M037, MO38 e M039.
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49. MENU CONFIGURAGCAO PLACAS DE EXPANSAO

49.1. Descricdo

Os parémetros deste MenU sdo parédmetros de tipo Rxxx.
NOTA  Uma vez modificados e salvos tornam-se ativos somente ao sucessivo acendimento do inversor

ou resetando a placa de controle mantendo pressionada a tecla RESET por mais de 5 seg.

49.2. Lista Parametros de R021 a R023

Tabela 108: Lista dos Par@metros R021 + R023

a X a VALORES
Parédmetro FUNCAO Nivel de Acesso Endereco MODBUS DEFAULT

RO21 Ajuste DataLogger ENGINEERING 551 Disable

RO23 Ajuste placa I/O ENGINEERING 553 None

RO21 Ajuste Datalogger

1: Disable
RO21 Range 1+2 2: Enable
Default 1 1: Disable

Level ENGINEERING

Address 551
O parédmetro habilita ou desabilita a inicializagdo da placa Datalogger se
presente.

Function

R0O23 Ajuste placa I/O

: None

: XMDI/O

: XMDI/O + XAIN

: XMDI/O + PT100

: XMDI/O + XAIN + PT100

: None

RO23 Range 0+4

O|lhWN—-O

Default 0
Level ENGINEERING
Address 553
Com base na programagéo ajustada no parédmetro de referéncia, habilita-se a
Function gestdo dos I/O digitais (XMDI/O), das entradas analégicas (XAIN) e de
eventuais PT100 apresentados nas placas opcionais.

Para a gestdo das entradas analdégicas (XAIN) e das sondas PT100 é necessdria a placa

NOTA opcional ES847.
Para a gestéo dos I/O digitais (XMDI/O) podem ser usadas indiferentemente as placas ES847
ou ES870.
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50. MENU CONFIGURACAO PLACAS PROFIDRIVE

50.1. Descricao

Men relativo & placa de expanséo PROFIdrive, visivel somente se a placa é conectada & placa de controle ES821.

Os parémetros deste Meny sdo par@metros de tipo Rxxx.

Uma vez modificados e salvos tornam-se ativos somente ao sucessivo acendimento do
inversor ou resetando a placa de controle mantendo pressionada a tecla RESET por mais de 5
seg.

Cj NOTA Para o uso correto da placa observar o Guia para a Instalagéo e o Manual de uso da placa

NOTA

de comunicacdo PROFldrive.

50.2. Lista Parametros de R025 a R045

Tabela 109: Lista dos Para@metros R025 + R045

A % . Endereco VALORES
Parémetro FUNCAO Nivel de Acesso MODBUS DEFAULT
RO25 Indirizzo Slave ENGINEERING 547 1
RO26 PZD3 OUT ENGINEERING 548 1: ENTRADAS DIGITAIS
RO27 PZD4 OUT ENGINEERING 549 0: NAO UTILIZADO
RO28 PZD5 OUT ENGINEERING 550 0: NAO UTILIZADO
RO29 PZD6 OUT ENGINEERING 554 0: NAO UTILIZADO
RO30 PZD7 OUT ENGINEERING 555 0: NAO UTILIZADO
RO31 PZD8 OUT ENGINEERING 556 0: NAO UTILIZADO
R032 PZD9 OUT ENGINEERING 557 0: NAO UTILIZADO
RO33 PZD10 OUT ENGINEERING 558 0: NAO UTILIZADO
R0O34 PZD3 IN ENGINEERING 559 0: NAO UTILIZADO
RO35 PZD4 IN ENGINEERING 581 0: NAO UTILIZADO
R0O36 PZD5 IN ENGINEERING 582 0: NAO UTILIZADO
RO37 PZD6 IN ENGINEERING 583 0: NAO UTILIZADO
RO38 PZD7 IN ENGINEERING 584 0: NAO UTILIZADO
R0O39 PZD8 IN ENGINEERING 585 0: NAO UTILIZADO
R040 PZD9 IN ENGINEERING 586 0: NAO UTILIZADO
RO41 PZD10 IN ENGINEERING 587 0: NAO UTILIZADO
R0O44 Drive Profile Communication Mode ENGINEERING 520 0: DP VO
RO45 Drive Profile Selection ENGINEERING 521 1: VENDOR SPECIFIC 1
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RO25 ENDERECO SLAVE

RO25

Address

Function

& NOTA

R026 + RO33 PZD3(/10) OUT

RO26

 Default |

Level

_ Address

Function

R034 + R041 PZD3(/10) IN

RO34 Range

Default

Level
Address

Function

0+ 126

ENGINEERING

547

Através deste pardmetro ajusta-se o endereco desejado da placa PROFIdrive.

NOTA:

O valor programado tem efeito apenas se os seletores de endereco da placa forem
djustados no zero (ver Guia para a Instalagéo).

O valor programado tem efeito apenas se os seletores de enderego da placa forem ajustados
no zero (ver Guia para a Instalagéo).

0: NAO UTILIZADO

1: ENTRADAS DIGITAIS

2: ENTRADAS DIGITAIS AUXILIARES (emulacéo
placa de expanséo 1/0)

0=6 3: COMANDOS PARA SAIDAS DIGITAIS
4: REFERENCIA DE TORQUE
5: REFERENCIA PID
6: FEEDBACK PID

1 1: ENTRADAS DIGITAIS

ENGINEERING

548 + 550 // 554 + 558

Através destes par@metros escolhem-se as entradas a serem passadas ao inversor
pelo PLC Master pelos oito dados de processo mapdveis na drea fast de
comunicacgdo entre Master e Slave.

0+ 91 0+91
0 0: NAO UTILIZADO
ENGINEERING

559 // 581 + 587

Através destes par@metros escolhem-se as medidas a serem passadas ao inversor
pelo PLC Master pelos oito dados de processo mapéveis na édrea fast de
comunicagdo entre Master e Slave.

S&o seleciondveis todas as medidas presentes no MENU MEDIDAS.

R044 DRIVE PROFILE COMMUNICATION MODE

RO44 Range

Default

Level
Address
Function

) 0: DP VO
0+1 1: DP V1
0 0: DP VO
ENGINEERING
520

Através deste parGmetro seleciona-se a versdo do protocolo PROFIdrive.
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RO45 DRIVE PROFILE SELECTION

RO45

> >

NOTA

NOTA

Range

Default
Level
Address

Function

0: PROFIDRIVE
0=+2 1: VENDOR SPECIFIC 1
2: VENDOR SPECIFIC 2
0 1: VENDOR SPECIFIC 1
ENGINEERING
521

Através deste par@metro seleciona-se o modo de controle para o Slave (Comando e

Referéncia).

Comando Referéncia
PROFIDRIVE | Segundo o protocolo PROFIdrive Segundo o protocolo
PROFIdrive

VENDOR Segundo o protocolo PROFIdrive Escala uma a uma da
SPECIFIC 1 referéncia programada
VENDOR Os oito bits baixos da CONTROL Escala uma a uma da referéncia
SPECIFIC 2 | WORD representam as oito entradas | programada

digitais da régua de bornes de

comando

Para todas as trés modalidades o bit11 da control word habilita ou ndo o WD de linha FieldBus
desde que o par@metro RO16 seja maior que zero.

O watchdog fica ativo somente depois que o inversor receber a primeira mensagem valida do
master, segundo quanto indicado no pardgrafo Alarme A070 de comunicagéo interrompida de
modo a evitar intervengdes intempestivas devidas a tempos diferentes de acendimento entre
master e inversor.
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51. MENU DATA LOGGER

51.1. Descricao

Tal menU deve ser usado caso ndo seja possivel comunicar com a placa Data Logger ES851 pelo aplicativo
RemoteDrive.

O parémetro R116, particularmente, permite impor & placa ES851 a modalidade de conexdo necessdria para tal
comunicagdo.

Os par@metros deste Men( sdo pardmetros de tipo Rxxx.
Uma vez modificados e salvos tornam-se ativos apenas depois do sucessivo acendimento
NOTA ) .
do inversor ou resetando a placa de controle mantendo pressionada a tecla RESET por
mais de 5 seg.
Os paradmetros ajustados por este meny ndo s@o salvos de forma permanente na
~ memdria néo volétil do Data Logger.
ATENCAO . . . L i .
Uma vez ativada a comunicacdo com o RemoteDrive é necessério ratificd-los e salva-los
com o préprio aplicativo.

51.2. Lista Parametros de R115 a R116

Tabela 110: Lista dos Pard@metros R115 + R116

- _ . VALORES
Parémetro FUNCAO Nivel de Acesso Endereco MODBUS DEFAULT

R115 PIN carta SIM BASIC 563 “0000”

R116 Preset connessioni ENGINEERING 134 0: nenhum preset ativo

R115 PIN carta SIM

R115 LCTeEI 0x0000 + OxAAAA “0" + “9999”
PG 0x0000 “0000”

Level BASIC
e [s[EER 563
Indica as cifras do PIN da placa telefénica inserida no modem GSM/GPRS.
ZT o8 O nUmero deve ser alinhado & esquerda e o simbolo (#) codificado internamente como
0xA (hexadecimal) é entendido como terminador do ndmero.

Néo é possivel ajustar um PIN com um ndmero de cifras superior a 4.
NOTA  E possivel ajustar um PIN com um ndmero de cifras inferior a 4 usando o simbolo (#) como

terminador.

R116 Stato Preset conexdes (segunda linha)

R116

. Range VW] Ver Tabela 111
seconda riga

Ve[ [ 1337

2T Ye oM Indica se estéo ajustadas atualmente configuragdes pré-definidas as conexdes da placa.
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R116 Preset conexdes (quarta linhal)

R116
quarta riga

A

Default [

Function

Range KVEWi¢]

Ver Tabela 111

0: nenhum preset ativo

Level ENGINEERING

Address REL

ES851.

saida.

Este par@metro permite impor uma modalidade de conexdo, entre as listadas, na placa

As conexdes listadas que dizem respeito a Ethernet e os modens assumem, como
pardmetros necessdrios, aqueles normalmente memorizado no inversor.
As configuragées 19 e 20 prevéem a possibidade de chamar a placa em entrada ou em

Tabela 111: Preset conexdes

valor COM bc;drafe[ stop bit igualdad | delay
ps] e [ms]

0 nenhum preset ativo
1 Ethernet habilitada
2 PPP null modem
3 1(RS232) | 38400 2 no 2
4 1(RS232) | 38400 1 no 2
5 1(RS232) | 38400 2 no 20
6 1(RS232) | 38400 1 no 20
7 1(RS232) 9600 2 no 2
8 1(RS232) 9600 1 no 2
9 1(RS232) 9600 2 no 20
10 1(RS232) | 9600 1 no 20
11 2(RS485) | 38400 2 no 2
12 2(RS485) | 38400 1 no 2
13 2(RS485) | 38400 2 no 20
14 2(RS485) | 38400 1 no 20
15 2(RS485) 9600 2 no 2
16 2(RS485) 9600 1 no 2
17 2(RS485) 9600 2 no 20
18 2(RS485) 9600 1 no 20
19 Modem analégico Dial Out
20 Modem GSM Dial Out

A seguir da imposicdo de qualquer um dos presets listados na Tabela 111, a placa ES851 é
forcada em modalidade Interlocked (veja-se o pardgrafo Ment Medidas Data Logger)
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52. MENU EEPROM
52.1. Descricao
O inversor possui quatro dreas de meméria distintas:
e RAM — Meméria voldtil com a parametrizagéo atual do inversor.

Area Default — Meméria ndo voldtil ndo acessivel ao usuério com a programacéo de fabrica dos parédmetros
do inversor.

Area Work— Meméria ndo voldtil na qual séo salvos os parémetros por parte do usudrio com qualquer
operacdo de salvamento. Sucessivamente a um reset do inversor é esta a parametrizacdo carregada em RAM.
Area Back-up — Memodria ndo voldtil onde é possivel salvar uma parametrizacgo do inversor que nédo é
modificada por salvamentos sucessivos por parte do usudrio, a menos que se execute explicitamente um novo

salvamento da zona back-up.

Cada parédmetro pode ser variado pelo usudrio, em cujo caso o inversor utilizard imediatamente o novo valor do
pardmetro.

O usudrio pode requerer o salvamento do pardmetro na drea L'utente Work; se o salvamento nédo for executado no
sucessivo reacendimento do inversor, serd utilizado o velho valor do pardmetro, o memorizado em Work antes da
modificacdo.

Os pardmetros de tipo Pxxx podem ser escritos em qualquer ssono momento.

Com a programacdo de fdbrica, os parédmetros de tipo Cxxx podem ser escritos em stand-by ou em fluxagem a
motor parado (ver PO03 em como tornd-los modificveis somente com o ENABLE desativado (borne MDI2
aberto).

Os parémetros de tipo Rox apresentam as mesmas caracteristicas dos tipos Cxxx, com a diferenca que o valor
escrito e salvo ndo é utilizado imediatamente pelo inversor, mas somente a partir do sucessivo reacendimento.
Para que a variacdo tenha efeito, é necessdrio desligar e religar o inversor ou pressionar a tecla RESET por um
tempo superior a 5 segundos.

A cépia da drea Work pode ser executada na drea BACKUP por parte do usudrio por uma explicita entrada 1012 contida
neste menu e descrita a seguir.

Através da mesma entrada é possivel copiar a drea BACKUP na 4rea WORK para regenerar o valor dos parémetros
memorizados na drea WORK.

Sempre por 1012 é possivel também regenerar os valores de programagéo de fébrica para todos os paré@metros na drea

WORK.

1. Restore back up

2. Save back up

i A\ 4

DEFAULT BACK UP WORK RAM

Memory locations

3. Save work

4. Restore default
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52.2. Lista Entradas dd 1009 a 1012

Tabela 112: Entradas programéveis 1009 + 1012

- . Endereco
Entrada FUNGCAO Nivel de Acesso MODBUS
1009 Salvamento de um parédmetro BASIC 1396
1012 Gestdo EEPROM BASIC 1399
1009 Salvamento de um parémetro
1009 Range 131 + 2466 [131 + 2466

Default Né&o é um pardmetro: no acendimento e cada vez que o comando for executado,
a entrada é posta igual a zero.

Level BASIC

Address 1396

Permite o salvamento em EEPROM de um Unico pardmetro.
Function Para fazé-lo, o valor a ser escrito deve coincidir com o Address do préprio
pardmetro.

1012 Gestdo EEPROM

0: No Command
2: Restor Backup
1012 Range 0,2,4,5 11 4: Save Backup
5: Save Work

11: Restor Default

Default Néo é um parémetro: no acendimento e toda vez que o comando for executado,
a entrada é colocada igual a zero.

Level BASIC

Address 1399

Através desta entrada é possivel a gestdo do salvamento e da regeneragéo do set
inteiro de par@metros acessiveis ao usudrio:

2: Restor Backup, os pardmetros memorizados na érea de Backup s@o copiados
e memorizados na drea WORK e constituem a nova parametrizag@o presente em
RAM, o contetddo anterior da drea work é perdido. Backup - RAM — Work

4: Save Backup, os parémetros da drea WORK s&o memorizados em uma cépia
Function de Backup. Work — Backup

5: Save Work, o valor atual dos pardmetros presentes em RAM é salvo na
meméria nédo voldtil em Area Work. Este comando executa, de uma Unica vez, o
salvamento de todos os par@metros. RAM — Work

11: Restor Default, todos os paré@metros assumem o valor da programagéo de
fébrica, e este valor é salvo na meméria néo volatil em Area Work. Default —»
RAM — Work
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53. LISTAS DE ALARMES E WARNINGS

iij ATENCAO Se dispara uma prote¢éo ou o inversor |& esté em alarme, o funcionamento é impedido e

o motor roda em falso!

53.1. O que acontece quando dispara uma protecéao

sucessivo “O que fazer quando se verificou um alarme”.

iji NOTA Ler este pardgrafo e, antes de agir sobre os comandos do inversor, ler bem o pardgrafo

Nos pardgrafos seguintes sdo descritos os cédigos de alarme que se podem verificar no inversor.

Quando dispara uma protegd@o ou se verifica um alarme:

1) Acende o LED ALARM no médulo teclado/display;

2) A pdgina visualizada no médulo teclado/display forna-se a primeira do HISTORICO DE ALARMES;
3) O HISTORICO DE ALARMES é atualizado;
4)

Para acesso por Drive Profile, o inversor reporta os alarmes como valores hexadecimais atribidos e codificados
segundo a especificagdo DRIVECOM (ver Tabela 116).

Com o ajuste de fdbrica, quando o inversor é alimentado permanece na eventual condicGo de alarme presente no
momento do desligamento.

Portanto, se no acendimento o inversor vai logo em alarme, isto poderia ser devido a um alarme verificado antes do
desligamento do inversor ndo resetado.

Se se quer evitar que o inversor mantenha a meméria dos alarmes que se verificam antes do desligamento é necessdrio
ajustar o parémetro C257 no MENU AUTORESET.

Quando se verifica um alarme o inversor registra no HISTORICO DE ALARMES o instante em que o alarme se verifica
(supply-time e operation—time), e o estado do inversor no momento em que se verifica o alarme, além do estado de
algumas medidas amostradas no instante em que se verifica o alarme.

A leitura e o registro destes dados da fault-list podem ser muito Uteis para diagnosticar a causa que determinou o alarme
e para procurar as solugdes (ver também o pardgrafo Men( Estérico Alarmes (Fault List)).

Os alarmes de AOOT a A039 sGo alarmes do microcontrolador principal (DSP Motorola)
da placa de controle ES821, que verificou um mau funcionamento da prépria placa. Para
estes alarmes ndo estd disponivel a fault-list, ndo é possivel enviar comandos de Reset via
serial, mas apenas o borne RESET da régua de bornes ou pela tecla RESET no médulo
& NOTA teclado/display; ndo estd disponivel o software que realiza a interface usudrio no médulo
teclado/display, ndo sé&o acessiveis os parémetros e as medidas do inversor via serial.
E inGtil resetar os alarmes A033 e A039. De fato, sendo relativos & falta de um software
correto na Flash, estes dois se resolvem somente executando o download de um software
corretfo.

Antes de resetar um alarme, desativar o sinal de ENABLE apresente ao borne MDI2 para
desabilitar o inversor e evitar uma partida indesejada do motor.

A ATENC_;AO Tal manobra ndo é necessdria quando o pardmetro C181=1, em tal caso, de fato, é
ativa a Seguranca no Start: depois o reset de um alarme ou um power—on, o inversor ndo
vai em marcha se antes ndo é aberto e fechado o ENABLE.
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53.2. O que fazer quando se verificou um alarme

Se disparar uma protecéo ou o inversor j& estiver em alarme, o funcionamento é impedido
e o motor roda em falso!

ATENGAO

Antes de resetar um alarme, desativar o sinal de ENABLE presente no borne MDI2 para
desabilitar o inversor e evitar uma partida indesejada do motor.

ATENCAO

Procedimento a se sequir:

1.

2.

Desativar o sinal de ENABLE presente no borne MDI2 para desabilitar o inversor e evitar uma partida indesejada
do motor. Tal manobra nédo é necesséria quando o pardmetro C181=1, em tal caso de fato estd ativa a Sicureza
no Start: depois o reset de um alarme ou um power—on, o inversor ndo vai em marcha se antes n&o for aberto e
fechado o ENABLE.

Se o0 motor ainda estiver em movimento falso, esperar a parada do motor.

Ler e fomar nota dos dados do HITORICO ALARMES relativos ao alarme que se verificou.
Tais dados sGo muito Uteis para diagnosticar correttamente a causa que gerou o alarme e as possiveis solugc’)gs.
Além disso, tais dados sdo necessdrios no momento em que se decidir de contatar o SERVICO TECNICO da

ELLETRONICA Santerno.

3.

&

NOo

Procurar, nas pdginas seguintes, o pardgrafo relativo ao cédigo de alarme que se verificar e seguir as indicagdes
especificas.

Remover as causas externas que podem ter provocado o disparo da protegéo.

Se o alarme for verificado por causa de valores néo corretos dos par@metros, ajustar os dados dos parémetros e
salvar os pardmetros.

Resetar o alarme.

Se o alarme se reapresentar e ndo se conseguir encontrar uma solugéo, contatar o SERVICO TECNICO da
Elettronica Santerno.

Para resetar um alarme, é preciso enviar um comando de RESET, tal comando pode ser enviado:

Ativando o sinal presente no borne RESET MDI3 da régua de bornes fisica.

Pressionando a tecla RESET no médulo teclado/display.

Ativando o sinal RESET MDI3 de uma das réguas de bornes virtuais ativadas como fontes remotas de comando (ver
MENU METODO DE CONTROLE).

O RESET pode ser automatizado: se for habilitado o parémetro C255, o inversor tenta resetar automaticamente os
préprios alarmes (ver MENU AUTORESET).
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53.3. Lista Codigos de Alarme

Tabela 113: Lista dos Alarmes

Alarme Nome Descricdo
A001 + A032 Mau funcionamento Placa de Controle
A033 TEXAS VER KO Vers@o Software Texas incompativel
A039 FLASH KO Texas Flash néo programada
A040 User Fault Alarme gerado do usuério
A041 PWMA Fault Alarme Hardware genérico IGBT lado A
A042 lllegal XMDI in DGI Configuracao ilegal de XMDI no mend DGI
A043 False Interrupt Mau funcionamento Placa de Controle
A044 SW OverCurrent Sobrecorrente Software
A045 Bypass Circuit Fault Fault del By—Pass de Pré-carga
A046 Bypass Connector Fault Conector do By-Pass de Pré-carga invertido
A047 UnderVoltage Tensdo do Bus-DC inferior a Vdc_min
A048 OverVoltage Tensdo do Bus-DC superior a Vdc_max
A049 RAM Fault Mau funcionamento Placa de Controle
A050 PWMAO Fault Hardware Fault de Conversor IGBT lado A
AO051 PWMAT Fault Sobrecorrente Hardware lado A
A052 lllegal XMDI in DGO Configuracéo ilegal de XMDI no ment DGO
A053 PWMA Not ON Falha Hardware, Impossivel ligar IGBT A
A054 Option Board not in Erro no levantamento da placa de 1/O opcional ajustada
A055 PTC Alarm Disparado PTC externo
A056 PTC Short Circuit PTC esterno in corto circuito
AQ057 lllegal XMDI in MPL Configuracéo ilegal de XMDI no mend MPL
A059 Encoder Fault Erro de Medida Velocidade Motor
A060 NoCurrent Fault A corrente permanece nula no controle FOC
A061 Ser WatchDog Disparado Watchdog Linha 0 (D9 poli)
A062 SR1 WatchDog Disparado Watchdog Linha 0 (RJ45)
A063 Generic Motorola Mau funcionamento Placa de Controle
A064 Mains Loss Falta Rede de Alimentacao
A065 AutoTune Fault Falido procedimento de Auto-ajuste
A066 REF < 4mA Entrada REF em corrente (4+20mA) inferior a 4mA
A067 AINT < 4mA Entrada AINT em corrente (4+20mA) inferior a 4mA
A068 AIN2 < 4mA Entrada AIN2 em corrente (4+20mA) inferior a 4mA
A069 XAINS < 4mA Entrada XAIN5 em corrente (4+20mA) inferior a 4mA
AQ70 Fbs WatchDog Disparado Watchdog Fieldbus
A071 1ms Interrupt OverTime Mau funcionamento Placa de Controle
A072 Parm Lost Chk Erro durante as operacées de download/upload dos pardmetros
A073 Parm Lost COM1 Erro durante as operacées de download/upload dos pardmetros
A074 Drive OverHeated Disparada Protecdo Térmica Inversor
A075 Motor OverHeated Disparada Protecdo Térmica Motor
A076 Speed Alarm Velocidade motor muito elevada
A078 MMI Trouble Mau funcionamento Placa de Controle
A079 FOC No Encoder Controle FOC, mas Encoder ndo habilitado
A080 Tracking Error Erro de medida velocidade Encoder
A081 KeyPad WatchDog Watchdog de comunica¢éo com o teclado
Programadas das fungées em MDI6 e MDI7 ou
A082 lllegal Encoder Cig seleci?)nctdo encoder B 2 placa encoder néo obtida
A083 External Alarm 1 Alarme Externo nimero 1
A084 External Alarm 2 Alarme Externo nimero 2
A085 External Alarm 3 Alarme Externo nimero 3
A086 XAIN5 > 20mA Entrada XAIN5 em corrente (4+20mA o 0+20mA) superior a 20mA
A087 MANCANZA =15V Falta da + 15V
A088 ADC Not Tuned Mau funcionamento Placa de Controle
A089 Parm Lost COM2 Erro durante as operacdes de download/upload dos pardmetros
A090 Parm Lost COM3 Erro durante as operacdes de download/upload dos pardmetros
AQ91T Braking Resistor Overload Overvoltage interveio com resisténcia de frenagem habilitada para

funcionamento continuativo superior no tempo programado
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A092 SW Version KO Mau funcionamento Placa de Controle
A093 Bypass Circuit Open Relé de ByPass esté aberto
A094 HeatSink OverTemperature Obtida temperatura dissipador IGBT muito elevada
A095 lllegal Drive Profile Board Placa Drive Profile no configurada correttamente
A096 Fan Fault Alarme ventoinhas
AQ97 Motor Not Connected Motor né&o conectado
A098 lllegal Motor Selected Foi selecionado por MDI um motor ndo habilitado
A099 2nd Sensor Fault Alarme segundo sensor ventoinhas
A100 MDI6 lllegal Configuration Programata funcéo em MDI6 junto & entrada em frequéncia A
A101 MDI8 lllegal Configuration Programata funcéo em MDI8 junto & entrada em frequéncia B
A102 REF > 20mA Entrada REF em corrente (4+20mA o 0+20mA) superior a 20mA
A103 AINT > 20mA Entrada AIN1 em corrente (4+20mA o 0+20mA) superior a 20mA
A104 AIN2 > 20mA Entrada AIN2 em corrente (4+20mA o 0+20mA) superior a 20mA
A105 PT100 Channel 1 Fault Entrada fisica fora do range de medida do inversor
A106 PT100 Channel 2 Fault Entrada fisica fora do range de medida do inversor
A107 PT100 Channel 3 Fault Entrada fisica fora do range de medida do inversor
A108 PT100 Channel 4 Fault Entrada fisica fora do range de medida do inversor
A109 Amb.Overtemp. Sobretemperatura Ambiente

A110 + A120 Mau funcionamento Placa de Controle

A001 + A032, A043, A049, A063, A071, A078, A088, A092, A110+-A120 Malfunzionamento della scheda di controllo

A001 + A032
A043
A049
A063
AO071 Descrigto Mau funcionamento Placa de Controle
A078
A088
A092

A110 + A120

As causas podem ser vdrias: o autodiagnéstico da placa verifica

Evento . .. :
continuamente o préprio estado de correto funcionamento.

e Fortes ruidos eletromagnéticos conduzidos ou irradiados.

Causas possiveis X . L
P o Possivel falha do microcontrolador ou de outros circuitos na placa de controle.

1. Resetar o alarme: enviar um comando de RESET.

Solugdes 2. Em caso de persisténcia, contatar o SERVICO TECNICO da ELETTRONICA
SANTERNO.

A033 Versdo Software Texas KO

A033 Descrigéio Verséo Software Texas incompativel

No acendimento o DSP Motorola verificou que o software baixado na Flash
Texas tem uma vers&o incompativel com o software Motorola.
(O LI TSI Baixou-se un software néo correto.

Executar o download d,e um software com a verséo correta.
Contatar o SERVICO TECNICO da ELETTRONICA SANTERNO.

Evento

Solugdes

A039 Texas Flash néo programada

A039 Descrigdio Texas Flash ndo programada

No acendimento o DSP Motorola verificou que a Flash Texas ndo foi
corretamente programada.
(OLITECEN LM Faliu uma tentativa anterior de Download do software para o DSP Texas.

Tentar novamente o download do software para o DSP Texas.
Contatar o SERVICO TECNICO da ELETTRONICA SANTERNO.

Evento

Solugdes
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A040 Alarme Usudrio
A040 Descrigéo Alarme gerado pelo usudrio (como test)
Evento O usudrio requisitou ao inversor de causar um alarme.
(O VLI TSI Através da conexdo serial foi escrito o valor 1 no endereco MODBUS 1400.
Solugdes Resetar o alarme: enviar um comando de RESET.
AO041 IGBT Fault Lado A
A041 Descrigdo Alarme Hardware genérico IGBT lado A
Evento O conversor de poténcia A gerou um alarme ndo melhor identificado.

o Fortes ruidos eletromagnéticos conduzidos ou irradiados.
e Sobrecorrente, Sobretemperatura IGBT, Fault IGBT.
1. Resetar o alarme: enviar um comando de RESET.

Solugdes 2. Em caso de persisténcia, contatar o SERVICO TECNICO da ELETTRONICA
SANTERNO.

Causas possiveis

A042 lllegal XMDI em DGI

A042 Descrigto Configuracédo ilegal de XMDI no ment DG

O inversor verificou contemporaneamente:
e A presenca no MENU ENTRADAS DIGITAIS de pelo menou uma entrada
Evento XMDI pertencente & placa opcional de I/O ES847 ou ES870;
e A programacio de R023 (Ajuste placa 1/O) = 0 no MENU
CONFIGURACAQ PLACAS DE EXPANSAQ .
(O TN Programacdes erradas.
Solugdes Verificar e corrigir as programagdes.
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A044 Sobrecorrente SW

A044 Descrigéo Sobrecorrente SW

Evento Intervencdo da limitacéo de corrente instanténea.

e  Bruscas variacdes da carga.

e  Curto-circuito em saida para terra.

e  Fortes ruidos eletromagnéticos conduzidos ou irradiados.

Além disso, se aconteceu em fase de aceleragéo:

e Rampa de Aceleragéo curta demais.
(OIS Além disso, se aconteceu em fase de desaceleragéo:
e Rampa de Desacelerazione curta demais.

e Excessivo ganho do regolador de corrente (P155) ou tempo integral
muito pequeno (P156) com controle tipo FOC.

e  Excessivo ganho do regulador de velocidade (P128) ou tempo infegral

muito pequeno (P126) com controle tipo VTC.

1. Verificar o correto dimensionamento do inversor e do motor com
relagéo & carga.

2. Assegurar-se que ndo haja curfo-circuitos entre fases ou entre fase e
terra em saida do inversor (bornes U, V, W) (uma verificacdo rdpida
consiste no desconectar o motor, ajustar o controle IFD e fazer funcionar
o inversor em vazio).

3. Verificar que os sinais de comando encontrem o inversor com cabos

revestidos onde solicitado (ver Guia para a Instalagdo). Procurar
Solugdes possiveis fontes de ruidos eletromagnéticos externos, verificar as
conexdes e a presenca de filtros anti-ruido nas bobinas dos telerruptores
e das eletrovélvulas eventualmente presentes no interior do quadro.

4. Eventualmente, aumentar os tempos de aceleracdo (ver MENU
RAMPAS).

5. Eventualmente, aumentare os tempos de desaceleracdo (ver MENU
RAMPAS).

6. Eventualmente, diminuir os valores do MENU LIMITACOES.

A045 Fault Bypass

A045 Descrigéo Fault do By—Pass de Pré-carga

O inversor solicitou o fechamento do préprio relé ou telerruptor que efetua o
curto-circuito das resisténicas de pré-carga dos condensadores do circuito
infermedidrio em CC (Bus DC) e néo viu o relativo sinal auxiliar de
fechamento durante a pré-carga.

Ver também A046.

Disconex&o do sinal auxiliar.
e  Ruptura do relé ou telerruptor de pré-carga.

Causas possiveis

1. Resetar o alarme: enviar um comando de RESET.

Solugées 2. Em coso de persisténcia, contatar o SERVICO TECNICO da
ELETTRONICA SANTERNO.
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A046 Fault Conector Bypass

A046

A047 Subtensédo

A047

Descrigéo

Evento

Causas possiveis

Solugdes

Descrigdo

Evento

Causas possiveis

Solugdes

Fault do conector do By-Pass de Pré-carga

O sinal auxiliar de fechamento do ftelerruptor de curto-ciurcuito das
resisténicas de pré-carga foi visto fechado pelo inversor antes de ter dado o
comando de fechamento relativo.

Ver também A045.

Conector do By—Pass de Pré-carga invertido.
Ruptura do relé ou telerruptor de pré-carga.

1. Resetar o alarme: enviar um comando de RESET.

2. Em caso de persisténcia, contatar o SERVICO TECNICO da
ELETTRONICA SANTERNO.

Tensdo do Bus DC inferior a Vdc_min

A tenséo medida nos condensadores do Bus DC desceu abaixo do limiar
minimo consentido para o correto funcionamento da classe de inversor.

e A tensdo de alimentagdo desceu abaixo de 200Vac-25% para a classe
2T, 380V-35% para a classe 4T, 500V — 15% para a classe 5T, 600Vac
— 15% para a classe 6T.

e O alarme pode ser verificado também em situagdes que comportam
abaixamentos momenténeos da tensdo de rede abaixo de tal nivel
(causados por exemplo por insercdo direta de cargas).

e Se o inversor estd diretamente alimentado em barra, a causa é devida
ao alimentador da barra.

e Falha do circuito de medida da tensé@o do Bus DC.

Verificar a presenca das tensdes nas 3 fases alimentacdo (bornes R, S,
T). Verificar o valor da tenséo de rede medida M030, verificar o valor da
tensGo do Bus DC Medida M029. Verificar também os valores de tais
medidas amostradas no HISTORICO DE ALARMES no instante em que
foi ativada a protegéo.

2. Em coso de persisténcia, contatar o SERVICO TECNICO da
ELETTRONICA SANTERNO.
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A048 Sobretenséo
A048 Descrigio Tensdo do Bus DC (circuito intermedidrio in continua) alcancou um valor

elevado.

A tensdo medida nos condensadores do Bus DC (circuito intermedidrio em
Evento continua) subiu acima do limiar méximo consentido para o funcionamento da
classe de inversor.

e Tensdo de alimentagdo muito elevada, assegurar-se que n&o supere
240Vac +10% para a classe 2T, 480V + 10% para classe 4T, 515Vac +
10% para classe 5T, 630Vac + 10% para classe 6T.

Este alarme poderia aparecer com carga muito inercial e rampa de
desacelerag@o muito curta (ver MENU RAMPAS).

Causas possiveis | O alarme pode se apresentar também no caso de, durante o ciclo de
trabalho, o motor ter uma fase em que seja arrastado pela carga (carga
excéntrica).

e Se o inversor for alimentado diretamente na barra, a causa pode ser
devida & alimentagéo da barra.

e Falha do circuito de medida da tensédo do Bus DC.

Verificar o valor correto das tensées nas 3 fases alimentagdo (bornes R,
S, T). Verificar o valor da tensdo de rede medida M0O30, verificar o valor da
tensdo Bus DC Medida M029. Verificar também os valores de tais medidas
amostradas no HISTORICO ALARMES no instante em que foi ativada a
protegdo.

Solugdes Se a carga for muito inercial e houve o alarme em fase de
desaceleragéo, aconselha-se aumentar o tempo de rampa de
desaceleragdo. Caso sejam necessdrios tempo de parada curtos ou caso o
motor seja arrastado pela carga, inserir o médulo de frenagem resistiva.

3. Em caso de persisténcia, contatar o SERVICO TECNICO da
ELETTRONICA SANTERNO.

A050 IGBT Fault A

A050 Descrigto Hardware Fault de Conversor IGBT lado A

Os drivers dos IGBT do conversor de poténcia A levantaram uma falha dos
IGBT

e  Fortes ruidos eletromagnéticos conduzidos ou irradiados.

e  Sobrecorrente, Sobretemperatura IGBT, Fault IGBT.

1. Resetar o alarme: Enviar um comando de RESET.

Solugdes 2. Em caso de persisténcia, confatar o SERVICO TECNICO da
ELETTRONICA SANTERNO.

Evento

Causas possiveis

A051 Sobrecorrente HW A

A051 Descrigéo Sobrecorrente Hardware lado A

Sinalizagéo de sobrecorrente Hardware por parte de circuito de medida das

Evento , .
correntes de saida do inversor

(OLTTHIN TSI Ver AO44 Sovracorrente SW.

Soluges Ver AO44 Sovracorrente SW.
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A052 lllegal XMDI em DGO

A052 Descrigéo Configuragéo ilegal de XMDI no ment DGO

O inversor verificou contemporaneamente:

A presenca no MENU SAIDAS DIGITAIS de pelo menos uma entrada
Evento XMDI pertencente & placa opcional de I/O ES847 ou ES870;

A programagéo de R023 (Ajuste placa 1/0) = 0 no MENU
CONFIGURACAQO PLACAS DE EXPANSAO .

(O IVE N oTe 51| Programacées erradas.

Solugdes Verificar e corriggir as programagées.

AO053 Not PWONA

A053 Descrigéo Falha Hardware: impossivel ligar IGBT A

Evento A placa de controle pediu o acendimento dos IGBT, mas isto néo aconteceu

(011N oIt Falha da placa de controle.

1. Resetar o alarme: enviar um comando de RESET.

Solugdes 2. Em coso de persisténcia, contatar o SERVICO TECNICO da
ELETTRONICA SANTERNO.

A054 Option Board not in

A054 Descrigdo Placa opcional ES847 ou ES870 ndo presente

A placa de controle ndo levanta a presenca da placa de 1/O opcional ES847

ou ES870 apéds o ajuste do parémetro R0O23 (Ajuste placa I/O) # 0

OG- E TR Auséncia da placa opcional ou falha da mesma.

1. Verificar a congruéncia do parémetro R023  (ver MENU
CONFIGURACAO PLACAS DE EXPANSAQO ).

Evento

Solugdes 2. Resetar o alarme: enviar um comando de RESET.

3. Em coso de persisténcia, contatar o SERVICO TECNICO da
ELETTRONICA SANTERNO.

AO055 Allarme PTC

A055 Descrigéio Disparo PTC externo

Evento Foi cosntatada a abertura do PTC coectado & entrada AIN2 (R > 3600 ohm)

e  Abertura do PTC por causa do superaquecimento do motor.

e PTC ndo conectado corretamente.

e  Ajuste errado dos switchs hardware SW1 na placa de controle (ver Guia
para a Instalagéo).

1. Esperar o resfriamento do motor, portanto resetar o alarme.

Causas possiveis

_ 2. Verificar que o PTC esteja corretamente conectado & entrada analégica
Soluges AIN2 (ver Guia para a Instalagdo).

3. Verificar o ajuste correto dos switchs hardware SW1.
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A056 PTC em curto circuito

A056 Descrigéo PTC externo em curto circuito

Foi constatado o curto circuito do PTC conectado & entrada AIN2 (R < 10
ohm)
e Curto circuito do PTC.
e PTC ndo conectado corretamente.
e Ajuste errado dos switchs hardware SW1 na placa de controle (ver Guia
para a Instalagdo).
1. Verificar que o PTC esteja conectado corretamente & entrada analégica
AIN2 (ver Guia para a Instalagéo).

Evento

Causas possiveis

Solugdes

2. Verificar o ajuste correto dos switchs hardware SW1.

AO057 lllegal XMDI em MPL

A057 Descrigéio Configuragéo ilegal de XMDI no menU MPL

O inversor verificou contemporaneamente:

e o presenca no MENU SAIDAS DIGITAIS VIRTUAIS (MPL) de pelo menos
uma entrada XMDI pertencente & placa opcional de /O ES847 ou
ES870;

e o programacio de RO23 (Ajuste placa 1/O) = 0 no MENU
CONFIGURACAO PLACAS DE EXPANSAO .

(O [V T/l Programacdes erradas.

Solucdes Verificar e corrigir as programagdes.

AO059 Fault Encoder

A059 Descrigéo Erro de Medida Velocidade Motor

Durante o procedimento de ajuste do encoder verificou-se um erro de
Evento medida da velocidade com relagdo & velocidade estimada, ndo obstante o
sinal da velocidade medida esteja coerente.

e  Parametrizagéo errada do encoder no que se refere ao tipo e ao
numero de impulsos/giro.

Desconexdo de um dos dois sinais encoder.

Problemas de conexdo mecénica do encoder.

Falha do encoder.

Causas possiveis

— e e @

Verificar a corregdo dos par@metros do encoder (ver MENG ENCODER E
ENTRADAS DE FREQUENCIA)

2. Verificar a correta conexdo de ambos os sinais encoder.

Solucdes

3. Verificar a conexdo mecdanica do encoder.

4. Verificar com osciloscépio a correcdo dos sinais nos bornes.

404/428



SINUS PENTA #”. SANTERNO GUIA

CARRARO GROUP PARA A PROGRAMACAO

\

A060 Corrente nula em controle FOC

O erro levantado pelo anel de corrente no controle FOC é superior ao limiar

A060 Descrigao consentido.

Evento O controle FOC revelou um erro na regulagem da corrente.

e Desconexdo de um cabo do motor.

e Falha no circuito de medida das correntes.

e Ajuste errado dos par@metros dos reguladores de corrente do controle
FOC.

1. Verificar as conexdes do motor (bornes U, V, W).

Causas possiveis

2. Verificar a parametrizagdo dos reguladores de corrente do FOC (ver
Solucaes MENU REGULADORES FOC). Eventualmente, repetir o procedimento de
S auto-ajuste dos reguladores de corrente (ver MENU AUTO-AJUSTE).

3. Em caso de persisténcia, contatar o SERVICO TECNICO da
ELETTRONICA SANTERNO.

A061, A062 Watchdog linhas Seriais

A061 (seriale 0) Descrica A061: Disparado Watchdog Linha Serial O
A062 (seriale 1) eschgdo A062: Disparado Watchdog Linha Serial 1

Disparou o watchdog de comunicagéo da linha serial.
A comunicagdo se interrompeu: ndo houve pedidos de leitura ou escritura na
serial para um tempo superior ao valor ajustado com os parémetros relativos
ao tempo de watchdog da serial (ver MENU LINHAS SERIAIS).
e Desconexdo da linha serial.
e Interrupgdes da comunicagéo por parte do master remoto.
e Tempos de Watchdog muito curtos.
1. Verificar a conexdo serial.
2. Assegurar-se que o master remoto che il master remoto assegure uma
sucess@o continua de pedidos de escritura ou leitura, com intervalos
Solugdes mdximos entre um questionamento e o outro inferiores ao tempo de
watchdog ajustado.
3. Aumentar os tempos de watchdog das linhas seriais (ver RO05 para a
linha 0 e RO12 para a linha serial 1).

Evento

Causas possiveis

A064 Falta rede de alimentacéo

A064 Descrigéo Falta Rede de Alimentagéo.

Evento Falta Rede de Alimentagéo.

e  Desconex&o de um cabo de alimentagdo.

e Rede de alimentag@o muito baixa.

e Buraco de rede durante o funcionamento.

1. Verificar o valor correto das tensées nas 3 fases alimentagéo (bornes R,
S, T). Verificar o valor da tensdo de rede medida MO030. Verificar
também os valores de tal medida amostradas no HISTORICO ALARMES

_ Solugdes no instante em que foi ativada a protecéo.

2. A protecdo é desabilitdvel ou retardével (ver MENU FALTA DE REDE
(POWER DOWN).

Causas possiveis
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A065 Auto-ajuste KO

A065 Descrigéo Falido procedimento de Auto-ajuste.

O procedimento de auto-ajuste foi interrompido ou néo foi corretamente
concluso.

Evento

e Foi aberto o ENABLE antes do término do procedimento de auto-ajuste.
(OLIIECINIEEM ¢ O ajuste ndo foi corretamente concluido, talvez por causa de uma
incongruéncia dos valores dos pardmetros do motor.

1. Resetar o alarme: enviar um comando de RESET.

2. Verificar os parGmetros do motor e a sua congruéncia com os dados de
Solugdes etiqueta do motor (ver MENU CONTROLE MOTOR) e repetir o ajuste.

3. Em caso de persisténcia, contatar o SERVICO TECNICO da
ELETTRONICA SANTERNO.

A066, A067, A068, A069 Entrada em corrente < 4mA

A066 (REF) AQ66: Entrada REF em corrente (4+20mA) inferior a 4mA
AQ067 (AINT) Descricdo A067: Entrada AINT em corrente (4+20mA) inferior a 4mA
A068 (AIN2) s A068: Entrada AIN2 em corrente (4+20mA) inferior a 4mA
A069 (XAINS) A069: Entrada XAIN5 em corrente (4+20mA) inferior a 4mA

Foi medida uma corrente inferior a 4 mA sobre uma entrada (REF, AINT,

Evento AIN2, XAIN5) ajustada com range 4+20mA.

e Ajuste errado dos switchs SW1 na placa de controle ES821 (& parte
A069).

Desconexdo do cabo de sinal do borne.

Falha na fonte do sinal em corrente.

Causas possiveis

—_

Verificar o ajuste errado dos switchs SW1 (& parte A069).

Verificar a conexdo do cabo de sinal em corrente ao borne.

Solugdes

w N

Verificar a fonte do sinal em corrente.

NOTA Tais alarmes saem somente se a entrada correspondente foi selecionada (ver MENU METODO
DE CONTROLE e MENU CONFIGURACAO PID).

406/428




SINUS PENTA #”. SANTERNO GUIA

CARRARO GROUP PARA A PROGRAMACAO

\

A070 WatchDog Fieldbus

A070 Descrigéo Disparado Watchdog Fieldbus

Disparou o watchdog de comunicagéo com o bus de campo.

A comunicac@o se interrompeu: ndo houve uma escrita vdlida por parte do
Evento master para um tempo superior ao valor ajustado com o parémetro RO16
relativo ao tempo de watchdog do bus de campo (ver MENU
CONFIGURACAO BUS DE CAMPO).

Desconexdo do bus de campo.
Interrupcdes da comunicacdo por parte do master.
Tempos de Watchdog muito breves.

Causas possiveis

Verificar a conexdo do bus de campo.

Assegurar-se de que o master assegure uma sucessdo continua de
escritas vdlidas (ver o capitulo relativo), com intervalos mdximos
inferiores ao tempo de watchdog ajustado.

Aumentar o tempo de watchdog (RO16).

Para resetar o eventual alarme AQ70 é necessdrio forcar uma
comunicacdo entre Master e Penta com o bit 15 da word entradas
digitais sempre igual a 1 e depois dar um comando de reset na placa.
Caso a comunicacdo entre Master e Slave (Penta) ndo seja regenerdvel,
levar a zero o pardmetro RO16 e depois resetar o inversor. Ao
reacendimento o reset alarme terd efeito na placa.

N —|e o @

hw

Solugdes

A072-3, A089-90 Erro durante as fases de upload ou download de teclado a inversor

A072

A073 . Operacdo de up/down load falida, um dos controles na consisténcia dos
Descrigdo N .

A089 parémetros encontrou uma anomalia.

A090

Durante uma operagéo de upload/download dos pardmetros de teclado a

Evento . . L
inversor verificou-se um erro de comunicagéo.

Interrupcdo tempordanea da ligagéo serial entre teclado e placa de

Causas possiveis
comando.

Verificar ligagéo teclado placa de controle, resetar o alarme e repetir a

Solugdes -
operagdo.

AQ074 Sobrecarga

A074 Descrigto Disparada Protecdo Térmica Inversor

A corrente em saida superou o valor nominal do inversor por tempos

Evento
prolongados.

e Corrente igual a Imax + 20% per 3 segundos ou
(OCICINIESEIN o  Corrente igual a Imax por 120 segundos (S05+S30)
e Corrente igual a Imax por 60 segundos (S40+580)

Verificar a corrente distribuida pelo inversor nas condigdes normais de
trabalho (M026 do Menl Medidas Motor) e as condigdes mecdnicas da
carga (presencga de blocos ou de excessivas sobrecargas durante a fase de
trabalho).

Solucdes
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AO075 Motor Superaquecido

A075 Descrigéo Disparada Protecdo Térmica do Motor

Intervencdo da protecéo térmica software do motor. A corrente de saida
superou o valor nominal da corrente de motor para tempos prolongados.
e Condicdes mecdnicas de carga.
e Ajuste dos parémetros do MENU PROTECAO TERMICA DO MOTOR.
1. Controlar as condi¢cdes mecanicas da carga.
2. Verificar que os parédmetros C265, C266, C267 (e os seus andlogos
para os motores n.2 e n.3) do MENU PROTECAO TERMICA DO
MOTOR.

Evento

Causas possiveis

Solugdes

AQ076 Velocidade Limite

A076 Descricéo Velocidade do motor muito elevada.

A velocidade medida é superior ao valor do parédmetro C031 (para o motor
n.1) ou andlogos parémetros para os motores n.2 e n.3.

Se C031 = 0, esta protegdo é desabilitada.
Evento
Se o encoder ndo for habilitado, a grandeza utilizada para esta protegéo é:

e O set—point atual de velocidade para o controle IFD.

e A velocideade do motor estima para o controle VTC.

e Valor do parémetro CO31 muito baixo.

o Referéncia de torque muito elevada em modalidade SLAVE.

1. Verificar a compatibilidade do pardmetro com relacdo ao parémetro

velocidade méxima.

Causas possiveis

Solugdes
2. Em modalidade SLAVE verificar o valor da referéncia de torque.

A079 Encoder Nao Habilitado

A079 Descrigdo Controle FOC, mas Encoder néo habilitado

E afivo o controle FOC, mas ndo foi habilitado qualquer encoder pelo
pardmetro C012 (para o motor n.1 ou os andlogos parémetros para os
motores n.2 e n.3).

Ou nenhum encoder néo foi habilitado na medida da velocidade pelo
parémetro C189 (ver MENG ENCODER E ENTRADAS DE FREQUENCIA).

e C012 = 0 (para o motor n.1 ou os andlogos pardmetros para os

motores n.2 e n.3) (ver MENU CONTROLE MOTOR)
(OCIIELINIESEN o O valor de C189 ndo habilita qualquer encoder na medida da

velocidade.
e Habilitou-se erroneamente o controle FOC.
Solugdes Ajustar os par@metros correttamente.
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AO080 Speed Tracking

A080

A081 Watchdog Teclado

A081

Descrigéo

Evento

Causas possiveis

Solucdes

Descrigéo

Evento

Causas possiveis

Solucdes

Erro de medida velocidade Encoder

Revelou-se um erro entre as velocidades medidas e o set-point de velocidade
superior ao valor do paré@metro C193 por um tempo superior ao valor do
pardmetro C192.

Tal protecdo é habilitada somente se o parédmetro C194 for diferente de
zero.

Valores errados dos pardmetros C192, C193, C194 (ver MENU
ENCODER E ENTRADAS DE FREQUENClA).

Limitag@o de torque muito baixa.

Carga muito elevada.

Ruptura do encoder, ruptura da junta mecénica do encoder, desconexdo
de um dos cabos de sinal do encoder nos bornes.

Ajustar correttamente os parémetros C192, C193.

Verificar o valor da limitagéo de forque (ver MENU ENTRADAS PARA
REFERENCIAS e MENU METODO DE CONTROLE).

Verificar a carga mecénica.

Verificar o correto funcionamento do encoder, a sua conexdo mecénica
ao motor, a correta conexdo dos cabos de sinal do encoder aos bornes.

Watchdog de comunicacdo com o teclado.

A comunicagdo com o médulo teclado /display interrompeu-se enquanto era
habilitada como fonte de referéncia ou de comando ou em modalidade
Local.

O tempo de Watchdog é igual a cerca de 1,6 segundos.

Desconexdo do cabo do teclado.

Falha de um dos dois conectores do cabo do teclado.

Fortes ruidos eletromagnéticos conduzidos ou irradiados.

Falha do médulo teclado/display.

Parametrizacdo errada dos parémetros da serial n.1 (ver MENU LINHAS
SERIAI).

Verificar a conexdo do cabo teclado.

Verificar a integridade dos contatos dos conectores do cabo teclado,
lado inversor e lado teclado /display.

Verificar os par@metros de comunicagdo da serial n.1.
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A082 Configuracdo Encoder

Programadas algumas fungdes em MDI6 e MDI7 ou selecionado Encoder B e

R DEEFEE placa encoder néo obtida.

e Foi selecionado o Encoder A para a medida de velocidade ou como fonte
de referéncia, mas nos bornes MDI6é e MDI7 sdo programadas outras
fungdes de comando digital.

e Foi selecionado o Encoder B para a medida de velocidade ou como fonte
de referéncia, mas a placa de controle ndo revelou a presenca da placa
opcional.

Evento

e Progamacéo errada do uso dos encoder pelo parédmetro C189.

e Programagdo errada das funcdes nas entradas digitais.

e Placa Encoder B opcional ndo presente, montada de forma errada, com
problemas no conector ou falha.

Causas possiveis

1. Verificar e corrigir o valor de C189 (ver MENU ENCODER E ENTRADAS DE
FREQUENCIA).

2. Verificar e corrigir a programagcéo das fungdes de comando nas entradas

Solugdes 3
digitais MDI6 e MDI7 (ver MENU ENTRADAS DIGITAIS).

3. Verificar a presenca e a montagem correta da Placa Encoder opcional.

A083, A084, A085 Alarme Externo

A083 (EXT1) A083: Alarme externo n.1
A084 (EXT2) Descrigéo A084: Alarme externo n.2
A085 (EXT3) A085: Alarme externo n.3

Foi programada a funcionalidade alarme externo (n.1, n.2 o n.3) e durante
o funcionamento foi constatado desativada a entrada correspondente (ver
MENU ENTRADAS DIGITAIS). No caso em que tenham sido programadas
mais fontes de comando digital, para fazer dispara o alarme é suficiente que
tenha sido desativado um sé dos bornes programados de uma das fontes
ativadas (ver MENU METODO DE CONTROLE).

O problema ¢ externo ao inversor, portanto, é preciso verificar o motido pelo
(OIS qual se tem a abertura do contato ligado ao borne MDIx no qual foi
programada a funcdo Alarme Externo.

Solugées Verificar o sinal externo.

AQ87 Falta =15V

A087 Descrigao Falta da +15V.

Evento e O nivel de tensé@o da =15V néo é correto.

(OLTTELEN LS o Possivel falha da placa de controle ou de outros circuitos do inversor.

1. Resetar o alarme: enviar um comando de RESET.

Solugdes 2. Em caso de persisténcia, contatar o SERVICO TECNICO da
ELETTRONICA SANTERNO.
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A091 Sobrecarga da resisténcia de frenagem

A091

Descrigto

Evento

Causas possiveis

Solucdes

AQ93 Pré-carga: Bypass aberto

A093 Descrigao

Evento

Causas possiveis

Solugées

A094 Sobretemperatura dissipador

AQ094 Descrigdo

Evento

Causas possiveis

Solucdes

A095 Placa Drive Profile lllegale

AQ095 Descrigdo

Evento

Causas possiveis

Solucdes

Sobretensdo devida & sobrecarga da resisténcia de frenagem que funcionou
por um tempo igual ao mdaximo devido & programagéo efetuada em C211 e
C212.

O comando da resisténcia de frenagem era inibido porque tinha-se &
realizado o mdximo tempo de funcionamento programado e a energia
devida & regeneracéo (ndo mais dissipavel) provocou uma sobretenséo.

Aplicagdo que requer uma utilizagdo intensa da resisténcia de frenagem, por
exemplo aplicacdes de levantamento para as quais é pedida uma longa
corrida de descida com carga aplicada ao motor.

1. Resetar o alarme: enviare um comando de RESET.

2. Se a poténcia dissipdvel da resisténcia de frenagem permite um uso mais
pesado, programar C211 com um tempo de funcionamento continuativo
maior.

Relé de ByPass aberto

A placa de controle solicitou o fechamento do relé (ou telerruptor) que efetua
o curto-circuito das resisténcias de pré-carga dos condensadores do circuito
intermedidrio em CC, mas ndo recebeu o sinal de fechamento (auxiliari do
rel¢) durante o funcionamento (pré-carga jé fechada).

Falha no curto-circuito de pilotagem do relé ou do circuito do sinal auxiliar
de fechamento.

1. Resetare o alarme: enviar um comando de RESET. .
2. Em caso de persisténcia, contatar o SERVICO TECNICO da
ELETTRONICA SANTERNO.

Constatada temperatura dissipador IGBT muito elevada

Superaquecimento do dissipador de poténcia IGBT com ventilador em

funcdo (ver também A096 e A099).

e Temperatura do ambiente em que ¢ instalado o inversor superior a 40
°C

Corrente do motor muito elevada.

Frequéncia de carrier excessiva para o fipo de servico solicitado.

Verificar a temperatura ambiente.

Verificar a corrente do motor.

Reduzir a frequéncia de carrier dos IGBT (ver MENU FREQUENCIA DE
CARRIER).

WN —=|eo o

Placa Drive Profile lllegale

A placa Drive Profile opcional néo é configurada corretamente.

e Placa configurada para um outro inversor.
e Placa ndo configurada.
Placa quebrada.

—_

. Verificar se a placa foi opportunamente configurada para Sinus Penta.
Substituir a placa.

N
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A096 Fault ventoinhas

A0%6 Descrigdo
Evento
Causas possiveis
Solugdes
A097 Cabos Motor KO
AQ97 Descri¢do

Evento

Causas possiveis

Solucdes

A098 Motor llegal

A098 Descrigéo

Evento

Causas possiveis

Solucdes

A099 Fault Segundo sensor ventoinha

AQ099 Descrigdo

Evento

Causa possivel
Solucdes

A100 MDIé6 Configuracéo llegal

A100 Descrigéo

Evento

Causas possiveis

Solucdes

Alarme ventoinhas

Superaquecimento do dissipador de poténcia com ventilador bloqueado ou
desconectado ou defeitoso (ver também AQ94 e A099).

Falha de uma das ventoinhas ou interrupcdes da ligacdo elétrica ou
presenca de algo que a blogueia.

Substituir a ventoinha falhada.

Motor néo conectado

A protecdo intervém durante o auto-ajuste ou durante a DCB se o motor ndo é
ligado ou se a corrente medida néo é compativel com o tamanho de inversor.

e  Desconexdo de um cabo do motor.
Motor de tamanho muito pequena respeito no tamanho do inversor.

[ ]

1. Verificar a correta conexdo dos cabos do motor nos bornes U, V, W.

2. Verificar os pardmetros do motor e eventualmente repetir o
procedimento de auto-ajuste (controlos VTC e FOC).

Foi selecionado um motor néo habilitado

e  Foi habilitado o motor n.2, mas esté prevista a ativacdo e s6 1 motor:
C009=1 (ver MENU CONTROLE MOTOR).

e Foi habilitado o motor n.3, mas estd prevista a ativagdo de 1 ou 2
motores: C009=1 ou 2 (ver MENU CONTROLE MOTOR).

e O parémetro CO09 tem um valor errado.
e Os parGmetros das entradas digitais que habilitam as fun¢ées de selegdo do
motor n.2 (C173) e/ou do motor n.3 (C174) tém valor indesejado.

1. Verificar e escrever corretamente o valor de C009.

2. Verificar e escriver corretamente o valor de C173, C174.

3. Verificar o estado dos comandos digitais aos bornes selecionados por
C173 e C174. No caso das fontes remotas de comando serem
selecionadas, verificar o estado dos comandos enviados.

Alarme segundo sensor ventoinhas

Superaquecimento do dissipador de poténcia com ventilador desligado (ver

também A094 e A096).

Falha nos dispositivos de controle temperatura e/ou ventilacéo.

Contatar o SERVICO TECNICO da ELETTRONICA SANTERNO.

Programada funcdo em MDI6 junto a entrada em frequéncia A

O inversor verificou a programacéo conjunta, no borne MDI6é, de uma
fun¢do de comando digital e da entrada em frequéncia A.

Programagdo errada de uma funcgo de comando em MDI6 tendo &
programado a entrada em frequéncia A no pardmetro C189 (FIN A) (ver
MENU ENTRADAS DIGITAIS e MENG ENCODER E ENTRADAS DE
FREQUENCIA

Verificar e corrigir a programacdo das fungdes de entrada digital e
pardmetro C189.
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A101 MDI8 Configuracéo llegal

A101 Descrigdo Programada funcdo em MDI8 junto a entrada em frequéncia B

O inversor verificou o programacdo conjunta, no borne MDI8, de uma
fungdo de comando digital e da entrada em frequéncia B.

Programagdo errada de uma funcdo de comando em MDI8 tendo 4
programado a entrada em frequéncia B no parémetro C189 (FIN B) (ver
MENU ENTRADAS DIGITAIS e MENG ENCODER E ENTRADAS DE
FREQUENCIA).

Verificar e corrigir a programagéo das fungdes de entrada digital e
pardmetro C189.

Evento

Causas posiveis

Solugdes

A102, A103, A104, A086 Entrada em corrente > 20mA

A102 (REF) A102: Entrada REF em corrente (4+20mA o 0+20mA) superior a 20mA
A103 (AINT1) Descricdo A103: Entrada AINT em corrente (4+20mA o 0+20mA) superior a 20mA
A104 (AIN2) § A104: Entrada AIN2 em corrente (4+20mA o 0-20mA) superior a 20mA
A086 (XAINS5) A086: Entrada XAIN5 em corrente (4+20mA o 0+20mA) superior a 20mA
Foi medida uma corrente superior a 20mA em uma entrada (REF, AINT,
AIN2, XAIN5) ajustado com range 4+20mA o 0+20mA.

e Ajuste errado dos switchs SW1 na placa de controle ES821 (& parte
Causas possiveis AQ069).

e Falha na fonte do sinal em corrente.
Verificar o exato ajuste dos switchs SW1 (& parte A069).

Evento

Solugdes . .
§ 2. Verificar a fonte do sinal em corrente.

A105, A106, A107, A108 Medidas canais 1,2,3,4 PT100

A105 (Canale 1) A105: Alarme canal 1 PT100
A106 (Canale 2) . A106: Alarme canal 2 PT100
A107 (Canale 3) DEzEEa A107: Alarme canal 3 PT100
A108 (Canale 4) A108: Alarme canal 4 PT100

Evento Entrada fisico fora do range de medida do inversor

e Ajuste errado dos switch SW1 ou SW2 na placa opcional ES847.
e Falha na fonte do sinal.

1. Verificar o exato ajuste dos switchs SW1 e SW2.

2. Verificar a fonte do sinal.

Causas possiveis

Solugdes

A109 Sobretemperatura ambiente

A109 Descrigéo Temperatura ambiente muito elevada.

Evento A placa de controle constata uma temperatura ambiente muito elevada.
(O[T W T 11\ Superaquecimento inversor ou quadro, falha NTC placa de controle.
1. Abrir o quadro e verificar as suas condicdes e a medida M062 do
inversor.
Solugdes 2. Resetar o alarme: enviare um comando de RESET.

3. Em caso de persisténcia, contatar o SERVICO TECNICO da
ELETTRONICA SANTERNO.
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53.4. Lista de Cédigos de alarme DRIVECOM

Quando for utilizada a placa de expansdo PROFIdrive (ver MENU CONFIGURACAO PLACAS PROFIDRIVE), os cédigos de
alarme do Sinus Penta sdo codificados segundo o perfil de comunicacdo DRIVECOM.

O cédigo especifico pode ser lido no endereco 947 dos PARAMETROS PROFIDRIVE (ver Manual de uso da placa de
comunicagdo PROFIdrive).

DRIVECOM User Group e.V. é uma associacdo internacional de costrutores de inversor, institutos de pesquisa e ateneus
universitérios fundada para otimizar a integracdo de acionamentos produzidos por construtores diferentes em sistemas de
automagdo abertos. Com esse fim, o DRIVECOM User Group provedeu a estandardizagéo da interface de comunicagéo
entre acionamentos.

Para maiores detalhes se remete ao website www.drivecom.org.

Tabela 114: Lista Cédigos de alarme DRIVECOM.

[ Meaning Sinus Penta Fault #

0000 No malfunction - A000

1000 General malfunction NoCurrent Fault A060
AutoTune Fault A065

2000 Current

2300 Current on device output side

2310 Continuous overcurrent

2311 Continuous overcurrent No. 1 SW OverCurrent A044

2312 Continuous overcurrent No. 2 PWMAT Fault A051

2320 Short circuit / earth leakage PWMA Fault A041
PWMAOQ Fault A050
PWMA Not ON A053

3000 Voltage

3100 Mains voltage

3130 Phase failure Mains Loss A064

3200 Internal voltage

3210 Internal overvoltage OverVoltage A048

3220 Internal undervoltage UnderVoltage A047

4000 Temperature PT100 Channel 1 Fault A105
PT100 Channel 2 Fault A106
PT100 Channel 3 Fault A107
PT100 Channel 4 Fault A108

4100 Ambient

4110 Excess ambient temperature Amb.Overtemp. A109

4300 Drive temperature

4310 Excess drive temperature Drive OverHeated A074
HeatSink Overheated A094

5000 Device hardware

5111 U1l = supply +/- 15V Mancanza =15V A087

5200 Control

5210 Measurement control ADC Not Tuned A088

5220 Computing circuit

5300 Operating unit Parm Lost Chk AQ72
Parm Lost COM1 AQ73
MMI Trouble A078
KeyPad WatchDog AO81
Parm Lost COM2 A089
Parm Lost COM3 A090

5400 Power section Fan Fault A096
2nd Sensor Fault AQ99

5440 Contactors

5441 Contactor 1 = manufacturer specific Bypass Circuit Fault A045

5442 Contactor 2 = manufacturer specific Bypass Connector Fault A046

5443 Contactor 3 = manufacturer specific Bypass Circuit Open A093

5500 Data storage

5510 RAM RAM Fault A049
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6000 Device software

6010 Software reset (Watchdog)

6100 Internal software False Interrupt A043
Generic Motorola A063
1ms Interrupt OverTime A071

6200 User software User Fault A040

6300 Data record

6301 Data record No. 1 SW Version KO A092

6302 Data record No. 2 Option Board not in A054

6303 Data record No. 3 lllegal XMDI in DGI A042

6304 Data record No. 4 lllegal XMDI in DGO A052

6305 Data record No. 5 lllegal XMDI in MPL A057

6306 Data record No. 6 FOC No Encoder AQ79

6307 Data record No. 7 lllegal Encoder Cfg A082

6308 Data record No. 8 lllegal Motor Selected A098

6309 Data record No. 9 MDIé lllegal Configuration A100

630A Data record No. 10 MDI8 lllegal Configuration Al101

7000 Supplementary modules

7100 Power

7110 Brake chopper Braking Resistor Overload A091

7120 Motor Motor Not Connected AQ97

7300 Sensor PTC Alarm A055
PTC Short Circuit A056
REF < 4mA A066
AINT < 4mA AQ67
AIN2 < 4mA A068
XAIN5 < 4mA A069
REF > 20mA A102
AINT > 20mA A103
AIN2 > 20mA A104
XAIN5 > 20mA A086

7301 Tacho fault
Tracking Error A080
Encoder Fault A059

7310 Speed Speed Alarm AQ76

7500 Communication Ser WatchDog A061
SR1 WatchDog AQ62
Fbs WatchDog AQ70
lllegal Drive Profile Board A095

8000 Monitoring

8300 Torque control

8311 Excess torque Motor OverHeated A075

9000 External malfunction External Alarm 1 A083
External Alarm 2 A084
External Alarm 3 A085
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53.5. O que s@o os warnings

Os warnings sdo adverténcias para o usudrio, visualizados por mensagens que aparecem no display do médulo
teclado/display.
S@o mensagens piscantes que aparecem, em geral, em uma ou duas das primeiras trés linhas do display.

& NOTA  Os Warnings ndo s@o protecdes nem alarmes e néo sdo registrados no histérico de alarmes.

Algumas mensagens sdo indicacdes tempordrias da interface usudrio para indicar-lhe o que estd acontecendo ou sugerir
algumas agdes relativas ao uso do médulo teclado/display.

A maior parte das mensagens, ao contrério, sdo warnings codificados: a sua visualizacdo inicia com uma letra W seguida
por duas cifras que indicam qual warning é momentaneamente ativo.

Es.: W 3 2 O P E N E N A B L E

Nos pardgrafos seguintes apresentamos uma explicagéo de tais warnings para explicar melhor ao usudrio o que estd
acontecendo e quais a¢des operacionalizar.
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53.6.

Lista de Warnings

Tabela 115: Lista dos warnings codificados

Warning Mensagem Descri¢do

w03 SEARCHING... A interface usudrio estd procurando os dados das sucessivas péginas a se visualizar.

w04 DATA READ KO Warning software sobre leitura dade dados.

W06 HOME SAVED A. pégina_ CITUCI|. foi memorizada como pdgina inicial que aparece na sucessiva
alimentacéo do inversor.

W07 DOWNLOADING O médulo fe:clqdo/display estd escrevendo no inversor os pardmetros de Area WORK
salvos na prépria Flash.

W08 UPLOADING O mé?lulo tec{lcqlo/disploy estd lendo do inversor os pardmetros de Area WORK que
salvard na prépria Flash.

W09 DOWNLOAD OK gver:;c;crlulo teclado/display completou corretamente a escrita dos pardmetros no

W11 UPLOAD OK gven:séoorlulo teclado/display completou corretamente a leitura dos parédmetros pelo

W12 UPLOAD KO O mc'x.iulo teclado/display interrompeu a leitura dos parémetros do inversor. O
procedimento de upload falhou.

W13 NO DOWNLOAD F?i soliciitodo um procedimf:nfo (?Ie Download, mas na flash do médulo teclado/display
ndo estd@o presentes os pardmetri salvos.

Wi1é PLEASE WAIT... Esperar o completamento da operacéo solicitada.

W17 SAVE IMPOSSIBLE Salvamento do parémetro inibido.
O médulo teclado/display interrompeu a escrita dos par@metros pelo inversor. O

W18 PARAMETERS LOST proce.dimenfo de dow?lood falhou. Podanfo,.o inversor coﬂntém cllgu.ns parGmetros
atualizados e outros n&o, de modo que o conjunto dos par@metros é inconsistente. E
necessdrio desligar o inversor ou repetir o procedimento de download.

w19 NO PARAMETERS LOAD | Néo é possivel executar o procedimento de UPLOAD

W20 NOT NOW Néo é possivel executar a operacéo solicitada neste momento.

W21 CONTROL ON O que imp,ede: de executar a operacdo é o fato de o inversor estar em Marcha:
ENABLE esté ativo.
Néo é possivel executar o procedimento de download pedido porque os pardmetros

w23 DOWNLOAD VER. KO | salvos no médulo teclado /display sé@o relativos a um software com versdo ou
identificativo de produto ndo compativel com o do inversor.
Iniciaram as operagdes preliminares ao procedimento de Download pedido, estd se

W24 VERIFY DATA verificando a integridade e a compatibilidade dos parémetros salvos no médulo
teclado /display.

W28 OPEN START Para partir, é preciso abrir e fechar o sinal de START (MDI1).

W31 ENCODER OK Procedimento de ajuste Encoder Terminada: o encoder estd conectado corretamente.

W32 OPEN ENABLE Para habilitar o inversor, é preciso abrir e fechar o sinal de ENABLE (MDI2)

W33 WRITE IMPOSSIBLE E impossivel executar a operacéo de escrita pedida.

W34 ILLEGAL DATA Tentou-se escrever um valor ilegal.

W35 NO WRITE CONTROL E impossivell executar a operag@o de, esFrita pedida porque o Controle estd ativo, o
inversor estd em Marcha: ENABLE estd ativo.

W36 ILLEGAL ADDRESS E impossivel executar a operagéo pedida porque o endereco estd errado.
O inversor é desabilitado e ndo aceita o ENABLE porque se estd escrivendo um
parémetro de tipo Cxxx.

ws7 ENABLE LOCKED i i j ATENGAO (e} irTversor partird imediatamente no fim da operacéo de

escritalll

Néo é possivel entrar em Modificago porque nédo foi habilitada a modificagéo dos

w38 LOCKED parémetros: PO0D ¢ diferente de PO02.

w39 KEYPAD DISABLED Né&o é possivel entrar em Modificacdo porque o teclado é desabilitado.

w40 FAN FAULT Ventilador quebrado ou desconectado ou bloqueado.

W41 SW VERSION KO Download impossivel por causa de diferentes versdes SW.

W42 IDP KO Download impossivel por causa de diferentes IDP (IDentification Product).

W43 PIN KO Download impossivel por causa de diferentes PIN (Part Identification Number).

W44 CURRENT CLASS KO Download impossivel por causa de diferentes classes de corrente.

W45 VOLTAGE CLASS KO Download impossivel por causa de diferentes classes de tenséo.

W46 DOWNLOAD KO Download impossivel (causa genérica).

w48 OT Time over E stata superata la soglia del tempo di operativitd impostata.

W49 ST Time over Foi superado o limiar do tempo de alimentacdo ajustado.
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53.7. Lista Estados

Tabela 116: Lista dos Estados

Ndmero Estado Significado
0 ALARME!!! Inversor em alarme
1 EM ACENDIMENTO Inversor em acendimento
2 FALTA REDE Falta rede
3 EM AJUSTE Inversor em ajuste
4 ENGATE MOTOR Engate velocidade do motor (Speed Searching)
5 DCB no START Frenagem CC no start
6 DCB no STOP Frenagem CC no stop
7 DCBPI\LI\,{\AA%EUAIEEWEIC\IQ?OENTE Corrente CC de tina de dgua quente para aquecimento
8 DCB MANUAL Frenagem CC no start
9 LIMITAC. EM ACEND. Limite de corrente/torque em aceleragéo
10 LIMITAZ. EM ACEND. Limite de corrente/torque em desaceleracdo
11 LIMITAC. A BOM FUNC. Limite de corrent?/tor.que em velocidade de bom
uncionamento
12 FRENAGEM Acendimento Tcér::liddeef;zzzg:lr:rggégrolongomenfo
13 MARCHA A BOM FUNC. Inversor em morchc;lccc;r:gzedfopmnt de velocidade
14 EM ACELERACAO Inversor em marcha com motor em fase de aceleracdo
15 EM DESACELERACAO Inversor em marcha com motor em fase de desaceleracéol
16 INVERSOR OK Inversor em Stand by sem alarmes
17 EM FLUXO Fase de fluxo do motor
18 MOTOR FLUXADO Motor fluxado
19 FIRE MODE MARCHA Velocidade de bom func. em Fire Mode
20 FIRE MODE ACEL. Acelerag@o em Fire Mode
21 FIRE MODE DESACEL. Desaceleragéo em Fire Mode
22 INVERSOR OK* mas golravrirzzo\:eingijécgj rgyaizmzlz:nm:isr’e Mode
25 REPOSICAO!!! Placa em modalidade Reposicdo
27 ESPERA NO ENABLE Espera abertura comando de ENABLE
28 ESPERA NO START Espera abertura comando de START
29 PIDOUT min DESAB Inversor desabilitado para saida PID < Minimo
30 REF min DESABIL. Inversor desabilitado para REF < Minimo
s ro steen e B
Inversor habilitado com controle IFD
32 IFD ESPERA START Em espera do START para poder partir
Durante o fluxo néo foi dado o comando de marcha
33 DISABLE NO START dentro do tempo méximo programado em C183. O
inversor desabilitado até ser dado o comando de marcha
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54. LISTA PARAMETROS USUARIO DIFERENTE DO DEFAULT

Utilizar tal lista para anotar as programagées diferentes dos valores de default (de fabrica).

PAR.-Meaning Default values

Modified values

PAR.-Meaning

Default Values

Modified values

POOx Access Level

POO1-AcsLev 0: Basic P003-ModCmode 1:[StandBy+ Fluxing]
Product
P263-Lang 1: ENGLISH
P26x Display
P264-ModNav 0: Menu P264a-ModNavMenu 1: Yes
P264b-ModMenu 0: Standard P265-FirstPage 3: [Start Up]
P266-kpd_type 1: Active Ref. P267-umis1_PID 0: Disable
P267a- Unita di misura del %
PID personalizzate (%]
. - P268y-Colocada em escala
P268-Medida n.1 pagina de M004 Medidan 1 pégina de 100.00%
estado
estado
. - P268z- Colocada em

5268°'Med'd° n.2 pégina MO000 escala Medida n.2 pégina 100.00%

e estado d

e estado

E268b-Medida n.1 pdgina M006 P268c-Medida n.2 pdagina M026

eypad keypad
E268d-Medida n.3 pdgina M004 P268e-Medida n.4 pdgina MO00

eypad keypad
P269-DisabKey1 0: No P269a-DisabKey?2 0: No
P00x-PO3x Ramps
PO09-Tupl [*] P010-Tdn1 [*]
PO12-Tup?2 [*] P013-Tdn2 [*]
P014-Un.Meas1-2 [*] P015-Tup3 [*]
PO16-Tdn3 [*] P018-Tup4 [*]
PO19-Tdn4 * P020-Un.Meas3-4 [*]
PO21a-Rnd.Sel1 [*] P021b-Rnd.Sel2 [*]
PO21c-Rnd.Sel3 [*] P021d-Rnd.Sel4 [*]
P022-RndStartAcc 50 % P023-RndStopAcc. 50 %
P024-RndStartDec 50 % P025-RndStopDec 50 %
P026-T Tup 5.00 s P027-T Tdn 5.00 s
P028-T Un.Mea 1: 0.1s P029-J Tup 1s
PO30-J Tdn 1s P031-SpdAccReset 1: Yes
PO32-TupFireM " P033-TdnFireM [*
PO5x-PO7x Reference
PO50-REF 3: 0-10V PO51-REFMIN 0.0V
PO51a-REFMIN % 100% P052-REFMAX 10.0V
P052a-REFMAX % 100% P053-REFOFFS 0.000V
PO54-TauFilt REF 5 ms PO55-AIN1 2: 4-20mA
PO56-AINTMIN 4.0 mA P056a-AINTMIN % 100%
PO57-AINTMAX 20.0 mA P057a-AINTMAX % 100%
PO58-AIN1OFFS 0.000 mA PO59-TauFilt AIN1 5 ms
PO60-AIN2 2: 4-20mA P061-AIN2MIN 4.0 mA
PO61a-AIN2MIN % 100% P062-AIN2MAX 20.0 mA
P062a-AIN2ZMAX % 100% P063-AIN2OFFS 0.000 mA
PO64-TauFilt AIN2 5 ms P065-SpdDisab 0 rpm
PQ66-SpdDisabTime Os P067-U/D Ramp Square
P068-U/D Mem 1: Yes P068a-U/D1-StopRes 0: No
P068b-U/D2-StopRes 0: No P068c-U/D1SwSRes 0: No
P068d-U/D2SwSRes 0: No P069-U/D Range 1: Unipolar
P070-Jog Ref 0% PO71-PulseMin 10000 Hz
PO71a-PulseMin % 100% P072-PulseMax 100000 Hz
PO72a-PulseMax_% 100% P073-EncMin -1500 rpm
PO73a-EncMin % 100% PO74-EncMax 1500 rpm
PO74a-EncMax_% 100%
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PAR.-Meaning Default values Modified values PAR.-Meaning Default values Modified values
P08x-P10x Multispeeds
P080-Mspd.use 0:Preset Speed P081-Spd1 0.00 rpm
P083-Spd2 0.00 rpm PO85-Spd3 0.00 rpm
P087-Spd4 0.00 rpm P088-Spd5 0.00 rpm
P089-Spdé 0.00 rpm P090-Spd7 0.00 rpm
P091-Spd8 0.00 rpm P092-Spd9 0.00 rpm
P093-Spd10 0.00 rpm P094-Spd11 0.00 rpm
P095-Spd12 0.00 rpm P096-Spd13 0.00 rpm
P097-Spd14 0.00 rpm P098-Spd15 0.00 rpm
PQ99-FireM Spd 750.00 rpm P100-Un.Meas 0: 0.01 rpm
PO8x-P09x PID Multireference
P080a-Mref.use PID 0:Preset Ref PO81a-Ref 1 PID 0.00
P082a-Ref 2 PID 0.00 PO83a-Ref 3 PID 0.00
P084a-Ref 4 PID 0.00 PO85a-Ref 5 PID 0.00
P086a-Ref 6 PID 0.00 PO87a-Ref 7 PID 0.00
P099a-FireM Ref PID 0.00
P10x Prohibit Speeds
P105-Velbp1 0 rpm P106-Velbp2 0 rpm
P107-Velbp3 0 rpm P108-Bwbps 0 rpm
P11x-P12x % Var. Ref.
P115-VarPercl 0.0% P116-VarPerc2 0.0%
P117-VarPerc3 0.0 % P118-VarPerc4 0.0 %
P119-VarPerc5 0.0% P120-VarPercé 0.0%
P121-VarPerc7 0.0 %
P12x-P15x Speed Loop
P125-Ti min M1 0.500 s P126-Ti max M1 0.500 s
P128-Kp min M1 10.00 P129-Kp max M1 10.00
P130-Err.min M1 1.00 % P131-Err.max M1 1.00 %
P135-Ti min M2 0.500s P136-Ti max M2 0.500 s
P138-Kp min M2 10.00 P139-Kp max M2 10.00
P140-Err.min M2 1.00 % P141-Err.max M2 1.00 %
P145-Ti min M3 0.500 s P146-Ti max M3 0.500 s
P148-Kp min M3 10.00 P149-Kp max M3 10.00
P150-Err.min M3 1.00 % P151-Err.max M3 1.00 %
P152-curr_symm. 0%
P15x-P17x FOC Regulator
P155-Curr_Kp M1 3.00 P156-Curr Ti M1 20.0 ms
P158-Flux Kp M1 0.00 P159-Flux Ti M1 33 ms
P162-Curr Kp M2 3.00 P163-Curr Ti M2 20.0 ms
P165-Flux_Kp M2 0.00 P166-Flux Ti M2 33 ms
P169-Curr Kp M3 3.00 P170-Curr_Ti M3 20.0 ms
P172-Flux_Kp M3 0.00 P173-Flux_Ti M3 33 ms
P17x-P21x Analog Outputs
P176-AO1 Mode 1: +/-10V P177-A01 Sel 1: Motor Speed
P178-A01 Min -1500.000 rpm P179-A01 Max 1500.000 rpm
P180-AO1 Offset 0.000 V P181-AO1 Filt 0.000 s
P182-A01 Out min -10.0V P183-A01 Out max 10.0V
P184-A02 Mode 1: +/-10V P185-A02 Sel 2: Speed Ref.
P186-A02 Min -1500.000 rpm P187-A02 Max 1500.000 rpm
P188-A02 Offset 0.000 VvV P189-AO2 Filt 0.000 s
P190-A02 Out_min -10.0V P191-AO2 Out_max 10.0V
P192-A03 Mode 1: +/-10V P193-A03 Sel 5:Motor Current
P194-A03 Min 0.000 A P195-A03 Max 36.000 A
P196-A03 Offset 0.000 VvV P197-A03 Filt 0.000 s
P198-A03 Out_min -10.0V P199-A03 Out_max 10.0V
P200-PulsOut Mode 0: Disabled P201-PIsOut Sel 1: Motor Speed
P202-Pls Out Min 0 rpm P203-Pls Out Max 0 rpm
P204-Pls Out Fmax 10.00 kHz P205-Pls Out Fmin 100.00 kHz
P206-Pls Out Filt 0.000 s P207-A01Gain
P208-A02Gain P209-A03Gain RESERVED
P210-AO1Address RESERVED P211-AO2Address
P212-AO3Address P213-Sin Amp 100.0 %
P214-Sin Freq 1.00 Hz P215-Saw Freq 1.000 Hz
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PAR.-Meaning Default Values Modified values PAR.-Meaning Default Values Modified values
P21x-P22x Timers
P216-T1 delay On 0.0s P217-T1 delay Off 0.0s
P218-T2 delay On 0.0s P219-T2 delay Off 0.0s
P220-T3 delay On 0.0s P221-T3 delay Off 0.0s
P222-T4 delay On 0.0s P223-T4 delay Off 0.0s
P224-T5 delay On 0.0s P225-T5 delay Off 0.0s
P226a-Timer MDI1 0 P226b-Timer MDI2 0
P226c-Timer MDI3 0 P226d-Timer MDI4 0
P227a-Timer MDI5 0 P227b-Timer MDI6 0
P227c-Timer MDI7 0 P227d-Timer MDI8 0
P228a-Timer MDO1 0 P228b-Timer MDO2 0
P228c¢-Timer MDO3 0 P228d-Timer MDO4 0
P229a-Timer MPL1 0 P229b-Timer MPL2 0
P229c-Timer MPL3 0 P229d-Timer MPL4 0
P23x-P26x PID Parameters
P236-PID Out Max 100.00 % P237-PID Out Min 100.00 %
P237a-Wake Up Mode 0: Disabled P237b-Wake Up Level 0.00 %
P238-Integ Max 100.00 % P239-Der Max 100.00 %
P240-PID Kp 1.000 P241-PID KpMult 0:1
P242-PID Ti(Tc) 500 Tc P243-PID Td(Tc) 0 mTc
P244-PID Tc 5 ms P245-PID Ref Min 0.00 %
P246-PID Ref Max 100.00 % P247-PID Fdbk Min 0.00 %
P248-PID Fdbk Max 100.00 % P249-PID Tup 0.00s
P250-PID Tdn 0.00 s P251-PID U.Mea. 1:0.1s
P252-Rnd start 50 % P253-Rnd stop 50 %
P254-Thresh Int 0.0 %|Refmax| P255-Disab Time Disabled
P256-Trate Lim 1 ms P257-GainScale 1.000
P260-GainAWUP 1.00
P27x-P30x Digital Outputs
P270-Out1Mode 3: Analog P271-Out1Sell A61: Speed
P272-Out1Sel2 A61: Speed P273-Out1 Testl 0: >
P274-Out1 Test2 3:< P275-D01 ValTst1 50.000 rpm
P276-D01 ValTst2 10.000 rpm P277-Out1Func 1: (A) Set (B) Reset
P277a-Out1Sell DO: Disable P277b-Out1Func 0: f(A,B) OR (C)
P278-Out1Logic 1: True P279-Out2Mode 6: Brake
P280-Out2Sell A71: Torque output P281-Out2Sel2 Ab61: Speed
P282-Out2 Test1 0: > P283-Out2 Test2 3: <
P284-D02 ValTst1 20.000 % P285-D02 ValTst2 50.000 rpm
P286-Out2Func 1: (A) Set (B) Reset P286a-Out2Sel1 DO: Disable
P286b-Out2Func 0: f(A,B) OR (C) P287-Out2Logic 1: True
P288-Out3Mode 1: Digital P289-Out3Sel1 D3: Inverter Alarm
P290-Out3Sel2 D3: Inverter Alarm P291-Out3 Test1 0: >
P292-Out3 Test2 0: > P293-D03 ValTst1 0.000
P294-D03 ValTst2 0.000 P295-Out3Func 0: (A) OR (B)
P2950-Out3Sel1 DO: Disable P295b-Out3Func 0: f(A,B) OR (C)
P296-Out3Logic 0: False P297-Out4Mode 1: Digital
P298-Out4Sell D1: Inverter Run Ok P299-Out4Sel2 D1: Inverter Run Ok
P300-Out4 Test1 0: > P301-Out4 Test2 0: >
P302-D04 ValTst1 0.000 P303-D04 ValTst2 0.000
P304-Out4Func 0: (A) OR (B) P304a-Out4Sel1 DO: Disable
P304b-Out4Func 0: f(A,B) OR (C) P305-Out4Logic 1: True
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P306-P317 Aux Digital Outputs
P306-Out1Sel DO: Disable P307-OutlLogic 1: True
P308-Out2Sel DO: Disable P309-Out2Logic 1: True
P310-Out3Sel DO: Disable P311-Out3Logic 1: True
P312-Out4Sel DO: Disable P313-Out4Logic 1: True
P314-Out5Sel DO: Disable P315-Out5Logic 1: True
P316-OutéSel DO: Disable P317-OutbLogic 1: True
P32x PT100 Settings
P320-Meal Type 0:Disable P321-Offset Meal 0
P322-Mea?2 Type 0:Disable P323-Offset Mea?2 0
P324-Mea3 Type 0:Disable P325-Offset Mea3 0
P326-Mea4 Type 0:Disable P327-Offset Mea4 0
P33x Fieldbus Parameters
P330-fbs_meas3 MO012 Torg.Out.% P331-fbs_meas4 MO022 PID Out%
P35x-P38x MPL
P350-Out1Mode 1: Digital P351-Out1Sell D21: MDI Enable
P352-Out1Sel2 DO: Disable P353-Out1 Test1 0: >
P354-Outl Test2 0: >3: < P355-D01 ValTst1 0
P356-D01 ValTst2 0 P357-Out1Func 0: (A) OR (B)
P357a-Out1Sell DO: Disable P357b-Out1Func 0: f(A,B) OR (C)
P358-OutlLogic 1: True P359-Out2Mode 1: Digital
P360-Out2Sel1 A71: Torque output P361-Out2Sel2 A61: Speed
P362-Out?2 Test1 0: > P363-Out2 Test2 3: <
P364-D02 ValTst1 20.000 % P365-D02 ValTst2 50.000 rpm
P366-Out2Func 1: (A) Set (B) Reset P366a-Out2Sel1 DO: Disable
P366b-Out2Func 0: f(A,B) OR (C) P367-Out2Logic 1: True
P368-Out3Mode 1: Digital P369-Out3Sel1 D2: Inverter Ok On
P370-Out3Sel2 D2: Inverter Ok On P371-Out3 Test1 0: >
P372-Out3 Test2 0: > P373-D03 ValTst1 0.000
P374-D03 ValTst2 0.000 P375-Out3Func 0: (A) OR (B)
P375a-Out3Sel1 DO: Disable P375b-Out3Func 0: f(A,B) OR (C)
P376-Out3Logic 1: True P377-Out4Mode 1: Digital
P378-Out4Sell D1: Inverter Run Ok P379-Out4Sel2 D1: Inverter Run Ok
P380-Out4 Test1 0: > P381-Out4 Test2 0: >
P382-D04 ValTst1 0.000 P383-D04 ValTst2 0.000
P384-Out4Func 0: (A) OR (B) P384a-Out4Sel1 DO: Disable
P384b-Out4Func 0: f(A,B) OR (C) P385-Out4Logic 1: True
P39x Auxiliary Reference
P390-XAIN4 3: 0-10V P391-XAIN4AMIN 0.0V
P391a-XAIN4AMIN % 100% P392-XAIN4AMAX 10.0V
P392a-XAINAMAX % 100% P393-XAIN4OFFS 0.000 V
P394-TauFilt XAIN4 100 ms P395-XAIN5 2: 4-20mA
P396-XAINSMIN 4.0 mA P396a-XAINSMIN % 100%
P397-XAIN5SMAX 20.0 mA P397a-XAINSMAX % 100%
P398-XAIN5OFFS 0.000 mA P399-TauFilt XAIN5 100 ms
P43x-P46x PID2 Parameters
P436-PID2 Out Max 100.00 % P437-PID2 Out Min 100.00 %
P437a-Wake Up Mode 0: Disabled P437b-Wake Up Level 0.00 %
P438-Integ Max 100.00 % P439-Der Max 100.00 %
P440-PID2 Kp 1.000 P441-PID2 KpMult 0:1
P442-PID2 Ti(T¢) 500 Tc P443-PID2 Td(Tc) 0 mTc
P444-PID2 Tc 5 ms P445-PID2 Ref Min 0.00 %
P446-PID2 Ref Max 100.00 % P447-PID2 Fdbk Min 0.00 %
P448-PID2 Fdbk Max 100.00 % P449-PID2 Tup 0.00s
P450-PID2 Tdn 0.00 s P451-PID2 U.Mea. 1:0.1s
P452-Rnd start 50 % P453-Rnd stop 50 %
P454-Thresh Int 0.0 %|Refmax| P455-Disab Time Disabled
P456-Trate Lim 1 ms P457-GainScale 1.000
P460-GainAWUP 1.00
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C00x-C00x Carrier Freq
C001-Minimun Carrier [*] C002-Maximum Carrier [*]
C003- Pulse Number 1: 24 C004-Silent Modulation [*]
C00x-C04x Motor Control M1
C008-VmainsNom [**] C009-Mot.Numb. 1
CO010-Ctrl.Type M1 0: IFD CO011-RefMode M1 0: Speed
C012-EncEnab M1 0: No C013-v_f model [*]
C014-Phase Rot. Mot1 0: No CO15-Fmot M1 50.0 Hz
C016-n mot M1 1420 rpm CO017-Pnom M1 [*]
C018-Inom M1 " C019-Vnom M1 [**
C020-P0 M1 0.0% C021-i0 M1 0%
C022-Rstat M1 [*] C023-Ld M1 *]
C024-Lm M1 250.00 mH C025-TauRot M1 0 ms
C026-vdcFiliM1 Oms C028-nmin M1 0 rpm
C029-nmax M1 1500 rpm C030-spddeflux M1 90 %
C031-nsa M1 Disabled C032-red _Trql 30.0 %
C033-spd_redTrq1 20 % C034-Preboost M1 *
C034a-Boost ref.pos. M1 0.0 % C034b-Boost ref.neg. M1 0.0 %
C035-Boost0 M1 [*] C036-Boost M1 [*]
CO037-FrgBst [*] C038-AutoBst [*]
C039-SlipComp. M1 Disabled C040-DV_M1 Disabled
C041-Tfl M1 [*] C042-Vout Sat M1 85%
C04x-C05x Limits M1
C043-lacclim M1 150% C044-Irunlim M1 150%
C045-Ideclim M1 " C046-defilimRed M1 0: Disabled
C047-Tmin M1 0.0 % C048-Tmax M1 120%
CO049-Tlim Ramp M1 50ms C050-fRedLimAcc M1 0: Enabled
C05x-C08x Motor Control M2
C053-Ctrl.Type M2 0: IFD C054-RefMode M2 0: Speed
C055-EncEnab M2 0: No C056-v_f mode?2 [*]
C057-Phase Rot. Mot2 0: No C058-Fmot M2 50.0 Hz
C059-n mot M2 1420 rpm C060-Pnom M2 [*]
C061-Inom M2 [*] C062-Vnom M2 [**]
C063-PO M2 0.0 % C064-i0 M2 0%
C065-Rstat M2 [*] C066-Ld M2 [*]
C067-Lm M2 250.00 mH C068-TauRot M2 0 ms
C069-vdcFiltM2 Oms C071-nmin M2 0 rpm
C072-nmax M2 1500 rpm C073-spddeflux M2 90 %
C074-nsa M2 Disabled C075-red Trqg2 30.0 %
C076-spd_redTrg2 20 % C077-Preboost M2 [*]
C077a-Boost ref.pos. M2 0.0 % C077b-Boost ref.neg. M2 0.0 %
C078-Boost0 M2 " C079-Boost M2 *
C080-FrgBst [*] C081-AutoBst [*
C082-SlipComp. M2 Disabled C083-DV_M2 Disabled
C084-Til M2 [*] C085-Vout Sat M2 85%
C08x-C09x Limits M2
C086-lacclim M2 150% C087-Irunlim M2 150%
C088-Ideclim M2 [*] C089-defilimRed M2 0: Disabled
C090-Tmin M2 0.0 % C091-Tmax M2 120%
C092-Tlim Ramp M2 50ms C093- fRedLimAcc M2 0: Enabled
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C09x-C12x Motor Control M3
C096-Ctrl. Type M3 0: IFD C097-RefMode M3 0: Speed
C098-EncEnab M3 0: No C099-v_f mode3 [*]
C100-Phase Rot. Mot3 0: No C101-Fmot M3 50.0 Hz
C102-n mot M3 1420 rpm C103-Pnom M3 "
C104-lnom M3 [*] C105-Vnom M3 [*]
C106-PO M3 0.0 % C107-i0 M3 0%
C108-Rstat M3 " C109-Ld M3 [*]
C110-Lm M3 250.00 mH C111-TauRot M3 0 ms
C112-vdcFiltM3 Oms C114-nmin M3 0 rpm
C115-nmax M3 1500 rpm C116-spddeflux M3 90 %
C117-nsa M3 Disabled C118-red_Trg3 30.0 %
C119-spd_redTrg3 20 % C120-Preboost M3 [*]
C120a-Boost ref.pos. M3 0.0 % C120b-Boost ref.neg. M3 0.0 %
C121-Boost0 M3 [*] C122-Boost M3 *
C123-FrgBst " C124-AutoBst [*]
C125-SlipComp. M3 Disabled C126-DV_M3 Disabled
C127-Tfl M3 [*] C128-Vout Sat M3 85%
C12x-C13x Limits M3
C129-lacclim M3 150% C130-Irunlim M3 150%
C131-Ideclim M3 " C132-defilimRed M3 0: Disabled
C133-Tmin M3 0.0% C134-Tmax M3 120%
C135-Tlim Ramp M3 50ms C136-fRedLimAcc M3 0: Enabled

C14x Control Method

C140-Sel Comm 1

1: Terminals

C141-Sel Comm 2

1: Terminals

C142-Sel Comm 3 0: Disabled C143-Sel InRef 1 1: REF
C144-Sel InRef 2 2: AIN1 C145-Sel InRef 3 0: Disabled
C146-Sel InRef 4 0: Disabled C147-Sel T lim 0: Disabled
C148-RemLoc_mode 0: StandBy + Fluxing
C15x-C18x Digital Inputs

C149a-StartB 0: None
C150-Stop 0: None C150a-StopB 0: None
C151-Rev 0: None C151a-RevB 0: None
C152-Enable S 0: None C153-Disable 0: None
C154-DisabReset 0: No C155-Mlisp O 4: MDI4
C156-Mlisp 1 5: MDI5 C157-Mlisp 2 0: None
C158-Mltsp 3 0: None C159-Cw-CCw 8: MDI8
C160-DCB 0: None Cl161-Up 0: None
C162-Down 0: None C163-U/D Reset 0: None
C164-ExtAlrm 1 0: None C164a-ExtAlr1Delay 0 ms
C165-ExtAlrm 2 0: None C165a-ExtAlr2Delay 0 ms
C166-ExtAlrm 3 0: None C166a-ExtAlr3Delay 0 ms
C167-MItRmp O 0: None C168-MItRmp 1 0: None
C169-Jog 0: None C170-Master/Slave 0: None
C171-PID disab. 0: None C171a-PID sel. control 0: Disabled
C172-Keypad lock 0: None C173-2nd Mot. 0: None
C174-3rd Mot. 0: None C175-PercSpd 0 0: None
C176-PercSpd 1 0: None C177-PercSpd 2 0: None
C178-PIDud res 0: None C179-SourceSel 0: MDI6
C180-Loc/Rem 0: MDI7 C180a-Loc/RemType Pushbution + Sorage
C181-Safe Start 0: Disabled C182-MultiProg 0: Disabled
C183-Tflux_dis AlwaysON C184-StartFlux 0: No
C185-StartFrWheel 0: Dec. Ramp C186-FireMode 0: None
C187-DisabExtTlim 0: None C188a-MrefPID 1 0: None
C188b-MrefPID 2 0: None C188c-MrefPID 3 0: None
C18x-C19x Encoder/Frequency Input
C189-UseEnc 0: A/ B Unused C190-pulsEncA 1024
C191-pulsEncB 1024 C192-SpdAlrTime 5.00s
C193-SpdErr 300 rpm C194-TrackAlrEn 1: Enable
C195-tauFiltFdbk 5.0 ms C196-tauFiltRef 5.0 ms
C197-nCH ENCA 0:.2Ch. Quad C198-nCH ENCB. 0: 2Ch. Quad

C199-EncSign

0: Fdbk.NO Ref.NO
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C21x Braking Unit

C210-Enab/Vel BrakeO * C211-BrakeTon 2.00s
C212-BrkDutyCycle 10 %

C21x-C22x DC Braking

C215-Enab dcb stop 0: No C216-Enab dcb start 0: No
C217-Tdcb stop 0.5s C218-Tdcb start 0.5s
C219-dcb speed 50 rpm C220-| dcb 100 %
C221-1 dcb hold 0% C222-Tdefl M1 [*]
C223-Tdefl M2 [*] C224-Tdefl M3 [*]
C22x-C23x Power Down

C225-pwd type 3: Alarm C226-Tpdd 10 ms
C227-Tpddec 20s C228-Pddecboost 0.10%
C229-Pddcder 1 C230-Vpddel [*
C231-Kpvdcle 0.050 C232-Kivdcle 0.500s
C234-stopmode 0: Stop C235-stoplev 0 rpm

C24x_Speed Searching

C245-Enab SpdSch 0: No C246-tssd 1s
C247-SpsRate 10 % C248-Is 75 %
C249-SpsSpd 0: Last Speed

C25x AutoReset

C255-nPulsRes Disable C256-T ResCyc 300s
C257-PowOnRes 0: No C258-UvMIStore 0: No

C26x-C27x Thermal Protection

C264-FanTemp 50°C C265-ThermProt M1 0: No
C266-ThermCurr M1 120 % C267-ThermConstM1 360s
C268-ThermProt M2 0: No C269-ThermCurr M2 120 %
C270-ThermConstM2 360s C271-ThermProt M3 0: No
C272-ThermCurr M3 120 % C273-ThermConstM3 360s
C274-PTC ThermProt 0:Disable

C27x Maintenance

C276-Set OP Time Oh C276-Set SP Time Oh

C28x-C29x PID Configuration

C285-Sel InPID 1 2: AIN1 C286-Sel InPID 2 0: Disabled
C287-Sel InPID 3 0: Disabled C288-Sel Fdbk 1 PID 3: AIN2/PTC
C289-Sel Fdbk 2 PID 0: Disable C290-Sel Fdbk 3 PID 0: Disable
C291-PID Mode 0: Disable C291a-PID Control mode 0: Standard SUM
C291b-PID Mode 0: Disable C292-Der Mode 0: Measure
C293-PID Struct 0: No C294-PID Act 1: Reference
C30x Crane

C300-StartTrq ref.pos. 0.0 % C301-t_StartTrq ref.pos. 0 ms
C300a-StartTrq ref.neg. 0.0 % C301a-t_StartTrg ref.neg. 0 ms
C302-Brk_On 0: None
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ROOx-RO1x Serial Link
ROO1-com_slaveaddr 1 R0O02-com_answdelay 5ms
RO03-scO0_baudrate 38400 bps RO04-com_4time_delay 2 ms
R0O05-ser_wdg_time 0.0s RO06-parity scO 1: No, 2 Stop Bit
RO08-cm1_slaveaddr 1 RO09-cm1_answdelay 5ms
RO10-sc1_baudrate 38400 bps RO11-cm1_4time_delay 2 ms
RO12-sr1_wdg_time 0.0s RO13-parity scl 1: No , 2 Stop Bit
RO1x Fieldbus Configuration
RO16-fbs_wdg_time 0 ms RO17a-AO1_fb_sel 0: No
RO17b-A02_fb_sel 0: No RO17¢c-AO3_fb_sel 0: No
RO2x Expansion Board Settings
ES:%QD“"’ Logger 1: NO R023- 1/O Board setting 0:None
RO2x-R04x PROFIdrive Settings
RO25-SlaveAddr 1 R026-PZD3_O_Addr 1: Digital Inputs
R027-PZD4_O_Addr 0: not used R028-PZD5_O_Addr 0: not used
R029-PZD6_O_Addr 0: not used RO30-PZD7_O_Addr 0: not used
RO31-PZD8_O_Addr 0: not used R032-PZD9_O_Addr 0: not used
R033-PZD10_O_Addr 0: not used RO34-PZD3_|_Addr 0: not used
RO35-PZD4_|_Addr 0: not used RO36-PZD5_|_Addr 0: not used
RO37-PZD6_|_Addr 0: not used RO38-PZD7_|_Addr 0: not used
R039-PZD8_|_Addr 0: not used R040-PZD9_|_Addr 0: not used
R041-PZD3_I_Addr 0: not used R044-DP com.mode 0: DP VO
R045-DP sel. 1: VENDOR SPECIFIC 1

Legenda:
[*] parémetro dependente do tamanho de corrente
[**] parémetro dependente da classe de tensdo
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55. INDICE ANALITICO

ARVORES DOS MENUS
ALARMES E WARNING..
ANEL VELOCIDADE......
ANTI WINDUP ..........
APLICACOES...............
ARREDONDAMENTO.....
AUTORESET ..ottt eeetee s e seeases
AUTO-AJUSTE .o

BALANCEAMENTO CORRENTES...........cccooiiiiiiiiiiiiinn, 129
BUSDE CAMPO ......oooiiiiiiiiicccccc 380

CARROPONTE ... RSSO 371
CIRCUITO EQUIVALENTE DA MAQUINA ASSIINCRONA....253
COMPENSACAO DE ESCORREGAMENTO.........ooovivveann. 27
CONFIGURAGAO PID ..o
CONTADOR OPERATION TIME ...
CONTADOR SUPPLY TIME ..........
CONTROLE EM TORQUE..............
CONTROLE MOTOR...o..cvve.
CURVA TENSAO/FREQUENCIA ...
CURVANV/F oo ettt

D
DATA LOGGER........ccoovienn, ettt tersaes 70; 391
DADOS ELETRICOS CARACTERISTICOS DO MOTOR......... 252
DESABILITA FUNCAO DE RESET ALARMES EM MDI3 .......... 307
DESABILITA TECLAS: LOC/REM FWD/REV
DISPLAY/TECLADO .......ccooviiiiiiiiiiiicciee
DOWNLOAD/UPLOAD DE TECLADO...........
DRIVECOM ....cociiiiiiiiiiiiiiiiiiiicccce
DRY RUN ..ot

E
EEPROM ..o
ENABLE ....
ENABLE S......ooiii

ENCODER E ENTRADAS DE FREQUENICA
ENTRADAS DE ALARME EXTERNO......cveveeeeeeeeeeeeeeeeeeeeenns
ENTRADAS DE SEL MOTOR..........
ENTRADAS DE UP E DOWN .........
ENTRADAS DIGITAIS ..o
ENTRADAS MULTIRAMPA .............
ENTRADAS MULTIVELOCIDADE....
ENTRADAS PARA REFERENCIAS ......ovveveeeeeeeeeeeeeeean
ENTRADAS VARIACAO VELOCIDADE............cevevieeeeeennn.
ENTRADA DE CW/CCW ..o
ENTRADA DE DCB............
ENTRADA DE DISABLE.......
ENTRADA DE ENABLE-S...
ENTRADA DE JOG............
ENTRADA DE LOC/REM
ENTRADA DE LOCK ...t
ENTRADA DE PID DISABLE
ENTRADA DE PID UP/DOWN RESET ..o

ENTRADA DE RESET UP/DOWN. ... 309
ENTRADA DE REVERSE............... ... 304
ENTRADA DE REVERSE B.......... ... 304
ENTRADA DE SLAVE ......coocviiiiiiiiiiiiiiiiii 312
ENTRADA DE START B ... 302
ENTRADA DE STOP ....... ... 303

ENTRADA DE STOP B .. 303

ENTRADA PARA HABILITACAO FIRE MODE 319
ENTRADA PARA DESABILITACAO LIMITE DE TORQUE ....... 319
ENTRADA PARA SELECAO FONTES .......oovivivieeeeeeenn, 316
ESBAT et 238; 291; 387
ESBST ettt ettt 70; 391
ESB70 ettt ettt 387
F
FAULT LIST
FIRE MODE
FLUXO NA PARTIDA
FOC et
FONTE DE LIMITACAO DE TORQUE
FONTES DE COMANDO
FONTES DE COMANDO E REFERENCIA ALTERNATIVAS ...... 29
FONTES DE COMANDO E REFERENICA ALTERNATIVAS ..... 291
FONTES DE REFERENCIA DE VELOCIDADE OU TORQUE... 289
FRENAGEM EM CORRENTE CONTINUA ....ovvvvvreee. 28; 331
FRENAGEM EM CORRENTE CONTINUA NA PARADA ........ 333
FRENAGEM EM CORRENTE CONTINUA NA PARTIDA E
FUNGCAO ANTI- VAPOR CONDENSADO........................ 331
FRENAGEM EM CORRENTE CONTINUA COM COMANDO DE
ENTRADA DIGITAL. ..ttt
FRENAGEM NA RESISTENCIA..
FREQUENCIA DE SAIDA ..ot
FREQUENCIA DE CARRIER .....veieeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeen
H
HISTORICO ALARMES.......eeeeeeeeeeeeeeet et eeeeeeee e

HISTORICO MEDIDAS NO DESLIGAMENTO

I
15 OO 40; 251
IPEAK ... eeeseesesssssseecsssssssessesseenns 281
J
OBttt 116
K
KEYPAD. ..o 81
L
LED DI SINALIZAGAO ..........ovvvveveveveeeeemeesmeeseasaaaaassssssssssen 24
LIMITACAO TORQUE EXTERNO........ccccoeeeeeereereeaeeaaamaessnse 35
LIMITACOES......eeecceccceeeeeesseessesseessessessesseeneenanns
LINGUA ..o
LISTA CODIGOS DE ALARME
LISTA ESTADOS ......cocrrcrncnnennneeeeseeesseeneeesesiessessensnenns
LISTA WARNING ...
LOC/REM ...

427/428



GUIA z SANTERNO SINUS PENTA

PARA A PROGRAMAQAO CARRARO GROUP

M REMOTO/LOCAL ...ttt
=13 SO
FALTA REDE ...ttt ; RETROAGAO DE ENCODER
MANUTENGAO ... RETROAGAQO PID ...
MAXIMO TEMPO DE FLUXO REFERENCIAS AUXILIARES .......cocoviiiiniiiiiiiei
COLOCADA EM SERVICO......... REFERENCIAS DE ENCODER.........oooiiiiiiiiiiciiinas 37; 324
METODO DE CONTROLE..........cooivmuierieeeeireersieees e REFERENCIA LIMITE DE VELOCIDADE/TORQUE .................. 26
METODO DE ZIEGLER E NICHOLS .o 160 REFERENCIA PID ..ottt 26
MODALIDADE DE NAVEGACAO REFERENCIA PRINCIPAL DE VELOCIDADE/TORQUE............. 26
MODALIDADE DE STOP........ccevvuveeenn.
MODALIDADE LOCAL......cotiiiiiiiiiiniciii S
MODALIDADE SAIDA DIGITAL
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