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CFW-09 - REFERENCIA RAPIDA DOS PARAMETROS

REFERENCIA RAPIDA DOS
PARAMETROS, MENSAGENS
DE ERRO E ESTADO

Software: V1.6X
Aplicacao:

Modelo:

N.° de série:
Responsavel:

Data: / /

1. Parametros

Ajuste Ajuste
Parametro Descricao Faixa de Valores de Fabrica do Usuario
P0O00 Acesso Parametros 0...999 0 74
Parametros LEITURA POO1 ... P0O99
PO01 Referéncia de Velocidade 0...P134 rpm 74
P002 Velocidade do Motor 0...P134 rpm 74
P003 Corrente Motor 0...2600 A 74
P004 Tensédo CC 0... 1077 V 74
P005 Fregliéncia Motor 0..204 Hz 74
. rdy
P006 Estado do Inversor s run 75
« Sub
« EXY
P007 Tensédo de Saida 0 ... 800V 75
P009 Torgue no Motor 0...150.0% 75
PO10 Poténcia de Saida 0.0...1200 kW 75
PO12 Estado DI1...DI8 A= Alva 75
« | =Inativa
P013 Estado DO1, DO2, RL1, RL2, RL3 AT Atfva 76
o | =Inativa
P014 Ultimo Erro EQO...E41 76
P015 Segundo Erro EO00...E41 76
P016 Terceiro Erro EQO0...E41 76
P017 Quarto Erro EQ0...E41 76
P018 Valor de AlIl’ -100%...100% 76
P019 Valor de AI2’ -100%...100% 76
P020 Valor de AI3’ -100%...100% 76
P021 Valor de Al4’ -100%...100% 76
P022 Para uso da WEG 0%...100% 76
P023 Versédo Software XXX 77
P024 Valor da A/D Al4 -32768...32767 77
P025 Valor da A/D Iv 0...1023 77
P026 Valor da A/D Iw 0...1023 77
P040 Variavel Processo (PID) 0.0...111% 77
P042 Horas Energizado 0...65530 h 77
P043 Horas Habilitado 0... 6553 h 77
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Parametros REGULACAO P100 ... P199
Rampas
P100 Tempo Aceleragéo 0.0 ... 999s 5.0s 77
P101 Tempo Desaceleracao 0.0 ... 999s 10.0s 78
P102 Tempo Aceleragéo 2.2 0.0 ... 999s 5.0s 78
P103 Tempo Desaceleragédo 2.2 0.0 ... 999s 10.0s 78
O=Inativa
P104 Rampa S 1=50 % 0=Inativa 8
2=100%
Referéncias Velocidade
P120 Backup da Referéncia 0=Inativa 1=Ativa 78
1=Ativa
P121 Referéncia Tecla P133...P134 90 rpm 78
P122 Referéncia JOG ou JOG+ 00 ... P134 150 rpm (2) 79
P123 Referéncia JOG- 00 ... P134 150 rpm (2) 79
P124 Referéncia 1 Multispeed P133...P134 90 rpm (2) 79
P125 Referéncia 2 Multispeed P133...P134 300 rpm (2) 79
P126 Referéncia 3 Multispeed P133...P134 600 rpm (2) 79
P127 Referéncia 4 Multispeed P133...P134 900 rpm (2) 79
P128 Referéncia 5 Multispeed P133...P134 1200 rpm (2) 79
P129 Referéncia 6 Multispeed P133...P134 1500 rpm (2) 79
P130 Referéncia 7 Multispeed P133...P134 1800 rpm (2) 79
P131 Referéncia 8 Multispeed P133...P134 1650 rpm (2) 80
Limites de Velocidade
P133 Velocidade Minima 0 ... (P134-1) 90 rpm (2) 81
P134 Velocidade Maxima (P133+1)...(3.4 x P402) 1800 rpm (2) 81
Controle I/F
P135 Velocidade Inicio do Controle I/F 0...90 rpm 18 rpm 81
0=1_
1=1.11x1
2=1.22x1
3=1.33x1_,
P136 (%) Referéncia de Corrente (I*) 4=1.44x 1 1=1.11x1 82
para Controle I/F 5=1.55x
6=1.66x1_
7=1.77x1
8=1.88x1
9=2.00x 1
Controle V/IF
P136(*) Boost de Torque Manual 0..9 1 82
P137 Boost de Torque Automatico 0.00 ... 1.00 0.00 82
P138 Escorregamento Nominal -10.0% ... 10.0 % 2.8% (2) 83
P139 Filtro Corrente Saida 0.0..16 s 0.2s 84
P140 Tempo Acomodagédo 0..10 s Os 84
P141 Velocidade Acomodagédo 0...300 rpm 90 rpm (2) 84
VIF Ajustavel
P142 (1) Tens&@o Maxima 0...100% 100% 84
P143 (1) Tenséo Intermediaria 0...100% 50% 84
P144 (1) Tens&o em 3Hz 0...100% 8% 84
Velocidade Inicio
P145 (1) . P133 (>90 rpm)...P134 1800 rpm (2) 85
Enfraquecimento de Campo
P146 (1) Velocidade Intermediaria 90 rpm...P145 900 rpm (2) 85

(*) P136 tem funcéo diferente para controle V/F ou I/F.
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Reg. Tensdo CC

« 325V..400V (P296=0) |s375V
« 564V...800V (P296=1) |.618V
P151 Nivel de Atuag&o « 564V...800V (P296=2) |«675V 85
« 564V...800V (P296=3) [-748V
. 564V...800V (P296=4) |.780V

P152 Ganho Proporcional 0.00...9.99 1.50 87

«325V...400V (P296=0) 375V
) » «564V...800V (P296=1) 618V
P153 Nivel da Frenagem Reostatica 87
«564V...800V (P296=2) 675V
+564V...800V (P296=3) 748V

«564V...800V (P296=4) . 780V

P154 Resistor de Frenagem 0...500Q 0Q 88

P155 Poténcia Permitida no Resistor 0.02 ... 650 kW 0.55 kW 88
Correntes de Sobrecarga

P156 Corrente Sobrecarga 100% P157xP295 ... 1.3xP295 1.1xP401 (2) 88

P157 Corrente Sobrecarga 50% P158...P156 0.9xP401 (2) 88

P158 Corrente Sobrecarga 5% 0.2xP295 ...P157 0.5xP401 (2) 88

Reg. Velocidade

P161 Ganho Proporcional 0.0...63.9 7.4 (3) 89
P162 Ganho Integral 0.000...9.999 0.023 (3) 89
P163 Offset Referéncia Local -999 ... 999 bits 0 89
P164 Offset Referéncia Remota -999 ... 999 bits 0 89
Reg. Corrente
P167 Ganho Proporcional 0.00...1.99 0.5 (2) 90
P168 Ganho Integral 0.000...1.999 0.010 (2) 90
P169 (*) Corrente Maxima Saida (V/F) 0.2xP295 ... 1.8xP295 1.5xP295 90
Méxima Corrente deTorque Horario
P169 (¥) 0...1.8xP295 150% (P295) 91
(Vet.)
P170 Maxima Corrente de . o1
Torque Anti-Horario (Vet.) 0...1.8xP295 150% (P295)
P171 Méx. Corrente de Torque Horario na 0. 1.8xP295 100% (P295) o1
Velocidade Maxima (P134)
172 At Horéro ma vel. M P13 | O b2 100%(P295) o
Reg. De Fluxo
P175 Ganho Proporcional 0.0...31.9 2.0 (2) 91
P176 Ganho Integral 0.000...9.999 0.020 (2) 92
P177 Fluxo Minimo 0...120% 0% 92
P178 Fluxo Nominal 0...120% 100% 92
P179 Fluxo Maximo 0...120% 120% 92
P180 Ponto Enfraguecimento Campo 0...120% 95% 92
Parametros
CONFIGURA(;AO P200 ... P399
P200 A senha esta 0=In§tiva 1=Ativa 92
1=Ativa
O=Portugués A ser definida
P201 Selecéo do Idioma 1=Eng|is~h pelo usuario 93
2=Espariol
3=Deutsch
0=V/F 60Hz
1=V/F 50Hz
P202 (1) Tipo de Controle 2=VIF Ajustavel 0=V/F 60Hz 93
3=Vetorial Sensorless
4=Vetorial com Encoder

(*) P169 tem funcéo diferente para controle V/F ou Vetorial
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P203 (1)

Selegao de Funcgdes Especiais

0=Nenhuma
1=Regulador PID

0=Nenhuma

93

P204 (1)

Carrega/Salva Parametros

0=Sem funcao
1=Sem funcéo
2=Sem funcéo
3=Reset P043
4=Sem funcgéo
5=Carrega WEG
6=Sem funcao

7=Carrega Usuériol
8=Carrega Usuério2

9=Sem funcéo

10=Salva Usuariol
11=Salva Usuéario2

0(4)

93

P205

Selecdo Parametro Leitura

0=P005
1=P003
2=P002
3=P007
4=P006
5=P009
6=P040

2=P002

94

P206

Tempo Auto-Reset

0 ... 255s

Os

94

P207

Unidade Engenharia
da Referéncia 1

32 ... 127 (ASCII)
AB, ..V Z
0,1,..,9

#8,%,( )5+ .

114=r

94

P208

Fator Escala Referéncia

1...18000

1800

95

P210

Ponto Decimal Referéncia

0,1,20u3

0

95

P211

Bloqueio por N=0

O=Inativo
1=Ativo

O=Inativo

95

P212

Saida de Bloqueio por N=0

0=Ref. ou Vel.
1=Referéncia

Ref. ou Vel.

95

P213

Tempo com Velocidade Nula

0...999s

Os

95

P214 (1)

Falta de Fase

O=Inativa
1=Ativa

1=Ativa

96

P215 (1)

Funcéo Copy

O=Inativa

1=INV = HMI
2=HMI = INV
32...127 (ASCII)

O=Inativa

96

P216

Unidade Engenharia
da Referéncia 2
32...127 (ASCII)

AB, ...,Y,Z
0,1..,9

#,$,%,( )%+ ..

112=p

97

P217

Unidade Engenharia da
Referéncia 3

AB, ...,Y,Z
01, ..,9

#8,%,( )5+ .

109=m

97

P218

Ajuste de Contraste do
Display LCD

0...150

127

97

Definicdo Local/Remoto

P220 (1)

Selegdo Local/Remoto

0=Sempre Local
1=Sempre Remoto
2=HMI (L)

3=HMI (R)
4=DI2...DI8
5=Serial (L)
6=Serial (R)

2=HMI (L)

98

10
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7=Fieldbus(L)
8=Fieldbus(R)

P221(1)

Selecéo Referéncia Local

0=HMI (teclas)
1=Al1

2=Al2

3=AI3

4=Al4
5=Soma Al >0
6=Soma Al
7=EP
8=Multispeed
9=Serial
10=Fieldbus

0=HMI (teclas)

98

P222 (1)

Selecao Referéncia
Remoto

0=HMI (teclas)
1=Al1

2=A12

3=AI3

4=Al4
5=Soma Al >0
6=Soma Al
7=EP
8=Multispeed
9=Serial
10=Fieldbus

1=Al1

98

P223 (1)

Selecdo Giro Local

O=Horério
1=Anti-horério
2=HMI (H)
3=HMI (AH)
4=DI2

5=Serial (H)
6=Serial (AH)
7=Fieldbus (H)
8=Fieldbus (AH)

2=HMI (H)

98

P224 (1)

Selecdo Gira/Péara Local

O=Teclas [I] e [O]
1=DI

2=Serial
3=Fieldbus

O=Teclas [I] e [O]

99

P225 (1)

Selecédo JOG Local

O=Inativo
1=HMI
2=DI3...DI8
3=Serial
4=Fieldbus

1=HMI

99

P226 (1)

Sele¢&o Giro Remoto

O=Horério
1=Anti-horério
2=HMI (H)
3=HMI (AH)
4=DI2

5=Serial (H)
6=Serial (AH)
7=Fieldbus (H)
8=Fieldbus(AH)

4=DI2

99

P227 (1)

Selecéo Gira/Para Remoto

O=Teclas [I] e [O]
1=DI

2=Serial
3=Fieldbus

1=DI

99

11
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O=Inativo
1=HMI
P228 (1) Selegdo JOG Remoto 2=DI3...DI8 2=DI3...DI8 100
3=Serial
4=Fieldbus
Entradas Anal6gicas
P233 Zona Morta Alx O=Ina.1t|va 1=Ativa 104
1=Ativa
P234 Ganho Entrada All 0.000 ... 9.999 1.000 105
0=0...10V/0...20mA
1=4...20mA 105
P235 (1) Sinal Entrada All 9=10...0V/20...0mA 0=0...10V/ 0...20 mA
3=20...4mA
P236 Offset Entrada All -100% ... 100% 0.0 105
0=P221/P222
P237 Funcéo Sinal Al2 1=N"sem rampa 0=P221/P222 105
2=Méaxima Corrente
de Torque
3=Variavel Processo PID
P238 Ganho Entrada Al2 0.000 ... 9.999 1.000 106
0=0...10V/0...20mA
P239 (1) Sinal Entrada Al2 1=4...20mA 0=0...10V/ 0...20 mA 106
2=10...0v/20...0mA
3=20...4mA
P240 Offset Entrada Al2 -100% ... 100% 0.0 106
0=P221/P222
P24l Funcéo Sinal AI3 1=N* sem rampa 0=P221/P222 107
(usar cartdo de expansao) 2=Méxima Corrente de
Torque
3=Variavel Processo PID
pP242 Ganho Entrada AI3 0.000 ... 9.999 1.000 107
0=0...10V/0...20mA
P243 (1) Sinal Entrada Al3 1=4...20mA 0=0...10V/ 0...20 mA 107
(usar cartdo de expansdo EBB) | 2~ 10--0V/20...0mA
3=20...4mA
pP244 Offset Entrada Al3 -100% ... 100% 0.0% 107
0.000 ... 9.999
P245 Ganho Entrada Al4 1.000 107
0=0...10V/0...20mA
Sinal Entrada Al4 1=4...20mA
P246 (1) (usar cartdo de expansdo EBA) | 2710-.0V/20...0mA 0=0...10v/ 0...20 mA 107
3=20...4mA
4=-10V...+10V
pP247 Offset Entrada Al4 -100% ... 100% 0.0% 108
P248 Filtro Entrada Al2 0.0...16.0s 0.0s 108
Saidas Analogicas
O=Referéncia Velocidade
1=Referéncia Total
2=Velocidade real
3=Referéncia de
P251 Funcéo Saida AO1 Corrente de Torque 2=Velocidade real 108

4=Corrente de Torque
5=Corrente Saida
6=Variavel Processo PID
7=Corrente Ativa (V/F)

12
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8=Poténcia
9=Referéncia PID

P252

Ganho Saida AO1

0.000 ... 9.999

1.000

108

P253

Fungdo Saida AO2

O=Referéncia Velocidade
1=Referéncia Total
2=Velocidade real
3=Referéncia de
Corrente de Torque
4=Corrente de Torque
5=Corrente Saida
6=Variavel Processo PID
7=Corrente Ativa (V/F)
8=Poténcia
9=Referéncia PID

5= Corrente Saida

108

P254

Ganho Saida AO2

0.000 ... 9.999

1.000

108

P255

Fungdo Saida AO3

(usar cartédo de expansdo EBA)

O=Referéncia Velocidade
1= Referéncia Total
2=Velocidade real
3=Referéncia de
Corrente de Torque

4=Corrente de Torque
5=Corrente Saida
6=Variavel Processo PID
7=Corrente Ativa (V/F)
8=Poténcia
9=Referéncia PID

*Mais 26 sinais de uso
exclusivo da WEG

2=Velocidade Real

108

P256

Ganho Saida AO3

0.000 ... 9.999

1.000

108

pP257

Fungéo Saida AO4

(usar cartdo de expansdo EBA)

O=Referéncia Velocidade
1=Referéncia Total
2=Velocidade real
3=Referéncia de
Corrente de Torque
4=Corrente de Torque
5=Corrente Saida
6=Variavel Processo PID
7=Corrente Ativa (V/F)
8=Poténcia
9=Referéncia PID

*Mais 26 sinais de uso
exclusivo da WEG

5= Corrente Saida

108

P258

Ganho Saida AO4

0.000 ... 9.999

1.000

108

Entradas Digitais

P263 (1)

Funcéo Entrada DI1

0=Sem fung¢édo
1=Gira/Para
2=Habilita Geral
3=Parada rapida

1=Gira/Para

110

P264 (1)

Funcéo Entrada DI2

0=Sentido Giro
1=Local/ Remoto

0=Sentido Giro

110

P265 (1)

Funcéo Entrada DI3

0=Sem fung¢édo
1=Local/ Remoto
2=Habilita Geral
3=J0G

4=Sem Erro Externo

0=Sem funcéo

110
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5=Acelera EP
6=2.2rampa

7=Sem fungao
8=Avango
9=Velocidade/Torque
10=JOG+

11=JOG-

12=Reset
13=Fieldbus
14=Start
15=Man/Auto
16=Sem fun¢éo
17=Desabilita Flying Start

P266 (1)

Funcéo Entrada D14

0=Sem funcgéo
1=Local/ Remoto
2=Habilita Geral
3=JOG

4=Sem Erro Externo
5=Desacelera EP
6=2.2rampa
7=Multispeed (MS0)
8=Retorno

9= Velocidade/Torque
10=JOG+

11=JOG-

12=Reset
13=Fieldbus

14=Stop
15=Man/Auto
16=Sem fun¢éo
17=Desabilita Flying Start

0=Sem fungédo

110

P267 (1)

Funcéo Entrada DI5

0=Sem funcéo
1=Local/ Remoto
2=Habilita Geral
3=JOG

4=Sem Erro Externo
5=Acelera EP
6=2.2rampa
7=Multispeed (MS1)
8=Parada rapida

9= Velocidade/Torque
10=JOG+

11=JOG-

12=Reset
13=Fieldbus

14=Start
15=Man/Auto
16=Sem fun¢éo
17=Desabilita Flying Start

3=JOG

110

P268 (1)

Funcéo Entrada D16

0=Sem fungao
1=Local/ Remoto
2=Habilita Geral
3=J0OG

4=Sem Erro Externo
5=Desacelera EP

6=2.2rampa

110

14
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6=2.2rampa
7=Multispeed (MS2)
8=Parada rapida

9= Velocidade/Torque
10=JOG+

11=JOG-

12=Reset
13=Fieldbus

14=Stop
15=Man/Auto
16=Sem func¢éo
17=Desabilita Flying Start

P269 (1)

Funcéo Entrada DI7

(usar cartdo de expansao)

0=Sem funcgéo
1=Local/ Remoto
2=Habilita Geral
3=JOG

4=Sem Erro Externo
5=Sem funcéo
6=2.2rampa

7=Sem fungao
8=Parada rapida

9= Velocidade/Torque
10=JOG+

11=JOG-

12=Reset
13=Fieldbus

14=Start
15=Man/Auto
16=Sem fungdo
17=Desabilita Flying Start

0=Sem fungédo

110

P270 (1)

Funcéo Entrada DI8
(usar cartdo de expansao)

0=Sem funcgéo
1=Local/ Remoto
2=Habilita Geral
3=JOG

4=Sem Erro Externo
5=Sem funcéo
6=2.2rampa

7=Sem funcao
8=Parada rapida

9= Velocidade/Torque
10=JOG+

11=JOG-

12=Reset
13=Fieldbus

14=Stop

15=Man/Auto
16=Termistor do Motor
17=Desabilita Flying Start

0=Sem funcgéo

110

Saidas Digitais

P275(1)

Fungdo Saida DO1
(usar cartdo de expansao)

0=Sem funcgéo
1=N* > Nx
2=N > Nx
3=N< Ny

4=N =N*
5=N=0

0=Sem funcgéo

115

15



CFW-09 - REFERENCIA RAPIDA DOS PARAMETROS

6=Is > Ix

7=Is<Ix

8=Torque > Tx
9=Torque < TX
10=Remoto

11=run

12=ready

13=Sem erro
14=Sem E0O
15=Sem EO1+E02+E03
16=Sem E04
17=Sem E05
18=4...20mA OK
19=Fieldbus
20=Sentido Horério
21=Var. Proc. > VPx
22=Var. Proc. < VPy
23=Ride-Through
24=Pré-Carga
25=Com Erro

P276 (1)

Fungéo Saida DO2
(usar cartdo de expansao)

0=Sem funcao
1=N*> Nx

2=N > Nx

3=N <Ny

4=N =N*

5=N=0

6=Is > Ix

7=Is < Ix

8=Torque > Tx
9=Torque < TX
10=Remoto

11=run

12=ready

13=Sem erro
14=Sem E0O
15=Sem E01+E02+E03
16=Sem E04
17=Sem E05
18=4...20mA OK
19=Fieldbus
20=Sentido Horério
21=Var. Proc. > VPx
22=Var. Proc. < VPy
23=Ride-Through
24=Pré-Carga
25=Com Erro

0=Sem funcgéo

115

P277 (1)

Funcgéo Relé RL1

0=Sem funcao
1=N*>Nx
2=N> Nx

3=N <Ny

4=N =N*
5=N=0

6=Is > Ix

7=Is <Ix
8=Torque > Tx

13=Sem erro

115
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9=Torque < TX
10=Remoto

11=run

12=ready

13=Sem erro
14=Sem E0O
15=Sem E01+E02+E03
16=Sem E04
17=Sem E05
18=4...20mA OK
19=Fieldbus
20=Sentido Horario
21=Var. Proc. > VPx
22=Var. Proc. < VPy
23=Ride-Through
24=Pré-Carga
25=Com Erro

P279 (1)

Funcéo Relé RL2

0=Sem funcgéo
1=N*> Nx

2=N > Nx

3=N<Ny

4=N =N*

5=N=0

6=Is > Ix

7=Is < Ix

8=Torque > Tx
9=Torque < TX
10=Remoto

11=run

12=ready

13=Sem erro
14=Sem E0O
15=Sem E01+E02+E03
16=Sem E04
17=Sem E05
18=4...20mA OK
19=Fieldbus
20=Sentido Horario
21=Var. Proc. > VPx
22=Var. Proc. < VPy
23=Ride-Through
24=Pré-Carga
25=Com Erro

2=N > Nx

115

P280 (1)

Funcéo Relé RL3

0=Sem funcgéo
1=N*> Nx
2=N > Nx
3=N<Ny

4=N =N*
5=N=0

6=Is > Ix

7=Is < Ix
8=Torque > Tx
9=Torque < TX
10=Remoto
11=run

1= N*>Nx

115
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12=ready

13=Sem erro
14=Sem E0O
15=Sem EO1+E02+E03
16=Sem E04
17=Sem E05
18=4...20mA OK
19=Fieldbus
20=Sentido Horério
21=Var. Proc. > VPx
22=Var. Proc. < VPy
23=Ride-Through
24=Pré-Carga
25=Com Erro

NX, Ny, Ix, N=0, N=N*e Tx

P288

Velocidade Nx

.. P134

90 rpm (2)

118

P289

Velocidade Ny

... P134

1800 rpm (2)

118

P290

Corrente Ix

... 2.0xP295

1.0xP295

118

P291

Velocidade N=0

...100%

1%

118

P292

Faixa p/ N=N*

...100%

1%

119

P293

Torque TXx

O| k| |l Ol OO

... 200% x P401

100% x P401

119

Dados Inversor

P295 (1)

Corrente Nominal

0=3.6A
1=4.0A
2=5.5A
3=6.0A
4=7.0A
5=9.0A
6=10.0A
7=13.0A
8=16.0A
9=24.0A
10=28.0A
11=30.0A
12=38.0A
13=45.0A
14=54.0A
15=60.0A
16=70.0A
17=86.0A
18=105.0A
19=130.0A
20=142.0A
21=180.0A
22=240.0A
23=361.0A
24=450.0A
25=600.0A
26=200.0 A
27=230.0 A
28=320.0 A
29=400.0 A
30=570.0 A
31=700.0 A
32=900.0 A

De acordo com a
corrente nominal
do inversor

119
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33=686.0 A
34=855.0 A
35=1140.0 A
36=1283.0 A
37=1710.0 A
0=220V/230V
- Atencéo
P296 (1) Tens&o Nominal ;zi(s)gleSV 0 p/ 220V/230V Faze(r; este ajuste 119
3 p/ 440V/460V
3=440V/460V ver item 3.2.3
4=480V
0=1.25 kHz
P297 (1) Fregliéncia de Chaveamento 1=2.5kHz 2=5.0 kHz 119
2=5.0 kHz
3=10.0 kHz
Frenagem CC
P300 Duracgéo Frenagem 0.0..150s 00s 120
P301 Velocidade de Inicio 0 ... 450 rpm 30 rpm 120
P302 Tensdo CC Frenagem 0.0 ... 10.0% 1.0% 120
Pular Velocidade
P303 Velocidade Evitada 1 P133...P134 600 rpm 121
P304 Velocidade Evitada 2 P133...P134 900 rpm 121
P305 Velocidade Evitada 3 P133...P134 1200 rpm 121
P306 Faixa Evitada 0 ... 750 rpm 0rpm 121
Comunicacéao Serial
P308(1) Endereco Inversor 1...30 1 121
O=Inativo
1=ProDP 2I/O
2=ProDP 41/0
3=ProDP 61/0
P309(1) Fieldbus 4=DvNet 21/0 O=Inativo 121
5=DvNet 41/0
6=DvNet 61/0
7=M-RTU 2I/O
8=M-RTU 4I/O
9=M-RTU 61/0
O=Desativar via
Gira/Para
P313 Tipo de blogueio com E29 1=Desativar via Habilita | O=Desativar 124
Geral via Gira/Péara
2=Sem fungao
3=Vai para LOC
Flying Start/Ride-Through
O=lInativas
P320(1) Flying Start/Ride-Through 1=Flying Start 0=Inativas 122
2=Flying Start/Ride-Through
3=Ride-Through
P331 Rampa de Tensao 0.2 ...10.0s 2.0s 122
P332 Tempo Morto 0.0 ... 10.0s 1.0s 122
Parametros MOTOR P400...P499
Dados de Placa do motor
P400 (1) Tensdo do Motor 0...600V P296 123
P401 (1) Corrente Motor 0.0 ... 1.30xP295 1.0xP295 123
P402 (1) Velocidade do Motor 0 ... 18000 rpm 1750 rpm 123
P403 (1) Frequéncia do Motor 0... 300Hz (P202 < 2) 60Hz 123

30 ... 120Hz (P202 > 2)
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P404 (1)

Poténcia do Motor

0=0.33 CV
1=0.50 CV
2=0.75 CV
3=1.0CV
4=15CV
5=2.0 CV
6=3.0 CV
7=4.0 CV
8=5.0 CV
9=6.0 CV
10=75CV
11=10.0 CV
12=12.5CV
13=15.0 CV
14=20.0 CV
15=25.0 CV
16=30.0 CV
17=40.0 CV
18=50.0 CV
19=60.0 CV
20=75.0 CV
21=100.0 CV
22=125.0 CV
23=150.0 CV
24=175.0 CV
25=200.0 CV
26=250.0 CV
27=270.0 CV
28=300.0 CV
29=350.0 CV
30=380.0 CV
31=400.0 CV
32=450.0 CV
33=500.0 CV
34=600.0 CV
35=700.0 CV
36=760.0 CV
37=800.0 CV
38=900.0 CV

0=0.33 CV

124

P405

Dados do Encoder

250...9999

1024

124

P406 (1)

Ventilagdo do Motor

O=Autoventilado
1=Vent. Independente

O=Autoventil. (2)

124

Parametros Medidos

P408 (1)

Auto Ajuste?

0=Nao
1=Sem girar
2=Girap/l_,
3=GiraemT,,
4=Medir T,

0=Nao

125

P409 (1)

Resisténcia Estator (Rs)

0.000...9.999Q

0Q

126

P410

Corrente Magnetizagéo (I )

0...1.25xP295

OA

126

P411 (1)

Induténcia Disperséo (oLS)

0.00...99.99mH

OmH

126

P412

Constante LrR/RR

0.000...9.999s

Os

126

P413 (1)

Constante Tm

0.00...99.99s

Os

127
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Parametros FUNCOES ESPECIAIS

Regulador P.I.D.

P520 Ganho proporcional PID 0.000 ... 7.999 1.000 128
P521 Ganho integral PID 0.000...9.999 1.000 128
P522 Ganho diferencial PID 0.000 ... 9.999 0.000 128
P523 Tempo Rampa PID 0.0...999s 3.0s 128
P524 (1) Selecéo da Realimentacéo do PID 0=AI2 (P237) 0=AI2 (P237) 128
1=AI3 (P241)
P525 Setpoint PID 0...100% 0% 128
P526 Filtro da Variavel de Processo 0.0...16.0s 0.1s 128
P527 Tipo de acdo 0=Direto 0=Direto 128
1=Reverso
P528 Fator Escala Var. Proc. 1...9999 1000 129
P529 Ponto Dec. Var. Proc. 0,1,20u3 1 129
32 ... 127 (ASCII)
AB, ..., Y.Z
P530 Unidade Eng. Var. Proc.1 0.1,..9 37=% 129
#%,%,( ), *+ ..
32 ...127 (ASCII)
AB, ...Y.Z
P531 Unidade Eng. Var. Proc.2 0.1 .9 32=blank 129
#9%,%,( )%+ ..
32 ...127 (ASCII)
AB, ..,Y,Z
P532 Unidade Eng. Var. Proc.3 0.1,..9 32=blank 129
#9%,%,( )%+ ..
P533 Valor Var. Proc. X 0.0...100% 90.0% 130
P534 Valor Var. Proc. Y 0.0...100% 10.0% 130

(1)Parametros alteraveis somente com motor parado

(2)valores podem mudar em fungcéo dos “Parametros do Motor”

(3)valores podem mudar em funcé@o do auto ajuste

(4)Se EEPROM virgem, padrdo do usuario=padrao de fabrica
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2. Mensagens de erro

3. Outras Mensagens

22

Indicacao Significado Pagina

E00 Sobrecorrente/Curto-circuito na saida 131

EO1 Sobretens&o no circuito intermediério (link CC) 131

E02 Subtenséo no circuito intermediario (link CC) 131

EO03 Subtenséo/Falta de fase na alimentacédo 132
Sobretemperatura no dissipador

E04(*) A N . 132
da poténcia/ Falha no circuito de pré-carga

EO05 Sobrecarga na saida (fungdo Ixt) 132

E06 Erro_externo 132
Falta de alguns dos sinais do encoder.

EOQ7 . . 132
Valido para P202=4 (Vetorial com encoder)

E08 Erro na CPU (watchdog) 132

E09 Erro na meméria de programa 132

E10 Erro na funcdo copy 132

E11 Curto-circuito fase-terra na saida 132

E12 Sobrecarga no resistor de frenagem 132

E13 Motor ou encoder com fiagao invertida 133
(Auto-ajuste) (Valido para P202 = 4)

E24 Erro de programagcéo 133

E31 Falha de conex&o da HMI 133

E32 Sobretemperatura no Motor 133

E41 Erro de auto-diagnose 133

(*) O EO04 pode significar “Falha no circuito de pré-carga” apenas nos seguintes modelos:

86A/105A/142A/180...600A (380V-480V) e 70A/ 86A/105A/130A (220V-230V).

O E04 também pode ocorrer quando se aplica sinal com polaridade invertida nas entradas
analdgicas Al1/Al2.

Indicacéo Significado
rdy Inversor pronto (ready) para ser habilitado
run Inversor habilitado
Inversor com tenséo de rede insuficiente para operagao
Sub (subtenséo)
dChbr Inversor com frenagem CC atuando (ver P300)




CAPITULO 1

1.1 AVISOS DE SEGURANCA

NO MANUAL

4k

L2

1.2 AVISOS DE SEGURANCA

NO PRODUTO

1.3 RECOMENDACOES
PRELIMINARES

O B>

INSTRUCOES DE SEGURANCA

Este manual contém as informacg8es necessérias para o uso correto
do inversor de frequéncia CFW-09.

Ele foi escrito para ser utilizado por pessoas com treinamento ou qua-
lificacdo técnica adequados para operar este tipo de equipamento.

No decorrer do texto serdo utilizados o0s seguintes avisos de seguranca:

PERIGO!
A néo consideracgdo dos procedimentos recomendados neste aviso
pode levar a morte, ferimento grave e danos materiais consideraveis.

ATENCAO!
A ndo consideracéo dos procedimentos recomendados neste aviso
podem levar a danos materiais.

NOTA!

O texto objetiva fornecer informacdes importantes para correto enten-
dimento e bom funcionamento do produto.

Os seguintes simbolos podem estar afixados ao produto, servindo
como aviso de seguranca:
Tensdes elevadas presentes

Componentes sensiveis adescarga eletrostéaticas
N&o tocé-los.

Conexdao obrigatéria ao terra de protecéo (PE)

Conexdéo da blindagem ao terra

PERIGO!

Somente pessoas com qualificacdo adequada e familiaridade com o
inversor CFW-09 e equipamentos associados devem planejar ou
implementar a instalagéo, partida, operacéo e manutencéo deste equi-
pamento.
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INSTRUCOES DE SEGURANCA

4k

Estas pessoas devem seguir todas as instru¢des de seguranca contidas
neste manual e/ou definidas por normas locais.

N&o seguir as instru¢des de seguranca pode resultar em risco de vida e/
ou danos no equipamento.

NOTA!
Para os propésitos deste manual, pessoas qualificadas sao aquelas trei-
nadas de forma a estarem aptas para:

1. Instalar, aterrar, energizar e operar o CFW-09 de acordo com
este manual e os procedimentos legais de seguranca vigentes;

2. Usar os equipamentos de protecédo de acordo com as normas
estabelecidas;

3. Prestar servicos de primeiro socorro.

PERIGO!

Sempre desconecte a alimentagéo geral antes de tocar qualquer compo-
nente elétrico associado ao inversor.

Altas tensdes e partes girantes (ventiladores) podem estar presentes
mesmo apoés a desconexdao da alimentagdo. Aguarde pelo menos 10 mi-
nutos para a descarga completa dos capacitores da poténcia e parada
dos ventiladores.

Sempre conecte a carcaca do equipamento ao terra de protecédo (PE) no
ponto adequado para isto.

ATENCAO!

Os cartbes eletrdnicos possuem componentes sensiveis a descargas
eletrostaticas. Nao toque diretamente sobre componentes ou conectores.
Caso necessario, toque antes na carcaca metdlica aterrada ou utilize
pulseira de aterramento adequada.

N&o execute nenhum ensaio de tensao aplicada ao inversor!
Caso seja necessario consulte o fabricante.

-
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NOTA!

Inversores de frequéncia podem interferir em outros equipamentos eletro-
nicos. Siga os cuidados recomendados no capitulo 3 Instalacdo para
minimizar estes efeitos.

NOTA!

Leia completamente este manual antes de instalar ou operar este inversor.



CAPITULO 2

2.1 SOBRE O MANUAL

2.2 VERSAO DE SOFTWARE

2.3 SOBRE O CFW-09

INFORMACOES GERAIS

O capitulo 2 fornece informacdes sobre o contelido deste manual e o
seu propésito, descreve as principais caracteristicas do inversor CFW-
09 e como identifica-lo. Adicionalmente,informacdes sobre recebimento
e armazenamento séo fornecidas.

Este manual tem 11 capitulos 0s quais seguem uma sequéncia
I6gica para o usuario receber, instalar, programar e operar o CFW-09:
Cap. 1- informac6es sobre seguranca;

Cap. 2- informacdes gerais e recebimento do CFW-09;

Cap. 3- informacgdes sobre como instalar fisicamente o CFW-09, como
conecta-lo eletricamente (circuito de poténcia e controle), como insta-
lar os opcionais;

Cap. 4- informacdes sobre a colocagcdo em funcionamento, passos a
serem seguidos;

Cap. 5- informacgdes sobre como usar a HMI (interface homem-
méaquina —teclado+display);

Cap. 6- descricao detalhada de todos os parametros de programacao
do CFW-09;

Cap. 7- informacdes sobre como resolver problemas, instru¢des sobre
limpeza e manutencao preventiva;

Cap. 8- descricdo, caracteristicas técnicas e instalacéo dos equipa-
mentos opcionais do CFW-09;

Cap. 9- tabelas e informacgdes técnicas sobre a linha de poténcias do
CFW-09;

Cap. 10- informacdes sobre a garantia do CFW-09.

O proposito deste manual € dar as informag8es minimas necessarias
para o bom uso do CFW-09. Devido a grande gama de fun¢des deste
produto, é possivel aplica-lo de formas diferentes as apresentadas
aqui. Ndo é a intencéo deste manual esgotar todas as possibilidades
de aplicacdo do CFW-09, nem a WEG pode assumir qualquer respon-
sabilidade pelo uso do CFW-09 baseado neste manual.

E proibida a reproduc&o do contetido deste manual, no todo ou em
partes, sem a permissao por escrito da WEG.

Averséo de software usada no CFW-09 é importante porque € o software
que define as funcdes e os parametros de programacéo. Este manual
se refere a versdo de software conforme indicado na contra capa. Por
exemplo, a verséo 1.0X significa de 1.00 a 1.09, onde o “X” s&o evolu-
¢Oes no software que ndo afetam o conteddo deste manual.

A versao de software pode ser lida no parametro P023.

O inversor de frequéncia CFW-09 é um produto de alta performance o
gual permite o controle de velocidade e torque de motores de indugéo
trifasicos. A caracteristica central deste produto é a tecnologia
“Vectrue”, a qual apresenta as seguintes vantagens:

M Controle escalar (V/F) ou controle vetorial programaveis no mesmo
produto;

M O controle vetorial pode ser programado como “sensorless”
(o que significa motores padrbes, sem necessidade de encoder)
ou como controle vetorial com encoder no motor;

™ O controle vetorial sensorless permite alto torque e rapidez na
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resposta, mesmo em velocidades muito baixas ou na partida;

M Funcéo “Frenagem étima” para o controle vetorial, permitindo a
frenagem controlada do motor sem usar resistor com chopper
de frenagem;

Funcéo “Auto-Ajuste” para o controle vetorial, permitindo o ajus-
te automatico dos reguladores e parametros de controle a partir
da identificagdo (também automatica) dos parametros do motor
e da carga utilizados.

A linha de poténcias e demais informagdes técnicas estédo no Cap. 9.
O blocodiagrama a seguir proporciona uma viséo de conjunto do CFW-09:

@ = Conexéo indutor (opcional)
(somente a partir da mecanica 2)

: ; @ = Conexéo LINKCC

—TWV' (3 =Conexao para resistor de frenagem
® A ® @ A @A (somente até mecanica 7, sendo

opgao para mecanicas de 4 a7)

|| Pre- R
Rede de carga > ¢
alimentacéo _B'_ - JKl »  Motor
Banco == INVERSOR A
g RET'!?',C_ADOR Capacitores com
trifasico Filtro RFI= transistores
PE IGBT
\ WV / PE
Sensores LINK CC !
-Faltaaterra (Circuito Intermediario) Reallment?gf)es:
-Faltadefase @ -tenséo
-corrente
@: Falta de fase somente a
partir da mecéanica 3.
___________________ POTENCIA ______________ __
CONTROLE
PC
[ P
:
Software Super Drive RS-232 Fontes para eletrdnica e interfaces
(opcional) entre poténcia e controle
[agn] A
L O L CU |
S .
<—- | U
@ @ (T | — o ___
[GICIO | | :
e e ! | EXPANSAOEBAEBB |
HMI . | (opcional) [
(remota) "ceor : - RS-485 isolado :
Cartdo de | -1lentrada digital ) :
Controle : {ent: anal. 14 bns_ |
Com CPU | said. anal. 14 bits :
Entradas 32 bits Q—_—b' Controle
f 1
Digitais "RISC" : g fent4.20mAisol - ——C oo
(DI1...DIB) | safd. 4...20mAisol |
| 1
: - 2 saidas digitais I
| -lent/said. encoder |
Entradas I -1ent.PTC !
Analégicas : :
(AIL...AI2) | |
S 1
A | ’
| FIELDBUS (Opcional): | :D— Saidas
pC 1 -Profibus DP ! Analégicas
CLP 5>—— _Devicenet I'{:D (AO1...AO2)
SDCD H -Modbus RTU I
L ! s } Saidas
arelé
(RL1..RL3)
® =Interface homem-maquina
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2.4 ETIQUETA DE IDENTIFICACAO DO CFW-09

Modelodo CFW-09 |

Dados nominais de
saida (tensao,frequiéncia)

Reviséo de
hardware
e |
[ueg,
MOD.: CFW090030T3848PSZ ROO
REDE/LINE: 380...480VAC 3 :/36A 50/60HZ
— SAIDA/OUTPUT:0..REDE/LINE 0..170/204HZ

CT: 30A 5KHZ VT:36A 2,5KHZ
SERIAL #: 173755 COD.: 417102221 12/04/00
IIIIII L1100 TN AR IEFI Il I|I
Aa1878941710222122117
Numero de série item (;jzsétoque . [:)ata de
-al nca(;ao
Posicéo da etiqueta de identificacdo no CFW-09:
FRONTAL VISTA-A
n n \‘J
R A
R = JN00umoniay |
[
o WO
A i
%
® b

REDEL

CT: 30A
SERIAL

L

lugg,

MOD.: CFW030030T3848PSZ ROO
SAIDA/OUTFUT: 0..REDE/LINE

INE: 380.. 480VAC 3@/36A 50/60HZ

0..170/204HZ
SKHZ YT36A 2 5KHZ
# 173755 COD.: 41710221 12/04/00

MU JO TR0 T i L

9417102221221173755

Dados nominais de entrada (tensé&o, n°

de fases, corrente, freqtiéncia)

Corrente nominal de saida e
freqiiéncia de chaveamento para
cargas CT/VT.
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2.5 RECEBIMENTO
E ARMAZENAMENTO

OBS. 1:

O campo opcionais (S ou O) define se 0 CFW-09 sera na versao
standard ou se terd opcionais. Se for standard, aqui termina o codigo.
Colocar também sempre a letra Z no final. Por exemplo:

CFW090045T2223ESZ = Inversor CFW-09 standard de 45 A entrada
trifasica 220...230 V com manual em inglés.

Se tiver opcionais, deverdo ser preenchidos todos os campos na
sequéncia correta até o ultimo opcional, quando entdo o cédigo sera
finalizado com a letra Z.

Para aqueles opcionais que forem standard ou ndo forem usados, ndo
€ necessario colocar no cadigo os nimeros 00.

Por exemplo, se quisermos o produto do exemplo acima com o cartdo
de expansdo EBA completo.

CFW090045T2223EOA1Z = Inversor CFW-09 de 45 A entrada trifasica
220...230 V com manual em inglés e com cartdo opcional EBA.

O produto standard, para efeitos deste cédigo, € assim concebido:

- Grau de protecdo: NEMA 1/1P20 de 3,6 a240 A
IP20 de 361 a 600 A

- Interface homem-maquina: HMI-CFW09-LCD
(com displays de LED e LCD)

- Frenagem: Chopper standard para frenagem reostética incorporado
nos modelos de: 6 a45 A—220a 230V
3,6a30A-380a480V

Chopper opcional incorporado nos modelos de :
54a130 A-220a230V

38a142 A-380a480V

Modelos de 180 a 600 A ndo tem opc¢ao para chopper
incorporado. Usar chopper externo.

O CFW-09 é fornecido embalado em caixa de papeldo até o

modelo de 240 A e os modelos de 361 a 600 A sdo embalados

em caixa de madeira.

Na parte externa desta embalagem existe uma etiqueta de identifica-
¢do que é a mesma que esta afixada no CFW-09.

Favor verificar o contetido desta etiqueta com o pedido de compra.
Para abrir a embalagem dos modelos até 240 A coloque-a sobre uma
mesa (com o auxilio de 2 pessoas acima do modelo de 30 A e 3
pessoas acima do modelo de 70 A).

Abra a embalagem, retire a espuma e entéo retire o CFW-09

(com o auxilio de 2 ou 3 pessoas conforme descrito acima ).

Para os modelos acima de 240 A abra a caixa de madeira no chéo,
retire os parafusos de fixacdo do CFW-09 na base da caixa e movi-
mente o CFW-09 com o auxilio de uma talha.

Verifique se:

M A etiqueta de identificacdo do CFW-09 corresponde ao modelo
comprado;

M Ocorreram danos durante o transporte.
Caso for detectado algum problema, contacte imediatamente a
transportadora.

Se 0 CFW-09 néo for logo instalado, armazene-o em um lugar limpo e
seco (temperatura entre - 25°C e 60°C) com uma cobertura para ndo
sujar com po.
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CAPITULO 3

3.1 INSTALACAO
MECANICA

3.1.1 Ambiente

30
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Este capitulo descreve os procedimentos de instalagéo elétrica e mecé-
nica do CFW-09. As orientagfes e sugestdes devem ser seguidas visan-
do o correto funcionamento do inversor.

A localizacéo dos inversores é fator determinante para a obtencao de um
funcionamento correto e uma vida normal de seus componentes. O inver-
sor deve ser montado em um ambiente livre de:

M exposicdo direta a raios solares, chuva, umidade excessiva ou
maresia;

M gases ou liquidos explosivos ou corrosivos;

M vibracdo excessiva, poeira ou particulas metalicas/ 6leos
sSuspensos no ar.

Condi¢Oes ambientais permitidas:

Temperatura: 0 ... 40° C - condi¢Bes nominais. 0 ... 50° C
- reducdo da corrente de 2% para cada grau Celsius acima de
40° C.

¥ Umidade relativa do ar: 5% a 90% sem condensagéo.

Altitude maxima: 1000m - condi¢gbes nominais 1000 ... 4000m
- reducéo da corrente de 10% para cada 1000m acima de 1000m.

@ Graude poluicdo: 2 (conforme EN50178)
(conforme UL508C)

NOTA!

Para inversores instalados dentro de painéis ou caixas metdlicas fecha-
das, prover exaustdo adequada para que a temperatura fique dentro da
faixa permitida. Ver poténcias dissipadas no item 9.1.

Recomenda-se a seguir as minimas dimensdes do painel e a ventilacdo
para modelos com grau de prote¢éo IP20:

Modelo Dimensdes do painel Ventilac&o
CFW-09 Largura Altura Profund. CFM (L/s)
361 A 800
1700
2000 800
450 A 900 (800)
600 A

Tabela 3.1 - Dimensdes e ventilacdo para painel
Dimensfes em mm.



INSTALACAO E CONEXAO

3.1.2 Posicionamento/
Fixacao

D:ﬂ

Figura 3.1 - Espacos livres para ventilagdo

Modelo A B c
CFW-09
Al
<28 A Omrn 30mm 50mm
1.57in 1.18in 2in
=230 A 100mm 40mm 130mm
<142 A 4in 1.57in 5.12in
> 180A 150.mm 80mm 250mm
6in 3.15in 10in

Tabela 3.2 - Espacgos Livres recomendados

Instalar o inversor na posicao vertical:

]

%]

Deixar no minimo os espacos livres ao redor do inversor como na
Figura 3.1;

Nao colocar componentes sensiveis ao calor logo acima do inver-
sor;

Se montar um inversor ao lado do outro, usar a distancia minima B.
Se montar um inversor em cima do outro, usar a distancia minima
A + C e desviar do inversor superior o ar quente que vem do inver-
sor de baixo;

Instalar em superficie razoavelmente plana;
Dimens0@es externas, furos para fixacao etc, ver Figura 3.2;

Para os modelos de 30 a 600 A, colocar primeiro os parafusos na
superficie onde o inversor sera instalado. Instalar o inversor e aper-
tar os parafusos. Para os modelos de 3,6 a 28 A, colocar primeiro
os 2 parafusos de baixo, apoiar o inversor e entdo colocar os 2
parafusos de cima;

Prever conduites ou calhas independentes para a separacéo fisica
dos condutores de sinal, controle e poténcia (ver instalacao elétri-
ca). Separar os cabos do motor dos demais cabos;

A Figura 3.3 mostra a instalagdo do CFW-09 na superficie de uma
placa de montagem. O Inversor também pode ser instalado em um
duto refrigerado a ar como é mostrado na Figura 3.4. Neste caso,
ver desenhos de instalacdo mostrados na figura e distancias
indicadas na Tabela 3.4.
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mecanicas 3 a

8

Dimensdes p/ fixacao

—-—A——-‘

E' NOTA!

Para a montagem conforme a Figura 3.4, o grau de protecao entre a parte
traseira do inversor (a que fica atras da placa de montagem) e a frontal é
também NEMA 1/1P20. Ou seja, a parte traseira ndo € isolada da parte

frontal contra p6 e agua.

mecénicas le

Dimensdes p/ fixacao

mecanicas 9 e 10

Dimensdes p/ fixagado

-— A A—T
% &

T & & oy Tal "‘-
’ o | |
(A
[as] o
(I
bl . Pl ) ) o | o {00 3
ol el Ll
Figura 3.2 - Dimensional para CFW-09
Modelo Larg. Alt. Prof. Fix. | Fix. Parafuso Peso Grau
L H P A B C D p/ fixagcao Kg de protecéo

MEC1 143 210 196 121 | 180 11 9,5 M5 3
MEC2 182 290 196 161 | 260 | 10,5 9,5 M5 53
MEC3 223 390 274 150 | 375 | 36,5 5 M6 16,4
MEC4 250 475 274 150 | 450 50 10 M6 22 NEMA1/
MEC5 335 550 274 200 | 525 | 67,5 10 M8 30 IP20
MEC6 335 675 300 200 | 650 | 67,5 10 M8 42,5
MECY7 335 835 300 200 | 810 | 67,5 10 M8 55
MEC8 410 975 370 275 | 950 | 67,5 10 M8 80
MEC9 688 1020 492 275 | 985 69 15 M10 190 IP20
MEC10 700 1185 492 275 |1150 75 15 M10 230 IP20

32
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a) mecénicas le 2

A\ \ \

™.

¢) mecéanicas 9 e 10

b) mecanicas 3a 8

d) posicionamento (todas as mecanicas)

Figura 3.3 - Procedimento de instalacdo do CFW-09 em superficie
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Passo 1 Passo 2 Passo 3
Saidado
fluxo de ar
&
0 00duno0n 9 0ETO0RIID
NAnERO0000 OURR0ROERD
ONAtaERo0000 ==
000aaOnnen QNCERO 0000
o N0ICO0000 o JERDO00RRR
Entrada do
fluxo de ar

a) mecéanicas 1 e 2

Passo 2 Passo 3

M } \\“HWMWM }
ﬂ

TOERRmD TR

Jnuaanonane I

I =
b) mecénic;[, 3alo

H1
8
Il
a1
&
B1
H1
B1
H1
B1

[ct % E-l[——¢ 4\"5 L

C1

!

D1

¢) dimensdes do rasgo (ver tabela 3.4)

Figura 3.4 - Procedimento de instalacdo do CFW-09 em duto com circulagédo de ar

34



INSTALACAO E CONEXAO

Fix. Fix. E KIT p/

Modelo L1 H1 Al B1 C1 D1 | (min) |DUTO*
MEC1 139 196 127 191 6 25 L
MEC2 178 276 167 271 6 25 L T et
MEC3 225 372 150 400 |37,5 14 8 417102514
MEC4 252 452 150 480 51 14 8 417102515
MEC5 337 527 200 555 |68,5 14 10 417102516
MEC6 337 652 200 680 | 68,5 14 10 417102517
MEC7 337 812 200 840 |68,5 14 10 417102518
MEC8 412 952 275 980 |68,5 14 10 417102519
MEC9 690 952 275 980 | 70 14 12 417102520
MEC10 702 1137 275 1165 | 76 14 12 417102521

Tabela 3.4 - Distancias - rasgo para montagem em duto (dimensdes em mm)

*OBS.: o KIT para duto séo suportes para montagem do CFW-09 conforme figura 3.4.
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Parafuso ——p \ ’
Silgg

A
N

,
3

~

¢) mecénicas 9e 10

Figura 3.5 - Procedimento de remog¢do da HMI e tampa
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3.2 INSTALACAO
ELETRICA

3.2.1 Conexodes de
Poténcia/
Aterramento

>

- BB P

PERIGO!

Equipamento para seccionamento da alimentagéo : prever um equi-
pamento para seccionamento da alimentacdo do inversor. Este deve
seccionar a rede de alimentagdo para o inversor quando necessario
(por ex.: durante trabalhos de manutencé&o).

PERIGO!

Este equipamento ndo pode ser utilizado como mecanismo para pa-
rada de emergéncia.

PERIGO!

Certifigue-se que a rede de alimentacéo esteja desconectada antes
de iniciar as ligagoes.

PERIGO!

As informac6es a seguir tem a intencdo de servir como guia para se
obter uma instalagao correta. Siga as normas de instalagdes elétri-
cas aplicaveis.

ATENCAO!

Afastar os equipamentos e fiagao sensiveis em 0,25m do inversor,
reatdncia LR1, cabos entre inversor e motor. Exemplo: CLPs,
controladores de temperatura, cabos de termopar, etc.

l __?‘_'_i_r_‘_‘?'_"?‘_g_‘?f'_‘__J_,._

Figura 3.6 - Conexdes de poténcia e aterramento

PERIGO

M Osinversores devem ser obrigatoriamente aterrados a um terra de
protecéo (PE). A conexdo de aterramento deve seguir as normas
locais. Utilize no minimo a fiagdo com a bitola indicada na Tabela
3.5. Conecte a uma haste de aterramento especifica ou ao ponto
de aterramento especifica ou ao ponto de aterramento geral (resis-
téncia <10 ohms). Ndo compartilhe a fiacdo de aterramento com
outros equipamentos que operem com altas
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correntes (ex.: motores de alta poténcia, maquinas de solda, etc).
Quando vérios inversores forem utilizados observar a Figura 3.7.

CFW-091  CFW-092
S
= 1)

[aa8)|\

@sg)
£

ow®

Figura 3.7 - Conexdes de aterramento para mais de um inversor

NOTA!

N&o utilize o neutro para aterramento.

ATENCAO!

Arede gque alimenta o inversor deve ter o neutro solidamente aterrado.

ATENCAO
Ajustar jumper para selecionar a tensdo nominal na linha 380-480 V, mo-
delos 86 A ou acima. Ver item 3.2.3.

NOTAS!

M Atensao de rede deve ser compativel com a tensdo nominal do
inversor.

§ -~ &

M A necessidade do uso de reatancia de rede ou indutor no link CC
depende de vérios fatores. Ver item 8.7.

M Capacitores de correcéo do fator de poténcia ndo séo necessa
rios na entrada (R,S e T) e ndo devem ser conectados na saida
(U,V,W).

M Para osinversores com opcéo de frenagem reostatica o resistor
de frenagem deve ser montado externamente. Ver como conecté-lo
na Figura 8.16. Dimensionar de acordo com a aplicagéo respei-
tando a corrente méxima do circuito de frenagem. Utilizar cabo
trangado para a conexao entre inversor-resistor. Separar este
cabo dos cabos de sinal e controle. Se o resistor de frenagem for
montado dentro do painel, considerar o aquecimento provocado
pelo mesmo dimensionamento da ventilag&o do painel.

Quando a interferéncia eletromagnética gerada pelo inversor for
um problema para outros equipamentos utilizar fiagédo blindada
ou fiacdo protegida por conduite metdlico para a conexdo saida
do inversor - motor. Conectar a blindagem em cada extremidade
ao ponto de aterramento do inversor e a carcaca do motor.

38



INSTALACAO E CONEXAO

M Sempre aterrar a carcaga do motor. Fazer o aterramento do motor

no painel onde o inversor est4 instalado, ou no préprio inversor. A
fiacdo de saida do inversor para o motor deve ser instalada separa-
da da fiacdo de entrada da rede bem como da fiag&o de controle e
sinal.

M O inversor possui protecdo eletrénica de sobrecarga do motor, que

deve ser ajustada de acordo com o motor especifico. Quando di-
versos motores forem conectados ao mesmo inversor utilize relés
de sobrecarga individuais para cada motor. Manter a continuidade
elétrica da blindagem dos cabos do motor.

M Seuma chave isoladora ou contator for inserido na alimentacéo do

motor nunca opere-os com o motor girando ou com o inversor habi-
litado. Manter a continuidade elétrica da blindagem dos cabos do
motor.

M Utilizar no minimo as bitolas de fiac&o e os fusiveis recomendadas

na Tabela 3.5. O torque de aperto do conector € indicado na Tabela
3.6. Use fiacéo de cobre (70°C) somente.

Corrente Fiacdo de Poténcia| Fiacdo de Aterramento Fusivel ultra-rapido i’t do fusivel
Nominal do [mm?2 ] [ mm?] para protecéo [A%s]
Inversor [A] de semicondutores @ 25 °C

CTNT VT CTNT VT CTIVT VT [A]
3,6 - 1.5 - 2.5 - 15 500
4,0 - 1.5 - 2.5 - 15 500
5,5 - 1.5 - 2.5 - 25 500
6,0 - 25 - 25 - 25 500
7,0 - 2.5 - 2.5 - 25 500
9,0 - 2.5 - 2.5 - 25 500
25 (rede trifasica)
10 ) 25 ) 25 ) 35 (rede monofasica) 500
13 - 2.5 - 2.5 - 35 500
16 - 25 - 4.0 - 35 500
220-230 V: 500
24 - 4.0 - 4.0 - 35 380-480 V: 1300
28 - 6.0 - 6.0 - 50 1300
30 36 6.0 10 6.0 10 50 2100
38 45 10 16 10 16 50 2100
45
220-230 V - 16 16 16 16 63 2450
45 54
380-480 V |380-480 V 16 16 16 16 63 2100
54 68 16 25 16 16 80 2100
60 70 25 25 16 16 80 4000
70 86 25 35 16 16 100 4000
86 105
220-230 V |220-230 V 35 50 16 25 125 4000
86 105
380-480 V |380-480 V 35 50 16 25 125 6000
105 130 50 70 25 35 250 6000
130 150 70 95 35 50 250 6000
142 174 70 95 35 50 250 6000
180 - 95 - 50 - 250 320000
240 - 185 - 70 - 315 320000
361 - 2x120 - 120 - 500 320000
450 - 2x150 - 150 - 700 1051000
600 - 3x120 - 2x95 - 900 1445000

CT - Torque Constante VT - Torque Variavel

Tabela 3.5 - Fiagdo / Fusiveis recomendados - usar fiacdo de cobre (70°C) somente
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3.2.2 Bornes da Poténcia
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L2

NOTA!

Os valores das bitolas da Tabela 3.5 sdo apenas orientativos. Para o
correto dimensionamento da fiag&o levar em conta as condig8es de insta-
lacdo e a maxima queda de tenséo permitida.

O fusivel a ser utilizado na entrada recomenda-se ser do tipo UR (ultra-
rapido) com i?tigual ou menor que o indicado na Tabela 3.5.

Modelo do Fiacéo de Fiacdo de

Inversor aterramento N.m Poténcia N.m
(Ibf.in) (Ibf.in)

3,6...13A 1,00(8,85) 1,76(15,58)

16...28A 2,00(17,70) 2,00(17,70)

30A 4,50(39,83) 1,40(12,30)

38A,45A 4,50(39,83) 1,40(12,30)

54...86A 4,50(39,83) 3,00(26,10)
105...142A 15,50(132,75) 15,50(132,75)
180...240A 15,50(132,75) 30,00(265,50)
361...600A 30,00(265,50) 60,00(531,00)

Tabela 3.6 - Torque de aperto recomendado para as conexdes de
poténcia e aterramento

NOTA!
Capacidade da rede de alimenta¢éo:

O CFW-09 é proprio para uso em um circuito capaz de fornecer ndo mais
de que X Arms simétricos e Y volts maximo (veja abaixo).

Modelo X Y
3,6...600A
30.000 480
380...480V
6...130A 30.000 240
220/230V

Tabela 3.7 - Capacidade da rede de alimentacéo

Os bornes de conexdao de poténcia podem assumir tamanhos e configu-
racBes diferentes dependendo do modelo do inversor como pode ser ob-
servado na Figura 3.8

Terminais:

M R, SeT: Rede de alimentacao CA
Os modelos até 10 A (inclusive) na tensdo 220-230 V podem operar
em 2 fases (operagao monofasica) sem reducéo da corrente nominal.
A tenséo de alimentagc&o CA neste caso pode ser conectada em 2
quaisquer dos 3 terminais de entrada.

=

U, V e W: Conex&o para o motor.

=

-UD: Pdlo negativo da tenséo do circuito intermediério (link CC).

=

BR: Conexao para resistor de frenagem.

=

+UD: Pdlo positivo da tensao do circuito intermediario (link CC).

=

DCR: Conexao para indutor do link CC externo (opcional).
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!!!!!!!Ql
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a) modelos da mecéanica 1

b) modelos da mecénica 2

—R|s[T]u[v]w[w[=
—9|Q|0|0(0|0(0|0
300000000
QR s|{T]u]vVv]w]|-up|BR

Ein N

¢) modelos das mecénicas 3,4 e 5

d) modelos das mecéanicas 6 e 7
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R N T U \2 W -UD +UD DCR

Py Y 8 Y Y <l

[~

] ¢ XOXO)
(C) o XoXo)

e) modelo da mecénica 8

R N T U \ W -UD +UD DCR

o/|0] [o] [o] |o] [of [o] |o] [O] [0] e,

) OOG Goo )

f) modelos das mecanicas 9 e 10

Figura 3.8 - Bornes da poténcia

3.2.3 Localizacao das
Conex0des de Poténcia/
Aterramento/Controle e
Selecao de Tensao Nominal

<— CONTROLE — |
<— POTENCIA ———

a) modelos das mecénicas 1 e 2 b) modelos das mecéanicas 3,4 e 5
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SELECAODE
TENSAO NOMINAL

CONTROLE

POTENCIA

Figura 3.9 - Localizagdo das Conex8es de Poténcia/Aterramento/ Controle e Selecdo de Tensdo Nominal

ATERRAMENTO

c) mecénicas 6e7

CONTROLE

POTENCIA

SELECAODE
TENSAO NOMINAL

ATERRAMENTO
d) mecénica 8

NOTA!
SELECAO DA TENSAO NOMINAL
E necessaria para os modelos maiores ou iguais a 86 A e tensdes nomi-

nais de 380 a 480V com tensdes de rede diferente de 440V/460V!

PROCEDIMENTO:
Retirar no cartdo LVS1 (ou no cartdo CIP2 para modelos 180 A) o jumper
da posi¢do XC60 (440-460 V) e colocar na posicao referente a tenséo de

rede.

POTENCIA

SELECAODE

SELECAODE
TENSAO NOMINAL

CONTROLE

ATERRAMENTO

e) mecanicas 9 e 10

TENSAO NOMINAL

==

==
| — —
— 1]
| — — |
— 1

LINE VOLTAGE SELECTOR

SELECAODE
TENSAO NOMINAL

o
[
0

— T

0

2
]
]

fie
He

o e

D],
114
==

Biom:
BBttt

ENNDNNDH
NS

Figura 3.10 - Cartdes LVS1 e CIP2
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3.2.4 Conexdes de
Sinal e Controle

As conexdes de sinal (entradas/saidas analdgicas) e controle

(entradas/saidas digitais, saidas a relé) sdo feitas nos seguintes

conectores do Cartdo Eletrénico de Controle CC9
(ver posicionamento na Figura 3.9, item 3.2.3).

XC1 :sinais digitais e analdgicos

XC1A : saidas arelé

>5kQ

CCw

Conector XC1 Funcéo padréo de fabrica Especificagbes
1 Di1 Gira/ Para 6 entradas digitais isoladas
2 DI2 Sentido de Giro (remoto) Nivel alto minimo: 18 Vcc
3 DI3 Sem fungéo Nivel baixo méaximo: 3 Vcc
4 Di4 Sem fungéo Tensdo maxima: 30 Vcc
5 DI5 JOG (remoto) Corrente de entrada:
6 DI6 Segunda Rampa 11mA @ 24Vcc
7 CoM Ponto comum das Entradas Digitais
8 COM Ponto comum das Entradas Digitais
9 24Vce Alimentacdo para Entradas Digitais 24 Vcct 8%, Isolada, Capac: 90mA
10 DGND* Referéncia 0 V da fonte 24 Vcc Aterrada via resistor de 249
11 | +REF Referéncia positiva p/ potencidmetro +5,4V+ 5%, Capacidade: 2mA
_ Valido para Alle Al2
12) AL+ Entra(?a Analoglca 1: diferencial, resolu¢éo: 10 bits,0 a
13l AL Referéncia de Velocidade (remoto) +10'V ou 0(4) a 20 mA (Fig. 3.12)
14| -REF Referéncia negativa p/ potencidmetro -4,7 V 5%, Capacidade: 2mA
Valido para Alle Al2
15| AR+ Entrada Analdgica 2: P ]
sem fungéo Impedancia: 400 kQ [0a + 10 V]
16| Al2- 500Q [0(4) a 20mA]
17| ao1 Saida Analégica 1: Velocidade 0a+10V,R 2 10K) (carga max.)
resolucdo: 1lbits
18| DGND Referéncia 0 V para Saida Analdgica Aterrada via resistor de 5Q
O0a+10V,R = 10K) (carga max.)
19| AO2 Saida Analdgica 2: Corrente do Motor resolucéo: 11bits
20| DGND Referéncia 0 V para Saida Analégica Aterrada via resistor de 5Q
Conector XC1A Funcao padrédo de fabrica Especificaces
21 RL1NF
Saida Relé - SEM ERRO
22 RL1 NA
ida Relé - N>N
23| RLZNA Saida Relé X Capacidade dos contatos:
24 RL1C Saida Relé - SEM ERRO 1A
25 RL2C
Saida Relé - N>Nx 240VAC
26 RL2 NF
27 RL3 NA
Saida Relé - N* >Nx
28| RL3C

Nota: NF = contato normalmente fechado, NA = contato normalmente aberto, C = comum
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Figura 3.11 - Descri¢cdo do conector XC1/XC1A (Cartdo CC9)
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CARTZO CCS

* Pode ser utilizado para ‘
aterramento de blindagem

dos cabos de sinal e
ON controle ‘
st
re [OFF
XCl1 XC1A
1 3 S 7 9 1 13 15 17 19 21 23 25 27
2200202222 @22 X0"
INEEEEEEEEEEEEEEEERIprIEEEEEEE
e 4 e 10 12 14 16 18 20| o2 o4 26 28] @
Q2 2 2 @ 2 2 2
NN EEEEEE | HEEEEEE

Figura 3.12 - Posicdo dos jumpers para sele¢do 0..+10V /0 (4)..20 mA

Sinal

Funcao Padrao

Elemento

! Selegdo
de Fabrica de Ajuste
Al Referéncia de S12  |OFFO0..+10V (Padrdo Fabrica)
velocidade ON 4..20mA/0...20mA
Al2 Sem fungéo S11 OFF 0...+10V (Padrao Fabrica)

ON 4...20mA/0...20mA

Tabela 3.8 - Configuracdes dos Jumpers

Parametros relacionados: P221, P222, P234 ... P240.

Na instalacédo da fiagdo de sinal e controle deve-se ter os
seguintes cuidados:

1) Bitola dos cabos 0,5...1,5mm?;

2) Torgue maximo: 0,50 N.m (4,50 Ibf.in);

3) Fiacdes em XC1 devem ser feitas com cabo blindado e separa-
das das demais fiag6es (poténcia, comando em 110/220 V, etc.),
conforme a Tabela 3.9.

Comprimento Distancia minima
vlgdze da fiagdo de Separacéo
Corrente de <100m >10cm
Saida<24A >100m >25cm
Corrente de <30m >10cm
Saida=28A >30m >25cm

Tabela 3.9 - Distancias de separacao entre fiagBes

Caso o cruzamento destes cabos com os demais seja inevitavel o
mesmo deve ser feito de forma perpendicular entre eles, mantendo-se
um afastamento minimo de 5 cm neste ponto.
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3.2.5 Acionamentos Tipicos
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Conectar blindagem conforme abaixo:

4)

5)

6)

Isolar com Fita

Lado do
Inversor

N&o Aterrar

Conectar ao Terra:
Parafusos localizados no cartdo e na chapa de sustentagdo do cartdo CC9

Figura 3.13 - Conexdao blindagem

Para distancias de fiacdo maiores que 50 metros € necessario
o uso de isoladores galvanicos para os sinais XC1:11...20.

Relés, contatores, solendides ou bobinas de freios eletromecanicos
instalados préximos aos inversores podem eventualmente gerar
interferéncias no circuito de controle. Para eliminar este efeito,
supressores RC devem ser conectados em paralelo com as bobi-
nas destes dispositivos, ho caso de alimentacéo CA, e diodos de
roda-livre no caso de alimentacdo CC.

Quando da utilizacéo de HMI externa (ver capitulo 8), deve-se

ter o cuidado de separar o cabo que a conecta ao inversor dos de-
mais cabos existentes na instalacdo de uma distancia minima de
10 cm.

Acionamento 1

Com a programacdao padrao de fabrica é possivel a operacao do
inversor no modo local. Recomenda-se este modo de operacéo para
usudrios que estejam operando o inversor pela primeira vez, como
forma de aprendizado inicial; sem conexdes adicionais no controle.

Para colocagéo em funcionamento neste modo de operagao seguir capi-
tulo 4.

Acionamento 2

Valido para programacdao padréo de fabrica e inversor operando
no modo remoto. Para o padréo de fabrica, a selecdo do modo de
operacao (local/remoto) é feita pela tecla G& (default local).
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. Conector XC1
GIRA/PARA Sale 1 —
SENTIDOGIRO  —0O~0 2 DI2
3 DI3
4 D4
306 —o"o—— 5 [ o6
6 DI6

7 | com

) 8 | com

L 9 24Vcc

cw 10 |DGND*

i 11 | +REF

25k Q R 12 | AL+

— 13 | AlL-

— 14 | -REF

ccw l

Figura 3.14 - Conexdes em XC1 (CC9) para Acionamento 2

m Acionamento 3
Habilitacdo da funcédo gira/para com comando a 3 fios:
Parédmetros a programar:
Programar DI3 para START
P265=14
Programar DI4 para STOP
P266=14
Programar P224=1 (DIx) caso se deseje o comando a 3 fios em
modo Local.
Programar P227=1 (DIx) caso se deseje o comando a 3 fios em
modo Remoto.

Programar Selecdo de Giro pela
D12 P223=4 se modo local ou P226=4 se modo remoto

S1 e S2 séo botoeiras pulsantes liga (contato NA) e desliga (con-
tato NF) respectivamente.

A referéncia de velocidade pode ser via entrada analdgica Al
(como em Acionamento 2), via HMI (como em Acionamento 1),
ou qualquer outra fonte.

A funcéo gira/para é descrita no capitulo 6.

':_I Conector XC1
53 4~ horario
“anti-horério 1 D1
— 2 DI2
S1¢-"—— 3 DI3
S2 4 DI4
5 DIS
6 DI6
7 COM
[ 8 COM
i 9 | 24Vcc
10 | DGND*

Figura 3.15 - Conexdes em XC1 (CC9) para Acionamento 3
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M Acionamento 4

Habilitagédo da fungéo avanco/retorno:
Parémetros a programar:

Programar DI3 para AVANCO
P265=8

Programar DI4 para RETORNO
P266=8

Quando a fungdo Avanco/Retorno for programada, a mesma
estara sempre ativa, tanto em modo local como remoto. Ao
mesmo tempo as teclas @ e (U ficam sempre inativas
(mesmo que P224=0 ou P227=0).

O sentido de giro fica automaticamente definido pelas entradas
(de habilitagéo) avanco e retorno.

Rotacgéo horéria para avango e anti-horaria para retorno.

A referéncia de velocidade pode ser proveniente de qualquer fonte
(como no Acionamento 3).

A funcao avango/retorno é descrita no capitulo 6.

I_' ‘ Conector XC1
S1 ( il 1| on
o/-cﬂ—l_ 2 DI2
o 3 DI3
52| L ftomo [
| 5 DI5
6 DI6
7 | com
r 8 | com
: 9 | 24Vcc
10 | DGND*

Figura 3.16 - Conexdes em XC1 (CC9) para Acionamento 4



CAPITULO 4

ENERGIZACAO / COLOCACAO EM FUNCIONAMENTO

4.1 PREPARACAO
PARA ENERGIZACAO

4.2 PRIMEIRA
ENERGIZACAO
(ajuste dos parametros
necessarios)

Este capitulo explica:

M como verificar e preparar o inversor antes de energizar;

M como energizar e verificar o sucesso da energizagao;

M como operar o inversor quando estiver instalado segundo os
acionamentos tipicos (ver Instalacdo Elétrica).

O inversor ja deve ter sido instalado de acordo com o Capitulo 3 -
Instalacdo. Caso o projeto de acionamento seja diferente dos
acionamentos tipicos sugeridos, 0s passos seguintes também po-
dem ser seguidos.

PERIGO!
Sempre desconecte a alimentacao geral antes de efetuar quaisquer
conexoes.

1) Verifique todas as conexdes
Verifique se as conexdes de poténcia, aterramento e de controle
estéo corretas e firmes.

2) Limpe o interior do inversor
Retire todos os restos de materiais do interior do inversor ou
acionamento.

3) Verifique a correta selecdo de tensédo no inversor (item 3.2.3)

4) Verifique o motor
Verifique as conexfes do motor e se a corrente e tenséo do
motor estéo de acordo com o inversor.

5) Desacople mecanicamente o motor da carga
Se o motor ndo pode ser desacoplado, tenha certeza que o giro
em qualquer direcéo (horario/anti-horario) ndo cause danos a
maquina ou riscos pessoais.

6) Feche as tampas do inversor ou acionamento

ApOs a preparagdo para energizacao o inversor pode ser energizado:

1) Verifigue a tensdo de alimentacéo
Meca a tensao de rede e verifique se esta dentro da
faixa permitida (Tens&o nominal + 10% / - 15%).

2) Energize a entrada
Feche a seccionadora de entrada.

3) Verifique o sucesso da energizacao
Quando o inversor € energizado pela primeira vez ou quando o
padréo de fabrica é carregado (P204 = 5) uma rotina de progra-
macao € iniciada. Esta rotina solicita ao usuario que programe
alguns parametros bésicos referentes ao Inversor e ao Motor.
Descreve-se, a seguir, um exemplo da programacao dos
parametros solicitados por esta rotina.
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Exemplo:

Inversor
CFW090009T3848PSZ

Motor

WEG - IP55

Poténcia: 5 CV

Carcaca: 100L

RPM: 1730 IV POLOS

Corrente Nominal em 380V: 7,9 A
Frequéncia: 60 Hz

Ventilagdo: Auto-Ventilado

Primeira energizagcéo - Programacao via HMI (Baseado no exemplo acima):

ACAO

DISPLAY HMI LED

DISPLAY HMI LCD DESCRIGAO

Apos a energizacao, o display =100 Selecédo do idioma:
indicara esta mensagem I~ 1~ 11 0=Portugués
— 1=English
idioma 2:Espaﬁol
FzEl=Fortugues 3=Deutsch
. "]

Pressionar para entrar || Entra no modo de programac&o
no modo de programacéao —

idioma

FzEl=Fortugues

Usar as teclas <7A>> e CY:) para

escolher oidioma

/"]
L

' Idioma escolhido:Portugués

(Mantido o valor ja existente)

idioma
FzEl=Fortugues

Pressionar para salvar

aopcéo escolhida e sair do modo
de programacéao

020
O O] . )
— Sai do modo de programacao.

FzEl=FPortuguss

Pressionar \—~ para avancgar para
0 proximo parametro

Tensao Nominal:

’-, -’ ,-, ,- 0=220V/230V
MANENAN, 1=380V

Tensao Mominal 2=400V/415V

FEoE=448 . 4684 3=440V/460V
4=480V

. (Proc)
Pressionar \——~ para entrar
no modo de programacéao

Entra no modo de programacao

Tensao Mowminal
FE2o&=448 4684
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ACAO

DISPLAY HMI LED
DISPLAY HMILCD

DESCRICAO

Usar as teclas <é> e CVD) para

programar o valor correto de acordo
com atensao de alimentacao do
Inversor

/
/

Tensao Mominal

Tensao Nominal do Inversor
escolhida: 380 V

Fala=228%
Pressionar @ para salvar ”—' ’—, ,—” ,’—’
a opcgéao escolhida e sair do modo — - ' Sai do modo de programacéo
deprogramagéo Tensao Mominal .
F2os=3gaY
(::> oo
Pressionar para avancar | 1))

para o préximo parametro

Tensao Mom. FMotor
F4@o=44a

Tensao do motor:
0...600V

Pressionar para entrar no

modo de programacao

LI
[N

(.

Tensao Mowm. Motor]

Entra no modo de programacao

Fa4aE =448y
O Q 1™ 1™ Tensao Nominal do Motor escolhida:
Usar as teclas é) e V) para —’, ,’—,’ l ,’ 380V
programar o valor correto da tenséo SN
nominal do motor Tensao Mowm. Motor]
F4EE =3 SEY
Pressionar @para salvar a opcéo "—' ,-,' ,’ ” ,’ ” Sai do modo de programagao.
escolhida e sair do modo de programa- - =
950 Tensao Mowm. Motor
F4aE=3SaY
C L—' ’_' ’-’ ’ Corrente motor:
Pressionar ‘A)para avancar para [ / ’_’ / 0.0... 1.30xP295
0 proximo parametro
Cor.Mom.Motor
FdEi=3. @A
oo
LT Entra no modo de programagcéo
Pressionar - para entrar no
modo de programacao Cor.Moam.Motor
F4Bi1=9.8R
&.® 00
Usar as teclas \) e ~) para AN Corrente Nominal do Motor escolhida:
programar o valor correto da corrente et 79A
nominal do motor Cor.Mom.Motor
F4@i=7.9A
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ACAO

DISPLAY HMI LED
DISPLAY HMILCD

DESCRICAO

Pressionar para salvar a

opcéo escolhida e sair do modo de
programacao

Lo
R

——

-—
Cor.Mow. Motor
F481=7.9A

Sai do modo de programacao.

: ( A))
Pressionar \—~para avancar para
0 proximo parametro

ERE

Freg.Mom.Motor
F4BZ=0c8H=

Frequéncia do motor:
0...180Hz

. (ProG)
Pressionar para entrar no
modo de programacao

/

—
—

—
—
—
<

/
[

—

T
s'

Freg.Mom.Motor
F4B8Z=BE&E8H=

Entra no modo de programacao

Usar as teclas <é>) e CV)> para

programar o valor correto da freqiién-
cia nominal do motor

NN
Lol

Freg.Mom. Motor
F4Bz=068H=

Freqiiéncia Nominal do Motor
escolhida: 60 Hz (Mantido o valor ja
existente)

Pressionar para salvar a

opcéo escolhida e sair do modo de
programacao

O nd
I~ 00

Freg.Mom. Motor
F4BZ=068H=

Sai do modo de programacéo.

. A
Pressionar \—+ara avangar para o
proximo parametro

000 Z
I~ 710

Veloo. Mom. Motor
F482=1758rEm

Velocidade do motor:
0...9999 rpm

. PROG)
Pressionar Q/ para entrar no
modo de programacao

—

Ry
1.0

e
“—
Ny
—

Veloo. Mom. Motor
P48 2=17Z8remn

Entra no modo de programacao

Usar as teclas C\AD e CV);\ para

programar o valor correto da velocida-
de nominal do motor

Axka il

Veloo. Mom. Motor
F482=1F 2 8rEn

Velocidade Nominal do Motor
escolhida: 1730 rpm

Pressionar para salvar a

opcéo escolhida e sair do modo de
programacao

e
RN EyE

Veloo. Mom. Motor
F48Z2=1F 23 8rEmn

Sai do modo de programacao.
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ACAO

DISPLAY HMI LED
DISPLAY HMILCD

DESCRICAO

. ( A)
Pressionar \__“para avancgar para
0 proximo parametro

N NN

oL
)

-—
Fot.Mowm. Motor
F4B84=8. 33HF

Poténcia do motor:
1...900 HP

Pressionar para entrar no

modo de programacao

/
L

— §|

Fot.Mowm. Motor
F4b4=8, 23HF

Entra no modo de programacao

Usar as teclas <é> e <!> para

programar o valor correto da poténcia
nominal do motor

N
/

Fot.Mowm. Motor
F4b4=5, BHF

Poténcia Nominal do Motor
escolhida: 5.0 HP

Pressionar para salvar a

opcéo escolhida e sair do modo de
programacao

NNy
/ L

“—
§|
§|§

-—
Fot.Mom. Motor
F484=5,8HF

Sai do modo de programacao.

Pressionar para avancar para

0 proximo parametro

O hC
I~ 0.0

Tipo Mentilacao
F4BE=fAutovent.

Ventilagdo do motor:
O=Autoventilado
1=Vent. independente

. (rnoe})
Pressionar para entrar no
modo de programacao

/
[

——

Tipo Menmtilacao
F4BE=futovent.

Entra no modo de programacao

Usar as teclas e @ para

programar o valor correto do tipo de
ventilagcdo do motor

-
I

——

Tipo Menmtilacao
F4BE=futovent.

Tipo de Ventilacdo do Motor escolhi-
da: Autoventilado (Mantido o valor ja
existente)

. PROG x
Pressionar (Dfﬁara salvar a opgéo
escolhida e sair do modo de progra-

macao

0o
I~ 100

Tipo Yentilacao
F4BE=RAutouvent.

Sai do modo de programacéo.

Ver item 4.3

|§
—

I~ 0

Inuversor
Fronto

O inversor esta pronto para
operacao
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4.3 COLOCACAO EM

54

FUNCIONAMENTO

i

Abrir a seccionadora de entrada para desenergizar o CFW-09

NOTAS!

Repeticdo da primeira energizacao:
Caso se desejar repetir a rotina da primeira energizacao, ajustar o
parametro P204 =5 (carrega ajuste padrdo de fabrica nos
parametros) e na seqiiéncia, seguir a rotina da primeira energizagao;

A rotina da primeira energizagdo acima descrita ajusta automa-
ticamente alguns paradmetros de acordo com os dados introdu-
zidos. Consultar o capitulo 6 para maiores detalhes.

Este item descreve a colocagdo em funcionamento, com operacgéo pela
HMI. Trés tipos de controle serdo considerados:
V/F 60Hz, Vetorial Sensorless e Vetorial c/ Encoder

O Controle V/F ou escalar é recomendado para 0s seguintes casos:
acionamento de varios motores com 0 mesmo inversor;

™ corrente nominal do motor € menor que 1/3 da corrente nominal
doinversor;

M oinversor, para proposito de testes, é ligado sem motor.

O controle escalar também pode ser utilizado em aplicagdes que ndo
exijam resposta dinamica rapida, preciséo na regulacéo de velocidade ou
alto torque de partida (o erro de velocidade sera fungdo do escorregamento
do motor; caso se programe o parametro P138 - escorregamento nomi-
nal - entdo pode-se conseguir preciséo de 1% na velocidade com controle
escalar e com variacdo de carga).

Para a maioria das aplicacbes recomenda-se o controle vetorial
sensorless, o qual permite operacdo em uma faixa de variagéo de veloci-
dade 1:100, precisao no controle da velocidade de 0,5 %(Ver parametro
P412 - cap. 6), alto torque de partida e resposta dindmica rapida.

Outra vantagem deste tipo de controle é a maior robustez contra varia-
¢Oes slbitas da tenséo da rede de alimentacéo e da carga, evitando
desligamentos desnecessarios por sobrecorrente.

Os ajustes necessarios para o bom funcionamento do controle sensorless
séo feitos automaticamente. Para isto deve-se ter o motor a ser usado
conectado ao CFW-09.

O controle vetorial com encoder no motor apresenta as mesmas vanta-
gens do controle sensorless previamente descrito, com 0s seguintes be-
neficios adicionais:

@ controle de torque e velocidade até velocidade zero (rpm);

@ precisdo de 0,01 % no controle da velocidade (se for usada
referéncia analdgica de velocidade usar a entrada analédgica
de 14 bits do cartao opcional EBA) - ver capitulo 8.

O controle vetorial com encoder necessita do uso do cartdo opcional
EBA ou EBB para a conexao do cabo do encoder - ver capitulo 8.

FRENAGEM OTIMA:

Para os dois modos de controle vetorial (sensorless e com encoder) esta
habilitada (padrao de fabrica) a fungdo frenagem 6tima, que permite frenar
0 motor controladamente no menor tempo possivel sem utilizar outros
meios como chopper no link cc com resistor de frenagem. Ver P151 -
Capitulo 6.



ENERGIZACAO/COLOCACAO EM FUNCIONAMENTO

4.3.1 Colocacédo em

PERIGO!

Altas tensdes podem estar presentes, mesmo apoés a desconexao da
alimentacg&o. Aguarde pelo menos 10 minutos para a descarga
completa.

A seqiiéncia a seguir é valida para o caso Acionamento 1 (ver item
3.2.5). O inversor ja deve ter sido instalado e energizado de acordo
com os capitulos 3 e 4.2.

Funcionamento
- Operacao pela
HMI - Tipo de
Controle: V/F 60Hz
% DISPLAY HMILED X
AGAO DISPLAY HMILCD DESCRIGAO
=
N
Energizar Inversor Inversor pronto para operar
Inversor
Fronto
@ -, ’-’ ’—’ ’—' Libera o acesso para alteragéo do con-
Pressionar . Manter pressio- ’L L1111 teddo dos parédmetros. Com valores
C C el At Ay ajustados conforme o padréo de fabri-
nada a tecla Y) ou \A) até ca[P200 =1 (Senha Ativa)] é necesséa-
atingir PO0O. Acesso Parametrd rio colocar PO0O =5 para alterar o con-
clelEle] R L tetido dos parametros
l' l,
. PROG
Pressionar Q para entrar no — Entra no modo de programacao
modo de programagéo ficesso Faramnetrg
FEEE = @ 1
NG L
Usar as teclas ~—/> e ) para - Valor da senha (Padréo de Féabrica)
programar o valor da senha
Acesso Parametrd
FEEE = S i
 (#Roo) i I
Pressionar \—"para salvar a opgao LI
escolhida e sair do modo de progra- . Sai do modo de programacao.
magao ficesso FParametrd
FEEE = S |
—_ Este parametro define o Tipo de Controle
' CA\ Ci) l_l _l | _I 0=V/F 60Hz
Pressionar a tecla 4) ou \J L 1=V/F 50Hz
até atingir P202. —— 2=V/F Ajustéavel
T}ft; = ERNEEE S 3=Vetorial Sensorless
NSNS NN NSRS 4=Vetorial ¢/ Encoder
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ACAO

DISPLAY HMI LED
DISPLAY HMILCD

DESCRICAO

. (moc§)
Pressionar para entrar no
modo de programagéo

I
L

Tipo de Controle
FzBaz = WMsFEBH=

Entra no modo de programacao

Usar as teclas (9/\ e CV)) para

programar o valor correto do Tipo de
Controle

/
l

——

Tipo de Controle
FzBaz = WNsFEBH=

Caso a opcao V/F 60Hz (valor =0) ja
esteja programada, ignore esta acao

Pressionar para salvar a

opcéo escolhida e sair do modo de
programacéo

L
l

—

—
N

|

I
|

/
|

—

Tipo de Controle
FzBaz = WsFEBH=

Sai do modo de programacéo.

N
Pressionar @ e manter até
atingir P002

]
I L

—

I
_

/
/

—
—

Velocidade Moton
FoBz = B rem

Velocidade do Motor (RPM)

Pressionar

I
/

Melocidade Moton

Este é um parametro de Leitura

N
Pressionar <!>

Velocidade Motor]

FEBZ = B remn
y—— Motor acelera de 0 RPM a 90 RPM*
’_’ ’ ' (Velocidade Minima), no sentido ho-
1.0 rério (1)

* para motor 4 p6los

FEBZ = 38 ren
100017117 Motor acelera até 1800 RPM* (2)
@) L) ,
. z *
Pressionar — e manter até para motor 4 polos
atingir 1800 RPM Welocidade Motor
FEEZ = 1208 remn
| ’-, '-, ’—’ Motor desacelera (3) até a velocida-
= | ,-, 111 de de 0 RPM e, entdo, troca o
Pressionar 69‘ ———— sentido de rotacdo
Welocidade Motor Horério [JAnti-horério, voltando
Fagz = 1808 ren a acelerar até 1800 RPM
—
Pressionar @ l ’—' —, Motor desacelera até 0 RPM
Inuersor
Fronto
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ACAO

DISPLAY HMI LED
DISPLAY HMI LCD

DESCRICAO

, | [ | Motor acelera de 0 RPM a velocida-
Pressionar e manter L de de JOG dada por P122
— Ex: P122 = 150 RPM
Welocidads Moton Sentido de rotagdo Anti-horério
FEEZ = 158 ren
o
Liberar ' ’-’ -’ Motor desacelera até 0 RPM
Inuersor
Fronto
,-, ’-' Inversor a ser comandado via bornes
= REMOTO
Pressionar ' ’ ’ ( )

Velocidade Motor]

Motor acelera até 90 RPM
(Velocidade minima)

Fagz = S8 ren
111 Inversor volta a ser comandado via
A I L teclas (LOCAL)
Pressionar novamente Motor desacelera até 0 RPM
Inversor (Ultima referéncia local)
Fronto
NOTA!

O ultimo valor de referéncia de velocidade ajustado pelas

(Aj) ( ) .
teclas ~—+e V) € memorizado.

Caso se deseje alterar seu valor antes de habilitar o inversor, altere-o
através do pardmetro P121 - Referéncia Tecla.

OBSERVACOES:

1) Caso o sentido de rotagcéo do motor esteja invertido, desenergizar
o inversor, esperar 10 minutos para a descarga completa dos
capacitores e trocar a ligagédo de dois fios quaisquer da saida para

0 motor entre si.

2) Caso acorrente na aceleragéo figue muito elevada, principalmente
em baixas velocidades é necessario o ajuste do boost de torque

em P136.

Aumentar/diminuir o contetido de P136 de forma gradual até obter
uma operagao com corrente aproximadamente constante em toda

a faixa de velocidade.

No caso acima, ver descri¢cdo do parametro no capitulo 6.

3) Caso ocorra EO1 na desaceleragdo € necessario aumentar o tem-
po desta através de P101/P103.
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4.3.2 Colocacao em
Funcionamento
- Operacéo pela HMI -
Tipo de Controle:
Vetorial Sensorless
ou com Encoder

A sequiéncia a seguir é baseada no exemplo do item 4.2

DISPLAY HMI LED

AGAO DISPLAY HMI LCD DESCRIGAC
e
Energizar Inversor | [_ | _] Inversor pronto para operar
Inversor
Fronto
. —’ ’—’ l-’ l—’ Libera o acesso para alteracdo do
Pressionar Manter pressionada fL 11111 contetido dos pardmetros. Com valo-
e - Ve’ 1 Ve res ajustados conforme o padréo de

a tecla@ ou (Z) até atingir

P0OO0O.

ficesso Farametrd
FEEE = B8

fabrica [P200 = 1 (Senha Ativa)] é
necessario colocar PO00 =5 para al-
terar o contetido dos parametros

Pressionar para entrar no modo

de programacao

ficesso Farametrd
F@E@ = &8

Entra no modo de programacao

Usar as teclas @ e @ para

programar o valor da senha

L

ficesso Farametrd
FEBEE = %

Valor da senha (Padréo de Fabrica)

Pressionar para salvar a

opcéo escolhida e sair do modo
de programacao

’CII-II-II
NN

‘s

FAcesso Parametrd
Foae = =

Sai do modo de programacao.

Pressionar a tecla N ou v/)

até atingir P202.

O J0Mm 0
I~ C.UC

—-—
Tipo de Controle
FzBaz = WNsFEBH=

Este parametro define o Tipo de Controle
0=V/F 60Hz
1=V/F 50Hz
2=V/F Ajustavel
3=Vetorial Sensorless
4=\Vetorial c/ Encoder

Pressionar para entrar no

modo de programacgéo

I"]
L

Tipo de Controls
FzB2 = VW FEBH=

Entra no modo de programacao
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ACAO

DISPLAY HMI LED
DISPLAY HMILCD

DESCRICAO

Usar as teclas e @para

programar o Tipo de Controle
desejado (Sensorless)

J
/

Tipo de Controle
FEZEZ = Sensorless

3=Vetorial Sensorless

ou

Usar as teclas e CV);\ para ’—”
programar o Tipo de Controle 4=Vetorial com Encoder
desejado (c/ Encoder) :

Tipo de Controle

FzEz = Encoder
Pressionar ara salvar a l_—’ '_’ '—l ’—'
opcao escolhida e entrar na se- l l ’ / ' /

quéncia de ajustes ap0s alteracéo
do modo de controle para Vetorial

Tensao Mowm. Motor]
F4E8 = =28V

Tensdo Nominal do Motor 0...600V

‘P 0G,
Pressionar e usar as teclas

@ @ para programar o

valor correto da tensdo nominal do
motor

1
/

UL

§§|

Tensao Mowm. Motor]
F4E8 = =28V

Tensao Nominal do Motor escolhida:
380V (Mantido o valor ja
existente)

Pressionar para salvar a

opcéo escolhida e sair do modo de
programacao

———
I
=
Ny
“-

—

Il
AN

‘

Tensao Mowm. Motor
F4@E = 220

Sai do modo de programacao.

ey
pressionar ¢ 5>>para avangar l 1000 Corrente motor: 0.0 ... 1.30xP295
para o préximo parametro EEERRERRREEER!
F481=7.9A
I
Pressionar para entrar no ,. _’ Il Entrano modo de brodramacio
modo de programagéo prog ¢
Cor.Mom.Motor
F4B1=7.9RA
Usar as teclas @ ° @ para l’ ,-I’ I’-I' Corrente Nominal do Motor
programar o valor correto da corren- " - escolhida: 7.9 A (Mantido o valor ja
te nominal do motor = ; A J
Cor.Mom.Motor eX|stente)
P4B1=7.9A

Pressionar para salvar a

opcéo escolhida e sair do modo de
programacao

e
RN ENAN

Cor.Mom.Motor
F481=7.9A

Sai do modo de programacao.
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ACAO

DISPLAY HMI LED
DISPLAY HMILCD

DESCRICAO

( A
Pressionar \/> para avangar para

GEIE

Freqiiéncia do motor:

0 proximo parametro IEEAIEERERERE 0...180Hz
F4B3= E8Hz
N
Pressionar para entrar no ’_’ ’_’ Il
modo de programagao Entra no modo de programacéo
Freg.Mom. Motor
F4B3= EEH=z
Usar as teclase @ para [’-[, ’, [' ]’-’, Freqtiéncia Nominal do Motor
programar o valor correto da frequién- — escolhida: 60 Hz (Mantido o valor ja
cia nominal do motor Fres. Mom. Motor existente)
F4E3= &BH=

Pressionar para salvar a

opcéo escolhida e sair do modo de
programacéo

Oung
I~

Freg.MMom. Motor

Sai do modo de programacao.

P4B3= E6BHz
. @ ,—, ’—” ’ —' Velocidade do motor:
Pressionar para avancar | 1) 0...9999 rpm

para o préximo parametro

Veloo.Mom. Motor
F4B2=1738rem

. (Pnocﬁ‘
Pressionar —~ para entrar no
modo de programagéo

BEls

Veloo.Mom. Motor
F4B82=1738rem

Entra no modo de programacao

Usar as teclas @ e C!D) para

programar o valor correto da veloci-
dade nominal do motor

10 300
I

Veloo.Mom. Motor

Velocidade Nominal do Motor
escolhida: 1730 rpm (mantido o valor
ja existente)

Pressionar para salvar a

opcéo escolhida e sair do modo de
programacéo

F4B2=1738rermn

L
l

S
e

L1
LI

Veloo.Mow. Motor
Fa4BzZ=17Z8remn

Sai do modo de programacao.

. ( A)
Pressionar \=_~ para avancgar
para o préximo parametro

e
1L

Fot.Mom. Motor

F484=5.BHF

Poténcia do motor:
1...900 HP
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ACAO

DISPLAY HMI LED
DISPLAY HMILCD

DESCRICAO

Pressionar para entrar no

modo de programagéo

5
/

Fot.Mom. Motor
F484=5.8HF

Entra no modo de programacao

Usar as teclas <A>> e CV.)) para

programar o valor correto da potén-
cia nominal do motor

N
/

Fot.Mom. Motor
F484=5.8HF

Poténcia Nominal do Motor
escolhida: 5.0 HP (mantido o valor ja
existente)

Pressionar para salvar a

opcéo escolhida e sair do modo de
programacéo

e
L)

Fot.Mom.Motor
F4@4=%, BHF

Sai do modo de programacéo.

Pressionar para avancar

para o préximo parametro

e
L))

M pul =os Encoder
F485 = 1824 FFR

Dados do Encoder:
0...9999

Pressionar para entrar no

modo de programacéo (Vetorial ¢/
Encoder somente)

—
——
I
|
oy
—

/ L
/ /

—

M pulsos Encoder
F485 = 1824 FFR

Entra no modo de programacao

Usar as teclas @ e @para

programar o valor correto do nime-
ro de pulsos do encoder (Vetorial ¢/
Encoder somente)

XXXX

M pul sos Encoder
F48Z = mmww PPR

NUmero de pulsos por rotagao
escolhido: XXXX

Pressionar para salvar a

opcéo escolhida e sair do modo de
programacéo (Vetorial ¢/ Encoder
somente)

—
—

“—

L
Il

|

—
—

M pulsos Encoder
F48Z = mmww PPR

Sai do modo de programacéo.

. ( A)
Pressionar \—“para avancar
para o préximo parametro

NNy
L)

Tipo Yentilacao
F4Be=fAutovent.

Ventilag&do do motor:
O=Autoventilado
1=Vent. independente

Pressionar para entrar no

modo de programagéo

/
/

7

Tipo Menmtilacao
F4B&=RAutovent.

Entra no modo de programacao
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ACAO

DISPLAY HMI LED
DISPLAY HMILCD

DESCRICAO

Usar as teclas @ e @ para

programar o valor correto do tipo de
ventilagcdo do motor

1™ —
§§|

Tipo Yentilacao
F4BE=Autovent.

Tipo de Ventilacdo do Motor escolhida:
Autoventilado (Mantido o valor ja
existente)

Pressionarpara salvar a

opcéo escolhida e sair do modo de
programacéo

NNy
L)

Tipo Yentilacao
F4BE=Autovent.

Sai do modo de programacao.

Este pardmetro define como sera feito
0 Auto-ajuste:

_ e 0=N&o

Pressionar para avangar para | 11111 1=Sem girar

0 proximo parametro — 2=Girap/|_

Nota: o display mostrara por 3 seg: Auto Ajuste? 3=Giraem T,, (somente ¢/ Encoder)
P409...P413=0 ANESEREREE 4=Medir T,, (somente c/ Encoder)
RODE AUTOAJUSTE

I"]
onar @9 | L
Pressmna}r \ para §eIeC|onar - Entra no modo de programag&o
como sera feito o Auto-ajuste
Auto Ajuste?
F4E2 = Mao

\
Usar as teclas <A> e @ para

selecionar a forma de Auto-ajuste
desejada

Auto Ajuste?
F4B82 = Mao

Sensorless:

Somente selecione a op¢do 2=Gira p/
| se ndo houver carga acoplada ao eixo
do motor. Caso contrario (com carga
acoplada ao eixo do motor), selecione a
opcado 1=Sem girar.

C/ Encoder:

Além das opg¢bes acima, é possivel tam-
bém estimar o valor de T,, (constante
de tempo mecénica). Com carga
acoplada ao motor selecione

3= Giraem T, (somente ira girar o mo-
tor ao estimar T, . Os outros parametros
séo estimados com 0 motor sem girar).
Caso se deseje estimar somente T, ,
selecione a opgado 4 = Medir T,, (motor
gira).

(Ver também cap. 6 - P408)

Pressionar para iniciar o

Mostram as mensagens e
0 numero dos parametros

Rotina do Auto-Ajuste rodando...

Auto-ajuste estimados

LIyl
Final do Auto-ajuste, operagéo l ’—' ’—’ '— Velocidade do Motor (RPM)
normal :

Velocidade Motor

PEBZ = HHHEH ren
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ACAO

DISPLAY HMI LED
DISPLAY HMILCD

DESCRICAO

Pressionar (|)

N

VMelocidade Moton

Motor acelera de 0 RPM a 90 RPM*
(Velocidade Minima), no sentido ho-
rario (1)

* para motor 4 pélos

FEaBEz = S8 rem
@ I' l’-l, I’ I’ I’ l’
Pressionar e manter até ! e . .
atingir 1800 RPM* E/Iotor acelera att,e 1800 RPM
Velocidade Motorn para motor 4 pOIOS
Fa@z = 1288 rem
| ,-, ,-, ’-, Motor desacelera (2) até a velocida-
| ,-, 1111 de de 0 RPM e, entdo, troca o
Pressionar AR sentido de rotacéo
RENEEEEEEE N Horario [JAnti-horario, voltando
PEEZ = 18688 rem a acelerar até 1800 RPM
o
O ~.0.J
Pressionar Motor desacelera até 0 RPM
Inuversaor
Fronto
" ’—’ ,’ ” Motor acelera de 0 RPM a velocida-
— 1 de de JOG dada por P122
. JOG
Pressionar e manter Ex: P122 = 150 RPM
EEEEER R EEN SRS Sentido de rotac&o Anti-horario ...
FEEz = 128 rem
11l
Liberar L. Motor desacelera até 0 RPM
Inversaor
Frontao
'_’ Il Inversor passa a ser comandado via
) ‘EID _’ ’_’ bornes (REMOTO)
Pressionar \. Motor acelera até 90 RPM
Velocidade Moton (Velocidade Minima)
FEoEz = S8 ren
- _’ ’_’ Inversor volta a ser comandado via
_ @ [ ’_’ _’ teclas (LOCAL)
Pressionar novamente \X%” Motor desacelera até 0 RPM
S (Ultima referéncia local)
Fronto
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64

o N

OTAS!
Ultimo valor de referéncia de velocidade ajustado pelas teclas

e @é memorizado.

Caso se deseje alterar seu valor antes de habilitar o inversor, altere-
o através do parametro P121 - Referéncia Tecla;
A rotina de Auto-Ajuste pode ser cancelada pressionando se a tecla

Q)

OBSERVACOCES:

1.

Caso o sentido de rotacao do motor esteja invertido, desenergizar o
inversor, esperar 10 minutos para a descarga completa dos
capacitores e trocar a ligacado de dois fios quaisquer da saida para o
motor entre si. Se tiver encoder, refazer também a conexao do
encoder (trocar canal A por A)

Caso ocorra EO1 na desaceleracéo é necessario aumentar

o tempo desta através de P101 / P103.



CAPITULO 5

5.1 DESCRICAO DA
INTERFACE
HOMEM-MAQUINA
HMI-CFW09-LCD

3

3

USO DA HMI

Este capitulo descreve a Interface Homem-Maquina (HMI) standard
do inversor e a forma de uséa-la, dando as seguintes informagdes:

descricdo geral da HMI;

uso da HMI,

organizacgéo dos parametros do inversor;

modo de alterac&o dos paradmetros (programacao);
descricdo das indica¢fes de status e das sinalizaces.

EEREE

A HMI standard do CFW-09, contém um display de leds com 4 digi-
tos de 7 segmentos, um display de Cristal Liquido com 2 linhas de 16
caracteres alfanuméricos, 4 leds e 8 teclas. A figura 5.1 mostra uma
vista frontal da HMI e indica a localizacao dos displays e dos leds de
estado.

Funcdes do display de leds:
Mostra mensagens de erro e estado (ver Referéncia Rapida dos
Parametros, Mensagens de Erro e Estado), o nimero do parametro
ou seu contelido. O display unidade (mais a direita) indica a unidade
davariavel indicada:

A —>corrente

U —>tensao

H —=frequéncia

Nada —velocidade e demais parametros

Quando aindicacgéo for igual ou maior do que 1000 (A ou U), a unida-
de da variavel deixara de ser indicada (ex.: 568.A, 999.A, 1000.,1023.,
etc.)

Quando a indicacdo for maior que 9999 (em rpm, por exemplo) o
algarismo correspondente & dezena de milhar néo sera visualizado
(Ex.: 12345 rpm sera lido como 2345 rpm). A indicacao correta so-
mente sera visualizada no display LCD.

Funcdes do display LCD (cristal liquido):

Mostra o nimero do pardmetro e seu contetido simultaneamente,
sem a necessidade de se pressionar a tecla . Além disso, ha
uma breve descricéo da funcéo de cada parametro e sdo indicadas as
unidades (A, Hz, V, s, %, etc.) dos mesmos quando for o caso. Tam-
bém fornece uma breve descricao do erro ou estado do inversor.

Funcdes dos leds ‘Local’ e ‘Remoto’

Inversor no modo Local:
led verde aceso e led vermelho apagado.

Inversor no modo Remoto:
led verde apagado e led vermelho aceso.

Funcdes dos leds de Sentido de Giro (Horério e Anti-Horério):
Ver figura 5.2.
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-VEL

| —1

Led Horéario +8@) 84_
= Qe
Led ol ™
Anti-Horario
Figura 5.1 - HMI-CFWO09-LCD
A H
horario anti-horario
VEL :

Display de leds

Display LCD
(cristal liquido)

Led "Local"

Led "Remoto”

horario

Comando sebtido de giro (tecla, DI2)

R
| LA

Il ACESO
] APAGADO

PISCANDO

H
]

Figura 5.2 - Indicacdes dos leds de Sentido de Giro (Horario e Anti-Horario)



USO DA HMI

5.2USO DA HMI

5.2.1 Uso da HMI para
operacao do inversor

o

Funcdes basicas das teclas:

Habilita o inversor via rampa (partida).Apdés habilitagdo,a cada toque,
comuta as indicagfes do display como indicado abaixo:

|—> rpm —» Volts —» Estado —» Torque —» % —p Hz —>Amps—|

Desabilita o inversor via rampa (parada).
Reseta o inversor apés a ocorréncia de erros.

Seleciona (comuta) display entre nimero do parametro e seu valor
(posigcéo/contetdo).

Aumenta a velocidade, nimero do parametro ou valor do parametro.
Diminui a velocidade, niimero do parametro ou valor do parametro.

Inverte o sentido de rotacdo do motor comutando entre Horario e Anti-
Horério.

Seleciona a origem dos comandos/referéncia entre LOCAL ou REMO-
TO.

Quando pressionada realiza a funcdo JOG, (se o inversor estiver
desabilitado por rampa e com habilita geral ativado).

A HMI é uma interface simples que permite a operacéo e
a programacéo do inversor. Ela apresenta as seguintes
funcdes:

M indicagéo do estado de operagéo do inversor, bem como
das variaveis principais;

M indicacéo das falhas;
visualizacao e alteragdo dos parametros ajustaveis;

( >\ ( 0 10¢
@ operacédo do inversor (teclas I) @ , N\ e
) e variagdo da referéncia de velocidade (teclas 5) e ( V))).

Todas as funcdes relacionadas a operacao do inversor (Habilitagdo,
Desabilitagéo, Reverséo, Jog, Incrementa / Decrementa Referéncia
de Velocidade, comutacéo situacdo Local/ situacdo Remota) podem
ser executados através da HMI.

Para a programacéo standard de fabrica do inversor, todas as

teclas da HMI estéo habilitadas quando o modo Local estiver selecio-
nado.

Estas fungBes podem ser também executadas, todas ou individual-
mente, por entradas digitais e analdgicas. Para tanto € necessaria a
programacéo dos parametros relacionados a estas funcdes e as en-
tradas correspondentes.

Segue a descricao das teclas da HMI utilizadas para operacéo:

Quando programado [P220 = 2 ou 3], seleciona a origem dos coman-
dos/ Referéncia de Velocidade, comutando entre “Local” e “Remoto”.
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Quando programados [P224 = 0 (tecla |, O =>Situacéo “ Local")
efou P227 =0 (tecla I, O =>Situacao “Remoto”)].

“I": Habilita o inversor via rampa (motor acelera segundo rampa de acele-
racao).

“0": Desabilita o inversor via rampa (motor desacelera segundo rampa de
desaceleracdo e para).
Reseta o inversor apds ocorréncia de erros (sempre ativo).

Esta funcéo s6 é ativada quando o inversor estiver desabilitado por rampa
e com habilita geral ativo e a tecla programada [P225 =1 (tecla JOG =>
Situagéo “ Local”) e/ou P228 =1 (tecla JOG => Situacao “Remoto”)].
Quando pressionada, acelera o motor segundo a rampa até o valor defini-
do em P122 (padrdo 150rpm). Ao liberar, 0 motor desacelera seguindo a
rampa e péra.

Quando programada [P223 = 2 (tecla HMI, default Horario — padréo de
fabrica) ou 3 (tecla HMI, default Anti-Horario) => Situa¢éo LOCAL e/ou
P226= 2 (tecla HMI, default Horario) ou 3 (tecla HMI, default Anti-Horério)
=> Situacdo REMOTOQO], inverte o sentido de rota¢do do motor cada vez
que é pressionada.

Estao habilitadas somente quando a fonte da Referéncia de Velocidade
for o teclado,
[P221 =0 para 0o modo local e/ou P222 = 0 para o modo Remoto].

Quando pressionada incrementa a Referéncia de Velocidade.

Quando pressionada decrementa a Referénciade  Velocidade.
O parametro P121 contém o valor de referéncia de referéncia de velocida-
de ajustado pelas teclas.

Backup da Referéncia
O dltimo valor da Referéncia de Velocidade ajustado pelas teclas

<_A>e (v))é memorizado quando o inversor é desabilitado  ou

desenergizado, desde que P120= 1 (Backup da Referéncia Ativo —
padréo de fabrica). Para alterar o valor da referéncia antes de habi-
litar o inversor deve-se alterar o parametro P121.
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Vem de P003
5.2.2 Sinalizagbes/ a) Vgariévejs de ¢
Indicagdes nos monitoragao: Talnln)
Displays da HMI “-—, LI
Velocidade Motor]
Fagz = 1288 rEmn

“H

Pressione 1
[HENENEN
NARNNAN]

Tensao Saida
Foav=44aY

-

Pressione

I~

Eztado Inwersor
FEBE=run

rl\\
Pressione ;:,)

—
—

1.0

_

~d

Torgue Motor
FEE9=73.2%

Pressione

—, , , Somente se P203=1

Variawvel Processo

FB48=52 . 4%

q

||
[ II HANEN

Freguencia Motor
FEOZ=00 .8H=

Pressione

Pressione ;

Corrente Motor
FEEZ=24.3A

.
Pressione (\5)

Volta para P002
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de parametros

A variavel de monitorac&o a ser inicialmente mostrada, apds a energiza¢ao
do inversor, pode ser definida no pardmetro P205:

Parametro a ser inicialmente

P205 .
mostrado nos displays

POO05 (Frequiéncia do Motor)
P0O03 (Corrente do Motor)
P002 (Velocidade do Motor)
P007 (Tensao de Saida)

P006 (Estado do Inversor)
P0O09 (Torque no Motor)

P040 (Variavel de Processo PID)

OO A WIN|FLO

b) Estados do Inversor:

L

.

- _’ Inversor pronto (READY") para ser habilitado
a operacgao

Inuersor
Fronto

I~ .0
Eztado inversor
FEBE=run

Inversor habilitado (‘Run’)

[

=LOLC

e
==

!

Inversor com tenséo de rede insuficiente para
operacao (subtenséo)

Subtensao Circ.
Intermnediario

c) Display piscante de 7 segmentos:
O display pisca nas seguintes situacoes:

M durante afrenagem CC

tentativa de alteracéo de um pardmetro ndo permitido
inversor em sobrecarga (ver capitulo Manutencao)
inversor na situacdo de erro (ver capitulo Manutencao)

Todos os ajustes no inversor sao feitos através de parametros.

Os parametros sao indicados no display através da letra P seguida de um
ndmero:

Exemplo (P101):

/
I

Temnpo Desacel.
Figil=18.8=s

101 = N° do Parametro

A cada parametro esta associado um valor numérico (contetdo do
parametro), que corresponde a opg¢do selecionada dentre os disponiveis
para aquele parametro.

Os valores dos parametros definem a programagao do inversor ou
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o valor de uma variavel (ex.: corrente, freqiiéncia, tensao).
Pararealizar a programacéo do inversor deve-se alterar o
contetdo do(s) parametro(s).

ACAO

DISPLAY HMI LED

DISPLAY HMI LCD Comentarios

. (Pko¢§)
Pressione tecla

o
L)

Valor Prop. Wel.
PEBZ=0rpEen

Use as teclas @ e @

e
L

—
S

—

Localize o pardmetro desejado

Tempo Aceleracao
FlE@=5. 8=

Pressione

I
LLI

g

Valor numérico associado

ao parametro *4

Tempo Aceleracao
FlEaa==5. 8=

Use as teclas @ e @

"
——

.

Ajuste o novo valor desejado *1, *4

Tempo Aceleracao
Figg=&. 1=

Pressione

e
RNy

S S— *1, *2’ *3

—

Tempo Aceleracao

FlE8=c. 1=

*1 - Para os parametros que podem ser alterados com motor girando,
o inversor passa a utilizar imediatamente o novo valor ajustado. Para
0s parametros que s6 podem ser alterados com motor parado, o
inversor passa a utilizar o novo valor ajustado somente

apos pressionar a tecla .

*2 - Pressionando a tecla apos o ajuste, o Ultimo valor
ajustado € automaticamente gravado na memoéria ndo volatil do
inversor, ficando retido até nova alteracao.

*3 - Caso o ultimo valor ajustado no parametro o torne funcionalmente
incompativel com outro j& ajustado ocorre a indicacao de E24 - Erro
de programacao.

Exemplo de erro de programacao:

Programar duas entradas digitais (DI) com a mesma fun¢éo. Veja na
tabela 5.1 a lista de incompatibilidades de programacé&o que geram
E24.
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*4 — Para alterar o valor de um parametro é necessario ajustar antes
P000= Valor da Senha. O Valor da senha para o padréo de fabrica € 5.
Caso contrario sé sera possivel visualizar os parametros mas nao
modifica-los.

Para mais detalhes ver descrisdo de PO00 no capitulo 6.

Dois ou mais pardmetros entre P264, P265, P266, P267, P268, P269 e P270 iguais a 1 (LOC/REM)

Dois ou mais parametros entre P265, P266, P267, P268, P269 e P270 iguais a 6 (22 rampa)

P265 igual a 8 e P266 diferente de 8 ou vice-versa (AVANCO/RETORNO)

P221 ou P222 igual a 8 (Multispeed) e P266 #7 e P267#7 e P268 #7

[P221 = 7 ou P222 = 7] e [(P265#5 e P267#5) ou (P266 5 e P268#5)]
(com referéncia=EP e sem DIx=acelera EP ou sem DIx=desacelera EP)

[P221%7 ou P222%7] e [(P265 = 5 e P267 = 5 ou P266=5 e P268=5)]
(sem referéncia=EP e com DIx=acelera EP ou com DIx=desacelera EP)

P265 ou P267 ou P269 igual a 14 e P266 e P268 e P270 diferente de 14 (com START, sem STOP)

P266 ou P268 ou P270 igual a 14 e P265 e P267 e P269 diferente de 14 (sem START, com STOP)

P220 > 1 e P224 = P227 = 1 e sem DIx = Gira/Para ou DIx = Parada Rapida e sem DIx = Habilita Geral

P220 = 0 e P224 = 1 e sem DIx = Gira/Para ou Parada Rapida e sem DIx = Habilita geral

P220 = 1 e P227 = 1 e sem DIx = Gira/Para ou Parada Rapida e sem DIx = Habilita geral

Start, Stop programado, porém P224#1 e P227#1

Dois ou mais parametros entre P265, P266, P267, P268, P269 e P270 iguais a 17 (Desabilita Flying Start)

Tabela 5.1 — Incompatibilidade entre pardmetros — E24



CAPITULO 6

DESCRICAO DETALHADA DOS
PARAMETROS

Este capitulo descreve detalhadamente todos os parametros do inversor.
Para facilitar a descri¢éo, os parametros foram agrupados por tipos:

Parametros de Leitura variaveis que podem ser visualizadas
nos displays, mas ndo podem ser alte-
radas pelo usuario.

Parametros de Regulacao sdo os valores ajustaveis a serem utili-
zados pelas funcdes do inversor.
Parametros de Configuracao | definem as caracteristicas do inversor,
as fungBes a serem executadas, bem
como as funcdes das entradas/saidas
do cartdo de controle.

Parametros do Motor s&o os dados do motor em uso: infor-
macdes contidas nos dados de placa
do motor e aqueles obtidos pela rotina
de Auto-Ajuste.

Parametros das Fungées inclui os parametros relacionados as
Especiais fungBes especiais.

Convencoes e defini¢cdes utilizadas no texto a seguir:

‘(1)" indica que o parametro s6 pode ser alterado com o inversor desabilitado
(motor parado).

‘(2)" indica que os valores podem mudar em func¢ao dos parametros do
motor.

‘(3)’ indica que os valores podem mudar em fungéo de P413 (Constante
Tm — obtida no Auto-Ajuste).

‘(4)' indica que os valores podem mudar em fungéo de P409, P411 (obti-
dos no Auto-Ajuste).

‘(5)" indica que os valores podem mudar em fungéo de P412, (Constante
Tr — obtida no Auto-Ajuste).

Corrente de Torque = é a componente da corrente total do motor res-
ponsével pela producéo do torque (utilizada no controle vetorial).

Corrente Ativa = € a componente da corrente total do motor proporcio-

nal a poténcia elétrica ativa consumido pelo motor (utilizada no controle
V/F).
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6.1 PARAMETROS DE ACESSO E DE LEITURA - P000....P099

Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descri¢cdo / Observacdes
PO00 0...999 Libera o acesso para alterac@o do contetido dos pardmetros. Com
Parametro de acesso/ [0] valores ajustados conforme o padréo de fabrica [P200= 1 (Senha Ati-
Ajuste do Valor da - va)] € necessario colocar PO00=5 para alterar o conteado dos
senha parametros, i. e., o valor da senha é igual a 5.
Para alterar a senha para outro valor (Senha 1) proceder da seguinte
forma:
(1) Colocar PO00=5 (valor da senha atual) e P200= 0 (Senha Inativa).
(2) Pressionar tecla .
(3) Alterar P200 para 1 (Senha Ativa).
(4) Pressionar (PR@ novamente:display mostra P0O0O.
(5) Pressionar novamente: display mostra 5 (valor da Ultima
senha).
(6) Utilizar teclas @ e ( !) para alterar para o valor desejado da
nova senha (Senha 1).
(7) Pressionar : display mostra PO0O. A partir deste momento o
valor ajustado no item acima passa a ser a nova senha (Senha 1).
Portanto para alterar o contedldo dos parametros sera necessario
colocar PO0O = valor da nova senha ajustada (Senha 1).
PO01 0...P134 Valor da referéncia de velocidade em rpm (ajuste de fabrica).
Referéncia de [-] A unidade da indicacdo pode ser mudada de rpm para outra através
Velocidade 1rpm de P207, P216 e P217, bem como a escala através de P208 e P210.
M Independe da fonte de origem da referéncia.
M Através deste parAmetro também é possivel alterar a referéncia de
velocidade (P121), quando P221 ou P222=0.
P002 0...P134 Indica o valor da velocidade real em rpm (ajuste de fabrica).
Velocidade do Motor [-] A unidade da indicac&o pode ser mudada de rpm para outra através
1rpm de P207,P216 e P217, bem como a escala através de P208 e P210.
M Através deste parAmetro também é possivel alterar a referéncia de
velocidade (P121), quando P221 ou P222=0.
PO03 0...2600 Indica a corrente de saida do inversor em amperes.
Corrente do Motor [-]
0,1A (<100)-1A (>99,9)
P004 0...1077 Indica a tensao atual no circuito intermediario de corrente continua
Tens&o do Circuito [-] em Volts.
Intermediéario v
P005 0...204 Valor da freqiiéncia de saida do inversor, em Hz.
Freqiiéncia do Motor [-]
0,1Hz
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Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descrigao / Observacgdes
PO06 Rdy, run, sub, Exy MiIndica o estado atual do inversor:

Estado do Inversor

[-] ‘rdy’ (ready) indica que o inversor esta pronto para ser habilitado;
- ‘run’ indica que o inversor esta habilitado;
‘Sub’ indica que o inversor esta com tensdo de rede insuficiente
para operacao (subtensdo), e ndo esta recebendo comando para
habilita-lo;
‘Exy’ indica que o inversor esta no estado de erro, sendo ‘xy’ o
numero de cédigo do erro.

P0O0O7 0...800 MIndica a tenséo de linha na saida do inversor em Volts.
Tensao de Saida [-]

1Vac
P009 0...150.0 M Indica o torque desenvolvido pelo motor calculado como segue:
Torque no Motor [-]

0,1% poog = 1M:100

™
Onde:

Tm = Corrente de Torque atual do Motor
I, = Corrente de Torque Nominal do motor dada por:

|, =4/P4012 - x2

x = P410 x P18

100
P010 0.0...1200 MIndica a poténcia de saida instantanea do inversor em kW.
Poténcia de Saida [-]
0,1kW
PO12 LCD=A I M ndica no display LCD da HMI o estado das 6 entradas digitais do
Estado das Entradas LED=0 ... 255 cartdo de controle (DI1 a DI6), e das 2 entradas digitais do cartdo
Digitais DI1...DI8 [-] opcional (DI7, DI8), através das letras A (Ativa) e | (Inativa), na se-

guinte ordem:
DI1, DI2,...,.DI7, DI8.

M Indica no display de LED da HMI o valor em decimal correspondente
ao estado das 8 entradas digitais, sendo o estado de cada entrada
considerado como um bit na seqiiéncia especificada:

Ativa=1, Inativa=0. O estado da DI1 representa o bit mais significati-
VO.
Exemplo:
Dl1=Ativa (+24V); DI2=Inativa (0V); DI3=Inativa (OV);
Dl4=Ativa (+24V); DI5=Inativa (0V); DI6=Inativa (OV);
DI7=Inativa (0V); DI8=Inativa (0V)
O que equivale a sequéncia de bits:
10010000
Em decimal corresponde a 144.
A indicacao na HMI portanto sera a seguinte:

[y
1]

Eztaco DI1...DIS
Felz= ATIRIIII
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Faixa
[Ajuste fabrica]

Parametro Unidade Descrigao / Observacgdes

PO13 LCD =A I Indica no display LCD da HMI o estado das 2 saidas digitais do

Estado das Saidas LED =0...255 cartdo opcional, (D01, D02) e das 3 saidas a relé do cartéo de con-

Digitais DO1, DO2 e [-] trole, através das letras A (Ativa) e | (Inativa) na seguinte ordem:

aReléRL1, RL2e = D01, D02, RL1, RL2, RL3.

RL3 Indica no display de LED da HMI o valor em decimal correspondente
ao estado das 5 saidas digitais, sendo o estado de cada saida con-
siderado como um bit na seqiiéncia especificada:

Ativa=1, Inativa=0. O estado da DO1 representa o bit mais significa-
tivo. Os 3 bits menos significativos sdo sempre ‘0’
Exemplo:
DO1=Inativa; DO2=Inativa
RL1=Ativa; RL2=Inativa; RL3=Ativa
O que equivale a seqiiéncia de bits:
00101000
Em decimal corresponde a 40.
A indicagdo na HMI portanto sera a seguinte:
L
NN
F=tado DOL...RLE
FE12= IIAIA
P014 EQO...E41 Indicam respectivamente os codigos do Gltimo, pendltimo, ante-pe-
Ultimo erro ocorrido [-] ndltimo e ante-ante-pendltimo erros ocorridos.
= M Sistematica de registro:

PO15 E0O..E41 Exy - P014 - P015 - P016 - P017

Segundo erro ocorrido [-]

P016 EO0O...E41

Terceiro erro ocorrido [-]

P0O17 EO0O...E41

Quarto erro ocorrido [-]

P018 -100...100 Indicam o valor das entradas analégicas All ... Al4, em percentual

Entrada anal6gica All' [-] do fundo de escala. Os valores indicados séo os valores obtidos

0,1% apos a acao do offset e da multiplicagdo pelo ganho. Ver descricao

P019 -100...100 dos parédmetros P234 ... P247.

Entrada anal6gica Al2' [-]

0,1%
P020 -100...100
Entrada analdgica Al3' [-]

0,1%
P021 -100...100
Entrada analdgica Al4' [-]

0,1%

P022
Para uso da Weg
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Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descricdo / Observacdes
P023 XXX Indica a versao de software contida na memoéria do microcon-trolador

Versdao de Software

[-]

localizado no cartdo de controle.

P024 LCD: -32768...32767 Indica o resultado da conversdo A/D, da entrada analégica Al4 loca-

Valor da conversao LED: O...FFFFH lizada no cartéo opcional.

A/D da entrada [-] MNo display LCD da HMI indica o valor da conversdo em decimal e no

analdgica Al4 - display de LED em hexadecimal com valores negativos em comple-
mento de 2.

P025 0...1023 MPO025 e P026 indicam respectivamente o resultado da conversdo A/

Valor da conversao [-] D, em mddulo, das correntes das fases V e W.

A/D da corrente Iv -

P026 0...1023

Valor da conversao [-]

A/D da corrente Iw -

P040 0...P528 ™ Indica o valor da variadvel de Processo em % (ajuste de fabrica) utili-

Variavel de [-] zada como realimentagé&o do PID.

Processo (PID) 1 M A unidade da indicacéo pode ser alterada através de P530, P531

e P532. A escala pode ser alterada através de P528 e P529.
M Ver descrigdo detalhada no item 6.5. Parametros das Funcdes
Especiais.

P042 LCD:0...65530h  MIndica o total de horas que o inversor permaneceu energizado.
Contador de Horas LED: 0...6553h (x10) MIndica no display de LED da HMI o total de horas energizado dividido
Energizado [-] por 10.
- M Este valor € mantido, mesmo quando o inversor é desenergizado.
Exemplo: Indicacdo de 22 horas energizado
_l
L
Horas Energizaddg
PE4Z = 22 h

P043 0...6553h MIndica o total de horas que o inversor permaneceu Habilitado.
Contador de Horas [-] ®Indica até 6553 horas, depois retorna para zero.
Habilitado -

MAjustando P204 = 3, o valor do pardmetro P043 vai para zero. Este
Mvalor € mantido, mesmo quando o inversor é desenergizado.

6.2 PARAMETROS DE REGULACAO - P100 ....P199

P100
Tempo de
aceleracéo

0.0...999
[5]

0,15 (<99,9) -1s (>99,9)

M Ajuste 0,0s significa sem rampa.

M Define os tempos para acelerar linearmente de 0 até a velocidade
méxima (P134) ou desacelerar linearmente da velocidade maxima
até 0.
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Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descrigao / Observacgdes
P101 0.0...999 MA comutacao para 23 rampa pode ser feita através de uma das entra-
Tempo de [10] das digitais DI3 ... DI8, se esta estiver programada para a fungéo 22
desaceleracéo 0,1s(<99,9)-1s (>99,9) rampa, ver (P265...P270).
P102 0.0... 999
Tempo de [5]
aceleracdo2?rampa 0,15 (< 99,9) - 1s (>99,9)
P103 0.0...999
Tempo de [10]
desaceleracéo 0,15 (<99,9) - 1s (>99,9)
2%rampa
P104 0...2
Rampa S [0] P104 Rampa S
_ 0 Inativa
1 50%
2 100%
A Velocidade
Linear
50% rampa S
00% rampa
: > t(s)
l—>: >
tacel tdesacel
(P100/102) (P101/103)
Figura 6.1 — Rampa S ou Linear
MA rampa S reduz choques mecéanicos durante aceleragcdes/
desaceleractes.
P120 0,1 Define se a funcao de Backup da referéncia de velocidade esta Ativa
Backup das [1] (1) ou Inativa (0).
Referéncias de - Se P120 = Inativa, o inversor ndo salvara o valor de referéncia quan-
Velocidade do for desabilitado, ou seja, quando o inversor for novamente habili-
tado, ele ir4 para o valor de referéncia de velocidade minima.
P120 Backup
0 Inativo
1 Ativo
P121 P133..P134 MTeclas (@)e (¥) ativas: P221=0 ou P222=0
Refergnua de [90] MO valor de P121 é mantido no Gltimo valor ajustado (backup) mesmo
Velocidade pelas 1lrpm

teclas @) e (@)
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Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descri¢cdo / Observacdes
P122 0...P134 M Ativagdo da fungéo JOG
Referéncia de [150] N
Velocidade para JOG 1rpm Tecla @ P225 ou P228
ou JOG+ Entradas Digitais DI3 - P265 =JOG ou
@ DI3...DI8 DI4 — P266 = JOG ou
A DI6 — P268 = JOG ou
\F;e;‘er%nc&a de 12501 DI7 — P269 = JOG ou
elocidade para 1rpm DI8 — P270 = JOG
JOG-
@ M Ao ativar a fungdo JOG o motor ird acelerar para o Valor definido em
P122, seguindo a rampa ajustada.
M O sentido de rotacgéo é definido pela funcéo sentido de giro (P223 ou
P226).
M JOG atua se a rampa estiver desabilitada (motor parado).
M Ativacdo da fungéo JOG +
Entradas Digitais | Parametros
P265, ou..., ou
DI3..DI8 P270 = JOG+
M Ativacdo da fungéo JOG-
Entradas Digitais | Parametros
P265, ou..., ou
DI3..DI8 P270 = JOG-
M Ao ativar a fungdo JOG + /JOG - a referéncia de velocidade em
P122/P123 sera somada (sem rampa) as demais referéncias para
gerar a referéncia total - ver figura 6.24.
P124 P133..P134 M Esses parametros (P124 a P131) s6 serdo mostrados quando
Ref. 1 Multispeed [90] P221=8 e/ou P222=8 (Multispeed).
@ 1rpm M O Multispeed é utilizado quando se deseja até 8 velocidades fixas
P125 P133...P134 pré-programadas,
Ref. 2 Multispeed [300 ] Quando se deseja utilizar apenas 2 ou 4 velocidades, qualquer com-
@ 1rpm binacdo de entradas entre DI4, DI5 e DI6 pode ser utilizada.
M A(s) entrada(s) programa(s) para outra(s) funcao(des) deve(m) ser
P126 _ P133..P134 considerada(s) como OV na tabela de figura 6.2.
Ref. 3 Multispeed [ 600 ] Ele traz como vantagens a estabilidade das referéncias fixas pré-
@ 1rpm programadas, e aimunidade contra ruidos elétricos (entradas digi-
P127 P133..P134 tais DIx isoladas).
Ref. 4 Multispeed [900] M Funcgdo Multispeed ativa quando P221 ou P222 = Multispeed
@) 1rpm M Permite o controle da velocidade de saida relacionando os valores
P128 P133..P134 definidos pelos parametros P124...P131 através da combinagéo 106-
Ref. 5 Multispeed [1200] gica das entradas digitais (DIXx).
@ 1rpm
P129 P133...P134
Ref. 6 Multispeed [1500]
()] Irpm
P130 P133...P134
Ref. 7 Multispeed [1800]
2 1rpm
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DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descrigao / Observacgdes
P131 . P133..P134 DI habilitada Programacéo
Ref. 8 Multispeed [1650] 7 D266 = 7
2 1rpm
5 P267 =7
6 P268 =7
8 veloc.
4 veloc.
2 veloc.
DI6 DI5 DI4 Ref. de Veloc.
ov ov ov P124
ov ov 24V P125
ov 24V ov P126
ov 24V 24V P127
24V ov ov P128
24V ov 24V P129
24V 24V ov P130
24V 24V 24V P131

Figura 6.2 — Referéncias Multispeed

Velocidade
de saida
- P131
Rampa de aceleragéo
P124 :
3 Tempo
: : : * * g 24V
Df—————o— 1 L 0V (aberto)
1 T
DI5 . : L0V (aberto)

: ; ; ; : : —oay
D|4J [ I L0V (aberto)

Figura 6.3 — Multispeed

80



DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa

[Ajuste fabrica]

Parametro Unidade Descrigao / Observacgdes
P133 0.0...(P134-1) M Define os valores maximo/minimo de velocidade do motor quando o
Velocidade minima [90] inversor é habilitado. Valido para qualquer tipo de referéncia. Para
@ 1rpm Mdetalhes sobre a atuagdo de P133 ver P233 (Zona Morta das Entra-
das Analdgicas).
P134 (P133+1)...(3.4xP402) gicas)
Velocidade méaxima [1800]
) 1rpm JVelocidade de saida
P134
P133
. Referéncia de
- : +10v_ Velocidade
10V
: -P133
-P134
AVelocidade de saida
P134
P133
0 | Referéncia de
T 100% Velocidade
0 T 10V
(0T 20mA
AMA ..o 20mA
10V e 0
P10]117- N 0
20MA L, 4mA
Figura 6.4 — Limites de velocidade considerando “Zona Morta” ativa (P233=1)
P135 0...90 M Define a velocidade abaixo da qual ocorre a transi¢éo de Controle
Velocidade de [18] Vetorial Sensorless para I/F (controle Escalar com Corrente Impos-
Atuacao do 1rpm ta). A velocidade minima recomendada para opera¢éo do controle
Controle I/F Vetorial Sensorless é de 18 rpm para motores com frequiéncia nomi-

[s6 para P202=3
(Vetorial Sensorless)]

@

[ Este parame-
tro s6 é visivel no(s)
display(s) quando
P202=3 (Controle
Vetorial Sensorless)

nal de 60Hz e de 15 rpm para motores com freqiiéncia nominal de
50Hz.

M Para P135 < 3 o inversor ira sempre atuar no modo Vetorial Sensorless
para P202=3, i. e., ndo havera transi¢ao para o modo I/F neste caso.

O ajuste da corrente a ser aplicada no motor no modo I/F é feito em
MP136.

81



DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa

[Ajuste fabrica]

Parametro Unidade Descrigao / Observacgdes

P136 0...9 M Compensa a queda de tensdo na resisténcia estatérica do motor.

Com Controle V/IF [1] Atua em baixas velocidades, aumentando a tenséo de saida do in-

(P202=0,1) 1 versor para manter o torque constante, na operagéo V/F.

Boost de Torque MO ajuste 6timo é o menor valor de P136 que permite a partida do

Manual (IXR) motor satisfatoriamente. Valor maior que o necessario ird incrementar
demasiadamente a corrente do motor em baixas velocidades, po-
dendo forcar o inversor a uma condicdo de sobrecorrente (E0O ou
E05).

Tensdo de saida Tens&o de saida
[N 211137 1 SRS NOMINAL |oeeaeeemremeaeee e ;
P136=9 P136=9
1/2 Nominal |- Kemeeeeeooo 1/2 Nominal f---A---mmmoooooee ¢
0 : > Freqiéncia i i denci
3012 GOHY q 0 Py p— Frequiéncia

Figura 6.5 — P202=0 - Curva V/F 60Hz

Figura 6.6 — P202=1 - Curva V/F 50Hz

P136 0..9 M Define a corrente a ser aplicada no motor quando o inversor esta
Com Controle [1] atuando no modo I/F (controle Escalar com Corrente Imposta), isto
Vetorial Sensorless 1 €, com velocidade do motor abaixo do valor definido pelo parametro
(P202=3): P135.
Ajuste da Corrente Corrente no modo I/F em
parao TOdO de P136 percentual de P410 (Imr)
Operacéo I/F 0 100%

1 111%

2 122%

3 133%

4 144%

5 155%

6 166%

7 177%

8 188%

9 200%
P137 0.00...1.00 MO Boost de Torque Automatico compensa a queda de tensdo na
Boost de Torque [0.00] resisténcia estatorica em funcgao da corrente ativa do motor.
Automatico 0.01 M Os critérios para o ajuste de P137 sdo 0os mesmos que os do

(IXR Automaético)

[ Este parame-
tro sé é visivel no(s)
display(s) quando
P202=0, 1 ou 2 Con-
trole V/F)
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parédmetro P136.
IXR + Poo7 Tenséo
Referéncia de Velocidade "‘ Aplicada
P136 e
ao Motor
+
Corrente Ativa > IxXR
da Saida — »| Automatico
P137
P139

Figura 6.7 — Blocodiagrama P137



DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa

[Ajuste fabrica]

Parametro Unidade Descrigao / Observacgdes
Tensao e Saida
Nominal |...................
1/2 Nominal...cooveeeeee.. :
Zona
Compensagao ; : .
: -—3 Velocidade
Nnom/2 ~ Nnom
Figura 6.8 — Curva V/F com Boost de Torque Automatico
P138 -10.0...10.0% MO parametro P138 (para valores entre 0.0 e + 10.0% ) é utilizado na
Escorregamento [2.8] funcéo de Compensacéo de Escorregamento do motor. Compensa
Nominal 0.1% a queda na rotacao deste devido a aplicacéo da carga. Incrementa a
() freqUiéncia de saida em fun¢&o do aumento da corrente ativa do motor.

[ Este parame-
tro s6 é visivel no(s)
display(s) quando
P202=0, 1 ou 2 (Con-
trole V/IF)

Referéncia Total t
(ver figuras 6.24 e 6.25B "

+

Compensacéo AE
qurente > do
Ativa [Escorregamento|
da Saida 9
P139 P138

Figura 6.9 — Blocodiagrama P138

4 Tenséao de Saida

(fungéo da?

"' carga no |
AF motor) i

» Fregiiéncia

Velocida-
de

Figura 6.10 — Curva V/F com Compensac¢do de Escorregamento

MPara o ajuste do parametro P138:

O acionar motor a vazio, a aproximadamente metade da faixa de

velocidade de utilizagéo;
0 medir a velocidade do motor ou equipamento;
O aplicar carga nominal no equipamento;

O incrementar o parametro P138 até que a velocidade atinja o valor

avazio.

83



DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descrigao / Observacgdes
MValores P138 < 0.0 sdo utilizados em aplicagdes especiais onde se
deseja reduzir a velocidade de saida em funcéo do aumento da cor-
rente do motor. Ex.: distribuicdo de carga em motores acionados
em paralelo.
P139 0.0...16 M Ajusta a constante de tempo do filtro da corrente ativa.
Filtro Corrente Saida [0.2] Utilizada nas fungées de Boost de Torque Automatico e Compensa-
(para controle V/F) 0.1s céo de Escorregamento. Ver Figuras 6.8 € 6.9.
[ Este parame-
tro s6 é visivel no(s)
display(s) quando
P202=0, 1 ou 2 (Con-
trole V/IF)
P140 0...10 M Ajuda em partidas pesadas. Permite ao motor estabelecer fluxo antes
Tempo de [0] da aceleracéo
acomodacéao 0.1s 4 Velocidade
da partida
P141 0...300
Velocidade de [90]
acomodacéao
da partida 1rpm
Estes parame-
tros (P140eP14)s6 |
sdo visiveis no(s) P141
display(s) quando
P202=0, 1 ou 2 (Con- > Tempo
trole V/F) P140 P
Figura 6.11 — Curva para partidas pesadas
P142 0...100 MPermite a alteragcdo das curvas V/F padrdes definidas em P202.
Tens3o de Saida [ 100 ] Pode ser utilizado para a obtencdo de curvas V/F aproximadamente
Maxima 0.1% guadréaticas ou em motores com tensdes/freqiiéncias nominais dife-
@ rentes dos padrdes convencionais.
P143 0..100 M Esta funcéo permite a alteracdo das curvas caracteristicas padroes
Tens3o de Saida [50] definidas, que relacionam a tenséo e a freqiéncia de saida do inver-
Intermediaria 0.1% sor e consequentemente o fluxo de magnetizacdo do motor. Esta
Q) caracteristica pode ser utilizada em aplicagdes especiais nas quais
0s motores utilizados necessitam de tenséo nominal ou freqtiéncia
P144 0..100 nominal diferentes dos padrdes.
Tens&o de Saida [8] A _ I
F P202=2 (VIFA ).
em 3 Hz 0.1% M Funcéo ativada com P20 (V/F Ajustavel)

@)
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DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descrigao / Observacgdes
P145 P133(>90)...P134  Tensdo
Velocidade de Inicio [1800] de saida ATensio nominal da rede
do Enfraquecimento 1rpm 210,07 PO
((jle) Campo =Y 7173
P202=2
@
P146 90...P145 P143
Velocidade [900]
Intermediéria 1rpm
(@) P144
(2) Velocida-
Estes parame- : i : de/
tros (P142 a 146) s6 0lHz  3Hz P146 P145 p134  Frequéncia

sdo visiveis no(s)
display(s) quando
P202=0, 1 ou 2 (Con-

Figura 6.12 — Curva V/F ajustavel

trole V/F)
P151 325...400 (P296=0) MA Regulacdo da Tenséo do Circuito Intermediario evita a ocorréncia
Com Controle V/IF [375] de Sobretenséo no Circuito Intermediario (E01) na desaceleracao.
(P202=0,10u 2): 1V Atua prolongando o tempo de desaceleracao.
Nivelde atuagcdoda  564...800 (P296=1) A
Regulacéo da Tensao [618] «— EO1 - Sobretens&o
do Circuito v P11 /%I <— Limitagéo CI
Intermediério 564...800 (P296=2) Ud nominal
[675]
1V Tenséo ClI
564...800 (P296=3) Ud (P004)
[748] > Tempo
1V I
564...800 (P296=4) ' :
[780] . o
1V VeIoudaEde \
de Saida P /\
i - » Tempo

Figura 6.13 — Curva desaceleracdo com limitagédo (regulacéo) da
tenséo do circuito intermediario

[ Caso ainda ocorra blogueio por sobretenséo (E01) durante a
desaceleracéo, deve-se aumentar gradativamente o valor do
parametro P152 ou aumentar o tempo da rampa de desaceleracao
(P101 e/ou P103). Caso a rede esteja permanentemente com
sobretenséo (Ud > P151) o inversor pode néo desacelerar! Re-
duza atenséo de rede ou incremente P151.

. 1 P152
ud > I :® » Velocida-
-— X de

- +

A4

Saida da Rampa

Figura 6.14 —Blocodiagrama da regulagao da tensdo do circuito intermediario.
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DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Parametro

Faixa
[Ajuste fabrica]
Unidade

Descricdo / Observagdes

P151

Com Controle
Vetorial

(P202=3 ou 4):
Nivel de atuacéo da

Regulacéo da Tensao

do Circuito Interme-
diario com
Frenagem Otima

86

325...400 (P296=0)
[375]
1V
564...800 (P296=1)
[618 ]
1V
564...800 (P296=2)
[675]
1V
564...800 (P296=3)
[748]
1V
564...800 (P296=4)
[780]
1V

® A Frenagem Otima possibilita a frenagem do motor com torque mai-

or do que aquele obtido com métodos tradicionais, como por exem-
plo a frenagem por injec&o de corrente continua (frenagem c.c.). No
caso da frenagem c.c., somente as perdas no rotor do motor sédo
utilizadas para dissipar a energia armazenada na inércia da carga
mecénica acionada, desprezando-se as perdas por atrito. JA no caso
da Frenagem Otima, tanto as perdas totais no motor , bem como as
perdas no inversor, séo utilizados. Consegue-se torque de frenagem
aproximadamente 5 vezes maior do que com frenagem c.c. (ver figu-
ra6.15).

Possibilita acionamentos com alta performance dindmica sem o uso

de resistor de frenagem.

Evita a ocorréncia de Sobretensao no Circuito Intermediario (E01) na

desaceleracao.

M Na figura 6.15 € mostrada uma curva de Torque x Velocidade de um

motor tipico de 10CV e IV pélos. O torque de frenagem obtido na
velocidade nominal, para inversor com limite de torque (P169 e P170)
ajustado em um valor igual ao torque nominal do motor € dado pelo
ponto TB1 na figura 6.15. O valor de TB1 ird depender do rendimento
do motor sendo que, quando desprezadas as perdas por atrito, €
dado pelo seguinte:
TB1 = Lo
n

Onde:

n = rendimento do motor

No caso da figura 6.15 o rendimento do motor para a condi¢céo de
carga nominal é de n = 0,84 (ou 84%), o que resultaem TB1=0,19
ou 19% do torque nominal do motor.

O torque de frenagem, partindo-se do ponto TB1, varia na proporcéo
inversa da velocidade (1/N). Em velocidades baixas o torque de
frenagem atinge o valor da limitac&o de torque do inversor. No caso
dafigura 6.15 o torque atinge o valor da limitacao de torque (100%)
guando a velocidade é menor que aproximadamente 20% da veloci-
dade nominal.

E possivel aumentar o torque de frenagem dado nesta figura aumen-
tando-se o valor da limitacdo de corrente do inversor durante a
frenagem otima (P169 - torque sentido horario, P170 - anti-horario).

MEm geral motores menores possuem menores rendimentos (maio-
res perdas) e, consequentemente, consegue-se relativamente maior
torque de frenagem com estes.

Exemplos: 1HP, IV pdlos: n = 0,76 o que resulta em TB1= 0,32
20HP, IV polos: n = 0,86 o que resulta em TB1=0,16
200HP, IV polos: n = 0,88 o que resultaem TB1=0,14



DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descrigao / Observacgdes
_T
Nnom
1,0
(a)
(b)
TBL{< ©
0 N
0 02 1,0 2,0 Nnom
Figura 6.15 - Curva T x N para Frenagem Otima e motor tipico de 10CV,
acionado por inversor com limite de torque ajustado para um valor igual
ao torque nominal do motor.
(&) Torque gerado pelo motor em operagdo normal acionado pelo inver-
sor no “modo motor” (torque resistente de carga) )
(b) Torque de frenagem gerado pelo uso da Frenagem Otima
(c) Torque de frenagem gerado pelo uso da Frenagem c.c.
NOTA!
A atuacdo da frenagem 6tima pode causar um aumento no
nivel de vibracéo e ruido acustico no motor. Se isto n&o for
desejado, desative a frenagem 6tima.
E.- NOTA!
COMO DESATIVAR A FRENAGEM OTIMA: Caso ndo se deseje
utilizar a Frenagem Otima ou caso se deseje utilizar a Frenagem
Reostética, ajustar P151 no maximo (400 ou 800V).
P152 0.00...9.99 MVer P151 (com controle V/F).
Ganho proporcional [1,50]
do Regulador da 0.01

Tensao do Circuito
Intermediario
[s6 para P202=0, 1

ou 2 (Controle V/F)]
P153 325...400 (P296=0) 1 .
Nivel de Frenagem [375] P153 : E?ula- ;;t;::;ensao
Reostatica 1V Ud nominal reostgética .
564...800 (P296=1)
[618] Tensdo Cl
1V ud (P004)
564...800 (P296=2) > Tempo
[675] 4
—jud  — ud
1V Tens&o
564...800 (P296=3) Resistor
[ 748 ] Frenagem (BR)
1V » Tempo

Figura 6.16 — Curva de atuacdo da Frenagem Reostatica
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DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descrigao / Observacgdes
564...800 (P296=4) MPara atuar a frenagem reostética:
[780] O Conecte resistor de frenagem .Ver Cap.8
1V O Ajuste P154 e P155 de acordo com o resistor de frenagem uti-
lizado.

O Ajuste P151 para o valor maximo: 400 ou 800V conforme o
caso, para evitar atuacéo da reg. de tenséo do circuito interme-
diario antes da frenagem.

P154 0...500 M Ajustar com valor igual ao da resisténcia ohmica do resistor de

Resistor de [0] frenagem utilizado.

Frenagem 0,1Q(<99,9)-1Q (200) ™ P154=0 desabilita a protecéio de sobrecarga no resistor de frenagem.
Deve ser programado para 0 quando n&o for utilizado resistor de
frenagem.

P155 0.02 ... 650 Ajusta o nivel de atuacao da protecéo de sobrecarga no resistor de

Poténcia Permitida [-] frenagem.

no Resistor de 0,01kW (<9,99) Ajustar de acordo com a poténcia nominal do resistor de frenagem

Frenagem 0,1kW (>9,99) utilizado.

1KW(>99,9) M Funcionamento: se a poténcia média no resistor de frenagem duran-
te o periodo de 2 minutos ultrapassar o valor ajustado em P155 o
inversor sera bloqueado por E12.
M Ver item 8.10.

P156 P157 ... 1.3xP295 Corrente do motor (P003)

Corrente de [ 1.1xP401 ] Corrente de sobrecarga

Sobrecargado 0,1A(<100) -1A(>99,9)

motor a Velocidade
Nominal

@

P157

Corrente de
Sobrecargado
Motor a 50% da
Velocidade Nominal

@

P158

Corrente de
Sobrecargado
Motor a 5% da
Velocidade Nominal

@

88

P158 ... P156
[ 0.9xP401 |
0,1A(<100) -1A(>99,9)

» Tempo (seg.)

15 30 60 90
Figura 6.17 — Funcéo Ixt — deteccdo de sobrecarga

0.2xP295 ... P157 P156
[ 0.5xP401 ] o =
0,1A(<100) -1A(>99,9) 100 P157

80

— 60 //

Q /

- 1o LPISE
20

510 20 30 40 50 60 70 80 90 100 110 120 130 140 150

% Velocidade nominal
Figura 6.18 — Niveis da prote¢céo de sobrecarga



DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descrigao / Observacgdes

M Utilizado para protecéo de sobrecarga do motor e do inversor (Ixt —
EO5).

M A corrente de sobrecarga do motor é o valor de corrente a partir do
qual o inversor entendera que o motor esta operando em sobrecar-
ga. Quanto maior a diferenca entre a corrente do motor e a corrente
de sobrecarga, mais rapida sera a atuagéo do E05.

M O pardmetro P156 (Corrente de Sobrecarga a Velocidade Nominal)
deve ser ajustado num valor 10% acima da corrente hominal do
motor utilizado (P401).

M A corrente de sobrecarga € dada em funcao da velocidade que esta
sendo aplicada ao motor, de acordo com a curva de sobrecarga. Os
paradmetros P156, P157 e P158 s&o os trés pontos utilizados para
formar a curva de sobrecarga do motor, mostrada na figura 6.18 para
0 ajuste de fabrica.

M Com o ajuste da curva de corrente de sobrecarga, é possivel progra-
mar um valor de sobrecarga que varia de acordo com a velocidade
de operacdo do inversor (padréo de fabrica), melhorando a protecéo
para motores auto-ventilados, ou um nivel constante de sobrecarga
para qualquer velocidade aplicada ao motor (motores com ventila-
¢ao independente).

P161 0.0...63.9 M Ganhos ajustados em funcdo do parametro P413 (Constante Tm) e
Ganho Proporcional [7.4] também pela rotina de auto-ajuste.

do Regulador de 0,1

Velocidade

©)

P162 0.000...9.999

Ganho Integral do [0.023]

do Regulador de 0,001

Velocidade

©)

P163 -999...999 M Quando a referéncia de velocidade for pelas entradas analégicas
Offset Referéncia [0] All... Al4, P163 ou P164 podem ser usados para compensar offsets
Local 1bit indesejados nesses sinais.

P164 -999...999

Offset Referéncia [0]

Remota 1bit

[ Estes parame-
tros (P161 aP164)s6

sao visiveis no(s)

display(s) quando

P202=30u 4
(Controle Vetorial)
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DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa
[Ajuste fabrica]

Parametro Unidade Descricdo / Observacdes
P167 0.00...1.99 MP167 e P168 ajustados em funcéo dos parametros P411 e P409
Ganho Proporcional [0.5] respectivamente.
do Regulador de 0,01 P167 e P168 sao ajustados pela rotina de auto-ajuste.
Corrente
4)
P168 0.000...1.999
Ganho Integral do [0.010]
Regulador de 0,001

Corrente

[ Estes Parame-
tros (P167 e P168) s6
sdo visiveis no(s)
display(s) quando
P202=3 ou 4 (Contro-
le Vetorial)

P169

Com controle V/F
(P202=0, 1 ou 2):
Corrente Maxima
de Saida

90

0.2xP295...1.8xP295 MVisa evitar o tombamento (travamento) do motor durante sobrecar-
[ 1,5xP295 ] gas. Se a carga no motor aumentar a sua corrente ird aumentar. Se
0,1A(<100)-1A(>99,9) acorrente tentar ultrapassar o valor ajustado em P169, a rotagéo do
= motor sera reduzida seguindo a rampa de desaceleragéo até que a
corrente fique abaixo do valor ajustado em P169. Quando a sobre-

carga desaparecer a rotacao voltara ao normal.

Corrente do motor

P169 1
»Tempo
VeIocidadAE
3 H
desaceler~.~" aceler.
através atra-
Aceleragdo |, desaceleragdorampa ves
7 — / 7
através através rampa rampa
rampa (P101/P103) »Tempo
(P100/P102) duragéo em regime durago "
aceleragéao desaceleracdo

Figura 6.19 — Curvas mostrando a atuacao da limitagdo de corrente



DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa

[Ajuste fabrica]

Parametro Unidade Descrigcao / Observacges
P169 Limita o valor da componente da corrente do motor que produz
Com Controle 0...180 torque. O ajuste é expresso em % da corrente nominal do inver -
Vetorial [150] sor (valor do parametro P295).
(P202 =3 ou 4): 1% M Durante a atuagéo da limitagéo a corrente do motor pode ser cal-
Maxima Corrente culada por:
de Torque Horério
Imotor = ,\/(P169 ou P170)? + (P410)?
M Durante a frenagem 6tima, P169 atua como limitagao de corrente
maxima de saida para gerar o torque horario de frenagem (ver
P151).
P170 0...180 M Ver descri¢éo acima para P169.
Maxima Corrente de [150]
Torque Anti-Horério 1%
[ Este parame-
tro s6 é visivel no(s)
display(s) quando
P202 = 3 ou 4 (Con-
trole Vetorial)
P171 0...180 M Limitagdo de corrente de Torque em funcéo da velocidade:
Maxima Corrente de [100]
Torgue Horario na 1% Limitag&o da
Velocidade Maxima A corrente de Torque
(N=P134)
P172 0...180
Maxima Corrente de [100]
Torque Anti-Horario 1% P170/P169 ,
na Velocidade Maxima i
(N=P134)
P172/P171}- 5 ;
[ Estes parame- - ! > N
tros s6 séo visiveis Vel sincronax _ P134
. P180
no(s)display(s) quan- 100
do P202 = 3 ou 4 Figura 6.20 — Curva de atuacdo da limitacdo de torque na velocidade
(Controle Vetorial) maxima
M Essa funcéo fica inativa enquanto o contetido de P171/P172 for
maior ou igual ao conteudo de P169/170.
P171 e P172 atuam também durante a frenagem 6tima limitan-
do a corrente de saida méaxima.
P175 0.0...31.9
Ganho proporcional [2.0]
do Regulador de 0,1
Fluxo
©)
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DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa
[Ajuste fabrica]

Parametro Unidade Descri¢cdo / Observacgdes
P176 0.000...9.999 Ganhos ajustados em fungéo do parametro P412, e também pela
Ganho Integral do [0.020 ] rotina de auto-ajuste.
Regulador de Fluxo 0,001
©)
P177 0...120
Fluxo Minimo [0]

1%
P178 0...120
Fluxo Nominal [100]

1%
P179 0...120
Fluxo M&ximo [120]

1%
E" P177 e P179
s6 atuam para P202=3
(vetorial sensorless)
P180 0...120 M Expressa em % da velocidade nominal do motor (parametro P402),
Ponto de Inicio do [95] a partir da qual ocorre o enfraquecimento de campo do motor. Quan-
Enfraquecimento de 1% do P202=3 (vetorial sensorless) e o motor ndo atinge as velocida-

Campo

[ Estes parame-
tros (P175 a P180)

s6 sdo visiveis no(s)
display(s) quando
P202= 3 ou 4 (Con-
trole Vetorial)

des proximas ou superiores a velocidade nominal, reduzir
gradativamente os parametros P180 e/ou P178. Quando P202=4
(vetorial com encoder) e 0 motor ndo atinge as velocidades préxi-
mas ou superiores a velocidade nominal, reduzir gradativamente os
parametros P180 e/ou P178.

6.3 PARAMETROS DE CONFIGURACAO - P200....P399

P200
A senha esta
(ativa/desativa senha)
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0..1
[1]

P200 Resultado
0 (Inativa) Pemite a alteracdo do contetdo
dos parametros independentemente
de P0O00
1 (Ativa) Somente permite a alteracdo do

conteudo dos parametros
guando P0O0O é igual ao valor
da senha

M Com os ajustes de fabrica a senha é PO00=5.
Para alteracdo do valor da senha ver P0O0O.



DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descrigao / Observagdes
P201 0...3 0=Portugués
Selecao do Idioma [ Portugués | 1=English
= 2=Espafiol
3=Deutsch
P202 0.4 0=V/F 60Hz
Tipo de controle [0] 1=V/F 50Hz
) - 2=V/F Ajustéavel (ver P142...P146)
3=Vetorial Sensorless
4=Vetorial c/ Encoder
M Ver item 4.3 o qual orienta na escolha do tipo de controle.
P203 0.1 0=Nenhuma
Selecéo de [0] 1=Regulador PID
Funcdes Especiais - M Para a funcéo especial Regulador PID ver descrigdo detalhada
dos parametros relacionados (P520...P534).
M Quando P203 ¢ alterado para 1, P265 é alterado automaticamente
para 15 - Manual/Auto.
P204 0..11 M Os parametros P295 (Corrente Nominal); P296 (Tens&o Nominal),
Carrega/ Salva [0] P297, P308 e P201 ndo sé&o alterados quando da carga dos ajustes
Parametros - de fabrica através de P204 = 5.
(1) Memoéria
Usuario
1
Parametros Aju’ste_ de
. P204 =5| Fébrica
atuais do (padrdo
Inversor WEG)
Memoéria
Usuério 2

Figura 6.21 — Tranferéncia de Parametros

P204 Acéo
0,1, 2,4, Sem funcgéo:
6,9 Nenhuma acao
3 Reset P043:
Zera contador de horas habilitado
5 Carrega WEG:

Carrega parametros atuais do
inversor com os ajustes de fabrica
7 Carrega Usuario 1:

Carrega parametros atuais

do inversor com o contetdo da
memoria de parametros 1

8 Carrega Usuario 2:

Carrega parametros atuais do
inversor com o contetdo da
memoéria de parametros 2

10 Salva Usuério 1:

Transfere contetido dos
parédmetros atuais do

inversor para a memoria de
parédmetros 1
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DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descri¢ao / Observagdes
11 Salva Usuério 2:
Transfere contetdo dos
parédmetros atuais do
inversor para a memoria
de parémetros 2
(@ NOTA!
A acédo de carregar/salvar parametros so6 sera efetuada
apos fazer o ajuste do parametro e pressionar a tecla
P205 0...6 M Seleciona qual dentre os parametros de leitura listados abaixo sera
Sele¢édo do [2] mostrado no display, apos a energizacdo do inversor:
Parémetro - 0=P005 (Frequéncia do Motor)
de Leitura indicado 1=P003 (Corrente do Motor)
2=P002 (Velocidade do Motor)
3=P007 (Tensao de Saida)
4=P006 (Estado do Inversor)
5=P009 (Torque no Motor)
6=P040 (Variavel de Processo PID)
P206 0...255 MQuando ocorre um erro, exceto EQ9, E24, E31 ou E41, o inversor
Tempo de [0] podera provocar um “reset” automaticamente, apos transcorrido o
Auto-Reset 1s tempo dado por P206.

MSe P206 <2 ndo ocorrera “auto-reset”.

M ApOs ocorrido o “auto-reset”, se 0 mesmo erro voltar a ocorrer por
trés vezes consecutivas, a fungdo de auto-reset sera inibida. Um
erro é considerado reincidente, se este mesmo erro voltar a ocorrer
até 30 segundos apds ser executado o auto-reset.

Portanto, se um erro ocorrer quatro vezes consecutivas, este per-
manecera sendo indicado (e o inversor desabilitado) permanente-
mente.
P207 32...127 MEste parametro é Gtil somente para inversores providos de HMI com
Unidade Eng. Ref. 1 display de cristal liquido (LCD).
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[114 (1]

M A unidade de engenharia da referéncia é composta de trés caracteres,
0s quais serdo aplicados a indicacao da Referéncia de Velocidade
(P001) e a Velocidade do Motor (P002). P207 define o caracter mais
a esquerda, P216 o do centro e P217 o da direita.

M Caracteres possiveis de serem escolhidos:

Caracteres correspondentes ao codigo ASCIl de 32 a 127.
Exemplos:
AB,...Y,Z ab, .,y201 .,9#%$ %,( )*+..



DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descrigao / Observagdes
P208 1...18000 MDefine como sera apresentada a Referéncia de Velocidade (P001) e
Fator de Escala [ 1800 ] a Velocidade do Motor (P002) quando este girar na velocidade
da Referéncia 1 Sincrona.
M O valor mostrado pode ser calculado através das formulas:
P002 = Velocidade x P208 / vel. Sincrona x (10)P2°
P001 = Referéncia x P208 / vel. Sincrona x (10)F2%°
onde:
Velocidade = Velocidade atual em rpm;
Vel. sincrona = 120 x P403 / polos;
Pdélos = 120 x P403 / P402, pode ser igual a 2, 4, 6, 8 ou 10.
Referéncia = Referéncia de Velocidade em rpm.
O numero de casas apds a virgula é definido em P210.
Exemplo:
Se velocidade = vel. sincrona = 1800, P207 = L/s, P208 = 900 (indi-
cacédo desejada 90.0, logo P210 = 1), entdo o valor mostrado sera:
90.0 L/s.
P210 0..3 M Define o nimero de casas decimais apds a virgula, na indicacdo da
Ponto decimal da [0] Referéncia de Velocidade (P001) e na indicag&o Velocidade do Mo-
Indicacéo da 1 tor (P002).
Velocidade
P211 0,1
Bloqueio por N=0 [0] P211 Bloqueio por N = 0
(Loégica de Parada) - 0 Inativo
[ Este parame- 1 Alivo
tr_o S0 é visivel no(s) M Quando ativo, desabilita o inversor quando a referéncia de velocida-
display(s) quando de e a velocidade real forem menores do que o valor ajustado em
P202 = 3 ou 4 (Con- P291 (velocidade N=0).
trole Vetorial) O inversor volta a ser habilitado quando for atendida uma das condi-
¢Oes definidas pelo parametro P212.
pP212 0,1 _ -
Condic&o para Saida [0] P212  (Inversor sai da condicdo
de Blogueio por N=0 ] (P211=1) | de bloqueio por N =0
@ Este parame- 0 P001 (N*) > P291 ou
tro s6 é visivel no(s) P002 (N) > P291
display(s) quando 1 POO1 (N*) >0
P202 = 3 ou 4 (Con-
trole Vetorial)
P213 0...999 M P213=0: Ldgica de parada sem temporizacao.
Tempo com [0] P213>0: Légica de parada com temporizagdo. Apds a Referéncia

Velocidade Nula

1s de Velocidade e a Velocidade do Motor ficarem menores do que
valor ajustado em P291, € iniciada a contagem do tempo ajustado
em P213.Quando a contagem atingir esse valor ocorrera a
desabilitacdo do inversor. Se durante a contagem de tempo alguma
das condig¢8es que provocam o bloqueio por Logica de Parada dei-
xar de ser atendida, entdo a contagem de tempo sera zerada € 0
inversor voltar4 a ser habilitado.
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DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descrigao / Observacgdes
P214 0,1
Deteccéo de Falta [1] P214 Subtenséo/Falta de Fase
Fase _ na Alimentacéo (E03)
0 Inativo
1 Ativo
M O detector de falta de fase esta liberado para atuar quando:
1-P214 = Ativo, e
2 - Inversor esté Habilitado.
Aindicacéo no display e a atualiza¢c&o da memoria de defeitos acon-
tecerdo 3,0 seg apés o surgimento da falha.
Obs.: Para os modelos P295 < 28 A n&o h& deteccdo de falta de
fase independentemente do valor programado em P214.
P215 0..2 P215 Acdo
Funcao Copy (HMI) [0] O=Inativo Nenhuma
@ - 1=INV- | Transfere o conteldo dos
HMI pardmetros atuais
do inversor e das
memorias do usuario
1/2 para a memoria
ndo volatil da HMI
(EEPROM). Os parametros
atuais do inversor
permanecem inalterados.
2= HMI - | Transfere o contetido da
INV memdria ndo volatil da
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HMI (EEPROM) para os
parametros atuais do
inversor e para as
memoérias do usuario 1/2.

M A fungdo “Copy” é utilizada para transferir o contetido dos parametros
de um inversor para outro(s). Os inversores devem ser do mesmo
modelo (tens&o/corrente) e com a mesma verséo de software.

E-' Caso a HMI tenha sido previamente carregada com 0s
parédmetros de uma “versao diferente” daquela do inversor para
o qual ela esta tentando copiar os parametros, a operacao
néo sera efetuada e o inversor ira indicar E10 (Erro: Fungéo
Copy néo permitida). Entenda-se por “verséo diferente” aquelas
que séo diferentes em “x” ou “y” supondo-se que a numeracgao
das versdes de software seja descrita como VX.yz.
Exemplo:versédo V1.60 - (x=1, y=6 e z=0) previamente

armazenada na HMI.
i. Verséo do Inversor: V1.75 - (x'=1, y'=7 e z'=5)
P215=2_,E10 [(y=6) # (Y'=7)]
ii. Verséo do Inversor: V1.62 - (x'=1, y'=6 e 2'=2)
P215=2 -, copia normal [(y=6) = (y'=6)]

Procedimento:

1. Conectar a HMI no inversor que se quer copiar 0s parametros

(Inversor A);

2. Colocar P215=1 (INV - HMI) para transferir os parametros do

Inversor A para a HMI.

Pressionar a tecla . P204 volta

automaticamente para 0 (Inativa) quando a transferéncia estiver con-

cluida.



DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Parametro

Faixa
[Ajuste fabrica]
Unidade

Descricdo / Observacdes

3. Desligar a HMI do Inversor

4. Conectar esta mesma HMI no inversor para o qual se deseja trans-
ferir os parametros (Inversor B).

5. Colocar P215=2 (HMI - INV) para transferir o conteddo da memoria
néao volatil da HMI (EEPROM contendo os parametros do inversor A)

para o Inversor B. Pressionar tecla .Quando P204 voltar para
0 a transferéncia dos parametros foi concluida.

A partir deste momento os Inversores A e B estardo com 0 mesmo
contetdo dos parametros.

6. Se os inversores A e B acionarem motores diferentes verificar os
Parametros do Motor do inversor B.

7. Para copiar o contetido dos parametros do Inversor A para mais
inversores repetir os mesmos procedimentos 4 a 6 acima.

INVERSOR INVERSOR
A B

Parametros Parametros
F:'-

{HMIL INV
iP215=2
; Pressionar &%

C NV HMI

i P215=1 =
Pressionar@”

u‘f': ;

HMI HMI

Figura 6.22 - Cdpia dos Parametros do “Inversor A” para o “Inversor B”

Enquanto a HMI estiver realizando o procedimento de leitura ou
escrita, ndo é possivel opera-la.

P216
Unidade Eng. Ref. 2

pP217
Unidade Eng. Ref. 3

32..127
[112(p)]

32..127
[109 (m) ]

M Estes pardmetros sdo Uteis somente para inversores providos de
HMI com display de cristal liquido (LCD).

M A unidade de engenharia da referéncia é composta de trés caracteres,
0s quais serdo aplicados a indicacdo da Referéncia de Velocidade
(P001) e a Velocidade do Motor (P002). P207 define o caracter mais
a esquerda, P216 o do centro e P217 o da direita.

M Ver pardmetro P207 para melhores explicacoes.

P218
Ajuste do contraste
do display LCD

0...150
[127]

Este pardmetro é Util somente para inversores providos de HMI com
display de cristal liquido (LCD).

Permite o ajuste do contraste do display LCD em funcé&o do angulo
de visualizagdo do mesmo.Incrementar/decrementar o valor do
parametro até obter o melhor contraste.
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DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa

[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade
P220 0.4
Selec¢do Fonte [2]
LOCAL/REMOTO =
(@) 0= Sempre Situagéo Local

1= Sempre Situacdo Remoto

¢/ 10c N
2=Tecla da HMI
(Default LOCAL)

3= Tecla da HMI

(Default REMOTO)
4= Entradas Digitais DI2 ... DI8
(P264 ... P270)
5= Serial (Default local)
6= Serial (Default remoto)
7=Fieldbus (Default local)
8= Fieldbus (Default remoto)

Descricéo / Observacdes
M Define a fonte de origem do comando que ira selecionar entre a situ-
acdo LOCAL e asituagdo REMOTO.

10¢
M No ajuste padréo de fabrica a tecla\*"da HMI ira selecionar Local
ou Remoto. Na energizagéo o inversor iniciara em Local (Default
LOCAL).

P221 0...8 O C
Selecao Referéncia - [0] 0 = Teclas A e !) da HMI

Situacdo LOCAL
@

P222
Selec&o Referéncia -
Situagdo REMOTO

@

1 =Ent. Analdgica All' (P234/P235/P236)
2 = Ent. Analégica Al2' (P237/P238/P239/P240)
3 =Ent. Analégica Al3' (P241/P242/P243/P244)
4 = Ent. Analdgica Al4' (P245/P246/P247)
5 = Soma Ent. Analégica
(AlIl'+ AI2)>0
(Valores negativos sdo zerados)
6 = Soma Ent. Anal6gica
(AIL' + AI2Y)
7 = Potenciémetro Eletrdnico (EP)
8 = Multispeed (P124...P131)
9 = Serial
10=Fieldbus

Para o padréo de fabrica a referéncia Local é via teclas

<é>e Cv:)da HMI e a Remota € a entrada analdgica All.

. D ™ ..
MO valor da referéncia ajustado pelas teclas 7> e V) esta

contido no parametro P121.
M Ver funcionamento do Potencidmetro Eletrénico (EP) na figura 6.30.
M Ao selecionar a opgéo 7 (EP), programar P265 ou P267 em 5 e P266
ou P268 em 5.
M Ao selecionar a op¢éo 8, programar P266 e/ou P267 e/ou P268 em 7.

P223 0.4 0 = Sempre Horario
Selecao Sentido de [2] 1 =Sempre Anti-horario
GIRO Situagéo = @

LOCAL 2 = Tecla \=da HMI
@ (Default Horério)
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DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descricdo / Observacdes
0
3 =Tecla N\~ da HMI
(Default Anti-Horério)
4 = Entrada Digital DI2 (P264 = 0)
5 = Serial (Default Horario)
6 = Serial (Default Anti-Horério)
7 = Fieldbus (Default Horério)
8 = Fieldbus (Default Anti-Horério)
P224 0,1 A\
Selecdo Gira/Para [0] 0= Teclas@e 0 da HMI ativas
Situacdo LOCAL -
1) 1 = Entradas digitais DI
2 = Serial
3 = Fieldbus
Obs.: Quando as entradas DIx estiverem com a fun¢&do AVAN-
A
CO/RETORNO, as tecIas@ e@da HMI permanecerao
inativas independentemente do valor programado em P224.
pP225 0 = Inativo
Selecéo Fonte de 1
JOGQSitanéo ] 1= Teclaja HMI
LOCAL 2 = Entradas digitais DI3... DI8
1) (P265...P270)
3 = Serial
4 = Fieldbus
O valor dareferéncia de velocidade para 0 JOG é dado pelo parametro
P122.
P226 0... 0 = Sempre Horéario
Selegdo Sentido de [4] 1 = Sempre Anti-horario
GIRO Situacéo - =~
REMOTO 2 = Tecla \~*"da HMI
@ (Default Horario)
—~
3 = Tecla \="da HMI
(Default Anti-Horario)
4 = Entrada Digital DI2 (P264 = 0)
5 = Serial (Default Horario)
6 = Serial (Default Anti-Horério)
7 = Fieldbus (Default Horério)
8 = Fieldbus (Default Anti-Horério)
N
giﬁ:géo Gira/Para [Oil] 0 = Teclas @e @da HMI ativas
Situacdo REMOTO - o
@ 1 = Entradas digitais DI
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DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa

[Ajuste fabrica]

Parametro Unidade Descricdo / Observacdes
2 = Serial
3 =Fieldbus
Obs.: Quando as entradas DIx estiverem com a fun¢éo AVAN-
@@ ~
CO/RETORNO, as teclas\N2~¢e da HMI permaneceréo
inativas independentemente do valor programado em P227.
pP228 0...2 0 = Inativo
Sele¢do Fonte de [2]
JOG Situagao - 1= Tecla da HMI
REMOTO 2 = Entradas digitais DI3... DI8
@ (P265...P270)
3 = Serial
4 = Fieldbus
O valor da referéncia de velocidade para 0 JOG é dado pelo parametro
P122.
LOCAL
REFERENCIA
(P221)
SENTIDODEGIRO
(P223)
; (P220)
ngZAZ;D ARA Selecdo LOCAL /
REMOTO
JOG
(P225) REFERENCIA
LOCAL
REFERENCIA
R ——» REFERENCIA
REFERENCIA
—————>
REMOTA
COMANDOS
LOCAL
COMANDOS —— COMANDOS
REMOTO COMANDOS
——>
REMOTO
REFERENCIA
(P222)
SENTIDO DE
GIRO
(P226)
GIRA/PARA
(P227)
JOG
(P228)
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Figura 6.23 - Blocodiagrama Situacao Local / Remoto
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DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

P202 =Tipo de Controle

P202 =00u 1=V/F
Va
PWM
P136
\Y
> > PWM
Referéncia >
T EEEEE—
Total Velocidade
P202 = 2 = V/F Ajustavel
Va
(=L 7T E ) J K
P144). Pl
P146 P145 \/g)0c
A
v T Referéncia
\ \Y; Is = Corrente de Saida
P137 P138 T NSF
BOOST de
Torque Automético Conjpen-
sagéo de
Velod Veloc Escorregamento
7Yy ry v lativa
P139

P169 = Corrente Maxima de Saida

Gira/Péara
4 o

Gira/Para —

A

OFF

y

P169 s

Figura 6.25B - Blocodiagrama do Controle V/F (Escalar)
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DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descrigao / Observacgdes
P233 0,1 M Define se a Zona Morta nas Entradas Analdgicas esta 0 = Inativa ou
Zona Morta das 1 = Ativa.

Entradas Analdgicas

104

[1]

M Se P233 =0 (Inativa), o sinal nas entradas analdgicas atua na Refe-
réncia de Velocidade a partir do ponto minimo: 0...10V/0...20mA/
4...20mA:0V/OmA/4AmA

10...0V/20mA...0/20...4mA:10V/20mA/20mA

MSe P233= 1 (Ativa), o sinal nas Entradas analdgicas possui uma
zona morta, onde a Referéncia de Velocidade permanece no valor
da Velocidade Minima (P133), mesmo com a variacdo do sinal de

entrada.

4

\Referéncia

P134
P133
0 » Sinal Alx
()
AReferéncia
P134
P133
0 » Sinal Alx
[0 RPN 10v
[0 R 20mA
AMA ..o, 20mA
10V e 0
20MA e 0
20mMA ., 4mA

Figura 6.26 - Atuacdo das Entradas Analégicas

(a) Com Zona Morta Ativa
(b) Com Zona Morta Inativa

M No caso da Entrada Analdgica Al4 programada para -10V...+10V
(P246=4) teremos curvas idénticas as da figura 6.26, somente
gue quando Al4 for negativa o Sentido de Giro sera invertido.



DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descricdo / Observacdes
P234 0.000...9.999
Ganho Entrada All [1.000 ] All' - PO18
0.001 AI3' - P020
P234, P242, 245 Al4’- P021
GANHO ‘
OFFSET (P236, 244, P247)
Figura 6.27 - Blocodiagrama das Entradas Analdgicas All, Al3 e Al4
M Os valores internos All', Al3' e Al4' sdo o resultado da
seguinte equacao:
AIX'=(AIX + OFFSET . 10 V) . Ganho
100
Por exemplo : Al1 =5V, OFFSET =-70% e Ganho = 1,00:
All'=(5+(-70).10V).1=-2V
100
All' = -2V, significa que o motor ira girar no sentido
contrario com uma referéncia em maédulo igual a 2V
P235 0=0...10V/0...20mA
Sinal Entrada All1 [0] 1=4...20mA
@ - 2=10...0V/20...0mA
3=20...4mA
M Quando utilizados sinais em corrente na entrada All colocar a cha-
ve S1.2 no cartdo de controle na posi¢éo “ON”".
M Para as opgdes 2 e 3 tem-se referéncia inversa, isto é, tem-se velo-
cidade maxima com referéncia minima.
P236 -100...+100 MVer P234.
Offset Entrada All [0.0]
0.1%
p237 0=P221/P222
Funcéo da [0] 1=N* s/ rampa
Entrada Al2 = 2=Max. Corrente de Torque

3=Variavel de Processo PID
M Quando é selecionada a opgédo 0 (P221/P222), Al2 pode fornecer a
referéncia (se ajustado em P221/P222), sujeita aos limites da
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DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa

[Ajuste fabrica]

Parametro Unidade Descricdo / Observacdes
referéncia (P133, P134) e a a¢do das rampas (P100...P103). Ver
figura 6.24.

MA opgéo 1 (N* sem Rampa) € usada geralmente como um sinal de
referéncia adicional, por exemplo em aplica¢des usando balancim.
Ver figura 6.24.

M A opgao 2 (Max. Corrente de Torque) permite o controle do limite da
corrente de torque P169, P170, pela entrada analégica Al2. Neste
caso P169, P170 tornam-se parametros apenas de leitura. Ver figu-
ra6.25A.

M A opcéo 3 (Variavel de Processo) define a entrada Al2 como sinal
de realimentacdo do Regulador PID (por ex.: sensor de pressao,
temperatura, etc.), caso P524=0

P238 0.000...9.999 .
Ganho Entrada Al2 [1.000] Al2’-P019
0.001 P238
A2
O + GANHO
P239 ¥
FILTRO (P248)
OFFSET (P240)
Figura 6.28 - Blocodiagrama da entrada Analégica Al2

MO valorinterno Al2' é o resultado da seguinte equacao:

A2 = (A2 + 2EFSET, 10v) x Ganho
100
Por exemplo : Al2 =5V, OFFSET =-70% e Ganho = 1,00:
A2 =5+ Dy 10vy x 1= -2v
100
Al2' = -2V, significa que o motor ira girar no sentido contrario com
uma referéncia em médulo igual a 2V.
P239 0...3 0=0...10V/0...20mA
Sinal Entrada Al2 [0] 1=4...20mA
@ - 2=10...0V/20...0mA
3=20...4mA

M Quando utilizados sinais em corrente na entrada Al2 colocar a cha-
ve S1.1 no cartdo de controle na posicéo “ON”.

MPara as opgfes 2 e 3 tem-se referéncia inversa, isto €, tem se
velocidade maxima com referéncia minima.

P240 -100...+100 MVer P234.
Offset Entrada Al2 [0.0]
0.1%
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DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descri¢cdo / Observacdes
P241 0...3 0=P221/P222
Funcéo da Entrada Al3 [0] 1=N*s/ rampa
(Entrada Analdgica - 2=Max.Corrente de Torque
isolada localizada 3=Variavel de Processo (PID)
no Cartéo Opcional M Quando é selecionada a opgéo 0 (P221/P222), Al3 pode fornecer a
EBB.Ver Cap. 8) referéncia (se ajustado em P221/P222), sujeita aos limites da refe-
réncia (P133, P134) e a acao das rampas (P100...P103). Ver figura
6.24.

M A opc¢éo 1 (N* sem Rampa) é usada geralmente como um sinal de
referéncia adicional, por exemplo em aplica¢des usando balancim.
Ver figura 6.24.

m A opcéo 2 (Max.Corrente de Torque) permite o controle do limite da
corrente de torque (P169, P170), pela entrada analdgica Al3. Neste
caso P169, P170 tornam-se parametros apenas de leitura. Ver figu-
ra 6.25A.

M A opcdo 3 (Varidvel de Processo) define a entrada Al3 como sinal de
realimentacdo do Regulador PID (por ex.: sensor de pressao, tem-
peratura, etc.), caso P524=1

pP242 0.000...9.999 ™ Ver P234.
Ganho Entrada Al3 [1.000 ]
0.001
P243 0...3 0=0...10V/0...20mA
Sinal Entrada Al3 [0] 1=4...20mA
® - 2=10...0V/20...0mA
3=20...4mA

M Quando utilizados sinais em corrente na entrada Al3 colocar a cha-
ve S4.1 no cartdo opcional EBB na posi¢édo “ON”.

M Para as opcdes 2 e 3 tem-se referéncia inversa, isto é, tem-se velo-
cidade méxima com referéncia minima.

P244 -100...+100 Ver P234.

Offset Entrada AI3 [0.0]

0.1%

pP245 0.000...9.999 M Ver P234.

Ganho Entrada Al4 [1.000]

(Entrada Analdgica 0.001

com 14 bits

localizada no Cartéo

Opcional EBA.

Ver Cap. 8.)

P246 0...4 0=0...10V/0...20mA

Sinal Entrada Al4 [0] 1=4...20mA

® - 2=10...0V/20...0mA
3=20...4mA
4=-10...+10V

Para as opgles 2 e 3 tem-se referéncia inversa, isto é, tem-se velo-
cidade maxima com referéncia minima.

M Quando utilizados sinais em corrente na entrada Al4 colocar a cha-
ve S2.1 no cartédo opcional EBA na posi¢édo “ON”.

107



DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa

[Ajuste fabrica]

Pardmetro Unidade Descricdo / Observacdes
pP247 -100...+100 Ver P234.
Offset Entrada Al4 [0.0]
0.1%
pP248 0.0...16.0 M Ajusta a constante de tempo do Filtro RC da Entrada Al2 (ver Figura
Filtro da Entrada Al2 [0.0] 6.28)
0.1s
pP251 0..9 M Verificar opgdes possiveis na Tabela 6.1.
Funcéo Saida A0O1 [2] Para valores no padréo de fabrica (P251=2 e P252=1.000) AO1=10V
- guando Velocidade Real = Velocidade Maxima (P134).
M A saida AO1 pode estar localizada no cartdo de controle CC9 (0
10V) ou no cartédo opcional EBB [AO1', 0(4) a 20mA)]. Ver Cap.8.
pP252 0.000...9.999
Ganho Saida A01 [ 1.000]
0.001
P253 0..9 M Verificar opgdes possiveis na Tabela 6.1.
Funcgé&o Saida A02 [5] M Para valores no padrao de fabrica (P253=5 e P254=1.000) AO2=10V
= guando Corrente de Saida=1,5 x P295.
MA saida AO2 pode estar localizada no cartdo de controle CC9 (0
10V) ou no cartédo opcional EBB [AO2', 0(4) a 20mA)]. Ver Cap.8.
P254 0.000...9.999
Ganho Saida A02 [ 1.000]
0.001
P255 0...35 M Verificar op¢des possiveis na Tabela 6.1.
Funcao Saida A03 [2] M Para valores no padréo de fabrica (P255=2 e P256=1.000) AO3=10V
(localizada no Cartéo = guando Velocidade Real = Velocidade Maxima (P134).
Opcional EBA) Parainformag8es sobre a saida AO3 ver Cap. 8.
P256 0.000...9.999
Ganho Saida A03 [1.000 ]
0.001
P257 0...35 M Verificar opgdes possiveis na Tabela 6.1.
Funcéo Saida A04 [5] Para valores no padréo de fabrica (P257=5 e P258=1.000) AO4=10V
(localizada no Cartéo = guando Corrente de Saida=1,5 x P295.
Opcional EBA)
P258 0.000...9.999
Ganho Saida A04 [ 1.000]
0.001
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DES

CRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descricdo / Observacoes
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P251

(AO1) 0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 -

P253

(AD2) 0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 -

P255

(AO3) 0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10...35

P257

(AO4) 0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10...35

Referéncia de Velocidad

Referéncia ——
Total

-

—
Velocidade Rea—T——" | P252, P254, P256, P258

P

- —

"

Referéncia de »| Ganho [—O AOX
Torque
Corrente de —_——
Torque
Corrente de

~ Saida
Variavel Processo PID==

Corrente —
Ativa
Potén- —
cia
Referéncia PID—

Figura 6.29 - Blocodiagrama das Saidas Analdgicas

MEscala das indicacdes nas Saidas Analdgicas:

- Fundo de escala =10V: para as saidas AO1 e AO2 localizadas no
cartdo de controle CC9 e AO3 e AO4 no cartdo opcional EBA;

- Fundo de escala =20mA para as saidas AO1' e AO2' localizadas
no cartdo opcional EBB.

Referéncia de Velocidade (P001): fundo de escala=P134
Referéncia Total: fundo de escala=P134

Velocidade Real (P002): fundo de escala=P134
Referéncia de Torque: fundo de escala=1,5x P295
Corrente de Torque: fundo de escala=1,5 x P295
Corrente de Saida: fundo de escala=1,5x P295

Variavel Processo PID: fundo de escala = 1,0 x P528
Corrente Ativa: fundo de escala=1,5x P295

Poténcia: fundo de escala = 1,5 x/3.P295 x P296
Referéncia PID: fundo de escala=1,0 x P528
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DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descri¢cdo / Observacdes
P263 0..3 M Verificar opgdes possiveis na Tabela 6.2 e detalhes sobre funciona-
Funcdo da Entrada [1(Gira/Para)] mento das funcdes na figura 6.30.
Digital DI1 MO estado das entradas digitais pode ser monitorado no parametro
@ - P012.
Notas sobre as fungfes das Entradas Digitais:

P264 0,1 -“Acelera EP’ (Potencidmetro Eletronico) esta ativo quando
Func@odaEntrada [0 (Sentido de Giro) ] DI3 ou DI5 = +24V.
Digital DI2 ; -‘Desacelera EP’ (Potenciémetro Eletronico) esta ativo quando
@ DI4 ou DI6 = 0V.

-‘LOCAL/REMOTO’ = 0V/24V na entrada digital respectivamen-
P265 0...17 te.
FuncdodaEntrada [0 (Sem Funcao) ] -Opgéo ‘Velocidade/Torque’ é valida somente para P202 = 4
Digital DI3 - (Controle Vetorial com encoder).
@) -Opcéo ‘Velocidade/Torque:

Velocidade: DIx Inativa (0V),
P266 0..17 Corrente: DIx Ativa (+24V).
Funcéo da Entrada [0 (Sem Func&o) ] -Quando na opcao ‘Velocidade/Torque’ for selecionado Torque,
Digital D14 - os ganhos do regulador de velocidade P161 e P162 deixam de
(1) ser utilizados e mudam para: Gp (Ganho Proporcional) = 1,00

e Gi (Ganho Integral) = 0,00. Com isto a Referéncia Total pas-
P267 0..17 sa a ser a entrada do Regulador de Torque. Ver Figura 6.25.
Funcédo da Entrada [3(JOG)] -Quando for selecionado velocidade os ganhos do regulador de
([ii)gitw DI5 - velocidade voltam a ser definidos por P161 e P162.
P268 0...17
Funcao da Entrada [6 (22 Rampa) ]
Digital DI6 =
@)
P269 0...17
Funcao da Entrada [0 (Sem Funcéo) |
Digital DI7 -
(localizada no cartéo
opcional)
@)
P270 0...17
Funcao da Entrada [0 (Sem Funcéo) |
Digital DI8 =
(localizada no cartéo
opcional)
@)
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DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Parametro

Faixa
[Ajuste fabrica]
Unidade

Descricdo / Observagdes

DI Parametro |P263 | P264 | P265| P266 | P267 |P268 | P269 | P270
Funcao (DI1) | (DI2) | (DI3)| (Dl4) | (DI5) | (DI6) | (DI7) | (DI8)
5 0,7e 05,7
Sem Fungéo 0 - 16 0e 16|0e 16/0 e 16 16 0,5e7
Gira/Para 1 - - - - - - -
Habilita Geral 2 - 2 2 2 2 2 2
Parada Rapida 3 - - - 8 8 8 8
Sentido de Giro - 0 - - - - - -
Local/Remoto - 1 1 1 1 1 1 1
JOG - - 3 3 3 3 3 3
Sem Erro Externo - - 4 4 4 4 4 4
Acelera EP - - 5 - 5 - - -
Desacelera EP - - - 5 - 5 - -
22 Rampa - - 6 6 6 6 6 6
Avanco - - 8 - - - -
Retorno - - - 8 - - -
Velocidade/Torque | - - 9 9 9 9 9 9
JOG+ - - 10 10 10 10 10 10
JOG- - - 11 11 11 11 11 11
Reset - - 12 12 12 12 12 12
Fieldbus 13 13 13 13 13 13
Start - - 14 - 14 - 14 -
Stop - - - 14 14 - 14
Multispeed (MSx) - - - 7 7 7 - -
Manual/Automatico| - - 15 15 15 15 15 15
Termistor do Motor| - - - - - - - 16
Desabilita
Flying Start 17 17 17 17 17 17

Tabela 6.2 - Fungdes das Entradas digitais

[J® NOTAS!

Para a funcdo Start/Stop atuar, programar também P224 e/

ou P227=1.

A selecdo P265 ou P267=5 e P266 ou P268 (EP) necessita
gue se programe P221 e/ou P222=7.
A selecdo P266 e/ou P267 e/ou P268=7 necessita que pro-
grame P221 e/ou P222=8.

111



DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

GIRA/PARA
rampa rampa
acelera- desaceleracgéo
céo H
Velocidade
do Motor
: »
: Tempo
24V
D aberto _
»
Tempo
SEM ERRO EXTERNO
motor gira
livre
Velocidade do
Motor -
i “Tempo
24V
DI aberto R
'Tempo
22RAMPA
24V
DI - Gira/
Para aberto
rI'empo
24V
DI - 22 rampa aberto
E I Tempo
P102 P103
P100 P101
' Vs
Velocidade d ; I _
Motor VTempo

HABILITA GERAL

rampa motor gira
aceleragéo livre
Velocidade do\
Motor H
.
Ll
24V Tempo
Dl aberto
Ll
Tempo
SENTIDO DE GIRO
Velocidade
do Motor Horéario
|-
Anti-Horario ?empo
24V
Dl aberto
Ll
Tempo

PARADA RAPIDA

Velocidade do motor
Motor desacelera o
com rampa nula "I'empo
24V
DI - Parada rapida aberto o

Tempo

Figura 6.30 - Detalhes sobre funcionamento das fun¢des das Entradas Digitais
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DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

JOG
Velocidade JOG
Velocidade ( (P122)
de saida Rampa
aceler 4+— Rampa
desaceler. >
: Tempo
Gira/Para
aberto! .
: ; Tempo
(24 V
DI-JOG
aberto
24 V Tempo
Habilita Geral
aberto N
Tempo
JOG +
JOG -
Velocidade JOG+ (P122)
1/ JOG- (P123)
Velocidade
de saida
24V ? i Tempo
DI-JOG % :
: aber- _
' to -
: 24V Tempo
Habilita Hab. Geral
Geral/Gira/ . 3
Para Gira/Para aberto aberto N
Tempo
RESET
Com erro
Estado do
Inversor Sem erro *
: 3 Tempo
' 24 V|—| ‘ '
DI - Reset aberto —| —|
f H H ’
Tempo
24V '
Reset .

(*) A condigdo que gerou o erro persiste Tempo

Figura 6.30 - Detalhes sobre funcionamento das fungbes das Entradas Digitais (cont.)
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DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

START / STOP
DI - Start H H 24V ’7
aberto
: : »Tempo
24 V. 3 ; >
; Tempo
DI - Stop aber- :
o i i Tempo
Velocidade
do Motor >
Tempo
AVANCO /RETORNO
24V I,
DI - Avanco aberto|_| ~
Tempo
24V |
DI-Retorno | |—|abertqs 3 R
: Tempo

Velocida-
de do

Motor ) VT
Anti - Horarip empo

POTENCIOMETRO ELETRONICO (EP)

Horario

oAceIera
Entradas Aceleracéo Referéncia
Digitais Desacelerag&o de Velocida-
Desacelera de
O
A
L | Reset
& para zero
Habilitagdo —
Velocidade
minima
Velocidade l

de Saida — R

Tempo
24 V

DI3, DI5 Acelera abertc R
Reset{ 24 Tempo

Dl4, D16 Desacelera >
24V Tempo

DI - Gira/Para _i aberto .
Tempo

Figura 6.30 - Detalhes sobre funcionamento das fungfes das Entradas Digitais (cont.)
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DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa
[Ajuste fabrica]

Parémetro Unidade Descricdo / Observacdes
P275 0..25 M Verificar opgdes possiveis na Tabela 6.3 e detalhes sobre funciona-
Funcéo da Saida [0 (Sem Funcéo) | mento das fungdes na figura 6.31.
Digital DO1 - M O estado das saidas digitais pode ser monitorado no pardmetro P013.
(localizada no Cartéo M Quando o definido no nome da fungéo for verdadeiro a Saida Digital
Opcional) estara ativada, i.e., DOx = transistor saturado e/ou RLx = relé com
D bobina energizada.

Exemplo: 'Is > Ix": quando Is > Ix temos DOx = transistor saturado
P276 0...25 e/ou RLx = relé com bobina energizada e, quando Is Ix, temos
Funcéo da Saida [0 (Sem Func&o) | DOx = transistor cortado e/ou RLx = relé com bobina ndaenergizada
Digital DO2 - Notas adicionais sobre as fungbes das Saidas Digitais:
(localizada no Cartéo
Opcional) - ‘Remoto’ significa que o inversor esté operando na situacéo Re-
D moto.

- ‘Run’ equivale a inversor habilitado.
P277 0...25 - ‘Ready’ equivale a inversor sem erro e sem subtenséo.
Funcéo Saida a [13 (Sem Erro) ] - ‘Sem erro’ significa que o inversor ndo esta desabilitado por
Relé RL1 - qualquer tipo de erro.
@) - ‘Com erro’ significa que o inversor esta desabilitado por

algum tipo de erro.

P279 0...25 - ‘Sem EOQO’ significa que o inversor ndo esta desabilitado por erro EQO.
Funcéo Saida a [2 (N>Nx) ] - ‘'Sem E01+E02+EQ3'’ significa que o inversor ndo esta desabilitado
Relé RL2 - por erro EO1 ou EO2 ou EO3.
@ - ‘'Sem EO04’ significa que o inversor ndo esta desabilitado por erro E04.

- ‘'Sem EO5' significa que o inversor ndo esta desabilitado por erro EO5.
P280 0...25 - ‘Referéncia 4 ... 20mA OK’ significa que a referéncia em corrente
Funcao Saida a [ 1 (N*>NX) ] (opcado 4 a 20mA) esta dentro da faixa de 4 a 20mA.
Relé RL3 - - ‘N=0’ significa que a velocidade do motor esta abaixo do valor a-
(@) justado em P291 (velocidade nula).

- ‘Sem funcdo’ significa que as Saidas Digitais ficardo sempre no
estado de repouso, i. e., DOx = transistor cortado e RLx=relé
com bobina n&o energizada.

- ‘Sentido Horario’ significa que quando o motor estiver girando
no sentido Horério teremos DOX = transistor saturado e/ou RLx =
relé com bobina energizada e, quando o motor estiver girando
no sentido Anti-Horério, teremos DOXx = transistor cortado e/ou
RLx =relé com bobina ndo energizada.

- 'Torque > Tx' e 'Torque < Tx' sdo validos somente para P202 =
3 ou 4 (Controle Vetorial). Nestas funcdes “ Torque” corresponde
ao Torque do motor como indicado no parametro P0Q9.

-'Ride-Through' significa que o inversor estd executando a fungéo
Ride-Through.

- 'Pré-carga OK' significa que a tens&o do circuito intermediario
(link CC) esté acima do nivel de tenséo de pré-carga.

DefinigBes dos simbolos usados nas funcdes:
N =P002 (Velocidade do Motor)
N*=P001 (Referéncia de Velocidade)
Nx = P288 (Velocidade Nx)

Ny = P289 (Velocidade Ny)

Ix =P290 (Corrente Ix)

Is =P003 (Corrente do Motor)
Torque = P009 (Torque no Motor)
Tx = P293 (Torque Tx)

VPx = P533 (Variavel Processo x)
VPy = P534 (Variavel Processo y)
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DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Parametro

Faixa
[Ajuste fabrica]
Unidade

Descricdo / Observagdes

116

Parametro | P275 | P276 | P277 | P279 | P280
Funcéo (DO1) | (DO2) | (RL1) | (RL2)| (RL3)
Sem Funcao 0el9(0e19|0el19|0e19|0e19
N* > Nx 1 1 1 1 1
N > Nx 2 2 2 2 2
N < Ny 3 3 3 3 3
N = N* 4 4 4 4 4
N=0 5 5 5 5 5
Is > Ix 6 6 6 6 6
Is < Ix 7 7 7 7 7
Torque > Tx 8 8 8 8 8
Torque < Tx 9 9 9 9 9
Remoto 10 10 10 10 10
run 11 11 11 11 11
ready 12 12 12 12 12
Sem Erro 13 13 13 13 13
Sem EQ0 14 14 14 14 14
Sem EO01+E02+E03 15 15 15 15 15
Sem E04 16 16 16 16 16
Sem E05 17 17 17 17 17
4...20 mA OK 18 18 18 18 18
Fieldbus 19 19 19 19 19
Sentido Horério 20 20 20 20 20
Var. Proc. > VPx 21 21 21 21 21
Var. Proc. <VPy 22 22 22 22 22
Ride-Through 23 23 23 23 23
Pré-Carga OK 24 24 24 24 24
Com Erro 25 25 25 25 25

Tabela 6.3 - Fungdes das Saidas digitais



DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

N > Nx

Relé/
Transistor
OFF

Nx (P288)

Tempo

ON

OFF

ON

Relé/
Transistor

OFF OFF

N* > Nx

N
/_\ Nx (P288)
/ \ ?empo

Relé/
Transistor
OFF

ON

OFF

Torque > Tx

Torgue no Motor
(P0O09) Tx (P293)
E \ Tempo

ON

Relé/
Transistor opg

OFF

N < Ny

Ny (P289)

Relé/ .

Transistor

ON P

ON
OFF
Is > Ix
Is
Ix (P290) R
5 ON
Relé/
Transistor
OFF OFF
Is < Ix
Is
/_\ a0y
ON E ' ON
Relé/
Transistor OFF
Torque <Tx
Torque no Motor
(P009)
Tx (P293)
\ Tempo

Relé/
Transis-
tor

ON

Figura 6.31 - Detalhes sobre funcionamento das fun¢des das Saidas Digitais
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Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descrigao / Observacgdes
Refer. 4...20mA
s/ EOX
[23=] SR RSP S S 2mA
c/ EOX .
Tempo > Tempo
Rele/ Relé /
Transistor Transistor
ON OFF
ON OFF ON
N=0
Var. Processo > VPx
Velocidade ... /......P291 /_\ VPX (P533) oo
/ Var. Processo
: ON
Relé/
Transistor
OFF OFF
Relé/
Transistor
OFF| ON | OFF
Pré-carga Ok
LNk CC Var. Processo < VPy
/_\ VPY (P534) | 1o
............................................................ Nivel e / |
Pré-Carga Var. Processo
Tempo ON ON
Rele/
Relé/ Transistor OFF
Transistor
ON OFF ON
Figura 6.31 - Detalhes sobre funcionamento das fun¢des das Saidas Digitais (cont.)
pP288 0..P134 MUsados nas fun¢bes das Saidas Digitais:
Velocidade Nx [90] N*>Nx, N >Nx e N < Ny.
2 1rpm
P289 0...P134
Velocidade Ny [1800]
@ 1rpm
P290 0.0...2.0xP295 MUsado nas fun¢des das Saidas Digitais:
Corrente Ix [ 1.0xP295 ] Is>Ixels<IXx.
0,1A (<100) -1A (>99,9)
P291 1...100 MUsado na fungéo das Saidas Digitais:
Velocidade N=0 [1] N=0 e na ‘Logica de Parada’ (Blogueio por N=0; ver P211 e P212).
1%
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Faixa
[Ajuste fabrica]

Parametro Unidade Descri¢cao / Observacgdes
P292 1...100 MUsado na fun¢éo das Saidas Digitais:
Faixa para N=N* [1] N=N*.
(Velocidade Atingida) 1%
P293 0...200 MUsado nas fungbes das Saidas Digitais:
Torque TX [100] Torque > Tx e Torque <Tx. Nestas fungdes o Torque do motor indica-

1% do no parametro PO09 é comparado com o valor ajustado em P293.
P295 0...37 0=3.6A; 1=4.0A; 2=5.5A; 3=6.0A; 4=7.0A; 5=9.0A; 6=10.0A;

Corrente Nominal do
Inversor

[ De acordo com a
corrente nominal

7=13.0A; 8=16.0A; 9=24.0A; 10=28.0A; 11=30.0A; 12=38.0A;

13=45.0A; 14=54

.0A; 15=60.0A; 16=70.0A; 17=86.0A, 18=105.0A,;

D do Inversor] 19=130.0A; 20=142.0A; 21=180.0A; 22=240.0A; 23=361.0A;
- 24=450.0A; 25=600.0A; 26=200.0A; 27=230.0A;28=320.0A;
29=400.0A; 30=570.0A; 31=700.0A; 32=900.0A; 33=686.0A;
34=855.0A; 35=1140.0A; 36=1283.0A; 37=1710.0A.
P296 0...4 0=220V/230V 1=380V 2=400V/415V 3=440V/460V 4=480V
Tens&o Nominal [ 0 p/ 220V/230V Xa]
@) 3 p/ 380V480V ] D@FATENGAO!
- M Ajustar P296 conforme a tenséo a ser utilizada!
M Para os inversores com corrente nominal = 86A e tens&o nominal
de 380V a 480V, ajustar também jumper de sele¢do de tensao (ver
item 3.2.3).
P297 0...3 0=1.25kHz
Freqgliéncia de [2(5.0kHZz)] 1=2.5kHz
Chaveamento - 2=5.0 kHz
@ 3=10.0kHz

M Nos inversores que possuem opgéo de operar com corrente maior
do que a nominal para cargas tipo Torque Variavel (VT) é necessario
colocar a freqiiéncia de chaveamento em 2,5kHz. Também deve-se
utilizar frequéncia de chaveamento 2,5 kHz para os modelos 180...600

A.

M A escolha da freqiiéncia de chaveamento resulta num compromisso
entre o ruido acustico no motor e as perdas nos IGBTs do inversor.
Fregiiéncias de chaveamento altas implicam em menor ruido acus-
tico no motor porém aumentam as perdas nos IGBTSs, elevando a
temperatura nos componentes e reduzindo sua vida util. A freqiién-

cia predominante

no motor € o dobro da freqiiéncia de chaveamento

do inversor programada em P297. Assim, P297=5,0 kHz implica em
uma freqiiéncia audivel no motor correspondente a 10,0 kHz. Isto
deve-se ao método de modulagdo PWM utilizado.
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DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descrigao / Observacgdes
Areducéo da freqiiéncia de chaveamento também colabora na redu-
¢ao dos problemas de instabilidade e ressonancias que ocorrem
em determinadas condic6es de aplicacdo. Também, a reducao da
frequéncia de chaveamento reduz as correntes de fuga para a terra,
podendo evitar a atuacao indevida do E11 (Curto-circuito fase- terra
na saida).
M As opcdes 1.25 e 10,0kHz n&o séo validas para o controle vetorial
(P202 =3 0u 4).
P300 0.0...15.0 M A frenagem CC permite a parada rapida do motor através da aplica-
Duracéo de [0.0] ¢ao de corrente continua no mesmo.
Frenagem CC 0.1s M A tensdo CC ou, indiretamente, o torque de frenagem pode ser ajus-
[s6 para P202=0, 1 tado em P302 (0 a 10% da tens&o nominal de alimentac&o). O ajus-
ou 2 (Controle V/F)] te deve ser feito aumentando-se gradativamente o valor de P302 até
P301 0...450 conseguir-se a frenagem desejada.
Velocidade de Inicio [30] INJEGAO DE CORRENTE
da Frenagem CC 1rpm CONTINUA
[s6 para P202=0, 1 N —
ou 2 (Controle V/F)] P300
P302 0.0...10.0 o
Tens3o Aplicada na [0.0] _'I”lEMP‘O_ Temo
Frenagem CC 0.1% MORTO
[s6 para P202=0, 1 +24vV
ou 2 (Controle V/F)] DI-Gira/Para |
Aberto

120

Figura 6.32 — Atuacéo da Frenagem CC no Bloqueio por Rampa
(desabilitacdo da rampa)

INJECAO DE CORRENTE
CONTINUA
N —
P300

Veloc. do

Motor TEMPO
MORTO!

Tempo

+24V |
DI- Habilita Geral

Aberto

Figura 6.33 — Atuacéo da Frenagem CC no Bloqueio Geral
(desabilitacéo geral)

M Antes de iniciar a frenagem por corrente continua existe um “tempo
morto” (motor gira livre), necessario para desmagnetizacéo do mo-
tor. Este tempo é funcao da velocidade do motor em que ocorre a
Frenagem CC.

b
Durante a frenagem CC o display de led's indica d L ~
piscante.
M A frenagem CC néo atua para P202=3 ou 4.




DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descrigao / Observacgdes

MCaso o inversor seja habilitado durante o processo de frenagem esta
sera abortada e o inversor passara a operar normalmente.

M A frenagem CC pode continuar atuando mesmo que o motor ja tenha
parado. Cuidado com o dimensionamento térmico do motor para
frenagens ciclicas de curto periodo.

P303 P133...P134
Velocidade Evitada 1 [ 600 ] Velocidade do
1rpm motor
A
P304 P133...P134
Velocidade Evitada 2 [900] o .
Irpm ;
P305 P133...P134 oy P05 = 5
Velocidade Evitada 3 [ 1200 ] 2510/} S /11 2 xP306
Irpm i ;
P306 0...750 a0s
Faixa de Velocidade (o UK ;
Evitada 1rpm
i i » Referéncia
§ § & de Velocidade
o o o
Figura 6.34 — Curva de atuacdo das ‘Velocidades Evitadas’

M Evita que o0 motor opere permanentemente nos valores de velocidade
nos quais, como exemplo, o sistema mecénico entra em ressonan-
cia causando vibragdo ou ruidos exagerados.

M A passagem pela faixa de velocidade evitada (2 x P306) é feita atra-
vés da rampa de aceleracdo/desaceleracéo.

M A funcdo ndo opera de forma correta se duas faixas de ‘Velocidade
Evitada’ se sobrepuserem.

P308 1..30 M Ajusta o endereco do inversor para comunicagdo serial.

Endereco Serial [1] Ver item 8.13.

@ -

P309 MO0 = Fieldbus Inativo

Fieldbus [0] M1...9 = define o padrao de Fieldbus a ser utilizado (Profibus DP ou

1) - Device Net ou Modbus RTU) e o numero de variaveis trocadas com o
mestre. Ver item 8.12.5.

P313 M Define o comportamento do inversor quando a conexao fisica com

Bloqueio com E29

[0] 0 mestre da rede Fieldbus for interrompida, causando erro E29.
- Veritem 8.12.5.
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DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa

[Ajuste fabrica]

Parametro Unidade Descrigao / Observacgdes
P320 0..3 MO parametro P320 seleciona a utilizagdo das fungdes:
Flying Start/ [0 (Inativas) ] - P320 =1, apenas Flying Start esta ativa;
Ride-Through - - P320 =3, apenas Ride-Through esta ativa;
- P320 =2, Flying Start e Ride-Through estéo ativas;
P331 0.2...10.0 - P320 =0, nenhuma delas est4 ativa (padréo);
Rampa de Tenséo [2.0] MO parametro P331 ajusta 0 tempo necessario para que a tensao de saida
0.1s parta de OV e atinja o valor da tensé&o nominal;
MA fungao Flying Start permite a partida do motor quando este ja esta giran-
P332 0.0...10.0 do. Esta fungéo s atua quando o inversor esta sendo habilitado. Na parti-
Tempo Morto [1.0] da, oinversor vaiimpor a velocidade de referéncia instantaneamente, fazen-
0.1s do uma rampa de tenséo, com tempo definido em P331,

[N Estes parame-
tros (P320, P331, P332)

sO séo visiveis no(s)
display(s) quando
P202 =0, 1 ou 2
(Controle V/IF)

ME possivel partir o motor da forma convencional, mesmo que o parametro
P320 esteja selecionando a func¢éo Flying Start. Para isto, basta ajustar
uma das Entradas Digitais (DI3 ... DI8) com o valor 17 =Desabilita Flying
Start e aciona-la (+24V) durante a partida do motor;

MO parametro P332 ajusta 0 tempo minimo que o inversor aguardara para
voltar a acionar o motor apds a recuperacao da rede no Ride-Through.
Este tempo é contado a partir da queda da rede e é necessario para a
desmagnetizacao do motor. Também é utilizado este tempo na partida
com flying start, antes do inicio do flying-start. Ajustar este tempo
para duas vezes a constante rotdrica do motor - ver tabela em P412.

M A fungdo Ride-Through permite a recuperagéo do inversor, sem bloqueio
por E02 (Subtenséo), quando ocorrer queda da rede de alimentacéo. O
inversor indicara EO2 se a queda da rede durar mais de 2.0 segundos, para
P332<1.0s, ou duas vezes o tempo ajustado em P332, paraP332>1.0s;

M Se esta funcéo estiver habilitada e houver uma queda narede de alimenta-
¢ao, fazendo com que a tenséo no Circuito Intermediério fique abaixo do
nivel de subtens&o, os pulsos de saida serdo desabilitados (motor ira girar
livre). Caso a rede de alimentacéo volte ao estado normal, o inversor voltara
a habilitar os pulsos, impondo a referéncia de frequiéncia instantaneamente
efazendo umarampa de tensao com tempo definido pelo parametro P331.
Ver figura 6.35. A atuagdo da fungédo podera ser visualizada nas saidas
DO1, DO2, RL1, RL2 efou RL3 (P275, P276, P277, P279 e/ou P280)
desde que as mesmas sejam programadas para “23=Ride-Through”;

M As fungBes Flying Start e Ride-Through néo atuam para P202=3 ou 4.

Rede Retorna

Tensao no Link CC

; Nivel do EO2
P332 .
< > Habilitado ’
Pulsos de saida
Desabilitado
P331

Tensao de saida

ov

Frequéncia
de saida

Figura 6.35A - Atuacdo do Ride-Through (rede retorna antes do tempo ajustado em P332)
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Rede Retorna

Tensao no Link CC

Nivel do EO2

Habilitado Pulsos de saida
Desabilitado
i
. Tempo ajustado
P332 em P332

Tenséo de saida

u
W
@
[

_______________ ov

Freqiiéncia de
saida

Figura 6.35B - Atuacdo do Ride-Through (rede retorna depois do tempo ajustado em P332, mas antes de 2s
para P332 <1s ou antes de 2 x P332 para P332 > 1s))

6.4 PARAMETROS DO MOTOR - P400....P499

Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descrigao / Observacgdes
P400 0...600 M Ajustar de acordo com os dados de placa do motor e a ligacéo dos
Tensio nominal [ P296 ] fios na caixa de ligagcéo deste.
do Motor 1v
@
P401 0.0...1.30xP295 M Ajustar de acordo com os dados de placa do motor utilizado, levan-
Corrente nominal [ 1.0xP295 ] do em conta a tensédo do motor.
do Motor 0,1A(<100)-1A(>99,9)
@
P402 0...18000 M Ajustar de acordo com o dado de placa do motor utilizado.
Velocidade nominal [1750]
do Motor 1rpm
@
P403 0...300 M Ajustar de acordo com o dado de placa do motor utilizado.
Fregliéncia nominal [60] MPara controle V/F ajuste de 0 a 300Hz.
do Motor 1Hz MPara controle vetorial ajuste de 30 a 120Hz.
@
30...120
[60]
1Hz
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Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descri¢ao / Observacodes
P404 0...38 0=0.33CV
Poténcia nominal [0] 1=0.50CV
do Motor - 2=0.75CV
® 3=1.0CV
4=15CV
5=2.0CV
6=3.0CV
7=40CV
8=5.0CV
9=6.0CV
10=7.5CV
11=10.0CV
12=12.5CV
13=15.0CV
14=20.0CV
15=25.0CV
16=30.0 CV
17=40.0 CV
18=50.0 CV
19=60.0 CV
20=75.0CV
21=100.0CV
22=125.0CV
23=150.0CV
24=175.0CV
25=200.0CV
26=250.0CV
27=270.0CV
28=300.0CV
29=350.0CV
30=380.0CV
31=400.0CV
32=450.0CV
33=500.0CV
34=600.0 CV
35=700.0CV
36=760.0 CV
37=800.0CV
38=900.0 CV
MAjustar de acordo com o dado de placa do motor utilizado.

P405 250...9999 M Ajustar o nimero de pulsos por rotacéo (PPR) do encoder incremental
Dados do Encoder [1024 ] quando P202=4 (Vetorial com Encoder).
1

P406 0,1 O=Autoventilado

Ventilagéo do Motor [0 (Autoventilado) ] 1=Ventilagéo independente

2 Na primeira energizacao (ver itens 4.2, 4.3 e 4.3.1) ou quando P202

(@) passade0, 1 ou 2 (V/F) para 3 ou 4 (Vetorial - ver item 4.3.2) o valor
ajustado em P406 modifica automaticamente a protecdo de sobre-
carga da seguinte forma:

P406 P157 P158
0 0.9xP401 | 0.5xP401
1 1.0xP401 | 1.0xP401
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Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descri¢cdo / Observagdes
P408 - 0=Nao
Auto Ajuste ? - 1=Sem girar
Q) - 2=Gira p/ 1
3=Gira em Tm [somente para P202= 4 (Vetorial c/Encoder)]
[ Este parame- 4=Medir Tm [somente para P202= 4 (Vetorial c/Encoder)]

tro so é visivel no(s)
display(s) quando
P202 = 3 ou 4 (Con-
trole Vetorial)

[ A rotina de

Auto-ajuste pode ser
canceladapressio-
nando-se a tecla

,somente
quando P409...P413
forem todos
diferentes de zero.

[ O Auto Ajuste
s6 pode ser executa-
do com P309 = Inati-
vo (0)

M Através deste pardmetro é possivel entrar na Rotina de Auto-ajuste
onde sdo estimados automaticamente os valores dos parametros
P409 a P413, relacionados ao motor em uso.

@ NOTA!

Caso seja executada a rotina de Auto-ajuste através de P408=2
(Girap/1_ ), com a carga acoplada ao motor, podera ser estimado
um valor errado de P410 (I_ ), implicando consequentemente em
erro nas estimacgdes de P412 (Constante L/R- Tr) e de P413 (Cons-
tante Tm - constante de tempo mecénica). Também podera ocorrer
sobrecorrente (E00) durante a operacgéo do inversor. Carga significa
inclusive um redutor a vazio ou um disco de inércia, por exemplo.

Orientacdes para ajuste de P408:

P202 = 3 (Vetorial Sensorless):

(a) Quando é possivel acionar o motor sem carga acoplada ao eixo
usar P408 =2 (Girap/ 1)

(b) Quando nao é possivel acionar o motor sem carga acoplada ao
eixo usar P408 = 1 (Sem girar). O parametro P410 para o caso (b)
acima sera obtido de uma tabela, vélida para os motores WEG, com
até 12 polos. Isto s6 ocorre se o valor do parametro P410 for igual a
zero antes de iniciar o Auto-ajuste. No caso em que o valor do
parametro P410 for diferente de zero, a rotina de Auto-ajuste man-
tém o valor ja existente. Desejando-se usar outra marca de motor,
deve-se ajustar esse parametro com o valor ade quado antes de
iniciar o Auto-Ajuste.

@ NOTA!

O parametro P413 (constante de tempo mecénica Twm) para os ca-
sos (a) e (b) acima sera ajustado para um valor aproximado da cons-
tante de tempo mecénica do motor. Para isto s&o levados em conta
ainércia do rotor do motor (dados de tabela validos para motores
WEG), a Corrente e a Tensao Nominais do inversor.

P202 = 4 (Vetorial c/Encoder):

(@ Quando é possivel acionar o motor sem carga acoplada ao eixo
usar P408=2 (Gira p/ | _ ). Apos concluida a rotina de Auto-ajuste,
acoplar carga ao motor e fazer P408 = 4 (Medir Twm), de forma a
estimar P413 (constante de tempo mecénica Tm). Neste caso P413
ird levar em conta também a carga acionada.

(b) Quando néo é possivel acionar o motor sem carga acoplada ao
eixo usar P408=3 (Gira em Twm). O parametro P410 para o caso (b)
acima sera obtido de uma tabela, valida para os motores WEG,
com até 12 pélos. Isto s6 ocorre se o valor do pardmetro P410 for
igual a zero antes de iniciar o Auto-ajuste. No caso em que o valor
do pardmetro P410 for diferente de zero, a rotina de Auto-ajuste
mantém o valor j4 existente. Desejando-se usar outra marca de
motor, deve-se ajustar esse parametro com o valor ade quado antes
de iniciar o Auto-Ajuste.
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Parametro

Faixa

[Ajuste fabrica]

Unidade

Descri¢cdo / Observagdes

P409
Resisténcia do Estator
do Motor (Rs)

@

E.' Este parame-
tro so é visivel no(s)
display(s) quando
P202=3ou 4 (Contro-
le Vetorial)

0.000...9.999

[0]
0.001Q

M Valor estimado pelo Auto-ajuste.

P410

Corrente de
Magnetizacdo do
Motor (I )

E" Este parame-
tro so é visivel no(s)
display(s) quando
P202=3ou 4 (Contro-
le Vetorial)

0...1.25xP295
[0.0]
0.1A

MValor estimado pelo Auto-ajuste nos casos em que 0 motor pode
girar sem carga acoplada (P408=2) ou obtido de tabela quando o
motor for WEG e ndo pode girar sem carga acoplada durante o Auto-
ajuste (P408=1 ou 3).

MPara outras marcas de motores que ndo podem girar sem carga
acoplada ajustar este parametro antes de iniciar o Auto-ajuste com
a corrente a vazio do motor.

P411

Indutancia de
Disperséo de Fluxo
do Motor (als)

@

[J@F® Este parame-
tro so é visivel no(s)
display(s) quando
P202=3ou 4 (Contro-
le Vetorial)

0.00...99.99
[0.00]
0.01mH

M Valor estimado pelo Auto-ajuste.

P412

Constante Lr/Rr
(Constante de tempo
Rotérica do Motor-Tr)

[J@F Este parame-
tro sé é visivel no(s)
display(s) quando
P202=3ou 4 (Contro-
le Vetorial)
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0.000...9.999
[0.000]
0.001s

M Valor estimado pelo Auto-ajuste.

MO valor deste parametro influi na preciséo da velocidade para o caso
do controle vetorial sensorless. Normalmente o Auto-Ajuste
é feito com motor a frio, e, dependendo do motor, o valor de P412
pode variar mais ou menos com temperatura no motor. Assim, para
controle sensorless e operacdo normal com o motor aquecido deve-
se ajustar P412 até que a velocidade do motor com carga aplicada
fique igual aguela indicada na HMI (P001).
Fazer este ajuste na metade da velocidade nominal.
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Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descri¢ao / Observagdes
M Valores tipicos de Tr:
Poténcia do motor - TRIES 2
(cv-hp) NuUmero de polos
2 4 6 8
2 0,15 0,1 0,1 0,1
5 0,24 0,17 0,17 0,14
10 0,53 0,34 0,20 0,16
15 0,60 0,40 0,27 0,36
20 0,72 0,45 0,28 0,36
30 0,78 0,54 0,70 0,46
50 1,40 0,70 0,61 0,50
100 1,25 0,75 0,82 0,80
150 2,29 1,58 0,74 0,98
200 2,40 1,30 0,84 1,39
300 - 2,45 1,81 1,37
350 5,65 2,44 1,72 1,39
500 - 3,04 - -
P413 0.00...99.99 M Valor estimado pelo Auto-ajuste nos casos P408= 3 ou 4.
Constante Tm [0.00] MPara P408=1 ou 2, Tm serd em funcéo da inércia do motor progra-
(Constante de tempo 0.01s mado (dado de tabela) somente se P413=0. Se P408=1 ou 2 e

mecanica)

@

[J@F" Este parame-
tro so é visivel no(s)
display(s) quando
P202=3ou 4 (Contro-
le Vetorial)

P413>0, o valor de P413 ndo seré alterado no Auto-Ajuste.
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6.5 PARAMETROS DAS FUNCOES ESPECIAIS - P500....P699

Faixa

[Ajuste fabrica]

Parametro Unidade Descri¢cdo / Observagdes
P520 0.000...7.999 M A funcéo regulador PID é ativada colocando-se P203 em 1. Esta
Ganho [1.000 ] funcao faz o papel de um regulador proporcional, integral e derivativo
Proporcional PID 0.001 superposto ao controle normal de velocidade do inversor. A velocida-
de sera variada de modo a manter a Variavel de Processo no valor
desejado, ajustado na referéncia (setpoint). Este regulador pode,
P521 0.000...9.999 por exemplo, controlar a vazdo em uma tubulacdo através de uma
Ganho Integral PID [1.000] realimentacdo da vazdo na entrada analégica Al2 ou Al3, a referén-
0.001 cia em All (por exemplo) e estando o inversor acionando a
motobomba que faz circular o fluido nesta tubulacdo. Outros exem-
pP522 0.000...9.999 plos: controle de nivel, pressao, temperatura, dosagem, etc.
Ganho [0.000] M O ganho integral pode ser definido como sendo o tempo necesséa-
Diferencial PID 0.001 rio para que a saida do regulador varie de 0 até P134. E determi-
nado por:
P523 0.0...999 16seg.
Tempo Rampa PID [3.0] s) = P521 x P525
0.1s5 (<99.9s)
1s (>99.9s) nas seguintes condicdes:
» P040=P520=P523=0;
= DIX na posi¢&o Automatico.
pP524 0.1 M Seleciona a entrada de realimentacéo (Variavel de Processo) do re-
Selegéo da [0] gulador PID:
Realimentacéo do - 0=AlI2 (P237...P240)
PID 1=AI3 (P241...P244)
Apés a escolha da entrada de realimentacado, deve-se programar a
funcdo da entrada selecionada em P237 (para Al2) ou P241 (para
Al3).
P525 ' 0.0...100 Fornece o setpoint via teclas @ e G) para o Regulador PID
Setpoint PID [O.O]'.E’)/o] (P203=1) desde que P221=0 (LOC) ou P222=0 (REM) e esteja em
modo Automatico. Caso esteja em modo Manual a referéncia por
teclas é fornecida por P121.
O valor de P525 é mantido no ultimo valor ajustado (backup) mesmo
desabilitando ou desenergizando o inversor [com P120 = 1 (Ativo)].
P526 0.0...16.0 M Ajusta a constante de tempo do filtro da Variadvel de Processo.
Filtro da Variavel de [0.1]
Processo 0.1s
P527 0..1 0=Direto
Tipo de acdo [0] 1=Reverso
- ¥ Selecione de acordo: ™ velocidade | Variavel de [ o
elecionar
do Motor Processo
AUMENTA AUMENTA DIRETO
DIMINUI REVERSO

128




DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descrigao / Observacgdes
P528 1...9.999 MP528 e P529 definem como sera mostrada a Variavel de Processo
Fator de Escala da [1000] (P040).
Variavel Processo 1 M P529 define o nimero de casas decimais apés a virgula.
P528 deve ser ajustado conforme a equagao abaixo:

P529 0.3 Indicacgéo F. S. V. Processo x (10) 5%
Ponto decimal da [1] P528 = —
indica(;éo da _ Ganho (A|2 ou A|3)
Variavel Processo onde:

Indicagéo F. S. V. Processo € o valor do Fundo de Escala da Varia-

vel de Processo, correspondente a 10V (20mA) na Entrada Analdgica

(AI2 ou AlI3) utilizada como realimentacéo.

Exemplo 1: (Pressure Transmitter 0...25 bar — saida 4...20 mA)

=indicacdo desejada: 0 a 25 bar (F. S.)

= Entrada de realimentacéo: Al3

= Ganho Al3=P242=1.000

= Sinal AlI3=P243=1 (4...20mA)

P529=0 (sem casa decimal apds a virgula)

psog = 22X U10)] _ 55
1.000

Exemplo 2 (valores padréo de fabrica):

=indicacdo desejada: 0.0% a 100.0% (F. S.)

= Entrada de realimentacéo: Al2

= Ganho AlI2=P238=1.000

P529=1 (uma casa decimal apds a virgula)

P528 = 100.0x (10)" _ 1000
1.000

P530 32..127 MEstes parametros sdo Uteis somente para inversores providos de
Unidade Eng. Var. [37 (%) ] HMI com display de cristal liquido (LCD).
Proc. 1 - MA unidade de engenharia da Variavel de Processo é composta de

trés caracteres, 0s quais seréo aplicados a indicagao do parametro
P531 32..127 P040. P530 define o caracter mais a esquerda, P531 o do centro e
Unidade Eng. Var. [32()] P532 o da direita.
Proc. 2 - M Caracteres possiveis de serem escolhidos:

Caracteres correspondentes ao cédigo ASCll de 32 a 127.
P532 32..127 Exemplos:
Unidade Eng. Var. AB, ...Y,.Z ab .,y201 ...,9#3% %,¢( ),* + ..

Proc. 3

[32()]

Exempilos:

=Paraindicar “bar”:
P530="b" (98)
P531="a" (97)
P532="r" (114)

= Paraindicar “%":
P530="%" (37)
P531=""(32)
P532=""(32)
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DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descricdo / Observacdes
P533 0.0...100 MUsados nas fun¢fes das Saidas Digitais/Relé:
Valor Var. Proc. X [90.0] V. Pr.>VPx e V. Pr. < VPy com a finalidade de sinalizacé&o/alarme.
0.1% M Os valores s&o percentuais do fundo de escala da Variavel de Pro-
cesso:
P534 0.0...100 (PO40 x (1o)== 100%)
Valor Var. Proc. Y [10.0] P528
0.1%

REFERENCIA (SP-Setpoint): Saida blocodiagrama Fig. 6.23

P523

-
»

/N

Habilita Q

Realimentacdo P524

Ver Figura:
6.27 € 6.28
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Al2'—

Al3'—

i

P526

P040
pP522

pP527

P520, P521

-

S

+ Reverso [Manual P134
- Referéncia
.® |~ [t . ., Reernua,
i Direto Auto (entrada
'y blocodiagrama

Habilita4 : fig 6.24) P133

Figura 6.36 - Blocodiagrama da funcdo Regulador PID

M A comutagao entre Manual/Automatico sera feita por uma das en-
tradas digitais DI3...DI8 (P265...P270).
O pardmetro P040 indica o valor da Variavel de Processo (realimen-
tacdo) na escala/unidade selecionadas. Este parametro pode ser
selecionado como variavel de monitoracéo (ver item 5.2.2) desde
gue P205=6. Para evitar a saturacao da entrada anal6gica de reali-
mentacao, durante o “overshoot” de regulacao, o sinal deve variar
entre 0... 9,0V (0(4)..18mA). A adaptacdo entre o setpoint e a rea-
limentac&o pode ser feita alterando-se o ganho da entrada analdgica
selecionada como realimentacéo (P238 para Al2 ou P242 para Al3).
A Variavel de Processo pode ainda ser visualizada nas saidas
AOL...AO4 desde que programadas em P251, P253, P255 ou P257.
O mesmo se aplica a Referéncia (Setpoint) do PID.
As saidas DO1, DO2 e RL1...RL3 poderdo ser programadas
(P275...P277, P279 ou P280) para as fun¢bes “Varidvel de Proces-
s0 > VPx (P533)" e Variavel de Processo < VPy (P534).
As fun¢des JOG e sentido de giro ficam fora de acdo. Os comandos
de Habilitacdo e Liga/Desliga sao definidos em P220, P224 e P227.

MA comutacdo de manual para automatico ocorre sem oscilagbes

abruptas na referéncia de velocidade.

Quando a fungdo regulador PID é ativada (P203=1), a entrada digital

DI3 é automaticamente programada para a funcdo Manual/Automa-
tico (P265=15):

DI3=0V - MANUAL

DI3 =24V — AUTOMATICO



CAPITULO 7

7.1 ERROS E POSSIVEIS

SOLUCAO E PREVENCAO DE FALHAS

Este capitulo auxilia o usuério a identificar e solucionar possiveis fa-
Ihas que possam ocorrer. Também sao dadas instru¢des sobre as
inspecdes periddicas necessarias e sobre limpeza do inversor.

Quando a maioria dos erros € detectada, o inversor é bloqueado
(desabilitado) e o erro € mostrado no display como EXX , sendo XX o

CAUSAS e
codigo do erro.
Para voltar a operar normalmente o inversor apés a ocorréncia de um
erro é preciso reseta-lo. De forma genérica isto pode ser feito através
das seguintes formas:
M desligando a alimentagéo e ligando-a novamente (power-on
reset);
M pressionando atecla “O/RESET” (manual reset);
M automaticamente através do ajuste de P206 (autoreset);
M viaentrada digital: DI3 (P265 = 12) ou D14 (P266 = 12) ou DI5
(P267 =12) ou DI6 (P268 = 12) ou DI7 (P269 = 12) ou DI8
(P270 =12) (Dl reset)
Ver na tabela abaixo detalhes de reset para cada erro e provaveis
causas.
ERRO RESET CAUSAS MAIS PROVAVEIS
EOO Power-on M Curto-circuito entre duas fases do motor;
Sobrecorrente Manual (tecla O/RESET) ™ Inércia de carga muito alta ou rampa de aceleragéo
nasaida Autoreset muito rapida;
DI M Médulos de transistores em curto;
Parametro (s) de regulacéo e/ou configuragao incorreto (s).
MAjuste de P169, P170, P171, P172 muito alto.
EO1 M Tenséo de alimentac&o muito alta, ocasionando
Sobretensdo no uma tenséo no circuito intermediario acima do valor ma-
circuito ximo
intermediério Ud>400V - Modelos 220-230V
“link CC” (Ud) Ud>800V - Modelos 380- 480V
™ Inércia da carga muito alta ou rampa de desaceleracao
muita rapida.
M Ajuste de P151ou P153 muito alto.
EO2 M Tens&o de alimentag¢édo muito baixa, ocasionando tensdo
Subtensé&o no no circuito intermedidrio abaixo do valor minimo (ler o
circuito valor no Pardmetro P004):
intermediario Ud < 208V - Modelos 220 - 230V
“link CC” (Ud) Ud < 359V - Modelos 380V

Ud < 378V - Modelos 400 - 415V
Ud <416V - Modelos 440 - 460V
Ud < 454V - Modelos 480V

M Falta de fase na entrada;

M Fusivel do circuito de pré-carga (comando) aberto (ver
localizacéo no item 3.2.3);

M Falha no contator de pré-carga;

M Parametro P296 selecionado numatenséao acima daten-
sao nominal darede.

131



SOLUCAO E PREVENCAO DE FALHAS

ERRO RESET CAUSAS MAIS PROVAVEIS
EO3 M Alimentacé&o abaixo do valor minimo.
Subtenséo/Falta Ualim < 154V para modelos 220-230V
de Ualim < 266V para modelos 380-480V
Fase na M Falta de fase na entrada do inversor

alimentacéo (1)

EO4
Sobretemperatura
nos dissipadores
da poténcia, no
ar interno ou falha
no circuito de
pré-carga (2) (3)

M Tempo de atuacéo: 2,0 seg

M Temperatura ambiente alta (>40°C) e corrente de saida
elevada;

M Ventilador bloqueado ou defeituoso (3)
Fusivel do circuito de pré-carga (comando) aberto
(verlocalizacéo no item 3.2.3);

M Alimentaco abaixo do valor minimo ou falta de fase,
se ocorrerem por mais de 2 segundos e sem deteccao
de falta de fase P214=0 (inativa).

M Sinal com polaridade invertida nas entradas analégicas Al1/
Al2.

EO05
Sobrecarga na
saida, funcéo
IXT(Ver
P156/P157/P158)

E06
Erro externo
(aberturadaentrada
digital programada
para s/ erro externo)

EOQ7
Falta de algum
dos sinais do
encoder, (valido se
P202= 4 - Vetorial
com encoder

Power-on
Manual (tecla O/RESET)
Autoreset

™ DI

M Ajuste de P156/P157/P158 muito baixo para o motor
utilizado;
M Carga no eixo muito alta

M Fiacdo nas entradas DI3...DI7 aberta (ndo conectada a
+ 24V):
M Conector XC12 no cartio de controle CC9 desconectado.

M Fiag&o entre encoder e bornes XC9 (cartéo opcional EBA/
EBB) interrompida. Ver item 8.2;
M Encoder com defeito.

EO08 M Ruido elétrico.
Errona CPU
(watchdog)
E09 Consultar a Assisténcia M Meméria com valores alterados.

Erro na meméria
de programa

Técnica da Weg
Automacéo (Item 7.3)

E10
Erro na funcéo

Copy

El1ll
Curto-circuito
fase-terrana saida

E12
Sobrecarga no
resistor de

frenagem

Power-on
Manual (tecla [O]/RESET)
Autoreset

DIx

M Tentativa de copiar os parametros da HMI para o inversor
com versdes de software diferentes.

M Curto para o terra em uma ou mais fases de saida;

M Capacitancia dos cabos do motor para o terra muito
elevada ocasionando picos de corrente na saida (ver nota
adiante).

M Inércia da carga muito alta ou rampa de desaceleracao
muito rapida;

™ Carga no eixo do motor muito alta

M Valores de P154 e P155 programados incorretamente
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ERRO

RESET

CAUSAS MAIS PROVAVEIS

E13
Motor ou encoder
comfiacdoinvertida
(para P202 =4 -
vetorial com encoder)
Este erro s6 pode
ocorrer durante

0 auto-ajuste, com

P408=Girap/1

M Fiacdo U, V, W para o motor invertida ou
M Fiagao do encoder invertida

E24
Errode
programacao

Desaparece automaticamente
guando forem alterados
0s parametros incompativeis

Tentativa de ajuste de um parametro incompativel com
os demais. Ver tabela 5.1

E31
Falha na
conexao da HMI

Desaparece automaticamente

quando a HMl voltar a
estabelecer comunicac&o normal
com o inversor

M Mau contato no cabo da HMI
M Ruido elétrico na instalacéo (interferéncia eletromagnética)

E32
Sobretemperatura
no motor (4)

Power-on

M Manual (tecla O/RESET)
M Autoreset

™ DI

M Carga no eixo do motor muito alta

M Ciclo de carga muito elevado (grande nimero de partidas
e paradas por minuto)

M Temperatura ambiente alta

M Mau contato ou curto-circuito (resisténcia < 100Q) na

fiacdo que chega aos bornes XC4:2 e 3 do cartdo opcional

EBA ou nos bornes XC5:2 e 3 do cartéo opcional EBB,

vinda do termistor do motor.

M P270 programado inadvertidamente para 16, com

cartdes EBA/EBB n&o montados e/ou termistor do motor

ndo instalado;

M Motor travado.

E41
Errode
auto-diagnose

Consultar a Assisténcia
Técnica da Weg Automagéo
(Item 7.3)

M Defeito na memadria ou outros circuitos internos ao inver-
Sor.

Obs.:

(1) O E03 s6 podera ocorrer nos modelos 220-230V e corrente
nominal maior ou igual a 45A ou 380-480V e corrente maior ou
igual a 30A (o parametro P214 devera estarem 1).

(2) No caso de atuacao do E04 por sobretemperatura no inversor €
necessario esperar este esfriar um pouco antes de reseta-lo.

O E04 pode significar também falha no circuito de pré-carga
somente nos modelos 220-230V e corrente nominal maior ou
igual a 70A ou 380-480V e corrente maior ou igual a 86A.

A falha no circuito de pré-carga significa que o contator (mode-
los até 142A) ou Tiristor (modelos acima de 142A) de pré-carga
néo estdo fechados, sobreaquecendo os resistores de pré-carga.

(3) Nos modelos 220-230V e corrente nominal maior ou igual a 16A

ou 380-480V e corrente maior ou igual a 13A, e menor ou igual
a 142A, o EO4 pode ser ocasionado pela temperatura muito alta
do ar interno. Verificar ventilador do ar interno da eletrénica.

(4) No caso de atuagdo do E32 por sobretemperatura no motor é

necessario esperar o mesmo esfriar um pouco antes de resetar
oinversor.
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[ll" NOTA!

Cabos de ligagdo do motor muito longos (mais de 50 metros) poderéo
apresentar uma grande capacitancia para o terra. Isto pode ocasionar a
ativagéo do circuito de falta a terra e, consequentemente, bloqueio por
E11 imediatamente apés a liberacdo do inversor.

SOLUCAO:

Reduzir a freqliéncia de chaveamento (P297).

Ligacao de reatancia trifasica em série com a linha de alimentacéo
do motor. Ver item 8.8

[]l" NOTA!

Forma de atuacéo dos Erros:

EQO,..., EO8, E10, E11, E12, E13 e E32 : desliga relé que estiver

programado para “sem erro”, blogueia pulsos do PWM, indica o

cédigo do erro no display de LEDs e no led “ERROR” de forma

piscante e no display LCD indica o cAdigo e a descricdo do erro.

Também sdo salvos alguns dados na meméria EEPROM: referénci-

as via HMI e EP (potenciémetro eletrénico). (caso a funcao “Backup

das referéncias” em P120 esteja ativa), nimero do erro ocorrido

(desloca os trés ultimos erros anteriores), o estado do integrador

dafuncéo Ixt (sobrecarga de corrente) e o estado dos contadores

de horas habilitado e energizado

E09: ndo permite a operacao do Inversor (ndo é possivel habilitar o

Inversor).

E24: indica o cédigo no display de LEDs e o cédigo e a descricao

do erro no display LCD.

E41: ndo permite a operacgdo do Inversor (ndo é possivel habilitar o

Inversor); indica o cddigo do erro no display de LEDs e no led

“ERROR” de forma piscante e no display LCD indica o cédigo e a

descricdo do erro.

E31: o inversor continua a operar normalmente, ndo aceita os co-
mandos da HMI; indica o cédigo no display de LEDs e o cddigo e a
descricdo do erro no display LCD.

™ EO3 ndo ird para a memoria dos 4 ultimos erros se acontecer o
desligamento da energia (rede) com o inversor em "Desabilita Geral".

=

=

=

Indicacdo dos LED's de estado do inversor:

Significado

_}ii_ O Inversor energizado e sem erro

Inversor em estado de erro.

O led ERROR pisca o nimero do
erro ocorrido.

Exemplo:

UL T

2,7s 1S =—
Nota: Se ocorrer E00 o led ERROR fica
permanentemente aceso
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7.2 SOLUCAO DOS PROBLEMAS MAIS FREQUENTES

PROBLEMA

PONTO A SER
VERIFICADO

ACAO CORRETIVA

Motor ndo gira

Fiacdo errada

1.Verificar todas as conexdes de poténcia e comando. Por exem-
plo, as entradas digitais DIX programadas como habilita rampa
ou habilita geral ou sem erro externo devem estar conectadas
ao +24V. Para a programacéo padréo de fabrica, XC1:1 (DI1)
deve estar em +24V (XC1:9) e XC1:10 conectado a XC1:8.

Referéncia analdgica
(se utilizada)

1.Verificar se o sinal externo esta conectado apropriadamente.
2.Verificar o estado do potencidmetro de controle (se utilizado).

Programacéo errada

1. Verificar se os parametros estdo com os valores corretos para
aplicacdo

Erro

1.Verificar se o inversor ndo esta bloqueado devido a uma condi-
¢ao de erro detectada (ver tabela anterior).

2.Verificar se n&o existe curto-circuito entre os bornes XC1:9 e
10 (curto na fonte de 24Vcc).

Motor tombado
(motor stall)

1.Reduzir sobrecarga do motor.
2.Aumentar P169/P170 ou P136/P137.

Velocidade do motor | Conexdes frouxas 1.Bloquear inversor, desligar a alimentacéo e apertar todas as
varia (flutua) conexdes.
2.Checar o aperto de todas as conexdes internas do inversor.

Potencidmetro de 1.Substituir potenciémetro

referéncia com

defeito

Variacdo dareferéncia | 1.ldentificar motivo da variagao.

analdgica externa
Velocidade do motor | Programacéo errada | 1.Verificar se os conteddos de P133 (velocidade minima)

muito alta ou muito
baixa

(limites da referéncia)

e P134 (velocidade méaxima) estéo de acordo com o motor e a
aplicacéo.

Sinal de controle da
referéncia
(se utilizada)

1.Verificar o nivel do sinal de controle da referéncia.
2.Verificar programacéo (ganhos e offset) em P234 a P247.

Dados de placa do
motor

1.Verificar se o motor utilizado esta de acordo com a aplicagdo

Motor néo atinge a
velocidade nominal,
para P202=3 ou 4-
Vetorial

1.Reduzir P180 (ajustar de 90 a 99%).

Display apagado

Conexdes da HMI

1.Verificar as conexdes da HMI ao inversor .

Tens&o de alimentacdo

1.Valores nominais devem estar dentro do seguinte

Modelos 220-230V: - Min: 187V
- Max: 253V
Modelos 380-480V: - Min: 323V
- Méax: 528V
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PROBLEMA

PONTO A SER
VERIFICADO

ACAO CORRETIVA

Motor ndo entra em
enfraquecimento
de campo
(paraP202=3 ou 4)

1.Ajustar P180, entre 90,0% e 99,0%

Velocidade do motor
baixa e PO09 =P169 i
ou P170 (motor em

Sinais do Encoder
nvertidos ou conexdes
de poténcia invertidas

Verificar os sinais A — A, B — B, segundo a figura 8.5 Se esses
sinais estéo corretos, entdo troque duas fases de saida, por exem-
plo U e V. Ver figura 3.6

limitacdo de torque),
para P202 =4 -
vetorial com encoder

7.3 TELEFONE/FAX/E-MAIL PARA CONTATO
(ASSISTENCIA TECNICA)

NOTA!
Para consultas ou solicitacdo de servigos, é importante ter em maos 0s
seguintes dados:

|

A2

modelo do inversor

namero de série, data de fabricacdo e revisédo de hardware constan-
tes na plaqueta de identificacéo do produto (ver item 2.4)

versao de software instalada (ver item 2.2).

dados da aplicacéo e da programacéao efetuada.

|

Para esclarecimentos, treinamento ou servigos favor contatar a Assistén-
cia Técnica:

WEG AUTOMACAO

Tel. (0800) 7010701

Fax: (047) 372-4200
E-mail: astec@weg.com.br

7.4 MANUTENCAO PREVENTIVA

Sempre desconecte a alimentagéo geral antes de tocar qualquer compo-
nente elétrico associado ao inversor.

Altas tensdes podem estar presentes mesmo ap6s a desconexao da
alimentacao.

Aguarde pelo menos 10 minutos para a descarga completa dos capacitores
da poténcia.

Sempre conecte a carcaca do equipamento ao terra de protecao (PE) no
ponto adequado para isto.

ATENCAO!

Os cartdes eletrénicos possuem componentes sensiveis a descargas
eletrostaticas.

N&o toque diretamente sobre os componentes ou conectores. Caso ne-
cessario, toque antes na carcaca metalica aterrada ou utilize pulseira de
aterramento adequada.

4k
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N&o execute nenhum ensaio de tensédo aplicada ao inversor!
Caso seja necessério, consulte o fabricante.

Para evitar problemas de mau funcionamento ocasionados por condi-
¢Oes ambientais desfavoraveis tais como alta temperatura, umidade,
sujeira, vibracdo ou devido ao envelhecimento dos componentes sdo
necessarias inspeg¢des periédicas nos inversores e instalacoes.

COMPONENTE ANORMALIDADE ACAO CORRETIVA

Terminais, conectores Parafusos frouxos Aperto (4)
Conectores frouxos

Ventiladores (1) / Sistema Sujeira ventiladores Limpeza (4)

de ventilagcao

Ruido acustico anormal

Substituir ventilador

Ventilador parado

Vibracdo anormal

Poeira nos filtros de ar

Limpeza ou substituicéo (5)

Cartdes de circuito impresso | Acumulo de poeira, 6leo, umidade, etc. | Limpeza (4)

Odor Substituicdo
Médulo de poténcia/ Acumulo de poeira, 6leo, umidade, etc. | Limpeza (4)
Conexdes de poténcia Parafusos de conexao frouxos Aperto (4)
Capacitores do link CC Descoloragéo / odor / vazamento Substituicao.
(circuito intermediério) (2) eletrolito

Vélvula de seguranca expandida

ou rompida

Dilatacdo do formato

Resistores de poténcia

Descoloracéo

Substituicdo

Odor

Tabela 7.1 - Inspec¢Oes periddicas apds colocagdo em funcionamento

7.4.1 Instrugbes de Limpeza

OBS:

(1) Recomenda-se substituir os ventiladores apds 40.000 horas de
operacéo.

(2) Verificar a cada 6 meses. Recomenda-se substituir os capacitores
apoés 5 anos em operacao.

(3) Caso o inversor seja armazenado por longos periodos reco-
menda-se energiza-lo a cada intervalo de 1 ano por 48 horas
aproximadamente.

(4) Cada 6 meses.

(5) Duas vezes por més.

Quando necessario limpar o inversor siga as instrucoes:
a) Sistema de ventilagéo:

M Seccione a alimentagéo do inversor e espere 10 minutos.

M Remova o pd depositado nas entradas de ventilagdo usando
uma escova plastica ou uma flanela.

M Remova o pé acumulado sobre as aletas do dissipador e pas do
ventilador utilizando ar comprimido.

b) Cart6es eletronicos:

M Seccione a alimenta¢&o do inversor e espere 10 minutos.

M Remova o pé acumulado sobre os cartfes utilizando uma esco-
va anti-estética e/ou pistola de ar comprimido ionizado (Exem-
plo. Charges Burtes lon Gun (non nuclear) referéncia A6030-6
DESCO). Se necessério retire os cartdes de dentro do inversor.
Use sempre pulseira de aterramento.
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7.5 TABELA DE MATERIAL PARA REPOSICAO

Alimentac¢@o em 220/230V

Modelos (Ampéres)

ftem de .
Nome estoque Especificagéo 6 [ 7 [10[13]16] 24] 28] 45
Quantidade por Inversor
5000.5275 Ventilador 0400.3284 Comp. 190mm (60x60) 1 1 1 1
Ventiladores 5000.5291 Ventilador 0400.3217 Comp.145mm (40x40) 1 1 1
5000.5267 Ventilador 0400.2482 Comp. 150mm (80x80) 2
5000.5364 Ventilador 0400.3217 Comp. 200mm (40x40) 1
Fusivel 0305.6716 Fusivel 6.3X32 3.15A 500V 1
HMI-CFWO09-LCD S417102024 | HMI-LCD 1 1 1 1 |1 1 1 1
CC9-00 S41509651 | Cartdo de Controle CC9.00 1 1 1 |1 1 1
CFI1.00 $41509929 Cartéo de Interface com a HMI 1 1 1 |1 1 1
DPS1.00 S41509775 Cartéo de Fontes e Disparo 1
CRP1.00 S41510960 | Cartdo de Realimentagéo de Pulsos 1 1 1 1 |1 1 1
KML-CFWO09 S417102035 | Kit KML 1
P06 - 2.00 S41510315 Cartdo de Poténcia P06-2.00 1
P07 - 2.00 S41510323 Cartéo de Poténcia P07-2.00 1
P10 - 2.00 S$41510331 Cartdo de Poténcia P10-2.00 1
P13 -2.00 S41510072 Cartdo de Poténcia P13-2.00 1
P16 - 2.00 S41510854 Cartdo de Poténcia P16-2.00 1
P24 -2.00 $41510307 Cartdo de Poténcia P24-2.00 1
P28 - 2.00 S41510030 Cartdo de Poténcia P28-2.00 1
P45 - 2.00 S41510587 | Cartdo de Poténcia P45-2.00 1
HMI-CFWO09-LED S417102023 | HMI-LED (Opcional) 1 1 1 1 |1 1 1 1
KMR-CFWO09 S417102036 | Kit KMR (Opcional) 1 1 1 1 |1 1 1 1
CFI1.01 $41510226 | Cartéo de Interface com a HMI (Opcional) 1|1 111 |1 1 1 1
EBA1.01 S41510110 Cartéo de Expanséo de Fungdes (Opcional) 1 1 1 1 |1 1 1 1
EBA1.02 S41511761 Cartéo de Expanséo de Fungdes (Opcional) 1 1 1 1 |1 1 1 1
EBA1.03 S41511770 | Cartdo de Expanséo de Fungdes (Opcional) 1 1 1 1 |1 1 1 1
EBB1.01 S$41510200 | Cartéo de Expanséo de Fungdes (Opcional) 1 1 1 1 |1 1 1 1
EBB1.02 S41511788 Cartéo de Expanséo de Fungdes (Opcional) 1 1 1 1 |1 1 1 1
EBB1.03 S41511796 | Cartdo de Expanséo de Fungdes (Opcional) 1 1 1 1 |1 1 1 1
SCI1.00 $41510846 Modulo RS-232 para PC (Opcional) 1 1 1 1 |1 1 1 1
Modbus RTU S03051277 | Cartdo Anybus-DT Modbus RTU (Opcional) 1 1 1 1 |1 1 1 1
Profibus DP S03051269 | Cartdo Anybus-S Profibus DP (Opcional) 1|1 111 |1 1 1 1
DeviceNet S03051250 Cartdo Anybus-S DeviceNET (Opcional) 1 1 1 1 |1 1 1 1
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Alimentac¢@o em 220/230V

: Modelos (Ampéres)
Item de E ificacs

Nome estoque specificacéo 54 | 70 | 86 [105[130
Quantidade por Inversor

Contatores de 1410.4097 Cont.CWM32.00 220V 50/60Hz 1 1
Pré-carga 1410.4704 Cont.CWM50.00 220V 50/60Hz 1] 1
Resistorde Pré-Carga | 0301.1852 Resistor Fio Vitrificado 20R 75W 1 1 1
5000.5330 Ventilador 0400.2482 Comp.140mm (80x80) 3
5000.5208 Ventilador 0400.2490 Comp. 230mm (120x120) 2 2
Ventilador 0400.2547 | Ventilador 220V 50/60Hz 1|1
5000.5364 Ventilador 0400.3217 Comp. 200mm (40x40) 1 1 1 1 1
Fusiveis 0305.6716 Fusivel 6.3x32 3.15A 500V 1] 1| 1| 1] 1
0305.5604 Fusivel Ret. 0,5A 600V FNQ-R1 2 2 2 2
HMI-CFWO09-LCD S417102024| HMILCD 1 1 1 1 1
CC9.00 S41509651 | Cartdo de Controle CC9.00 1 1 1 1 1
LVS1.01 S41510927 | Cartdo LVS1.01 1| 1] 1] 1
CFI1.00 S41509929 Cartéo de Interface com a HMI 1 1 1 1 1
DPS1.00 S41509775 Cartéo de Fontes e Disparo 1
KML-CFWO09 S417102035| KitKML 1 1 1 1 1
DPS1.01 S41509783 Cartéo de Fontes e Disparo 1 1 1 1
*P54 - 2.00 S41510522 | Cartdo de Poténcia P54-2.00 1
P54 - 2.01 S41511443 Cartéo de Poténcia P54-2.01 1
*P70 - 2.00 S41511354 Cartdo de Poténcia P70-2.00
P70-2.01 S41511451 Cartéo de Poténcia P70-2.01
*P86 - 2.00 S41510501 | Cartéo de Poténcia P86-2.00 1
P86 - 2.01 S41511460 Cartéo de Poténcia P86-2.01 1
*P105 - 2.00 S41511362 Cartéo de Poténcia P105-2.00 1
P105 - 2.01 S41511478 Cartéo de Poténcia P105-2.01 1
*P130 - 2.00 S41510439 Cartéo de Poténcia P130-2.00 1
P130 - 2.01 S41511486 Cartéo de Poténcia P130-2.01 1
HMI-CFWO09-LED S417102023| HMILED (Opcional) 1 1 1 1 1
KMR-CFWO09 5417102036 Kit KMR (Opcional) 1 1 1 1 1
CFI1.01 S41510226 | Cartéo de Interface com a HMI (Opcional) 1] 1] 1 1 1
EBA1.01 S41510110 Cartéo de Expanséo de FungGes (Opcional) 1] 1| 1| 1] 1
EBA1.02 S41511761 Cartéo de Expanséo de Fungdes (Opcional) 1 1 1 1 1
EBAL1.03 S41511770 Cartéo de Expanséo de FuncGes (Opcional) 1] 1] 1 1 1
EBB1.01 S41510200 | Cartdo de Expansédo de Fungdes (Opcional) 1] 1| 1| 1] 1
EBB1.02 S41511788 Cartéo de Expanséo de Fungdes (Opcional) 1 1 1 1 1
EBB1.03 S41511796 Cartéo de Expanséo de FuncGes (Opcional) 1] 1] 1 1 1
SCI1.00 S41510846 | Modulo RS-232 para PC (Opcional) 1] 1] 1 1 1
Modbus RTU S03051277 | Cartédo Anybus-DT Modbus RTU (Opcional) 1 1 1 1 1
Profibus DP S03051269 | Cartdo Anybus-S Profibus DP (Opcional) 1] 1] 1 1 1
DeviceNet S03051250 | Cartdo Anybus-S DeviceNET (Opcional) 1] 1] 1 1 1

*Apenas para modelos especificados com frenagem (DB)
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Alimentacdo em 380/480V

Modelos (Ampéres)

Nome ggtrgq?; Especificagéo 36] 4 [55] 9 [13] 16] 24 30
Quantidade por Inversor
5000.5275 Ventilador 0400.3284 Comp. 190mm (60x60) 1 1 1 1
5000.5305 Ventilador 2x0400.2423 150/110mm (60x60) 1 1
5000.5291 | Ventilador 0400.3217 Comp.145mm (40x40) 1] 1
Ventiladores 50005283 | Ventilador 2x0400.3284 150/110mm (60x60)
5000.5259 Ventilador 0400.2482 Comp. 90mm (80x80) 2
5000.5364 Ventilador 0400.3217 Comp. 200mm (40x40) 1
Fusivel 0305.6716 Fusivel 6.3x32 3.15A 500V 1
CC9.00 S41509651 Cartao de Controle CC9.00 1 1 1 1 1 1 1 1
HMI-CFWO09-LCD | 5417102024 | HMILCD 1|12 |1 1]1]|1]1
CFI1.00 S41509929 | Cartdo de Interface com a HMI 1|1 1 11111
DPS1.00 S41509775 Cartdo de Fontes e disparo 1
CRP1.01 S41510820 Cartédo de Realimentacéo de Pulsos 1 1 1 1 1 1 1
KML-CFW09 $417102035 | KitKML 1
P03 - 4.00 S41510340 Cartéao de Poténcia P03-4.00 1
P04 - 4.00 S41510358 Cartdo de Poténcia P04-4.00 1
PO5 - 4.00 S41510366 | Cartdo de Poténcia P05-4.00 1
P09 - 4.00 S41509872 Cartdo de Poténcia P09-4.00 1
P13 -4.00 S$41510374 | Cartdo de Poténcia P13-4.00 1
P16 - 4.00 s41510170 | Cartdo de Poténcia P16-4.00 1
P24 - 4.00 S41510013 Cartdo de Poténcia P24-4.00 1
P30 - 4.00 S$41509759 | Cartdo de Poténcia P30-4.00 1
HMI-CFWO9-LED | 5417102023 | HMILED (Opcional) 111|111 ]1]1
KMR-CFW09 5417102036 | Kit KMR (Opcional) 1 1 1 1 1 1 1 1
CFI1.01 S41510226 Cartéo de Interface com a HMI (Opcional) 1 1 1 1 1 1 1 1
EBA1.01 S41510110 Cartéo de Expanséo de Fun¢des (Opcional) 1 1 1 1 1 1 1 1
EBA1.02 S41511761 Cartéo de Expanséo de Fun¢des (Opcional) 1 1 1 1 1 1 1 1
EBA1.03 S41511770 Cartéo de Expanséo de Fun¢des (Opcional) 1 1 1 1 1 1 1 1
EBB1.01 S41510200 Cartéo de Expanséo de Fun¢des (Opcional) 1 1 1 1 1 1 1 1
EBB1.02 S41511788 Cartéo de Expanséo de Fun¢des (Opcional) 1 1 1 1 1 1 1 1
EBB1.03 S41511796 Cartéo de Expanséo de Fun¢des (Opcional) 1 1 1 1 1 1 1 1
SCI1.00 S41510846 | Mobdulo RS-232 para PC (Opcional) 1|1 1 11 1]1]1
Modbus RTU S03051277 Cartao Anybus-DT Modbus RTU (Opcional) 1 1 1 1 1 1 1 1
Profibus DP S03051269 Cartdo Anybus-S Profibus DP (Opcional) 1 1 1 1 1 1 1 1
DeviceNet S03051250 Cartdo Anybus-S DeviceNET (Opcional) 1 1 1 1 1 1 1 1
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Alimentac¢é@o em 380/480V

item de 5 Modelos (Ampéres)
Nome estoque Especificacao 38] 45 [ 60 [ 70 [ 86 [ 105] 142
Quantidade por Inversor
Contator de Pré-Cargal 1410 4704 | Contator CWM50.00 220V 50/60Hz 11111
Transformadores | 9307 go3a Trafo 100VA 111
de Pré-Carga 0307.0042 Trafo 300VA

Resistor de Pré-Cargal 301 1852 Resistor Fio Vitrificado 20R 75W 111
5000.5330 Ventilador 0400.2482 Comp.140mm (80x80) | 3 3
5000.5208 | Ventilador 0400.2490 Comp. 230mm (120x120) 2| 2

Ventiladores 0400.2547 Ventilador 220V 50/60Hz 111
0400.2512 Ventilador Centrifugo 230V 50/60Hz 1
5000.5364 | Ventilador 0400.3217 Comp.200mm (40x40) | 1 | 1| 1 | 1| 1 1
0305.5604 Fusivel Ret. 0,5A 600V FNQ-R1 2 2

Fusiveis 0305.5663 Fusivel Ret. 1,6A 600V 2
0305.6716 Fusivel 6.3x32 3.15A 500V 1 111111

HMI-CFWO09-LCD | 417102024 | HMILCD 1] 1] 1| 1| 1]1]1

CC9.00 S41509651 | Cartdo de Controle CC9.00 1 1] 1 1] 1] 1]1

CFI1.00 S41509929 | Cartdo de Interface com a HMI 1 1] 1 1111

DPS1.00 S41509775 Cartdo de Fontes e disparo 1 1

DPS1.01 S41509783 | Cartdo de Fontes e disparo 1 111111

LVS1.00 S41510269 | Cartdo de Selegdo de Tensdo 11 1]1

CB1.00 S41509996 | Cartdo CB1.00 2| 2

CB3.00 S41510285 | Cartdo CB3.00 2122

KML-CFWO09 $417102035 | Kit KML 117 1) 1)1

*P38-4.00 S41511753 Cartdo de Poténcia P38-4.00

P38-4.01 S41511370 Cartéo de Poténcia P38-4.01 1

*P45-4.00 S41509805 Cartdo de Poténcia P45-4.00 1

P45-4.01 S41511389 Cartdo de Poténcia P45-4.01 1

*P60-4.00 S41511338 Cartédo de Poténcia P60-4.00 1

P60-4.01 S41511397 Cartéo de Poténcia P60-4.01 1

*P70-4.00 S41509970 Cartao de Poténcia P70-4.00 1

P70-4.01 S41511400 Cartao de Poténcia P70-4.01 1

*P86-4.00 S41511346 Cartéo de Poténcia P86-4.00 1

P86-4.01 S41511419 Cartao de Poténcia P86-4.01 1

*P105-4.00 S41509953 Cartao de Poténcia P105-4.00

P105-4.01 S41511427 Cartéo de Poténcia P105-4.01

*P142-4.00 S41510056 Cartao de Poténcia P142-4.00 1

P142-4.01 S41511435 Cartao de Poténcia P142-4.01 1

HMI-CFWO09-LED | S417102023 | HMILED (Opcional) 1 111111

KMR-CFW09 S417102036 | Kit KMR (Opcional) 1 1] 1] 1} 1]1]1

CFI1.01 S41510226 Cartdo de Interface com a HMI (Opcional) 1 1| 1 1] 1111

EBAL1.01 S41510110 Cartéo de Expanséo de Fungbes (Opcional) | 1 1| 1 10111

EBA1.02 S41511761 Cartdo de Expanséo de Funcgdes (Opcional) | 1 1] 1 111111

EBAL.03 S41511770 Cartdo de Expansdo de Funcdes (Opcional) | 1 1| 1 10111

EBB1.01 S41510200 Cartdo de Expanséo de Fungdes (Opcional) | 1 1 1 1)1 1|1

EBB1.02 S41511788 Cartdo de Expansdo de Fungbes (Opcional) | 1 1] 1 111111

EBB1.03 S41511796 Cartdo de Expansdo de Funcdes (Opcional) | 1 1| 1 10111

SCI1.00 S41510846 Médulo RS-232 para PC (Opcional) 1 1] 1 1] 1111

Modbus RTU S03051277 | Cartdo Anybus-DT Modbus RTU (Opcional) 1 10 1) 11|11

Profibus DP S03051269 Cartdo Anybus-S Profibus DP (Opcional) 1 1| 1 10111

DeviceNet S03051250 Cart&o Anybus-S DeviceNET (Opcional) 1 1] 1 111111

*Apenas para modelos especificados com frenagem (DB)
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Alimentacdo em 380/480V

item de Modelos (Ampéres)
Nome estoque Especificagéo 180 240] 361 | 450| 600
Quantidade por Inversor
Médulo IGBT 0303.7118 | Médulo IGBT 200A 1200V 6
0303.9315 Modulo IGBT 300A 1200V 6
S417102497| Brago Inversor 361A com TC 2
S417102494| Bracgo Inversor 361A sem TC 1
Braco de IGBT's S417102498| Bracgo Inversor 450A com TC 2
S417102495| Brago Inversor 450A sem TC
S417102499| Brago Inversor 600A com TC
S417102496| Braco Inversor 600A sem TC
0303.9978 Médulo Tir-Diodo TD250N16 3| 3| 3
Maodulo Tiristor-Diodo| (3039986 Médulo Tir-Diodo TD425N16 3
0303.9994 Médulo Tir-Diodo TD500N16 3
Transformador de | 0307.0204 Trafo Vent. Disparo 250VA 1] 1
Pré-Carga 0307.0212 Trafo Vent. Disparo 650VA 1 1 1
Resistor de Pré-Carga | g301.1852 Resistor Fio Vitrificado 20R 75W 6] 6| 10| 10| 10
Ponte Retificadora 0303.9544 Ponte Retif. trif. 35A 1400V 1 1 1 1
Capacitor Eletrolitico | g302.4873 Capacitor el. 4700uF/400V 8 | 12| 18| 24| 30
Ventilador 0400.2512 Ventilador Centrifugo 230V 50/60Hz 1 3 3 3
Fusiveis 0305.5663 Fusivel Ret. 1,6A 600V 21 2
0305.6112 Fusivel Ret. 2,5A 600V 2 2 2
HMI-CFW09-LCD S417102024| HMILCD 1] 1 1 1 1
KML-CFWO09 S417102035| KitKML 1| 1 1 1 1
CC9.00 S41509651 | Cartdo de Controle CC9.00 1| 1 1 1 1
DPS2.00 S41510897 | Cartéo de Fontes e Disparo DPS2.00 11 1] 1
DPS2.01 S41511575 | Cartéo de Fontes e Disparo DPS2.01 1 1
CRG2.00 S41510706 | Cartéo dos Resistores de Gate RG2.00 3| 3| 3
CRG3.00 S41510919 | Cartéo dos Resistores de Gate RG3.00 3 3
CIP2.00 S$S41510870 | Cartdo CIP2.00 1
ClP2.01 sS41511583 | Cartéo CIP2.01 1
ClP2.02 S41511591 | Cartdo CIP2.02 1
CIP2.03 S41511605 | Cartdo CIP2.03 1
ClP2.04 sS41511613 | Cartdo CIP2.04 1
SKHI23MEC8 S41511532 | Cartdo SKHI23/12 Para MEC8 3| 3
SKHI23MEC10 S41511540 | Cartdo SKHI23/12 Para MEC10 3 3 3
HMI-CFW09-LED $417102023| HMILED (Opcional) 111 |1]1
KMR-CFW09 S417102036| Kit KMR (Opcional) 11 1] 1 1 1
CFI1.01 S41510226 Cartéo de Interface com a HMI (Opcional) 1] 1 1 1 1
EBA1.01 S41510110 Cartédo de Expanséo de Fungdes (Opcional) 1)1 1 1 1
EBA1.02 S41511761 Cartdo de Expansédo de Funcdes (Opcional) 1] 1] 1 1|1
EBAL.03 S41511770 Cartéo de Expanséo de FungGes (Opcional) 11 1] 1 1 1
EBB1.01 S41510200 Cartédo de Expanséo de Fungdes (Opcional) 1)1 1 1 1
EBB1.02 S41511788 Cartéo de Expanséo de FuncGes (Opcional) 11 1] 1 1 1
EBB1.03 S41511796 Cartéo de Expanséo de FungBes (Opcional) 1] 1] 1 1|1
SCI1.00 S41510846 | Modulo RS-232 para PC (Opcional) 11 1] 1 1 1
Modbus RTU S03051277 | Cartdo Anybus-DT Modbus RTU (Opcional) 1] 1|1 1] 1
Profibus DP S03051269 | Cartdo Anybus-S Profibus DP (Opcional) 1|1 1] 1 1|1
DeviceNet S03051250 Cartéo Anybus-S DeviceNET (Opcional) 1] 1 1 1 1
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CAPITULO 8

8.1 CARTOES DE
EXPANSAO DE
FUNCOES

8.1.1 EBA

DISPOSITIVOS OPCIONAIS

Este capitulo descreve os dispositivos opcionais que podem ser utiliza-
dos com o inversor. S&o eles: cartdes de expanséo de fungbes, encoder,
HMI LED, HMI remota e cabos, tampas cegas, kit de comunicacdo RS-
232 para PC, reatancia de rede, indutor no LINK CC, reatancia de carga,
filtro RFI, frenagem reostética e kit para duto de ar.

Os cartbes de expansao de fun¢des ampliam as fun¢des do cartdo de
controle CC9. Existem 2 cartdes de expanséo disponiveis e a escolha
dos mesmos depende da aplicacéo e das funcdes desejadas. Os 2 car-
tdes ndo podem ser utilizados simultaneamente. Segue uma descri¢éo

detalhada de cada cartao.

DESCRICAO/CONEXOES

O cartao EBA completo é composto dos seguintes circuitos:

a)
b)
<)
d)
€)

f)
9)

h)

Alimentac&o/realimentacdo para encoder incremental: fonte inter-
naisolada 12V, entrada diferencial;

Saida sinais de encoder bufferizada: repetidora dos sinais de entra-
da, isolada, saida diferencial, alimentacao externa 5...15V;

01 Entrada analégica diferencial (Al4): linearidade 14 bits (0.006%
do range [£10V]), bipolar: -10V...+10V, 0(4)...20mA, programavel;
02 Saidas analdgicas (AO3/A04): linearidade 14 bits (0.006% do
range [£10V]), bipolares: -10V...+10V, programaveis);

Serial RS-485 isolada. A utilizacéo da serial RS-485 impede a utili-
zacao da serial RS-232 (ndo podem ser utilizadas simultaneamen-
te);

01 Entrada Digital (DI7): isolada, programavel, 24V

02 Saidas a transistor isoladas (DO1/D02): open collector, 24V
,50mA, programaveis;

Entrada para termistor (PTC) do motor (DI8): atuacédo 3k9, release
1k6.

Este cartdo possui outras configuragdes nas quais apenas alguns dos
circuitos anteriores sdo montados. Seguem as configuracdes disponi-
veis:

Cartéo/ L Codificagéo no
. Circuitos montados
Configuracao Modelo do Inversor
EBA.01 Completo - a)...h) Al
EBA.02 e), ), g)eh) A2
EBA.03 c), d), f), g) e h) A3

Tabela 8.1 - Versfes para o cartdo EBA
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I

Conector XC4 Funcéo padréo de fabrica Especificagdes
1 NC N&o conectar
2 PTC1 Entrada 1 para Termistor do motor | Atuagdo 3k9 Release:1k6
Programar P270 =16 Resisténcia minima:100Q
3 PTC2 Entrada 2 para Termistor do motor | Referenciada ao DGND* através de
Programar P270 =16 resistor de 249Q
4 | DGND* Referéncia 0V da fonte 24Vcc Aterrada via resistor 249Q
5 DO1 Saida a transistor 1: Sem funcdo Isqlada, open collector, 24V,
max.:50mA
Ponto comum Entrada Digital D17 e
6 | COMUM saidas digitais DO1 e DO2
RL>500 Q 7 DO2 Saida a transistor 2: Sem funcéo Isolada, open collector, 24V,
I | ! ! ) une max.:.50mA
8 | 24Vee Alimentagdo para as entradas/saidas | 24 Vcc + 8%. Isolada,
digitais Capacidade: 90 mA
Nivel alto minimo: 18 Vcc
9 DI7 Entrada digital isolada: Sem funco | Nivel baixo maximo: 3 Vee
Tens&o maxima: 30Vcc
Corrente de Entr.: 11mA @ 24 Vcc
10 | SREF Referéncia para RS-485
11 | A-LINE RS-485 A-LINE Serial RS-485 isolada
12 | B-LINE | RS-485 B-LINE
13| A4+ Entrada analogica diferencial:
Entrada analdgica 4: Ref:Velocidade I—_lO_V ab+_10v ou 00(43 az0 m/:
Programar P221=4 ou P222=4 in.: 14bits (0.006% do range + 10V)
14 Al4 - Impedancia: 40kQ [-10V a +10V]
500Q[0 (4) a 20 mA]
Referéncia OV para saida analégica | Sinais de saidas analdgicas:
AGND .
(internamente aterrada) -10Va+10V
AO3 Saida analégica 3: Velocidade Escalas: ver descricdo dos
AGND Referéncia OV para saida analdgica | parametros P256 e P258 no Cap.6
(internamente aterrada) lin.: 14bits (0.006% do range+ 10 V
AO4 Saida analdgica 4: Corrente Motor | RLZ2kQ
Fonte externa para saida sinais de
+V Encoder P (+5V ... +15 V),
consumo: 100 mA @ 5V
20| COM1 Referéncia OV da fonte externa excluidas as saidas

Figura 8.1 - Descricdo do conector XC4 (Cartdo EBA completo)

CONEXAO DO ENCODER: ver item 8.2.

INSTALACAO

O cartéo EBA é instalado diretamente sobre o cartdo de controle CC9,
fixado por espacadores e conectados via conectores XC11 (24V*) e

XC3.

NOTA!

Para os modelos da Mecéanica 1 é necessario retirar a tampa plastica

lateral do produto.

Instrugbes de montagem:

1. configurar o cartdo de acordo com o desejado (chaves S2 e S3);

2. encaixar cuidadosamente o conector barra de pinos XC3 (EBA)
no conector fémea XC3 do cartédo de controle CC9. Verificar a
exata coincidéncia de todos os pinos do conector XC3;

3. pressionar no centro do cartdo (préximo a XC3) e no canto su-
perior esquerdo até o completo encaixe do conector e do

espacador plastico;




DISPOSITIVOS ADICIONAIS

4. fixar o cartao aos 2 espagadores metdlicos através dos 2 parafu-

S0S;
5. encaixar o conector XC11 do cartdo EBA ao conector XC11 do car-

tdo de controle (CC9).

< s3]
CARTAO EBA
CARTAO EBA |
XCl11 52‘
.
Bt | e [ra)
XC4 N
i " | RASGO |
C—
RASGO XC3
© o Ol© ©
Y e g =

Figura 8.2 - Posi¢édo dos elementos de ajuste - cartdo EBA

CARTAO EBA

7 35 7 8 1113151719

[=]=]=]=]=]=]
2 4 6 81012
[El=]=]=]=]z]

S111 676 ¢}

PARAFUSO M3x8
TORQUE 1Nm.

T

Figura 8.3 - Procedimento de Instalagédo do cartdo EBA
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CONFIGURACOES
Sinal |Funcéo padréo |Elemento de | gpeges de selegdo
de fabrica Ajuste
Referéncia sS2.1 OFF -10V...+10V (Padréo Fabrica)
Al de velocidade ON 0(4)...20 mA
RS.485 B-LINE S3.1* OFF sem tern?lnagNao (Padrao Fabrica)
ON com terminagao (120 Q)
OFF sem terminacao (Padrao Fabrica)
- A-LINE S3.2* . ~
RS-485 ON com terminagéo (120Q)
203 Velocidade RA1 e RA2 RA1 aJ_uste de offset (AJL_Jstado pela WEG)
RA2 ajuste de ganho (Ajustado pela WEG)
poa Corrente RA3 e RA4 RA1 ajuste de offset (Ajustado pela WEG)

RA2 ajuste de ganho (Ajustado pela WEG)

8.1.2 EBB

146

* As chaves S3.1 e S3.2 devem ser ambas comutadas para a mesma selecéo.
Nos modelos da Mecéanica | é necessario retirar o cartdo CFI1 (interface entre o

cartdo de controle - CC9 e a HMI) para se ter acesso a estas chaves.

Tabela 8.2 - Configuragfes dos elementos de ajuste - cartdo EBA

NOTA!

A fiacéo de sinal e controle externos deve ser conectada em XC4 (EBA)
observando-se as mesmas recomendagdes da fiacdo do cartdo de con-
trole CC9 (veritem 3.2.4).

DESCRICAO / CONEXOES

O cartdo EBB completo possui 0s seguintes circuitos:

a) Alimentacdo/realimentacéo para encoder incremental: fonte interna
isoladal2V, entrada diferencial;

b) Saida sinais de encoder bufferizada: repetidora dos sinais de entrada,
isolada, saida diferencial, alimentag&o externa 5...15V;

c) Serial RS-485 isolada. A utilizacdo da serial RS-485 impede a
utilizacdo da serial RS-232 (ndo podem ser utilizadas simultaneamente);

d) 01 Ent. Digital(DI7): isolada, programavel, 24V;

e) 02 Saidas atransistor isoladas(DO1/DO?2): open collector, 24V, 50mA,
programaveis;

f) 01 Entrada analégica isolada(Al3): unipolar, resolucéo: 10 bits, 0...+10V/
0(4)...20mA, programavel;

g) 02 Saidas analdgicas isoladas(AO1/AO2"): unipolares, linearidade: 11
bits (0.05% do fundo de escala), 0(4)...20mA, programaveis (funcdes
idénticas as saidas AO1/AO2 do cartao de controle CC9);

h) Entrada para termistor (PTC) do motor (DI8): atuagéo 3k9, release 1k6.

Este cartdo possui outras configuracdes nas quais apenas alguns dos
circuitos anteriores séo montados. Seguem as configuragdes disponiveis:

Cgrtéo/ Circuitos montados Codificagao no
Configuracao Modelo do Inversor

EBB.01 Completo - a)...h) B1

EBB.02 a), d),e)eh) B2

EBB.03 d), e), f),g)eh) B3

Tabela 8.3 - Versfes para o cartdo EBB
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Conector XC5

Funcéo padrdo de fabrica Especificacdes

I

1 NC N&o conectar
5 PTC1 Entrada 1 para Termistor do motor | Atuagdo 3k9 Release:1k6
Programar P270 =16 Resisténcia minima: 100 Q
3 PTC2 Entrada 2 para Termistor do motor | Referenciada ao DGND* através de
Programar P270 =16 resistor de 249Q
4 | DGND* Referéncia 0V da fonte 24Vcc Aterrada via resistor 249Q
5 DO1 Saida a transistor 1: Sem fungéo Isqlada, open collector, 24V,
max.:50 mA
6 | comum | Ponto comum Entrada Digital D17 e
saidas digitais DO1 e DO2
R[>500Q " : ) = Isolada, open collector, 24V,
= 7 DO2 Saida a transistor 2: Sem funcgéo ! ' ’
L ¢ max.:50 mA
8 | 24vece Alimentacdo para as entradas/saidas | 24 Vcc * 8%. Isolada,
digitais Capacidade: 90 mA
Nivel alto minimo: 18 Vcc
9 DI7 Entrada digital isolada: Sem fungao | Nivel baixo maximo: 3 Vee
Tensdo maxima: 30Vcc
Corrente de Entr.: 11mA @ 24 Vcc
10| SREF Referéncia para RS-485
11 | A-LINE RS-485 A-LINE Serial RS-485 isolada
12 | B-LINE RS-485 B-LINE
13| A3+ Sinal de entrada analégico isolado:
Entrada analdgica 3: Ref:Velocidade ov al +1~OY Té %.(4) a20mA
Programar P221=3 ou P222=3 reso ugao: its
14| AI3- Impedancia: 400k Q [0 V a +10 V]
500Q [0 (4) a 20 mA]
AGND' | Referéncia OV para saida analdgica | Sinais de saidas analdgicas isolados:
0(4)a20mA
AQY' Saida analégica 1: Velocidade Escalas: ver descricdo dos
AGND' | Referéncia OV para saida analégica| Parametros P252 e P254 no Cap.6
lin.: 11bits (0.05% do fundo de escala)
. R = Q
AO2! Saida analogica 2: Corrente Motor L = 600
LV Fonte externa para saida sinais de | (+5V ... +15 V),
Encoder consumo: 100 mA @ 5V
20| com1 Referéncia OV da fonte externa excluidas as saidas

4N

Figura 8.4 - Descricado do conector XC5 (Cartdo EBB completo)

ATENCAO!

O isolamento da entrada analdgica Al3 e das saidas analdgicas AO1'e
AO2'tem a finalidade de interromper lagos de terra (“ground loops”). Ndo
conectar as mesmas a pontos de potenciais elevados.

CONEXAO DO ENCODER: ver item 8.2.
INSTALACAO

O cartédo EBB é instalado diretamente sobre o cartdo de controle CC9,
fixado por espacadores e conectados via conectores XC11 (24V*) e XC3

NOTA!

Para os modelos da Mecéanica 1 € necessario retirar a tampa plastica
lateral do produto.

Instrugbes de montagem:
1. configurar o cartdo de acordo com o desejado (chaves S4, S5, S6 e S7);
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2. encaixar cuidadosamente o conector barra de pinos XC3 (EBB)
no conector fémea XC3 do cartdo de controle CC9. Verificar a
exata coincidéncia de todos os pinos do conector XC3;

3. pressionar no centro do cartdo (préximo a XC3) e no canto su-
perior esquerdo até o completo encaixe do conector e do
espacador plastico;

4. fixar o cartéo aos 2 espacadores metalicos através dos 2 para-
fusos;

5. encaixar o conector XC11 do cartdo EBB ao conector XC11 do
cartdo de controle (CC9).

XCI1
-
a— [
RAS 6
(17
XC5
—
XC3

O (@) O XC8 (@)

Figura 8.5 - Posicéo dos elementos de ajuste - cartdo EBB

j ~ ﬁ CARTAO EBB

CARTAO cco_

PARAFUSO M3x8
TORQUE 1Nm.

Figura 8.6 - Procedimento de Instala¢do do cartdo EBB
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CONFIGURACOES
Sinal Funcéo padréo Elemento de Opcdes de selecdo
de fabrica Ajuste
Referéncia OFF 0V...+10V (Padréo Fabrica)
Al3 . S4.1
de velocidade ON 0(4)...20 mA
RS-485 B-LINE 57 1% OFF sem termlnag?o (Padrao Fabrica)
ON com terminagdo (1200 )
FF i ao (Padrao Fabri
RS-485 ALINE S7.0 OFF sem termlnag?o (Padrao Fabrica)
ON com terminagéo (1202 )
S5.1 e S5.2%* OFF 0...20 mA
AOL' Velocidade ON 4...20 mA (Padréo Fabrica)
ajuste do fundo da escala****
RAS (ajustado pela WEG)
| S6.1e 56w | OFF 0..20mA o
A02 Corrente ON 4...20 mA (Padrao Fabrica)
RAG a]l'Jste do fundo da escala
(ajustado pela WEG)

8.2 ENCODER
INCREMENTAL

*  S7.1 e S7.2 devem ser ambas comutadas para a mesma selegdo
** S5.1 e S5.2 devem ser ambas comutadas para a mesma selegdo
*** S6.1 e S6.2 devem ser ambas comutadas para a mesma selegdo
Obs: Nos modelos da Mecéanica | é necessario retirar o cartdo CFI1 (interface entre
o cartdo de controle - CC9 e a HMI) para se ter acesso as chaves S7.1 e S7.2.
**** Quando as saidas forem modificadas para 0...20 mA pode ser necesario re-
ajuste do fundo de escala

Tabela 8.4 - ConfiguragBes dos elementos de ajuste - cartdo EBB

NOTA!

A fiacéo de sinal e controle externos deve ser conectada em XC5 (EBB)
observando-se as mesmas recomendacdes da fiacdo do cartdo de con-
trole CC9 (ver item 3.2.4).

Nas aplicagBes que necessitam de maior preciséo de velocidade é ne-
cessaria a realimentagao da velocidade do eixo do motor através de encoder
incremental. A conexao ao inversor é feita através do conector XC9 (DB9)
do cartédo de Expanséo de Funcgbes - EBA ou EBB.

O encoder a ser utilizado deve possuir as seguintes caracteristicas:

Tens&o de alimentacéo: 12 V, com consumo menor que 200 mA,;
2 canais em quadratura (90°) + pulso de zero com saidas comple-
mentares (diferenciais): Sinais A, A, B, B, Z e Z;

Circuito de saida tipo “Linedriver” ou “Push-Pull” (nivel 12V);
Circuito eletrénico isolado da carcaca do encoder;

NUmero de pulsos por rotacéo recomendado: 1024 ppr;

HE

HRE

Na montagem do encoder ao motor seguir as seguintes recomendacdes:

Acoplar o encoder diretamente ao eixo do motor (usando um
acoplamento flexivel, porém sem flexibilidade torsional);

Tanto o eixo quanto a carcaca metélica do encoder devem estar
eletricamente isolados do motor (espagamento minimo: 3 mm);
Utilizar acoplamentos flexiveis de boa qualidade que evitem oscila-

¢Bes mecanicas ou “backlash”;

|

Para a conexdo elétrica utilizar cabo blindado, mantendo-o tao longe quanto
possivel (>25cm) das demais fiagdes (poténcia, controle, etc.). De prefe-
réncia, dentro de um eletroduto metalico.

Durante a colocagcdo em funcionamento é necesséario programar o
pardmetro P202 - Tipo de controle = 4 (Vetorial ¢/ Encoder) para operar
com realimentacédo de velocidade por encoder incremental.
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8.3
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Para maiores detalhes sobre o Controle Vetorial, consultar o Capitulo 4.

Os cartdes de expanséo de funcdes EBA e EBB dispdem de saida
repetidora dos sinais de encoder, isolada e com alimentacdo externa.

FE———— e Conector XC9 Descricéo
vermelho P2 - Cn
A ~ i s 3 A
m = azul 2 A Sinais Encoder
amarelo 1 B
B B 12v
| B V'erde 9 B diferencial
c > cinza 8 7 (88C20)
3 7 rosa 7 z
S E branco : ' .:' 4 VE Fonte*
- oM marron AR % z - 6 COM Referéncia OV**
H 1 Terra
E NC o >
S T |maha "_
ICFW-09 Carto EBA ou EBB!
T !
]
Encoder /\ & B i ;000; :
1
D — L i 0000 !
s R !
! g
|

<+—— >
Comprimento maximo recomendado: 100m Conector XC9 (DB9 - Macho)

* Fonte de alimentagdo 12V / 220mA para encoder
** Referenciada ao terra via 1uF em paralelo com 1kQ

Figura 8.7 - Entrada de encoder

E' NOTA!

A freqiiéncia maxima do encoder permitida € 100kHz.

CFW-09 Cartdo EBA ou EBB

: Conector XC8 Descricao :
| 3 A Sinais Encoder |
5 1 —
I 00000 2 A ] ] I
| cooo Line Driver |
| 9 6 1 B diferencial |
Conector XC8 (DB9 Fémea) 9 B (88C30)
I Corrente Média: |
| 8 z 50 mA |
| . - Nivel alto |
* Fonte de alimentagdo externa +5V...+15V,
I consumo 100 mA @ 5V, excluidas as saidas 4 Y Fonte* |
| Obs: A fonte externa pode também ser conectada via: N . |
| XC4: 19 e XC4: 20 (EBA) ou 6 COM1 Referéncia 0 V |
| XC5: 19 e XC5: 20 (EBB) 5 JT; Terra |

Figura 8.8 - Saida repetidora dos sinais de encoder

HMI SOMENTE A HMI standard tem display de LED’s e LCD. O CFW-09 tem como
LED s opgé&o a HMI com display somente de LED’s. O modelo desta HMI é:
HMI-CFW-09-LED. Ela tem exatamente 0 mesmo funcionamento que
aHMIcom LCD e LED, porém ndo apresenta as mensagens em texto
do LCD. Além disto ela também néo tem a funcao copy.
As dimensdes e as conexdes elétricas sdo idénticas as da HMI pa-
dréo. Ver item 8.4
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Figura 8.9 - HMI com display somente de LED’s

8.4 HMIREMOTA A HMI padrdo e a HMI com display somente de LED’s podem ser monta-
E CABOS das tanto no inversor como remotamente. No caso da utilizagdo remota
da HMI, pode ser utilizada a Moldura HMI-09 Remota. A vantagem da
utilizacdo da moldura é melhorar o aspecto visual (estético) da HMI remo-
ta, bem como suprir uma fonte local para alimenta¢éo da HMI evitando
desta forma a queda de tens&o no cabo. Por isto, para cabos acima de 5
metros é obrigatoria a utilizacdo da moldura. Caso se desejar adquirir 0s
cabos da WEG, ver modelos a seguir:

Comprimento do cabo Item WEG
01m 0307.6890
02m 0307.6881
03m 0307.6873
05m 0307.6865
7,5m* 0307.6857
10m* 0307.6849

* Requer o uso da moldura HMI-09 Remota

Tabela 8.5 - Cabos de ligacdo HMI-CFW-09

O cabo da HMI deve ser instalado separadamente das fiacdes de potén-
cia, observando-se as mesmas recomendacdes da fiacdo do cartdo CC9
(veritem 3.2.4).

Ver detalhes para montagem nas figuras 8.11 e 8.12.

Figura 8.10 - HMI standard e moldura HMI-Remota para instalacdo em
painel
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DIMENSOES DA HM..

r—— 23
——l L* 19
DIMENSOES DO RASGO PARA
INSTALACm DO HMI EM PAINEL,
VISTA FRONTAL VISTA POSTERIOR
— s
g i
% =
Rz * T
’ T
. | PARAF. M3x8 {2x) | - —
e e : TORQUE 0.5Nm. S b
| — 15 ‘ g0
\ @40 (2x)
DIMENSOES DA MOLDURA COM HMI.
43
23 18
Q é
DIMENSOES DO RASGO PARA
VISTA FRONTAL VISTA POSTERIOR INSTALAGAO DA MOLDURA EM
PAINEL.
o P4(5%)
i e 73—
T”#’“ ¥4
\mw.m(&q N o
"TORQUE 0,5Nm. =
Lﬁ’ it
2k |
+
f—37-
42
B84

Colocar o espagador /

para fixar o cabo no inversor.

5
QO00
G 9
Conector DB9-Macho

Figura 8.12 - Cabo para uso remoto da HMI

Conector DB9-Fémea
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8.5 TAMPAS CEGAS

LIGAGAO DO CABO

PINOS LADO PINOS LADO
INVERSOR HMI

1 1

2 2

3 3

4 4

8 8

9= 9=
BLINDAGEM BLINDAGEM

Tabela 8.6 - Ligacdo dos pinos (DB9) para cabo < 5 metros
pode ou n&o ser usada)

LIGAGAO DO CABO

PINOS LADO PINOS LADO
INVERSOR HMI

2 2

3 3

4 4

8 8

9= 9=
BLINDAGEM BLINDAGEM

(a moldura

Tabela 8.7 - Ligacao dos pinos (DB9) para cabo > 5 e <10 metros (a
moldura deve ser usada)

A utilizac@o de tampas cegas no lugar da HMI é possivel, tanto no
inversor como na moldura. S&o duas as op¢des de tampa cega dispo-
niveis para o CFW-09 conforme pode ser visto na Figura 8.13.

&

a) Tampa cega-09 remota
(para colocar na moldura remota)
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8.6 KIT DE COMUNICACAO

154

RS-232 PARA PC

[ —

b) Tampa cega-09 local com LED’s Power e Error
(para colocar no CFW-09)

Figura 8.13 - Tampas cegas

Pode-se comandar, parametrizar e supervisionar o CFW-09 através da
interface serial RS-232.0 protocolo de comunicacéo é baseado no
tipo pergunta/resposta conforme normas ISO 1745, ISO 646, com tro-
ca de caracteres do tipo ASCII entre os inversores e um mestre
(controlador da rede - pode ser um CLP, PC, etc.).A taxa de transmis-
sdo maxima é 9600 bps. A interface serial RS-232 é ponto a ponto,
nao € isolada galvanicamente do OV (o qual esté aterrado) da eletrdni-
ca do inversor e permite distancias de até 10 m.

Para utilizar a interface serial RS-232 deve-se fazer uso do médulo
RS-232 SERIAL INTERFACE. Este médulo é colocado no lugar da
HMI disponibilizando a conexao RS-232 (conector RJ12). Caso seja
necessério a utilizacdo da HMI, o médulo RS-232 também prové a
conexao para a mesma.

SERIAL INTERFACE RS-232

Figura 8.14 - Mddulo RS-232.

O Kit de Comunicag¢do RS-232 para PC permite a conexao do CFW-09
aum PC através da interface RS-232 e é constituido de:
M Modulo RS-232 Serial Interface;
M Cabo 3m RJ-12 para DB9;
M Software “SUPERDRIVE” para Windows 95/98/NT que permite
a programacao, operagao e monitoracdo do CFW-09.
Para a instalacdo do Kit de Comunicacéo RS-232 para PC deve-se:
Retirar a HMI do inversor;
Instalar o MAdulo RS-232 Serial Interface no local da HMI,
Instalar o software “SUPERDRIVE" no PC;
Conectar o inversor ao PC através do cabo;
Seguir as instrucdes do “SUPERDRIVE".

HERRAN
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8.7 REATANCIA DE
REDE / INDUTOR LINK
CcC

8.7.1 Critérios de uso

Devido as caracteristicas do circuito de entrada, comum a maioria dos
inversores no mercado, constituido de um retificador a diodos e um banco
de capacitores de filtro, a sua corrente de entrada ( drenada da rede )
possui uma forma de onda nédo senoidal contendo harménicas da fre-
guéncia fundamental. Estas correntes harmdnicas circulando nas
impedancias da rede de alimenta¢&o provocam quedas de tensao harmo-
nicas, distorcendo a tensdo de alimentac¢éo do proprio inversor ou de
outros consumidores. Como efeito destas distor¢6es harménicas de cor-
rente e tensdo podemos ter o aumento de perdas elétricas nas instala-
¢Bes com sobre-aquecimento dos seus componentes (cabos, transfor-
madores, bancos de capacitores, motores, etc) bem como um baixo fator
de poténcia.

As harménicas da corrente de entrada sdo dependentes dos valores das
impedancias presentes no circuito de entrada/saida do retificador. A adi-
¢ao de uma reatancia de rede e/ou indutor do link CC reduzem o conteu-
do harmdnico da corrente proporcionando as seguintes vantagens:
aumento do fator de poténcia na entrada do inversor;

reducéo da corrente eficaz de entrada;

diminuicdo da distor¢do da tenséo na rede de alimentacgéo;

aumento da vida util dos capacitores do circuito intermediario

O seu uso baseia-se nos seguintes critérios:

M Areatancia de rede e o indutor do link CC quando dimensionados
corretamente tem praticamente a mesma eficacia para a reducao
das correntes harménicas. O indutor no link CC tem a vantagem de
ndo introduzir queda de tenséo, enquanto areatancia derede é
mais eficaz na reducéo dos transientes de sobretenséo que possam
surgir na rede de alimentacao.

M Paraevitar danos ao inversor e garantir a vida Util esperada  deve-
se ter uma impedancia minima de rede que proporcione uma
gueda de tenséo percentual de 1% (para modelos até 142 A) e de
2% (para modelos maiores ou iguais a 180 A) paraa corrente no-
minal do inversor.

E recomendavel a adigdo de uma reatancia de rede a

impedancia ja existente na rede de alimentagao do inversor (inclu-
indo tranformadores e cabos) que cause uma queda de tenséo per-
centual final de 2 a 4%. Esta prética resulta num bom compromis-
so entre a queda de tensdo no motor, melhoria do fator de poténcia
e reducdo da distor¢céo harmonica da corrente. Adicionar sempre
guando houverem capacitores para corregao de fator de poténcia
instalados na mesma rede e préximos ao inversor.

v Como critério alternativo, deve-se adicionar uma reatancia de
rede sempre que o transformador que alimenta o inversor possuir
uma poténcia nominal maior que o indicado a seguir:

Corrente Nominal do Poténcia do
Inversor Transformador [kKVA]
6 a 28/220-230 V 125
3,6 a 24/380-480 V
45 a 130/220-230 V 5 X poténcia nominal do
30 a 142/380-480V Inversor
180 a 600/380-480V 2 X poténcia nominal do
Inversor

Tabela 8.8 - Utilizac@o da reatancia de rede
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Para o célculo do valor da reatancia de rede necessaria para
obter a queda de tensédo percentual desejada utilizar:

L= Queda [%] eTenséo de Rede[V] [H]
/3 2 nFreq rede[Hz] el nominal[A]

A conexdo de reatancia de rede na entrada é apresentada na Figura 8.15.
Nos modelos 16A/220-230V e 13A/380-480V o CFW-09 permite tam-
bém aligagcéo de indutor no link CC. A Figura 8.16 mostra esta conexao.

)

d

pe[rIsIr] [u]vivpe] [+up]pcH

Indutor CC

Figura 8.16 - Conexdes de poténcia com indutor no link CC

8.7.2 Indutordo Link CC O inversor CFW-09 da mecénica 2 até 8 (ver item 9.1) disp6e de uma
Incorporado linha de indutores para o Link CC jaincorporados ao produto. Para solici-
tar o inversor com o indutor ja montado, basta adicionar a codificacédo
"HC" (parainversor operando em Torque Constante) ou "HV" (para inver-
sor operando em Torque Variavel) no modelo do CFW-09 no campo
"Hardware Especial" (ver item 2.4).
Obs.: E necessario lembrar que a operacéo em correntes maiores que a
nominal no modo Torque Variavel ndo é possivel em todos os modelos
(veritem 9.1.1 e item 9.1.2), portanto a opcao HV somente estara dispo-
nivel nos modelos que puderem operar em tal situacéo.
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CFW-09 mecénicas 2 a 8
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8.8 REATANCIA DE A utilizacdo de uma reaténcia trifasica de carga, com queda de aproxima-
CARGA damente 2%, adiciona uma indutancia na saida do inversor para o motor.

Isto diminuira o dv/dt (taxa de variacdo da tenséo) dos pulsos gerados na
saida do inversor, e com isto 0s picos de sobretensdo no motor e a cor-
rente de fuga que irdo aparecer com distancias grandes entre o inversor e
0 motor (em fungédo do efeito “linha de transmisséo”) serédo praticamente
eliminados.
Nos motores WEG até 460 V ndo hé necessidade do uso de uma reatancia
de carga, uma vez que o isolamento do fio do motor suporta a operagéo
com o CFW-089.
Nas distancias entre o inversor e o motor acima de 50 a 100 m a
capacitancia dos cabos para o terra aumenta podendo atuar as prote-
¢Oes de sobrecorrente ou falta a terra. Neste caso € recomendado o uso
dareaténcia de carga.

Reatancia de Carga
Perto do Inversor

Figura 8.17 - Conexao da reatancia de carga

8.9 FILTRO DE RFI A utilizacdo de inversores de freqliéncia exige certos cuidados na insta-

lacdo de forma a se evitar a ocorréncia de Interferéncia Eletromagnética
(conhecida por EMI). Esta se caracteriza pelo distarbio no funcionamen-
to normal dos inversores ou de componentes proximos tais como sensores
eletrbnicos, controladores programaveis, transdutores, equipamentos de
radio, etc.
Para evitar estes inconvenientes é necessério seguir as instrucdes de
instalacdo contidas neste manual. Nestes casos se evita a proximidade
de circuitos geradores de ruido eletromagnético (cabos de poténcia,
motor, etc.) com os “circuitos vitimas” (cabos de sinal, comando, etc.).
Além disto, deve-se tomar cuidado com a interferéncia radiada provendo-
se a blindagem adequada de cabos e circuitos propensos a emitir ondas
eletromagnéticas que podem causar interferéncia. De outra forma é pos-
sivel o acoplamento da perturbacéo (ruido) via a rede de alimentacao.
Para minimizar este problema existe internamente aos inversores filtros
capacitivos (modo comum e diferencial) que séo suficientes para evitar
este tipo de interferéncia na grande maioria dos casos. No entanto em
alguns casos, principalmente na instalacdo dos inversores em ambien-
tes residenciais , pode existir a necessidade do uso de um filtro adicional
montado externamente ao inversor. Nestes casos consultar a fabrica para
a determinacdo do modelo de filtro adequado.
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Rede de alimentagao

8.10 FRENAGEM
REOSTATICA

8.10.1 Dimensionamento

Painel do acionamento

CFW-09
Eletroduto ou
' : i MOTOR
Filtro /J\ : cabo blindado
L
N___r
Montar mais
Terra de préximo possivel do
Seguranca inversor Motor

(carcaga)

Figura 8.18 - Conexdao do filtro RFI

Instrucdes parainstalar o filtro:

M Montar o inversor e o filtro proximos um do outro sobre uma
chapa metélica aterrada e garantir na prépria fixagdo mecanica
do inversor e do filtro um bom contato elétrico com esta chapa;

M Se o cabo entre o inversor e o filtro for maior que 30 cm, 0 mes-
mo devera ser blindado com a blindagem aterrada na chapa de
montagem em cada ponta deste cabo.

A frenagem reostética é utilizada nos casos em que se deseja tem-
pos curtos de desaceleracéo ou nos casos de cargas com elevada
inércia.

Para o correto dimensionamento do resistor de frenagem deve-se le-
var em conta os dados da aplicacdo como: tempo de desaceleracéo,
inércia da carga, freqiiéncia de repeticao da frenagem, etc.

Em qualquer caso, os valores de corrente eficaz e corrente de pico
maéaximas devem ser respeitados.

A corrente de pico maxima define o valor 5hmico minimo permitido do
resistor. Consultar a Tabela 8.9.

Os niveis de tensao do link CC para atuacao da frenagem reostatica
sdo definidos pelo parametro P153 - nivel da frenagem reostatica.
Para o modo de controle vetorial existe a possibilidade de uso da
“Frenagem Otima”, eliminando-se, em muitos casos, a necessidade
da frenagem reostética. Ver capitulo 6, parametro P151.

NOTA!
Ajuste P151 para o valor maximo (400 ou 800V) para usar a frenagem
reostatica.

O conjugado de frenagem que pode ser conseguido através da aplica-
¢ao de inversores de freqiiéncia, sem modulos de frenagem reostéatica
e sem a “Frenagem Otima” , varia de 10 a 35% do conjugado nominal
do motor. Durante a desaceleracéo a energia cinética da carga é rege-
nerada ao link CC (circuito intermediario). Esta energia carrega 0s
capacitores elevando a tensdo. Caso néo seja

dissipada podera provocar sobretensdo (E01) e o desligamento do
inversor. Para se obter conjugados frenantes maiores, utiliza-se a
frenagem reostatica. Utilizando a op¢ao Frenagem Reostética a ener-
gia regenerada em excesso é dissipada em um resistor montado ex-
ternamente ao inversor. Este tipo de frenagem é utilizada nos casos
em que séo desejados tempos de desaceleracéo curtos ou quando
forem acionadas cargas de elevada inércia.
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A poténcia do resistor de frenagem é funcao do tempo de desaceleracéo,
dainércia da carga e do conjugado resistente.Para a maioria das aplica-
¢Bes pode-se utilizar um resistor com o valor 6hmico indicado na tabela a
seguir e a poténcia como sendo de 20% do valor da poténcia do motor
acionado. Utilizar resistores do tipo FITA ou FIO em suporte ceramico
com tensao de isolamento adequada e que suportem poténcias instanta-
neas elevadas em relagéo a poténcia nominal. Para aplica¢cdes criticas,
com tempos muito curtos de frenagem, cargas de elevada inércia (ex:
centrifugas) ou ciclos repetitivos de curta duragdo, consultar a fabrica
para dimensionamento do resistor.

Modelo do Inversor Corrente ; :
— Frenagem Corrente Eficaz Resistor
ensédo de Rede ﬁgmmj Maxima [A] de Frenagem [A] Recomendado

(V] N (1) (*2) [ohms]

6 10 5 39

7e10 15 7 27

13e16 20 10 22

24 26 13 15

290-230 28 38 18 10

45 45 22 8,6

54 95 48 47

70 e 86 120 60 33

105e 130 180 90 2,2

3,6e4 6 3,5 100

55 8 4 86

9e13 16 10 39

16 24 14 27

320 24 34 21 18

30 48 27 15

400-415 38e45 78 39 8,6

60e70 120 60 5,6

86 e 105 180 90 39

142 250 125 2,7

36e4 6 3,5 120

55 8 4 100

9e13 16 10 47

16 24 14 33

440:'60 24 34 21 2

480 30 48 27 18

38e45 78 39 10

60 e 70 120 60 6,8

86 e 105 180 90 4,7

142 250 125 3,3

Tabela 8.9 - Resistor de frenagem recomendado

(*1) A corrente maxima pode ser calculada através de: Imax = Valor
ajustado em P153[V]/Valor do resistor [ohms].
(*2) Acorrente eficaz de frenagem pode ser calculada através de:

. [min]
leficaz =Imax. /t5br_ onde t, corresponde a soma dos tempos

de atuacao da frenagem durante o mais severo ciclo de 5 minutos
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8.10.2 Instalacdo

8.10.3 Mddulo de Frenagem
Dindmica DBW-01

M Conectar o resistor de frenagem entre os bornes de poténcia +UD
e BR (veritem 3.2.2);

M Utilizar cabo trancado para a conexao. Separar estes cabos da fia-
¢ao de sinal e controle. Dimensionar os cabos de acordo com a
aplicacdo respeitando as correntes maxima e eficaz;

M Se oresistor de frenagem for montado internamente ao painel do
inversor, considerar o calor provocado pelo mesmo ho
dimensionamento da ventilagdo do painel;

M Ajustar o parametro P154 com o valor 8hmico do resistor utilizado
e o parametro P155 de acordo com a poténcia suportavel pelo
resistor.

PERIGO!

O inversor possui uma protecao térmica ajustavel para o resistor de
frenagem. O resistor e o transistor de frenagem poderéo sofrer danos
se os mesmos ndo forem devidamente dimensionados, se 0s
parametros P153/P154/P155 forem ajustados inadequadamente e/ou
se a tensdo de rede exceder o valor madximo permitido. A protecao
térmica oferecida pelo inversor, quando devidamente ajustada, permi-
te a protecéo do resistor nos casos de sobrecarga ndo esperada em
funcionamento normal, porém néo garante protecao no caso de falha
do circuito de frenagem. Para evitar a destruicdo do resistor ou risco
de fogo o Unico método garantido € o da inclusdo de um relé térmico
em série com o resistor e/ou um termostato em contato com o corpo
do mesmo, conectados de modo a desconectar a rede de alimenta-
¢do de entrada do inversor como mostrado a seguir.

Contator
.
Rede de~ .
alimentacéo .
—_—
i I BR +UD
Relé
. B Térmico r ...............
Alimentacao
de comando
Termostato f i
e Resistor de
Frenagem

Figura 8.19 - Conexdo do resistor de frenagem

Nos modelos da linha CFW-09 com correntes iguais ou superiores a
180A a frenagem dinamica (ou reostatica) é feita utilizando-se 0 mddulo
de frenagem DBW-01.
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Modelo do Inversor Fiacio de
= Médulo de Corrente de Frenagem | Corrente Eficaz Resistor Po(t;éncia
Tenséo de Rede | Corrente Maxima (*1) de Frenagem Minimo [ohms]
WY Nominal Frenagem * (BR,-UD,+UD)
("2) ?) - AWG
[A] (mm2)

180 DBW010165D21802SZ 200 165 (70) 2/0
220-480 240 DBW010240D21802SZ 320 240 2,5 (120) 250 MCM
361 DBW010300D21802SZ 400 300 (2x50) 2x1/0
450 DBW010300D21802SZ 400 300 (2x50) 2x1/0
600 DBW010300D21802SZ 400 300 (2x50) 2x1/0

COMO ESPECIFICAR O MODELO DO DBW-01:

Tabela 8.10 - Inversor e DBW correspondente

(1)
(*2)

A corrente maxima pode ser calculada através de: Imax = Valor
ajustado em P153[V]/Valor do resistor [ohms].
A corrente eficaz de frenagem pode ser calculada através de:

. [min]
leficaz =Imax, /;br_ onde t, corresponde a soma dos tempos

de atuacéo da frenagem durante o mais severo ciclo de 5 minutos.

DBW-01 0165 D 2180 1 S z
Mddulode | Corrente nominal | Alimentagéo DC Tensdo de Tensédo de Standard | Final do
Frenagem de saida: naentrada Alimentacdode | Alimentag&o do Cadigo

WEG Série 01| 220a480V: entrada: ventilador:
0165=165A 2180=2102a800 1=110VRMS
0240=240A VDC 2=220VRMS
0300=300A

8.10.3.1 Etiquetade
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Identificacéo
do DBW-01

Modelo do DBW-01

Dados nominais
de Saida

Numero de série

Tabela 8.11- Modelos do DBW-01

Reviséo

de

hardware

Vs

.

[ueg,

. MOD.: DBw010300D2180252Z

RQ0O

VOLTAGEM NOMINAL/RATED VOLTAGE: 210..800vDC
nas 1 SAIDA/OUTPUT: 3004

SERIAL#: 173735

<

078

COD: 41710221

24Y7102221221173755

12/04,00

item de estoque
WEG

Data de
Fabricacéo

IIIIIFIHIII[ |
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8.10.3.2

Instalacdo Mecanica

Frontal

n

Jil

=8

A

Vista - A

uE,

RETE/L)

INE: 210..B0DVIIC
SAIDA/TUTPUT: 3004

SERIAL# 173755
(LT
< 1789417:

[0 41710231 12/04;

700
LI
102221217270 2z

Figura 8.20 - Etiqueta de Identificagdo

As condi¢des ambientais de operagcdo do DBW-01 sdo as mesmas do

conversor CFW-09 (ver item 3.1.1).

Para instalac&o em painel prever um acréscimo de 120 CFM (57 L/s) na

ventilagdo por modulo de frenagem.

Ao posicionar o modulo deixar no minimo os espacos livres ao redor do
inversor como nafigura 8.21 , onde A=100mm (4 in), B=40mm (1.57 in)

e C=130mm (5.12in).

- n n N
° ||
[
fo—
Ec
B~
L]
A

50mm
2in

0

Figura 8.21 - Espagos Livres para Ventilagao
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Verificar as demais recomendacdes para instalacdo dos conversores CFW-
09, j& que do ponto de vista mecanico o médulo de frenagem € compativel
com a mecénica 3.

As dimenses externas e furos para fixagdo séo apresentados na figura
8.22.

-—-150——-‘1 r———ee:!—-] r——_252——-ﬁ
3 ) [ £ o] ]

= Il

~— il

375
390

X X = Tl

| _.
}T—I L— 365

Figura 8.22 - Dimensional para DBW-01

e

R

Figura 8.23 - Procedimento de instalacdo do DBW-01 em superficie
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1

Fluxo de ar

Y

Figura 8.24 - Posicionamento do DBW-01

Existe a possibilidade de instala¢cdo do DBW-01 em duto com circula-
¢do de ar. Neste caso € necessario a utilizacdo de um KIT composto
de suportes, para maiores detalhes consulte a WEG Automacédo. As
dimensbes do rasgo para montagem sao mostradas na figura 8.25.

370
400

E_L 365 E’B

ip)

Figura 8.25 - Dimensdes do rasgo para montagem em duto
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8.10.3.3

166

Instalacdo/Conexéo

O peso dos diversos modelos do DBW-01 sédo mostrados na tabela 8.12.

Modelo Parqfuso~para Peso Kg Grau dNe
Fixacao Protecéo
DBW-01 165 14,2
DBW-01 240 M6 138 IP20
'DBW-01 300 134

Tabela 8.12 - Dados mecanicos do DBW-01

A localizacdo das conexdes de poténcia € mostrada nas figuras 8.26 e

8.27.

X7

BR

\K%; —

-UD

+UD

Figura 8.26 - Localizacdo das Conexdes

Figura 8.28 - Régua de Bornes X7
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Alimentar o ventilador do médulo de frenagem com a tenséo apropria-
da (110 ou 220VRMS) através do conector X7:1,2 (ver figura 8.28). A
corrente do ventilador é de aproximadamente 0,14 A

Os bornes 3 e 4 de X7 séo os contatos normalmente fechados de um
termostato que deve ser utilizado para protecdo térmica do médulo de
frenagem. Esta protecao deve ser feita externamente ao médulo (ver
figura 8.29); neste exemplo o relé é conectado a DI3 (XC1:3,9 do car-
tdo CC9) e o parametro P265 € programado como Sem Erro Externo
(P265=4).

(D']HHHHI AT

el
o)
®

Figura 8.29 - Exemplo de Protegdo Térmica

Conectar o barramento +UD do médulo de frenagem ao borne +UD do
inversor;

Conectar o barramento -UD do médulo de frenagem ao borne -UD do
inversor;

A conexéo de comando do médulo é feita através do conector XC3,
situado no cartdo CRG4 (ver figura 8.30). O cabo de interconexao do
maodulo de frenagem ao conversor é fornecido juntamente com o médulo;

<

===

N n
UUU000000000000

T
~. /'ﬂi X
g \
i ) <— XC3
‘ /
2

Figura 8.30 - Localizacdo do Conector XC3
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8.11 KIT PARADUTO

8.12 FIELDBUS

8.12.1 Instalacao do
Kit Fieldbus

168

Afigura 8.31 apresenta as conexdes do médulo de frenagem ao conversor,
bem como as conexdes do resistor ao modulo de frenagem. Também é
apresentada a inclus@o de um relé térmico e um termostato em contato
com o corpo do resistor a fim de proteger o mesmo. Os cabos que fazem
as conexdes de poténcia entre o conversor e 0 médulo e entre 0 mddulo
e o resistor de frenagem devem ser dimensionados de acordo com o ciclo
térmico da frenagem.

CFW-09
=1 =
& _
5§ DBW-01
] a
Contator —4]
" 4
o~ L
-
Rede de el —
Alimentacao —
| I— |
Relé |7‘ _______ Eﬂ
Término :l
Alimentacéo
de Comando
P .
Termostato [a &~ EES'SW de
b renagem

Figura 8.31 - Conexdes do DBW ao conversor e do Resistor de Frenagem

O Kit para duto de ar € constituido por suportes metalicos os quais de-
vem ser afixados na parte de trds do CFW-09 (mecénicas 3 a 10) visando
a montagem conforme a Figura 3.4. Ver item 3.1.2 e tabela 3.4 para a
especificacdo desde Kkit.

O CFW-09 pode ser conectado a redes de comunicacao industriais rapi-
das do tipo Fieldbus permitindo o controle e a parametrizacdo do mesmo.
Para tanto € necessaria inclusdo de um cartdo eletrénico opcional de
acordo com o padrédo de Fieldbus desejado: Profibus-DP, DeviceNet,
Modbus RTU, etc.

NOTA!

A opcdao de Fieldbus escolhida pode ser especificada no campo adequa-
do da codificagdo do CFW-09. Neste caso, o usuério recebe o CFW-09
com todos 0s componentes necessarios ja instalados no produto. Para
instalacao posterior deve-se encomendar e instalar o Kit Fielbus (KFB)
desejado.

O cartdo eletrénico Anybus que forma o Kit Fieldbus é instalado direta-
mente sobre o cartdo de controle CC9, conectado ao conector XC140 e
fixado por espacadores.
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NOTA!

M Siga as instrucdes de seguranca do Capitulo 1.

M Caso ja exista um cartdo de expanséo de funcdes (EBA/EBB) insta
lado é necessaria a retirada temporaria do mesmo. Para os modelos
da mecénica 1 é necessario retirar a tampa plastica lateral do produto.

1. Retirar o parafuso fixado ao espagador metalico préximo ao
conector XC140 (CC9). Para o padrdo ModBus RTU retirar o
espacador metélico do cartdo CC9 e encaixar no seu lugar o
espacador plastico constante no Kit;

2. Encaixar cuidadosamente o conector barra de pinos do cartao
eletrénico do fieldbus no conector fémea XC140 do cartdo de
controle CC9. Verificar a exata coincidéncia de todos os pinos
do conector XC140 (fig. 8.32). Para o padrdo ModBus RTU os
pinos 33 e 34 de XC140 néo sao utilizados;

T

‘@ ! . ! I Cartdo Modbus RTU
Quando instalar o b Cartao Devicenet
cartdo MODBUS RTU Cartdo Profibus-DP
retirar o espagador
metalico e colocar o rj
espacador plastico
fornecido. L Y
CORTE AA \, Cartdo CC9
Y Al
ol 2 to

©) o o]
[omm] 2] Lo

e e e
-‘Iﬂh-m___“%-ld — | I Parafuso
A . — M3x8
D o Torque 1INm
o]
-~ R
RREZERRE LR R

Figura 8.32 - Instala¢édo do cartdo eletrénico do Fieldbus

3. Pressionar o cartéo préximo a XC140 e no canto inferior direito até
0 completo encaixe do conector e do espacgador plastico;

4. Fixar o cartdo ao espacador metalico através do parafuso (exceto
ModBus RTU);

5. Conector Fieldbus:
Mecénicas 1 e 2 - Todos os padrdes:
- Fixar o conector do Fieldbus ao gabinete do inversor utilizando

o cabo de 150mm (ver fig 8.33).
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2
-

i

T T I L C 7 ﬁ

Figura 8.33 - Fixagdo do conector do Fieldbus

Mecénicas 3 a 10 - Todos os padrdes

- Fixar o conector do Fieldbus ao “L" metélico utilizando o cabo
de 150mm.

- Fixar o conjunto na chapa metalica de sustenta¢éo do cartdo de
controle (ver Fig 8.34)
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Figura 8.34 - Fixacdo do conector do Fieldbus

6. Conectar a outra extremidade do cabo do conector Fieldbus ao
cartéo eletrénico do Fieldbus de acordo com a figura 8.35.

o TN -
,."(" "‘\ ) \ 7 \'\
A | Hebaae] ./} it
! . . .
; \ . / :
| kel | | EERRERE| | | [EEkkklE |
Y g \ I I /
= ; . : =
= RN
~ e e F
DEVICENET MODBUS RTU PROFIBUS -DP

Figura 8.35 - Conexao ao cartdo do Fieldbus
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8.12.2 Profibus-DP

172

Introducéo

O inversor equipado com o Kit Profibus-DP opera ho modo escravo, permi-
tindo a leitura/escrita de seus parametros através de um mestre. O inver-
sor ndo inicia a comunicagao com outros nds, ele apenas responde aos
comandos do mestre. O meio fisico de conexao do fieldbus é um cabo de
cobre blindado com par trancado

(RS-485) permitindo transmisséo de dados com taxas entre 9,6kbaud a
12Mbaud. A figura 8.36 da uma visdo geral de uma rede Profibus-DP.

Personal
Computer with
Configuration
Software

PROFIBUS DP
Master

PROFIBUS DP
slave node #1 PROFIBUS DP
slave node #n

PROFIBUS DP
slave node #2

Figura 8.36 - Rede Profibus-DP

- Tipo de Fieldbus: PROFIBUS-DP EN 50170 (DIN 19245)
- Versao do Protocolo: ver. 1.10
- Fornecedor do Protocol Stack: Siemens

Interface fisica

- Meio de transmisséo: linha de barramento Profibus, tipo A ou B

como especificado na EN50170

- Topologia: comunicacéo Mestre-Escravo

- Isolagéo: o barramento alimentado por conversor DC/DC isolado é
isolado galvanicamente da eletrdnica restante e os sinais A e B

sdo isolados através de opto-acopladores.

- ASIC da comunicacao Profibus-DP: chip SPC3 da Siemens.

- Permite conexao/desconexao de um n6 sem afetar a rede.

Conector de fieldbus do usuario do inversor
- Conector D-sub 9 pinos fémea

- Pinagem:
Pino Nome Funcéo

1 N&o conectado

2 N&o conectado

3 B-Line RxD/TxD positivo, de acordo com
especificacdo RS-485

4 N&o conectado

5 GND 0V isolado do circuito RS-485

6 +5V +5V isolado do circuito RS-485

7 N&o conectado

8 A-Line RxD/TxD negativo, de acordo com
especificacdo RS-485

9 N&o conectado

Carcaca Shield Conectado aoterra de protecéo (PE)

Tabela 8.13 - Ligacdo dos pinos (DB9) para Profibus-DP
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Terminacgéo da linha

Os pontos iniciais e finais da rede devem ser terminados na impedancia
caracteristica para evitar reflexées. O conector DB9 macho do cabo pos-
sui a terminacdo adequada. Se o inversor for o primeiro ou o Ultimo da
rede a chave da terminacdo deve ser ajustada para a posicdo “ON”". No
caso contrério, ajustar para a posicao “OFF". A chave de terminacao do
cartdo PROFIBUS-DP deve ficar sempre em 1 (OFF).

Taxa de Transmissao (Baudrate)

A taxa de transmissdo de uma rede Profibus-DP é definida durante a
configuracéo do mestre e somente um valor é permitido na mesma rede.
O cartdo de Profibus-DP possui a funcdo de deteccdo automética de
baudrate e o usuério ndo precisa configura-la no cartdo. Os baudrate
suportados sdo: 9.6 kbits/s, 19.2 kbits/s, 45.45 kbits/s, 93.75 kbits/s,
187.5 kbits/s, 500 kbits/s, 3 Mbits/s, 6 Mbits/s e 12 Mbits/s.

Endereco do N6

O endereco do n6 é feito através de duas chaves rotativas presentes no
cartéo eletrénico do Profibus-DP, permitindo enderegcamentos de 1 a 99.
Olhando o cartdo de frente com o inversor na posi¢cdo normal, a chave
mais a esquerda ajusta a dezena do endere¢o enquanto a chave mais a
direita ajusta a unidade do endereco:

Endereco = (ajuste chave rotativa esquerda x 10)
+ (ajuste chave rotativa direita x 1)

Arquivo de Configuracéo (GSD File)

Cada elemento de uma rede Profibus-DP esta associado a um arquivo
GSD, que contém todas as informacdes sobre o elemento. Este arquivo €
utilizado pelo programa de configuragdo da rede durante a configuracéo
da mesma. Utilize o arquivo com extenséo .gsd armazenado no disco
flexivel contido no kit fieldbus.

Sinalizag6es

O cartéo eletrénico possui um “LED” bicolor localizado na posigéo supe-
rior direita, sinalizando o status do mesmo de acordo com a tabela a
seguir:

CorLED | Frequéncia Status

Vermelho 2Hz Falha no teste do ASIC e da Flash ROM
Verde 2Hz Cartdo ndo inicializado
Verde 1Hz Cartéo inicializado e operante

Vermelho 1Hz Falha no teste de RAM

Vermelho 4Hz Falha no teste de DPRAM

Tabela 8.14 - Sinalizagdo LED status do cartdo Fieldbus

Obs.:

As indicagdes em vermelho podem significar problemas de “hardware” do
cartdo eletrénico. O seu reset € efetuado desenergizando e
re-energizando o inversor. Caso o problema persista, substitua o cartdo
eletrénico.

O cartdo eletrbnico também possui outros quatro “LED’s” bicolores agru-
pados no canto inferior direito sinalizando o status do fieldbus de acordo
com a figura e tabela a seguir:
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Reserved O Q On-Line
Fieldbus O Q _
Diagnostics Off-Line

Figura 8.37- LED’s para indicagéo de status da rede Profibus-DP

LED

Cor

Funcéo

Fieldbus Diagnostics

Vermelho

Indica certas falhas no lado do Fieldbus:

Piscante 1Hz - Erro na configuracdo: o tamanho da area de IN/OUT setado
na inicializagdo do cartéo é diferente do tamanho setado durante configura-
¢do darede.

Piscante 2Hz - Erro nos dados do Paradmetros do Usuario: o tamanho/
conteudo dos dados de Pardmetros do Usuério setados durante a
inicializag&o do cartdo sao diferentes do tamanho/contetdo setados du-
rante configuracdo da rede.

Piscante 4Hz - Erro na inicializacdo do ASIC de comunicacgéo do Profibus.
Desligado - Sem problema presente.

On-Line

Verde

Indica que o cartdo esta On-line no fieldbus:
Ligado - Cartéo esté on-line e a troca de dados é possivel.
Desligado - Cartdo néo esta on-line.

Off-Line

Vermelho

Indica que o cartéo esta Off-line no fieldbus
Ligado - Cartéo esta off-line e a troca de dados néo é possivel.
Desligado - Cartédo nao esta off-line.

8.12.3 Device-Net

174

Tabela 8.15 - Sinalizacdo LED’s status rede Profibus-DP

i

NOTA!
Utilizagdo do Profibus-DP/Pardmetros do CFW-09 Relacionados
Ver item 8.12.5.

Introducéo

A comunicacéo DeviceNet € utilizada para automagao industrial, normal-
mente para o controle de vélvulas, sensores, unidades de entradas/sai-
das e equipamentos de automacao. O link de comunicagéo DeviceNet &
baseado em um protocolo de comunicacdo “broadcast oriented”, o
Controller Area Network (CAN). O meio fisico para uma rede DeviceNet €
um cabo de cobre blindado composto de um par trancado e dois fios para
afonte de alimentagéo externa. A taxa de transmissdo pode ser ajustada
em 125k, 250k ou 500kbit/s. A figura 8.38 d& uma visdo geral de uma
rede DeviceNet.
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|
Controller

Other
Devices

Device Net

Sensor

Mtr Push
Starter button
Clusler
Device Bar Code
Configuration Input/ Scanner
9 Output :[EE Motor
Devices Controller
Drive
Figura 8.38 - Rede DeviceNet
NOTA!

O CLP (mestre) deve ser programado para Polled I/0 connection.

Conector de fieldbus do usuario do inversor

- Conector: conector 5 vias do tipo plug-in com terminal aparafusados
(screw terminal)

- Pinagem:
Pino Descricao
1 V-
2 CAN_L
3 Shield
4 CAN_H
5 V+

Tabela 8.16 - Ligag&o dos pinos para DeviceNet

Terminacgéo da linha

Os pontos iniciais e finais da rede devem ser terminados na impedancia
caracteristica para evitar reflexfes. Para tanto, um resistor de 120
ohms/0,5W deve ser conectado entre os pinos 2 e 4 do conector de
fieldbus.

Taxa de Transmisséo (Baudrate)/ Enderegco do N6

Existem trés diferentes taxas de baudrate para o DeviceNet: 125k,
250k ou 500kbits/s. Escolha uma delas selecionando as chaves DIP
existentes no cartdo eletrdnico, antes da configuragéo.

O endereco do né é selecionado através de seis chaves DIP presentes
no cartdo eletrénico, permitindo enderegcamentos de 0 a 63.
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Baudrate [bits/s] | DIP'sle?2 Endereco DIP 3...DIP 8

125k 00 0 000000

250k 01 1 000001

500k 10 2 000010

Reservado n .

61 111101

62 111110

Endelrego 63 11

/—Iﬁ

"L,

1 2 34 567 8

Figura 8.39 - Configuracdo do baudrate e enderec¢o para DeviceNet

Arquivo de Configuracédo (EDS File)

Cada elemento de uma rede DeviceNet esti associado a um arquivo EDS,
que contém todas as informacfes sobre o elemento. Este arquivo é utili-
zado pelo programa de configuracdo da rede durante a configuracao da
mesma. Utilize o arquivo com extensao .eds armazenado no disco flexi-
vel contido no kit fieldbus.

NOTA!
O CLP (mestre) deve ser programado para Polled I/0O connection.

Sinaliza¢cdes
O cartdo eletrénico possui um “LED” bicolor localizado na posicéo supe-
rior direita, sinalizando o status do mesmo de acordo com a tabela 8.14.

Obs.:

As indica¢des em vermelho podem significar problemas de “hardware” do
cartdo eletrdnico. O seu reset € efetuado desenergizando e re-energizando
o inversor. Caso o problema persista, substitua o cartao eletronico.

O cartao eletrénico também possui outros quatro “LED’s” bicolores agru-
pados no canto inferior direito sinalizando o status do DeviceNet de acor-
do com afigura 8.40 e tabela 8.17.

Reserved Q @ Network Status
Module
Reserved Q @
Network Status

Figura 8.40 - LED’s para indicacdo de status da rede DeviceNet
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8.12.4 MODBUS RTU

LED Cor Descricédo
Module Network Status| Desligado Sem alimentacéo
Module Network Status| Vermelho Falta ndo recuperavel
Module Network Status Verde Cartdo operacional
Module Network Status| Vermelho Falta menor
Piscante
Network Status Desligado Sem alimentag&o/off line
Network Status Verde Link operante, conectado
Network Status Vermelho Falha critica do link
Network Status Verde On line ndo conectado
Piscante
Network Status Vermelho Time out da conexao
Piscante

Tabela 8.17 - Sinalizacdo LED’s status DeviceNet

NOTA!
Utilizacao do DeviceNet /Parametros do CFW-09 Relacionados.
Ver item 8.12.5.

Introducéo

O Modbus RTU é um sistema de fieldbus da empresa Modicon, parte
da Schneider Automation.

O inversor equipado com o Kit Modbus RTU opera no modo escravo,
permitindo a leitura/escrita de seus parametros através de um mestre.
O inversor ndo inicia a comunicacdo com outros nos, ele apenas res-
ponde aos comandos do mestre. O meio fisico de conexédo do fieldbus
€ um cabo de cobre blindado com par trancado (RS-485 ou RS-232)
permitindo transmissdo de dados com taxas entre 1200 bits/s a 19200
bits/s, embora o baudrate padrdo seja de 19200 bits/s. O sistema
Modbus RTU é frequentemente utilizado em uma rede combinado com
Modbus PLUS. A figura 8.41 da uma viséo geral de uma rede Modbus
RTU.

HOST
PROCESSOR
MAP I
984-685
(TOMB PLUS) MODBUS P230
AND S980 PROGRAMER
(TO MAP)
MODBUSPLUS |
AT/MC - 984 984 A/B
AND AND BM85
HOST/MMI 5985
MODBUS MODBUS ‘ ‘ ‘ ‘
UP TOFOUR
P230 MODBUS DEVICES
PROGRAMMER OR NETWORKS

Figura 8.41 - Rede Modbus RTU
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Conector de fieldbus do usuéario do inversor

- Conector D-sub 9 pinos fémea
- Pinagem:

Pino Funcéo
1 -
2 RS232-RX
3 RS232-TX
4 -
5 Comum
6 RS-485 A-line
7 RS-485 B-line
8 -
9 -
Carcaca | Conectado ao terra
de protecéo (PE)

Tabela 8.18 - Ligacéo dos pinos (DB9) para Modbus RTU

Terminacgéo da linha

Os pontos iniciais e finais da rede devem ser terminados na impedancia
caracteristica para

evitar reflexdes. O cartéo eletronico de Modbus RTU possui uma cha-
ve para conectar/desconectar a terminacéo de rede. Se o inversor for
o ultimo da rede, a chave da terminagdo deve ser ajustada para a
posicéo “ON”. No outros casos, ajustar para a posi¢ao

“OFF". Esta chave esta localizada do lado esquerdo dos 3 LED’s de
status.

Configuracéo

A taxa de transmisséo, o padréo fisico de conexdo (RS-232 ou RS-
485), o endereco do inversor ha rede e o modo de paridade do cartdo
de Modbus RTU é configurado através das chaves DIP montadas no
mesmo (figura 8.42).

“UIOOULOU: | O000UL;

1 23 4 56 7 8 123 456
I \ /
|RS-232/Rs-485| | Endereco | | Baudrate | Paridade |
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Dip

Funcgéo Ajuste Funcéo Ajustada

RS-232/RS-485 0 RS-485
1 RS-232

N

w

I

)]

()]

~

oo

1

Endereco

1
1
S

Endereco Ajustado —,

247

2
3
4

=
=

1
1
1

RIOIN|O|Fk|O|0(0|O0|0|0
POl W|Fk|Fk|IO|I00|O0|0|0

Baudrate

o
[N

OO0l O |O|O|0O|O|O|0O|0O|©o
alelel f ol lellelleo]llellollo]lle]
O|IO || & |O|O|IR|O|O|O|O|O
1
1

o
=
-
o

Baudrate Ajustado — 1200 2400 | 4800 | 9600 | 19200 N&o utilizados

5
6

o

0 1
0 1 0 1

=

Paridade

Paridade Ajustado — Sem impar Par

Nao
utilizada

Figura 8.42 - Configuracdo Modbus RTU

Sinaliza¢c8es

O cartéo eletrénico possui um “LED” bicolor localizado na posigéo supe-
rior direita, sinalizando o status do mesmo de acordo com a tabela 8.14.
Obs.: AsindicacBes em vermelho podem significar problemas de “hardware”
do cartao eletronico. O seu reset é efetuado desenergizando e re-
energizando o inversor. Caso o problema persista, substitua o cartéo ele-
trénico.

O cartao eletrénico também possui outros tres “LED’s” agrupados no
lado esquerdo das chaves DIP, sinalizando o status do fieldbus de acordo
com afigura 8.43.
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LED Cor Funcéo
Power Desligado | Cartéo desenergizado
Verde Cartédo energizado
Power - - —

- Bus active | Desligado | Barramento inativo

Bus active -
—_— Verde Barramento ativo

Bus error -

Buserror | Desligado | Barramento sem erro
Vermelho Erro no barramento

Figura 8.43 - LED’s sinalizacdo Modbus RTU

E' NOTA!

Utilizagcao do Modbus RTU /Parametros do CFW-09 Relacionados.
Ver item 8.12.5.

8.12.5 Utilizacao do Fieldbus/ Existem dois parametros principais: P309 e P313.
Parametros do CFW-09 ¥ P309- define o padréo de Fieldbus utilizado(Profibus-DP,
: DeviceNet ou Modbus-RTU) e o numero de variaveis (1/0)
Relacionados trocadas com o mestre (2, 4 ou 6).

- O parametro P309 tem as seguintes opgoes:

0 = Inativo, 1=ProDP 2I/O, 2=ProDP 41/O,
3 =ProDP 61/0, (para Profibus-DP),
4 =DvNet 21/0, 5=DvNet 41/O,
6 = DvNet 61/0, (para Device Net)
7=M-RTU2l/0, 8=M-RTUA4I/O,
9=M-RTU6I/O, (paraModbus RTU).

M P313- define o comportamento do inversor quando a conexao
fisica com o mestre for interrompida (E29 sinalizado no display
da HMI).

- O parametro P313 tem as seguintes op¢oes:

0 =desativar o inversor usando acdo do comando Girar/Paratr,
via rampa de desaceleracéo.

1 =desativar o inversor usando acéo de Habilita Geral, parada
por inércia.

2 = estado do inversor néo se altera.

3 =oinversor vai para modo Local.

8.12.5.1 Variaveis Lidas do As variaveis sao lidas na seguinte ordem:
Inversor 1- Estado Ldgico do inversor,

2- Velocidade do motor,
para a opgdo P309=1ou4ou7(21/0)-1€1e2,

3- Estado das Entradas Digitais(P012)

4- Conteudo de Parametro,
para a op¢do P309=2ou50u8 (4l/0)-1€1, 2, 3 e 4,

5- Corrente de Torque (P009),

6- Corrente do motor (P003),
para a opcéo P309=3o0u60u9(6l/0)-1€1,2,3,4,5€6.

1. Estado Légico (E.L.):

A palavra que define 0 E.L. é formada por 16 bits, sendo 8 bits superi-
ores 8 bits inferiores, tendo a seguinte construcao:
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Bits superiores —indicam o estado da func¢édo associada
EL.15 - Erro ativo: 0 = N&o, 1 =Sim;

EL.14 — Regulador PID: 0 = Manual, 1 = Automético;
EL.13 — Subtensdo : 0 = Sem, 1 =com;

EL.12 — Comando Local/Remoto: 0 = Local, 1 = Remoto;
EL.11 - Comando Jog: 0 = Inativo, 1 = Ativo;

EL.10 - Sentido de giro: 0 = Anti-Horario, 1 =Horério;
EL.09 — Habilita Geral: 0 = Desabilitado, 1 = Habilitado;
EL.08 — Girar/Parar: 0 = Para, 1 =Gira.

Bits inferiores — indicam o nimero do cddigo do erro, (i.e. 00, 01,
...,09, 11(0Bh), 12(0Ch), 13(0Dh), 24(18h), 32(20h) e 41(29h)).
Ver item 7.1 - Erros e possiveis causas.

2. Velocidade do motor:

Essa variavel é mostrada usando resolucdo de 13 bits mais sinal.
Portanto o valor nominal seré igual a 8191(1FFFh)(giro Horéario) ou -
8191(E001) (giro AH) quando o motor estiver girando na velocidade
sincrona (ou velocidade base, por exemplo 1800rpm para motor 4 p6-
los, 60Hz).

3. Estado das Entradas Digitais:

Indica o contetido do pardmetro P012, onde o nivel 1 indica entrada
ativa (com +24V) , e o nivel 0 indica entrada inativa (com 0V).

Ver item 6.1-Pardmetros de acesso e de leitura. As entradas digitais
estdo assim distribuidas neste byte:

Bit.7 — estado da DI1 Bit.3 — estado da DI5
Bit.6 — estado da DI2 Bit.2 — estado da DI6
Bit.5 — estado da DI3 Bit.1 — estado da DI7
Bit.4 — estado da Dl4 Bit.0 — estado da DI8

4. Contetudo de Parametro:

Esta posicao permite ler o contetido dos parametros do inversor, que
sdo selecionados na posi¢édo 4. ,Numero do Parametro a ser Lido,
das “Variaveis Escritas no Inversor”. Os valores lidos terdo a mesma
ordem de grandeza que aqueles descritos no manual do produto ou
mostrados na HMI .

Os valores séo lidos sem o ponto decimal, quando for o caso. Exem-
plos:

a) HMl indica 12.3, a leitura via Fieldbus seré 123,

b) HMI indica 0.246, a leitura via Fieldbus sera 246.

Existem alguns parametros cuja representacao no display de 7 seg-
mentos podera suprimir a casa decimal, quando os valores forem
superiores a 99,9. Esses parametros sédo: P100, P101, P102 ,P103,
P155, P156, P157, P158, P169 (para P202<3), P290 e P401.
Exemplo:Indicag&o no display 7 segmentos: 130.,

Indicacdo no display LCD : 130.0, valor lido via Fieldbus: 1300.

A leitura do parametro P0O06 via Fieldbus tem o seguinte significado:
0 = ready;

1=run;

2 = Subtenséo;

3 = com Erros, exceto E24,...,E27.
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5. Corrente de Torque:
Esta posic¢éo indica o contetido do parametro P009, desconsiderando o
ponto decimal. Essa variavel é filtrada por um filtro passa-baixa com cons-
tante de tempo de 0,5s.

6. Corrente do motor:
Esta posic¢éo indica o contetido do parametro P003, desconsiderando o
ponto decimal.Essa variavel é filtrada por um filtro passa-baixa com cons-
tante de tempo de 0,3s.

8.12.5.2 Variaveis Escritas no  As variaveis séo escritas na seguinte ordem:

Inversor .-
1 - Comando Logico,

2 - Referéncia de Velocidade do motor,
para a opgdo P309=1,40u7 (21/0) - escreveem1e 2;
3 - Estado das Saidas Digitais;
4 - Nimero do Parametro a ser Lido,
para a opgédo P309 = 2,5 ou 8 (41/0O) - escreveem 1, 2, 3 e 4;
5 - Nimero do parametro a ser Alterado;
6 - Conteldo do parametro a ser alterado, selecionado na posicao
anterior, para a op¢do P309 = 3, 6 ou 9 (61/O) - escreve em
1,2,3,4,5e6.

E' NOTA!

O inversor ira tratar as variaveis acima, apenas quando existir alteracao
em alguma delas.

1.Comando Logico(C.L.):
A palavra que define o C.L. é formada por 16 bits, sendo 8 bits superiores
8 bits inferiores, tendo a seguinte construcao:

Bits superiores — selecionam a fungcéo que se quer acionar, quando o bit
é colocado em 1.

CL.15—Reset de Erros do inversor;

CL.14 — sem funcéo;

CL.13 - Salvar alteracdes do parametro P169 na EEPROM ;
CL.12 - Comando Local/Remoto;

CL.11 - Comando Jog;

CL.10 - Sentido de giro;

CL.09 — Habilita Geral;

CL.08 —Girar/Parar.

Bits inferiores — determinam o estado desejado para a funcéo seleciona-
da nos bits superiores,

CL.7 — Reset de Erros do inversor: sempre que variar de 0 -1,
provocara oreset do inversor, quando na presenca de
erros(exceto E24, E25, E26 e E27).

CL.6 —sem funcéo;

CL.5 - Salvar P169 na EEPROM: 0 = Salvar, 1 = N&o salvar;

CL.4 — Comando Local/Remoto: 0 = Local, 1 = Remoto;

CL.3 - Comando Jog: 0 = Inativo, 1 = Ativo;

CL.2 — Sentido de giro: 0 = Anti-Horario, 1 = Horario;

CL.1 — Habilita Geral: 0 = Desabilitado, 1 = Habilitado;

CL.0 — Girar/Parar: 0 = Parar, 1 = Girar.
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NOTA!

CL.13:

A funcéo de salvar as alteracdes no contetido dos parametros em
EEPROM ocorre normalmente quando se usa a HMI. A EEPROM
admite um ndmero limitado de escritas (100.000). Nas aplicagcdes em
gue o regulador de velocidade esta saturado e se deseja fazer o con-
trole de torque, deve-se atuar no valor da limitagéo de corrente

P169 (valido para P202>2). Quando o Mestre da rede ficar escreven-
do em P169 continuamente, deve-se evitar que as alteracdes sejam
salvas na EEPROM, fazendo-se:

CL13=1e CL5=1

neste caso o parametro P170 também assumira o valor imposto ao
parédmetro P169, sem o salvamento na EEPROM.

Para controlar as fungdes do Comando Légico deve-se ajustar os res-
pectivos parametros do inversor com a opcao Fieldbus.

a) Selec¢do Local/Remoto - P220;

b) Referéncia de Velocidade - P221 e/ou P222;
¢) Sentido de giro - P223 e/ou P226;

d) Habilita Geral, Gira/Péara - P224 e/ou P227;
e) Selecdo Jog - P225 e/ou P228.

2. Referéncia de velocidade do motor:

Essa variavel é representada usando resolucdo de 13 bits. Portanto
o valor da referéncia igual a 8191 (1FFFh) correspondera a velocidade
sincrona do motor(que equivale a 1800rpm para motor de 4 pélos e
rede 60Hz). O valor da referéncia € sempre positivo. Para inverter o
sentido de giro usar os bits CL.10 e CL.2 do Comando Légico.

3. Estado das Saidas Digitais:

Permite a alteracéo do estado das Saidas Digitais que estejam pro-
gramadas para Fieldbus nos parametros P275,...,P280.

A palavra que define o estado das saidas digitais € formada por 16
bits, com a seguinte construcao:

bits superiores: definem a saida que se deseja controlar, quando
ajustadoem 1,

bit.08 — 1= controle da saida DO1;

bit.09 — 1= controle da saida DO2;

bit.10 — 1= controle da saida RL1;

bit.11 — 1= controle da saida RL2;

bit.12 — 1= controle da saida RL3;

bits inferiores: definem o estado desejado para cada saida,
bit.0 — estado da saida DO1: 0 = saida inativa, 1 = saida ativada,
bit.1 — estado da saida DO2: idem;
bit.2 — estado da saida RL1: idem;
bit.3 — estado da saida RL2: idem;
bit.4 — estado da saida RL3: idem.

4. NOmero do Parametro a ser Lido:

Através desta posicdo é possivel a leitura de qualquer parametro do
inversor. Deve-se fornecer o nimero correspondente ao parametro de-
sejado, e 0 seu conteldo sera mostrado na posicéo 4.
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8.12.5.3 Sinalizacbes de Erros

184

dos “Variaveis Lidas do inversor”. Atualiza¢des do valor lido s6 acontece-
rdo quando se alterar alguma das “Variaveis escritas no inversor”.

5. Nimero do Parametro a ser Alterado:
(alteracao de contetdo de parametro)

Esta posi¢éo trabalha em conjunto com a posicdo 6. a seguir.
Nao se desejando alterar nenhum parédmetro, deve-se colocar nesta posi-
¢&o o codigo 999.
Durante o processo de alteracdo deve-se:
1) manter na posi¢éo 5. o codigo 999;
2) programar na posi¢éo 6. a seguir o conteudo desejado;
3) substituir o codigo 999 pelo nimero do parametro que se quer alterar;
4) Se nenhum cédigo de erro (24,...,27) for sinalizado no E.L., substituir
0 numero do parametro pelo codigo 999, para encerrar a alteracéo.
A verificacdo da alteracé@o pode ser feita através da HMI ou lendo o con-
tetdo do parédmetro.

NOTAS!

1) Nao sera aceito o comando para passar de controle escalar para
vetorial se algum dos parametros P409 ,..., P413 estiver em zero.
Isto devera ser efetuado através da HMI.

2) Nao fazer P204=5, pois P309=Inativo no padréo de fabrica;

6. Conteudo do Parametro a ser alterado, selecionado na posi¢ao 5.
(NUmero do parametro a ser alterado)

O formato dos valores ajustados nesta posicéo deve ser aquele descrito
no manual, porém deve-se escrever o valor sem o ponto decimal quando
for o caso. Quando se altera os parametros P409,...,P413 podem surgir
pequenas diferencas no conteldo, quando se compara o valor enviado via
Fieldbus com o valor lido na posigéo 4. (“Contetido de Parametro”), ou
com o lido via HMI. Isto se deve ao truncamento (arredondamento) duran-
te o processo de leitura.

Durante o processo de leitura/escrita via Fieldbus podem ocorrer as se-
guintes sinaliza¢bes na variavel de Estado Logico ou na HMI do
inversor:

Sinalizagbes na variavel de Estado Logico:

E24 - Alterac&o de pardmetro permitida apenas com inversor
desabilitado.
- Erro de parametrizagéo (ver item 5.2.3).

E25 - provocado por:
- Leitura de parametro inexistente, ou
- Escrita em parametro inexistente, ou
- Escrita em P408, estando P202 <2.

M E26 - Valor desejado de contetudo fora da faixa permitida.

E27 - provocado por:
a) Funcéo selecionada no Comando Ldgico néo habilitada para
Fieldbus, ou
b) Comando de Saida Digital ndo habilitada para Fieldbus, ou
¢) Escrita em parametro apenas para leitura.
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8.12.5.4 Enderecamento das
varidveis do CFW-09 nos
dispositivos de Fieldbus

A indicagdo dos erros acima descritos sera retirada do estado légico
guando a a¢éo desejada for enviada corretamente. Exceto para E27
(caso b)), cujo reset é via escrita no Comando Légico.

Exemplo: supondo que nenhuma saida digital esteja programada para
Fieldbus, entdo quando se escreve na posicdo 3. a palavra 11h, o
inversor respondera indicando E27 no E.L.. Para se retirar essa sina-
lizacdo do E.L. deve-se:
1) escrever na posi¢do 3. zero(pois nenhuma DO esté programada
para Fieldbus);
2) alterar a variavel de comando légico, para que aindicacéo de
E27 sejaretirada do E.L.
A retirada da indicagdo dos erros acima descritos, da variavel de E.L.,
também pode ser feita escrevendo-se o cddigo 999 na posicéo 5. das
“Variaveis Escritas no inversor”. Exceto para o erro E27(nos casos a)
e b)), cujo reset ocorre somente através da escrita no Comando Logi-
co, como exemplificado acima.

NOTA!
Os erros E24, E25, E26 e E27 ndo provocam nenhuma alteracéo no
estado de operacgéo do inversor.

M Sinalizagdes na HMI:

M E29 - conexao Fieldbus esta inativa
Essa sinalizagéo acontecera quando a ligagéo fisica do inversor
com o mestre for interrompida. Pode-se programar no parametro
P313 qual agéo o inversor ira executar quando for detectado o E29.
Ao se pressionar a tecla PROG da HMI, a sinalizagao de E29 é
retirada do display .
Este erro NAO sera detectado quando se utilizar a opcéo de rede
Modbus-RTU.

M E30 - cartdo Fieldbus esta inativo

Essa indicacao surgird quando:

1) se programar P309 diferente de Inativo, sem a existéncia do
respectivo cartdo Fieldbus no conector XC140 do cartdo de
controle CC9; ou

2) o cartdo Fieldbus existe mas esta defeituoso; ou

3) O cartao existe, porém o padréo programado em P309 néo é

igual ao do cartéo utilizado.

Ao se pressionar a tecla PROG da HMI, a sinalizagao de E30 é

retirada do display .

As variaveis estdo dispostas na memoria do dispositivo de Fieldbus a
partir do endereco 00h, tanto para escrita como para leitura. Quem
trata as diferencas de enderecos € o proprio protocolo e a placa de
comunicacao. A forma como o valor das variaveis estéo dispostas em
cada endereco na memoria do dispositivo Fieldbus vai depender do
equipamento que se esta utilizando como mestre. Por exemplo: no
PLC A as variaveis estéo colocadas High e Low, e no PLC B as varia-
veis estdo colocadas Low e High.
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8.13 COMUNICACAO SERIAL

8.13.1 Introducgao
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O objetivo basico da comunicacao serial € a ligacao fisica dos inversores
numa rede de equipamentos configurada da seguinte forma:

Mestre PC, CLP, etc.
Escravo 1 Escravo 2 R Escravo n
(Inversor) (Inversor) (Inversor)
n<=30

Os inversores possuem um software de controle da transmisséo/recep-
¢ao de dados pela interface serial, de modo a possibilitar o recebimento
de dados enviados pelo mestre e o envio de dados solicitados pelo mes-
mo.

A taxa de transmisséo é de 9600 bits/s, seguindo um protocolo de troca,
tipo pergunta/resposta utilizando caracteres ASCII.

O mestre terd condicbes de realizar as seguintes operacdes relaciona-
das a cada inversor:

- IDENTIFICAGAO

endereco narede;

M tipo de inversor (modelo);
versao de software.

0O
o
<
>
Z
)
o

habilita/desabilita geral;
habilita/desabilita por rampa (gira/para);
sentido de rotacao;

referéncia de velocidade;

local/remoto;

JOG

RESET de erros.

NRRNEERE

RECONHECIMENTO DO ESTADO

ready;

Sub;

run;

local/remoto;

erro;

JOG,;

sentido de rotacao;

modo de ajuste apds Reset para o Padréo de Fabrica;
modo de ajuste apéds alteracdo do modo de controle de Escalar para
Vetorial;

Auto-ajuste.

NN ERRAN

=
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8.13.2 Descricéao das Interfaces

8.13.2.1 RS-485

- LEITURA DE PARAMETROS
- ALTERACAO DE PARAMETROS

Exemplos tipicos de utilizagdo da rede:
M PC (mestre) para parametriza¢do de um ou Varios inversores ao
mesmo tempo;
M SDCD monitorando variaveis de inversores;
M CLP controlando a operacdo de um inversor num processo
industrial.

O meio fisico de ligagdo entre os inversores e o mestre da rede segue
um dos padrdes:

a. RS-232 (ponto-a-ponto até 10m);

b. RS-485 (multiponto, isolamento galvéanico, até 1000m);

Permite interligar até 30 inversores em um mestre (PC, CLP, etc.),
atribuindo a cada inversor um endereco (1 a 30) ajustado em cada um
deles. Além desses 30 enderecos, mais dois enderecos séo forneci-
dos para executar tarefas especiais:

M Endereco 0: qualquer inversor da rede é consultado, indepen-
dentemente de seu endereco. Deve-se ter apenas um inversor
ligado a rede (ponto-a-ponto) para gue ndo ocorram curto-circuitos
nas linhas de interface.

M Endereco 31: um comando pode ser transmitido simultaneamente
para todos os inversores da rede, sem reconhecimento de acei-
tacéo.

M Listade enderecos e caracteres ASCIl correspondentes

ENDERECO ASCII

(P308) CHAR DEC HEX
0 @ 64 40
1 A 65 41
2 B 66 42
3 C 67 43
4 D 68 44
5 E 69 45
6 F 70 46
7 G 71 47
8 H 72 48
9 | 73 49
10 J 74 4A
11 K 75 4B
12 L 76 4C
13 M 77 4D
14 N 78 4E
15 O 79 4F
16 P 80 50
17 Q 81 51
18 R 82 52
19 S 83 53
20 T 84 54
21 U 85 55
22 \4 86 56
23 w 87 54
24 X 88 58
25 Y 89 59
26 Z 90 5A
27 ] 91 5B
28 \ 92 5C
29 [ 93 5D
30 A 94 5E
31 - 95 5F

187



DISPOSITIVOS ADICIONAIS

8.13.2.2 RS-232

8.13.3 Definicbes

8.13.3.1 Termos Utilizados

188

Outros caracteres ASCII utilizados pelo protocolo

ASCII
CODE DEC HEX
0 48 30

1 49 31

2 50 32

3 51 33

Z 52 34

5 53 35

6 54 36

7 55 37

8 56 38

9 57 39

= 61 3D
STX 02 02
ETX 03 03
EOT 04 04
ENQ 05 05
ACK 06 06
NAK 21 15

A ligacdo entre os participantes da rede da-se através de um par de fios.
Os niveis de sinais estdo de acordo com a EIA STANDARD RS-485 com
receptores e transmissores diferenciais. Deve-se utilizar o cartdo de ex-
pansao de func¢bes tipos EBA.01, EBA.02 ou EBB.O1 (ver itens 8.1.1 e
8.1.2)

Caso 0 mestre possua apenas interface serial no padréo RS-232, deve-se
utilizar um maédulo de converséo de niveis RS-232 para RS-485.

Neste caso temos a ligagdo de um mestre a um inversor (ponto-a-ponto).
Podem ser trocados dados na forma bidirecional, porém néo simultanea
(HALF DUPLEX).

Os niveis légicos seguem a EIA STANDARD RS-232C, a qual determina
0 uso de sinais nao balanceados. No caso presente, utiliza-se um fio
para transmisséo (TX), um para recep¢éo (RX) e um retorno (0V). Esta
configuracéo trata-se, portanto, da configuragdo minima a trés fios (three
wire economy model).

Deve-se utilizar o médulo RS-232 no inversor (ver item 8.6).

Os itens deste capitulo descrevem o protocolo utilizado para comunica-
¢éao serial.

Parametros: séo aqueles existentes nos inversores cuja visualiza¢éo
ou alteracéo é possivel através da HMI (interface homem x maquina);

M Varidveis: sdo valores que possuem funcdes especificas nos
inversores e podem ser lidos e, em alguns casos, modificados pelo
mestre;

M Varidveis béasicas: sdo aquelas que somente podem ser acessadas
através da serial.
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8.13.3.2 Resolucao dos
Parametros/
Variaveis

8.13.3.3 Formato dos
Caracteres

8.13.3.4 Protocolo

ESQUEMATICAMENTE :
INVERSOR
VARIAGOES N
BASICAS — LIGAGAO SERIAL MESTRE
PARAMETROS — VARIAVEIS

Durante a leitura/alteracao de pardmetros o ponto decimal dos mesmos &

desconsiderado no valor recebido/enviado no telegrama, & excecéo das

Variaveis Bésicas V04 (Referéncia via Serial) e V08 (Velocidade no Motor)

gue séo padronizados em 13 bits (0...8191).

Por exemplo:

Escrita: se o objetivo for alterar o contetido de P100 para 10.0s,
devemos enviar 100 (desconsidera-se o ponto decimal);

Leitura: Se lemos 1387 em P409 o valor do mesmo é 1.387
(desconsidera-se o ponto decimal);

Escrita: para alterar o contetido de V04 para 900 rpm devemos enviar:

_ 8191 _
V04 =900 x P208 4096

Supondo P208=1800rpm
Leitura: Se lemos 1242 em V08 o valor do mesmo é dado por:

P208

V08 = 1242 x 8191

=273rpm

Supondo P208=1800rpm

M 1 start bit;

8 bits de informacéao [codificam caracteres de texto e caracteres de
transmissao, tirados do cddigo de 7 bits, conforme 1ISO 646 e
complementadas para paridade par (oitavo bit)];

1 stop bit;

Ap6és o start bit, segue o bit menos significativo:

START | Bl B2 | B3| B4 | B5 | B6 | B7 | B8 | STOP

Start . . ~ Stop
bit «— 8bitsdeinformagdo — bit

O protocolo de transmissao segue a nhorma ISO 1745 para transmissao
de dados em cddigo.

S&o usadas somente seqiiéncias de caracteres de texto sem cabecalho.
A monitorag&o dos erros é feita através de transmissao relacionada a
paridade dos caracteres individuais de 7 bits, conforme 1SO 646. A
monitoracao de paridade é feita conforme DIN 66219 (paridade par). S&o
usados dois tipos de mensagens (pelo mestre):
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M TELEGRAMA DE LEITURA: para consulta do contetido das
variaveis dos inversores;

TELEGRAMA DE ESCRITA: para alterar o contetdo das
variaveis ou enviar comandos para 0s inversores.

Obs.:
N&o é possivel uma transmisséo entre dois inversores.
O mestre tem o controle do acesso ao barramento.

8.13.34.1 Telegrama de leitura Este telegrama permite que o mestre receba do inversor o contetido
correspondente ao cédigo da solicitagdo. No telegrama de resposta o
inversor transmite os dados solicitados pelo mestre e este termina a
transmissao com EOT.

1) Mestre:
EOT | ADR ENQ
le—— coDGO —
2) Conversor:
ADR | STX = ETX | BCC
le—— coDGO — VAL
¢ TEXTO
3) Mestre:
EOT

Formato do telegrama de leitura:

EOT: caracter de controle End Of Transmission;

ADR: endereco do inversor (ASCII@, A, B, C, ...) (ADdRess);
CODIGO: endereco da variavel de 5 digitos codificados em ASCII;
ENQ: caracter de controle ENQuiry (solicitacéo);

Formato do telegrama de resposta do inversor:

ADR: 1 caracter - endereco do inversor;

STX: caracter de controle - Start of TeXt;

TEXTO: consiste em:

CODIGO: endereco da variavel;

“ =*": caracter da separagéo;

M VAL: valor em 4 digitos HEXADECIMAIS;

ETX: caracter de controle - End of TeXt;

BCC: Byte de CheCksum - EXCLUSIVE OR de todos os bytes entre
STX (excluido) e ETX (incluido).

OBS:
Em alguns casos podera haver uma resposta do inversor com:

ADR [NAK ver item 8.13.3.5
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8.13.3.4.2 Telegrama de

Escrita

1) Mestre:

Este telegrama envia dados para as variaveis dos inversores. O inversor
ird responder indicando se os dados foram aceitos ou n&o.

EOT | ADR

STX

= ETX | BCC

2) Conversor:

e CcODIGO « VAL >

TEXTO

ADR | NAK

ou

ADR

ACK

3) Mestre:

EOT

8.13.3.5 Execucdoe
Teste de
Telegrama

Formato do telegrama de escrita:

EOT: caracter de controle End Of Transmission;

ADR: enderego do inversor;

STX: caracter de controle Start of TeXt;

TEXTO: consiste em:

CODIGO: endereco da variavel;

M “ = “: caracter de separacao;

VAL: valor composto de 4 digitos HEXADECIMAIS;

ETX: caracter de controle End of TeXt;

BCC: Byte de CheCksum - EXCLUSIVE OR de todos os bytes entre
STX (excluido) e ETX (incluido).

Formato do telegrama de resposta do inversor:

Aceitacéo:

ADR: endereco do inversor;

ACK: caracter de controle ACKnowledge;

N&o aceitacéo:

M ADR: endereco do inversor;

NAK: caracter de controle Not AcKnowledge.
Isso significa que os dados nao foram aceitos e a variavel enderecada
permanece com o seu valor antigo.

Os inversores e 0 mestre testam a sintaxe do telegrama.

A seguir sdo definidas as respostas para as respectivas condi¢des en-

contradas:

Telegrama de leitura:

sem resposta: com estrutura do telegrama errada, caracteres de
controle recebidos errados ou endereco do inversor errado;

M NAK: CODIGO correspondente a variavel inexistente ou variavel s
de escrita,;

M TEXTO: com telegramas validos.
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Telegrama de escrita:

M sem resposta: com estrutura do telegrama errada, caracteres de
controle recebidos errados ou endereco do inversor errado;

M NAK: com codigo correspondente a variavel inexistente, BCC
(byte de checksum) errado, variavel s6 de leitura, VAL fora da
faixa permitida para a variavel em questéo, parametro de
operacédo fora do modo de alteracdo destes;

M ACK: com telegramas validos;

O mestre deve manter entre duas transmissdes de varidveis para o
mesmo inversor, um tempo de espera compativel com o inversor utili-

zado.
8.13.3.6 Sequéncia de Nos inversores, os telegramas séo processados a intervalos de tempo
Telegramas determinados. Portanto, deve ser garantido, entre dois telegramas

para o mesmo inversor uma pausa de dura¢éo maior que a soma dos
temposT  +T, +T_  (veritem8.13.6.).

proc

8.13.3.7 Cdédigos de Variaveis O campo denominado de CODIGO contém o endereco de parametros
e variaveis basicas composto de 5 digitos (caracteres ASCII) de acor-
do com o seguinte:

CcODIGO | X X X X X

» NUmero da variavel basica ou parametro

NUmero do equipamento:
"8" = CFW-09
"9" = qualquer inversor

> Especificador:

0 = variaveis basicas
1=P000 a P099
2=P100aP199
3=P200 a P299

4 =P300 a P399

5 =P400 a P499

6 = P500 a P599

7 =P600 a P699

» |gual a zero (0)

8.13.4 Exemplos de Telegramas M Alteracdo da velocidade minima (P133) para 600 rpm no inversor 7.
1) Mestre:
EOT| G | STX| o0 2 8 3 3 = 0 2 5 8 | ETX | BCC
e CoédigodoNMIN — NMIN=600=258H
end. 7
2) Conversor:
G | ACK
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3) Mestre:
EOT
Leitura da corrente de saida do inversor 10
(supondo-se que a mesma estava em 7,8A no momento da consulta).
1) Mestre:
EOT J 0 1 8 0 3  |ENQ
[ }47 CédigoP003 —
end. 10
2) Conversor:
J | sTX| o 1 8 0 3 = 0 0 4 E | ETX| BCC
[ e CodigoP003 — P003=4EH=78=7.8/0.1
end. 10
3) Mestre:
EOT

8.13.5 Variaveis e Erros
da Comunicacao
Serial

8.13.5.1 Variaveis basicas

8.13.5.1.1 VOO (codigo 00800) Indicacdo do modelo de inversor (variavel de leitura).
A leitura desta variavel permite identificar o tipo do inversor. Para o
CFW-09 este valor é 8, conforme definido em 8.13.3.7.

8.13.5.1.2 V02 (cbédigo 00802) Indicacéo do estado do inversor (variavel de leitura)
estado logico (byte-high)
M cédigo de erros (byte-low)
onde:

Estado L6gico:

EL15|EL14|EL13 |EL12 |[EL11 |[EL10| EL9 |ELS8
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8.13.5.1.3 V03 (codigo 00803)

194

ELS:

EL9:

EL10:

EL11:

EL12:

EL13:

EL14:
EL15:

0 = habilita por rampa (gira/para) inativo
1 = habilita por rampa ativo

0 = habilita geral inativo
1 = habilita geral ativo
0 = sentido anti-horario
1 = sentido horario
0=JOG inativo
1=JOG ativo

0 = local

1 =remoto

0 = sem Subtensao

1 = com Subtenséao

nao utilizado
0 =sem Erro
1 =com Erro

Cddigo de erros: niumero do erro em hexadecimal
Ex.: EOO - OOH
EO1 - O1H
E10 - OAH

Selecdo do comando légico
Variavel de escrita, cujos bits tem o seguinte significado:

Inversor
liberado
EL8=EL9=1

BYTE HIGH : mascara da acao desejada. O bit correspondente deve
ser colocado em 1, para que a agéo ocorra.

HE RN

N ©

<

CL15|CL14 | CL13|CL12

CL11

CL10

CL9

CL8

MSB

1 = habilita geral

CL8: 1 = habilita rampa (gira/para)
CL9:
CL10: 1 = sentido de rotacdo
CL11:1=J0G

CL12: 1 = Local/Remoto
CL13: nao utilizado

CL14: nao utilizado

CL15: 1 =“RESET" do inversor

BYTE LOW: nivel l6gico da acao desejada.

v CLO:

M CL1:

M CL2:

M CL3:

M CL4:

LSB

CL7 | CL6 | CL5 | CL4

CL3

CL2

CL1

CLO

MSB

1 = habilita (gira)

0 = desabilita por rampa (péara)

1 = habilita

0 = desabilita geral (para por inércia)
1 = sentido de rotacéo horario

0 = sentido de rotagdo anti-horario

1=J0OG ativo
0=JOG inativo
1 =Remoto

0 = Local

LSB
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8.13.5.1.4 V04 (codigo 00804)

8.13.5.1.5 V06 (codigo 00806)

CL5: néo utilizado

CL6: ndo utilizado

CL7: transicdo de O para 1 neste bit provoca o “RESET” do
inversor, caso 0 mesmo esteja em alguma condicdo de Erro.

Obs.:

desabilita via DIx tem prioridade sobre estas desabilita¢oes;

para a habilitacéo do inversor pela serial € necessario que CLO=CL1=1
e que o desabilita externo esteja inativo;

caso CLO=CL1=0 simultaneamente, ocorrera desabilita geral;

Referéncia de Velocidade dada pela Serial (varidvel de leitura/escrita)
Permite enviar a referéncia para o inversor desde que P221=9 para
LOC ou P222=9 para REM. Esta variavel possui resolu¢céo de 13 bits
(veritem 8.13.3.2).

Estado dos modos de operacéo (variavel de leitura)

EL2 | EL2 | EL2 | EL2 | EL2 | EL2 | EL2 |EL2
7 8 5 4 3 2 1 0

MSB LSB

EL2.0: 1= em modo de ajuste apds Reset para o Padrédo de Fabrica/
Primeira Energizacéo.
O inversor entrara neste modo de operacgéo quando for energizado
pela primeira vez ou quando o padréo de fabrica dos parametros for
carregado (P204=5). Neste modo somente os parametros P023,
P295, P201, P296, P400, P401, P403, P402, P404 e P406 estarao
acessiveis. Caso outro parametro seja acessado o inversor retornara
E25. Para maiores detalhes consulte o item 4.2 -Primeira Energizacéo

M EL2.1: 1= em modo de ajuste ap0s alteracéo de controle Escalar
para Vetorial.
O inversor entrard neste modo de operacao quando o modo de
controle for alterado de Escalar (P202=0, 1 ou 2) para Vetorial
(P202=3 ou 4). Neste modo somente os parametros P023, P202, P295,
P296, P400, P401, P403, P402, P404, P405, P406, P408, P409, P410,
P411, P412 e P413 estarao acessiveis. Caso outro parametro seja
acessado o inversor retornard E25. Para maiores detalhes consulte o
item 4.3.2 - Colocac¢do em Funcionamento - Tipo de Controle: Vetorial
Sensorless ou com Encoder.

M EL2.2: 1=executando Auto-ajuste

O inversor entrara neste modo de operagdo quando P202=3 ou 4 e
P408 #0. Para maiores detalhes sobre o Auto-ajuste consulte o
Capitulo 6 - Descri¢do Detalhada dos Parametros, parametro P408.
EL2.3: n&o utilizado

EL2.4: n&o utilizado

EL2.5: n&o utilizado

EL2.6: néo utilizado

EL2.7: n&o utilizado

RE AR

<
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8.13.5.1.6 V07 (cbédigo 00807) Estado dos modos de operacéo (variavel de leitura/escrita)

Clz | CL2 | CL2| CL2 | CL2 | CL2 | CL2 |CL2
7 8 5 4 3 2 1 0

MSB LSB

CL2.0: 1 - sai do modo de ajuste ap6s Reset para o Padrao de
Fébrica

CL2.1: 1 - sai do modo de ajuste apo6s alteragdo de controle
Escalar para Vetorial

CL2.2: 1 - aborta Auto-ajuste

CL2.3: 1 - néo utilizado

CL2.4: 1 - ndo utilizado

CL2.5: 1 - ndo utilizado

CL2.6: 1 - ndo utilizado

CL2.7: 1 - n&o utilizado

HRRREERE H H

8.13.5.1.7 V08 (cédigo 00808) Velocidade do Motor em 13 bits (variavel de leitura)
Permite a leitura da Velocidade do motor com resolucéo de 13 bits (ver
item 8.13.3.2).

8.13.5.1.8 Exemplos de telegramas M Habilitacdo do inversor (desde que P224=2 para LOC ou P227=2

com variaveis basicas para REM)
1) Mestre:
EOT G STX 0 0 8 0 3 = 0 3 0 3 ETX BCC

[«———CodigodoC.L. — | hab. geral=1
hab. rampa=1

end. 7
2) Conversor:
G | ACK
3) Mestre:
EOT
M Alteracdo do sentido de giro do inversor para anti-horario (desde
gue P223=5 ou 6 para LOC ou P226=5 ou 6 para REM)
1) Mestre:
EOT| G | STX| o0 0 8 0 3 = 0 4 0 0 ETX | BCC
le——— CédigodoC.L. — | anti-horéario = 0
end. 7
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2) Conversor:

G

ACK

3) Mestre:

EOT

M Ativacdo do JOG (desde que P225=3 para LOC ou P228=3 para REM)

1) Mestre:

EOT

G

STX

0 0 8 0 3

= 0 8 0 8 ETX

BCC

2) Conversor:

end. 7

G

ACK

3) Mestre:

EOT

M Resetde Erros

1) Mestre:

|e—— CddigodoC.L. —

JOG ativo=1

EOT

G

STX

0 0 8 0 3

= 8 0 8 0 ETX

BCC

2) Conversor:

end. 7

G

ACK

3) Mestre:

EOT

8.13.5.2 Parametros
Relacionados a

Comunicagéo Serial P221

|l CddigodoC.L. —

RESET=1

N° do parémetro

Descri¢ao do parametro

P220

Selecao Local/Remoto

Selecdo da Referéncia Local

p222

Selecéo da Referéncia Remota

pP223

Selec¢éo do Sentido de Giro Local

P224

Selec¢édo do Gira/Para Local

P225

Sele¢do do JOG Local

P226

Selec¢éo do sentido de Giro Remoto

pP227

Selecéo do Gira/Para Remoto

P228

Selecéo do Gira/Para Remoto

P308

Endereco do inversor na rede de

comunicacéo serial (faixa de valores: 1a 30)
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8.13.5.3 Erros Relacionados
Comunicacéo Serial

a

8.13.6 Tempos para Leitura/
Escrita de Telegramas

MESTRE

INVERSOR

198

Para maiores detalhes sobre os parametros acima, consulte o
Capitulo 6 - Descri¢do Detalhada dos Parametros.

Operam da seguinte forma:

@ Nhao provocam blogueio do inversor,

M n&o desativam relé de defeitos;

M informam na palavra de estado l6gico (V02).

Tipos de erros:

M EZ22: erro de paridade longitudinal (BCC);

M E24: erro de parametrizagdo (quando ocorrer algumas das
situacdes indicadas no Tabela 5.1. (Incompatibilidade entre
parametros) do Capitulo 5 - Uso da HMI ou quando houver tenta-
tiva de alteragcéo de parametro que néo pode ser alterado com o
motor girando);

E25: variavel ou pardmetro inexistente;

E26: valor desejado fora dos limites permitidos;

E27: tentativa de escrita em variavel s6 de leitura ou comando
I6gico desabilitado.

HEE

Obs.:

Caso seja detectado erro de paridade, na recepcédo de dados pelo
inversor, o telegrama seré ignorado. O mesmo acontecera para
casos em que ocorram erros de sintaxe.

Ex.:
M Valores do codigo diferentes dos nimeros 0,...,9;
M Caracter de separagao diferente de “ =", etc.

Tx: (dados)

TXD:
(dados)

RSND (request to send)

AT

tproc I tdl |‘_—_— tt><| ——.l

Tempos (Ms) Tipico
T oo 10
T, 5
leitura 15
% | escrita 3
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8.13.7

Conexao Fisica
RS-232 e RS-485

Mestre da rede
(PC,CLP)

A !
‘ .
\ B Blindagem !
\ 1 docabo//

N =
AN
~.

N\ L N__»
N Blindagem

4 Jocabo —
~

7

~. - ~a—

Figura 8.44 - Conexdo CFW-09 em rede através da Interface Serial RS-485

Observacoes:

M TERMINACAO DE LINHA: incluir terminagéio da linha (120Q )nos
extremos, e apenas nos extremos, da rede. Para tanto, ajustar
S3.1/S3.2 (EBA) e S7.1/S7.2 (EBB) para a posi¢éo “ON”
(veritens 8.1.1e8.1.2);

@ ATERRAMENTO DA BLINDAGEM DOS CABOS: conectar as
mesmas a carcaga dos equipamentos (devidamente aterrada);

M CABO RECOMENDADO: para balanceado blindado.

Ex.: Linha AFS, fabricante KMP;

M Afiacédo darede RS-485 deve estar separada dos demais cabos

de poténcia e comando em 110/220V.

Modulo RS-232 Serial Interface

XC7 RS-232
5V 01 60 ™
2 5
o o 0V
oV c3 40 RX

Figura 8.45 - Descrigdo sinais do conector XC7 (RJ12)

Obs.:

A fiacdo serial RS-232 deve estar separada dos demais cabos de
poténcia e comando em 110/220V.

E' NOTA!

N&o é possivel utilizar simultaneamente RS-232 e RS-485.
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8.14 KIT KME (Montagem O KIT KME possibilita a montagem do inversor CFW-09 nas mecéanicas
Extraivel) 9 e 10 (modelos 361, 450 e 600A) no painel de forma extraivel. Ou seja,
o inversor entra e sai do painel como uma gaveta deslizante, facilitando a
montagem e a manutenc¢do. Para solicitar este KIT, deve-se especificar:

ftem Descricéo Observacao
Mec.10 - 450/600A
Largura Painel=1000mm
417102520 |  KIT KME - CFW-09 M9/L=1000 Mec.9 - 361A
Largura Painel=1000mm
Mec.9 - 361A
Largura Painel=800mm

417102521 | KIT KME - CFW-09 M10/L=1000

417102522 KIT KME - CFW-09 M9/L=800

Base Guia do KIT-KME
para Montagem no Painel

U

Conversor CFW-09 450-600A
com KIT-KME, Base Guia
e Suporte Base Guia

Figura 8.46 - Montagem KIT-KME no Conversor
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CAPITULO 9

9.1 DADOS DA
POTENCIA

9.1.1 Rede 220-230V

CARACTERISTICAS TECNICAS

Este capitulo descreve as caracteristicas técnicas (elétricas e mecani-
cas) da linha de inversores CFW-09.

Variacdes de rede permitidas:

HE 8 RA

tensdo : + 10%, -15% (com perda de poténcia no motor);
frequéncia : 50/60Hz (= 2 Hz);
desbalanceamento entre fase<3%;

sobretensdes Categoria lll (EN 61010/UL 508C);

tensdes transientes de acordo com sobretensdes Categoria lll;

Impedancia de rede minima:

M 1% de queda de tenséo para a corrente nominal do inversor (mode-

los <142 A);

M 2% de queda de tenséo para a corrente nominal do inversor (mode-

los 2180 A).

Conexdes narede: 10 conexdes por hora no maximo.

Modelo: Corrente / Tenséo 6/ 7/ 10/ 13/ 16/
220-230 220-230 220-230 | 220-230 | 220-230 | 220-230 | 220-230
Carga® CTNT CTNT CTNT CTNT CTNT CTNT | CTNT
Poténcia (kVA) @ 2,3 2,7 3.8 5,0 6,1 9,1 10,7
Corrente nominal de saida (A) @ 6 7 10 13 16 24 28
Corrente de saida maxima (A) @ 9 10,5 15 19,5 24 36 42
Corrente nominal de entrada (A) | 7,2/15® | 8,4/18® | 12/25® 15,6 19,2 28,8 33,6
Freq. de chaveamento (kHz) 5 5 5 5 5 5 5
Motor maximo (cv) ® 15 2 3 4 5 75 10
Pot. Dissipada nominal (W) 69 80 14 149 183 274 320
Mecénica 1 1 1 1 2 2 2
odelo: Corrente / Tenséo . - 0 36 0 0

0-230 0-230 0-230 0-230 0-230 0-230
Carga® CTNT CT |VvT |CT |VT |CT | VT |CT |VT |CT| VT
Poténcia (kVA) @ 17 21 | 26 | 27 | 33 | 33 |40 |40 |50 |50 |57
Corrente nominal de saida (A) @ 45 54 | 68 | 70 | 86 | 86 |105| 105|130 [130] 150
Corrente de saida maxima (A) @ 68 81 105 129 158 195
Corrente nominal de entrada (A) 54 65 | 82 | 84 | 103| 103|126 | 126| 156 |156| 180
Freq. de chaveamento (kHz) 5 51125 5 (25| 5 |25|5 |25|5]|25
Motor maximo (cv) ® 15 20 | 25| 25 | 30 | 30 | 40 |40 |50 |50 60
Pot. Dissipada nominal (kW) 0,5 06/08| 08|]10]10(12 12|15 |15]|17
Mecénica 3 4 5 5 6 6

Obs.: CT =Torque Constante
VT = Torque Variavel

Padrao de fabrica
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9.1.2 Rede 380-480V

Modelo: Corrente / Tensao

3,6/

4/

5,5/

9/

380-480 380-480 380-480 | 380-480 | 380-480 | 380-480 | 380-480
Carga® CTNT
Poténcia (kVA) @ 2,7 3,0 4.2 6,9 9,9 12,2 18,3
Corrente nominal de saida (A) @ 3,6 4 55 9 13 16 24
Corrente de saida maxima (A) @ 54 6 8,3 13,5 19,5 24 36
Corrente nominal de entrada (A) 4,3 4,8 6,6 10,8 15,6 19,2 28,8
Freq. de chaveamento (kHz) 5 5 5 5 5 5 5
Motor maximo (cv) ® 15 2 3 5 75 10 15
Pot. Dissipada nominal (W) 60 66 92 152 218 268 403
Mecénica 1 1 1 1 2 2 2
odelo orrente ensio 0 8 4 60 0 86 0
80-480 80-480 80-480 80-480 80-480 [380-480 B80-480
Carga® CT|VT | CT |VT |CT (VT |CT |VT |CT |VT |CT |VT |CT NT
Poténcia (kVA) @ 23 127 |29 | 34| 34 |41 |46 |53 |53 |66 66|80 |80|99
Corrente nominal de saida (A)® | 30 |36 | 38 45 | 45 | 60 | 70 |70 | 86 |86 |105 |105 1130
Corrente de saida maxima (A) @ 45 57 68 90 105 129 158
Corrente nominal de entrada (A) | 36 [43,2 | 45,6 64,8| 72 |84 |84 | 103 |103| 126 |126 156
Freq. de chaveamento (kHz) 5125 5 |25 5 25| 5 |25 | 5 |25|5|25 |5 |25
Motor maximo (cv) ® 20 |25 | 25 | 30| 30 |40 | 40 |50 |50 |60 |60 | 75 |75 100
Pot. Dissipada nominal (kW) 05|06 |07]08| 08/09] 10|12 12|15 (15|18 |18 2,2
Mecénica 3 4 4 5 5 6 6

Modelo: Corrente / Tenséo 142/ 180/ 240/ 361/ 450/ 600/
380-480 380-480 380-480 | 380-480 | 380-480 | 380-480

Carga® CT (VT CT/IVT CT/VT CTIVT CTINNT |CTIVT
Poténcia (kVA) @ 108 | 133 137 183 275 343 457
Corrente nominal de saida (A)® |142 | 174 180 240 361 450 600
Corrente de saida maxima (A) @ 213 270 360 542 675 900
Corrente nominal de entrada (A) | 170 | 209 216 288 433 540 720
Freq. de chaveamento (kHz) 5125 2,5 2,5 2,5 25 2,5
Motor méximo (cv) ® 100 | 125 150 200 300 350 500
Pot. Dissipada nominal (kW) 24 129 3 4 6 7,6 10

Mecénica 7 8 8 9 10 10
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Obs.: CT = Torque Constante
VT = Torque Variavel

Padrao de fabrica
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" OBSERVACOES:

™

@
CT - Carga torque constante VT - Carga torque variavel
Torque Torque
A A
Tn
»velocidade » velocidade
Nnom Nnom
Figura 9.1 - Caracteristicas de carga

@

A poténcia em kVA é calculada pela seguinte expressao:

/3. Tens&o(Volt). Corrente (Amp.)
1000

Os valores apresentados nas tabelas foram calculados considerando a
corrente nominal do inversor, tenséo de 220V para a linha 220-230V e
440V para a linha 380-480V

©)

Corrente nominal nas condicfes seguintes:

Umidade relativa do ar: 5% a 90%, sem condensacéo;

Altitude : 1000m, até 4000m com reducao de 10%/ 1000 m na cor-

rente nominal;

Temperatura ambiente - 0...40° C (até 50° com reduc¢édo de 2% /°C

na corrente nominal);

Os valores de correntes nominais séo validos para as frequiéncias

de chaveamento indicadas. Para operacao em 10kHz com os modelos

até 142A (valido somente com controle escalar), a corrente nominal

terd um derating de 0,7x para a linha 380-480V e de 0,8x para alinha
220-230V.

(4)

Corrente Maxima : 1,5 x I nominal (1 min a cada 10 min) | nominal
= corrente nominal para CT e que descreve o modelo;

M A corrente de saida maxima é a mesma para CT e VT. Isto significa
uma capacidade menor de sobrecarga em VT para aqueles mode-
los com corrente nominal para VT maior que para CT.

©)

As poténcias dos motores s&o apenas orientativas para motor 4 pélos. O

dimensionamento correto deve ser feito em funcao das correntes nomi-

nais dos motores utilizados.

(6)

Corrente nominal de entrada para operacéo monofésica.

Obs.: Os modelos 6 A, 7 Ae 10 A natenséo 220-230 V podem

operar em 2 fases na entrada (operacdo monofasica) sem reducao

da corrente nominal de saida.

P(KVA) =

M

B H
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9.2 DADOS DA ELETRONICA/GERAIS

CONTROLE

METODO

M Tensado imposta V/F (Escalar) ou
Controle vetorial ¢/ encoder ou
Controle vetorial sensorless (sem encoder)
PWM SVM (Space Vector Modulation)
Reguladores de corrente, fluxo e velocidade em software (full
digital).
Taxa de execucao:
M reguladores de corrente: 0,2ms(5kHz)
™ regulador de fluxo: 0,4ms (2,5 kHz)
™ regulador de velocidade / medicao de velocidade: 1,2 ms

FREQUENCIA
DE SAIDA

0 ... 204Hz (freq. nominal do motor = 60Hz)
0 ... 170Hz (freq. nominal do motor = 50 Hz)

PERFORMANCE

CONTROLE DE
VELOCIDADE
(Modo Vetorial)

Sensotrless:

regulacéo: 0,5% da velocidade nominal.
M faixa de variacdo da velocidade: 1:100

Com Encoder: (usar cartdo EBA ou EBB)

regulacéo:
+/- 0,01% da velocidade nominal com entrada analdgica 14
bits (EBA);
™ +/- 0,01% da velocidade nominal c/ referéncia digital (tecla-
do, serial, Fieldbus, Potenciébmetro Eletrénico, multispeed);
™ +/- 0,1% da velocidade nominal com entrada analégica
10 bits (CC9).

CONTROLE DE
TORQUE
(Modo Vetorial)

M Faixa: 0 ... 150%, regulagdo: +/-10% do nominal

ENTRADAS
(cartdo CC9)

ANALOGICAS

2 entradas diferenciais ndo isoladas, resolucéo: 10 bits, 0 a
+10V ou (0)4 a 20 mA, Impedancia: 400l (0a+10V), 500q
[(0) 4 a 20 mA], func¢des programaveis

DIGITAIS

M 6 entradas digitais isoladas, 24Vcc, fungdes programaveis

SAIDAS
(cartdo CC9)

ANALOGICAS

M 2 saidas, ndo isoladas, 0 a+10 V, R 30k o(carga
max.),resolucéo: 11 bits, fungBes programaveis

RELE

]

02 relés com contatos NA/NF (NO/NC), 240 VAC, 1 A, funcdes
programaveis
01 relé com contato NA (NO), 240 VAC, 1 A, funcéo programavel

=

SEGURANCA

PROTECAO

sobrecorrente/curto-circuito na saida
(atuagéo: > 2 x Inominal)
sub./sobretenséo na poténcia
subtensdao/falta de fase na alimentagdo ™
sobretemperatura na poténcia
sobrecarga no resistor de frenagem
sobrecarga na saida (IxT)

defeito externo

erro na CPU/EPROM

curto-circuito fase-terra na saida
erro de programacéao

NRENENERRRE ©®
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08 teclas: Gira, Para, Incrementa, Decrementa, Sentido de

giro, Jog, Local/Remoto e Programacao

display de cristal liquido de 2 linhas x 16 colunas e display de

led's (7 segmentos) com 4 digitos

INTERFACE HMI led's para indicacdo do sentido de giro e para indicagdo do modo
HOMEM STANDARD de operacéo (LOCAL/REMOTO)

B

=

MAQUINA (HMI) | (HMI-CFW-09-LCD) M permite acesso/alteracéo de todos os parametros
M precisdo das indicagbes:
M corrente: 5% da corrente nominal
resolucéo velocidade: 1 rpm
M possibilidade de montagem externa, cabos disponiveis até 10
metros
IEC 146 Inversores a semicondutores
NORMAS UL508C M Power Conversion Equipment
ATENDIDAS EN50178 M Electronic equipment for use in power installations
EN 61010 M Safety requirements for electrical equipment for measurement,

control and laboratory use

(1) DISPONIVEL NOS MODELOS =30 A

9.3 DISPOSITIVOS
OPCIONAIS

9.3.1 Cartéo de
expansao de
funcdes EBA

M Serial RS-485 isolada (a utilizagdo da serial RS-485 impede a

COMUNICACAO | INTERFACE SERIAL utilizagéo da serial RS-232- ndo podem ser utilizadas simulta-
neamente)
ANALOGICAS M 01 Entrada analdgica (Al4), linearidade 14 bits (0.006% do ran-

ge [£10V]), bipolar, -10V...+10V, 0(4)...20mA, programavel
Alimentacéo/realimentagéo para encoder incremental, fonte in-
ENTRADAS ENCODER terna isolada 12V, entrada diferencial, uso como realimentagéo
INCREMENTAL de velocidade para regulador de velocidade, medicéo digital de
velocidade, resolucéo 14 bits, sinais A, A,B,B,ZeZ

8

01 Entrada Digital (DI7): isolada, programavel, 24V
DIGITAIS M 01 Entrada Digital (DI8) para termistor-PTC do motor,
programavel, atuacgao 3k9, release 1k6
- M 02 Saidas analdgicas (AO3/A04): linearidade 14 bits (0.006%

ANALOGICAS do range [£10V]), bipolares, -10V...+10V, programaveis
SAIDAS M Saida de encoder bufferizada: repetidora dos sinais de entra -

ENCODER da, isolada, saida diferencial, alimentacéo externa 5...15V

DIGITAIS M 02 Saidas a transistor isoladas (DO1/DO2): open collector, 24V,

50mA, programaveis
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9.3.2 Cartdo de
expansao de

funcdes EBB
M Serial RS-485 isolada (a utilizagdo da serial RS-485 impede a
COMUNICACAO | INTERFACE SERIAL utilizagéo da serial RS-232- ndo podem ser utilizadas simulta-
neamente)
ANALOGICAS M 01 Entrada analdgica isolada(Al3): unipolar, resolucéo: 10 bits,
0...+10V/0(4)...20mA, programavel;
M Alimentag&o/realimentagéo para encoder incremental, fonte in-
ENTRADAS ENCODER terna isolada 12V, entrada diferencial, uso como realimentagéo
INCREMENTAL de velocidade para regulador de velocidade, medicéo digital de
velocidade, resolucédo 14 bits, sinais A,A,B, B, Z,Z
M 01 Entrada Digital (DI7): isolada, programavel, 24V
DIGITAIS M 01 Entrada Digital (DI8) para termistor-PTC do motor,
programavel, atuacgao 3k9, release 1k6
02 Saidas analdgicas isoladas(AO1/A02"): unipolares,
. linearidade: 11 bits (0.05% do fundo de escala), 0(4)...20mA,
ANALOGICAS programaveis (fungdes idénticas as saidas AO1/AO2 do cartao
SAIDAS de controle CC9);
ENCODER M Saida de encoder bufferizada: repetidora dos sinais de entra-
da, isolada, saida diferencial, alimentacéo externa 5...15V
M 02 Saidas a transistor isoladas (DO1/DO2): open collector, 24V,
DIGITAIS 50mA, programaveis
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9.4 DADOS MECANICOS

Mecéanica 1
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Mecénica 3
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Mecéanica 5
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Mecéanica 7
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Mecanica 8
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CAPiITULO 10

CONDICOES GERAIS DE
GARANTIA PARA
INVERSORES DE
FREQUENCIA CFW-09
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2.0

3.0

4.0

5.0

6.0

7.0

8.0

GARANTIA

A Weg Industrias S.A - Automacdo , estabelecida na Av. Pref.
Waldemar Grubba, 3000 na cidade de Jaragua do Sul — SC, oferece
garantia para defeitos de fabricacdo ou de materiais, nos Inversores
de Freqiéncia WEG, conforme a seguir:

E condic&o essencial para a validade desta garantia que a comprado-
ra examine minuciosamente o inversor adquirido imediatamente ap6s
a sua entrega, observando atentamente as suas caracteristicas e as
instrucBes de instalacéo, ajuste, operacao e manutencao do mesmo.
Oinversor sera considerado aceito e automaticamente aprovado pela
compradora, quando ndo ocorrer a manifestagcéo por escrito da com-
pradora, no prazo maximo de cinco dias Uteis ap0s a data de entrega.

O prazo desta garantia é de doze meses contados da data de forneci-
mento da WEG ou distribuidor autorizado, comprovado através da
nota fiscal de compra do equipamento, limitado a vinte e quatro me-
ses a contar da data de fabricacdo do produto, data essa que consta
na etiqueta de caracteristicas afixada no produto.

Em caso de n&o funcionamento ou funcionamento inadequado do in-
versor em garantia, os servicos em garantia poderdo ser realizados a
critério da WAU, na sua matriz em Jaragué do Sul - SC, ou em uma
Assisténcia Técnica Autorizada da Weg Automacéo , por esta indicada.

O produto, na ocorréncia de uma anomalia devera estar disponivel
para o fornecedor, pelo periodo necessério para a identificacdo da
causa da anomalia e seus devidos reparos.

A Weg Automacéo ou uma Assisténcia Técnica Autorizada da Weg
Automacéo, examinara o inversor enviado, e, caso comprove a exis-
téncia de defeito coberto pela garantia, reparara, modificara ou substi-
tuira o inversor defeituoso, a seu critério, sem custos para a compra-
dora, exceto os mencionados no item 7.0.

A responsabilidade da presente garantia se limita exclusivamente ao
reparo, modificagdo ou substituicdo do Inversor fornecido, ndo se res-
ponsabilizando a Weg por danos a pessoas, a terceiros, a outros equi-
pamentos ou instalagdes, lucros cessantes ou quaisquer outros da-
nos emergentes ou consequentes.

Outras despesas como fretes, embalagens, custos de montagem/
desmontagem e parametrizacdo, correrdo por conta exclusiva da com-
pradora, inclusive todos os honorérios e despesas de locomogéo/es-
tadia do pessoal de assisténcia técnica, quando for necessario e/ou
solicitado um atendimento nas instala¢des do usuario.

A presente garantia ndo abrange o desgaste normal dos produtos ou
equipamentos, nem os danos decorrentes de operagéo indevida ou
negligente, parametrizagdo incorreta, manutengdo ou armazenagem
inadequada, operacdo anormal em desacordo com as especificacdes
técnicas, instalagdes de mé qualidade ou influéncias de natureza qui-
mica, eletroquimica, elétrica, mecénica ou atmosférica.



GARANTIA

9.0

10.0

11.0

12.0

13.0

Ficam excluidas da responsabilidade por defeitos as partes ou
pecas consideradas de consumo, tais como partes de borracha
ou pléastico, bulbos incandescentes, fusiveis, etc.

A garantia extinguir-se-4, independente de qualquer aviso, se a
compradora sem prévia autorizacao por escrito da WEG, fizer ou
mandar fazer por terceiros, eventuais modificacdes ou reparos
no produto ou equipamento que vier a apresentar defeito.

Quaisquer reparos, modificacdes, substituicbes decorrentes de
defeitos de fabrica¢&@o ndo interrompem nem prorrogam o prazo
desta garantia.

Toda e qualquer solicitacdo, reclamagéo, comunicagéo, etc., no
que se refere a produtos em garantia, assisténcia técnica, start-
up, deveréo ser dirigidos por escrito, ao seguinte endereco: WEG
AUTOMACAO A/C Departamento de Assisténcia Técnica, Av.
Pref. Waldemar Grubba, 3000, malote 190, CEP 89256-900,
Jaragué do Sul — SC Brasil, Telefax 047-3724200, e-mail:
astec@weg.com.br.

A garantia oferecida pela Weg Automacéo esta condicionada a

observancia destas condi¢des gerais, sendo este o Unico termo
de garantia valido.
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