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MANUAL DO UTILIZADOR

Observacoes

1. Leia atentamente este manual antes de efectuar qualquer manobra no VAT2000. Este
manual deve ser guardado em lugar seguro para posteriores consultas.

2. Certifique-se de que este manual chega ao utilizador final.
3. A informacao contida neste manual pode ser alterada sem aviso prévio.
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Prefacio

Leia atentamente este manual antes de efectuar qualquer manobra no VAT2000. Certifique-se de que este manual chega ao
utilizador final.

ATENCAO

Leia atentamente este manual antes de efectuar qualquer manobra no VAT2000.

Este variador contém componentes com tensdes elevadas, que podem ser muito perigosas
para o utilizador. Tenha muito cuidado durante a sua instalagdo. A manutencao deve ser
realizada por técnicos qualificados, que deverao desligar todas as fontes de alimentagéo
antes de manipular o VAT2000. E aconselhavel ao utilizador a leitura da informagéo
necessaria antes de proceder a instalacéo do VAT2000.

1. Perigo de descarga eléctrica, tenha em conta as seguintes pontos:
e N&o abrir a tampa frontal enquanto o variador estiver com tenséo.
e Nao manipular a unidade enquanto estiver aceso o led de carga. Os condensadores
mantém-se carregados e podem ser muito perigosos, espere no minimo 20 minutos.

e O variador deve estar sempre ligado a terra, de acordo com as leis do pais onde for
instalado.

2. O variador pode sofrer danos irreparaveis se nao tiver em conta os seguintes pontos:
e Cumprir as especificagbes do variador.
¢ Ligar de forma adequada os cabos dos terminais de entrada/saida.
e Manter sempre limpos os orificios de entrada/saida do variador e proporcionar uma
ventilacdo adequada.
e Comprovar sempre as precaugoes indicadas neste manual.

3. Pode gerar-se ruido eléctrico em torno do variador e do motor.
Adoptar as medidas adequadas de alimentacao, local da instalagdo e método de ligagao.
Instalar o variador afastado de dispositivos que originem sinais de baixa frequéncia tais
como equipamentos médicos, separando-os electricamente e tomando as medias
necessarias para reduzir o ruido.

4. Reforcar as medidas de seguranga quando se utilizar o variador para o transporte de
pessoas, como por exemplo em elevadores, escadas mecénicas. Etc.
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Precaucoes de Seguranca

Os pormenores a ter em conta para evitar danos a pessoas e garantir a seguranca na utilizacdo deste produto séo indicados
no produto e neste manual do utilizador.

e E importante ler este manual antes de utilizar o VAT2000 para garantir a sua correcta utilizacdo, bem como para
compreender o seu funcionamento, as precaugdes e informacgdes relativas a seguranca. Uma vez lido, este manual deve
ser guardado num local facilmente acessivel. ~

e As precaucgdes a tomar para sua seguranga sao indicadas como “PERIGO” e “ATENCAO”.

Quando possa ocorrer uma situagao perigosa que por um erro de manipulagéo origine danos graves ou

fatais.

ATENQAO Quando possa ocorrer uma situagéo perigosa que por um erro de manipulagao origine danos leves, de tipo
médio ou danos fisicos.

De referir que alguns pontos descritos como ATENGAO podem originar danos maiores dependendo da situagdo. Em
qualquer caso, devera ter-se em conta a informagao que se descreve.

e E imprescindivel ter conhecimentos basicos sobre variadores. A instalagdo, operagdo, manutengao e inspeccéo deste
produto devem ser feitas por uma pessoa qualificada.
Consideragoes que uma pessoa qualificada deve cumprir.
- Deve ler e compreender perfeitamente este manual.
- Tera que ter experiéncia na instalagdo, operacao, manutencao e inspeccao deste produto e conhecer os seus perigos.

- Deve estar informada sobre questdes relativas com o arranque, paragem, instalacéo e interpretagdo do variador e do seu
visor e deve ter formagao sobre o modo de operagédo e medidas a tomar.

- Deve ter formagdo sobre a manutencéo, revisdo e reparacao deste produto.
- Tera de ter conhecimento das ferramentas a utilizar de modo a garantir a seguranga das pessoas.

1. Transporte e Instalacao

CUIDADO
e Transportar sempre o produto em condi¢cdes adequadas atendendo ao peso total do conjunto.

e Instalar o variador e os respectivos acessorios sobre material ndo combustivel.
¢ Nao sustentar o variador pela tampa durante o transporte.

e Nao permitir a infiltragdo no variador de materiais condutores tais como parafusos ou pecas metdlicas, ou materiais
inflamaveis como por exemplo 6leo.

e Instalar o variador num local que possa suportar o peso do equipamento.
e N&o instalar ou pér em funcionamento um variador estragado ou com falta de componentes.

e Verificar sempre as condi¢des descritas no manual do utilizador relativas as condicées ambientais.
Se néo tiver em conta estas recomendacdes pode provocar danos irreparaveis ou falhas no variador.
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2. Ligacao

PERIGO

e Desligar a alimentac&o antes de manipular o variador

e As ligagdes a terra devem ser feitas em conformidade com as normas vigentes do pais onde for realizada a instalacao.
¢ A ligacéo deve ser sempre realizada por um técnico qualificado.

¢ |nstalar sempre o variador antes de comecar a ligacao.

e |nstalar um disjuntor (MCCB) ou outra protec¢cdo magneto-térmica da linha, de acordo com a capacidade da
alimentacéo e do variador.
O nao cumprimento dos pontos anteriormente apresentados pode levar a graves danos em instalagdes ou pessoas, ou
mesmo a descargas eléctricas de valor elevado, com o consequente risco de incéndio.

ATENGAO
e Nao ligar a tensdo de alimentacédo aos bornes de saida do variador (U, V, W).

Verificar se a frequéncia e a tensdo nominal do variador coincidem com a tenséo e frequéncia da alimentacéo.

Instalar protecgéo térmica na resisténcia de frenagem dinamica.

Na&o ligar directamente uma resisténcia entre os bornes CC (entre L+1, L+2, e L-).

Apertar os parafusos dos bornes com o binario adequado.

e Ligar correctamente a saida de poténcia do variador (U, V, W).
O néo cumprimento dos pontos anteriormente apresentados pode provocar aquecimento excessivo, descargas, risco
de incéndio, ou rotagdo ndo desejada do motor.

3. Operacao

PERIGO

® |nstalar sempre a tampa exterior antes de ligar a alimentagdo. Nunca retirar a tampa com o equipamento sob tenséo.
Alguns componentes estao sob tensdes elevadas.

e Nunca tocar o variador com as maos humidas.
¢ Nunca tocar nos bornes do variador enquanto este estiver em tensdo, mesmo quando estiver com ordem de paragem.

¢ A funcdo de reengate pode provocar um rearranque inesperado depois de um sinal de alarme. A maquina pode
arrancar de repente se ligada a alimentacédo quando é seleccionada a funcéo autoarranque. Ndo se aproxime da
maquina.
(Instale a maquina de forma a salvaguardar a seguranga mesmo em situagdes de rearranque)

e A maquina pode ndo parar face a uma ordem de paragem caso tenha sido seleccionado a paragem por rampa.
Deve-se analisar se € necessaria uma paragem de emergéncia externa.

e Fazer o RESET num alarme com a ordem de marcha dada pode originar rearranques, pelo que devera sempre
confirmar que a ordem de marcha é desactivada antes de fazer o reset.
O néo cumprimento dos pontos anteriormente apresentados pode provocar danos ou descargas eléctricas.

ATENGAO
¢ O radiador e a resisténcia de frenagem dindmica podem alcancar elevadas temperaturas, néo tocar.

e N&o tapar os orificios de ventilagdo do variador.

e O variador pode ser facilmente regulado para trabalhar a velocidades reduzidas e elevadas, confirmar que, tanto a
maquina, como o motor podem funcionar dentro da mesma gama de velocidades.

e Se necessario preparar os travoes de retengdo. Esta acgdo ndo é possivel com as fungdes de frenagem do variador.
e Confirmar se o funcionamento do motor é o adequado ao funcionamento, antes de trabalhar com a maquina.

e Se a maquina estiver situada numa aplicagao critica, prever uma reserva para uma eventual avaria.
O néo cumprimento dos pontos anteriormente apresentados pode originar queimaduras, danos ou avaria da maquina.
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4. Manutencao, Inspeccao e Substituicao de pecas

PERIGO

e Antes de iniciar a inspeccao esperar pelo menos 20 minutos depois de desligar a alimentacao.
Assegure-se que o visor esta apagado antes de retirar a tampa.
Retire a tampa e confirme que se apagou o “LED de CARGA” da unidade. Comprovar que por sua vez, a tenséo entre
os bornes L+1 ou L+2 e L- é igual ou inferior a 15V.

e A manutencgao, inspecgéo e substituicdo de pegas avariadas deve ser efectuada por técnicos qualificados.
Retirar todos os acessoérios metalicos tais como relégios, pulseiras, etc., antes de iniciar as tarefas.
Utilizar sempre ferramentas com isolamento suficiente.

e Desligar sempre a alimentacdo antes de inspeccionar o motor ou a maquina. Existe tensdo nos bornes do motor
mesmo quando esta parado.

e Em caso de necessidade de substituicdo de componentes utilizar sempre pecas originais.
O n&o cumprimento dos pontos anteriormente apresentados pode originar danos, mau funcionamento dos aparelhos
ou o risco de incéndio.

ATENGAO

e Limpar o variador com um aspirador. Ndo utilizar dissolventes organicos.
O néo cumprimento deste ponto pode provocar fogo ou danos no equipamento ou em pessoas.

5. Outros

PERIGO

e Nunca modificar o produto.
O ndo cumprimento deste ponto pode provocar danos no equipamento ou em pessoas, ou até descargas eléctricas.

ATENGAO
¢ Para efeitos de reciclagem catalogar este produto como residuo industrial.




Descricao do variador

VAT2000

| Para U2KN15K0S, U2KX18K5S e inferiores
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Refrigeragéo -
Ventilador

Radiador

Led “CARGA” (X11KO A X18K5, N11KO0, N15K0)

Corpo principal
e s

Conector de ligagdes do
Painel de Operacoes

Tampa frontal

Orificio entrada de cabos do Circuito de Controlo

"t Etiqueta P L
=

Painel de Operacoes

b))

Para U2KN18K5S, U2KX22K0S e superiores

£
__.1.
F ol
Led “CARGA” (XK0O X45K0 N30K0 N37K0) ‘h'"ﬂ ‘.ﬁt —
! = .1 Radiador

Conector de ligagées do s S
Painel de Operacées 1 .

Bloco de terminais do"x_\ s

Circuito de Controlo 1l la

Etiqueta de caracte : bl |ﬁ

il

Tampa frontal

" Led “CARGA” (X22K0 X30K0 N18K5 N22K0)
|
I

#

rlstlcas lado esquerd \"—s
3
\ |

1 Bloco de terminais do
Refrigeragéo - e s Circuito de Poténcia
Ventilador e
B ag: 5
o
. ‘f‘*
) > =
I 4 1| Conectores === "“*-,.ﬂ""
“«.,ﬁ:}.. || refrigeragéo —
Painel de ﬂ-._l Ventilador
Operagoes . [
EtiquetaP L |




VAT2000

1. Recepcao e Armazenamento

1.1. Inspeccao na Recepcao e no Armazenamento

1) Retirar o variador da embalagem e confirmar os dados da etiqueta de caracteristicas, verificar que os dados coincidem
com o variador solicitado. A etiqueta de caracteristicas encontra-se situada na parte lateral esquerda do aparelho.

2) Comprovar que o produto se encontra em perfeito estado de conservacéo.

3) Caso nao seja instalado logo apds a compra, o variador deve ser armazenado num local livre de humidade e vibragoes.

4) Depois de um longo periodo de armazenamento, o aparelho deve ser inspeccionado antes da sua instalagdo. (Ver 8-1.)

1.2. Pormenores da Etiqueta de Caracteristicas e Interpretacao do Cédigo do Variador

1) Dados da etiqueta de caracteristicas.

CUTPUT ACIPH BEREEUIN W 50060 l.l.: ATENGAO
[ R AT T CT: Binario constante, corrente nominal em aplicagdes standard.
SERIAL NO Ll L S VT: Binario variavel, corrente nominal para bombas e ventiladores.
; Mk B 53 LR Rl As regulacoes CT/VT estao na pagina 6-7
2) Interpretacéo da referéncia do equipamento:
U2K X02K2 S
=
Capacidade e Tensao de alimentacao
NxxKx: Série para 200V

XXxKx: Série para 400V N Opcoes Circuito de Poténcia
Para mais detalhes ver apéndices S: Standard (Alimentago CA)

D: Alimentagédo CC
Ver capitulo 7 (opgdes principais)

O VAT2000 pode ser configurado através da utilizagao de diversas cartas de interface. Ver capitulo 7 (Cartas opcionais)
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2. Instalacao e Ligacao

ATENGAO
e Transportar sempre o produto em condi¢des adequadas atendendo ao peso total do conjunto.

e |nstalar o variador e os respectivos acessoérios sobre material ndo combustivel.
¢ N&o sustentar o variador pela tampa durante o transporte.

e N&o permitir a infiltrac&o no variador de materiais condutores tais como parafusos ou pecgas metalicas, ou materiais
inflamaveis como por exemplo 6leo.

e |nstalar o variador num local que possa suportar o peso do equipamento.
e N&o instalar ou p6r em funcionamento um variador estragado ou com falta de componentes.

e Verificar sempre as condi¢des descritas no manual do utilizador relativas as condi¢gdes ambientais.
Se néo tiver em conta estas recomendacdes pode provocar danos irreparaveis ou falhas no variador.

2.1. Condicoes de Instalacao

O utilizador deve ter em conta os seguintes pontos na altura da instalagéo do variador.
1) Instalar o variador verticalmente, de modo que as ligagdes sejam feitas pela parte inferior.
2) A temperatura ambiente deve estar compreendida entre -10°C e 50°C.
3) Evitar instalar o variador nas seguintes condigdes:
e | ocais expostos directamente a luz solar.
e | ocais com pé ou 6leo suspensos ou locais sujeitos a ambientes sallbres.
e | ocais com gases corrosivos ou explosivos ou elevados niveis de humidade.
e | ocais proximos de focos de vibragéo tais como vibradores ou prensas.
e | ocais facilmente inflamaveis ou néo resistentes ao fogo como a madeira.
4) Assegurar espaco de ventilagcéo suficiente em torno do variador.

€ €
o o
o o
N N
RALIIAY, AAVAL
+ A
VAT2000 VAT2000
50 mm w » 50 mm 50m " - 50 mm
¥ 4
TR
€ €
o o
Te) o
~— N
Para N15K0, X18K5 e inferiores. Para N18K5, X22KO0 e superiores.
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2.2. Instalacao

Extrair o painel de operacéo antes de retirar a tampa frontal. Se a tampa
for retirada antes do painel de operacao, este pode cair e avariar-se.
Para retirar o painel de operacéo puxar os suportes laterais e extrair o

painel tal como demonstrado na figura.

Uma vez completa a instalagéo e as ligacdes, colocar a tampa frontal e
seguidamente o painel de operagdo. Assegure-se que 0s suportes laterais

do painel estdo bem inseridos.

‘|| suportes de

fixacdo

N15K0, X18K5 e inferiores

Fixar o VAT2000 pelos quatro cantos, notando que os
dois orificios inferiores se encontram abertos. Retirar a
tampa frontal e proceder a ligagdo dos cabos de
controlo e de poténcia.

Parafusos de instalacéo
VAT 2000
(total de 4 parafusos)

Fig. 2.2

N18K5, X22KO0 e superiores

Fixar o VAT2000 pelos quatro cantos, notando que os
dois orificios inferiores se encontram abertos. O peso do
VAT2000 é superior a 25 kg pelo que se recomenda um
minimo de duas pessoas para fazer a instalagéo.

= Parafusos de instalagéao
. i VAT 2000
: (total de 4 parafusos)
Fig. 2.3

2.3. Ligacao do circuito de poténcia

PERIGO

¢ Desligar a alimentac&o antes de manipular o variador

e |nstalar sempre o variador antes de comecar a ligagéo.

alimentacao e do variador.

e As ligacbes a terra devem ser feitas em conformidade com as normas vigentes do pais onde for realizada a instalagéo.
¢ Aligacdo deve ser sempre realizada por um técnico qualificado.

e Instalar um disjuntor (MCCB) ou outra proteccdo magneto-térmica da linha, de acordo com a capacidade da

O ndo cumprimento dos pontos anteriormente apresentados pode levar a graves danos em instalagdes ou pessoas, ou
mesmo a descargas eléctricas de valor elevado, com o consequente risco de incéndio.
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ATENCAO
e Nao ligar a tensdo de alimentacédo aos bornes de saida do variador (U, V, W).

Verificar se a frequéncia e a tensdo nominal do variador coincidem com a tenséo e frequéncia da alimentacéo.

Instalar protecgéo térmica na resisténcia de frenagem dinamica.

Na&o ligar directamente uma resisténcia entre os bornes CC (entre L+1, L+2, e L-).

Apertar os parafusos dos bornes com o binario adequado.

e Ligar correctamente a saida de poténcia do variador (U, V, W).
O néo cumprimento dos pontos anteriormente apresentados pode provocar aquecimento excessivo, descargas, risco
de incéndio, ou rotagdo ndo desejada do motor.

Voir Fig. 2-4 et céblez les circuits principaux pour I'alimentation et le moteur, etc.
Veillez a observer les précautions suivantes pour le cablage.

ATENGAO

Notez le risque d’électrocution.
Le VAT2000 comprend un condensateur électrolytique intégré et, de ce fait, il subsiste une tension dans le variateur
méme si celui-ci est ETEINT. Veillez & respecter les délais suivants avant d’effectuer les travaux de céblage.

e Attendez au moins 20 minutes aprés avoir ETEINT le variateur pour commencer les travaux. Assurez-vous que les
données affichées sur le panneau de commande ont disparu avant de retirer le capot.

e Aprés avoir enlevé le capot, vérifiez si la LED “ CHARGE “ est éteint. Veillez également a ce que la tension entre les
bornes L+1 ou L+2 et L- est de 15V ou moins avant de commencer les vérifications. (Vérifiez avec le LED “ CHARGE “
si I'unité n’est pas alimentée par la borne L-.)

Ligacao do circuito de poténcia

a) U2KNO7K5S, U2KX07K5S e inferiores.

Para versdes CC (opgédo “D”), ver capitulo 7-2.

Nota 5)

Fonte de

éggﬂjgg\%ao Contactor

50/60 Hz MCCB  ®
—~ P

® -
e o
Y o
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| b) Para U2KN11KOS, e U2KX11KOS até U2KX37K0S |

Para versdes CC (opgéo “D”), ver Capitulo 7-2.

Nota 5)
Fc_)nte de B
éggirgg\g/ao Contactor
50/60 Hz MCCB ®
@) ) S
® o 0 >
oy -~

c) U2KX45K5S e superiores.

Para versdes CC ( opcao “D”), ver capitulo 7-2.

Nota 5)

Fonte de Contactor

Alimentagéo MCCB (©)
@) . o

-

VAT2000

©)

~
§—™

.|}_

380-400V ()

Fig. 2.4 Exemplo de ligacdes do circuito de poténcia
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(1) Bornes de Entrada/Saida do variador

Os bornes de entrada sdo L1, L2 e L3. Os bornes de saida para o motor séo U, V e W.
N&o ligar a tensao de alimentagéo aos bornes U, V, W de saida do variador. Ligagdes incorrectas podem provocar

avarias ou mesmo o risco de incéndio no variador.

(2) Tamanho dos cabos
A tabela 2-1 indica a seccéo, tipo de bornes e binario de aperto aconselhados para os cabos do circuito de poténcia
apresentados na figura 2-4. O cabo recomendado na tabela 2-1 é para aplicagbes de binario constante, para aplicagdes
de binario variavel utilizar o correspondente a uma poténcia inferior.
Exemplo: Para o variador X45K0 como binario variavel, utilizar a coluna do variador N30KO (para o variador N37K0
como binario variavel, utilizar também a coluna do N37KO0)

Tabela 2-1 Tipos de cabos e bornes

a) Cabos de poténcia para alimentacao e motor (L1, L2, L3, U, V, W, L+1, L+2, L-)

Tipo de variador Série |~02K2 | 04K0 | 05K5 | 07K5 11K0 | 15K0 18K5 | 30KO | 37KO
VAT2000 200V 22K0
Série |~04K0 | 05K5 | 11KO | 15K0 | 18K5 | 22KO0 30K0 | 37KO0
400V 07K5 45K0
Seccéo e tipo de cabo| mm? 2.5 4 6.3 8 25 35 60 100
AWG 14 12 10 8 4 2 1/0 4/0
Diametro max. do
borne (mm)
di 8.5 9.5 12 16.5 22 28.5
o
b d2
d2 4.3 5.3 6.4 8.4 10.5
Parafuso do borne M4 M5 M6 M8 M10
Binario de aperto [N.m] 1.2 2 4.5 9 18
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b) Cabos DBR (NO7K5, X07K5 e inferiores L+2, B) (N11K0, X11KO e superiores L+2, L-)

Tipo de variador Série |~02K2 | 04KO | 05K5 | O7K5 11KO | 15K0 | 18K5 | 30KO0 | 37K0
VAT2000 200V 22K0
Série |~04KO0 | 05K5 | 11KO | 15K0 | 18K5 22K0 | 30K0 | 37KO0
400V 07K5 45K0

Seccdo e tipo de cabo| mm? 2.5 4 6.3 16
Diametro max. do
borne (mm)

di 8.5 9.5 12 15 28.5

°
y d2

d2 4.3 5.3 6.4 8.4 10.5
Parafuso do borne M4 M5 M6 M8 M10
Binario de aperto [N.m] 1.2 2 4.5 9 18
Tipo de variador Série | 55K0 | 90KO | 123K | 200K | 250K
VAT2000 400V | 75K0 | 110K | 160K 315K
Seccdo e tipo de cabo| mm? 16 25
Diametro max. do
borne (mm)

di 16 30

°
b d2

d2 10,5 17
Parafuso do borne M10 M16
Binario de aperto [N.m] 28,9 125

(©)]

()

®)
(6)

Disjuntor

Instalar um disjuntor compacto (MCCB) ou fusiveis mais um contactor a entrada do variador, para proteger o cabo de
alimentacéo. Ver tabela 7.2 para escolha do disjuntor compacto ou fusiveis. De modo a cumprir as normas UL Requere a
colocacao dos fusiveis adequados.

Gama de tensao dos circuitos auxiliares

Para as séries 400 (X45K0), colocar a ponte metélica no borne (TBA) de acordo com a tensédo de alimentagédo que esta a
ser utilizada.

De 380 a 400V, colocar a ponte entre 2-3 (estado por defeito)

De 415 a 460V, colocar a ponte entre 1-2.

Ver apéndice 1 e confirmar as especificagdes da tensido de alimentacdo de modo a escolher a poténcia adequada do
variador.

Poténcia da alimentacao

Assegure-se que a capacidade do transformador utilizado como fonte de alimentacéo esta compreendida dentro do
seguinte intervalo: (Para uma impedancia do transformador de 4%)

Binario constante 500kVA ou inferior

Binario variavel A capacidade deve ser no maximo dez vezes a capacidade do variador.

Se os valores acima indicados forem excedidos devera ser instalada uma reactancia CA na entrada do variador ou uma
rectancia CC no estado CC. (ver tabela 7.2).
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@)

@®

©)

(10)

(11)

(12)

(13)

(14)

Ruido electromagnético

O variador gera ruido electromagnético de alta frequéncia pelo que se recomendam as seguintes medidas.

a) Inserir um filtro RFI na entrada do variador. Ver tabela 7-2 para escolher o filtro.

b) Para os variadores entre NOOK4 e N22K0 e desde X00K4 a X30KO0 o cabo entre o filtro e o variador deve ser inferior a
30 cm. Para os modelos N30KO0S, X37KO0S ou superior o cabo deve ser inferior a 50 cm.

¢) Usar um cabo revestido com pelicula metalica entre o variador e o motor e ligar o painel frontal aos bornes de terra
do variador e do motor.

d) Quando os cabos de comando estiverem em paralelo com os cabos de poténcia, a distancia entre ambos deve ser
no minimo de 30 cm, ou passar por placas metalicas condutoras separadas. Se houver cruzamento de cabos dos
dois circuitos, este deve ser feito em angulo recto.

Saida do Variador

a) Na&o inserir condensadores para correcgéo do factor de poténcia na saida do variador.

b) Quando for instalado um contactor magnético na saida do variador, a sequéncia certa de comando deve contemplar
a abertura e fecho do contactor com o variador completamente parado.

c) So o motor deve ser ligado a saida do variador. A ligagdo nédo deve ser feita com transformadores, etc.

Terra
Ter sempre o variador ligado onde previsto a terra da instalacdo. A ligacao ¢ feita ligando o borne de terra do variador
com a tomada de terra de acordo com as normas do pais onde for utilizado.

Sobretensoes transitérias no motor (Para a série 400V)

Quanto maior for o comprimento do cabo situado entre o variador e o0 motor, maior sera a probabilidade de
aparecimento de sobretensdes transitorias nos bornes do motor. Se o comprimento exceder 30(20)m, ligar um
supressor de transitérios a saida do variador.

DCL

Curtocircuitar sempre entre L+1 e L+2 quando ndo se utilize a reactancia DCL (Estado por defeito).
Quando se utilizar de forma opcional a reactancia DCL, ligar esta entre L+1 e L+2.

Utilizar cabo entrangado, e com comprimento inferior a 6m.

Unidade DB

Quando a unidade opcional DB for instalada, deve ser ligada entre L+2 e L- para N11KO,

X11KO e superiores. Ver Fig. 2-4 (b)

Se as ligagdes nao estiverem correctas, a unidade DB e o variador podem sofrer danos irreparaveis.
Utilizar cabo entrangado e com um comprimento inferior a 3 m. Ver secgéo 7-2 para mais pormenores.

Proteccao resisténcia DBR

Quando a unidade opcional DB for utilizada, adicionar o relé de detec¢édo de sobrecarga da unidade ou inserir um relé
térmico (76D) como proteccéo da resisténcia DBR e do variador. Preparar o circuito de comando para desligar o
contactor (MC) instalado do lado da alimentag&o do variador, ou disparar o disjuntor (MCCB) com bobine de disparo,
usando o contacto do relé de deteccao de sobrecargas da unidade ou do relé térmico (76D).

Proteccao contra sobretensoes
Instalar um circuito RC ou equivalente nas bobines dos relés ou contactores instalados perto do variador.
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(@) U2KNOOK4S - U2KN04K0S
U2KX00K4S - U2KX04K0S

Fonte de
Alimentac@o  \jotor
(entrada) (saida)

(b) U2KNO5KS5S - U2KNO7K5S
U2KX05K5S - U2KX07K5S

Fonte de
Alimentagdo  \otor
(entrada) (saida)

(c) U2KN11KO0S - U2KN15K0S
U2KX11KO0S - U2KX18K0S

Alimentagdo  potor
(entrada) (saida)

(d) U2KX22K0S

Alimentag&o  Motor
(entrada) (saida)

(e) U2KNOOK4S - U2KN04K0S
U2KX00K4S - U2KX04K0S

Fonte de
Alimentacdo Motor
(entrada) (saida)
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‘(f) U2KX55K0S, U2KX75K0S, U2KX90K0S, U2KX1 10KS‘

‘ (9) U2KX132KS, U2KX160KS ‘

Terminais ligacao circuitos de comando

| TBA
e
81 1234
0000 «+—t—— Terminais
comandos
Enn@ auxiliares
380-400V/
415-460V
U V W L+ L+ +—— Terminais
L1 L2 circuito
olloliollollo principal
(e N R O [ IR
| \ ! ‘ |_DcL
DBR

fonte de alimentagéo Motor

(entrada=branco)

(saida=amarelo)

Terminais ligagao circuitos de comando

| O TB

1234 o
Terminais
TBA E]E]E]E] comandos
E]r]r]E] o+ auxiliares
380-400V/
415-460V
«+1— Terminais
§] vV W1 |L- |_+ circuito
L2 L3 principal

O ojj|ol|c]|jol|o]C

L+
DCL
DBR

fonte de alimentacao
(entrada=branco)

Motor
(saida=amarelo)

‘ (h) U2KX200KS ‘

Terminais ligagao circuitos de comando

1234 - Terminais
TBA @@@@ comandos
E]FIF]E] auxiliares
- 380-400V/
415-460V
L-| [L+] |L+
L1 2 3 1 2 | | = Terminais
o0 |n ollello circuito
+ + principal
DCL .
‘ ‘ DBR

fonte de alimentagao
(entrada=branco)

Motor
(saida=amarelo)

‘ () U2KX250KS, U2KX300KS ‘

Terminais ligacao circuitos de comando

B D

1234 o
TBA I olola] “T— Terminais
clglglo

comandos
auxiliares
Ll 380-400V/
415-460V
D
+ |V v W L-] [+ e+
L1 L2 L3 1 2 || = Terminais
E aoljo]|o]l|c]lol|o]|C circuito
principal
| L | ‘ LDCL
| DBR

fonte de alimentagao
(entrada=branco)

Motor
(saida=amarelo)
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2.4. Precaucodes das ligacdes de comando

5)
6)
7)
8)
9)

10)

Separar os cabos de comando dos de poténcia (para os terminais L1, L2, L3, L+1, L+2, L-, B, U, V, W), inclusivamente

para os cabos de outros variadores.

Utilizar cabo de 0.25 a 0,8 mm? para o circuito de comando. O binario de aperto deve ser de 0.6Nm.
Utilizar um cabo trangado blindado para as ligagdes dos sinais analégicos. (Fig. 2-6.) Ligar a blindagem ao borne COM

de TB2 do VAT2000. O comprimento do cabo deve ser inferior a 30 m.

As saidas analdgicas estdo destinadas a aparelhos de medida como amperimetros, conta rotacoes, etc.
Nao podem ser utilizadas como sinais de comando (por exemplo sinais de realimentagéo).

Os cabos das entradas/saidas digitais devem ser inferiores a 50 m.

A légica de entrada (digital I/O’s), pode ser positiva ou negativa (pin W1). Ver tabela 5-2.

Tenha em conta as precaucdes detalhadas na Tabela 5-2 - Circuitos das entradas/saidas de comando.
Na Fig. 2-6 esta demonstrado um exemplo de ligagéo do circuito de comando.

A Fig. 2-7 mostra a disposicéo dos bornes de comando. As fungdes destes bornes estao descritas na Tabela 5-1.

Bornes com o mesmo nome estédo internamente ligados.
N&o realizar testes de isolamento nos bornes de ligacao.

ENTRADA ANALOGICA

820Q
—— +15

lP10

Regulacéo de
frequéncia (tensao)
2KQ, 2W

Regulacéo de
frequéncia (corrente)

Regulagéo _
entrada Auxiliar D’
DC =10V
Comum
RY 24V
ENTRADAS I Regulacées pré-fixas
DIGITAIS L (RRUN)
Contactos livres
de potencial L (FJOG)
(5mA por entrada)
L (RJOG)
RYQV (2)

- T

Carga méx. 1A 250V CA
ou 30V CC

Carga max. 0,4A 250V CA
ou 1A 30V CC

Colector Aberto
Max. 1A 250V CA

1. Os trés bornes COM estdo unidos internamente.

Saida de tensdo

(0-10V)

max. TmA

Para cumprir com
a norma UL utilizar
tensdes de
30VCA/CC ou
inferiores

2. Os bornes RY0 e COM nunca devem ser ligados, porque estéo isolados internamente.
3. Este diagrama é um exemplo de logica “sink”. (Ver Tabela 5-2.)

Fig. 2-6

e Bornes de comando (Os bornes estédo dispostos em duas filas.)

TB1 TB2
IRY24|RESET | PSI1 | PSI2 | PSI4| PSO1|PSOE || PI0 | com [AUX | AM | FM | RC | FA |
1 |RUN | EMs | Rv0 | Psi3 | Psis | Pso2|Psos || Fsv | Fsi | com [com | RA | Fc | FB |
2
3
Wi Fig. 2-7
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3. Processo de Teste e Regulacao

PERIGO

e Instalar sempre a tampa exterior antes de ligar a alimentagédo. Nunca retirar a tampa com o equipamento sob tenséo.
Alguns componentes estao sob tensdes elevadas.

¢ Nunca tocar o variador com as maos humidas.
e Nunca tocar nos bornes do variador enquanto este estiver em tensdo, mesmo quando estiver com ordem de paragem.

¢ A funcao de reengate pode provocar um rearranque inesperado depois de um sinal de alarme. A maquina pode
arrancar de repente se ligada a alimentagdo quando é seleccionada a fungéo autoarranque. N&o se aproxime da
maquina.
(Instale a maquina de forma a salvaguardar a seguranga mesmo em situagdes de rearranque)

e A maquina pode ndo parar face a uma ordem de paragem caso tenha sido seleccionado a paragem por rampa.
Deve-se analisar se € necessaria uma paragem de emergéncia externa.

e Fazer o RESET num alarme com a ordem de marcha dada pode originar rearranques, pelo que devera sempre
confirmar que a ordem de marcha ¢é desactivada antes de fazer o reset.
O nao cumprimento dos pontos anteriormente apresentados pode provocar danos ou descargas eléctricas.

ATENCAO
¢ O radiador e a resisténcia de frenagem dindmica podem alcancar elevadas temperaturas, ndo tocar.

e N&o tapar os orificios de ventilagdo do variador.

e O variador pode ser facilmente regulado para trabalhar a velocidades reduzidas e elevadas, confirmar que, tanto a
maquina, como o motor podem funcionar dentro da mesma gama de velocidades.

e Se necessario preparar os travoes de retengdo. Esta acgdo ndo é possivel com as fungdes de frenagem do variador.
e Confirmar se o funcionamento do motor é o agequado ao funcionamento, antes de trabalhar com a maquina.

e Se a maquina estiver situada numa aplicagéo critica, prever uma reserva para uma eventual avaria.
O néo cumprimento dos pontos anteriormente apresentados pode originar queimaduras, danos ou avaria da maquina.

O VAT2000 dispde de varios modos de comando. Em alguns deve-se realizar algumas regulacdes referentes a tensao da
rede e ao tipo de motor a controlar, antes de o colocar em funcionamento.
Nesta seccéo explicamos como regular o VAT2000 para um funcionamento basico.
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3.1. Seleccao dos modos de controlo

Existem 5 modos de controlo seleccionaveis com o parametro (C30-0).
Para mais pormenores ver a tabela de especificagées de controlo no apéndice 1.

(1) Comando V/f (binario constante) (C30-0=1) : (1)
Comando V/f (mantém constante a relagéo velocidade/frequéncia)

(2) Comando V/f (binario variavel) (C30-0=2) : (1)
Comando V/f (relagéo quadratica velocidade/frequéncia relativa a cargas de binario variavel tais como bombas ou
ventiladores).

(3) Controlo vectorial para motores de indugdo sem sensor de velocidade (C30-0 = 3)

Executa um controlo vectorial do motor de indugéo sem sensor de velocidade.
Permite realizar um controlo de velocidade ou de binario.

(4) Controlo vectorial para motores de indugdo com sensor de velocidade (C30-0 = 4) : (2)
Executa um controlo vectorial do motor de indug&o com sensor de velocidade.
E utilizado quando é necessaria uma resposta rapida de velocidade ou de binario.

(5) Controlo para motor PM (C30-5 = 5) : (3)
Executa um controlo vectorial do motor de iman permanente (Permanent Magnet).
Obtendo-se um melhor rendimento que com o motor de indugéo.

(1) So6 séo visualizados os parametros de cada modo de controlo. Por exemplo, quando o parametro C30-0 é regulado a 1
ou 2, ndo se monitorizam os parametros de controlo vectorial (C30-0 = 3, 4 ou 5).

(2) Adicionar o circuito opcional PCB (U2KV23DN1) ou DN2 para a deteccao de velocidade. (Ver Tabela 7-1.)

(8) Adicionar o circuito opcional PCB (U2KV23DNB3) para a deteccao de velocidade. (Ver Tabela 7-1.)

3.2. Seleccao do Modo de Operacao

O VAT2000 permite trabalhar em modo Local e modo Remoto. O variador pode ser controlado em modo “Local” (desde o
painel de operacdes) e “Remoto” (desde os terminais 1/0).

LG .
Pode-se passar de um modo a outro com as teclas + sempre que o motor estiver parado.
O modo seleccionado esta indicado no LED LCL do painel de operag¢des. Para mais pormenores ver secgéo 4-1.

Para modo Local : LCL LED aceso
Operacéo realizada a partir do painel de operagdes.

Para modo Remoto : LCL LED apagado
Operacao realizada a partir das entradas TB1.

ATENGAO

Assegure-se que nao existem ruidos anormais, fumos ou odores estranhos.
Se detectar alguma anomalia desligue a alimentacdo imediatamente.
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3.3. Diagrama do fluxo do processo de teste

| Inicio |

| Instalacéo e ligacdes |
I

| Alimentagéo do variador |

Regulacdo de valores Consulte a seccao 3-4 a 3-6

nominais

Autoregulagdo automatica

Processo de teste com Consulte a seccao 3-6.
o painel de operacdes

Regulacao de parametros
compativel com o
controlo externo

Ver capitulo 5 e executar as operacgdes de teste com o
| comando de entradas/saidas a partir dos bornes
Processo de teste
incluindo o controlo
externo

Fim do processo
de teste

Fig. 3.1 Procedimentos do processo de teste

ATENGAO

2. Verificar se a tenséo de alimentagéo esta dentro do intervalo de tolerancia.

3. Verificar se as sequéncias de fases do motor e do variador coincidem.

4. Instalar correctamente a tampa frontal antes proceder a alimentagéo.

5. Chamar um técnico especializado para fazer as ligagdes.

6. Ver capitulo 6 e observar as precaugdes a tomar quando se pretenda modificar valores por exemplo do binario de

1. Verificar se as ligacbes estéo correctas.

arranque A02-0.

3.4. Preparacao do processo de teste

Uma vez realizada a ligacao, verificar sempre os seguintes pontos antes de proceder a alimentagéo.

1)

Desacoplar o motor da carga de modo a que este funcione livremente.
Confirme se os cabos de alimentacéo estéo correctamente ligados aos terminais (L1, L2, L3).

Para a série 400V (X45K0S), verificar a correcta ligagéo da ponte (TBA) segundo a tenséo de alimentacdo da rede.
De 380 a 400V : Unir os bornes 2-3 (regulagéo por defeito)
De 415 a 480V : Unir os bornes 1-2

Assegure-se de que a tensdo de alimentacao esta dentro da gama de tolerancia.
Assegure-se de que o motor esta ligado com a correcta sequéncia de fases.

Fixe o motor correctamente .

Comprovar que todos os parafusos estao devidamente apertados.

Comprovar que ndo existe nenhum curto-circuito nos bornes, causado por restos de fios, etc.
Colocar correctamente a tampa frontal do variador.

10) Prever a possibilidade de disparar o disjuntor se for necessario.
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3.5. Regulacao de dados

(1) Ligar o disjuntor (MCCB), e depois ligar o variador. ey - ?
Todos os LEDs ir-se-ao iluminar, momentaneamente, no visor. NUE ynE n F F
H A 6 [T TR o T o T 73 H n n [l ST %
Depois aparecerg “ - - - - - , el =13 ¢ e finalmente a mensagem "6FF".

Os LED’s "LCL" e "Hz" também se iluminarao. B Foo REv AT

(2) Ver asecgéo 4-5

3.6. Regulacao automatica

A regulagédo automatica ou autoregulacao realiza uma leitura automatica das constantes do motor ligado e regula os
parametros correspondentes para obter o seu maximo desempenho.

O processo de Autoregulacao do VAT2000 depende do modo de controlo seleccionado mediante o parametro (C30-0).

Controlo V/f (Binario constante) (C30-0=1)
Controlo V/f (Binario variavel) (C30-0=2)
Controlo vectorial (motor de indugéo) sem sensor de velocidade (C30-0=3)
Controlo vectorial (motor de indugéo) com sensor de velocidade (C30-0=4)

(1) Nem todos os parametros dos blocos “B” e “C” (como por exemplo, o parametro C30-0) estdo acessiveis por defeito.
Verificar a regulacéo do parametro A05-2 para lhes aceder.

(2) O controlo do motor de iman permanente, ndo tem regulagéo automatica especificada. Ver a sec¢éo 6-8 para mais detalhes.

3.6.1. Regulacao automatica para o Modo de Controlo V/f
(Binario constante ou Binario variavel)

(1) Regulacao automatica
Para o controlo V/f (binario constante ou binario variavel) existem dois modos de regulacéo automatica.
Segundo as condigdes de trabalho deve-se eleger o modo de autoregulagdo mais adequado. A seleccdo do modo é
efectuada pelo parametro B19-0. (Nota 1, 2)

1) B19-0 = 1: Modo 1: Modo basico para controlo V/f (tempo de execugao: aprox. 10 segundos).
Os parametros basicos, tais como o reforgo de binario ou tenséo de frenagem CC, regulam-se sem necessidade de
rotagcdo do motor. Os parametros seguintes sao regulados, automaticamente, mediante o Modo 1.

Tabela 3-6-1
Parametro | Funcao
A02-2 Refor¢o manual binario
A03-0 Tensé&o de frenagem CC

B02-0, 1 R1: Resisténcia do primario

2) B19-0 = 2: Modo 2: Modo avancado para Controlo V/f (tempo de execugéo: aprox. 1min.). utilize este método apenas
se 0 motor estiver completamente sem carga (sem carga no veio do motor).
Neste modo regulam-se também os parametros relacionados com a compensacao de deslizamento e binario
reforgado maximo (regulagdo com motor em marcha). As caracteristicas de saturagdo magnética medem-se através
da tenséo de binario reforcado e regulam-se para conseguir o reforgo de binario maximo.

Os parametros seguintes séo regulados, automaticamente, mediante o Modo 2.

Tabela 3.6.2.
Parametro | Funcao
A02-2 Refor¢o manual binario
A03-0 Tensé&o de frenagem CC
B02-0, 1 R1: Resisténcia do primario
A02-5 Ganho da compensagéo do deslizamento
A02-6 Ganho do binario reforgcado maximo

Nota 1) Estes modos de regulagédo automatica V/f basico e avangado (B19-0= 1 ou 2) s6 se podem utilizar com os modos
de controlo indicados (C30-0 =1 ou 2). Assim, com estes modos de controlo ndo se podem realizar os seguintes
modos de autoregulacéo:

B19-0 = 3: Modo 3: Modo regulacédo basica para controlo vectorial
B19-0 = 4: Modo 4: Modo regulagé@o avangada para controlo vectorial
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Nota 2) Quando a frequéncia base do motor excede os 120 Hz, deve-se realizar unicamente o Modo 1 (B19-0 = 1) e regular
manualmente, se for necessario, a compensacao de deslizamento (A02-5) e o ganho do binario reforcado maximo
(A02-6)

ATENCAO

Devem-se tomar as seguintes precaucées durante o processo de Regulacdo Automatica (Modo de Controlo V/{,
binario constante ou binario variavel)

e Durante a regulagao automatica o motor pode rodar logo, devendo por isso ser tomadas as medidas de seguranca
adequadas.

e Desacoplar o motor da carga, maquina, etc, e o motor deve funcionar em vazio.
e Inclusivé quando se executa o Modo 1, o motor pode rodar devido a vibragdes. Se as vibragdes forem excessivas

deve-se parar imediatamente a operagéo (pressionar a tecla ).

e Deve-se sempre verificar a seguranga no motor e na carga.
Com o Modo 2, o motor comeca a rodar automaticamente.

e Se o processo de autoregulacéo néo se realizar correctamente, deve-se desligar a alimentagédo do variador antes de
repetir as comprovagdes adequadas.

e O processo de autoregulagdo apenas se pode realizar em Modo Local.

e Se o motor apresentar uma banda de frequéncia instavel, a regulagéo automatica pode néo ser possivel. Neste caso,
nao se podera utilizar a funcao de binario reforcado maximo.

e Deve-se sempre ligar a terra tanto o motor como o variador.

e Se a carga for inferior a 30% e ndo ocorrerem flutuagdes, o processo de autoregulacdo pode-se realizar com carga ou
maquina ligada. Porém, é possivel que o processo ndo se complete.

e Realizar sempre o processo de autoregulagédo antes de utilizar a fungéo do reforgco do binario maximo.

¢ O contacto de saida FLT sera activado se o processo de autoregulagdo néo se finalizar correctamente. Nas aplicagoes
onde este esta aplicado, devera ser tido em conta.
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(2) Sequéncia do processo de regulacao automatica

A regulagédo automatica deve ser realizada executando o seguinte procedimento:

[ Procedimento de Autoregulagédo }

.

I (1) Preparacéao ‘

!

Ligar o VAT2000

4

. 2

(2) Seleccionar o método de
controlo C30-0 =1 ou 2

!

() Inicializar as constantes do motor

O motor S
pode rodar?
hd
(4) P6r 1 em B19-0, para modo (4) Pér 2 em B19-0, para modo
de regulacao V/f basico de regulacéo V/f avancado

ol
*

“LCL” LED intermitente

¥

(5) Iniciar a Autoregulacao

Pressionar ou

“LCL” LED intermitente

b 4

(6) Execugédo da
Autoregulacao

¥ *
(7) Concluséao da (8) Conclusao da
Autoregulacéo Autoregulagao

- ‘
il

Visor “LCD” passa de intermitente a fixo.
Visor: Fii=l= —Emi=

Y

Fim do processo de autoregulagéo]

Fig. 3-2 Processo de Regulagcdo Automatica para controlo V/f (binario constante ou binario variavel)
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(1) Preparacao
Desacoplar o motor da carga, maquina, etc., e confirmar as medidas de seguranca.

(2) Seleccao do método de controlo
e Regular A05-2 = 1. (Permite monitorizar as fungoes relativas as opgdes de hardware)
e Em funcéo das condigdes da carga, seleccionar o modo de controlo mediante o parametro (C30-0).
Controlo V/f (binario constante) (C30-0 = 1) (valor por defeito)
Controlo V/f (binario variavel) (C30-0 = 2)

(3) Constantes do motor
Introduzir os dados da placa de caracteristicas do motor.

Tabela 3-6-3
Parametro | Funcao
B00-0 Tenséo de alimentagéo
B00-1 Relagéo frequéncia base/maxima [Hz]
B00-2 Poténcia nominal do motor [kW]
B00-3 Tens&o nominal do motor I\
B00-4 Frequéncia maxima [Hz]
B00-5 Frequéncia Base [Hz]
B00-6 Corrente nominal do motor [A]
B0O0-7 Frequéncia portadora [kHZ]

¢ A frequéncia maxima ndo pode ser regulada a um valor inferior ao da frequéncia base e a frequéncia base ndo pode ser
regulada a um valor superior ao da frequéncia maxima.

(4) Seleccao da funcao de Regulacao Automatica
e Regular A05-0 a 1. (Permite monitorizar as fungdes avangadas)
e Em funcéo da carga, seleccionar o Modo Autoregulacdo mediante o pardmetro B19-0. Ver a secg¢édo 3-6-1 (1) para mais
detalhes.

e Quando a tecla € pressionada, o processo de Autoregulagao fica em estado de espera.

e Durante o estado de espera e posterior execucao do processo de Autoregulagéo, o led LCL acende intermitentemente.

e Para sair do estado de espera, pressionar a tecla .

(5) Inicio da Regulacao Automatica
A Autoregulacgédo inicia-se quando se pressiona a tecla ou tecla em funcdo do sentido da rotagéo
desejado.

No painel de operacéo aparece uma mensagem que indica o inicio.

Para parar, carregar a tecla ou activar o sinal de paragem de emergéncia externa (EMS).

e Neste momento, so esta activa a tecla , estando as restantes inibidas.

(6) Durante a execucgao da Autoregulacao
Pode-se visualizar no parametro D22-0, o estado de progressao da Autoregulacéo. Ver secgéo 3-6-4 para mais detalhes.

(7) Finalizacao correcta da Autoregulacao
O LED "LCL" passa de intermitente a fixo e aparece uma mensagem indicando o final. Ver secc¢édo 3-6-1.

(8) Finalizacao incorrecta da Autoregulacao
Se o processo ndo for finalizado correctamente aparecera uma mensagem de erro. Comprovar e analisar esta mensagem
na secgao 3-6-3 (codigos de erro).
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3.6.2. Regulacao Automatica para o Modo de Controlo Vectorial sem sensor e com sensor de velocidade
(1) Regulacao Automatica
Para o controlo vectorial de motores de indugdo com ou sem sensor de velocidade existem dois modos de
Autoregulacao:
Segundo as condi¢des de trabalho deve-se eleger o modo de Autoregulagdo mais adequado, parametro (B19-0). (Nota 1)
1) B19-0 = 3: Modo 3: Modo basico para Controlo Vectorial
(Tempo de execucgao: aprox. 30 segundos)
Neste modo regulam-se, automaticamente, os seguintes parametros:.

Tabela 3-6-4

Parametro | Funcao

B01-8 Tensao de vazio

B02-0, 1 R1 : Resisténcia do primario
B02-2, 3 R2 : Resisténcia do secundario
B02-4, 5 L :Indutancia de disperséo
B02-6, 7 Lm : Indutancia de excitagéo

2) B19-0 = 4: Modo 4: Modo avancado para Controlo Vectorial (Tempo de execugéo: aprox. 1 minuto)
Este modo ¢ utilizado quando se deseja trabalhar numa gama de poténcias constante (Nota 2)
Neste modo regulam-se, automaticamente, os seguintes parametros:

Tabela 3.6.5.
Parametro | Funcao

B01-9 Tensao de vazio

B02-0, 1 R1 : Resisténcia do primario
B02-2, 3 R2 : Resisténcia do secundario
B02-4, 5 L :Indutancia de dispersao
B02-6, 7 Lm: Indutancia de excitagao

B34-0a7 M : Compensagéo de flutuacdo

Nota 1) Estes modos de Autoregulacdo (B19-0 = 3 ou 4) apenas podem ser utilizados com os Modos de Comando
indicados (C30-0 = 3 ou 4). Assim, com estes Modos de Comando néo se realizam os seguintes Modos de
Autoregulagio:

B19-0=1: Modo 1: Modo de regulagéo basico para Comando V/f
B19-0=2: Modo 2: Modo de regulagéo avancado para Comando V/f

Nota 2) Nas aplicagdes com gama de poténcia constante, podem-se compensar as flutuagdes da Induténcia de excitagéo.
Atribuir a gama de operacédo na tabela de referéncias de velocidade (B33-0 a 7).

O motor rodara a velocidades elevadas, logo assegure-se de tomar as medidas de seguranca adequadas.

Nota 3) B19-0 = 5: Modo 5: Modo de regulagdo para controlo vectorial quando a carga excede 10%

Quando a carga é superior a 10% ou se existirem flutuagdes, é possivel executar o autoregulacéo da seguinte forma:
1 Regulagéo, manual, dos parametros dos dados equivalentes do motor B02-0 a 9.

R1 : Resisténcia do primario Ls: Indutancia de dispersao

R2’ : Resisténcia do secundario M": Indutancia de excitagao
2 Execute o procedimento de autoregulagdo demonstrado na pagina 28, mas introduza 5 no parametro B19-0.

ATENGAO
Precaucdes para executar a regulagcao automatica no modo de controlo vectorial sem sensor de velocidade ou no modo
de controlo vectorial com sensor de velocidade
e Durante a regulagdo automatica o motor pode rodar logo, devendo ser tomadas as medidas de seguranga adequadas
e Desacoplar o motor da carga, maquina, etc, e o motor deve funcionar em vazio

e O motor pode rodar devido a vibragdes.
Se as vibragbes forem excessivas deve-se parar, imediatamente, a operacéo (pressionar a tecla @ ).

e Deve-se sempre verificar a seguranga no motor e na carga. O motor comega a rodar automaticamente.

e Se o processo de autoregulacéo néo se realizar correctamente, deve-se desligar a alimentagéo do variador antes de
realizar as comprovacodes pertinentes.

e O processo de autoregulagdo apenas se pode realizar em Modo Local.

e Deve-se sempre ligar a terra tanto o motor como o variador, nos locais adequados.

e Se a carga for inferior a 10% e n&o ocorrerem flutuacdes, o processo de autoregulagdo pode-se realizar com carga ou
magquina ligada. Porém, é possivel que o processo ndo se complete.

e Realizar sempre o processo de autoregulacédo antes de utilizar a fungdo de binario reforgado maximo.

e Se o processo de autoregulagcéo nao se finalizar correctamente o contacto de saida FLT activa-se. Nas aplicagdes onde
este contacto é utilizado, deve-se ter este facto em consideragéo.
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(2) Sequéncia do processo de Regulacao Automatica
Deve-se realizar a Autoregulacao executando o seguinte procedimento :

I Procedimento Autoregulacéo ]
v
| (1) Preparacéao |
v

Ligar VAT2000 ‘

'

(2) Seleccionar o método
de controlo C30-0= 3 ou 4

v

|(3) Inicializar as constantes do motoﬂ

}

Operacio de S
saida constante
h 2
(4) Entrar 3 em B19-0, para modo (4) Entrar 4 em B19-0, para modo
de controlo vectorial basico vectorial avangado

« I
+

LED “LCL” intermitente

b i
(5) Iniciar a Autoregulagéo

_ || Visor {=li=s '=i=i= |
Pressionar @ ou @

" LED “LCL” intermitente "

b 4

(6) Execucédo da
Autoregulagao

v ¥
(7) Concluséo normal da (8) Concluséo da
Autoregulagéo Autoregulagdo com erro

ol 1
I

Visor Shi=i=—i=i

hd
I Fim do processo de Autoregulagéo

Visor “LCD” passa de intermitente a fixo.

(9) Regular segundo o B, =
o sistema Visor: Biziz -Emed

e O regulador de velocidade (ASR) deve ser regulado, manualmente, em controlo vectorial

Fig. 3-3 Procedimento de Regulagcao Automatica para Controlo Vectorial sem e com sensor de velocidade
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(1) Preparacao
Desacoplar o motor da carga, maquina, etc., e levar em consideragéo as medidas de seguranca adequadas.

(2) Seleccao do método de controlo
e Regular A05-2 = 1. (permite monitorizar as funcdes relativas as opgdes de hardware)
* Em func&o do modo de trabalho, seleccionar o modo de controlo mediante o parametro C30-0.

Controlo vectorial sem sensor de velocidade (C30-0 = 3), (Valor de defeito)
Controlo vectorial com sensor de velocidade (C30-0 = 4)
e O valor de defeito de C30-0 é 1 (Controlo V/f, binario constante).

(3) Inicializacéo das constantes do motor
Introduzir os dados da placa de caracteristicas do motor.

Tabela 3.6.6.
Parametro | Funcao
B01-0 Tensao de alimentagao I\
BO1-1 Poténcia nominal do motor [kW]
B01-2 Numero de pdlos do motor [Pole]
B01-3 Tens&@o nominal do motor
B0O1-4 Velocidade maxima [min1]
B01-5 Velocidade base [min1]
B01-6 Corrente nominal do motor [A]
B0O1-7 Frequéncia portadora [kHz] : Nota 1
B01-8 NuUmero de impulsos do encoder [P/R] :Nota2

e Nas operagcdes com gama de poténcias constante podem-se compensar as flutuagdes da Indutancia de excitagéo.
Atribuir a gama de operacdes da tabela de referéncias de velocidade (B33-0 a 7).
O motor rodara a velocidades elevadas, logo deve-se tomar em conta as medidas de seguranca adequadas.

e A frequéncia maxima ndo pode ser regulada a um valor superior ao da frequéncia base e a frequéncia base ndo pode
ser regulada a um valor superior ao da frequéncia maxima.

Nota 1 Recomenda-se regular a frequéncia portadora a 10KHz para melhorar a precisdo de detecgéo de corrente no Modo
de Controlo Vectorial IM sem sensor de velocidade (C30-0 = 3).
Nota 2 Deve-se sempre introduzir o nimero de impulsos do encoder quando se utilizar um sensor de velocidade.

(4) Seleccao da funcao Regulacao Automatica
e Regular A05-0 a 1. (Permite monitorizar as fun¢des extendidas).
e Em fungéo das condig¢des de trabalho, seleccionar o Modo de Autoregulacdo mediante o parametro B19-0.
Ver a seccdo 3-6-1 para mais detalhes.

e Ao carregar na tecla o processo de Autoregulacéo fica num estado de espera.

e Durante o estado de espera e posterior execugéo do processo de Autoregulacédo, o LED LCL acende

intermitentemente.
¢ Para sair do estado de espera pressionar a tecla @ .
(5) Inicio da Regulacdo Automatica
A Autoregulacgédo inicia-se quando se pressiona a tecla ou tecla em funcéo do sentido de rotagédo

pretendido.

No painel de operacéo aparece uma mensagem que indica o inicio.

Para parar, carregar na tecla ou activar o sinal de paragem de emergéncia externa (EMS).

e Neste momento s6 esta activa a tecla , estando as restantes inibidas.

(6) Durante a execucéao da Autoregulacao
Pode-se visualizar no par@metro D22-0 o estado de progressao da Autoregulagao.
Ver seccéo 3-6-4.
(7) Finalizacao correcta da Autoregulacao
O LED "LCL" passa de intermitente a fixo e aparece uma mensagem indicando o final. Ver sec¢éo 3-6-2.

(8) Finalizacao incorrecta da Autoregulacao
Se o processo néo é finalizado correctamente aparecera uma mensagem de erro. Comprovar e analisar esta mensagem
na seccgao 3-6-3 (codigos de erro).
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(9) Regulacgoées finais
Os parametros das malhas de regulacdo (ASR e ACR) permitem optimizar o controlo do sistema. Os mais importantes
séo os indicados em seguida :

e A10-0 : Resposta ASR : Regular a resposta da malha de velocidade [rad/s]. Se a resposta em velocidade é lenta deve-
se incrementar este valor. Se este valor é excessivo podem aparecer oscilagdes de velocidade.

e A10-1: Constante de tempo maquina 1 : Regular o tempo necessario para acelerar desde zero até a velocidade base
com o binario nominal.
Tm [mseg] = 10.968xJ [kgm?] xN base [rpm]/Poténcia [W]

J 1 Inércia total [kgm?]

N base: velocidade base [rpm]

e A10-2 : Compensacao da constante de tempo de integral: Incrementar este coeficiente se as oscilagdes de
velocidade forem elevadas quando se utilizar a malha de velocidade.

e A10-3 : Limitador de binario directo da malha ASR : Incrementar este valor quando se necessitar de um binario directo.

e A10-4 : Limitador de binario regenerativo da malha ASR : Incrementar este valor quando se necessitar de um binario
regenerativo.

(10) Regulacdes adicionais para motor de inducao para controlo vectorial sem sensor
e Regulacéo correcta da resisténcia do primario
Regular os parametros B02-0 e B02-1 (este parametro ndo pode ser regulado com o motor em funcionamento), com o
motor sem carga e em sentido directo, para que a saida ASR (D11-4) se aproxime de zero pela parte positiva. Deve-se
assegurar que a saida ASR néo chegue a ser negativa.

e Regulacdo do ganho proporcional da estimativa da velocidade
Confirmar que a velocidade do motor % (D00-3) é estavel (+1% ou inferior). Se nao for estavel, decrementar
(aproximadamente até metade) o ganho proporcional (B31-1).

3.6.3 Mensagens de erro na Regulacao Automatica

= ] . . il
Se a Autoregulacao nao for concluida correctamente, aparecera a seguinte mensagem I:Ir:r:-u'].
Os cédigos de erro “ =1 “ sdo os indicados na seguinte tabela:

Cédigo | Causas e Medidas a tomar

n=1 1. O motor pode néo estar correctamente ligado.
Comprovar as ligagdes do motor.

2. Os parametros B0OO ou BO1 podem n&o estar devidamente regulados.
Comprovar as regulagdes destes parametros.

n=2 1. Os parametros B0OO ou BO1 podem néo estar devidamente regulados
Comprovar as regulacbes destes parametros.
n=3 1. O motor pode nédo estar desacoplado da carga.

Desacoplar o motor da carga.
. Incrementar o tempo de rampa de aceleracao (A01-0)
. Decrementar o tempo de rampa de desaceleragdo (A01-1)
. Se o motor vibrar, incrementar o ganho de estabilizacdo do binario (B18-2)

. O motor néo esta desacoplado da carga. Desacoplar o motor da carga

. Se o motor vibrar, incrementar o ganho de estabilizagcéo do binario (B18-2).
n=5 Quando o motor ndo para:

1. Incrementar o tempo de rampa de aceleragdo/desaceleragdo A01-0, A01-1.
Quando o motor péra:

2. Os parametros B0O0 ou BO1 néo estéo regulados correctamente

Comprovar as regulacdes destes parametros.

n=6 1. Os parametros B0O0 ou BO1 néo estédo regulados correctamente
Comprovar as regulagdes destes parametros.

n=4

N =B~ WN

3.6.4. Monitorizacao do estado da progressao da Autoregulacao
A evolugao da progressao da Autoregulagéo pode ser observada através do parametro de monitorizagdo D22-0.

g 3 J 5 ’ ’ 0 Linha superior: Passos requeridos para a regulagao
A O Linha inferior: Indicacao dos passos completados

Um LED intermitente indica o passo que esta a ser executado
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3.7. Processo de teste com o Painel de Operacao

O ensaio de funcinamento com o painel de operacdes € feito segundo o seguinte procedimento.

ATENGAO

Certifique-se que néo estéo activos os sinais RUN, EMS, PSI1 ~ 5 no bloco dos bornes de entrada neste momento.

(1) Ligar a fonte de alimentagéo.

Todos os LED’s se iluminardo, momentaneamente, no visor. =% “EE F F A
. . ' a5 g %
Depois aparecera “ - - — - _“, “ =05 -0 “ e finalmente a g
T
mensagem “ &= i ¢, E = pioe

Os LED’s "LCL" e "Hz" também se iluminarao.

Regular o parametro C02-0 = 3 (painel); para a regulacéo de frequéncia. Ver na secgéo 4-5 o processo de regulagdo de
parametros.

ATENGAO
O motor rodara. Confirme a seguranca ao redor do motor antes de iniciar o seguinte passo:

(2) Pressionar a tecla .

O LED “FDW” acende-se e o visor vai ser alterado de “ I_LIJICE“ and “ &= = “. Isto é devido a regulacdo da frequéncia
local (A00-0), 10Hz por defeito.

VERIFICACAO

1. O motor funciona?
2. O sentido de rotagéo é correcto? Se néo for, comprovar as ligagdes e manobras.
3. Arotagdo é suave?

(3) Pressionar a tecla para inverter o sentido de rotagdo do motor.

(4) Pressionar a tecla para parar o motor.

(5) Pressionar a tecla . O motor rodara em sentido directo a 10Hz.

D D

RAST

(6) Pressionar atecla |3==|uma vez. O visor alternara entre “ HIJIZ -1 e HR

(7) Pressionar a tecla uma vez.

g

O visor mostrara “ I_LIZICE | e o Ultimo digito piscara. Neste momento, o equipamento esta preparado para modificar a

frequéncia de saida.

- . LEL A . .
O digito a ser alterado pode ser seleccionado com a tecla ru A frequéncia de saida pode ser incrementada/
P

decrementada com o regulador

PP pm—
(8) Mover o digito com a tecla %{- e utilizar o regulador ® . para incrementar a frequéncia até 50Hz.

Entdo, deve-se carregar na tecla E . A frequéncia de saida subira até 50Hz.
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ATENCAO

Por defeito, o tempo de rampa de aceleracédo € de 10 segundos e de desaceleracéo € de 20 segundos. O motor
incrementara lentamente a sua velocidade até ao valor regulado. Incrementar a velocidade de 10Hz em 10 Hz com o

regulador.

(9) Pressionar a tecla quando a velocidade do motor alcangar os 50Hz. O valor indicado no visor decrescera até

0.00Hz em 20 segundos. O LED "FWD" ou "REV" irdo piscar durante dois segundos enquanto se injecta CC para a
frenagem e o motor parara.

(10) Pressionar a tecla para comprovar a rotacdo em sentido inverso.

Ver o capitulo 4 e realizar as regulagdes de acordo com a aplicagao do utilizador.
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4. Painel de Operacoes

4.1. Detalhe do Painel de Operacoes

A configuragdo do painel de Operacéo é apresentado na Fig. 4-1.

Polaridade

Indicadores

negativa

(LEDs 7 segmentos, 5 digitos)

Visor

Indicadores
de unidades

de estado

Regulador Operagéo
dos parametros

Teclas Operacao
dos parametros

Teclas

VV23-OP1 *
L 4
Hz
Yoo A
R R Y 7
min-’
> LCL FWD REV  FLT

de operagéao

Fig. 4-1

|:| of ﬂ Tecla modo
LCL RST
> ) L)
-
JIJ PPE L":
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As funcoes de cada secc¢do sao indicadas na tabela 4-1.

Tabela 4-1 Fungoes do Painel de operacoes

LEDs de indicagéo de estado

FWD (Forward) | Marcha para a frente Quando ambos os LED’s piscam simultaneamente, isto indica que se esta
a executar a frenagem por CC ou a pré-excitagéo.

Quando apenas pisca um LED isso é indicagdo que se recebeu uma
ordem de marcha em sentido contrario e o variador esta a desacelerar.

REV (Reverse) | Marcha para tras

FLT (Falha) O variador detectou uma falha e parou. O variador pode ser reiniciado a partir do Painel de Operagéo
(STOP + RST/MOD) ou através dos bornes (RESET externo).
LCL (Local) O variador estd em Modo Local e pode ser operado desde o Painel de Operagéo (FWD, REV e STOP).

Se o LED “LCL” esta apagado, o variador estd em Modo Remoto e pode ser controlado através dos
bornes de entrada (sinais digitais de entrada). Para mudar entre o Modo Local e Remoto,

. LGL
pressionar + .

LEDs de Indicagao de Unidades

|Hz. A. % .rpm | Indica a unidade do valor do parametro visualizado no visor.
LED Indicador de Polaridade Negativa

|— | Acesso para valores negativos no visor.
Teclas de operacao

Tecla de marcha para a frente. (apenas actua em Modo Local)

Tecla de marcha para tras. (apenas actua em Modo Local)

Tecla de paragem. O motor para por inércia ou por rampa de desaceleragdo segundo o que foi
seleccionado no paradmetro C00-1.

HISISHSISS

+ |22 | | Muda o Modo de Operacéao, de Local a Remoto, ou vice-versa. Quando o variador esta em Modo
- Local, o LED "LCL" esta acesso. (Nota)
RET -
+ oo Reinicia uma falha, apagando o LED FLT.
Teclas de Operacao de Parametros. Regulador de Operacao de Parametros
(Modo) % Altera os modos de visualizagao na seguinte ordem:

Monitor, Parametro-A, Parametro -B, Parametro -C, Modo Utilidades-U

Fixa o niUmero de parametros ou coloca o seu valor.

Incrementa o nimero de parametros ou coloca o seu valor.

Decrementa o nimero de parametros ou coloca o seu valor

Alteragcéo do Bloco
de Parametros:

acleln

Para ir aos blocos seguintes rodar primeiro

Para ir aos blocos anteriores rodar primeiro

.
©).

Alteracéo do valor: Move o cursor ao digito pretendido para a sua regulagéo.
O cursor encontra-se no digito que esta intermitente.

(Nota) A unidade esta regulada, por defeito, para proibir a alteracéo de Local/Remoto durante a marcha do motor. Mesmo
com o variador parado, ndo pode ser modificado se alguns comandos tais como, RUN, JOG, etc., estiverem activos.
Este bloqueio pode ser libertado com o parametro C09-2.
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4.2. Modos e parametros

Segundo o Modo de Controlo desejado (C30-0), visualizaremos os respectivos parametros associados.

(C30-0) = 1 ou 2 parametros de controlo V/f (binario constante, binario variavel)
(C30-0) = 3 ou 4 parametros de controlo vectorial (sem sensor, com sensor)
(C30-0) = 5 parametros de controlo para motor de imanes permanentes

Estes parametros agrupam-se em Modos e Blocos de acordo com as suas fungdes e frequéncia de uso.

4.2.1. Controlo V/f (binario constante e binario variavel)

A configurag@o dos parametros é apresentada na Fig. 4-2.

| Modo |

Monitor d |: Visualizacdo de dados

&)

regulador]
ou

L

-

tecla

Frequéncia de saida
Frequéncia de referéncia
Corrente

Tensao

Estado dos comandos
Defeito menor

Fungéo Marcha Automatica
Estados Funcao Multibomba
Monitorizagdo Avancada

Dados Manutencao
Regulagao Automatica
Monitorizar Hardware

| Parametros A

O

regulador|

ou
LEL
e

tecla

Frequéncia de referéncia local
Tempo de aceleragéo /desaceleragcdo  (A01-0~1

Reforco do binario
Frenagem por CC
Parametros personalizados
Acesso parametros B,C

(Continua na pagina seguinte)

Fig. 4-2 (1) Configuracao dos parametros

(d21-0~3)
(d22-0)
(d30-0~1)

: Par@metros de uso frequente.

Histérico de defeitos

| Lista de parametros

Jram—
@ modificados

Regulador e
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(Continuagéo da pagina anterior)

—| Parametros B | : Parametros de uso néo frequente

@

regulador
ou

-

tecla

—— Gamas de saidas

— Constantes do motor (IM)
— Salto de frequéncia

—— Controlo de referéncia

— Tempo de aceleragédo/ desaceleragéo

— Regulagao das frequéncias programaveis

— Ponto Médio V/f

—— Limite de sobrecorrente

—— Regulacao Automatica

—— Gamas de saida (motor auxiliar)

—— Frequéncia de referéncia (motor auxiliar)

—— Tempo de aceleracéo/ desaceleragdo (motor auxiliar)

— Reforgo do binario (motor auxiliar)
—— Frenagem por CC (motor auxiliar)
—— Limite de sobrecarga (motor auxiliar)

I Fungbes opcionais 1

_deSoftware |
—— Opcoes de Software
—— Rampas programaveis - aceleragao
—— Rampas programaveis - desaceleragéo
—— Controlo PID
—— Controlo Multibomba

—— Funcéo «Transversal»

— Func¢éo de Marcha Automatica

(Continua na pagina seguinte)

Fig. 4-2 (2) Configuragdo de Parametros

B00-0~7
B02-0~1
B05-0~5
B06-0~3

,-\,\,_\A
<L = =

(B10-0~5)
(B11-0~8)
(B17-0~3)
(B18-0~6)
(B19-0)

(B20-0~5
(B21-0~1
(B22-0~3
(B23-0~1
(B24-0~1
(

)
)
)
)
)
B25-0~1)
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(Continuagéo da pagina anterior)

| Parametros C | : Parametros de uso nao frequente

(o

regulador
ou

LEL
b

tecla

———————— A
|

—— Métodos de controlo

—— Frequéncia Marcha/Paragem

L Canais de entradas de referéncias

—— Configuracdo das entradas programaveis-1
L Configuracdo das entradas programaveis -2
— Configuragdo das entradas programaveis -3
L Configuracdo das entradas analdgicas

L Autoarranque

—— Proteccéo dos parametros/Bloqueio de operagdes
L Registos de parametros personalizados
L Regulacdo modo Painel de Operagéo

—— Fungdes bornes de entrada referéncia

| Fungdes bornes de saida

—— Ganho das saidas analdgicas

L Niveis de deteccao para saidas digitais

—— Marcha por referéncia

—— Reengate/«Pick-up»

—— Sobrecarga

—— Frequéncia de Arranque/Paragem. Sobrecarga (motor auxiliar)
—— Funcéo Alta Eficiéncia (Poupanca de energia)

—— Comunicagéo série standard

I Funcdes Opgodes I
de Hardware !

|
L e o - - — a

—— Modo de controlo

L Opcoes do circuito de poténcia
—— Entrada paralelo

—— Saidas auxiliares (opgéo)

—— Comunicagao série

—— Interface ProfibusDP

—{ Utilidades U

|— Para uso futuro

C00-0~7)
C01-0~1)
C02-0~1)
C03-0~8)
C04-0~9)
C05-0~7)
C07-0~5)
C08-0)
(C09-0~4,6,7)
C10-0~7)
C11-0,1,3)
C12-0~4)
C13-0~5)
C14-0~1)
C15-0~4)

(
(
(
(
(
(
(
(

P

C20-0~3)
C21-0~3)
C22-0~2, 4)
C23-0~4)
(C25-0~1)
(C26-0~2)

(
(
(
(

©30-0)

C31-0~1
C32-0~2
C33-0~1
C34-0~5
C35-0~1

,\A,\,\,_\,\
—_ = — = —

(U00-0)

Nota Por defeito, apenas se monitorizam as fungdes basicas. Os parametros das fungdes extendidas, opcdes de software
e hardware nio estdo visiveis.
Para poder regular estes parametros, modificar previamente A05-0 =1.

Fig. 4-2 (3) Configuracao dos parametros
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4.2.2. Controlo vectorial sem e com sensor de velocidade

A configuragéo dos parametros é apresentada na Fig. 4-3.

| Modo |

Monitor d | : Visualizacdo de dados
R&T
MO —— Velocidade de saida
R Velocidade de referéncia
—— Corrente
regulador[— Tensao
ou —— Estado dos comandos
L Defeito menor
4 | Fungédo Marcha Automatica
tecla | Estados Funcdo Multibomba
—— Regulacdo de binario
L Deslizamento
—— Monitorizagcéo extendida
—— Monitorizar dados de manutencéao
— Regulacéo Automatica
L Monitorizar Hardware
| Parametros A : Parametros de uso frequente

reguladorfF—

(Continua na pagina seguinte)

Referéncia de Velocidade

=y
@ L Tempo de aceleragcédo/desaceleracao

Frenagem por CC
Parametros personalizados

Constantes de malha de controlo ASR

ou

—— Acesso parametros Bloco B e C
k|

tecla

Constantes de malha de controlo ACR

(d21-0~3)
(d22-0)
(d30-0~1)

O

Regulador

Fig. 4-3 (1) Configuracao dos parametros

Historico das falhas
Lista dos parametros
modificados
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(Continuagéo da pagina anterior)

| Parametros B | : Parametros de uso néo frequente

9

regulador
ou

LEL
b

tecla

—— Gamas de saida
— Constantes do motor (IM)
—— Controlo de referéncia

—— Tempo de aceleragédo/ desaceleragéo
— Regulagao das frequéncias programaveis
— Sinais por painel

—— Banda Morta ASR

—— Constante de tempo de maquina

— Limite de sobrecorrente

—— Regulacao Automatica

—— Gamas de saida (motor auxiliar)

— Frequéncia de referéncia (motor auxiliar)

—— Binario reforgado (motor auxiliar)

—— Frenagem por CC (motor auxiliar)

—— Limite de sobrecarga (motor auxiliar)
—— Fungdes Extendidas controlo velocidade

—— Compensacoes controlo Vectorial
— Tabela velocidades de referéncia
—— Compensacao qutuagéo M

I Fungoes Opgoes I

I de Software I
—— Opcoes de software
L Rampas programaveis — aceleragao
—— Rampas programaveis — desaceleragédo
—— Controlo PID
—— Controlo Multibomba
—— Funcgéo «Transversal»

—— Fungéo de Marcha Automatica

(Continua na pagina seguinte)

— Tempo de aceleragé@o/desaceleracao (motor auxiliar)

L Controlo vectorial sem sensor (“sensor-less”)

(B01-0~9)
(B02-0~9)
(B06-0, 4~6)

B10-0~5)
B11-0~8)
B13-0~7)
B14-0)
B15-0)
B18-0~6)
B19-0)
B20-0~5)
B21-0~1)
B22-0-~3)
B23-0~1)
B24-0~1)
B25-0~1)
B30-0~8)
B31-0~3)
B32-0~4)
B33-0-~7)
)

(
(
(
(
(
(
(
(
(
(
(
(
(
(
(
(
(
(B34-0~7

(
(
(
(B43-0~4
(
(
(

B50-0~B59-3)

Fig. 4-3 (2) Configuragéo de parametros
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(Continuagéo da pagina anterior)

| Parametro C | : Parametros de uso néo frequente

9

regulador
ou

Funcdes basicas |

|
Lo — - - — — a

—— Métodos de controlo

— Canais de entradas de referéncias

— Configuragédo das entradas programaveis-1
— Configuragéo das entradas programaveis -2
—— Configuracado das entradas programaveis -3
— Configuragio das entradas programaveis -3
—— Configuracao das entradas analdgicas

—— Autoarranque

— Proteccgéo dos parametros/Bloqueio de operagdes
—— Registos de parametros personalizados
—— Regulacado modo Painel de Operagéo

— Fungdes bornes de entrada referéncia

—— Fungdes bornes de saida

—— Ganho das saidas analégicas

— Niveis de deteccao para saidas digitais

—— Marcha por referéncia
—— Reengate/«Pick-up»
—— Sobrecarga

—— Frequéncia de Arranque/Paragem. Sobrecarga (motor auxiliar)

—— Monitorizar erro detecc¢édo de velocidade
— Funcéao Alta Eficiéncia (Poupanca de energia)
Comunicacéo série standard

| Fungdes Opgdes |
| de Hardware |

L Modo de Controlo

—— Opcoes do Circuito de Poténcia

—— Entrada paralelo

—— Saidas auxiliares (opc¢éo)

—— Comunicagao série

— Interface ProfibusDP

Utilidades U
Para uso futuro

(C00-0~7)
(C02-0~8)
(C03-0~8)
(C04-0~9)
(C05-0~9)
(C06-0~8)
(C07-0~9)
(C08-0)
(C09-0~7)
(C10-0~7)
(C11-0,1,3)
(C12-0~4)
(C13-0~5)
(C14-0~1)
(C15-0~4)

(C20-0~3)
(C21-0~3)
(C22-0~2,4)
(C23-0~4)
(C24-0~3)
(C25-0~1)
(C26-0~2)

(C30-0)

(C31-0~1)
(C32-0~2)
(C33-0~1)
(C34-0~5)
(C50-0~2)

(U00-0)

Nota Por defeito, apenas se monitorizam as fungdes basicas. Os parametros das fungdes extendidas, opg¢des de software
e hardware ndo estéo visiveis.
Para poder regular estes parametros, modificar previamente A05-0 =1

Fig. 4-3 (3) Configuragcéo dos parametros
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4.2.3. Controlo vectorial de motores de iman permanente (PM)

A configuragédo dos parametros é apresentada na Fig. 4-4.

| Modo |

Monitor d | : Visualizagdo de dados
Velocidade de saida (d00-0~2)
— [ Velocidade de referéncia (d01-3~4)
@ [ Corrente (d02-0~5)
[ Tensdo (d03-0~3)
regulador— Estado dos comandos (d04-0~4)
°Y I Falha menor (d05-0)
% [~ Func&o Marcha Automatica (d06-0~1)
tecla [ Estados Funcdo Multibomba (d07-0~1)
[ Monitorizar regulagéo de binario
(d11-0~5)
—— Monitorizac&do Extendida Historico das falhas
(d20-0, 2) e Lista dos parametros
@ modificados
o
Regulador .
L Dados de manutencéo
(d21-0~3)
L Monitorizar Hardware
(d30-0~1)
| Parametros A | : Parametros de uso frequente
ON — Referéncia de velocidade (A00-2~3)
® —— Tempo de aceleragédo/desaceleracao (A0O1-0~1)
regulador[— Frenagem por CC (A03-1~2)
ou  —— Parametros personalizados (A04-0~7)
Ll | —— Acesso parametros Bloco B, C (A05-0~2)
4 —— Constantes de controlo ASR (A10-0~5)
tecla | Gonstantes de controlo ACR (A11-0~3)
— Constantes de controlo ACR (PM))  (A20-0~3)

(Continua na pagina seguinte)
Fig. 4-4 (1) Configuracao dos parametros
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(Continuagéo da pagina anterior)

| Parametros B | : Parametros de uso néo frequente

9

regulador
ou

LEL
b

tecla

I Fungdes basicas !
—— Gamas de saida (BO1-0~9)
— Constantes de motor (IM) (B03-0~5)
—— Controlo de referéncia (B06-0, 4~6)
I Fungdes Extendidas !

—— Tempo de aceleragdo/desaceleragéo

— Regulagao de frequéncias programaveis
— Sinais por painel

—— Banda morta ASR

—— Constante de tempo de maquina

— Limite de sobrecorrente

—— Gama de saida (motor auxiliar)

— Regulacédo de frequéncia (motor auxiliar)
—— Tempo de aceleracdo/desaceleracao (motor auxiliar)
—— Reforgo de binario (motor auxiliar)

—— Frenagem por CC (motor auxiliar)

—— Limite de sobrecorrente (motor auxiliar)

—— Fungdes Extendidas Controlo de velocidade
—— Compensacoes Controlo Vectorial

— Constante de controlo de tensao (PM)

—— Tabela de corrente desmagnetizante (PM)

:I;uﬁgée_s. (_)p_ci:)n_ai; 1|

I de Software I
—— Opcoes de Software
L Rampas programaveis - aceleragao
—— Rampas programaveis - desaceleragéo
—— Controlo PID
—— Controlo multibomba
—— Funcéo «Transversal»

—— Fungéo Marcha Automatica

(Continua na pagina seguinte)

Fig. 4-4 (2) Configuragéo dos parametros

B10-0-5)
B11-0~8)
B13-0-~7)
B14-0)

P

(B32-1, 2, 4)
(B35-0~5)
(B36-0~4)
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(Continuagéo da pagina anterior)

| Parametros C | : Parametros de uso néo frequente
(O) | L Fonsoos pescas
regulador[— Métodos de Controlo (C00-0~7)
OU  —— (Canais de entradas de referéncias (C02-0~8)
— Configuragdo entradas programaveis —1 (C03-0~8)
4 — Configuracédo entradas programaveis -2 (C04-0~9)
tecla | Configuracéo entradas programaveis -3 (C05-0~7, 9)
— Configuracédo entradas programaveis -4 (C06-0~8)
—— Configuragéo entradas analdgicas (C07-0~9)
—— Autoarranque (C08-0)
— Proteccdo Parametros/Bloqueio Operacoes (C09-0~7)
—— Registo de parametros personalizados (C10-0~7)
—— Regulacdo modo Painel de Operagao (C11-0,1,3)
— Funcobes bornes de entradas referéncia (C12-0~4)
—— Funcodes bornes de saida (C13-0~5)
—— Ganho saidas analogicas (C14-0~1)
— Niveis de detecgéo para saidas digitais (C15-0~4)
I Fungdes Extendidas 1
—— Marcha por referéncia (C20-0~3)
—— Reengate/«Pick-up» (C21-0~3)
—— Sobrecarga (C22-0~2,4)
—— Frequéncia arranque/Paragem Sobrecarga (motor auxiliar)  (C23-0~4)
—— Monitorizag&o erro detecgao de velocidade (C24-0)
—— Funcéo Alta Eficiéncia (Poupanca de energia) (C25-0~1)
—— Comunicagdes série standard (C26-0~2)
| Fungdes Opgdes |
| de Hardware |
L Modo de Controlo (C30-0)
—— Opcodes do Circuito de Poténcia (C31-0~1)
—— Entrada paralelo (C32-0~2)
—— Saidas auxiliares (C33-0~1)
— Comunicagéo série (C34-0~5)
—— Realimentacao de Encoder (C50-2)
L Realimentacao de Encoder (PM) (C51-0~2)
Para uso futuro (U00-0)

Nota Por defeito, apenas se monitorizam as fungdes béasicas. Os parametros das funcdes extendidas, opg¢des de software
e hardware néo estéo visiveis.

Para poder regular estes parametros, modificar previamente o parametro A05-0=1

Fig. 4-4 (3) Configuracao dos parametros
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4.3. Mudanca de parametros (d, A, B,C, U)

. RST
Pressione a tecla oo | para passar de um modo para o outro.

Os parametros =il = 1, pertencem ao Modo Monitor Extendido.

Histérico de falhas |4

RST Dnn-m
Modo Monitor
A
RET
MO0
kA J
RST RST RST
Modo M20 | Modo "C0 | Modo MU Modo
Parametros »| Parametros *| Parametros » Utilidades
Bloco A Bloco B Bloco C Bloco U
Ann-m Bnn-m Cnn-m Unn-m

Modificagdo de Modo de Parametros

Modo Monitor Extendido

(Modo utilidades para uso futuro)

Fig. 4-4 Mudanga do Modo Parametros 4. Painel de Operagéo (teclado)
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4.4. Leitura de parametros em Modo Monitor

1) Na seccéo 6.1 indicam-se os par@metros do Modo Monitor. A seguinte explicacéo € aplicavel para o caso de Modo de
Controlo V/f (binario constante).

2) No exemplo seguinte € demonstrado como se pode ler a corrente de saida em percentagem e depois a frequéncia de

saida em Hz.
Teclas Visor Explicacao
(1) ’_—_, S;j S =00 -0 : Frequéncia de saida
°Hz
@) .'%"_ A0 -0 Muda para o bloco d01
@) .'%"_ A0 -N Muda para o bloco d02
0N N R B . .
(4) O e ! Incrementa o nimero de parametro
5 — Depois de um segundo, o visor mostrara a corrente de saida em
[ e N 9
I M
L4 %% percentagem
(6) @ i~ !’__f Lj - 5’ Decrementa o niimero de parametro
) .'%"_ A07 -1 Decrementa o bloco de parametro
®) .'%"_ o !’__f S - S Decrementa, novamente, o nimero de grupo de parametros
9) s Depois de um segundo, o visor mostrara a frequéncia
i eHz de saida em Hz

4) 4) Pressionar

esta a ser monitorizado.

5) 5) Pressionar

desde (5) como é demonstrado na sequéncia da direita.

L]

repetidamente, para voltar =10 - _ _

para comprovar qual o parametro que

1T T o, ___\
[ L B ]
T E0
[ = 4
[ | f I
- * _ o =N
- = - E |
I N o
ot 4
& * LGl @
J;’-f o r': -
R i
L, @0
J‘J-f a_rr _ :'J; -
1y I
v [y @
IO I O N -
D i
v (=) ()
E |
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4.5. Leitura e Regulacao de parametros A,Be C

1) Os parametros A, B e C encontram-se explicados nas secgbes 6-2 a 6-5.

2) A seguinte explicagéo aplica-se no caso de Modo de Controlo V/F (binario constante).

O exemplo seguinte mostra como modificar a frequéncia maxima de saida (Fmax, parametro b00-4) e depois modificar o
Tempo de frenagem por CC (parametro A03-1)

Teclas

Visor

Explicacao

Mudar o parametro

B00-4 (frequéncia maxima de saida,Fmax) de 50.0 (valor de defeito) a 60.0

- iy
P
°Hz
[ R )
IR RN
L _ e
b T
Lo oot
IR }
-y
Lt
|
_H_LQ

1 Fy

505

1t
Lo
A B R
[ N 1
1t
Lo

(Em Modo Monitor)

Muda para o Modo de parametros A.

Muda para o Modo de parametros B.

Incrementar o nimero de parametros de B00-0 a BO0-4.

O visor alterna entre o niumero de parametro B00-4 e o valor
actual regulado 50.0.

Permite modificar o valor do digito que esta intermitente.

. LCL . A
Pressionar T duas vezes para mover a intermiténcia para o

digito que se deseja modificar.

Nota: O parametro B00-4 ndo pode ser modificado enquanto o
variador estiver em funcionamento).

Modificar o digito que esta intermitente de 5 a 6.

Fixar os dados.
A troca do parametro B00-4 de 50.0 a 60.0 estara completada.

O visor alternara entre o numero de parametro B00-4 e o valor
actual.
(Parametro Numero Modificar Modo.)
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Teclas

Visor

Explicacao

Modificar o parametro A03-1 (Tempo de frenagem por CC) de 2.0 (valor de defeito) para 3.5.

®)

HE

HE

NERGENEE

w
<
[¢]
N
(0]
(]

A B R
[ N 1
L I R
Lot i
yEF1 Y i

[ i

_ft i
[ N i

1y i
| L

1
A

1
W

(Em Modo de Parametros B)

Altera para o Modo de Parametros C.
Altera para o Modo de Utilidades. (para uso futuro).
Altera para o Modo Monitor.

Altera para o Modo de Parametros A.

Incrementa o niumero de parametro de A0O a A03.

Incrementa o numero de parametro.

O visor alterna entre o nimero de parametro A03-1 e o valor
actual 2.0.

Permite modificar o valor do digito que esta intermitente.

, LGl . A
Pressionar uma vez para mover a intermiténcia para o

digito que se deseja modificar.

Modificar o digito que esta intermitente de 2 a 3.
Mover a intermiténcia para o digito que se deseja modificar.

Modificar o digito que esté intermitente de 0 a 5.

Fixar os dados.
A modificacdo do pardmetro A03-1a 3.5 completou-se.

O visor alternara entre o nimero de parametro A03-1 e o valor
actual.
(Parametro Numero Modificar Modo.)

Nota 1 Quando se modifica o bloco de parametros com a tecla 4

LGL

, 0 valor do nimero sera incrementado ou

DN 7O

decrementado, em fungéo da rotagdo do regulador, realizada anteriormente ,

Nota 2 Se se monitorizar a mensagem - i_i- (RUN) durante a modificacdo de parametros em (4) e (14), isso é devido ao
facto desses parametros apenas se puderem modificar com o variador parado. Neste caso, parar primeiro o motor e

depois pressionar novamente .
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4.6. Leitura de parametros modificados

(distintos dos de defeito)

1) O parametro d20-2 mostra a listagem de parametros diferentes dos de defeito dos blocos A, B e C.

2) Nesta listagem, o visor mostrara os parametros A, B e C que tém valores diferentes dos valores de defeito. Também
poderéo ser modificados.

3) A seguinte explicacdo aplica-se para o caso de Modo de Controlo V/f (binario constante)

4) O exemplo seguinte consiste em ler o parametro C14-0 (Ganho de saida FM) e modificar este valor.

[
Ly

Teclas Visor Explicacao
(1) % Lor -y (Em Modo de Parametros B)
@) E ,"_— !’__,’S - S Modifica para Modo de Parametros C.
[ ) [
b T
3) % Modifica para Modo de utilidades (Para uso futuro)
A _
[ R R ¥
) .15&. Modifica para Modo Monitor.
R O ’j
6 vezes Heu b Incrementa o ndimero de parametro de d00 a d20.
J, Incrementa o numero de parametro d20-2
=\ (Modo Listagem Parametros Diferentes Valores de Defeito).
oL
®) @ L E
T /
N ol
Y S Depois de 1 seg. sera monitorizado [LST]
Entrar no Modo Listagem Parametros Diferentes Valores de
ey Defeito.
NN RN }
00 7N
®) @\ Hu Rodando o regulador ® , monitoriza-se o parametro
,"— ,1 :_!: _ 5: seguinte ou anterior, sendo diferente dos de defeito.
[
°

Monitoriza o parametro C14-0 (Ganho de saida FM).

Selecciona o parametro C14-0

(Continua na pagina seguinte)
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(Continuagéo da pagina anterior)

Teclas Visor Explicacao
(10 @ S ’3, Modifica o valor regulado de 1.03 a 0.99.
I N |
Isto completa as modificagcbes de regulagdo de valor.
055
| I O S
R I B
Mostrara o seguinte parametro diferente dos de defeito.
[N
(13 @ P
B I
L Tt
(14) |2=L O visor alterna entre d.CHG e d.END para indicar o fim da
MO I | ;
[N ] listagem.
R o |
I I S I B
\! .
Se se pressionar , hovamente, mostra-se outra vez a
oL b
I I | listagem desde o inicio.

Fim do Modo Listagem Parametros Diferentes dos de Defeito
(Depois de 1 segundo, passara para o Modo Monitor e aparecera
a mensagem [LST])
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4.7. Parametros personalizados B e C

1) Pode-se atribuir um conjunto de par@metros de entre os existentes nos blocos B e C aos pardmetros A04-0 a A04-7, com
o fim de facilitar a sua regulacéo.

2) Para utilizar esta fungéo, programar em C10-0 a 7 os parametros a monitorizar em A04-0 a 7.

3) A seguinte explicacdo é aplicavel para o caso de Modo de Controlo V/f (binario constante)

< Parametros Bloco A >

A00-n
Frequéncia Local, Jog

AOQ1-n Tempo aceleragéo/
desaceleracéo -1

A02-n
Binario reforcado

Leitura/Modificagdes

A03-n
Frenagem por CC

A04
Parametros do Utilizador
-0 -
-1 -
D -
-7
A05-0

Acesso aos Parametros
BlocoBe C

C10: Seleccgéao
Parametros do

Regulacao
Numero
Parametro

Utilizador
-0 =
-1 -
-2 %
-7
B10-0

Tempo de aceleracéo 2

B10-1

Tempo de
desaceleracao 2

B14-0
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4) Em continuagéo, indica-se o exemplo de como modificar o valor de um parametro

Teclas

Visor

Explicacao

Registar o parametro B10-0 no parametro C10-0 (Regu

lag@o personalizada).

[ N B

S IV B
[
L
0
r._':_‘r.g
0
r._':_‘r.ﬂ
R
(590
{ LT
L!E.u

[ N R

I N B

\J

/l\

(Modificar o Modo e Numero de Parametro a C10-0)

O visor mostra o parametro C10-0.

O valor 1.99.9 indica que nenhum parametro foi registado no
parametro C10-0.

Seleccionar o niumero de parametro C10-0.

Regular o subcodigo de B10-0 a "0".

. LG
Cada vez que se pressiona 4

® até alcancar o valor de 10.

O passo de C10-0 a A04-0 completou-se.

, 0 digito intermitente

desloca-se.

Rodar o regulador

Nota. Para os parametros C, regular como 2.xX.X.

I Y B
et i
N I R
riet ot i

[N
T3

Entrar no Modo de Parametros A.

Mostra-se o nUmero do parametro personalizado A04-0.

O visor alterna entre o parametro A04-0 e o valor do parametro
B10-0 (Tempo de aceleragéo 2).

O paréametro A04-0 tém o mesmo valor que o parametro B10-0.

O paréametro B10-0 pode ser modificado.

Modificar o valor desejado

Gravar o novo valor

Nota 1 Se o valor de C10-n é 1.99.9 ou qualquer outro valor indefinido, os parametros
A04-n, ndo serédo visualizados durante o ciclo de verificagdo de parametros.

Nota 2 Se todos os pardmetros C10 forem regulados a 1.99.9., todo o grupo de parametros A04 sera ignorado durante o
ciclo de verificagcdo de parametros.
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4.8. Leitura do histérico de falhas

1) O parémetro d20-0 do Modo Monitor corresponde ao Modo Histérico de Falhas.

2) Seguidamente demonstra-se como entrar no Histérico de Falhas.

Teclas Visor Explicacao
M % Sonn (No Modo monitor vé-se D00-0)
6 vezes
r" _ S Seleccionar o parametro D20-0.
- ,L 2 Depois de 1segundo, aparece a mensagem [ERR].
o (o)
= S S Entrar no Histérico de falhas.
O visor alterna o numero de falha Emn e o codigo de falha.
E—, ,’_— - Buscar os conteudos do histérico de falhas utilizando a
Py
! 1 tecla e o regulador
ou
RST - - . o :
OO !!: ’L ;_ Fim do Modo Histérico de Falhas e retorno ao Modo Monitor.

3) O histdrico de falhas esta configurado como se indica em seguida.

Mudanca de
visor

Sequéncia
de falhas

Numero
de falha

Visor
(Exemplo)

Explicacao

Falha 1
(o ultimo)

EOO
EO1
E02
EO3

Cédigo da Ultima Falha
Cédigo de Falhas Secundario
Frequéncia de Saida na falha
Corrente de Saida na falha

Falha 2

E10
E11
E12
E13

Nenhuma Falha Secundaria

Falha 3

E20
E21
E22
E23

Indica que né&o se registou nenhuma falha.

Falha 4

E30
E31
E32
E33

Indica que n&o se registou nenhuma falha.

4) Regular o parametro C09-6=1 para o Histérico de Falhas.

5) Para mais detalhes relativos aos codigos de falhas, ver apéndice 3.
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5. Entradas/Saidas de controlo

5.1. Descricao dos bornes de Entrada/Saida

Os bornes e fungdes de entrada e de saida relativas aos comandos sdo descritas na tabela 5-1.

Tabela 5-1 Funcoes dos bornes de Entrada/Saida

Simbolo Nome Descricao
RYO, RY24 | Comum Comum das entradas digitais. Pode-se modificar a logica “sink/source”,
mediante W1
PSI1~PSI5 | Entradas Os comandos internos disponiveis para estas entradas séo programados mediante
.% programaveis os parametros (C03 a C06).
E? EMS Paragem de Com a unidade parada, EMS bloqueia todos os comandos. Com a unidade em
a emergéncia marcha, EMS executa a modalidade de paragem seleccionada rampa/inércia. Se se
S desejar, pode-se gerar um sinal de falha (FLT) (C00-4)
©
£ | RESET Rearme de falhas | Reinicia apos um defeito. Com este sinal, a saida de falha (LED FLT e relé de FAULT)
L desactiva-se, permitindo de novo o funcionamento.
RUN Marcha para Possibilita a marcha para a frente ou para tras. Pode-se programar em actuagéo
a frente permanente ou automanutengéo. Sé € possivel no Modo Remoto (LED LCL
apagado). (C00-0)
FSV Entrada de tenséo | Entrada de referéncia de 0-10 Vcc, para a regulacéo da frequéncia (velocidade) de
o referéncia. A maxima saida consegue-se com 10 Vcc
_8 Este sinal so é valido se VSF estiver activo (C04-1, C07-0=2, C12-0=1)
()]
° FSI Entrada de Entrada de referéncia de 4-20mA, para a regulacdo da frequéncia (velocidade) de
c corrente referéncia. A maxima saida obtem-se com 20mA. Este sinal apenas é valido se IFS
ﬁ estiver activo (C04-2, C07-1=3, C12-1=1)
©
S| AUX Entrada auxiliar Entrada de tensao, para a regulacéo da frequéncia (velocidade) de referéncia, A
£ maxima saida consegue-se com +10Vcc. Este sinal s6 é valido se AUX estiver activo
i (C04-3, C07-2=4, C12-2=1)
COM Comum Comum para as entradas analégicas FSV, FSI e AUX.
FM Saida analégica Saida de tens&o para indicador de frequéncia. Normalmente dispde-se de um
(|nd|c?gap de maximo de 10V de saida que podem ser regulados com um factor 0.2 a 2 (valor
o frequéncia) maximo 11V). Esta saida pode ser programada para se visualizarem outros
_S sinais além da frequéncia (C13-0, C14-0).
~c_? AM Saida analégica Saida de tensdo para indicador de corrente. Normalmente dispde-se de um maximo
P indicacdo de de 5V de saida que podem ser regulados com um factor de 0.2 a 2.0 vezes de 5V .
c ( (o g
< corrente) Esta saida pode ser programada para visualizagdo doutros sinais além da corrente
§ (C13-1, C14-1)
S COM Comum Comum das saidas analdgicas
P10 Fonte 10Vcc Fonte de 10Vcc utilizavel para o poténciometro de referéncia ligado a entrada FSV
O poténciometro recomendado é de 2W e 2kW.

(Continua na pagina seguinte)
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(Continuagéo da pagina anterior)

Simbolo Nome Descricao
RC, RA Marcha(relé) Este contacto fecha-se durante a marcha e a frenagem em CC. Podem
programar-se outras fungoes.
FC, FA, FB | Falha (relé) Os contactos comutam quando ocorrer um defeito. (Led FLT acesso).
Fecha FA-FC e abre FB-FC..
o | PSO1 READY (1) Transistor em colector aberto que se activa com a Fungdo READY.
_% Podem-se programar outros sinais de saida no parametro C13-3.
A | pSoO2 Deteccdo Corrente | Transistor em colector aberto que se activa com um nivel de corrente (C15-1).
@ Podem-se programar outros sinais no parametro C13-4.
NS
& | PSO3 Frequéncia Transistor em colector aberto que se activa com uma frequéncia (velocidade)
(velocidade) alcangada (C15-0). Podem-se programar outros sinais de saida no parametro
alcancada C13-5.
PSOE Comum Comum das saidas PSO1, 2 e 3.
transistores em
colector aberto

5.2. Circuitos de Entradas e Saidas de controlo
Na tabela 5-2 s&o apresentados os circuitos de controlo de entrada/saida. Deve-se ter em conta as precaugdes na ligacéo.

Tabela 5-2 Circuito de Controlo de entrada/saida

Funcao Exemplo de ligacoes Precaucées

Entradas de relé {a) Sink bogic  mviy (b} Source logie 1. As ligagdes ndo devem ter um comprimento
superior a 50m.

i b e 2. Maxima corrente permitida 5mA
v = r"—n_'”"" 3. Usar o contacto adequado para esta corrente
gl ko EL ona 4. N&o unir RYOV e COM
5. Alégica sink/source pode ser modificada
aioh B T com W1. (1: Sink 2: Source)

Entradas 1. O poténciometro deve ser de 2KW (2.5k W )/2W
analdgicas e 2. Agama de entrada FSV é de 0.0 a +10.5V.
saidas P10 3. Usar um cabo com um comprimento maximo de

30m

4. Para a ligagcéo da cobertura, deixe aberto um
extremo e ligar o outro ao borne COM do
VAT2000

5. A gama da entrada FSI € de 0 a +21mA ou
0a+5.25V.

6. N&o unir as entradas digitais

1. Utilize um medidor de escala total 10V
(impedancia: 10kW ou superior).
2. A corrente de saida méaxima é de TmA.

Saidas analégicas

—fial—— 3. Usar um cabo blindado com um comprimento
i sy T maximo de 30m.
"'";—-:—f'——n—-c‘::_-— 4. Para a ligagéo da blindagem, deixe aberto um
o Ly T R extremo e ligar o outro ao borne COM
it do VAT2000.
T

(Continua na pagina seguinte)
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(Continuagéo da pagina anterior)

Funcao Exemplo de ligacoes Precaucoes
Saidas de relé 1. N&o superar os valores indicados na tabela.
R Para cumprir com a UL, n&o utilizar tensées
- i :
-3 O superiores a 30VCA/CC.
RUN FLT
= Capacidade 250VCA | 250VCA
= o (carga resistiva) 1A 0,4A
il 30VCC | 30vCC
——————H—@—CI CF— 1A 1A
B Tensdo Méaxima 250VCA | 250VCA
——————E 220VCC
- l....g; Corrente Maxima 1A 1A
Capacidade de Corte | 100VA 50VA
[T 100W 60W
2. Os cabos néo devem superar os 50m.
Saidas em e 1. Para uma carga indutiva, utilizar um diodo de
colector aberto e T inversdo, como se mostra no grafico.
e A | i“‘lf{.’,ﬂ 2. Os cabos n&o devem superar os 50m.
i - J“_"....._ e 3. Trabalhar dentro da gama de 30Vcc, 50mA
== '
1 5%

5.3. Atribuicao entradas programaveis (PSlI)

A atribuicao dos comandos internos pode-se realizar mediante as entradas programaveis, o painel € a comunicagao série.
Os sinais de reset (RESET) e emergéncia (EMS) estédo sempre activos (bornes de entrada, Painel de Operagéo ou
comunicagao série)

Para os restantes comandos internos, a sequéncia dos sinais de entrada pode-se determinar mediante o sinal de COP (COP)
ou os selectores J1 e J2 ou Painel de Operacgéao (ver fig 5-2).

Existem 3 entradas fixas “Marcha a frente”, “RESET” e “Paragem de Emergéncia” e cinco programaveis (PSI1 a PSI5).

A atribuicdo das entradas programaveis pode ser vista na tabela 5-3. A carta de relés opcionais (U2KV23RY0), aumenta até 9
as entradas programaveis (PSI1 a PSI9).

As regulagdes por defeito mostram-se na seguinte tabela.

Valores por defeito

Entrada Regulacao
PSI1 Marcha «atréas»
PSI2 Marcha «a frente» jogging
PSI3 Marcha «atras» jogging
PSl4 Nenhuma
PSI5 Nenhuma

As funcdes das entradas fixas mostram-se na Tabela 5-1, e as fungdes das entradas programaveis na Tabela 5-3.
Na figura 5-1 podera encontrar o esquema geral para funcionamento do controlo vectorial
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terminais

— = Entradas digitais (fig 5-2) +—=

4 - Saidas digitais (fig 5 -5) F
Bloco

—1= Entradas analdgicas (fig 5 -7)

4 . Saidas analdgicas (fig 5-8) 4

-

. doi-0,1 i d01-47

Rampa
Regulagéo de F/R ]
velocidade -
(fig 5-9) T |' -
Rampa1
A01-0,1 L -

Rampa2| ‘= ON
B10-0,1

. Modificar mediante
sequéncia de entrada

=

s

—:-( “— Ponto de soma

0

—q x“—= Ponto multiplicativo
©

-

! " Monitor Output

. .
Asc Regulagdo automatica
de velocidade

ACR Regulacéo automatica
de corrente

Comandos
internos

(013 )
& ON
Dl

CPASS|

Regulacéo Droop
B13-5

»
ri_

d00-0,37
1

Indutancia Excitagdo Bo2- 6,7

Secgao
Conversor

Secgao
Variador

Fig. 5-1 Diagrama de Blocos de Controlo

Modo Controlo
C30-0

x|
Fonte
de alimen-
tagéo
Ganho de
binario 2
(fig 5- 15)
AT2
A X X, Polarizacdo
2 Xy #+—— binério 2 - -
3 d03-0 ¥
Regulacéo de binériof (Opgao ISB 1) !
Saida mestre . )
(Opgao IS B 1)) | Ganho binario 1 (T)eéwséo de r do3-2 ™
a8 74110 3 (fig 5-14) Bo2-8,9 —
Banda Morta Regulagio’ 4
B14-0) de binario —= Polarizagao . Tensdo CC
- fig 5 -10) binario 1 Compensagdo| - 1,371 d02-4,5%
B —(-\.g ). (fig 5- 11) perdas In ferro| ™ [_d02-2 1¢d03-1.8; 1/ d02-4,5
7]""_. e Cd1147: A — JIEXO
ASR — aal Imitador
10N — . KAz oy S N @ - -
Xuliy] e r P o I T r 7|L X —————— (5] hlggg: | L ||' "
— ) I_ Ob: ’ d —_— . M RZ Comp esistancia " L
servador] d da TR
Controlo PI| ~f — de binario | ¥ Limitador Binério oo D ]_ d02-3
] Regenerativo _— )
T fig5-13 120} |t v
2 ON
Controlo P _14 frequéncia —--\.__ o e O Ve
| - Limitador |Ca(|]cu\o LF" cgren nsacéo *
Ey—— Binario Director
Resposta - onstante ! T—
AE.R (fig5-12) Compensagao @ DCB i Detecciod
(fig 5-17) poténcia E— i e c:n?ecngigo e, HeT
Constante tempol B
de maquina .d02-0,13
(fig 5-16) i
|—~ Compensagéo -
Flutuagao M
Observ. de fluxo e P
estimativa velocidade PP
Tenséo de saida em vazio BO1- 9
d00-0.3 Indutancia Dispersédo B02 -4, 5

- or efeccao de
velocidade

Resisténcia primario, B02- 0,1
Resisténcia secundario, B02- 2,3
Indutancia Dispersao, B02- 4,5
Indutancia Excitagao, B02-6 ,7

000CLVA
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Tabela 5.3. Entradas da carta de controlo (1)

A ligacéo de PSI1 a PSI9 é possivel. Notar que PSI6 a PSI9 s&o opcionais.
A regulagéo das entradas realiza-se em C03 a C06.

Simbolo Nome Funcao
R RUN Marcha atras Possibilita a marcha atras. Também se pode programar como ordem de inverséo de
marcha (C00-0=2).
F JOG Impulsos para Marcha por impulsos. Para ser operativo F-RUN e R-RUN tém de estar a OFF,
a frente a frequéncia de saida é a regulada em A00-1 ou 3. A paragem pode-se programar
R JOG Impulsos para tras por rampa ou por inércia.
HOLD Retencéo de Comando interno para auto-manter as ordens de marcha quando sao utilizados
marcha botbes de presséo. Se se encontrar em ON, a ordem de marcha activa-se mediante
um impulso a F-RUN e para R-RUN, se estiver em OFF, é desactivada a ordem de
marcha.
BRAKE Frenagem por CC | Este comando interno activa a frenagem por CC
COP Controlo CPU Valida a sequéncia de ordens mediante comunicagao série.
Mediante a mudanga de método de comando (C00-6), pode-se seleccionar o
funcionamento COP = ON.
C00-6 Funcionamento
ON 1 Bornes
2 Comunicagao Série
As ordens de Reset e Emergéncia estdo sempre activas.
C SEL Seleccdo da rampa | Selecgéo entre duas rampas de aceleragdo/ desaceleragéo
CSEL=0OFF Rampa 1 (A01-0, 1)
CSEL=0ON Rampa 2(B10-0, 1).
| PASS Bypass de controlo | Com | PASS em ON desactiva-se o controlo de referéncia
de referéncia
CPASS Bypass rampas Com CPASS a ON, activam-se as rampas 2.
VFS Referéncia Fixa a referéncia de frequéncia Em caso de sinais simultaneos
velocidade 1 (velocidade) C07-0. estabelece-se a seguinte
preferéncia:
JOG>CFS>PROG>AUX>IFS>VFS
IFS Referéncia Fixa a referéncia de frequéncia
velocidade 2 (velocidade) C0O7-1.
AUX Referéncia de Fixa a referéncia de frequéncia
velocidade 3 (velocidade) CO7-2.
PROG Velocidades Seleccao de 8 velocidades programaveis
programadas (PROG0~PROG7) mediante S0~S3, SE.
CFS Referéncia CPU Permite o controlo da referéncia através da
comunicagao série.
S0aS3 Seleccao vel. Quando PROG=0N, seleccionam-se as 8 velocidades (B11-0~7).Pode-se
SE programadas seleccionar entre modo directo ou binario em B11-8
FUP Incremento de Permite aumentar ou diminuir a frequéncia (velocidade) de referéncia A00-0,
referéncia (digital) | A00-2 ou uma das 8 velocidades programadas B11-0~7(referéncia por botdes de
presséo ou fungdo poténciometro motorizado). Quando se mantém em ON,
a frequéncia de referéncia incrementa-se/decrementa-se linearmente, dependendo
da rampa de aceleracao/desaceleragéo.
FDW Decremento de
referéncia (digital)
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Tabela 5.3. Entradas da carta de controlo (2)

Simbolo Nome Funcao
BUP Incremento de Permite aumentar ou diminuir a frequéncia (velocidade) de referéncia A00-0, A00-2
referéncia (digital) | ou uma das 8 velocidades programadas B11-0~7(referéncia por botdes de pressao
ou fung@o poténciometro motorizado). Quando se mantém em ON, a frequéncia de
BDW Decremento de referéncia incrementa-se/decrementa-se linearmente, dependendo da rampa de
referéncia (digital) aceleragao/desaceleracéo.
IVLM Permite BUP/BDW
AUXDV Variador auxiliar Selecciona-se o variador auxiliar
PICK «Pick-up» Com este sinal em ON, activa-se a fungéo «pick-up» quando da ordem de marcha
RUN ou R RUN
EXC Pré-excitacao Realiza a pré-excitagdo do motor. A pré-excitagéo consiste em estabilizar apenas o
fluxo no motor sem gerar binario. Se for requerido binario no instante de dar ordem
de marcha ao motor, utilizar a pré-excitagcéo para criar o fluxo necessario
ACR ACR Selecciona-se a operagdo ACR
PCTL Controlo P Troca o controlo ASR por um controlo Pl a um controlo P
LIMA Limite Binario Pode-se reduzir o limite de binario directo mediante uma entrada analégica ou
directo comunicacgao série
LIM2 Limite Binario Pode-se reduzir o limite de binario regenerativo mediante uma entrada analégica ou
Regenerativo comunicacao série
MCH Constante de Durante a fungdo ASR, modifica-se o ganho ASR. A constante tempo de
tempo de maquina | maquina 2 (B15-0) esta activa em ON e a constante tempo de maquina 1 (A10-1)
esta activa em OFF.
RFO Referéncia 0 Coloca a referéncia de velocidade a Orpm
DROOP Regulacéo Droop | Valida a fungéo Droop (B13-5)
DEDB Referéncia banda | Validagdo da regulagéo de banda morta de ASR (B14-0)
morta
TRQB1 Polarizagéo de Activa o comando interno de polarizacao de binario 1.
binario 1
TRQB2 Polarizagéo Activa o comando interno de polarizagdo de binario 2
de binario 2
PIDEN Selecgéo Activa o controlo PID. Fungéo util para o controlo de processos lentos.
controlo PID

Nota ASR: Regulador de velocidade automatico
ACR : Regulador de corrente automatico.
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5.4. Atribuicao das saidas programaveis (PSO)

Dispde-se de 5 saidas digitais: 1 relé inversor fixo FA-FB-FC (relé de
falha), 1 relé programavel RA-RC e 3 transistores em colector aberto
programaveis PSO1, PSO2, PS03,

Mediante cartas opcionais (U2KV23RY0, U2KV23PI0), podem-se
incrementar até 7 saidas (PSO4 e PSQO5).

Os valores por defeito sdo apresentados na tabela.

Os sinais internos que se podem configurar as saidas programaveis

sdo apresentados na tabela 5-4.

Tabela 5-4 Sinais internos disponiveis para as saidas programaveis

Valor por defeito

Simbolo Regulacao
FA-FB-FC Falha : Fixo
RA-RC Marcha
PSO1-PSOE Preparado (1)
PS0O2-PSOE Detecgéo de corrente
PSO3-PSOE Frequéncia (velocidade)

alcancada

Simbolo Nome Funcao
RUN Marcha Sinal em ON durante o funcionamento do motor ou durante a frenagem por CC.
Pode-se seleccionar o estado ON ou OFF durante a pré-excitagéo.
C00-7 RUN
1 ON durante pré-excitagéo
2 OFF durante pré-excitagdo
FLT Falha Sinal em ON durante uma falha
MC Pré-carga Sinal em ON quando se realiza a pré-carga dos condensadores.
RDY1 Pronto (1) Sinal em ON quando néo existe uma falha, o EMS esta desactivado e completou-se
a pré-carga.
RDY2 Pronto (2) Sinal em ON quando nédo existe uma falha, o EMS esta activado e completou-se a
pré-carga.
LCL Local Sinal em ON quando o controlo operativo se realiza desde o Painel de Operagéo.
REV Marcha atras Sinal em ON quando se activa a marcha atras da unidade.
IDET Deteccéo de Sinal em ON se a corrente excede o valor fixado no parametro C15-1.
corrente
ATN Frequéncia Sinal em ON se a frequéncia (velocidade)de saida alcanga o nivel regulado em
(velocidade) C15-0.
alcangada
SPD1 Deteccao de Sinal em ON se a frequéncia (velocidade) de saida excede o valor fixado em (C15-2).
velocidade (1)
SPD2 Deteccao de Sinal em ON se a frequéncia (velocidade) de saida excede o valor fixado em (C15-3).
velocidade (2)
COP Seleccao de Sinal em ON com a comunicacao série
transmissao
ECO~ECS3 Cédigo de falha Indica o cédigo de falha mediante um cddigo binario de 4 bits ECO é o bit menos
deOaF significativo e EC3 é o bit mais significativo
Consultar o Apéndice 3 para mais detalhes
ACC Aceleracao Sinal em ON durante a aceleracao.
DCC Desaceleracéo Sinal em ON durante a desaceleragéo.
AUXDV Selecgéo do Sinal em ON quando se activa o variador auxiliar mediante a sequéncia AUXDV.
variador auxiliar
ALM Falha menor Sinal em ON com a falha menor.

(Continua na pagina seguinte)
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(Continuagéo da pagina anterior)

Simbolo Nome Funcao

FAN Controlo ventilador | Sinal em ON durante a marcha,jogging, pré-excitagdo e frenagem .Tem um tempo
de espera de 3 minutos, inclusivé com a ordem de marcha em OFF. Este controlo
néo se desligara até que tenha passado 3 minutos da paragem do motor.
Utiliza-se para controlar um ventilador externo.

ASW Espera Quando se utiliza a fungdo autoarranque (C08-0), este sinal estara em ON enquanto
autoarranque se espera o autoarranque.

ZSP Velocidade Zero Sinal em ON quando a frequéncia(velocidade) absoluta esta abaixo da velocidade

regulada em C15-4.

LLMT Limite inferior Sinal In ON quando o controlo PID estéa activado (<B43-3) ou (>B43-4).
de PID

ULMT Limite superior
de PID

Nota. "ON" indica que o contacto esta fechado.
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5.5. Sequéncia de entradas logicas

Entradas Operacao Sequéncia sinais Comandos internos

|
|
|
| rewe—
| Lol
Teclas de operagéo . Qorlmversor_c\o—L_. RUN
| l6gico . JOG
- . | I
Bloco terminais | REM | REV
RUN © » FRUN | :
R RUN @— RRUN ' ‘ |
Operagqes basicas |
— F JOG | |
= R.JOG :
| _
PSI1-8 [~ HOLD | (Regular com | HOLD
o L+ BRAKE | CO00-5) |
B =~ CSEL I " | BRAKE
| T | GCSEL
©— ps| [~ IPASS I - LGL | IPASS
I —~ PIDEN ' BEF | PIDEN
|
L -~ CPA |
| 35388 | Cor REM | CPASE
I =
' — IFS | | VFS
I
| = ALX l | IS
! PROG | ;a2 ! AUX
1 p—i-
! | . crs : ] (Regular com : Eige
! L. cop | C00-6) !
! — 5083 | ' “op
\ | | 50
. = SE | | 51
= —= FUP | | a2
ON — L~ FDY I |
~ - | 53
OFF — | . BUP Operacgéao auxiliar | SE
|+ BDW | | FUP
|
- VLM : | FDW
- AUXDV | | BUP
= FICK | | BDW
- EXC : : IVLM
— ACR | ! AUXDY
== PCTL | | PICK
| |
sl s
| I ACR
— RFO | ' PCTL
— DROCP | I
LIM1
| . pEDR | :
|~ TRQE1.2)] | | LIM2
e, | | MCH
! F.RUN _Opgao série ! RFO
! RRUN || | ! | DROOP
I I o
i H;C)LD o iOpera(;éo auxiliar I 1282;
Igualao ! BRAKE E | l )
! 1
blocode !'| Teclado| ! |
terminais ; Igual que | [ '
i bloco | | :
| terminais | ——‘l—l_\_\ |
! i I |
| RESET — — ) — RESET
I EMS —I—Uh |
L EMs T |
RESET T_)_\ = EMS
EMS & ! vy :

Fig. 5-2 Légica da sequéncia de entradas
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5.6. Bornes de entrada e saida programaveis

As entradas programaveis (PSI1 a PSI9) podem ser atribuidas, arbitrariamente, a qualquer um dos comandos internos. E o
estado de Sinais Internos pode ser atribuido a qualquer uma das saidas programaveis RA-RC e PSO1 a PSO5.

5-6-1 Atribuicdo e Monitorizacdo das entradas programaveis

As entradas podem ser atribuidas aos comandos internos mediante os parametros C03 a C06, como é demonstrado na Fig.
5-3. Também podem ser fixos a ON (regular a 16) ou a OFF (regular a 0). O estado destes comandos pode ser visualizado
nos parametros de monitorizagdo D04-0 a D04-2. Os sinais de RUN, R RUN, F JOG e R JOG combinam-se em Comandos
internos com RUN, REV e JOG.

Bloco terminais

OFF —=
PSI1 T
P32 O
PSI3 O—

Atribuicdo de entradas digitais
U2KV23RYO

Fig. 5-3 Atribuicao de entradas programaveis

Comandos internos

— = 0 M~ RN R Wk = O
—-

—_ =
Lo IS B P\ I L

PRSI

C03-0=1

C03-1=2

C03-2=3

R.RUN

+ FJOG

~ RJOG

C03-3
C03-4
C03-5
[
C03-6
C03-7
co3-3
Co4-0
C04-1=16
C04-2
C04-3
—
C04-4
C04-5
Co4-5
C04-7
C04-8
C04-8
<05-0
———
C031
C05-2
C05-3
=
C05-4
C05-5
C05-6
pp—
C05-7
C05-8
C05-9
——
C06-0
C05-1
Cog-2
C06-3
—
C08-4
C05-5
C06-5
——
Cos-7

e r—

|

|

|

|

C06-8

HOLD
BRAKE
CQOP
CSEL
IPASS
PIDEN
CPASS
VFS
IFS
AUX
PROG
CSF
50

S1

sz

33

SE
FUP
FDW
BUP
BOW
VLM
AUXDY
PICK
EXC
ACR
PCTL
LIM1
LIM2
MCH
RFO
DROOP
DEDB
TRGQB1
TRGQBZ2

—CFs
PROG
AUX

CPASS
IPASS
— C3EL

[ [ A |
l .llll.

'— EMS
RESET
RURN
— REW
JOG
EXC

D04-0 Visor

LIM1
PCTL
ACR
PICK
AUXDV
VLM
— BDW

I I!ll‘

D04-1 Visor

lf ll

l ‘ l
< MCH
RFO
DROOP
* . DEDB
TRQBY
TRQB2
PIDEN

D04-2 Visor

Fig. 5-4 Estado dos Comandos Internos
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5.6.2. Monitorizacao e atribuicao das saidas programaveis

O estado (ON/OFF) dos Sinais Internos podem ser atribuidos as saidas RA-RC (relé), PSO1-
PSOE, PSO2-PSOE e PSO3-PSOE (transistores em colector aberto) mediante os parametros C13 e C33. Estes estados
podem ser visualizados nos parametros de monitorizacdo D04-3 e D04-4. (Fig. 5-6).

Sinal interno

Bloco terminais

RUN —
FLT —=
MC —

RDY1 »
RDY2 —

Lol —

REY —=

IDET —=
ATN —=

5FD1 —
SPD2 —

COP —
ECD —
EC! —=
ECZ —
EC3—

ACC =

DCC —

AUXDY —»

ALM —~
FAN —=

ASW —
Z5P —=

LLMT —

ULMT —

0~ ®h e = O

o

10
1

12
13
14
15
18
17
18
19
20
21

22
23
24

P3O

.

C13-2=0

12-3=3
C13-4=7
C13-3=8

FA
FB
FC

b b b6 $4b6

U2KV23RYO Opcgéao

dod bbb

O

U2KV23PIO Opcéao

Fig. 5-5 Atribuicao saidas programaveis

— EC3
— EC2Z
EC1
ECO
P

co
SPDZ
SPDI
— ATN

I f i

P LT
L_L_}-RUN

FLT
MC

RDY1

ROY2L

LCL

REV
L IDET

(D04-3 Visor)

(D04-4 Visor)

Fig. 5-6 Estado Sinais Internos digitais
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5.7. Atribuicao de entradas analégicas programaveis (PAl)

5.7.1. Entradas analégicas

O VAT2000 dispoe de 3 entradas analdgicas. A Tabela 5-5 mostra as fungdes possiveis que podem ser atribuidas as
entradas analdgicas mediante as entradas digitais. A carta opcional U2KV23ADO0 permite ampliar até 6 o numero de entradas
analdgicas programaveis.

Tabela 5-5 Tipos de sinais analdgicos atribuiveis as entradas analégicas

Gama de regulacéo (1)

Sinal FSV FSI AUX Descricao
0-10V [4-20mA 0-=10V
0-5V [0-20mA 0-+5V
1-5V 1-5V
Referéncia vel. 1 0~100% Referéncia de velocidade. O sinal + € marcha para a frente e o
Referéncia vel. 2 -100~100% | sinal — € marcha atras.
Referéncia vel. 3 Se as entradas analégicas se configuram como referéncias de
0~100% velocidade pode-se seleccionar entre a referéncia 1, 2 ou 3 com a
sequéncia de entradas VFS, IFS,AUX.
Polarizagéo 0~100% -100~100% | E o valor pretendido de referéncia de velocidade com valor de
0-100% referéncia analdgico a zero.
Frequéncia 0~100% 0~10V E a frequéncia central para a fungéo «Transversal».
central funcao 0~5V O sinal + é a regulagéo para marcha para a frente e o sinal - é a
«Transversal» 0~100% regulag@o para marcha para tréas.
(2
0~100%
Realimentacéo 0~100% 0~10V Este sinal € a entrada de realimentacédo para um controlo PID em
PID 0~5V malha fechada. N&o utilizar as saidas analdgicas (FM, AM) como
0~100% sinal de realimentacéao do PID.
()
0~100%
Referéncia de 0~300% Referéncia de binario para a malha de controlo ACR.
binario 300~300%
O sinal + é a regulagéo de binario em sentido directo e o sinal — é a
0~100% regulagé@o de binario em sentido inverso.
O binario pode ser limitado mediante os parametros A11-2, 3.
Reducéo do 0~100% 0~10V O limite de binario directo (A10-3 ou A11-2) pode ser variado desde
limite de binario 0~5V 0 a 100% com um sinal de 0 a 10V.
directo 0~100% Esta funcéo é valida quando se activa o comando interno (LIM1).
(2
0~100%
Reducao do 0~100% 0~10V O limite de binario regenerativo (A10-4 ou A11-3) pode ser
limite de binario 0~5V variado desde 0 a 100% com um sinal de 0 a10V.
regenerativo 0~100% Esta funcéo é valida quando se activa o comando interno (LIM2).
()
0~100%
Polarizagéo de 0~300% 300~300% Este sinal durante o controlo de velocidade ou de binario é permitido
binario 0~300% utilizando uma entrada analdgica.
Esta fungéo é valida quando se activa o comando interno (TRQB1).
0~300%

(1) Os modos e entradas FSV, FSI, AUX séo seleccionadas a partir de C12-0 a 2.
(2) AUX: A regulacéao esta limitada a 0% quando a entrada esta compreendida entre -10 e OV e -5 a OV.
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5.7.2. Atribuicao das Entradas Analégicas

As entradas analdgicas podem ser atribuidas aos Sinais Internos Analdgicos da Tabela 5-5 mediante os parametros C07-0 a
9 tal como é demonstrado na Fig. 5-7.

A atribuicao realiza-se imputando a entrada analdgica (FSV, FSI, AUX) a um dos parametros (C07-0 ~ 9). Quando o valor
regulado no parametro é “0”, o sinal interno analégico fica anulado.

Para se utilizar as entradas analdgicas PAI1 a PAI3 necessita-se da carta opcional U2KV23ADO0.

Bloco terminais Sinal de regulacao Regulacéo Painel
PAI o700 interno A B
0% — D ———= Regulacdo vel. 1
(1) 100% —={ 1 €071 | Regulago vel. 2 X YEAX+B+C LY
cor-z ~ Defini¢cdo da

FSW O——m 2 ——— Regulag3o vel. 3 JC velocidade

Fsl G——— {3 %- Regulagao polarizagao de ref.

AUX O—————={4 M- Regulagéao frequéncia central «Transversal»
B e --- Co7-5 = . =
i ———— Regulacéo realimentagéo PID
 PANO———5 C07-8=2
I ———= Regulacéo de binario
| PAIZO————=6 co7-7
! ——= Regulacéo de reducéo binario directo
| PABO—————=7 Co7-8 i L .
! ~ [————= Regulacao de reducao binario regenerativo
L_()_'?(_;i_af) _L_J_2 EY%?'_A‘_D_Q_ I I m- Regulagdo polarizagao binario 1

(1) Quando C07-6=1 a regulagé@o da referéncia de binario é de 300%.
Fig. 5-7 Atribuicao das entradas analdgicas

O controlo de referéncia da velocidade pode-se levar a cabo a partir dos sinais internos analégicos Regulacéo de Velocidade
1, Regulacéo de Velocidade 2, Regulagéo de Velocidade 3. (Ver 6-5, B06)

5.8. Atribuicao de saidas analégicas programaveis (PAO)

5.8.1. Tipos de saidas analdgicas

O VAT2000 dispoem-se de 2 saidas analdgicas programaveis (resolugéo 10 bits). Na Fig. 5-8 mostram-se os dados internos
que podem ser atribuidos as saidas FM e AM. Através da carta opcional U2KV23TRO podem-se ampliar as saidas
analdgicas até 4.

Valores por defeito

Bornes Regulagoées
FM Frequéncia de saida
AM Corrente de saida (Motor)
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5.8.2. Regulacao das saidas analégicas

Os dados internos apresentados na Fig. 5-8 podem ser atribuidos as saidas FM, AM mediante os pardmetros C13-0 ou
C13-1.
A atribuicao das saidas analégicas AO1 e AO2, realiza-se mediante os parametros C39-0 e C39-1

O ganho das saidas analdgicas pode ser regulado mediante os parametros C14-0, C14-1 e do C40-0 a C40-3.

Dados internos Bloco terminais
PAD
Frequéncia de saida — |0 ©13:070 O FM
Frequéncia (velocidade) de regulagdo —~ |1 C13-1=3
Rampa de saida — |2 D AM
Corrente de saida (Motor) — |3
Corrente de saida (Variador) — | 4 el Bl
Tensdo de saida — |5 | (L3900 ~ sot
Poténcia de saida (Variador.) — |6
Tensdo CC — |7 | (£391) .~ ao2
OLT (Sobrecarga) — |8
Temperatura radiador — | g opc¢ao carta U2KV23TRO
Velocidade Motor —= | 10 B
Corrente de binario — | 11
Corrente de excitagdo — |12

Fig. 5-8 Atribuicao saidas analégicas

5.9. Seleccao dos dados de regulacao

5.9.1. Regulacao de velocidade
(1) Seleccao da regulacao de velocidade

Existem 9 tipos de entradas para regular a referéncia de velocidade
A eleicdo do tipo de entradas pode-se realizar mediante um parametro ou activando um Comando Interno.

Tipo de Dado a regular Descricédo
entrada
Analégica Velocidade analdgica 1 A referéncia de velocidade regula-se mediante uma entrada analdgica.

Velocidade analogica 2
Velocidade analdgica 3

Série Velocidade com A referéncia de velocidade regula-se mediante comunicagao série.
comunicacgao série Requere a carta opcional (U2KV23SL0)
Velocidade com A referéncia de velocidade regula-se mediante comunicagéo paralelo.
comunicacao série ou Requere a carta opcional U2KV23PI0.
paralela

Painel Velocidade desde o painel | A referéncia de velocidade regula-se com o parametro (A00-0,2).
«Jogging» desde o painel | A referéncia de velocidade regula-se com o paradmetro (A00-1, 3).
Operacgéao «Transversal» A referéncia de velocidade para a fungéo «Transversal» regula-se com os

parémetros (B44-0 a B44-6).

Marcha automatica A referéncia de velocidade da Fungdo Marcha Automatica regulam-se com

os parametros (B50-0 a B59-3).

(2) Sequéncia seleccao da referéncia de velocidade

A relacéo entre as entradas de referéncia de velocidade e os inversores (parametros e comandos internos) € apresentada
de seguida.
Consultar a secgéo 6-5, B06 (controlo de referéncia) para mais detalhes.
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Regulacgdo analdgica da
velocidade 3

(C07-2)

Regulacgdo analdgica da
velocidade 2

(C0O7-1)

Regulagdo analdgica da
velocidade. 1

(C07-0)

Reg. da frequéncia (vel.)
(com o painel de oper.)
(C07-2)

Reg. com comunicagao
série

Reg. da frequéncia (vel.)
(funcao «Transversal»)
(B44-0 a 6)

Reg. da frequéncia (vel.)
11-0a7)

Reg. da freq. para «Jog.»
(A0O-1, 3)

Rég. da freq. (vel.) exéc.
(configur.)

(B50-0 a B59-3)

Controlo referéncia Funcées que se activam/desactivam a partir dos

AX+B4C terminais de controlo

Controlo referéncia

Regulacao
de
— C02-0  velocidade
Controlo referéncia =
AX+B+C [0 oy —of R
i
R ] =2
=3
Controlo referéncia - =4
—' AX+B+C I
L .0 ™
onzd_ o of o ol o)

Fig. 5-9 Seleccéo referéncia de velocidade

5.9.2. Regulacao de binario
(1) Seleccéao da regulacao de binario

Existem 3 tipos de entradas para a regulacéo de binario
A seleccédo do tipo de entrada pode ser realizada mediante um parametro ou activando um Comando Interno.

Tipo de Dados a regular Descricao

entrada

Analdgica Regulacédo analégica A referéncia de binario regula-se mediante uma entrada analégica.
de binario

Série Regulacéo de binario A referéncia de binario regula-se mediante comunicagao série.
por comunicagao série Requere a carta opcional U2KV23SLO0.

Painel Regulacéo de binario A referéncia de binario regula-se mediante o parametro (B13-2).
desde o painel

(2) Sequéncia seleccao referéncia de binario

A relagdo entre as entradas de referéncias de binario e os inversores (parametros e comandos internos) como é demonstrado

de seguida.

Regulacao analdgica

[:HXX Funcbes que se activam/desactivam a partir dos
terminais de controlo

de Binario
(CO7-6) CF&8 Marcha para a frente
Ajuste de Binario mediante TF?J'H LCL C02-2 - >
comunicagéo série an | = a1 [ gﬁ%ﬂggao de
=2 Marcha atras

Ajuste de Binario com =3
painel de operagdes

(B13-0) =4

Fig. 5-10 Seleccao referéncia de binario
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5.9.3. Regulacao polarizagao de binario 1

(1) Seleccao de regulacao polarizacao de binario 1

Existem 3 tipos de entradas para a regulagdo da polarizagédo de binario 1.
A seleccéo do tipo de entrada pode-se realizar mediante um parametro ou activando um Comando interno.

Tipo de Dados a regular Descricao

entrada

Analogica Polarizagéo analdgica A polarizacdo de binario 1 regula-se mediante uma entrada analégica.
de binario 1

Série Polarizag&o de binario 1 A polarizacdo de binario 1 regula-se mediante comunicagao série.
por comunicagao série Requere a carta opcional U2KV23SLO0.

Painel Polarizag&o de binario 1 Painel A polarizagdo de binario 1 regula-se mediante o parametro (B13-2).
desde o painel

(2) Sequéncia de seleccao limite de binario

A relagdo entre as entradas de polarizacéo de binario 1 e os inversores (parametros e comandos internos) € demonstrada
de seguida.

Fungdes que se activam/desactivam a partir dos
terminais de controlo

Regulagéo analogica de

Polarizagao de Binario (C07-9)
CFS
Regulagéo Polarizagao de °:n o LCL C0z2-4 TRQB1|
Binario 1 mediante Comunicacgao on r =1 on
série 2] e
ot Regulagéo de
=2 8 polarizagdo de
Binario 1
Regulagao Polarizacéo de =3
Binario 1 pelo painel de
operacdes =4
(B13-2)

Fig. 5-11 Selecgao Polarizagao de binario 1

5.9.4. Regulacao limitadora de binario
(1) Sequéncia de seleccao Polarizacao de binario 1

Os limites de binario podem-se regular de forma independentemente (directo ou regenerativo) e independentemente da
malha de regulacdo (ASR e ACR). Os parametros de regulagédo sdo mostrados em seguida. A aparelhagem de
emergéncia tem associado um limite de binario regenerativo préprio.

A10-3 : Limite de binario directo de malha ASR

A10-4 : Limite de binario regenerativo de malha ASR

A10-5 : Limite de binario regenerativo para paragem de emergéncia
A11-2 : Limite de binario directo de malha ACR

A11-3 : Limite de binario regenerativo de malha ACR

Cada limite pode ser reduzido mediante uma regulagéo interna e/ou um sinal externo. O valor final é o resultado da
multiplicacao do valor de reducéo pelos valores acima indicados.
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(1-1) Regulacéo limite de binario mediante sinal externo
O limite de binario pode ser regulado mediante um sinal de entrada analégica ou por comunicacgao série. A selecgéo
de um ou outro sinal pode ser realizado mediante um paradmetro ou uma entrada digital.

Tipo de Dados a regular Descricao
referéncia
Analdgico Regulacédo analdgica do | O limite de binario directo (A10-3 ou A11-2) pode-se reduzir entre 0 e 100%
limite de binario directo mediante uma entrada analdgica (por exemplo, entrada AUX 0 a 10V).
Esta funcao é activada mediante o comando interno LIMT=0ON.
Regulacao analégica do O limite de binario regenerativo (A10-4, A10-5 ou A11-3) pode ser reduzido
limite de binario entre 0 e 100% mediante uma entrada analégica (por exemplo, entrada AUX
regenerativo. 0a10Vv)
Esta funcao é activada mediante o comando interno LIM2=0ON.
Série Regulagdo mediante a E necessaria a aplicacdo da carta opcional U2KV23SLO0.

comunicagéo série do
limite de binario directo.

O limite de binario directo (A10-3, A11-2), pode ser reduzido entre 0 e 100%
mediante o dado proporcionado pela comunicagao série.

Regulacao mediante
comunicagéo série do
limite de binario

Esta funcao € activada mediante o comando interno LIMT=0N.

E necessaria a aplicacdo da carta opcional U2KV23SL0
O limite de binario regenerativo (A10-4, A10-5, A11-3), pode ser reduzido
entre 0 e 100% mediante o dado proporcionado pela comunicagéo série.

(1-2) Regulacao limite de binario interno

regenerativo

Esta fTuncao e activada medianie o comando Interno LIIMZ=0N.

O limite de binario pode ser reduzido também entre 0,1 e 100% mediante a regulagéo de um parametro B13-4. A
reducéo do limite de binario realizar-se-a como se mostra de seguida e depende da relagdo entre velocidade maxima e
velocidade base. O resultado sera uma reducéo dos valores dos parametros A10-3, A11-2, A10-4, A10-5 e A11-3.

100%

KDBL (%) x NBASE (rpm)

Relagéo redugao (%)

b NFB (rpm)
| KDBL

KDBL : B13-4 Redugéo da velocidade base (%)
NFB  : Deteccao da velocidade (rpm)

NBASE : Velocidade nominal(rpm)

NDBL : NBASE x KDBL (rpm)

1 Velocidade (rpm)

NDBL NBASE

NMAX
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(2) Sequéncia seleccgao limite de binario

A relacéo do limite de binario e os inversores (parametros e comandos internos) mostra-se a seguir.

Quando NFB < NDBL

Funcdes que se activam/desactivam a partir
dos terminais de controlo

100% EXXK Funcdes que se activam/desactivam
regulando apenas os parametros
KDBL (%) XNBASE (t/min) | Quando NDBL < NFB < NBASE
NFB (t/min)
KDBL : B13-4 Redugao da velocidade
Quando NBASE < NFB base (%)
KDBL (%) NFB  : Deteccéo da velocidade (rpm)
NBASE : Velocidade nominal(rpm)
Regulacdo analégica 002‘5:1 NDBL : NBASE x KDBL (rpm)
reducao do limite
de binario directo (C07-7) =
o e
off
=3
Regulagéo série on
redugao do limite
de binario directo I—
Limite do binario on
directo ACR(A11-2) —— | e ON O
Limite de binario 7 g “ » Limitador de
directo ASR (A10-3) aff binario directo
off

Fig. 5-12 Seleccéo limite de binario

100%

Quando NFB < NDBL

KDBL (%) XNBASE (t/min)

NFB (/min)

KDBL (%)

Quando NBASE < NFB

Quando NDBL < NFB < NBASE |

Regulacdo analdgica reducao do
limite de binario regenerativo
(CO7-8)

Regulagéo série reducéo
do limite de binario regenerativo

Limite de binario regenerativo
Paragem de Emergéncia (A10-5)

Limite de binario regenerativo
ACR (A11-3)
Limite de binario regenerativo
ASR (A10-4)

X%X | Funcdes que se activam/desactivam a partir

XAX dos terminais de controlo

¥y  Funcdes que se activam/desactivam
regulando apenas os parametros

off

on|

on
I

off

an
— 1 [ACR]

off

r

r—o0 IM2] Limitador de
,-—bé}—b binario

regenerativo

Fig. 5-13 Seleccao limite de binario regenerativo
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5.9.5. Ganho de binario 1 “Torque ratio 1”

(1) Seleccao da regulacao do ganho de binario 1

A referéncia de binario (procedente do regulador ASR ou desde o exterior) pode modificar o seu ganho através de um
parametro (B13-1) ou por comunicagao série.

Tipo de Sinal de regulacao Descricao

referéncia

Com. Série Regulacao da relagéao Valor procedente mediante comunicagao série. Requere a carta opcional
de binario 1 U2KV23SLO0.

Painel Regulacéo da relagéo Este é o valor regulado mediante o parametro (B13-1).
de binario 1.

(2) Sequéncia de seleccao de referéncia de binario 1

A relacéo entre as entradas de referéncia de binario 1 e os inversores (parametros e comandos internos) mostra-se de
seguida. . ) ) )
Funcdes que se activam/desactivam a partir dos
terminais de controlo
WKX Funcdes que se activam/desactivam regulando

apenas os parametros

HXX

L Co2-3
1Opgéo | =1 .
Regulacdo Com. Série, Ganho ! Rroida : (Ra:%ﬂf%aeo
de binario 1 ' 1 on . =2 } binario 1
| 0 off inario

J—
1.000 N&o Montada of LCL =3
Regulacédo Painel Operagdes, onr

Ganho de binario 1 (B13-1)

Fig. 5-14 Seleccao da referéncia de binario 1

5.9.6. Ganho de binario 2 “Torque ratio 2” e Polariza¢ao de binario 2 “Torque bias 2”
(1) Seleccao da regulacao do ganho de binario 2

Existem 2 tipos possiveis de regulagdes de entrada. E um deles pode ser seleccionado mediante um parametro ou
através dos comandos internos

Tipo de Sinal de regulacao Descricao
referéncia
Com. Série Regulacéo da relagéo Valor procedente mediante comunicagéo série.
de binario 2 Requere a carta opcional U2KV23SL0.
Painel Regulacéo da relagéo Este é o valor regulado mediante o parametro (B13-3).
de binario 2

(2) Sequéncia de seleccao de ganho de binario 2

A relagdo entre as entradas de referéncias de binario 2 e os inversores (parametros e comandos internos) € mostrada de
seguida. - ) . .
K Fungdes que se activam/desactivam a partir dos
terminais de controlo
XHK Funcdes que se activam/desactivam regulando
apenas os parametros

e CO2-5
' Opcdo i =1 . Regulacédo
Regulacdo Com. Série, | p,v%mada i * Ganho de
Ganho de binario2 I | on . =2 binéario 2
0! AR off
I” NaoMontada 1 LGl =3
L off
onr
Regulacéo Painel Operagdes, : -
Ganho de binario 2 (B13-3) Y on [TRGES
Regulag&o binario SBII - Regulagéo
guiag o —ﬁj/_’ Polarizacéo de
¢ binario 2

Fig. 5-14 Seleccao da referéncia de binario 2
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5.9.7. Constante de tempo de maquina

(1) Regulacéao da constante de tempo de maquina

O regulador ASR necessita conhecer a constante de tempo de maquina (carga). Este valor pode ser regulado mediante
comunicacao série ou por Painel de Operagdes (permite duas regulacdes diferentes).
Um dos 3 tipos de entrada pode ser regulado mediante um parametro ou através dos comandos internos.

maquina 1

Tipo de Sinal de regulacéao Descricédo

referéncia

Com. Série Constante de tempo Valor procedente mediante comunicagao de série. Requere a carta opcional
maquina U2KV23SLO0.

Painel Constante de tempo de Este é o valor regulado mediante o parametro (A10-1)

Constante de tempo de
maquina 2

Este € o valor regulado mediante o parametro (B15-0)

(2) Sequéncia de seleccao de constante de maquina

A relacéo entre as entradas de constante de tempo maquina e os inversores (pardmetros e comandos internos) é
mostrado a seguir.

Regulacéao Painel Operagdes,
Constante tempo maquina 1

Regulagdo Com. Série,
Constante tempo maquina

(A10-1)

Regulacéao Painel Operagdes,
Constante tempo maquina 2

(B15-0)

. Funcdes que se activam/desactivam a partir dos

HXX | terminais de controlo
xxx : Funcdes que se activam/desactivam somente
regulando os parametros
c0Z-8
=1 » Regulacéo
5 Constante
19" TFF] o, 2] tempo
VB ot Lol 3 maquina

Fig. 5-16 Selecgdo da constante de tempo de maquina

72



VAT2000

5.9.8. Regulacao da resposta de malha ASR
(1) Seleccéao da regulacao da resposta de malha ASR

Podem-se usar os dois tipos seguintes de entrada de regulacao de resposta da malha ASR
Um dos dois tipos de entrada pode ser seleccionado mediante um parametro ou a sequéncia de entrada

Tipo de Sinal de regulacao Descricao

referéncia

Com. Série Resposta de malha ASR | Valor procedente mediante comunicagéo de série. Requere a carta opcional
U2KV23SLO0.

Painel Resposta de malha ASR | Este é o valor regulado mediante o parametro (A10-0).

(2) Sequéncia de seleccao da regulacao da resposta de malha ASR

A relacéo entre a regulagdo da resposta de malha ASR e os inversores (parametros e comandos internos) € mostrado a

sequir.

Regulacao Painel Operacoes,
resposta ASR (A10-0)

Regulacdo Com. Série,

resposta ASR
1.000

~ Fungdes que se activam/desactivam a partir dos

* terminais de controlo

¥xx : FuncGes que se activam/desactivam regulando
apenas os parametros

CO2-7
A . » Regulacdo
=0 resposta ASR
N [CFS] ——t
ot LCL 3
off T

Fig. 5-17 Seleccéo de regulagéo de resposta de malha ASR
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6. Funcoes de Controlo e Regulacao de Parametros

6.1. Parametros de Monitorizacao

O modo de monitorizagéo visualiza os parametros reconhecidos pelo VAT2000, como frequéncia, tenséo, intensidade, etc.
O simbolo mostrado a direita da tabela indica a possibilidade de visualizagdo de cada um dos paradmetros para cada Modo
de Controlo.

ST
v/t

: Visualizagdo em todos os Modos de Controlo (C30-0 = 1 a 5).
: Visualizagdo no Modo de Controlo V/f (binario constante, binario variavel) (C30-0 = 1, 2).

VEC : Visualizagdo no Modo de Controlo Vectorial sem sensor e com sensor (C30-0 = 3, 4).

PM : Visualizagdo no Modo de Controlo PM para motores iman permanente (C30-0 = 5).
Tabela Parametros de Monitorizagao
No. Parametro Uni- Comentario Visualizacao
dade ST [ v/t [VEC] PM
D00 - Frequéncia de saida
0 | Frequéncia de saida em Hz| Hz | Estara visivel .= = quando o VAT2000 estéa parado. o
1 | Frequéncia de saida % % | Estara visivel =i~ durante a frenagem em CC.
Estara visivel .. durante o pick up.
2 | Velocidade Motor em min' | min™' | O sentido de rotagéo directo é indicado como sinal + e 0 o| o
sentido de rotagdo inverso com o sinal — (Inclusivé
quando esta parado)
3 | Velocidade Motor em % %
DO1 - Frequéncia de referéncia
0 | Frequéncia referéncia em Hz| Hz | Mostra o valor da frequéncia de referéncia.
1 | Frequéncia referénciaem % | % | A frequéncia maxima visualiza-se 100%.
3 | Referéncia de velocidade |min™ | Mostra a referéncia de velocidade na entrada do o| o
(Apds rampa) regulador ASR. O sentido de rotacao directo indica-se
com o sinal + e o sentido de rotac&o inverso com o sinal -.
4 | Referéncia de velocidade |min™ | Mostra a referéncia de velocidade na entrada da rampa. o| o
(Antes da rampa) O sentido de rotagéo directo indica-se com o sinal + e 0
sentido de rotagdo inverso com o sinal -.
D02 - Corrente de saida
0 | Corrente de saida Amps A | Estara visivel = = quando o VAT2000 esta parado.
1 | Corrente de saida em % % | A corrente nominal do motor indica-se com 100%.
2 | Controlo sobrecarga % | A fungao OLT actua quando alcanga o valor 100%..
(OLT)
3 | Temperatura radiador °C o)
4 | Deteccéo corrente % | Mostra o o nivel de detec¢éo de corrente de binario ol o
de binario (emprega a gama do motor como valor de 100%).
O binario de sentido de rotagéo directo indica-se com o
sinal + e o binario de sentido de rotacéo inverso com o sinal -.
5 | Deteccdo de corrente % | Mostra o nivel de deteccéao de corrente de excitagcdo o| o
de excitacdo (emprega a gama do motor como valor de 100%).

(Continua na pagina seguinte)
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(Continuagéo da pagina anterior)

No. Parametro Uni- Comentario Visualizacao
dade sT | v/t [VEC| PM
D03 - Tensao
0 | Tenséo de CC V | Permite visualizar a tens&o no barramento de CC.
1 | Tensdo de saida V | Estara visivel = = quando o variador esté parado.
(referéncia) Mostra a tenséo de saida. Pode diferir do valor de tensédo
de saida real dependendo da tenséo de alimentagéo.
2 | Poténcia de saida kW | Permite visualizar a poténcia de saida. Estara visivel .5 - o
quando o variador esta parado.
3 | Frequéncia portadora kHz | Mostra a frequéncia portadora. o
D04 - Estados comandos
0 ~ 2 | Entrada Permite visualizar o estado ON/OFF dos comandos internos.
3 ~ 4 | Saida A codificag@o € mostrada na pagina seguinte.
D05 - Monitorizacao falhas menores
0 | Falhas menores Permite visualizar o estado interno dos falhas menores. o]
A codificagdo mostra-se na pagina seguinte.
D06 - Monitorizacao da Marcha Automatica
0 | Numero de passo Mostra o passo actual de funcionamento.
1 | Tempo restante Horas | Indica o tempo restante do passo actual.
D07 - Monitorizacao controlo multibombas
0 | Estado de funcionamento Visualiza o estado ON/OFF das bombas. o
das bombas A correspondéncia entre cada segmento LED e cada sinal
mostra-se a seguir.
1 | N° da préxima bomba Visualiza-se “0” quando todas as bombas estdo em ON. o]
a actuar
2 | N° da proxima bomba Visualiza-se “0” quando todas as bombas estdo em OFF. o]
a parar
3 | Tempo acumulado Horas | Permite visualizar o tempo acumulado da seguinte bomba o
a desligar.
Limpa o tempo quando se produz uma alternancia de
bomba.

'— PSO1 (Bomba 1)
PSOZ (Bomba 2)
PSOS (Bomba 3)
PSO4 (Bomba 4)
PSO5 (Bomba 5)

Monitorizag&do do estado de funcionamento das Bombas (D07-0)
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—GFS
PROG
ALY
IFS

CPASS
’7 IPASS
— CSEL
!
H f. l !. I l‘.

— EMS
RESET
RUN
REV
JOG
EXC

BRAKE
COF

Sequéncia de Entrada (D04-0)

L REVY
L— IDET

Sequéncia de Saida (D04-3)

—LIM2
LIM1
PCTL
MCK
AUXDV
VLM
— BOW
ll'l l'l‘l
L
L-so
FUP
FDW
BUP

Sequéncia de Entrada (D04-1)

r—ULMT
1411
t L l.
L—Acc
Dce
ALXDY
ALM
FAM
ASW
L zspP

— LLMT

Sequéncia de Saida (D04-4)

PforF o1 I J f

P N B A A | f.
— MCHF
RFQ
DROOF

DEDB

TRQE1
TRQB2
PIDEN

Sequéncia de Entrada (D04-2)

Ty
=

Sequéncia de entrada (D05-0)

Deteccgao erro de velocidade
Redugao frequéncia da portadora

Erro sobrecarga

SRERERTE

Sequéncia de entrada (D22-0)

Linha superior
Passos requeridos para a regulagao

Linha inferior
Indicagéo dos passos
completados
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No. Parametro Uni- Comentario Visualizacao
dade ST | v/t [VEC[ PM
D11 - Referéncia de Binario
0 | Referéncia de binario % | Visualiza o valor actual de referéncia de binario.
Referéncia de binario % | Visualiza o valor da referéncia analégica de binario.
analdgica
2 | Referéncia de binario % | Visualiza a referéncia de binario regulada mediante o| o
mediante comunicagéo comunicagao.
3 | Referéncia de binario, % | Visualiza a referéncia de binario do Painel de o o
Painel de Operacéao Operagéo (B13-0).
4 | Saida ASR % | Visualiza-se a saida ASR.
5 | Referéncia de binario % | O binario com sentido de rotagdo directo indica-se com
(depois do limite de o sinal +, e o binario de sentido inverso com o sinal -.
binario)
D12 - Deslizamento
0 | Deslizamento % | Visualiza-se como uma percentagem respectivamente o)
a velocidade.
D20 - Monitor extendido
0 | Leitura do histérico Ao pressionar a tecla| = ~permite o acesso ao histoérico o
de falhas de falhas.
2 | Entrada listagem de Ao pressionar a tecla| = ~permite acesso a listagem o
parametros modificados de par&metros modificados pelo utilizador.
pelo utilizador Estes parametros poderao ser modificados.
D21 - Dados de Manutencao
0 | Tempo acumulado ligagdo |Horas | Conta e visualiza o tempo acumulado de ligagcéo a rede.
1 | Tempo acumulado Horas | Conta e visualiza o tempo acumulado de funcionamento.
de funcionamento
2 | Versdo CPU Visualiza a versdo do CPU.
Versdo ROM Visualiza a versao da ROM.
D22 - Autoregulagao
0 | Progresséo da autoajuste | | Monitoriza a progressdo do Autoajuste. | o o]
D30 - Hardware monitor
0 | Tipo de variador Indica o tipo de variador.
1 | Carta opcional Indica a carta opcional que foi instalada.
A correspondéncia entre os sinais do LED mostra-se
a seguir.
Deteccgéo de velocidade 3 (para PM)
’_ Detecgéo de velocidade 1 e 2 (para IM)
[N R Y Y B R A N |
F L5 L LS

i
— Interface relés
Interface PC
Interface série

Interface analégica
Interface “Trace Back”
Interface Profibus

Monitorizag&o de cartas opcionais instaladas (D 30-1)
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Sequéncia de entrada-6.2. Parametros A)
Os parametros mais utilizados foram agrupados no Bloco A.

Tabela Parametros A

No. Parametro Unid Def. Min. | Max. Comentario

Visualizacao

ST | vt [vec|pm

AO00 - Frequéncia de referéncia

0 | Frequéncia referéncia Hz 10.00 0.10 | Freq. | Frequéncia regulada desde o Painel o
Max. | de Operagéo.
1 | Frequéncia referéncia Hz 5.00 0.10 | Freq. | Frequéncia regulada em “jogging” o]
‘jogging’ Max.
2 | Velocidade referéncia min-"! 300.0 -Vel. | Vel. | Velocidade regulada desde o Painel o|o
local Max. | Max. | de Operacgéo.
3 | Velocidade referéncia min-! 100.0 -Vel. | Vel. | Velocidade regulada em “jogging”. o|o
‘jogging’ Max. | max.
AO01 - Tempos Aceleracao/desaceleracao
0 | Rampa Aceleracéo - 1 S 10.0 0.1 {6000.0| Existem trés gamas de tempo o)
0’1, 1 ou 10, ver B10-5.
1 | Rampa Desaceleragéo - 1 S 20.0 0.1 [6000.0| E o tempo regulado para alcancar a o)
Frequéncia maxima ou a maxima
velocidade desde 0.
AO02 - Selecc¢ao binario
0 | Selecgéo binario manual 2 1 2 1: Desactivado = 2: Activado
Selecc¢ao binario 1 1 2 | 1: Desactivado = 2: Activado
automatico
2 | Reforgo manual binario % Gama 0.0 | 20.0 | Regula tenséo a OHz. o]
unidade Regulado automaticamente ao
realizar o Autoajuste.
3 | Lei quadratica V/f % % 0.0 0.0 | 25.0 | Tensdo a frequéncia Base/2
4 | Ganho compensagéo R1 % 50.0 0.0 |100.0 | Regular o deslizamento do motor.
5 | Compensagéo % 0.0 0.0 | 20.0 | Regulado automaticamente ao realizar o
deslizamento Autoregulagéo. Ajusta o deslizamento do motor
6 | Ganho reforgo de % 0.0 0.0 | 50.0 | Regulado automaticamente ao o
binario maximo realizar o Autoajuste.
AO03 - Frenagem em CC
0 | Tensao frenagem CC % Gama 0.1 | 20.0 | Regulado automaticamente ao o
unidade realizar o Autoajuste
Tempo frenagem CC s 2.0 0.0 | 20.0 o]
2 | Corrente frenagem CC % 50 0 150 o|o

(Continua na pagina seguinte)
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(Continuagéo da pagina anterior)

No. Parametro Unid Def. Min. | Max Comentario Visualizacao
ST | vt [vec|pm
A04 - Parametros personalizados
0 -0 Indicar em C10-0~7 os parametros o)
1 -1 que se desejam transferir para este
2 -2 bloco.
3 -3 Este bloco visualizar-se-a unicamente
4 -4 ao realizar-se alguma escrita em
5 -5 C10-0~7.
6 -6
7 -7
AO05 - Acesso aos parametros B, C
0 | Funcbes extendidas 1. 2. | =1:Visualizado, =2: Nao Visualizado
1 | Fungdes de Software 1. 2. = 1: Visualizado, = 2: N&ao Visualizado
2 | Funcbes de Hardware 1. 2. | =1:Visualizado, = 2: N&o Visualizado
A10 - Constantes controlo ASR
0 | Resposta ASR rad/s 20.0 1.0 |200.0 | Regula a resposta de frequéncia o|o
do ASR.
1 | Constante tempo de ms 1000. 1. |20000. | Tempo aceleragéo da inércia da carga o|o
maquina 1 e o0 motor até a velocidade nominal
com o binario regulado.
2 | Compensacao % 100. 20. | 500. | Compensacéo da constante de tempo o|o
constante tempo integral do regulador de velocidade
integral ASR.
3 | Limite de binario ASR % 100.0 0.1 [300.0 | Valores limites de binario directo e o|o
regenerativo ASR.
4 | Limite de binario % 100.0 0.1 {300.0 o|o
regenerativo ASR
5 | Limite de binario % 100.0 0.1 |300.0 | Valor limite regenerativo ASR durante o|o
regenerativo Paragem de a Paragem de Emergéncia.
Emergencia
A11 - Constantes controlo ACR
0 | Resposta ACR rad/s | 1000. 100. |6000. | Ganho e constante de tempo ACR.
1 | Constante de tempo ACR | ms 20.0 0.1 |300.0 Afecta a resppsta de c_orrente_.
Se o ganho fér demasiado baixo ou
alto, a corrente pode ser instavel,
podendo actuar a protecgéo de
sobrecarga.
Regulagdes habituais: resposta entre
500 e 1000 rad/s, e constante de
tempo entre 5 e 20 ms.
2 | Limite de binario ACR % 100.0 0.1 [300.0 | Valores limites de binario directo e o|o
regenerativo ACR.
3 | Limite de binario % 100.0 0.1 {300.0 o|o
regenerativo ACR

(Continua na pagina seguinte)
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(Continuagéo da pagina anterior)

comando da corrente de
binario (eixo q)

No. Parametro Unid Def. Min. | Max. Comentario Visualizacao
ST | V/f |VEC|PM
A20 - Constantes controlo ACR (Motores de rotor de iman permanente)
0 | Resposta ACR (PM) rad/s 1500 100. [6000. | Ganho e constante de tempo ACR.
1 | Constante de tempo ms 10.0 0.1 |300.0 Afecta a resppsta de cprrente_.
Se o ganho foér demasiado baixo ou
ACR (PM) Co
alto, a corrente pode ser instavel,
podendo actuar a proteccéo de
sobrecorrente.
Regulagdes habituais: resposta entre
500 e 1000 rad/s, e constante de
tempo entre 5 e 20 ms.
2 | Tempo de rampa do ms/I1 10.0 0.1 [100.0 | E a regulacéo de rampa para prevenir o]
comando da corrente de instabilidade causada por
excitacéo (eixo d) rebaixamento, etc. Quando o valor
3| T d q de corrente muda repentinamente.
empo de rampa do ms/I1| 10.0 0.1 |100.0 | Regulagdes habituais entre 5 e 10 ms o
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6.3. Parametros B
Os parametros B estéo divididos em fungdes basicas, extendidas e software.

Tabela Parametros B (Funcdes basicas controlo V/f)

No. Parametro Unid | Def. Min. | Max. Comentario Visualizacao
ST | v/t |vEC|Pm

BO00 - Gamas de saida

0 | Tenséo alimentacao 7. 1. 7. Tensao de alimentagédo segundo a o
seguinte tabela.

Também fica modificado o

= ; Valor Rede Rede
valor da tensédo de saida. 200V 400V
1 200V 380V
2 200V 400V
3 200V 415V
4 220V 440V
5 220V 460V
6 220V 480V
7 230V 400V
1 | Frequéncia Max./base 1. 0 9 Frequéncia de saida segundo a o
seguinte tabela
Valor | F base (Hz) | Fmax (Hz)
0 Regulado em B00-4 e B00-5
1 50 50
2 60 60
3 50 60
4 75
5 100
6 60 70
7 80
8 90
9 120
2 | Poténcia motor kW | Gama | 0.10 |500.00 | Poténcia do motor a frequéncia o)
unidade nominal.
3 | Tensdo de saida V  |200/400.| 39. 480. |E o valor maximo da tensdo de saida. o)

A funcédo CC-AVR fica desactivada
com o valor 39 (0 maximo valor da
tensdo de saida é igual a tenséo de
entrada). Ao modificar a tensdo de
entrada (B00-1), modifica-se também
o valor da tenséo de saida.

O valor maximo esta limitado pela
tensdo de entrada.

4 | Frequéncia Maxima Hz 50.0 3.0 440.0 | Estes parametros modificam o valor
5 | Frequéncia Base Hz 50.0 1.0 440.0 (,ja ?abela anterior quando "B00-1
¢é diferente de 0.
6 | Corrente nominal A Gama | Gama | Gama |Ajuste de corrente nominal. Fixa o)
unidade | unidade | unidade | os limites de sobrecarga.
x 0.3
7 | Frequéncia portadora 17.0 1.0 21.0 | Permite modificar a frequéncia o
portadora variando o ruido gerado no
motor.

1.0 a 15.0: Método monotom
(Frequéncia portadora: 1.0 a 15.0kHz)
15.1 a 18.0: “Soft sound” 1
(frequéncia portadora basica:

2.1 a5.0kHz)

18.1 a2 21.0: “Soft sound” 2
(frequéncia portadora basica:

2.1 a5.0kHz)
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Tabela Parametros B (Funcdes basicas controlo vectorial)

No. Parametro Unid | Def. Min. | Max. Comentario Visualizacao
ST | v/t [VEC|PM
B01 - Gamas de saida
0 | Tensdo alimentagao 7. 1. 7. Tensao de alimentagédo segundo a o|o
seguinte tabela.
Também fica modificado o
= ) Valor Rede Rede
valor da tenséo de saida. 200V 400V
1 200V 380V
2 200V 400V
3 200V 415V
4 220V 440V
5 220V 460V
6 220V 480V
7 230V 400V
1 | Poténcia motor kW | Gama | 0.10 |[500.00 | Poténcia do motor a frequéncia o|o
unidade nominal.
2 | No. pélos motor Pélos| 4. 2. 16.
3 | Tensdo de saida \Y, 200 40. 480. | Tensao de saida a velocidade nominal
/400. e plena carga.
4 | Velocidade maxima min' | 1800. | 150. | 7200. | Maxima velocidade do motor. O valor o|o
maximo é 4 vezes a velocidade
nominal do motor.
5 | Velocidade base min min” | 1800. | 150. | 7200. | Velocidade nominal.
6 | Corrente nominal A Gama | Gama | Gama | Corrente do motor a plena carga e a
unidade | unidade | unidade | velocidade nominal.
x 0.3
7 | Frequéncia portadora 17.0 1.0 21.0 | Permite modificar a frequéncia o|o
portadora variando o ruido gerado no
motor.
1.0 a 15.0: Método monotom
(Frequéncia portadora:
1.0 a 15.0kHz)
15.1 a 18.0: “Soft sound” 1
(frequéncia portadora basica:
2.1 a 5.0kHz)
18.1 a 21.0: “Soft sound” 2
(frequéncia portadora basica:
2.1 a 5.0kHz)
8 | N° impulsos encoder P/R | 1000. 60. |10000. | Deve ser definido no controlo. o|o
9 | Tensdao em vazio \ 160. 20. 500. | Tensao aos bornes do motor, sem o|o
carga, a velocidade nominal.

82



VAT2000

Tabela Parametros B (Funcodes basicas)

No. Parametro Unid | Def. Min. | Max Comentario Visualizacao
ST | v/f |VEC|PM
B02 - Constantes do motor
0 | R1 : Resisténcia primario | mQ | Gama | 0.100 | 9.999 o|o
(Mantissa) unidade
1 | R1 : Resisténcia primario Gama -3 4 o|o
(Exponente) unidade
2 | R2':Resisténcia mQ | 1.000 | 0.100 | 9.999 o
secundario (Mantissa) Equivale a:
3 | R2':Resisténcia 0 -3 4 R2' =1.000 x 10° (ML) o
secundario (Exponente)
4 i_l\:/lg]nc'iiustjzsda dispersdo mH | 1.000 | 0.100 | 9.999 Constantes do circuito equivalente °
do motor.
5 | L: Indutancia disperséo 0 -3 4 o]
(Expoente)
6 | M’: Indutancia excitagdo mH | 1.000 | 0.100 | 9.999 o
(Mantissa)
7 | M’:Indutancia excitacdo 0 -3 4 o
(Expoente)
8 | Rm : Resisténcia perdas mQ | 1.000 | 0.100 | 9.999 o
no ferro (Mantissa)
9 | Rm : Resisténcia perdas 0 -3 4 o]
no ferro (Expoente)
B03 - Constantes do motor (PM)
0 | R1: Resisténcia primario | mQ | Gama | 0.100 | 9.999 |_ o
Motor PM unidade
(Mantissa) Esta combinag&o significa
1 | R1 : Resisténcia primario Gama | -3 4 R1=1.000 x 10° (m<)
Motor PM unidade J
(Expoente)
2 | Ld : Induténcia corrente mQ | 1.000 | 0.100 | 9.999 \ o
excitacéo (eixo d)
Motor PM. (Mantissa)
3 | Lg: Indutancia corrente 0 -3 4 Esta combinagdo significa
de binario (eixo q) b
Motor PM. (Mantissa) L1 =1.000 x 10° (<)
4 | Ld, Lg : Indutancias mH | 1.000 | 0.100 | 9.999
Motor PM
(Expoente) /
BO05 - Salto de frequéncia
0 | Salto frequéncia — 1 Hz 0.1 0.1 440.0 o)
1 | Intervalo salto - 1 Hz 0.0 0.0 10.0
2 | Salto frequéncia - 2 Hz 0.1 0.1 440.0
3 | Intervalo salto - 2 Hz 0.0 0.0 10.0
4 | Salto frequéncia - 3 Hz 0.1 0.1 440.0
5 | Intervalo salto - 3 Hz 0.0 0.0 10.0
B06 - Controlo de referéncia
0 | Coeficiente A “ganho” 1.000 |-10.000|10.000 o)
1 | Coeficiente B polarizagdo | Hz 0.0 |-440.0 | 440.0 | O limite superior deve ser maior que o
2 | Limite superior Hz |440.00 | -440.0 | 440.00 | o limite inferior.
3 | Limite inferior Hz 0.10 |-440.0 | 440.00
4 | Coeficiente B polarizagdo | min-' 0. -7200. | 7200. | O limite superior deve ser maior que o
5 | Limite superior min-' | 7200. |-7200. | 7200. | o limite inferior.
6 | Limite inferior min" | -7200. |-7200. | 7200.
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Tabela Parametros B (Funcdes extendidas)

No. Parametro Unid | Def. Min. | Max. Comentario Visualizacao
ST | v/t [VEC|PM
B10 - Tempos de Aceleracao / Desaceleracao

0 | Rampa aceleragéo -2 s 10.0 0.1 |6000.0 | Activar as Rampas 2 mediante o o]
comando interno CSEL=ON

1 | Rampa desaceleragéo -2 s 20.0 0.1 [6000.0 | E o tempo regulado para alcangar a
frequéncia (velocidade) maxima
desde 0.

Existem trés gamas de tempo 0’1,
1 ou 10, ver B10-5.

2 | Rampa aceleracéo jogging| s 5.0 0.1 |6000.0 | Tempo aceleracéo / desaceleracdo paraa | O
sequéncia JOG (F JOG, R JOG).

3 | Rampa desaceleragéo s 5.0 0.1 6000.0 | Eo tempo regulado para alcancgar a

jogging frequéncia (velocidade) maxima desde 0.
Existem trés gamas de tempo 0’1, 1 ou 10,
ver B10-5.

4 | Rampa em forma de S s 0.0 0.0 5.0 | Regular um valor inferior a metade de | o
rampa.

5 | Multiplicador de rampa 1. 1. 3. Pode ser incrementada a gama dos o]
tempos de rampa de aceleragédo /
desaceleragdo. Este parametro afecta
todos os tempos de rampa
aceleragéo /desaceleragéo.

B11 - Frequéncias (velocidades) programadas
0 | Freq. (velocidade) prog. -0 | % 10.00 | 0.00 |100.00 (1) Modo Binario (B11-8=1)
1 | Freq. (velocidade) prog. -1 | % | 10.00 | 0.00 |100.00 Sequéncia Freq.
SE | S3 [ s2 [ s1 | so | Selec
2 | Freq. (velocidade) prog. -2 | % | 10.00 | 0.00 |100.00 OFF | OFF | OFF | B11-0 o]
OFF | OFF | ON B11-1
3 | Freq. (velocidade) prog. -3 | % 10.00 | 0.00 |100.00 OFF | ON | OFF | Bi1-2
OFF | ON | ON B11-3
4 | Freq. (velocidade) prog. -4 | % 10.00 | 0.00 |100.00 ON | OFF | OFF | Bi1-4
ON | OFF | ON B11-5
5 | Freq. (velocidade) prog. -5 | % 10.00 | 0.00 [100.00 ON | ON | OFF | Bi1-6
ON | ON | ON B11-7
i - [0)
6 | Freq. (velocidade) prog. -6 | % 10.00 | 0.00 |100.00 N&o utilizar SE e S3.
7 | Freq. (velocidade) prog. -7 | % | 10.00 | 0.00 |100.00 (2) Modo Directo (B11-8=2)
Sequéncia Freq.
SE [ S3 [ S2 [ s1 [ so | Selec.
OFF | OFF | OFF | OFF | OFF | Ultimo
valor
OFF | OFF | OFF | OFF | ON B11-0
OFF | OFF | OFF | ON | OFF B11-1
OFF | OFF | ON [ OFF | OFF B11-2
OFF | ON | OFF | OFF | OFF | Bi1-3
ON | OFF | OFF | OFF | OFF | Ultimo
valor
ON | OFF | OFF | OFF | ON B11-4
ON | OFF | OFF | ON | OFF B11-5
ON | OFF | ON | OFF | OFF | Bi1-6
ON | ON | OFF | OFF | OFF | Bi1-7
Quando SO ~ S3 estdo em OFF
trabalha-se com a ultima frequéncia.
Ao retirar a tenséo, o valor é limpo,
voltando a “0”.

(Continua na pagina seguinte)
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No. Parametro Unid | Def. Min. | Max Comentario Visualizacao
ST | V/f |VEC| PM
8 | Seleccéao modo 1. 1. 2. =1 : Modo Binario o
= 2 : Modo Directo
Seleccionar o modo de trabalho das
frequéncias programadas (B11) e as
rampas programadas (B41, B42).
B13 - Ajuste Local
0 | Binario % 0.0 |[-300.0 | 300.0 |Regulagéo do binario desde o painel.
1 | Ganho Binario 1 1.000 | 0.001 | 5.000
2 | Polarizag&o Binéario 1 % 0.0 |-300.0| 300.0
“Bias”
3 | Ganho Binario 2 1.000 |-5.000 | 5.000 o|o
4 | Redugéo de binario relativo| % | 100.0 | 0.1 100.0 | Ponto de redugdo do limite de o|o
a velocidade base binario.
Percentagem respectiva a velocidade
nominal.
5 | Ajuste Droop % 0.00 0.00 | 20.00 |Regulagéo da caracteristica binario - o|o
velocidade do motor.
6 | Compensagéao ganho % | 100.0 | 0.0 150.0 | Compensagéo do ganho do ASR a
ASR na gama de poténcia velocidade maxima.
constante Compensa-se o ganho ASR na gama
de poténcia constante.
Reduzir este valor se aparecerem
oscilagées no ASR no modo vectorial
“sensorless”.
7 | Compensacgédo ganho ACR| % | 100.0 | 0.0 150.0 | Compensagéo do ganho do ACR a
na gama de poténcia velocidade maxima. Compensa-se o
constante ganho ACR na gama de poténcia constante.
B14 - Banda morta ASR
0 | Banda morta ASR % 0.0 0.0 100.0 | Gama sem sensibilidade da o|o
entrada ASR.
B15 - Constante tempo de maquina 2
0 | Constante tempo de ms | 1000. 1. 20000. | Tempo aceleragéo segundo a inércia o|o
maquina 2 do motor e a carga até a velocidade
nominal com o bindrio regulado.
Selecciona-se quando MCH = ON.
B17 - Ponto médio V/f
0 | Frequéncia 2 Hz 0.0 0.0 |Freq. méx.| Estes parametros devem ser o
1 | Tensdo 2 % | 00 | 0.0 |100.0 fFPiQU'adofBiw 5B17.0 0
2 | Frequéncia 1 Hz 0.0 0.0  |Freq. max. a 251 7-1 251 7.3 o)
3 | tensdo 1 % 0.0 0.0 100.0 (o)

(Continua na pagina seguinte)
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No. Parametro Unid | Def. Min. | Max. Comentario Visualizacao
ST | v/ |vEC| PM
B18 - - Limite sobrecorrente
0 | Limite de sobrecarga % 150. 100. 300.
1 | Limite corrente % 10. 5. 300. | Regular a 10% se nédo existe o DBR.
regenerativa
2 | Ganho de estabilizacéo 1.00 0. 4.00 | Aumentar se o motor produz o]
de binario vibragoes.
3 | Ganho limite 0.25 0. 2.00 | Diminuir se produzir oscilagcbes de o
sobrecorrente corrente.
4 | Ganho estabilizagcao 0.25 0. 2.00 o
corrente
5 | Ganho prevencéao 1.00 0. 2.00 o
bloqueio sobrecorrente
6 | Constante de tempo 100. 10. 1001. | O ajuste a 1001, inibe a constante o]
prevengao bloqueio de tempo
sobrecorrente
B19 - Autoajuste
0 | Seleccéo Autoajuste 0. 0. 5 Selec¢ao modo Autoajuste. ol|o
0 : Invalido (functionamento Normal)
1 : Autoajuste basico controlo V/f
2 : Autoajuste extendido controlo V/f
3 : Autoajuste basico controlo vect.
4 : Autoajuste extendido controlo vect.
5: Autoregulacéo c/controlo vectorial de carga >10%
B20 - Gamas de saida (motor 2)
0 | Frequéncia Max./base 1. 0 9 Frequéncia de saida segundo a o)
seguinte tabela.
Valor | F base (Hz) | Fmax (Hz)
0 Regulado em B20-2, 3
1 50 50
2 60 60
3 50 60
4 75
5 100
6 60 70
7 80
8 90
9 120
1 | Tenséo de saida \ 200 40. 480. | A fungdo CC-AVR esta sempre activa
/400. (tensdo de saida igual a tenséo de
entrada a frequéncia base). o
Esta é a tensdo nominal do motor,
que nao se pode regular a um valor
maior que a tenséo de entrada
regulada em B20-0.
2 | Frequéncia Maxima Hz 50.0 3.0 440.0 | Estes parametros modificam-se
P relativamente ao valor da tabela
3 | Frequéncia base Hz 50.0 1.0 440.0 anterior quando "B20-0" é diferente
de 0.

(Continua na pagina seguinte)
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No. Parametro Unid | Def. Min. | Max. Comentario Visualizacao
ST | V/f |VEC| PM
4 | Corrente nominal do motor| A Gama | Gama | Gama |Regulacdo da corrente nominal.
Unidade | Unidade | Unidade |Fixa os limites de sobrecarga. o)
x 0.3
5 | Frequéncia portadora 17.0 1.0 21.0 | Permite modificar a frequéncia
portadora variando o ruido gerado
no motor.
1.0 a 15.0: Método monotom o]
(Frequéncia portadora: 1.0 a 15.0kHz)
15.1 a 18.0: “Soft sound” 1
(frequéncia portadora basica:
2.1 a 5.0kHz)
18.1 a 21.0: “Soft sound” 2
(frequéncia portadora basica:
2.1 a5.0kHz)
B21 - Ajuste de Frequéncia (motor 2)
0 | Frequéncia referéncia local| Hz | 10.00 | 0.10 |Freq. max.| Frequéncia regulada desde o Painel o
de Operacéo.
1 | Frequéncia referéncia Hz 5.00 | 0.10 |Freq. méx | Frequéncia regulada no “jogging”. o]
“jogging)!
B22 - Tempo de aceleracao/desaceleragao (motor 2)
0 | Rampa aceleragao -1 s 10.0 0.1 [6000.0 | Existem trés gamas de tempo 0.1, 1
ou 10, ver B10-5.
1 | Rampa desaceleragéo -1 s 20.0 0.1 |6000.0 | E o tempo regulado para alcancar
a frequéncia maxima ou a maxima o)
velocidade desde 0
2 | Rampa aceleragéo para S 5.0 0.1 |6000.0 | E o tempo de aceleracéo /
jogging desaceleragdo quando a sequéncia
3 | Rampa desaceleragéo s 5.0 0.1 |6000.0 | JOG (F JOG, R JOG,) esta a ON. o)
para “jogging” Existem trés gamas de tempo 0.1, 1 ou
10, ver B10-5.
B23 - Reforco de binario (motor 2)
0 | Incremento de binario % Gama 0.0 20.0 | Regula tenséo a OHz. o
unidade
1 | Lei quadratica % 0.0 0.0 25.0 | Tenséo a Frequéncia Base/2. o)
B24 - Frenagem em CC (motor 2)
0 | Tenséao frenagem CC % Gama 0.1 20.0 o
unidade
1 | Tenséo frenagem CC S 2.0 0.0 20.0 o
B25 - Limite sobrecorrente (motor 2)
0 | Limite sobrecorrente % 150. 100. 300. o
1 | Limite corrente % 10. 5. 300. |Regulara 10% se ndo existe a DBR. | o
regenerativa
2 | Ganho binario 1.00 0. 4.00 | Aumentar se 0 motor apresenta o)
estabilizacéo vibragdes.

(Continua na pagina seguinte)
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No. Parametro Unid | Def. Min. | Max Comentario Visualizacao
ST | v [veEc|Pm
B30 - Funcao avancada controlo velocidade
0 | Ganho observador de 0. 0. 200. | Paraincrementar a resposta face a
carga perturbacdes externas regular um valor
elevado. o|o
Se o ganho fér demasiado elevado,
a saida de binario pode oscilar.
Com valor 0 esta fungéo esta
desactivada.
1 | Constante tempo de ms 500. 10. |20000. | Constante tempo de maquina usada o|o
maquina pelo observador de carga.
2 | Limite mudanca % 50.0 1.0 400.0 | Utiliza-se como limite da parte P do o|o
proporcional ASR ASR face a mudancas rapidas da
referéncia ou da velocidade.
3 | Constante de tempo FPB | ms 0. 0. 1000. | Pode-se eliminar o sobrelangamento o|o
(Filtro passa baixo) de regulando-o a velocidade de resposta.
velocidade regulada
4 | Constante de tempo FPB | ms 2. 0. 1000. | Pode-se eliminar o ruido de detecgao o|o
de detecgao velocidade de velocidade.
5 | Constante de tempo FPB | ms 0. 0. 1000. | Constante de tempo utilizada pela o|o
de detecgao velocidade entrada de deteccéo de velocidade
para ASR no regulador de velocidade.
6 | Constante de tempo FPB | ms 20. 0. 1000. | Constante de tempo utilizada no valor o|o
de deteccgao velocidade de deteccao de velocidade, para
para compensagao compensar durante a gama de
poténcia constante, perdas no ferro,
etc.
7 | Constante de tempo FPB | ms 0. 0. 1000. | Constante de tempo para o comando o|o
da corrente de binario de corrente de binario.
8 | Constante de tempo FPB | ms 100. 0. 1000. | Constante de tempo de entrada funcéo o|o
para funcdo “Droop” “droop”.
B31 - Controlo “Sensorless “
0 | Ganho observador de 1.20 0.50 2.00 | Ganho de realimentacdo do o
fluxo observador de fluxo.
Se produzir oscilagdes da velocidade
a alta velocidade, regular entre
1.2e0.9.
1 | Ganho proporcional % 0.0 0.0 400.0 | Ganho proporcional do célculo de o
velocidade estimada estimativa de velocidade. Para
incrementar a velocidade de resposta
aumentar o valor. Se for excessivo a
estimativa de velocidade pode oscilar.

(Continua na pagina seguinte)
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No. Parametro Unid | Def. Min. | Max Comentario Visualizacao
ST | V/f |VEC| PM
2 | Ganho integral velocidade | % 50.0 0.0 400.0 | Ganho integral do calculo de o
estimada estimativa de velocidade. Para
incrementar a velocidade de resposta
aumentar o valor. Se é excessivo a
estimativa de velocidade pode oscilar.
3 | Compensagao % 10.0 0.1 100.0 | O limite de binario regenerativo pode-
regenerativa. limite de se modificar na zona de baixa
binario 1 velocidade. A area a sombreado
4 | Compensagao % | 200 | 0.1 |100.0 [‘r‘;;;ﬁoa gama de o
regenerativa. limite de - s
O Se o funcionamento é instavel num
binario 2 S
- ponto, regular os limites de
5 | Compensagéao ) % | 100 | 0.1 | 100.0 | compensag&o para manter a zona
regenerativa. Ajuste area instavel fora da area demarcada.
de baixa velocidade 1
6 | Compensagao % 20.0 0.1 100.0
regenerativa. Ajuste area
de baixa velocidade 2
(Continua na pagina seguinte)
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Compensagéao regenerativa
(B31-3, 4, 5, 6)
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No.

Parametro

Unid

Def.

Min.

Comentario

Visualizacao

ST | v/ |VEC| PM

B32 -

Compensacao controlo ve

ctorial

Selec¢ao controlo rapido
de fluxo

1: Desactivado 2: Activado

Controlo para a magnetizagdo do
fluxo secundario a alta velocidade no
processo de arranque.

Para incrementar a resposta do
motor nas operagdes de arranque.

Compensagao
temperatura

1: Desactivado 2: Activado

Permite compensar a flutuagéo da
resisténcia do primario e secundario
devido ao incremento de temperatura
(obtém uma maior precisdo no
controlo vectorial).

Compensacéo tensao de
saturagao

1: Desactivado 2: Activado

Se a tensao de saida for superior a
tensdo maxima de saida ou de
entrada ou quando haja oscilagbes da
tensado de rede podem produzir-se
instabilidades de corrente ou binario.
Activar este parametro para limitar

a corrente de excitagéo.

Se produzir saturagao de tenséo,
produzird ondulagéo de binario.

Neste caso, diminuir BO1-9 para evitar
a saturacao de tenséo.

Compensagéo perdas
no ferro

1: Desactivado 2: Activado
Compensa o erro de binario devido as
perdas do ferro.

Deve-se regular o valor da resisténcia
de perdas no ferro (B02-8, 9).

Tensdo ACR modelo
“feed-forward”

1: Desactivado 2: Activado

Controla a flutuagao de tensdo devido
a indutancia de dispersao.
Incrementa-se a velocidade de
resposta do regulador de corrente
(ACR). Activar se a corrente oscila a
alta velocidade no controlo
“sensorless”.

(Continua na pagina seguinte)
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No. Parametro Unid | Def. Min. | Max. Comentario Visualizacao
ST | v/t |[vEc|Pm
B33 - Tabela velocidade referéncia compensacao flutuagao M
0 | Referéncia velocidade 0 |min'| 200 | 100. | 7200. | Tabela de velocidade de reférencia. o)
Estes valores serdo afectados pelo
1 | Referéncia velocidade 1 min | 400 100. | 7200. bloco de compensagdo (B34).
2 | Referéncia velocidade 2 min™ | 600 100. | 7200.
3 | Referéncia velocidade 3 min | 800 100. | 7200.
4 | Referéncia velocidade 4 min*| 1000 | 100. | 7200.
5 | Referéncia velocidade 5 min*| 1200 | 100. | 7200.
6 | Referéncia velocidade 6 min| 1400 | 100. | 7200.
7 | Referéncia velocidade 7 min*| 1600 | 100. | 7200.
B34 - Compensacao flutuacao M
0 | Coeficiente compensagédo | % 100.0 | 50.0 | 150.0 |Compensa a flutuagcéo da Indutancia
flutuacdo M 0 de excitacdo na funcéo da tabela B33
de referéncias de velocidade.
1 | Coeficiente compensacéo | % 100.0 | 50.0 | 150.0 |Regular a tabela de compensagéo o
flutuacéo M 1 para manter a tensdo de saida em
vazio em toda a gama.
2 | Coeficiente compensagao | % 100.0 | 50.0 | 150.0 |* Regulado automaticamente mediante
flutuagcao M 2 a Autoregulagcdo modo 4 (B19-0 = 4).
3 | Coeficiente compensagédo | % 100.0 | 50.0 | 150.0
flutuacdo M 3
4 | Coeficiente compensacao | % 100.0 | 50.0 | 150.0
flutuacdo M 4
5 | Coeficiente compensacao | % 100.0 | 50.0 | 150.0
flutuacdo M 5
6 | Coeficiente compensagédo | % 100.0 | 50.0 | 150.0
flutuacdo M 6
7 | Coeficiente compensagédo | % 100.0 | 50.0 | 150.0
flutuacdo M 7
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No.

Parametro

Unid

Def.

Min.

Max.

Comentario

Visualizacao

ST | v/t |vEC| PM

B35 -

Controlo de tensao constante (PM)

Gama de tenséao de
controlo de
desmagnetizacao

%

10.0

50.0

100.0

Corrente limite de
desmagnetizacao

%

50.0

10.0

200.0

Ganho proporcional de
desmagnetizacao

Vezes

0.10

0.01

99.99

Constante de tempo
integral de
desmagnetizacao

ms

10.

1000.

Gama compensacao
temperatura circuito
magnético

%

0.0

0.0

50.0

Constante de tempo
compensagao temperatura
circuito magnético

%

1000.

9999.

% da tensdo nominal

Relacdo da tens&o nominal

B36

Tabela de desmagnetizacao de corrente (PM)

Tabela 0 de
desmagnetizacao
de corrente

%

0.0

0.0

100.0

Tabela 1 de
desmagnetizacao
de corrente

%

0.0

0.0

100.0

Tabela 2 de
desmagnetizacao
de corrente

%

0.0

0.0

100.0

Tabela 3 de
desmagnetizacao
de corrente

%

0.0

0.0

100.0

Tabela 4 de
desmagnetizacao

de corrente

%

0.0

0.0

100.0

Tabela de desmagnetizacéo de
corrente (25% de capacidade de
binario)

(50% de capacidade de binario)

(50% de capacidade de binario)

(50% de capacidade de binario)

(50% de capacidade de binario)
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Tabela Parametros B (Fung6es Software)

No. Parametro Unid | Def. Min. | Max. Comentario Visualizacao
ST | V/f |VEC|PM
B40 - Opcoes Software
0 | Funcéo - 1 1 1. 4 =1 : Sem Fungdes o]
= 2 : Rampas Programaveis
= 3 : Marcha Automatica
=4 : Marcha "Transversal"
1 | Fungéo - 2 1 1. 3 =1 : Sem Fungdes o)
=2:PID
= 3 : PID, Controlo Multibombas
B41 - Rampas Programaveis - aceleracao
0 | Tempo acel. -0 s 10.0 0.1 6000.0 | Seleccionado por S0, S1, S2, S3 e SE.
1 -1 s 10.0 0.1 |6000.0
2 -2 s 10.0 0.1 |6000.0
3 -3 s 10.0 0.1 |6000.0 o
4 -4 s 10.0 0.1 |6000.0
5 -5 s 10.0 0.1 |6000.0
6 -6 s 10.0 0.1 |6000.0
7 -7 s 10.0 0.1 16000.0
B42 - Rampas Programaveis - desaceleragcao
0 | Tempo desacel. -0 S 20.0 0.1 |6000.0
1 -1 s 20.0 0.1 |6000.0
2 -2 s 20.0 0.1 |6000.0
3 -3 s 20.0 0.1 |6000.0 o
4 -4 s 20.0 0.1 [6000.0
5 -5 s 20.0 0.1 |6000.0
6 -6 s 20.0 0.1 |6000.0
7 -7 s 20.0 0.1 |6000.0

O Modo Binério ou
Modo Directo
Selecciona-se em B11-8.

(1) Seleccao Modo Binario

(2) Seleccao Modo Directo

Sequéncia Tempo Sequéncia Tempo
SE | s3 [ s2 [ st [ so | Rampa SE | S8 [ s2 | s1 | so | Rampa
OFF | OFF | OFF | B41-0 OFF | OFF | OFF | OFF | OFF | Ultimo
B42-0 valor
OFF | OFF | ON | B41-1 OFF | OFF | OFF | OFF | ON | B41-0
B42-1 B42-0
OFF | ON | OFF | B41-2 OFF | OFF | OFF | ON | OFF | B41-1
B42-2 B42-1
OFF | oN | OoN | B413 OFF | OFF | ON | OFF | OFF | B41-2
B42-3 B42-2
ON | OFF | OFF | Ba14 OFF | ON | OFF | OFF | OFF | B41-3
B42-3
B42-4 Zal
oN | orF B Ba1s ON | OFF | OFF | OFF | OFF L\Jllglrg?
B42-5
N | OFF | OFF | OFF | ON | B41-4
ON | ON | OFF | B41-6 ON | OFF | OFF | O & B4o-4
B42:6 ON | OFF | OFF | ON | OFF | B415
ON | ON | ON B41-7 B42-5
B42-7 ON | OFF | ON | OFF | OFF | B41-6
- B42-6
Nao utilizar SE e S3
ON | ON | OFF | OFF | OFF | B41-7
B42-7

Quando S0 a S3 estdo em OFF
trabalha-se com a ultima frequéncia.
Ao retirar a tensao, o valor é limpo e

volta a “0”.
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Tabela Parametros B (Fungc6es Software)

No. Parametro Unid | Def. Min. | Max. Comentario Visualizacao
ST | V/f |VEC|PM

B43 - Controlo PID

0 | Ganho proporcional 1.00 0.01 | 10.00
Constante de tempo s 10.0 0.0 30.0
Integral
2 | Constante de tempo s 0.000 | 0.000 | 1.000 o)
diferencial
3 | Limite superior % 100. 50. 100. | A max. frequéncia (B00-4) e a max. o)
velocidade (B01-4) sdo de 100%
4 | Limite inferior % 0. 0. 50. (o}
B44 - Controlo Multibomba
0 | Numero de bombas Uni- 3. 1. 5. Define o numero de bombas a o
controladas dade controlar ON / OFF
1 | Tempo de espera T1 s 60. 3. 3600. | Se asaidado PID alcanca os limites | o
(inferior ou superior) durante o tempo
regulado, uma das bombas comuta
(de ON a OFF ou de OFF a ON)
2 | Limite de funcionamento 8. 2. 18. | Tempo maximo de funcionamento o)
continuo T2 continuo de uma bomba. As bombas
alternam-se para compensar os
desequilibrios de tempo entre elas.
3 | Tempo de comutacao s 3. 1. 120. | Tempo de transicdo OFF/ON entre as

bombas que se alternam.

B45 - Marcha "Transversal"

0 | Frequéncia central (FH) % | 20.00 | 5.00 [100.00 o
1 | Amplitude (A) (A) % 10.0 0.1 20.0 | Regular a (A/FH) x 100 o)
2 | Queda (D) (D) % 0.0 0.0 50.0 | Regular a (D/A) x 100 o
3 | Tempo de aceleragdo (B) s 10.0 0.5 60.0 o)
4 | Tempo de desacel. (C) s 10.0 0.5 60.0 o
5 | Desvio "Transversal" (X) % 10.0 0.0 20.0 | Regular a (X/FH) x 100 o]
6 | Desvio "Transversal" (Y) % 10.0 0.0 20.0 | Regular a (Y/FH) x 100 o
B50 - Marcha Automatica passo -0
0 | Modo 0. 0. 2. =0 : Binario
1 | Frequéncia, velocidade % 10.00 | 0.00 [100.00 | =1 : Marcha a frente o
2 | Tempo S 1.0 0.1 [6000.0 | = 2 : Marcha atras
B51 - Marcha Automatica passo-1
0 | Modo 0. 0. 2. =0 : Binario
1 | Frequéncia, velocidade % 10.00 | 0.00 [100.00 | =1 : Marcha a frente o
2 | Tempo s 1.0 0.1 [6000.0 | = 2 : Marcha atras
B52 - Marcha Automatica passo-2
0 | Modo 0. 0. 2. =0 : Binario
1 | Frequéncia, velocidade % 10.00 | 0.00 [100.00 | =1 : Marcha a frente o
2 | Tempo s 1.0 0.1 |6000.0 | =2 : Marcha atras
=3 : Retorno
B53 - Marcha Automatica passo-3
0 | Modo 0. 0. 2. =0 : Binario
1 | Frequéncia, velocidade % 10.00 | 0.00 [100.00 | =1 : Marcha a frente
2 | Tempo S 1.0 0.1 [6000.0 | =2 : Marcha atras o)
3 | Retorno ao Passo N° 0. 0. 2. = 3 : Retorno

(Continua na pagina seguinte)
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No. Parametro Unid | Def. Min. | Max Comentario Visualizacao
ST | vii |VEC|PM
B54 - Marcha Automatica passo-4
0 | Modo 0. 0. 2. = 0: Binario
1 | Frequéncia, velocidade % 10.00 | 0.00 |100.00 | =1 : Marcha a frente o
2 | Tempo s 1.0 0.1 [6000.0 | =2 : Marcha atras
3 | Retorno ao Passo N° 0. 0. 3. =3 : Retorno
B55 - - Marcha Automatica passo-5
0 | Modo 0. 0. 2. = 0: Binario
1 | Frequéncia, velocidade % 10.00 | 0.00 |100.00 | =1 : Marcha a frente o
2 | Tempo S 1.0 0.1 [6000.0 | =2 : Marcha atras
3 | Retorno ao Passo N° 0. 0. 4. = 3 : Retorno
B56 - Marcha Automatica passo-6
0 | Modo 0. 0. 2. =0 : Binario
1 | Frequéncia, velocidade % 10.00 | 0.00 |100.00 | =1 : Marcha a frente o
2 | Tempo S 1.0 0.1 |6000.0 | =2 : Marcha atras
3 | Retorno ao Passo N° 0. 0. 5. = 3 : Retorno
B57 - Marcha Automatica passo-7
0 | Modo 0. 0. 2. =0 : Binario
Frequéncia, velocidade % 10.00 | 0.00 |100.00 | =1 : Marcha a frente o
2 | Tempo S 1.0 0.1 |6000.0 | =2 : Marcha atras
3 | Retorno ao Passo N° 0. 0. 6. = 3 : Retorno
B58 - Marcha Automatica passo-8
0 | Modo 0. 0. 2. = 0: Binario
1 | Frequéncia, velocidade % 10.00 | 0.00 |100.00 | =1 : Marcha a frente o
2 | Tempo S 1.0 0.1 [6000.0 | =2 : Marcha atras
3 | Retorno ao Passo N° 0. 0. 7. = 3 : Retorno
B59 - Marcha Automatica passo-9
0 | Modo 0. 0. 2. = 0: Binario
1 | Frequéncia, velocidade % 10.00 | 0.00 |100.00 | =1 : Marcha a frente o
2 | Tempo S 1.0 0.1 |6000.0 | =2 : Marcha atras
3 | Retorno ao Passo N° 0. 0. 8. = 3 : Retorno
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6.4. Parametros C

Os parametros C estao divididos em funcbes basicas, extendidas e opcdes de hardware.

Tabela Parametros C (Fungoes basicas)

No. Parametro Unid | Def. Min. | Max. Comentario Visualizacao
ST | v/t [VEC|PM

CO00 - Métodos de controlo

0 | Comando Marcha 1. 1. 3. O comando Marcha e definido. o)
=1:FRUN, R-RUN

=2:RUN, REV

= 3 : Automantido (botbes de pressdo
de marcha F-RUN e R-RUN)

1 | Método paragem de 2. 1. 2. Define o metodo de paragem para o
comando RUN comando Marcha.

=1 : paragem por inércia
=2 : paragem por rampa

2 | Método paragem de 2. 1. 2. Define o metodo de paragem para o
comando JOG comando de JOG.

=1 : paragem por inércia
=2 : paragem por rampa
3 | Entrada EMS 1. 1. 2. Légica entrada EMS. o]

=1 : Parado com entrada em ON
= 2 : Parado com entrada em OFF

4 | Método de Binario EMS 1. 1. 3. Define o metodo de paragem para a o
emergencia.
=1 : paragem por inércia sem falha de
unidade
= 2 : paragem por inércia com falha de
unidade
=3 : paragem por rampa
5 | Mudancga de método 1. 1. 2. Uso dos sinais auxiliares remotos o
de controlo (selector J1) em modo local
=1 : Activo
= 2 : Desactivado
6 | Mudanca de método 1. 1. 2. Uso dos sinais auxiliares mediante o o]
de controlo (selector J2) comando COP.

=1 : entrada bornes
= 2 : entrada comunicacgao série

7 | Contacto de saida marcha 1. 1. 2. Estado de relé de marcha durante a o)
pré-excitagéo

=1 : ON com pré-excitagéo
= 2 : OFF com pré-excitacdo

CO01 - Frequéncia Marcha/Binario
0 | Frequéncia Marcha Hz 1.0 0.1 60.0 o

Frequéncia Binario Hz 1.0 0.1 60.0
(inicio frenagem em CC)

(Continua na pagina seguinte)
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No. Parametro Unid | Def. Min. | Max Comentario Visualizacao
ST | v/t |[vEc|Pm
CO02 - Canais de Entradas
0 | Canal de entrada 4. 1. 4. =1 : Analdgica o]
referéncia velocidade = 2 : Série/paralelo
=3 : Painel =4 : Sequéncia
1 | Canal de entrada 2. 1. 3. =1 : Analdgica =2 : Painel o]
Frequéncia central fungédo =3 : Sequéncia
Transversal
2 | Canal de entrada 3. 1. 4. =1 : Analdgica o|o
referéncia de binario =2 : Série =3 : Painel
=4 : Sequéncia
3 | Canal de entrada 2. 1. 3. =1 : Série =2 : Painel o|o
referéncia de binario 1 = 3 : Sequéncia
4 | Canal de entrada 3. 1. 4. =1 : Analdgica o|o
polarizagao binario 1 =2 : Série =3 : Painel
=4 : Sequéncia
5 | Canal de entrada 2. 1. 3. =1 : Série =2 : Painel o|o
referéncia de binario 2 =3 : Sequéncia
6 | Canal de entrada limite 3. 1. 3. =1 : Analdgica =2 : Série o|o
de binario directo/ =3 : Sequéncia
regenerativo
7 | Canal de entrada 2. 1. 3. =1 : Série = 2 : Painel o|o
resposta ASR =3 : Sequéncia
8 | Canal de entrada 2. 1. 3. =1 : Série = 2 : Painel o|o
constante de tempo =3 : Sequéncia
maquina

(Continua na pagina seguinte)
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No. Parametro Unid | Def. Min. | Max. Comentario Visualizacao
ST | vii |VEC|PM
CO03 - Configuracao entradas Programaveis - 1
0 | R-RUN (Marcha atras) 1. 0. 16. o
1 | F-JOG (Impulsos a frente) 2. o
2 | R-JOG (Impulsos atras) 3. o)
3 | HOLD (Retencédo de marcha) 0. o
4 | BRAKE (Frenagem CC) 0. Valor | Terminal entrada (1) o
5 | COP (Transmiss&o serie) 0. 0 OFF (desactivado) o
6 | CSEL (Sel. de rampa) 0. y P511 o)
7 | IPASS (Bypass do 0. 2 P512 o
controlo de referéncia) 3 P513
8 | PIDEN (PID) 0. 4 P514 o)
CO04 - Configuracao entradas Programaveis - 2 5 P515
0 | CPASS (Bypass rampas) 0. 0. 16. 6 P516 Opcional o
1|VFS  (Ref. velocidade 1) 16. 7| Po17 Opcional o
: 8 P518 Opcional
2 |IFS (Ref. velocidade 2) 0. 9 P519 Opcional o)
3 |AUX  (Ref. \{eIOC|dade 3) 0. 10 (PLO) Programas o
4 | PROG (Velocidades progr.) 0. 11 (PL1) saidas o)
5 | CFS  (Ref. comunicagéo) 0. 12 | (PL2) (Para uso 0
3 2? Selecgdo 8 13 | (PL3) futuro) g
velocidades : 14 BMS
8|82 programadas 0. 15 FRUN o
9|S3 0. 16 ON (activado) 0
CO05 - Configuracao entradas Programaveis - 3
0| SE (Sel. vel. Prog.) 0. 0. 16. (1) Nota: o)
1| FUP__ (Subir frequéncia) 0. * Quando uma funcdo é regulada a o
2 | FDW (Baixar frec.) 0. ON (=16), activa-se de maneira o)
3 | BUP  (Subir frequéncia 0. permanente. o
com ref. analégica) * Quando uma fung&o é regulada a
4 | BDW (Baixar frec. com 0. OFF (=0), desactiva-se de maneira o
ref. analégica) permanente.
5 |IVLM  (Activa 0. * Quando uma fungao ¢ atribuida a o
parametros qualquer entrada programavel
C05-3 e 4) PSl1a PSI9 (=1-9), a fungao activa-
6 | AUXDV (Variador auxiliar) 0. se ou desactiva-se remotamente [o)
7 | PICK (“pick-up”) 0. segundo o estado ON/OFF da o
8 | EXC  Pré-excitacdo) 0. entrada atribuida. 0
9 | ACR (Controlo de 0. o|o
binario)
CO06 - Configuracao entradas Programaveis - 4
0 | PCTL (Controlo P) 0. 0. 16.
1 | LIM1 (Limite binario dir.) 0.
2 | LIM2 (Limite binario reg.) 0. o|o
3 | MCH (Constante tempo 0. o|o
de maquina)
4 | RFO  (Referéncia 0) 0. o|o
5 | DROOP (Drooping) 0. o|o
6 | DEDB (Banda morta) 0. o|o
7 | TRQB1 (Referéncia 0. o|o
polarizagdo bin. 1)
8 | TRQB2 (Referéncia 0. o|o
polarizagdo bin. 2)

(Continua na pagina seguinte)
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No. Parametro Unid | Def. Min. | Max Comentario Visualizacao
ST | v/t |[vEC|PM
CO07 - Entradas analdgicas
0 | Ref. velocidade 1 2. 0. 7. o
1 | Ref. veloc?dade 2 3. 0. 7. Valor | Terminal entrada (1) o)
2 | Ref. velocidade 3 0. 0. 7. 0 0% (desactivado) o]
3 | Controlo de referéncia 0. 0. 7. 1 100% (desactivado) o
4 | Frequéncia central 0. 0. 7. 2 FSV o)
‘Transversal’ 2 ;?JIX
5 Reallmen.taggo P.ID 0. 0. 7. 5 PA14 (opcional) o
6 | Referéncia binario 0. 0. 7. 6 PA15 (opcional) o|o
7 | Ajuste limite de binario 1. 0. 7. 7 PA16 (opcional)
8 | Ajuste limite de binario 1. 0. 7.
regenerativo
9 | Ref. polarizagdo Binario 1 0. 0. 7. o|o
CO08 - Autoarranque
0 | Autoarranque 1. 1. 3. =1: N&o realiza o)
(Para F-RUN/R-RUN) =2 : Realiza sin “pick-up”
= 3 : Realiza com “pick-up”
CO09 - Proteccao de parametros / Bloqueio de Operacoes
0 | Protecgéao parametros 1. 1. 9. Permite proibir a modificacdo de o
parametros.
Regular para permitir ou proibir a
mudancga de parametros como se
mostra na seguinte tabela.
Proteccéo pardmetros: Bloco B, C
o : Permitido Valor |Bloco A| Basico Ex.ten— S/W H/W
dido
X :Blogueado 1 0 o 0 o) o
2 X X X X X
3 o] X X X X
4 o X o X X
5 o X o o) X
6-8 X X X X X
9 [o) o) 0 o) o)
1 | Painel de Operacéo 1. 1. 3. =1 : Permite o controlo desde o o
painel
= 2 : Inibe o controlo desde o painel
(excepto se a tecla STOP se
mantiver pressionada durante
dois segundos (o VAT2000 para)
= 3 : S6 disponivel a tecla STOP
2 | Tecla local (LCL) 1. 1. 2. =1 Inibe a tecla quando a unidade o
esta em marcha
= 2 : Valida a tecla quando a unidade
esta em marcha

(Continua na pagina seguinte)
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No.

Parametro

Unid

Def.

Min.

Max.

Comentario

Visualizacao

ST | vii |VEC|PM

C09 -

Proteccao de parametros / Bloqueio de Operacoes (suite)

Encravamento contra
inversdo (R RUN)

1.

1.

2.

Permite proibir a marcha em sentido
inverso. Quando é regulado a "2", a
Sequéncia da entrada "R RUN" esta
inibida.

Se a regulacéo de referéncia inversa
(valor negativo) fér introduzida como
referéncia de velocidade na operagao
"F-RUN” , o motor girara em sentido
inverso.

=1 : Permitido = 2 : Bloqueado

Encravamento contra
inversdo em Sequéncia
R JOG

Permite proibir a marcha em sentido.
inverso. Quando regulado a "2", a
Sequéncia da entrada " R JOG " esta
inibida.
Se a regulacéo de referéncia inversa
(valor negativo) for introduzida como
referéncia de velocidade na operagéo
"F-JOG”, o motor girara em sentido
inverso.

=1 : Permitido = 2 : Bloqueado

Encravamento contra
inversdo em modo ACR

Permite proibir a marcha em sentido.

inverso. Quando regulado a "2", na

operacdo ACR esta inibida.

A velocidade em sentido inverso

limitar-se-a aprox. a 1% se arranca em

sentido inverso.

Esta regulagéo ignora-se no modo V/f.
=1 : Permitido = 2 : Bloqueado

Limpar o histérico de
falhas

9999

Pér a 1 para limpar o histérico de
falhas.

Nao se limpara para qualquer valor
diferente de 1.

1: Limpar o histérico de falhas

Reinicializacao a valores
de defeito

9999

9 : Reset de todos os parametros

10: Parametros A

11: Parametros B, C (fungdes basicas)

12: Parametros B, C (fungdes
extendidas)

13: Parametros B (funcdes software)
Parametros C (fungdes hardware)

14: Parametros B (fungdes basicas)

15: Parametros B (funcbes extendidas)

16: Parametros B (fungdes software)

17: Parametros C (funcgdes basicas)

18: Parametros C (fungdes extendidas)

19: Parametros C (fungdes hardware)
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No. Parametro Unid | Def. Min. | Max Comentario Visualizacao
ST | v/ |vEC|PM
C10 - Registo parametros personalizados
0 | Person. -0 [1.99.9 | 1.00.0 | 2.99.9 | Indicar o numero do parametro que
1 -1 L se quer modificar desde os
2 -2 L Numero de param.| parametros A04-0 a 7.
2 - 2 Numero bloco Exemplo o d Amet
- o ara passar a regulagdo do parametro o
0 : Parametros B N SEIRA
5 -5 : Dara B13-0 (referéncia binario), regular
1:P t
6 -6 arametros G| 7 43.0.
7 -7
C11 - Modo Inicial do Painel de Operacao
0 | Modo inicial 1. 1. 2. Modo inicial de funcionamento. o
=1: Local
=2 : Remoto
1 | Estado comando Run 1. 1. 3. Modo inicial da ordem de marchaem | o
modo local (ver parametros
C08- 0=2 ou 3).
=1 : Binario
=2 : Marcha a frente
= 3 : Marcha atras
3 | Dados monitorizagédo 0.0 0.0 99.9 | Numero do parametro que o
se visualizara ao ser alimentado o
variador.
C12 - Funcao entradas de referéncia
0 | Entrada FSV 1. 1. 3. 1:0~10V,2:0~5V,3:1~5V o
1 | Entrada FSI 1. 1. 2. 1:4~20mA,2:0~20mA o
2 | Entrada AUX 1. 1. 3. 1:0~+10V,2:0~%+5V,3:1~5V o
3 | Constante de tempo filtro 1. 1. 2. 1:8ms 2:32ms o)
entradas FSV/FSI e AUX
4 | Ganho entrada AUX 1.000 | 0.000 | 5.000 o
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No. Parametro Unid | Def. Min. | Max. Comentario Visualizacao
ST | v/t |VEC|PM
C13 - Funcgao bornes de saida
0 | Saida analogica FM 0. 0. 9. Seleccionar segundo os valores da o
1| saida analogica AM 3. 0. g. |Sequinte tabela.
A tens@o de saida esta em fungéo Valor | Parametro Tensao de saida
dos parametros C14-0.1 0 Frequéncia saida 10V & Freq. maxima
1 Frequéncia ajuste 10V a Freq. maxima
Velocidade ajuste 10V a velocidade maxima
2 Rampa saida 10V a Freq. maxima
10V a velocidade maxima
3 Corrente sai. (motor 5V a corrente nom. motor
4 Corrente sai. (unidade) 5V a corrente nom. unidade
5 Tensao saida 5V & poténcia nominal
6 Poténcia saida (unid.) 5V a poténcia nom. motor
7 Tensdo CC 5V a 300V (Série 200V)
5V a 600V (Série 400V)
8 OLT (sobrecarga) 10V a 100%
9 Temperatura radiador 10V a 100°C
10 Velocidade motor 10V a velocidade maxima
2 | Saida digital RC-RA 0. 0. 24, o
- — Seleccionar segundo os valores da
3 | Saida digital PSO1 3. 0. 24. | seguinte tabela o
4 | Saida digital PSO2 7. 0. 24. o
5 | Saida digital PSO3 8. 0. 24, o
Valor | Sinal Valor | Sinal Valor | Sinal
Saida Saida Saida
0 RUN 9 SPD1 18 |AUXDV
1 FLT 10 SPD2 19 ALM
2 MC 11 COP 20 FAN
3 RDY1 12 ECO 21 ASW
4 RDY2 13 EC1 22 ZSP
5 LCL 14 EC2 23 LLMT
6 REV 15 EC3 24 | ULMT
7 IDET 16 ACC
8 ATN 17 DCC

(Continua na pagina seguinte)
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(Continuagéo da pagina anterior)

velocidade zero

No. Parametro Unid | Def. Min. | Max Comentario Visualizacao
ST | v/t |vec|pm

C14 - Ajuste indicador de saida

0 | Ganho saida FM 1.00 | 0.20 | 2.00 |10V a Fmax. Se aregulagéo ¢é 1.00.

. 5V a corrente nominal, se a regulagcéo
Ganho saida AM 1.00 0.20 2.00 & 1.00. (Méx. 11V)

C15 - Niveis de deteccao para saidas digitais

0 | ATN: banda de deteccéo % 1.0 0.0 20.0 | Activo na banda de deteccao ATN. o)

1 | IDET: nivel de corrente % 100. 5. 300. | Nivel da detecgédo de corrente (IDET). | o

2 | SPD1: nivel velocidade -1 % 95.0 1.0 105.0 | Nivel da deteccéao de velocidade o

(SPD1, SPD2).
3 | SPD2: nivel velocidade -2 | % 50.0 1.0 105.0 o)
4 | ZSP: nivel detecgéo % 1.00 | 0.00 | 50.00 |Nivel da deteccéo de velocidade zero | o

(ZSP)
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Tabela Parametros C (Fungoes extendidas)

No. Parametro Unid | Def. Min. | Max. Comentario Visualizacao
ST | V/f |VEC|PM
C20 - Marcha por referéncia
0 | Frequéncia (veloc.) % 0.0 0.0 20.0 | O motor arrancara quando a referéncia | o
marcha/paragem superar o valor regulado.
1 | Histerese % 1.0 0.0 20.0 o]
marcha/paragem
2 | Referéncia maxima % 0.0 0.0 20.0 | O motor ndo arrancara se a frequéncia | o
permitida no arranque de referéncia for superior ao valor
regulado.
Este valor deve ser superior a
frequéncia de arranque.
Com C20-0=0 ou C20-2=0 os
parametros ficam desactivados.
3 | Tempo de atraso s 0.00 0.00 | 10.00 | ????? o)
C21 - Reengate/”pick-up”
0 | N° Reengates 0. 0. 10. | 27727 o]
1 | Tempo espera reengates S 5. 1. 30. | 7?7777 o)
2 | Tempo espera “pick-up” s 2. 1. 10. | 77727 o]
3 | Limite corrente “pick-up” % 100. 50. 300. | N&o regular um valor inferior a o]
corrente de excitagéo.
C22 - Sobrecarga
0 | Sobrecarga % 100. 50. 105. | Ao modifica-lo, o
automaticamente C22-1 e C22-2
ajustam-se a este valor.
1 | Sobrecarga OHz % 100. 20. 105. | O valor maximo é regulado em C22-2. | o
2 | Sobrecarga 0.7 Frec. Base | % 100. 50. 105. | O valor minimo é regulado em C22-1. | o
4 | Frenagem por perdas % 50.0 0.0 70.0 | Com os modos de controlo C30=1,2¢e |0
no motor opgéo de DBR C31-0=3,4 a funcgéo
esta activada.
C22-0~2 :0 valor maximo difere segundo o tipo de carga (C30-0). com C30-0=2 (binario variavel),
o valor maximo ¢é 100.
C23 - Frequéncia Arranque/Paragem - Sobrecarga (Motor 2)
0 | Frequéncia de arranque Hz 1.0 0.1 60.0
1 | Frequéncia de paragem Hz 1.0 0.1 60.0
(Inicio frenagem CC)
2 | Ajuste de sobrecarga % 100. 50. 105. | Ao alterar este parametro, o
C23-3 e C23-4 ajustam-se ao
mesmo valor
3 | Sobrecarga de 0 Hz % 100. 20. 105. | O valor maximo é o de C23-4 o
4 | Sobrecarga a 0.7* % 100. 50. 105. | O valor minimo é o de C23-3 o
frequéncia base

(Continua na pagina seguinte)
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(Continuagéo da pagina anterior)
No. Parametro Unid | Def. Min. | Max Comentario Visualizacao
ST | v/t |vec|pm
C24 - Monitorizacao erro deteccao velocidade
0 | Nivel proteccao % 105.0 | 100.0 | 200.0 | Ajuste nivel protecgao o|o
sobrevelocidade sobrevelocidade
1 | Modo controlo deteccao 1. 1. 3. Controlo de erro detecgéo velocidade: o
de velocidade =1 : Nao provoca falha por erro de
(Falha/Alarme) detecgédo de velocidade
= 2 : Provoca falha por erro de
deteccédo de velocidade
(N&o altera o controlo vectorial
“sensorless”)
= 3 : Provoca Alarme por erro de
deteccéo velocidade (Altera
o controlo vectorial “sensorless”)
2 | Nivel erro detecgao % 10.0 1.0 100.0 | Condicdes do erro de velocidade. o
velocidade Regular C24-2 > C24-3.
3 | Nivel recuperagéo erro % 5.0 1.0 100.0 o
deteccao veloc.
C25 - Funcao economia energética (alta eficiéncia)
0 | Tempo redugao tenséo S 1.0 0.1. 30.0 | Tempo que demora a descer atensdo | o
desde o valor de V/f até OV.
1 | Limite inferior de tenséo % 100. 10. 100. | Para selecionar a funcéo de alta o
eficiéncia, regular de 10 a 99.
C26 - Regulac6es da Comunicacgao série standard
0 | Bloqueio de alteragédo de 1. 1. 5. Os parametros mostram-se na tabela
parametros seguinte
Parametros B, C
Ajuste | Para- |Baésicos| Exten- | S/W H/W
valor | metros didos
1 o o o) o o)
2 X X X X X o
3 o) X X X X
4 o) X o) X X
5 o) X o) o] X
o : Permitido X : Bloqueado
Numero de estacao 1. 0. 32. | Selecionar o n° de estacéo
2 | Tempo de resposta S 0.00 0.00 2.00 |Regular o tempo minimo para devolver | o

uma resposta apés receber um

comando.

Ver manual de instrugdes (PCST-3298)
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Tabela Parametros C (Fungoes Hardware)

A comunicagio paralela necessita da carta opcional U2KV23PIO. Ver Manual de Instrugdes PCST-3303 para mais

detalhes.

No. Parametro Unid | Def. Min. | Max. Comentario Visualizacao
ST | V/f |VEC|PM
C30 - Modo controlo
0 | Selecgdo modo controlo - 1. 4. Modo controlo. o
=1 : Controlo V/f (binario constante:
sobrecarga 150% durante un
minuto)
=2 : Controlo V/f (binario variavel:
sobrecarga 120% durante um
minuto)
= 3 : Controlo vectorial sem sensor
=4 : Controlo vectorial com sensor
5 : Controlo motor PM
C31 - Opcao circuito de poténcia
0 | Seleccéao frenagem 1. 1 4. =1 : Frenagem dindmica inibida o
dinamica DBR = 2 : Frenagem sem perdas no motor,
com DBR
= 3 : Frenagem por perdas no motor,
sem DBR
=4 : Frenagem por perdas no motor,
com DBR
1 | Proteccgéo defeito a terra 1 1 2. =1 : Activado = 2 : Desactivado o)
C32 - Interface paralelo PC
0 | Modo de entrada (strobe) 1. 1 3. =1 :16-bit o
=2:8-bit
= 3 : mostra de 16-bit
1 | Modo de entrada 1. 1 2. =1:1 em estado entrada ON o
(I6gica de entrada) =2 : 0 em estado entrada OFF
2 | Formato dos dados 1 0. 10. | Regular segundo a seguinte tabela o
Dado Formato Resolucao regulacao Gama regulacao
regulacao
0 16-bits binario| 0,01Hz/LSB (0.1rpm/LSB | 0 a 440 00Hz
1 16-bits binario| 0,01Hz/LSB (1rpm/LSB 440.0 Hz
2 16-bits binario| 0,01%/LSB 100.00%
3 16-bits binario| 0,1%/LSB 100.0%
4 16-bits BCD | 0,01Hz/LSB (0.1rpm/LSB) | 99.99Hz
5 16-bits BCD | 0,01Hz/LSB (1rpm/LSB) | 100.0Hz
6 16-bits BCD | 0,01%/LSB 99.99%
7 16-bits BCD | 0,1%/LSB 100.0%
8 8-bits BCD | 1/255% 100.0%
9 12-bits BCD | 1/4095% 100.0%
10 16-bits BCD | 1/65535% 100.0%
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Tabela Parametros C (Fungoes Hardware)

No. Parametro Unid | Def. Min. | Max. Comentario Visualizacao
ST | V/f |VEC|PM

C33 - Fungao de Sequéncia de saida

0 | Saida PS04 3. 0. 24. | Utilizar a carta opcional U2KV23RYO o
1 | Saida PS05 6. 0. 24, | U2KV23PIO
Valor | Sinal Valor | Sinal Valor | Sinal
Saida Saida Saida
0 RUN 9 SPD1 18 |AUXDV
1 FLT 10 SPD2 19 ALM
2 MC 11 COP 20 FAN
3 RDY1 12 ECO 21 ASW
4 RDY2 13 ECA 22 ZSP
5 LCL 14 EC2 23 LLMT
6 REV 15 EC3 24 ULMT
7 IDET 16 ACC
8 ATN 17 DCC
C34 - Interface Série
0 | Velocidade (bps) 1. 1. 6. =1:300 =4:2400 o
=1:600 =4:4800
=1:1200 =4:9600
Sistema Transmissao 1. 1. 2. =1:1:1 =2:1:N
2 | Verificacédo Paridade 1. 1. 3. =1:8em,=2:Par,=3: impar
Proteccao regulagéo 1. 1. 5. A seguinte tabela indica os modos
parametros de protecgédo possiveis
Parametros B, C
Ajuste | Para- |Basicos| Exten- | S/W H/W
valor |metros A didos
1 o) o) o) o o)
o
2 X X X X X
3 o) X X X X
4 0 X 0 X X
5 o) X o) o] X
o : Permitido x : Bloqueado
4 | N° de Estacéo. 1. 0. 32. | Define o niUmero de estacéo

5 | Temporizador de resposta | S 0.00 | 0.00 | 2.00 |Regularotempo minimo para devolver
uma resposta depois de receber um
comando

Esta comunicagéo série necessita da carta opcional U2KV23SLO. Ver o Manual de Instrugdes PCST-3304 para mais
informacoes.

(Continua na pagina seguinte)
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No. Parametro Unid | Def. Min. | Max Comentario Visualizacao
ST | v/t |vec|pm
C50 - Realimentacao de Encoder
0 | Divisor de impulsos de 4. 1. 1024. | Os pulsos de realimentacgéo estdo o)
saida do Encoder disponiveis nos terminais PAOUT e PBOUT e
permitem ser divididos pelo valor regulado.
1 | Selecgdo numero canais 1. 1 2. = 1: 2 canais de entrada o
do Encoder = 2: 1 canal de entrada
No modo de controlo vectorial com
sensor, regular este parametro e B01-8
respectivamente.
2 | Selecgéo tipo de pulsos de 0. 0 15. | Regular de acordo com os valores da o|o
saida do Encoder ABZ seguinte tabela
N.° A-IN B-IN Z-IN |Comuta- N.° A-IN B-IN Z-IN |Comuta-
Ajuste |directo/ |directo/ |directo/| cao AB Ajuste |directo/ |directo/ | directo/ | cao AB
inverso | inverso | inverso inverso | inverso | inverso
0 - - - 8 - - -
1 Inverso - - 9 Inverso - -
2 - Inverso - Nao 10 - Inverso - Nao
3 Inverso | Inverso - comutavel 11 Inverso | Inverso - comutavel
4 - - Inverso 12 - - Inverso
5 Inverso - Inverso 13 Inverso - Inverso
6 - Inverso | Inverso 14 - Inverso | Inverso
7 Inverso | Inverso | Inverso 14 Inverso | Inverso | Inverso
Inverso
A-IN1 Q Comutador A-B
[ 0 ool - P —
B-IN1 Q o
O l5—D}— B ———— 1 —
- o Durante rotacao Sentido
contrario ao ponteiros relogio
C51 - Realimentacao de Encoder (PM)
0 | Tipo de pulsos de saidado| - 0 0 7 Regular de acodo com os valores da o]
Encoder UVW tabela abaixo indicada.
1 | Angulo de fase entre graus | 0.0 0.0 359.9 | Angulo eléctrico entre a fase Z o]
fase Z — fase bobina U e a bobina U.
2 | Angulo de fase entre graus | 0.0 0.0 359.9 | Angulo eléctrico entre a fase Z o]
fase Z — fase sinal U e asinal U.
N.° A-IN B-IN Z-IN |Comuta-
Ajuste |directo/ |directo/ | directo/ | cao AB )
inverso | inverso | inverso Directo / Inverso
0 - - R -1 Q
1 Inverso - - e o [ — ——
2 - Inverso - Nzo V-IN1 g W — —
3 Inverso | Inverso - comutavel L= o
4 - - Inverso e, [ W .
5 Inverso _ Inverso . o Durante rotacao Sentido
contrario ao ponteiros relogio
6 - Inverso | Inverso
7 Inverso | Inverso | Inverso
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Tabela parametros U (modo utilizador)

parametros

=2002 :

= 3003 :

=4004 :

N.° Parametro Unid | Def. Min. | Max. Comentario Visualizacao
ST | v/t |vec|pm
U00 - Controlo de parametros
0 | Funcéo de copia dos 0. 0. 9999. | =1001 : Introdugdo de parametros o)

Os péarametros séo guardados
no painel de operagdes
pelo variador

Transferéncai

Os parametros séo transferidos
no variador a partir do painel
de operacgdes

Verificagdo

Verificagéo dos parametros
do variador e do painel

de operagodes

Reset

Os péarametros s&o apagados
no painel de operagdes
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6.5. Explicacao das funcoes

A00-0 Frequéncia referéncia local

A00-2 Velocidade referéncia local

E a frequéncia (velocidade) regulada em modo local (led “LCL” aceso).

=y
A frequéncia de saida muda em fung¢ao da operagéo de @ .

Para mais detalhes da referéncia de velocidade ver secgdo 5-9-1.

A00-1 Frequéncia referéncia “jogging”
A00-3 Velocidade referéncia “jogging”

E a frequéncia (velocidade) regulada em modo jogging mediante a Sequéncia de
comandos internos F JOG ou R JOG.
A rampa de aceleracdo e desaceleracao fixam-se no parametro B10-2 e 3.
B10-2: Rampa aceleracgao “jogging”
B10-3: Rampa desaceleracéo “jogging”

A01-0, 1 Tempo aceleracao / desaceleracao
A03-0, 1 Frenagem em CC
C01-0, 1 Frequéncia Marcha/Paragem

(Controlo V/f: C30-0 =1, 2)

B00-4: Frequéncia Max.

C01-0
Frequéncia de marcha

\_. A03-0
“HI _f Tens&o de frenagem CC
| =
\ AO03-1

C01-1
Frequéncia de paragem

A01-0 A01-1
Tempo de Tempo de Tempo de frenagem CC
aceleracao desaceleragao

E a rampa de aceleracdo/desaceleragdo (com o comando CSEL em OFF). O variador podera disparar se o
tempo fér demasiado curto.

Os incrementos da tens@o de Frenagem em CC devem realizar-se em percentagens de 1% ou inferior e
sempre sobre o controlo da corrente de saida. O variador podera disparar se a regulagéo fér demasiado elevada.
Nota) A tenséo de Frenagem em CC regula-se automaticamente mediante o Autoregulacéo

(Controlo vectorial: C30-0 = 3, 4)

B01-4: Velocidade max.

C15-4
Nivel detecgéo de velocidade zero

Nl

A03-2
“"HI _f Corrente de frenagem CC

‘—‘I —
| f \ A03-1

A01-0 A01-1
Tempo de Tempo de Tempo de frenagem CC
aceleracao desaceleracao
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Selecc¢ao Binario Manual

Quando se selecciona Binario Manual, este sera valido ainda que também esteja seleccionado o Binario
Automatico.

Seleccéo Binario Automatico

A compensacao automatica de binario activa o ganho de compensacéo R1, a compensacgao de deslizamento e
o ganho de reforgo de binario maximo.

(Nota 1) Para validar a compensacao de deslizamento na selecgédo de binario manual, por o resto de
parémetros a 0 (A02-3, 4 e 6).

(Nota 2) A lei quadratica V/f esta sempre activa.
Para validar a lei quadratica V/f regular (A02-3) ao valor desejado.

Diagrama de blocos regulacéao reforco de binario

Compensagao
automatica
de binario
Deslizamento | (A02-1)
(A02-5) | e
Ajuste frequénci "
juste frequencia L.} Funcao limite . , Comando de
sobrecarga ¥ frequéncia
Reforco de
binario
Incremento de (A02-0) * Comando de
binario R tenséo
A02-2 25N l
( ) 10FF + .
- X
Lei quadratica +
(A02-3)
Ganho compensacao Compensagéo
R1 automatica de binario
(A02-4) +{£ (A02-1)
+ 20N
Ganho reforgo de T i OFF
binario max.
(A02-6)
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¢ Incremento de binario maximo
O variador reconhece a corrente como um vector (amplitude e angulo), e instantaneamente gera um vector de tensao
produzindo um elevado binario a baixa velocidade, especialmente no arranque.
Activando o Incremento de binario maximo, previo Autoregulacédo, pode-se alcangar até 200% do binario do motor
somente com 150% da corrente. Se o motor ndo foi concebido para alcangar 200% do binario de arranque, o variador

desenvolvera o maximo binario do motor. A seguir mostra-se a resposta de binario de um motor standard com o
Incremento de binario maximo.

200
150
100

Binario de saida (%)

Velocidade do motor (%)

Motor de inducao standar AEG 1.5kW-4P

PRECAUGCAO
e Quando utilizar o Incremento de binario maximo, realizar o Autoregulacao (B19-0 = 1).

e Quando utilizar o Ganho de incremento de binario, realizar sempre o Autoregulacdo (B19-0 = 2).
¢ O binario maximo néo é instantaneo. Obtiem-se o binario maximo aproximadamente em 3 segundos.
e Produzem-se vibragdes anormais, etc., ndo utilizar o Ganho de incremento de binario.

e Se os parametros regulados automaticamente no Autoregulacao forem ajustados manualmente, o funcionamento do
motor pode ser instavel.

e Com um motor cuja frequéncia base excede a frequéncia de rede, ou com uma gama constante de saida superior, a
rotacdo do motor poderia ser instavel e ndo existir suficiente binario na saida.

e Se trabalhar continuamente com o binario maximo de saida é necessario considerar o aquecimento gerado no motoy,
etc.

Reforgo maual de binario [%]

Regula-se automaticamente mediante o Autoregulag&o.
E a percentagem de tensédo de saida (B00-3) a OHz.

Lei quadratica V/f [%]

Percentagem de reducéo da tenséo Tenséo
de saida (B00-3) para 50% de saida
da Frequéncia base (B00-5)

AQZ-2

Frequéncia

Frequéncia Frequéncia Base
Base/2 (B0OO-5)

Nota) Podem combinar-se com os parametros A02-2 e A02-3, as tensdes somam-se como se mostra no grafico.
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Ganho compensacao R1 [%]

Compensa a queda de tensdo em R1 (B02-0, 1: Resisténcia primario). regulado automaticamente mediante o
Autoregulagéo. Ajuste de defeito 50%.

Nota 1) Se é demasiado elevada, a rotagdo do motor sera instavel e podera disparar.
Nota 2) Se é demasiado baixa, poderia ndo obter-se o binario suficiente

Compensacao deslizamento [%]

Ajusta-se automaticamente mediante a Frequéncia de saida

Autoregulacao.
Quando regulado manualmente, a frequéncia de J ;

deslizamento do motor a plena carga € uma

percentagem respectivamente a frequéncia base
(BOO-5).

A frequéncia de saida varia em funcéo do binario
da carga como se mostra na figura.

Binario da carga

Nota 1) Nao funciona com o binario regenerativo.

Nota 2) A frequéncia de saida responde com uma constante de tempo de 500 ms respectivamente as
mudancas do binario da carga.

Nota 3) Com um valor excessivo, a rotacdo do motor pode ser instavel.

Ganho Reforco de Binario Maximo [%]

Ajusta-se automaticamente mediante a Autoregulacao.

Regula-se o valor maximo para obter o binario maximo como uma percentagem respectivamente a tensdo de
saida (B0O0-3).

Normalmente, a Autoregulagéo realiza uma regulagéo entre 10 e 30%.

Nota 1) Na regulagdo manual podera néo obter binario suficiente.
Nota 2) Para um valor excessivo, a rotagdo do motor pode ser instavel e podera disparar.

Parametros personalizados

C10-0~7: Permite seleccionar os parametros personalizados. Ver a secgao 4-7.

Acesso aos parametros B, C
Este parametro permite visualizar os parametros B e C das fungdes extendidas, software e hardware. Reduz-se

desta maneira a listagem dos parametros ndo necessarios, simplificando o processo de regulagéo.
Todos estes parédmetros estao ocultos por defeito.

Resposta ASR

Utiliza-se para calcular o ganho ASR.

Ganho ASR:

Constante de tempo maquina (A10-1 ou B15-0) [ms]
Kp = Resposta ASR (A10-0) [rad/s] x

1000
Constante de tempo integral ASR:
- 4 Comp. Cte. tempo integral (A10-2) [%]
| =
Resposta ASR (A10-0) [rad/s] 100
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A10-3
A10-4
A10-5
A11-2
A11-3

B00-7
BO1-7

Constante tempo de maquina - 1

Utiliza-se para calcular o ganho ASR. Esta fungéo é valida quando o comando interno MCH esta em OFF
(desactivado).

GD? [kgm?] x 1.027 x (Nbase [min"']? TM : Constante tempo maquina
T™M [s] = . GD?: Inércia total carga e motor
375 x Poténcia [W] Nbase: Velocidade nominal
Poténcia: Poténcia saida motor.
Limite de binario ASR

Limite de binario regenerativo ASR

Limite de binario regenerativo Paragem de Emergéncia
Limite de binario ACR

Limite de binario regenerativo ACR

Limita a corrente de saida (B18-0) pelo que o binario gerado ndo podera exceder o valor regulado neste
parametro.

vV (Corrente Excitacao)? x (Corrente Binario)?

X x 100 < B18-0
Corrente nominal motor (B01-6)

Frequéncia portadora

A frequéncia portadora e o modo de controlo podem-se modificar para variar o som do
motor. A relagdo da gama de controlo e o modo de controlo é a seguinte :

1.0 2 15.0 : Modo monotom (Frequéncia portadora: 1.0 a 15.0kHz)
15.1 a2 18.0 : Modo "Soft sound" 1 (Frequéncia portadora base: 2.1 a 5.0kHz)
18.1 2 21.0 : Modo "Soft sound" 2 (Frequéncia portadora base: 2.1 a 5.0kHz)

[Modo monotom]

Tem uma frequéncia portadora constante. Com uma frequéncia portadora baixa, o ruido magnético do motor
aumenta.

[Modo "Soft sound"]

A frequéncia portadora é variavel numa gama fixa segundo o modo 1 ou 2. Para uma frequéncia central igual a
do modo monotom, o ruido diminui drasticamente.

Nota 1) No modo "Soft sound" a frequéncia portadora é variavel portanto pode haver diferengas entre a
regulada e a real. Pode ver-se o valor real em cada momento no pardmetro D03-3.

Nota 2) Ha casos em que o efeito do ruido nos equipamentos periféricos do variador pode ser reduzido
diminuindo a frequéncia portadora ou activando o modo "Soft sound".

Nota 3) Quando se requerem aceleragdes/desaceleracdes continuas com a funcéo de limite de corrente no
modo de controlo V/f (C30-0 = 1, 2), ou uma resposta de alta velocidade no modo de controlo
"sensorless" (C30-0 = 3), recomenda-se a regulacdo da frequéncia portadora a 4kHz ou menos no
Modo monotom.

Nota 4) Para regular adequadamente a relagédo frequéncia portadora - corrente de saida, ver a Fig. 1-2 no
Apéndice 1.

Nota 5) Se a temperatura do radiador excede 70°C e a corrente de saida excede 90%, a frequéncia
portadora automaticamente regular-se-a a 4kHz.
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Constantes do motor de inducao

Lo=(, +M-M(1,+M)
R, = (M/(1,+ M) eR,

Constantes do motor (PM)

Para mais detalhes, consulte a seccao 6-8-3.

Salto de frequéncia

R, f ’z R,
o— ¥ SR o— 110"
RI"ﬂ
Yy H R, v, % M’ U R,
M
or o
Circuito equivalente Tipo T Circuito equivalente Tipo T-1
M’ = M2/(l, + M)

Permite evitar os pontos de frequéncia que produzem ressonancias mecanicas.

Valido somente no modo controlo V/f (C30-0 =1, 2).

Frequéncia de saida

BO5-0 F----

BOS-Z b -

BOS-4 - -—-——-—-= -~ -Zl- | Boss

LUl [ Boss

BOS-1

Frequéncia regulagao

Nota) Durante a aceleragdo/desaceleragdo ndo se produzem os saltos de frequéncia.
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B06-0~6 Controlo de referéncia

O controlo de referéncia de frequéncia (velocidade) segue a seguinte expresséo:

Y=AX+B+C
X: Frequéncia (vel.) de referéncia A: Coeficiente (B06-0)
Y: Frequéncia (vel.) de saida B: Polarizacéo (B06-1, 4 onde B" = 0)
(resultados da operagéo) C: Polarizacéo (C07-3)
Polarizagéo Limite superior / inferior
(C07-3)
FSC l BO6-2.5 ONO Comando
FSI - X ‘ oFF de
Com. ntr. . o+ » frequéncia
série _/ (velocidade)
ou o 80834
paralelo (A)
B)
. B VLM Buffer BuP
ganho a— incremento/ & -
(B06-0) O O% | gecemoo  _BOW
B) polarizagéo -0 -
Polarizagao
(B06-1, 4)
Valor (B”) buffer Tempo rampa aceleracdo
incremento/ vélido actualmente
decremento Tempo rampa
Iarizaca
polarizagao \".\ desaceleracao valido

”/’, actualmente

0 anulado

& Tempo

BUP

BDW

IVLM -

|

(Funcao incrementar/decrementar referéncia)

Com IVLM = ON, podemos incrementar/decrementar a polarizagdo de referéncia mediante

BUP/BDW somando (B’) com (B").

Se BUP = ON e IVLM = ON, a polarizacédo (B") € incrementada com o valor da rampa de aceleragdo actual. Se
BDW = ON, a polarizagao (B") diminui com o valor da rampa de desaceleracao actual.

Se IVLM = OFF ou RUN = OFF, polarizagéo (B") é zero e os comandos BUP e BDW

ficam inibidos.
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B10-0

B10-1

B10-2

B10-3

Rampa aceleragao -2

Rampa desaceleragéao -2

Rampa aceleracao "jogging"

Rampa desaceleracao "jogging"

A rampa 2 activa-se mediante o parametro CSEL = ON (parametro C03-6).

Regula o tempo de aceleragéo/desaceleragéo das rampas 2.
As rampas de aceleragdo/desaceleragcao jogging regulam-se independentemente em B10-2 e B10-3.

Frequéncia
de saida CSEL = OFF
Desaceleracéo 1

' AO1-1
| -
B10-2 B10-3 3 \\/< )
™~ . ~
CSEL = OFF CSEL = ON ~
Aceleragéo 1 Desaceleracgo 2 ~ ~
(A01-0) (B10-1) ~

F.RUN

EMS-CSEL
(C03-6=14)

O exemplo mostra um caso onde o comando de Sequéncia CSEL esta adjudicado a
entrada EMS (C03-6=14), e desacelera com a rampa de desaceleragéo -2 durante a paragem de emergéncia.

Nota) o tempo de rampa de aceleracdo/desaceleracao regula-se desde OHz até a
frequéncia maxima (B00-4) ou velocidade maxima (B01-4).

B10-4 Rampa em forma de S

Regula-se a rampa de aceleragdo/desaceleracdo em forma de S.

Frequéncia
de saida ~
A |
,/ ] |
’/ ] |
- 1 1
Ad ] 1
] |
1 I
& ] |
/f 1 I
A ) |
. ' |
// 1 |
- | ] | .
| [ [ !
B10-4, 1s ! : | 15, B10-4
: ta 1 | th !
(AD1-0, B10-0) " (AD1-1.B10-1)
(B41-0to 7) (B420to 7

O parametro indica o tempo da secgéo ts (indicado na figura anterior).

O tempo total de aceleragdo/desaceleracao (ta e tb) ndo mudara.

Quando regulado este parametro, a rampa de aceleracédo e desaceleracdo ficam como se
mostra no grafico.

Nota) Regular a relagdo B10-4 e o tempo de aceleragdo/desaceleragdo como se mostra a seguir.
Valor B10-4 (ts) x 2 £ tempo aceleracdo/desaceleracéo (ta, tb)
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B11-0~7
B11-8

Multiplicador de rampa

Pode-se alterar a base de tempos da rampa de aceleragdo/desaceleragéo regulando
este parametro.

B10-5 = 1 (standard) : x 1
2 :x 0.1
3 :x10

Este parametro afecta a todas as rampas de aceleragdo/desaceleracéo.

Frequéncias (velocidades) programadas
Modo de Seleccao
Activando o comando interno PROG = ON pode-se trabalhar até 8 frequéncias (velocidades) programaveis. O

valor de 100% equivale a maxima frequéncia (B00-4) ou a velocidade maxima (B01-4). Existem dois modos de
seleccgdo tal e como se mostra nas seguintes tabelas:

(1) Para modo de seleccao binario (2) Para modo de seleccao directo

Sequéncia Tempo Sequéncia Tempo
SE s3 s2 s1 so | Rampa. SE s3 s2 s1 so | Rampa.
OFF | OFF | OFF | B11-0 OFF | OFF | OFF | OFF | OFF | Ultimo

OFF OFF ON B11-1 Valor

OFF ON OFF Bi11-2 OFF OFF OFF OFF ON B11-0

OFF ON ON B11-3 OFF OFF OFF ON OFF B11-1

ON OFF OFF Bi11-4 OFF OFF ON OFF OFF B11-2

ON OFF ON B11-5 OFF ON OFF OFF OFF B11-3

ON ON OFF B11-6 ON OFF OFF OFF OFF L'</Itilmo

alor

OoN ON OoN B11-7 ON OFF | OFF | OFF ON B11-4

Nao utilizar SE e S3 ON OFF OFF ON OFF B11-5
ON OFF ON OFF OFF B11-6

ON ON OFF OFF OFF B11-7

Quando SO a S3 estdo em OFF trabalha-se com a
ultima frequéncia. Ao retirar a tensao, o valor é
limpo e volta a "0".
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Frequéncia de Modo binario
saida B11-8=1 B11-7
(velocidade)

{C04-4) PROG

|

{C04-6) SO

I
(C04-8) $2 :

|
1 (coa7y s : ]

[ {C04-B) SO

{C04-7) 81 [

{C04-8) 82 [

(C04-9 83 1 [

(C05-0) SE ]

Modo binario
B11-8=2

Exemplo velocidades programadas
(Com o comando RUN em ON)

Programar o comando PROG a entrada correspondente no parametro C04-4.

Programar SO, S1, S2, S3 e SE as entradas correspondentes.

Binario
Para mais informacao ver secg¢éo 5-9-2.

Relacao binario 1

Para mais informacéao ver seccao 5-9-5.

Polarizagao binario 1

Para mais informacao ver secg¢éo 5-9-3.

Relacéo binario 2

Para mais informacao ver sec¢éo 5-9-6.

Reducéo de binario a velocidade base

Para mais informacéao ver seccao 5-9-4.
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Ajuste "Droop"
Regular de acordo com a seguinte expressao.
Se apresentar instabilidade corriga-se mediante a seguinte expresséo:
Valor “droop” (B13-5) [%] Const. tempo méaquina (A10-1 or B15-0) [ms] < 0.5
x resposta ASR (A10-0) [rad/s] x
100 [%] 1000

B13-6

B13-7

Velocidade Motor [min ]
i
Valor regulagéo “Droop” (B13-5) [%]
100%

x Velocidade Base (B01-5) [min ]

Ajuste velocidade

. & Valor do comando
-100% 100% de Binario

Compensacao ganho ASR na gama de poténcia constante
Compensacéao ganho ACR na gama de poténcia constante

Incrementa ou decrementa o ganho ASR e ACR na gama de poténcia constante.

Ganho

B13-6
B13-7

100%

Velocidade
Velocidade Velocidade Motor
Base Max
(BO1-5) (BO1-4)

Banda morta ASR

Para mais detalhes Fig. 5-1.

B15-0 Constante tempo de maquina 2

Utiliza-se para calcular o ganho ASR. Esta fun¢éo é valida quando o comando interno MCH esta em OFF
(desactivado).

GD? [kgm?] x 1.027 x (Nbase[min']? TM : Constante tempo maquina
. GD? Inércia total carga e motor

375 x Poténcia [W] Nbase: Velocidade nominal
Poténcia: Poténcia saida motor

TM [s] =
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Ponto médio V/f

A caracteristica V/f pode-se modificar para motores com ry

uma curva V/f especial.

Nota) Deve-se regular F1 £ F2 £

Frequéncia base (B00-5) e V1 £ V2.

Tenséo

{f1.V1)

|
|
| 1
I I
| 1
| 1
| |
| |
I I
| | N .
I I Frequéncia
L L B

B17-2 B17-0 BO00-5
Fréq.
de base

B18-0 Limite sobrecarga
B18-1,2 Ver pagina seguinte
B18-3 Ganho limite Sobrecarga
B18-4 Ganho Estabilizacao de Corrente
B18-5 Ganho prevencao de "limitacdo" por sobrecarga
B18-6 Constante de tempo prevencao bloco por sobrecarga

O limite de sobrecarga € uma funcao que diminui a frequéncia de saida e limita a

corrente de saida do motor com o objectivo de ndo exceder este valor durante o arranque
ou em fase permanente. A regulacéo respeitante a corrente nominal B00-6 ou B01-6 (em %).
Normalmente, o valor regulado por defeito € 150%.

Nota) Regular um valor superior a corrente de vazio do motor.

O limite de sobrecarga compreende os seguintes blocos:

Controlo vector
limite de sobrecarga,

Funcao limite de
sobrecarga

L]

~

Controlo
estabilizacédo de
corrente

Contolo
regulacao
frequéncia

M

()

(©)

Controlo vector limite sobrecarga

O variador reconhece a corrente como um vector (amplitude e
angulo), e instantaneamente produz um vector tensdo ao qual
mantera a corrente dentro da envolvente estabelecida. O controlo
do vector de ganho do limite de sobrecarga deve ser regulado
mediante o parametro (B18-3).

Normalmente, utilizar o valor por defeito (0.25).

Com um valor excessivo deste pardmetro poder-se-a verificar
instabilidade.

Controlo da estabilizacédo da corrente

Elimina as alteragdes repentinas por sobrecorrente controlando a
frequéncia de saida. O ganho do Controlo de estabilizagcédo de
corrente regula-se mediante o parametro (B18-4).

Normalmente, utilizar o valor por defeito (0.25).

Se o valor incrementa demasiado, a vibragédo de binario reduzir-se-
4, mas a resposta pode ser instavel.

Controlo compensacao de frequéncia

Por forma a evitar um bloqueio do motor devido a uma
sobreexcitagdo do mesmo, utiliza-se um sinal proporcional ao
vector de tensdo, como sinal de realimentacéo, para modificar o
valor do comando de frequéncia. A resposta regula-se mediante o
Ganho e a Constante de tempo de prevencéo de bloqueio de
sobrecarga (B18-6 e B18-6).

Normalmente, utilizar o valor por defeito (B18-5 = 1.00, B18-6 = 100).
Se o valor do ganho (B18-5) incrementa ou o valor da constante de
tempo (B18-6) diminui, a resposta sera mais rapida, mas a resposta
pode ser instavel.

Nota) A funcéo de limite de sobrecarga € valida independentemente de ter sido realizada ou nédo a Autoregulacéo.
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@

B18-1 Limite corrente regenerativa

Limita o binario regenerativo durante a desaceleragdo. Regular a 10% quando nao se utilize a op¢céo DBR.
Quando utilizado o DBR, calcular o valor a regular segundo a seguinte férmula:

B V2
Valor de regulagdo B18-1= [ (ﬁ
al. resisténcia

DBR

)/ Poténcia do Motor [kW] ] x 100 [%]

onde V2=148.2 para redes 200V e V2=593 para redes 400V.

B18-2 Ganho estabilizagao binario

Esta funcéo elimina as oscilagdes anormais de corrente que se produzem durante o
funcionamento normal do motor.

O valor regulado é 1.00, e deve ser incrementado se produzir vibragoes.

O fendmeno de oscilagdes pode ocorrer nos seguintes casos:

¢ Durante a rotacéo em vazio ou baixa carga

e Quando o sistema tem baixa inércia

e Quando a constante de tempo secundaria do motor € elevada (motor alta eficiéncia)
e Quando a frequéncia portadora é elevada

Nota) Nao podem suprimir-se as oscilagdes se a frequéncia exceder 66Hz.

B35-0 Gama de tensao de controlo de desmagnetizacao

B35-1 Corrente limite de desmagnetizacao

B35-2 Ganho proporcional de desmagnetizacao

B35-3 Constante de tempo integral de desmagnetizacao

B35-4 Gama compensacao temperatura circuito magnético

B35-5 Constante de compensacéao temperatura circuito magnético
B36-0 a4| Tabela O/Tabela 4. Corrente desmagnetizacao

Os parametros acima indicados fazem referéncia ao controlo de motores PM. Ver manual
PCST3307 da carta opcional de encoder para motores PM, tipo U2KV23DNS3.

B40-0~1 Opcoes de Software

Como opcodes pode-se seleccionar entre: funcdo de Rampas Programaveis, fungdo Automatica de Marcha,
fungdo "Transversal", Controlo PID e Controlo Multibomba, através dos parametros B40-0 e B40-1. (Utilizar
uma so funcéo ao mesmo tempo).

B40-0 = 1: Desactiva as fungoes
2: Funcdo Rampas Programaveis (B41-0 até B42-7)
3: Fungéo Automatica de Marcha (B50-0 até B59-3)
4: Funcao "Transversal" (B45-0 até B45-6)
B40-0 = 1: Desactiva as fungdes
2: Controlo PID (B43-0 até B43-4)
3: Controlo Multibomba (B44-0 até B44-3)
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B41-0~7

B42-0~7

Rampas Programaveis - aceleracao
Rampas Programaveis - desaceleracao
O variador permite trabalhar com 8 rampas diferentes de aceleragcao/desaceleracao através dos comandos

internos PROG e S0, S1, S2, S3, SE. O modo de funcionamento
pode ser binario ou directo.

(1) Modo binario (B11-8=1) (2) Modo directo (B11-8=2)

Sequéncia Tempo Sequéncia Tempo
SE S3 S2 S1 SO Rampa SE S3 S2 S1 S0 Rampa

* * OFF OFF OFF B41-0 OFF OFF OFF OFF OFF Ultimo

B42-0 Valor

OFF | OFF | ON | B41-1 OFF | OFF | OFF | OFF | ON | B41-0

B42-1 B42-0

OFF | ON | OFF | B41-2 OFF | OFF | OFF | ON | OFF | B41-1

B42-2 B42-1

OFF ON ON B41-3 OFF OFF ON OFF OFF B41-2

B42-3 B42-2

ON | OFF | OFF | Baia OFF | ON | OFF | OFF | OFF | B41-3

B42-4 B42-3

ON | OFF | oN | B415 ON | OFF | OFF | OFF | OFF | Ultimo

B42-5 Valor

&R on orF | Bais ON OFF | OFF | OFF ON gg :2

B42-6

ON ON ON B41-7 ON OFF OFF ON OFF Ei;:g

Bd2-7 ON | OFF | ON | OFF | OFF | B416

*: Nao utilizar SE e S3 B42-6

Quando S0 a S3 estdo em OFF trabalha-se com a
ultima frequéncia. Ao retirar a tensao, é limpo e
volta "0".

Exemplo de combinagdo com frequéncias (velocidades) programadas.

Frequéncia de programa -2
(B11-2)

Frequéncia de programa -1
(B11-1)

Frequéncia de programa -0
(B11-0)

Para modo §1
Directo
(B11-8=1) 2 (OFF}

S0 [ 1
Pgrg _modo &1 [l ]
Binario
(B11-8=2) g3 ]

SE {QFF}

(Nota) O tempo de rampa de aceleragdo/deaceleragéo -2 (B10-0, 1) é seleccionado se activado o comando
sequencial CSEL, mesmo utilizando a funcéo rampas programaveis (B40-0=2).
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Controlo PID

As entradas analdgicas (FSV, FSI e AUX) podem ser atribuidas como entradas de sinal de
realimentacdo, como se observa no exemplo da figura inferior. Qualquer entrada pode ser configurada como
sinal de activagdo ou como de realimentagao.

VAT2000 Sensor de pressdo

FSV ou FSI )
G +® PID VAN o ,Bomb.a
0-10V
4-20mA +—— (C12-4(Ganho)

COM | AUX

0-10V

Conversor

Exemplo de configuracao de Controlo PID
Nota 1) O Controlo PID s6 estéa disponivel em modo remoto (LED LCL apagado)

Nota 2) O Controlo PID aceita os comandos internos FRUN ou RRUN, mas nao outros
comandos tais como "JOG", por exemplo.

O diagrama de funcionamento do bloco PID estéa previsto como se mostra a seguir

Frequéncia Max (B00-4)

Limites Velocidade Max (B01-4)

FSV ou FSI - 0a100% g Controlo de
Frequéncia ou

velocidade

']
AUX ou FSI ‘— Limite superior (B43-3)

Limite inferior (B43-3)

— Constante de Tempo Diferencial (B43-2)

Constante de Tempo Integra (B43-1)
Ganho Proporcional (B43-0)

(1) afuncgéo Controlo PID pode ser activada ou inibida, activando ou desactivando o comando interno PIDEN
(C03-8). Este comando pode-se controlar mediante uma das entradas digitais Programaveis.

(2) Ver afig 5-9 e seleccionar a entrada para a regulagéo da referéncia do PID.

(8) Regular a entrada analégica a utilizar como realimentagdo com C07-5. Regular a gama da entrada
analdgica seleccionada nos parametros C12.

(4) Se os sinais de realimentacdo devem ser do tipo 4-20mA, utilizar a entrada FSI. Por outro lado poderia
utilizar a entrada AUX para sinais de 4-20 mA, regulando C12-2=2 (sinais de 1-5V), e ligando uma
resisténcia externa de 250 Ohms, 1%, 1/2W, entre os bornes AUX e COM.
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B44-0~3 Controlo Multibomba

O controlo Multibomba faz referéncia ao funcionamento até 6 bombas num sistema de controlo de bombas.
Uma bomba é controlada pelo variador de velocidade e o resto até 5 bombas auxiliares com um controlo
Ligar/Desligar através das saidas digitais

do VAT2000. A pressao num tubo mantém-se constante de acordo com a entrada de

referéncia do PID do VAT2000. ]

De forma standard o variador dispde do controlo Ligar/Desligar até 3 bombas. E possivel o controlo até 5
bombas com a carta opcional U2KV23RYO.

VAT2000
Regulagdo pressdo |FSV ou FSI

—_p"}_p‘ PID }—>| AN |l UVW » Controlo de velocidade
+ da bomba

v

Ligar / desligar Bomba 1

b J

Ligar / desligar Bomba 2

¥

Ligar / desligar Bomba 3

Ligar / desligar Bomba 4

h i

L 2

Ligar / desligar Bomba 5

Transdutor de pressdo

Realimentagdo (AUX ou FSI) 0-10V ou 4-20mA
Conversor

Exemplo de configuracdo de um sistema Multibomba
(com controlo Ligar/Desligar< de 5 bombas)
Para activar o sistema controlo multibomba, deve estar activada a funcao PIDEN (C03-8)
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1) Funcionamento do controlo Multibomba
Um exemplo do funcionamento do controlo Multibomba ¢é indicado a seguir:

T
e

ULT .

Saida PID

LLT

PSO1 ON
(Bomba 1)

PSO2
(Bomba 2) 4,

PSO3 ON
(Bomba 3)

PSO4 !
(Bomba 4) |

Sequéncia de saida

PSO5
(Bomba 5)

ULT: Valor do limite superior da saida do PID do VAT2000
LLT: Valor do limite inferior da saida do PID do VAT2000
T1: Tempo de espera

T2: Limite de tempo para funcionamento continuo

T3: Tempo comutagao

O controlo Ligar/Desligar de varias bombas é levado a cabo de tal forma que o
tempo de funcionamento de cada bomba seja 0 mesmo.

(1) Quando a saida do PID se mantém num nivel ULT durante o tempo T1, a bomba 2, que € a que tem o
tempo de funcionamento mais curto, liga-se (através da saida PSO2).

(2) Quando a saida do PID se mantém no nivel LLT durante o tempo T1, a bomba 1 (PSO1), com o maior
tempo de funcionamento desliga-se.

(8) Continuando (2), se a saida do PID se mantém no nivel LLT durante o tempo T1, a bomba 3 (PSO3) com o
maior tempo de funcionamento desliga-se.

(4) aligagdo ou desconexéo das bombas auxiliares ndo se realizara se a saida do PID alcanca os limites LLT o
ULT durante um tempo inferior a T1.

(5) Se o controlo Ligar/Desligar ndo varia durante um tempo T2, a bomba 4 (PSO4) com o maior tempo de
funcionamento desligar-se-4, e a bomba 5 (PSO5) com o tempo de funcionamento mais curto ligar-se-a
depois do tempo T3. Outros detalhes relativos ao controlo Ligar/Desligar de bombas indicam-se a seguir.

(6) Quando a saida do PID alcanga o nivel LLT, as bombas desligar-se-do Sequencialmente comegando pela
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bomba com maior tempo de funcionamento. Se ndo houver bombas auxiliares para desligar, o VAT2000
parara. Se a saida do PID aumentar acima do nivel LLT, o VAT2000 pde-se em funcionamento.

Saida PID

I , A o
T1 T1

PSO1 QN
(Bomba 1)

PS0O2 ON
(Bomba 2) ]

PS03 ON
(Bomba 3) |

RN PRSP SRS P ——— A — R

Funcionamento

VAT2 000 paragon

novo arranque

Funcionamento automatico do VAT2000 (Controlo Ligacao/Desligacdo de 3 bombas)

(7) Se o comando RUN do VAT2000 for desactivado, todos os comandos relativos ao controlo Multibomba
desligar-se-&o.

(8) Se ocorrer uma falha no variador, ocorrera o seguinte:

e Enquanto o comando RUN se mantiver activo, o controlo de Ligar/Desligar de bombas também estara
activo. O histérico dos tempos de funcionamento também se mantera.

e Se o comando RUN fér desactivado, todos os comandos relativos ao controlo Multibomba desactivar-se-
o também.

(9) Se desligar o variador, o histérico de tempos de funcionamento de cada bomba perder-se-a.

2) Método de regulacao

(1) Fixar o numero de bombas auxiliares mediante o parametro B44-0 (maximo 5). Relagdo entre o N° da
Bomba e os bornes de saida do variador:

N° da Bomba Bornes de Saida
1 PSO1
2 Standard PSO2
3 PS03
4 . PS04
5 Opcional PSO5

As saidas digitais néo utilizadas para o controlo Multibomba podem ser utilizadas como
saidas programaveis normais.

(2) O controlo Multibomba utiliza a fungéo PID. Ver a explicagdo dada para os parametros B43-0 a B43-4.
Coloca-se a funcao PID em funcionamento activando o comando PIDEN. O controlo Multibomba realiza-se
sempre no modo remoto (LED LCL apagado), através dos comandos RUN e RRUN.

(3) Ver a secgéo (1) e regular os parametros B44-1 a B44-3.

(4) Utilizando a fungé@o de Marcha por Referéncia (C20 = 0 a 3), as fungdes "marcha" e "paragem" do VAT2000
podem ser controladas pela entrada de presséo (FSV, FSI). Neste caso, o comando RUN ou RRUN
deveriam estar activados. Ver a explicagdo de C20-0 a C20-3.
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B45-0~6 Funcao "Transversal"

A funcéo "Transversal" realiza uma variagao da frequéncia tal como indica o grafico. Esta fungéo esta prevista
para o enrolamento uniforme de uma linha numa bobina num sistema de bobinagem.

Marcha “Transversal”

&
k4

FH (B45-0)

Frequéncia central (velocidade)

N

PROG

1) Funcao "Transversal"
(1) Para executar a fungéo "Transversal", activar o comando interno PROG.

(2) Se RUN ou RRUN = ON a maquina acelerara até a frequéncia (velocidade) central. Depois comega a
fungéo "Transversal".

(8) Se desactivar o comando RUN ou RRUN, a maquina desacelerara e parara.

(4) Durante o funcionamento desta fung¢éo, as rampas convencionais, rampa em S, limite de sobrecorrente
(OCL) e limite de sobretensado (OVL) ndo funcionarédo. Ainda assim funcionardo na aceleragéo ou na
desaceleragdo durante o arranque ou paragem.

(5) A frequéncia (velocidade) central pode-se seleccionar com C02-1.
C02-1 = 1: Analdgica (C07-4)
= 2: Painel (B45-0)
= 3: Sequencial (S0,S1)

Com a funcéo "Transversal" activada, o parametro B11-8 deve estar a 1(modo binario).
Se C02-1 =1, a frequéncia (velocidade) central sera dada por um sinal analdgico (seleccionado por C07-4).
Se C02-1 = 3, as operagdes seguintes ( 2) e 3)) realizar-se-do com os comandos internos S0 e S1.

128



VAT2000

2)

3)

4)

Desvio "Transversal" X, Y

A funcgéo "Transversal" permite realizar um desvio (incremento/decremento) da frequéncia central com os
comandos internos SO (X) e S1 (Y).

Frequéncia central (velocidade)

|42}

G(X) ......... l\

S1(Y) -

Desvio "Transversal" X, Y

A frequéncia (velocidade) central incrementa em X (B45-5) enquanto SO (X) estiver activo.
A frequéncia (velocidade) central decrementa em X (B45-6) enquanto S1 (Y) estiver activo.

Variacao da frequéncia central (velocidade) mediante um sinal analégico

Quando os comandos S0 e S1 sdo activados alternadamente, o valor da frequéncia (velocidade) central
correspondera a entrada analogica definida no parametro C07-4.

De certa forma, a frequéncia voltara primeiro a frequéncia (velocidade) central antes de incrementar ou
decrementar até ao novo valor regulado. Depois disto, este procedimento sera executado, mesmo que o
valor regulado seja modificado pelo sinal analdgico.

Precaucgoes

(1) Se modificar os parametros B45-0 a B45-6 enquanto se estiver a executar a fungao "Transversal', a
frequéncia (velocidade) de saida sé sera actualizada até um ciclo mais tarde.
Quando se retorna a frequéncia (velocidade) central intervém sempre as rampas A01-0 e A01-1.

(2) As fungoes de limite de sobrecarga (OCL) e limite de sobretensdo (OVL) ndo estdo activas durante a
execucao da fungdo "Transversal". Prestar especial atencao na definicdo do sistema.

(3) A frequéncia (velocidade) de saida durante a execucéo da fungédo "Transversal" esta limitada entre 5 e
100%.

(4) Quando se realiza a operagao de desvio "Transversal" tentar ndo activar o comando S0(X) e S1(Y)
simultaneamente. Se assim for, a frequéncia (velocidade) central mudara.
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B50-0~0 Funcao Automatica de Marcha
a B59-3

A frequéncia (velocidade), sentido de rotacéo e tempo de funcionamento podem-se controlar
automaticamente com a fungdo Automatica de Marcha.

o
]
©
ko) B51-1
3
© 1
=) |
© ' '
2 [ |
Pro} 1 | B54-1
> 1 |
g ! I |
= 1 1 1
(I | | |
1
! | B853-1 !
] 1 : 1 : v
1 I | ! | Tps
] 1 1 ! |
! ! I ! I
] 1 1 ! |
1 1 | ! |
] 1 | ! |
] 1 | ! |
: | ! : I
: 1 : 1 :
] 1 1 : |
! ! ! BS2-1 | !
1
1 EtL-D | Et-1 Et.-2 | Et.-3 i Et.-4 !
¥ 1. - 1. -~
! BS50-2 ' B51-2 - B52-2 ' B53-2 : B54-2 !
l |
! l
! I
] |
1 '
RUN

(1) O n°® maximo de passos é 10. Regular o parametro C02-0 = 4
B5n-0: Modo de marcha
= 0: Paragem
= 1: Marcha a frente
= 2: Marcha atras
= 3: Retorno
B5n-1: Frequéncia (velocidade) em %
B5n-2: Tempo de marcha (seg)
B5n-3: Retorno ao passo N°
=0a8
(indica o N° de passo seguinte a executar) n € o N° de passo de 0 a 9.
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@

©)

em seguida indicam-se os comandos internos da fungédo Automatica de Marcha.

RUN: a fungdo Automatica de Marcha activa-se ao dar a ordem de marcha (RUN). Comega no ponto do
processo em que se encontrava.

Nota 1) Esta funcéo é operacional no modo remoto (LED LCL apagado).
Nota 2) Os comandos internos R.RUN, FJOG e R.JOG néo estédo operacionais com esta funcéo.

S0: Se SO = ON, a temporizagao interna € parada. Isto é Util para deter a fungcdo Automatica de Marcha.
S1: Com o flanco de subida deste sinal passa-se ao passo seguinte .

S2: Se activa esta fungéo, reinicializa-se o programa de funcionamento.
As funcdes SO e S1 estédo operacionais apenas se a funcdo RUN estiver activada. A fungdo S2 nédo
esta relacionada com o estado da funcdo RUN e esta operacional permanentemente.
Ao passar de Remoto a Local (LED LCD aceso), a funcéo Automatica de Marcha é reinicializada ao
passo 0. O parametro B11-8 deve estar a 1 (modo binario).

Quando se utilize a fungdo Automatica de Marcha, o estado dos sinais internos digitais ACC e DCC (D04-4)
adquirem o seguinte significado: ACC: Activa-se quando foi executado o ultimo passo. (EOS) DCC: Idem a
ACC mas com légica inversa.
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Comando Marcha

C00-0 = 1; FRUN, R.RUN

Marcha a frente

C00-0 = 2; RUN, REV

7 RUN
Marcha atras
_T
o o P31 (R .RUN)
{C0O3-0=1)
RY0
Marcha a frente
0 RURN
Marcha atras
_T_
o © PSI {R.RUN}
(C03-0=1)
RYQ
C00-0 = 3; Comando permanente
Marcha a frente l
o o RUN
Marcha atras
_T_
& B PSI1 (R.RUN)
{C03-0=1)
IParagem
©lb - PSl4 (HOLD)
(C03-3=4)

f RY0

Freq. de saida

Freq. de saida
Velocidade
do motor

F.RUN

R.RUN

Freq. de saida
Velocidade
do motor

F.RUN
{RUN)

R.RUN
(REV)

Velocidade
do motor

F.RUN

>

i

R

REUN @ ————

HOLD
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C00-1
C00-2

Método Paragem comando de RUN
Método Paragem comando JOG

= 1: Paragem por inércia

= 2: Paragem por rampa

Numa paragem por inércia, a saida do variador desliga-se instantaneamente com a ordem
de paragem (RUN e R-RUN OFF).

Numa paragem por rampa, depois de dar a ordem de paragem, realiza-se uma rampa de
desaceleragdo até a frequéncia de paragem e entéo aplica-se a Frenagem em corrente
continua (CC) para parar o motor.

Velocidade do motor durante a
- =" paragem por inércia

-

-
-

Frequéncia de
saida

Frequéncia de
saida durante a
paragem por
inércia

R ded I a
- hampa de desaceleragéo

Frenagem CC

>~

F_RUNJ

(Nota) Para arrancar o motor depois de uma paragem por inércia, assegure-se que o motor esta parado. O
variador podera disparar se tentar arrancar com o motor em andamento (controlo V/f)

Entrada EMS

1: Fechado para parar (quando o contacto 1 esté ligado)
2: Aberto para parar (quando o contacto 2 esté ligado)

Método de paragem EMS

= 1: paragem por inércia sem falha da unidade

= 2: paragem por inércia com falha da unidade (quando a entrada EMS esta em ON, o variador néo tera saida,
e o relé FLT activar-se-4)

= 3: paragem por rampa (sem falha da unidade)

Mudanca método de controlo (selector J1)

Selector J1  =1: OFF =2: ON

Seleccionar quando se queiram utilizar operagdes auxiliares desde o bloco de terminais e operacdes basicas
desde o Painel de Operagéo (modo local).

Mais informacgéo na secg¢ao 5-5.
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C00-6 Mudanca método de controlo (selector J2)

Selector J2 =1: OFF =2: ON
Seleccionar quando se queiram utilizar operagdes auxiliares desde o bloco de terminais e operacdes basicas
mediante comunicagdo. Mais informacé&o na seccéo 5-5.

C02-0~8 Canal de entrada de referéncias

Mais informagéo na secgéo 5-9.

C03-0~7 Configuracao entradas Programaveis - 1

C04-0~9 Configuracao entradas Programaveis - 2

C05-0~9 Configuracao entradas Programaveis - 3

C06-0~8 Configuracao entradas Programaveis - 4

Mais informagéo na secgéo 5-3 e 5-6.

C07-0~9 Entradas analégicas

Mais informacéo na seccao 5-7.

C08-0 Autoarranque

=1: OFF
O motor permanecera parado inclusivé com a ordem de marcha depois da pré-carga

=2: ON sem "pick-up"
O motor arrancara se a ordem de marcha estiver activa depois da pré-carga. A frequéncia de saida
comecara desde 0 Hz.

ON

Alimentacao N

Pré-carga
(RDY interno)

RUN ,

(Comando Run)

Frequéncia de saida
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=3: ON com "pick-up"

O motor arrancara se a ordem de marcha estiver activa depois da pré-carga. A frequéncia de saida
realizara a fungéo "Pick-up", recuperando o funcionamento no ponto de velocidade em que se encontra

langado o motor. Util quando se fazem re-arranques momentaneos.

Fonte
Alimentagao

Pré-carga

(RDY interno)

RUN
(Comando Run)

Frequéncia saida
Velocidade Motor

|
|
|
|
1
|
1
1
|
|
|

-

|
|
1
|
|
|
|
|
1
|
l

|
|
s

\(elocidaJde Motor

(Excit.)

Busca velocidade Motor

Para controlo V/f, controlo vectorial sem sensor C30-0=1,2,3

Nota) Se utilizar o autoarranque, ndo se detectara o disparo de baixa tensdo. Por esse motivo, o codigo de
erro ficara registado em ECO~3.

Proteccao parametros

Evita as operagdes nado pretendidas desde o painel.
Os parametros susceptiveis de modificagdo dependerdo do valor regulado de acordo com a tabela em anexo.

o : Né&o protegidos
(alteraveis)

X : Protegidos
(n&o alteraveis)

Nota 1) C09-0 = 2 proibe qualquer alteracao.

Parametros B, C
Ajuste | Para- |Baésicos| Exten- | S/W H/W
valor |metros A didos
1 o) 0 o) 0 0
2 X X X X X
3 o) X X X X
4 0 X 0 X X
5 o) X o) o) X
6 o) o] o) o) o)
7~8 X X X X X
9 o) o] o) o) o)

Nota 2) C09-0 = 1 permite qualquer alteracéo.
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Painel de Operacoes

As teclas de operagcdes FWD , REV , STOP podem ser protegidas.

0-®-©

=1: Permite o controlo desde o teclado
=2 : Inibe o controlo desde o teclado
Indicar que, o motor parara quando a tecla @ fér pressionada durante dois segundos

=3 : So disponivel a tecla .

Tecla local LCL

=1 Inibe o modo local ( + ) quando a unidade esta em marcha

Nota) inclusivé durante a paragem, quando as fungées RUN, R.RUN, FJOG ou R JOG estdo em ON, ndo é
possivel a mudanga para o modo local.

= 2 : Permite a mudanca para o modo local ( + ) quando a unidade esta em marcha.

Limpar o histérico de falhas

Permite limpar o histérico de falhas, C09-6 = 1 e pressionar a tecla . Esta alteracdo néo ficara

registada na memoria interna.
Nao sucedera nada se se regular um valor diferente de 1.
Aplicar este parametro antes de entregar a unidade ao utilizador final.

Reinicializacao valores de defeito

Permite reinicializar os parametros por grupos.

9: Reset de todos os parametros (excluindo os de manutengéo)

10: Parametros A

11: Parametros B, C (funcdes basicas)

12: Par&metros B, C (fungdes extendidas)

13: Par&metros B (fungdes software)
Parametros C (fungdes hardware)

14: Parametros B (fungdes basicas)

15: Parametros B (fungbes extendidas)

16: Parametros B (fungdes software)

17: Parametros C (fungdes basicas)

18: Par&metros C (fungdes extendidas)

19: Parametros C (fungbes hardware)

Para valores inferiores aos indicados, o variador ndo realizara nenhum reset, e ndo regular a valores superiores
aos indicados.

Esta alteragéo néo ficara registada na memoria interna.

Registo parametros de utilizador

Regular o numero do parametro B, C que se visualiza em A04-0~7.
Para indicar um parametro B, exemplo: B10-1, regular 0.10.1.

Para indicar um parametro C, exemplo: C14-0, regular 1.14.0.
Mais informacéo na seccao 4-7.
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C12-0
Ci12-1
C12-2
C12-3

Entrada FSV

Entrada FSI

Entrada AUX

Constante de tempo filtro entradas FSV/FSI e AUX

A seguir, mostram-se alguns exemplos da relagédo entre o valor da entrada analdgica e a referéncia de

velocidade para as diferentes entradas FSV, FSI e AUX (C07-0 = 2 a 4). Para mais pormenores consultar a
secgéo 5-7-1

Ajuste freq. (veloc.)

A
C12-0 =1:0~10V Frequéncia = F---=-=-===-==------- .
Saisy Velocidad C12-0=1, 2 |
2 elocidade 0= |
=3:1~56V Max. : :
C12-0=3)
o Ik 5V
10V
Tensao de entrada
C12-1 =1:4~20mA C12-2 =1:0+10V
=2:0~20mA =2:0x5V
=3:1-5V
Freq. reg./ Vel. regl. Freq. reg./ Vel. regl.
a Marcha atras
A F' Y
I;/rl'gg-uenma """""""""" i I;/rl'gquéncia
H 1 “ e ax.
\,\/Aeg?(c'ndade C12-1=2 | *s. Velocidade
i \\Max. Quando se activa o
N ! : comando interno
£12-1=1 i
: - {—10V)
0 4ma 20mA SV

corrente de entrada FSI

Quando se activa o
comando interno

Frequéncia -
C122:1,2 | o,

................ Velocidade .
Max. h
Marcha a frente

Pode-se filtrar o ruido causado pela flutuagao da referéncia, incrementando a
constante de tempo.

Saidas digitais

Mais informagéo na secg¢ao 5-6-1.
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C14-0
C14-1

Ganho saida FM
Ganho saida AM

Frequéncia
de saida

Corrente de saida

O

C14-0 ov
T -
C1d-1 ov

(Nota 1) A maxima tenséo de saida de AM e FM ¢ aprox. 11V. Mesmo que se regule a um valor superior a 1
em C14-0~1, a tensao de saida ndo excedera os 11V.

ATN: banda de deteccao

Regula-se o nivel de detecgao ATN.

IDET: nivel de corrente

Regula-se o nivel de deteccao de corrente.

Percentagem respeitante a corrente
nominal (B00-6, BO1-6).

Existe uma histerese fixada nos 5%
na fungéo IDET.

Freq. c15-0

Reg.

_______ ______F_rt;q_uéncia
de saida

e

CH QN Tempo

a1

Corrente de saida

C15-1

et | L
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C15-2
C15-3

SPD1: nivel de velocidade - 1
SPD2: nivel de velocidade - 2

Regula-se o nivel de detecgéo de
velocidade SPD1 e SPD2.

Regular como percentagem da
frequéncia max. (B00-4) ou da velocidade
max. (B01-4).

Existe uma histerese fixada em

1% na funcdo SPD1 e SPD2.

ZSP: nivel deteccao veloc. zero

Regula-se o nivel de deteccéo

de velocidade zero ZSP.

Regular como uma percentagem da
frequéncia max. (B00-4) ou da velocidade
max. (B01-4).

O grafico mostra a frequéncia de saida
ou a velocidade do motor.

Existe uma histerese fixada em

1% na funcao ZSP.

Frequéncia de saida

C15-2

C15-3

C15-4

Frequéncia de saida
(Velocidade motor)

i
]
1
;ON ! Tps
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C20-0

C20-1

C20-2

C20-3

Frequéncia (velocidade) marcha/paragem

Histerese marcha/paragem

Referéncia maxima permitida no arranque

Tempo de atraso

O seguinte diagrama mostra o funcionamento das ordens RUN e R-RUN.

1)

©)

RUN RUNX oo mmmmo oo
R.EUN i | RUMY
| temporizagao [
! a ligacdo C20-3 I
|
I.. R e im e e e e me e e e e

Regulacéo de
frequéncia

5
L/

M

Frequéncia de Marcha

O motor arrancara quando a referéncia de frequéncia (velocidade) for superior ao valor regulado no
parametro C20-0, e 0 motor permanecera parado para um valor inferior.

Esta fungéo permite arrancar e parar o motor mediante o sinal de referéncia.

Referéncia maxima permitida no arranque
Se o valor da referéncia de frequéncia (velocidade) for superior a C20-2, o motor ndo arrancard, ainda que a
ordem de marcha (RUN X) esteja a ON.

Nota) Nao podem utilizar-se simultaneamente a frequéncia (vel.) marcha/paragem e a referéncia maxima
permitida no arranque. Regular C20-0 ou C20-2 a 0.

ON

F-RUN
ON

RUNY

tDLY
C20-3

Tempo de atraso

Retardar-se-a a ordem de marcha ao motor (RUN X) no tempo regulado em C20-3.

Util para sincronizar com maquinas externas como freios mecanicos.

Nota 1) O valor 0 inibe estas fungdes (1), (2) ou (3).

Nota 2) Os fungdes (1), (2) e (3) ndo funcionardo durante o modo jogging.

Nota 3) A funcéo (3) ndo funcionara durante o modo local.

Nota 4) Quando se utilizem estas funcdes (1), (2) ou (3), o LED FWD ou REV estara intermitente.

140



VAT2000

C21-0
c21-1

Numero reinicios
Tempo espera reinicio

A funcao reinicio permite re-arrancar (com “pick-up”) depois de um disparo. Fixar o nUmero de tentativas e o
tempo de espera (tRW). Se o “pick-up” ndo é possivel mediante o nimero de intentos visualizar-se-a o erro
10-4.

As falhas que permiten reinicios sdo: médulo de poténcia ( P/= = r), sobreintensida (&i- = r), sobretenséo

(&0 = r)Rm3), sobrecarga (=i = ), sobretemperatura (I3 . ) proteccéo a terra ( Lil=

e ).

QC ac
JC
Velocidade
@ @ @ do motor
:.._..t- . : : Tempo

!C21-1' | \
|

FLTint. ' =1 | nep =3

I .

@ Tentativa depois de paragem seguida de sobrecarga L

@ & Excitagédo / Rearranque

@ Excitagéo completa e tentativa

Nota 1) Se C21-0 = 0, a funcéo reinicio fica inibida.
Nota 2) Durante os reinicios o relé FA-FC ndo comutara.

Nota 3) O reinicio por baixa tenséo (OVT) pode ndo funcionar correctamente se a tensao no bus de CC fér
baixa.

Nota 4) Se desaparecer a ordem de marcha durante o reinicio, o reinicio cancelar-se-a, e o relé FA-FC
comutara (passa a ON).

Nota 5) A fungéo "pick-up" ndo por se activada com o controlo vectorial em malha fechada (C30-0 = 4).

PRECAUGCAO

Util quando se produzem disparos esporadicos, esta fungéo limpa o erro e rearranca novamente. Se a avaria persistir, 0
variador pode avariar-se, sendo conveniente analisar as causas da avaria.

Tempo espera "pick-up"

E o tempo compreendido desde a falha até que comece a fungéo "pick-up".

Este tempo tem de ser superior ao de desmagnetizagdo do motor. A tensdo de desmagnetizacdo é a gerada
pelo motor mediante um corte repentino de tenséo, estando normalmente compreendido entre 1 e 3 segundos.
Este tempo pode ser superior em motores de grande poténcia.

Limite corrente "pick-up"

Fixa a corrente maxima durante a fungéo "pick-up". Este parametro s6 é valido para a
fungéo "pick-up".

Valor de defeito: 0 100%.

Deve variar-se unicamente quando se quiser limitar o binario de arranque.

C21-3 = Corrente excitagdo do motor (%) +10%
(Normalmente deve estar compreendido entre 30 e 40%)
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<Funcao "pick-up">

A excitagéo inicia-se quando FRUN ou R.RUN e activada no estado PICK ON (excitagdo activada), ou quando o sistema
e colocado em tensédo pelo arranque automatico por excitacdo (C08-0=3).
A operacao de excitagcéo e efectuada com a ajuda da fungéo limite de corrente de sobrecarga, tal como indicado abaixo.

Frequéncia de saida

N Frequéncia Max

Frequéncia regulada

Y

Tensdo de saida Tps

[ 9

_____ 1o __ (1) Tempo de espera "pick-up" C21-2
(2) Limite de corrente "pick-up"
(3) Sincronizagéo V/f
: | ! N (4) Reaceleracao
Corrente do motor: : ' : E : Tps
1 1 ! i
L 3 1 | ! 1 1 1
Loy | '450% ! B18-0(150%)
1 1 : 1 —
1 i !
3! |
1 I
' | : : .
FUCP MR ORI Tes
' Modo “Pick up” ..:, Modo Normal
C22-0 Sobrecarga (L0) Tempo
Cc22-1 Sobrecarga OHz (L2) (minutos)
£22-0=50% B822-0=100%
C22-2 Sobrecarga 0.7 Frequéncia base (L1)

Permite regular a sobrecarga desejada (OLT). Pode modificar-se a
caracteristica de tempo inverso com C22-0 como se mostra na figura.  2f------2-%----t -\
O valor de 100% corresponde a corrente nominal (B00-6, BO1-6).

Nota 1) N&o regular este valor acima da corrente nominal do
variador.

Para um motor autoventilado, trabalhando a baixa velocidade
continuamente, devem regular-se os parametros C22-1 e C22-2 em

funcéo das caracteristicas do motor. 50% 100%: éso%
A . . . . orrente de
Nota 2) Para frequéncias inferiores a 1 Hz, o variador disparara a saida
75% da corrente nominal do motor num minuto.
Nota 3) Se a corrente de saida exceder 155%, a curva de Referéncia sobrecarga
disparo térmico modifica-se. O variador disparara a . L0}
170% de corrente em 2.5 segundos. 93,2
Nota 4) As caracteristicas acima descritas utilizam-se em modo

V/f binario constante (C30-0 = 1), controlo vectorial
"sensorless" (C30-0 = 3), e controlo vectorial em malha c22-1
fechada (C30-0 = 4).

Para modo V/f binario variavel (C30-0 = 2)
ver secgao 6-6

-~ ™

Frequéncia Frequéncia Base
Base x 0.7  (B00-5, B0O1-5)
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C24-2
C24-3

Frenagem por perdas no motor

A fungéo frenagem de fluxo incrementa a tensdo numa percentagem relacionada com a tensdo nominal de
saida (B00-3) a frequéncia base. O valor por defeito & 50%.

Quando a tensdo do barramento de CC aumenta durante a desaceleragdo ou por regeneracéo da carga, o
variador incrementa a tensédo de saida e decresce o rendimento do motor, pelo que se evita o disparo por
sobretensédo. Esta funcéo so6 ¢é valida quando C31-0 = 3, 4 (em modo V/f).

Nota 1) Controlar o aquecimento do motor.
Nota 2) Se a regulagéo da lei V/f ndo fér adequada, poder-se-ao produzir disparos por sobretenséo.

Nivel proteccdo sobrevelocidade

Permite regular o nivel de proteccéo de sobrevelocidade. Regula-se como percentagem da frequéncia
maxima (B00-4) ou de velocidade maxima (B01-4). Controla a frequéncia ou velocidade de saida como
sinal de referéncia.

Frequéncia de saida
Velocidade do motor

F 3

G240 [---mmmmmmm e

Motor em
paragem

» Tps

FLT
(Sobrevelocidade)

Modo controlo deteccéao de velocidade

Activo com modo vectorial com sensor (C30-0 = 4).

=1 : Nao provoca falha de deteccéo velocidade.

= 2 : Provoca falha de deteccédo de velocidade, comutando o relé FLT. O motor parara por inércia.

= 3 : Provoca falha de deteccéo de velocidade, ocasionando uma falha menor (ALM). O modo de controlo
passa do controlo vectorial com sensor a controlo vectorial "sensorless". Quando o nivel de deteccéo de

velocidade volta a ser restabelecido, 0 modo de controlo volta a ser controlo vectorial com sensor, e
desaparece a falha menor. A falha menor fica registada no parametro D05-0.

Nivel erro deteccao velocidade
Nivel recuperacao erro deteccao velocidade

E valido com C24-1 = 3.

E uma percentagem relativa a velocidade maxima (B01-4).

Se o desvio da deteccéo de velocidade é superior ao valor regulado em C24-2 durante 2ms, produzir-se-a uma
falha de deteccéo de velocidade, e 0 modo de controlo passara de controlo vectorial com sensor a controlo
vectorial "sensorless". Quando o desvio da estimativa de velocidade em controlo vectorial "sensorless" é
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inferior ao valor regulado C24-3, a detecgao de velocidade volta ao estado normal. O controlo retorna do modo
de controlo vectorial "sensorless" ao controlo vectorial com sensor.

Tempo reducéao tensao funcao Poupanca de energia [seg]

E o tempo necessario para reduzir a tenséo de
saida desde o valor actual, segundo a
regulacdo V/f, até 0V, depois da frequéncia de
saida ter alcancado a frequéncia de regulagéao.
O valor por defeito é 1s. Qqar}qo se utilizem Tensaio segundo
cargas com flutuagdes de binario, e a regulacéo V/f
frequéncia de saida for limitada pela corrente,

reduzir o valor regulado. Incrementar esta

regulacdo se a rotagdo do motor for instavel

durante a reducao de tenséo ou se durante a

recuperacéo se produzir um disparo. Tenséo [r=-=-=t
perag P P reduzida

Tens&o de saida
&

= 100%

<251
{10~1007

¥ Tps

C25-0
(0.1~-30.0

Limite inferior de tensao funcdo Poupanca de energia [%]

Esta funcéo fica inibida com o valor de

regulacao 100. A gama de funcionamento

esta compreendida entre 10 e 99 (a regulagéo Tensdo de
deve realizar-se com o motor parado). saida 4
Este parametro € o limite inferior de
tensao para a fungéo de poupanga de Tensao segundo - 100%

energia ou incremento do rendimento. regulacédo V/f A Flutuacio tensio d
Quando n&o se utilizar a fungéo de alta ol Salfdl;ag‘r}‘%qiésncﬁa ©
Eficiéncia, utilizar a lei V/f relagdo 1

quadratica. ” ) Regl. C25-1 (10-100%)
A regulacéo habitual € 10. Se a rotagéo . !

do motor for instavel durante a redugéo de i i

tenséo ou se durante a recuperagao se »~
produzir um disparo, aumentar este valor p)
adequadamente. # Tempo

Limite inferior de reducao
de tensdo de saida f

LY

Operacao funcao Incremento do rendimento

Em aplicacbes de binario constante, as perdas do motor em vazio sdo maiores do que a plena carga, pelo que
o rendimento & muito baixo. Assim, dependendo da carga, a tensédo de saida variara segundo C25-0 e C25-1,
melhorando a eficiéncia do motor.

Nota) O deslizamento aumentara durante a operacéo de alta eficiéncia, pelo que se recomenda a utilizagdo da
Autoregulagéo e activar a compensacao automatica de binario (A02-1 = 2).

Seleccao frenagem dindmico DB

Activa a fungéo de frenagem dindmica por dissipagéo com resisténcia DBR (interna
ou externa) ou por frenagem por perdas no motor.

Para mais informacao sobre a fungéo de frenagem por perdas no motor ver descricao
do parametro (C22-4). Esta funcéo so6 esta disponivel no modo V/f (C30-0 = 1, 2).
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Seleccao numero canais do Encoder

Regula o nimero de impulsos do encoder (1 ou 2 canais).
A fungéo permite converter um sinal (de 1 s6 canal), por exemplo de um detector de
proximidade, em dois sinais de impulsos desfasados 90° (2 canais).

'

|B-IN ‘U 1\'_%

Oscilador de 2 canais

=1: Regular a este valor quando se utiliza um encoder de 2 canais (desfasados 90°). Pode-se identificar o
sentido de rotacdo e que a velocidade seja estavel inclusivé a baixas velocidades.

=2 : Regular a este valor quando se utiliza um encoder de 1 canal.
Ligar s6 o canal A a entrada de impulsos e deixar sempre o outro canal desligado.
Neste caso o sentido de rotagdo nédo é reconhecido pelos impulsos do encoder, pelo que o variador o
tera de identificar a partir do comando de marcha (RUN ou RRUN).

Nota 1) Utilizar encoders de 2 canais para trabalhar a baixas velocidades ou em ambos sentidos de rotagéo.
Nota 2) Os encoders de 1 s6 canal ndo se podem utilizar com 0 modo de controlo para motores PM C30-0 = 5.

Tipo de impulsos de saida do Encoder ABZ

Utilizando um encoder de dois canais, o sentido de rotagéo é reconhecido gragas ao desfasamento existente
entre os impulsos de ambos canais.
O pulso da fase Z é a detecgéo da posicéo 0 utilizada apenas para controlo de motores PM.
Por defeito, os impulsos do encoder devem estar desfasados como se indica no grafico.
Com o VAT2000, durante a marcha a frente (FWD) os impulsos do encoder ficam definidos segundo o seguinte
grafico.

Inversao

A-IN1 Q Comutador A-B
[:-a 0 ool A | E—

B-IN1 Mg -o;ib—‘ = — —

[ O
o fee

Oscilador de dois canais

Circuito de conversao de pulsos Definicao encoder VAT 2000
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Se utilizar um encoder com diferentes especificagdes, regular este pardmetro segundo a seguinte tabela.

N.° A-IN B-IN Z-IN Comu-
Regu- | directo/ | directo/ | directo/ | tacédo
lacdo | inverso | inverso | inverso AB

0 - - -

1 Inverso - -

2 - Inverso - N&o

3 Inverso | Inverso - comutavel
4 - - Inverso

5 Inverso - Inverso

6 - Inverso | Inverso

7 Inverso | Inverso | Inverso

8 - - -

9 Inverso - -

10 - Inverso - AB

11 Inverso | Inverso - comutavel

12 - - Inverso

13 Inverso - Inverso

14 - Inverso | Inverso

15 Inverso | Inverso | Inverso

C51-0 Tipo de Encoder para motores PM

Utilizar um encoder com um terceiro canal de 180° de desfasamento para este tipo de motores.

Consultar o manual especifico da carta opcional U2KV23DNS3.

6.7. Aplicacoes em binario variavel

6.7.1. Especificacoes para aplicacoes em binario variavel

As aplicagdes com cargas de binario variavel sdo aquelas onde o binario resistente diminui quando se reduz a velocidade,
por exemplo ventiladores, bombas, etc.... Também se denominam aplicagdes com cargas de binario quadratico.

PRECAUGCAO

ou bombas.

Para qualquer outro tipo de aplicagéo, devem ser utilizadas as especificagdes de binario constante.

As especificagdes de binario variavel devem ser aplicadas em cargas com lei quadratica como é o caso de ventiladores

As especificagdes para cargas em binario constante e binario variavel especificam-se no Apéndice 1.

Binario

F 3

Carga de binario quadratico
Ventiladores, bombas

! B

Velocidade

Curva de binario

Para caracteristicas de binario que sigam uma lei quadratica utilizar-se-a binario variavel.
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6.7.2. Seleccao das caracteristicas da carga

Seleccionar as caracteristicas da carga com os seguintes parametros.

No. Nome Valor Valor Valor Un. Funcao
p/ min. max.
defeito
C30 - Modo controlo
0 Modo controlo - 1. 4. - =1: Controlo V/f (binario constante:

sobrecarga 150% durante
um minuto)

=2 : Controlo V/f (binario variavel:
sobrecarga 120% durante
um minuto)

(1) Valor regulado por defeito = 1: binario constante. A regulagédo deste parametro provoca modificagdes tanto do valor
como da gama de valores de outros parametros associados, pelo que deve ser este o primeiro a ser regulado.

(2) Este parametro néo é afectado por C09-7: reinicializagdo dos valores de defeito.

Se aplicar a reinicializagdo dos valores por defeito, os parametros modificados pelo utilizador sdo limpos.

() Os parametros cujo valor e gama se modificam mostram-se na seguinte tabela.

No. Nome Valor Valor Valor Un. Funcao
p/ min. max.
defeito
A02 - Reforco de Binario
2 Incremento de binario Nota (1) 0.0 20.0 % Regula o binario a OHz
AO3 - Frenagem CC
2 Tensao frenagem CC | Nota (1) | 0.1 | 20.0 %
B0O - Gama de saida
6 Binario constante Nota (2) | Corrente nominal A Regula o limite de sobrecorrente,
Gama uni.| binario constante sobrecarga OLT e % de corrente.
x 0.3~1.0
Binario variavel Corrente nominal
binario variavel
x 0.3~1.0
B18 - Limite de sobrecarga
0 Binario constante 150. 50. 300. %
Binario variavel 105. 50. 120

Nota 1) O valor por defeito depende da gama da unidade e do tipo de carga.

Nota 2) A corrente nominal para Binario constante e Binario variavel pode ser consultada no Apéndice 1.
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No. Nome Valor Valor Valor Un. Funcao
p/ min. max.
defeito
C22 - Sobrecarga
0 | Sobrecarga % Os valores de C22-1, 2 limitam-se
Binario constante 100. 50. 105. com a regulacédo deste parametro.
Binario variavel 100. 50. 105.
1 Sobrecarga OHz % O valor maximo de C22-2 regula-se
Binario constante 100. 20. 105. com este parametro.
Binario variavel 100. 20. 100.
2 Sobrecarga 0,7 Freq. base % O valor minimo regula-se relativamente
Binario constante 100. 50. 105. a C22-1.
Binario variavel 100. 50. 100.

Nota 3) Quando se modifica o tipo de carga, os pardmetros séo reinicializados com os valores por defeito, pelo que devem

ser todos revistos e alterados de acordo com a aplicagéo.
Nota 4) Os restantes parametros ndo séo alterados pela mudanga de tipo de carga.

6.7.3. Sobrecarga
A curva de sobrecarga muda em funcéo do tipo de carga.

A seguir mostra-se a curva de sobrecarga para um valor de 100% no parametro C22-0.
A corrente nominal (B00-6) é a referéncia para o valor de corrente (%).

Tempo de disparo
b

Caracteristica de carga de binario variavel
(C30-0=2)

Caracteristica de carga de binario constante

Curva sobrecarga

Nota 1) Curva de binario constante:

(%) Corrente de saida

(1) Até 1.0Hz, o variador disparara para 75% da corrente nominal num minuto.
(2) Se a corrente de saida exceder 155%, o variador disparara a 160% de corrente em 10 segundos e a 170%

em 2.5 segundos.

Nota 2) Curva de binario variavel:

(1) Até 1.0Hz, o variador disparara com 75% da corrente nominal em 24 segundos.
(2) Se a corrente de saida exceder 120%, o variador disparara a 125% de corrente em 7.5 segundos e a 135%

em 0.94 segundos.
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6.8. Regulacao parametros do Controlo Vectorial

O VAT2000 permite, de uma forma féacil, a regulagdo da funcéo ASR e dos parametros de controlo de velocidade, mediante o
processo de Autoregulacdo. Quando for necessaria uma elevada resposta ou uma precisdo de controlo, deve-se realizar uma
regulacdo manual. Nesta secgéo explica-se a configuragédo do sistema de controlo de velocidade e os parametros que
necessitam de ser regulados no Modo de Controlo Vectorial.

6.8.1. Sistema de controlo de velocidade

A seguir pode-se observar o diagrama de blocos do sistema de controlo de velocidade do VAT2000.

Com a Autoregulacéo regulam-se os parametros relacionados com o controlo da corrente de excitagéo, corrente de binario,
observador de fluxo e bloqueio de estimativa de velocidade. Os paradmetros relacionados com o regulador de velocidade, o
limitador de binario, o observador do binario da carga, varios filtros passa baixo, etc. Devem ser regulados em funcéo da
aplicagéo final. Portanto este controlo ndo pode ser simplificado somente com a Autoregulagéo. O utilizador final deve
regular estes paradmetros para optimizar o sistema. Quando proceder a regulagdo, ter em conta o seguinte diagrama de
blocos.

1 1
i Limites de i Corrente : :
Regulagdo de ! binario 1 de binario , I
velocidade —7 .t ] by |
e St Ao e g
B30-3 i b7 ! !
= : |‘ {>—_4 :
_\\ 1 (- 1
= . y J N
! ! T Detecgao Deteccéo de
fmmmsmmmmsees Comando ool L L de corrente| | velocidade
——————————— de
I | P
_[Observador de|__ binario
| bindrio (carga) | | Velocidade
| - = do motor
femeeaneaan ! (Bavdlemw Y i detectada
Fomnm e I T SN O 1 I
I[Controlo de | } i— i
f{corrente de | 1 .
| excitagio | ! Velocidade do ! [opservador ce !
! : motor estimada | fluxo e .
8208) 1 (Ba2G{Baxy) ! || estimativa de !
' (B3 o Bas) | Controlo 1| velocidade |
| i Velocidade ~ Vectorial oo !
"""""" do motor sem senso:r’/) —]
o
Controlo
vectorial
com sensor
Diagrama de blocos do sistema de controlo de velocidade do VAT2000
Nota) Todos os parametros relacionados com esta fungéo estéo indicados no diagrama.
6.8.2. Regulador de velocidade
O regulador de velocidade (ASR) € um controlo Pl, com os seguintes parametros:
No. Parametro Funcao
A10-0 Resposta ASR Resposta de frequéncia em radianos/segundo do ASR.
A10-1 Constante tempo de maquina 1 Tempo aceleragao da inércia da carga e do motor até a velocidade
nominal com o binario regulado.
A10-2 Compensagéo constante de tempo Compensagéao aplicada a constante de tempo integral do
integral regulador de velocidade (ASR).
B13-6 Compensagéo ganho ASR numa Valor ganho de compensacéo ASR a velocidade maxima.
gama de poténcia constante Compensa o ganho ASR na gama de poténcia constante.
Reduzir este valor se aparecem oscilagdes no ASR em Modo
Vectorial "sensorless"
B30-2 Limite mudancga proporcional ASR Previne o ganho do ASR face a rapidas alteragdes, se a
referéncia de velocidade ou a velocidade muda repentinamente.
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6.8.3. Limitador de binario

Limita o binario de saida. Regular um valor adequado para proteger a carga.

Limite de binario directo) Regular um valor suficientemente alto para obter o binario desejado durante o funcionamento do
sistema.

Nota) O binario de saida fica limitado com o limite de corrente (B18-0), mas ao se limitar pode nido ser obtido o binario
desejado.

Limite de binario regenerativo) Regular um valor suficientemente alto para obter o binario desejado durante a regeneragéo.
Nota) O binario de saida limita-se com o limite de corrente (B18-0), mas ao limitar este parametro pode néo ser obtido o
binario desejado. Se néo se dispde de frenagem dinamica e a regulagcéo é excessivamente alta, podem-se produzir disparos
por sobretensdo. Neste caso, reduzir o limite de binario regenerativo.

No. Parametro Funcao
A10-3 Limite de binario ASR Limite de binario directo ASR.
A10-4 Limite de binario regenerativo ASR Limite de binario regenerativo ASR.
A10-5 Limite de binario regenerativo. Paragem | Valor limite regenerativo ASR durante a paragem de Emergéncia.
de Emergéncia
A11-2 2 limite de binario ACR Limite de binario directo ACR.
A11-3 Limite de binario regenerativo ACR Limite de binario regenerativo ACR

6.8.4. Controlo corrente excitacao

A corrente de excitacdo controla-se para estabelecer o fluxo do motor. E produzida uma redugao da corrente na gama de
poténcia constante ou durante a saturagcéo de tensdo, com o que o controlo de magnetizagéo de alta velocidade incrementa
o fluxo do secundario a alta velocidade.

No. Parametro Funcao

B32-0 Selecgéo controlo vectorial alta Permite magnetizar rapidamente o motor nos processos de
velocidade arranque.

Funcionando na gama de poténcia constante ou com saturagdo da
tenséo de saida é necessario um processo rapido de reducéo de
corrente e controlo de magnetizagéo para conseguir o fluxo
6ptimo do motor rapidamente.

Seleccionar também para aceleragdo do motor inclusive com
cargas ligeiras.

B32-2 Selecgdo compensacao tensao de Se a tensado de saida em controlo é superior a tensdo de saida que
saturagéo pode dar o variador, seleccionar este pardmetro para limitar a
corrente de excitagdo de modo a prevenir oscilacdes de corrente e
binario.

Seleccionar quando se incrementa a tenséo de saida acima da
tensado de entrada, ou quando se altera a tensado de entrada.
Se se verificar uma saturacao de tenséo, produzir-se-a uma
variagdo de binario. Neste caso, diminuir BO1-9 para evitar a
saturacao de tenséo.

B33-x Tabela referéncia velocidade Referéncia de velocidade para alterar o valor da M’ (Ind. Exc.) em
fungcdo da velocidade.
Regular como se mostra na tabela para a gama de poténcia

constante.
B34-x Compensacéo flutuagéo M’ Compensa a flutuagéo da Indutancia de excitagdo em fungéo da
(Indutancia excitacao) tabela B33 de referéncias de velocidade.
* regula-se automaticamente mediante o Autojuste modo 4.
(B19-0=4)
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<Regulacéao da tabela de referéncias de velocidade>

Na zona de gama de poténcia constante produzem-se grandes oscilagcées de M’, pelo que pode utilizar-se o seguinte
diagrama como referéncia (a velocidade nominal é 1).

A
Coeficiente
flutuagéo ‘M’
100%

(

i Velocidade
: »
03 08 111 1.2 1.4 17 2
! Gama funcionamento >
Regulacao tabela de velocidades de referéncia
6.8.5. Regulador de corrente
O regulador de corrente (ACR) € um controlo Pl, com os seguintes parametros.
No. Parametro Funcao
A11-0 Resposta ACR Frequéncia em radianos/segundo da resposta ACR.

Se a regulacéo fér demasiado baixa ou demasiado alta, a corrente
serda instavel, e actuara a proteccao de sobrecarga

A11-1 Constante de tempo ACR Constante de tempo ACR.
Se a regulacéo fér demasiado baixa ou demasiado alta, a corrente
serd instavel, e actuara a proteccgao de sobrecarga.

B13-7 Compensagédo ganho ACR para Valor de ganho proporcional de compensacao ACR a velocidade
a gama de poténcia constante maxima

B32-4 Seleccao tensdo ACR modelo FF Controla-se a flutuagé@o de tenséo devida a Indutancia de
("feed forward") disperséo.

Incrementa-se a velocidade de resposta do regulador de corrente
(ACR). Seleccionar se a corrente oscila no controlo vectorial
"sensorless".

6.8.6. Mecanismo do observador de fluxo e estimativa de velocidade
Parametros utilizados no controlo vectorial "sensorless".

No. Parametro Funcao

B31-0 Ganho observador de fluxo Ganho realimentacao do observador de fluxo.
Se produzir oscilagdes da velocidade estimada na operagéo de alta
velocidade, regular entre 1.2 e 0.9.

B31-1 Ganho proporcional velocidade Ganho proporcional do calculo de estimativa de velocidade. Para
estimada incrementar a velocidade de resposta aumentar o valor. Se o valor
fér demasiado elevado o valor da estimativa de velocidade pode
oscilar.
B31-2 Ganho integral velocidade estimada Ganho integral do calculo de estimativa de velocidade.

Para incrementar a velocidade de resposta aumentar o valor. Se o
valor for demasiado elevado o valor da estimativa de velocidade
pode oscilar.
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6.8.7. Observador de binario (carga)

Calcula a variagéo da carga aplicada ao motor e compensa-se o comando de binario.

Utilizar o observador de carga para incrementar a resposta face a variagoes.

Mediante a regulacao do regulador de velocidade (ASR) em P e utilizando o observador de carga, pode-se suprimir as
sobreoscilagdes.

No. Parametro Funcao
B30-0 Ganho observador de carga Para incrementar a resposta face a perturbacoes externas
regular um valor elevado.
Se o ganho fér demasiado elevado, a saida de binario pode oscilar.
Quando regulado a zero o observador de binario ndo funciona.
B30-1 Constante tempo de maquina Constante de tempo de maquina usada pelo observador de carga.

6.8.8. Filtros Passa Baixo

Regulam-se as constantes de tempo utilizadas nos filtros passa baixo para a detecg¢édo de velocidade, comando de
velocidade ou comando de corrente de binario, etc.
Mediante a regulacdo destas constantes de tempo podem ser eliminadas as vibragdes causadas pelo ruido e as oscilagoes.
Se excessivamente altas, o controlo ndo seréa efectivo.

No. Parametro Funcao

B30-3 Constante de tempo FPB de velocidade | Pode-se eliminar o sobre-abaixamento regulando-o a velocidade
regulada de resposta.

B30-4 Constante de tempo FPB de detecgéo Pode-se eliminar o ruido da deteccéo de velocidade.
de velocidade

B30-5 Constante de tempo FPB de detecgéo Contante de tempo utilizada pela entrada de detecgéo de
velocidade para ASR velocidade no regulador de velocidade.

B30-6 Constante de tempo FPB de detecgéo Constante de tempo utilizado no valor de detecgéo de
de velocidade para a compensagéo velocidade para compensar durante a gama de poténcia

constante, compensar perdas no ferro, etc...

B30-7 Constante de tempo FPB da corrente Constante de tempo para o comando corrente de binario

de binario

152



VAT2000

7. Capitulo 7 Opcoes

7.1. Relacao de opcgoes

A seguir mostram-se as opgdes disponiveis no VAT2000. Este capitulo dedica-se as unidades externas e aos esquemas de
ligagdo do circuito principal.

Dispositivos de protec¢cao
Circuito de poténcia

Fonte de
alimentagao

]
]
i
i
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i
¥
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| !
JFusivel ou b
« disjuntorContactor; ! ACL
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~ Opgéo “Stand-Alone” -
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Unidade
DBR
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Descarregador
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Filtro -
VAT2000 ide sobretensoes!
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Fig. 7-1 Configuracdes de opcao

Tabela 7-1

Unidade

Tipo

Funcao

Esquema de ligacao do circuito principal

(Ver Tabela 7-2)

Disjuntor Seleccionar segundo a Instalar sempre como elemento de proteccéo da

(MCCB) ou poténcia do ligacdo e dos componentes periféricos.

fusivel equipamento.
(Tabela 7-2)

Contactor Seleccionar segundo a Instalar para permitir um isolamento do variador.

magnético (MC) poténcia do Quando se utilizar a unidade DBR, instalar sempre este dispositivo
equipamento. para proteger o DBR. (Ver Fig. 2-4.)
(Tabela 7-2)

Opcoes externas
ACL ACR-e e o o Se a capacidade do transformador de alimentagéo fér superior

a 10 vezes a capacidade do variador, instalar sempre este
dispositivo para proteger o variador. Estéa previsto para melhorar
o factor de poténcia e suprimir os harmoénicos de corrente.

O factor de poténcia é aprox. 0,9.

DCL

DCR-¢ e e o
(Ver Tabela 7-2)

Instalar este componente para melhorar o factor
de poténcia.

Também equilibra a alimentagdo como a ACL.

O factor de poténcia sera de aproximadamente 0.9.

Filtro de ruido
CEM

PR-e e e e
(Ver Tabela 7-2.)

Este componente suprime o ruido electromagnético gerado pelo
variador. O ruido electromagnético é a radiagdo de ondas
electromagnéticas nas bandas de radiofrequéncia e que aparecem
nos cabos de alimentacdo. A montagem deste componente € recomendada
para criar um equilibrio com os dispositivos periféricos do variador.

de sobretensoes

Unidade DBR U2KV23DBU-e e Utiliza-se quando o processo de paragem do motor utiliza
(Ver Tabela 7-2.) frenagem dinamica.
Descarregadores | ACR-e e o filtro RC Protege o motor contra sobretensdes, pode ser necessario se o cabo

de ligagao ao motor tiver mais de 30 m.

(continua na pagina seguinte)
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No. de estagdes : 126 estagdes

VAT2000
Tabela 7-1 (continuacéo)
Opcoes internas (Para montar no interior do variador)
Unidade Tipo Funcao Indicacao
(Manual de na placa
instrucoes) (Nota 1)
Carta de encoder U2KV23DN1 | Carta de realimentacao de velocidade para controlo vectorial de |
1 (Compativel (PCST-3229) | motores inductivos, sendo compativel com encoders de saida Push-
saida Push-Pull) Pull. Resposta de frequéncia: entre 60+10kHz e 20kHz.
Carta de encoder 2 U2KV23DN2| Carta de realimentagéao de velocidade para controlo vectorial de |
(Compativel saida (PCST-3300) | motores de inducéo, sendo compativel com encoders de saida
driver) por driver. Resposta de frequéncia: 250kHz (sinal: A, B, Z e fase)
Carta de encoder 3 U2KV23DN3 | Carta de realimentagéo de velocidade para controlo vectorial de motores de |
(Compativel com iman | (PCST-3301) | iman permanente, sendo compativel com encoders de saida por driver.
permanente) Resposta de frequéncia: 250kHz (sinal: A, B, Z, U, V, W e fase)
Interface de relé U2KV23RYO0 | Permite ampliar os pontos de entrada/saida. 1]
(PCST-3302) | Entrada de relé : 4 pontos (PSI6 a 9)
Contacto de saida 1c: 2 pontos (PS04, 5)
Interface PC U2KV23PI0 | Permite a comunicacgéo paralela (PLC). 1]
(PCST-3303) | Entrada de dados paralelos: 16 bits
Longitude dos dados: 16, 12, 8 bits
Formato : Binario ou BCD
Saida em colector aberto : 2 pontos (PS04, 5)
Interface série U2KV23SLO0 | Permite a comunicagéo série (PC, PLC). 1]
(PCST-3304) | Transmissao : RS-232C, RS-422/485
Multiponto até 32 unidades.
Velocidade : 1200~9600 bps
Interface Profibus U2KV23SL6 | Permite a ligacao em rede com protocolo Profibus DP. 1]l
(PCST-3307) | Velocidade : 12Mbps

Nota 1) "0" indica que a carta opcional ndo esta instalada.
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Tabela 7-2a Dispositivos de ligacao do circuito principal e opgoes externas
Calibres para Binario constante

VAT2000 Fusivel | MCCB |Contactor, Filtro Unidade Resisténcia Entrada Unidade DBR

2 (3) |delinha EMC de frenagem | de frenagem U2KV23...

(A) (A) dinamica () Reactancia CA | Reactancia CC Incorporado
U2KNOOK4S 20 5 CLO0 | U2KF3016MD1 Integrado TLR405P200 ACR4A2H5 - -
U2KNOOK7S 20 5 CL00 | U2KF3016MD1 Integrado TLR216P200 ACRBA2H5 - -
U2KNO1K5S 50 10 CL00 | U2KF3016MD1 Integrado TLR108P200 ACR9ATH3 - -
U2KN02K2S 60 15 CLO0 | U2KF3030MD1 Integrado TLR74P200 ACR12A0H84 - -
U2KN04K0S 110 20 CLO1 | U2KF3030MD1 Integrado TLR44P600 ACR18A0H56 - -
U2KN05K5S 125 30 CL02 | U2KF3060MD2 Integrado TLR29P600 ACR27A0H37 | DCR32A0H78 -
U2KNO7K5S 225 40 CL04 | U2KF3060MD2 Integrado TLR22P600 ACR35A0H27 | DCR45A0H55 -
U2KN11K0S 225 75 CLO4 | U2KF3094MD3 | U2KV23DBUL1 | TLR15P1000 | ACR55A0H18 DCR60AOH4 -
U2KN15K0S 250 75 CL06 | U2KF3094MD3 | U2KV23DBUL1 | TLR11P1200 | ACR70AQH14 DCR80AQH3 -
U2KN18K5S 400 100 CLo7 PR3120STD | U2KV23DBUL1 | TLR8,8P1500 | ACR80AOH14 | DCR100A0H24 -
U2KN22K0S 500 150 CL09 PR3120STD | U2KV23DBUL?2 | TLR7,4P1800 | ACR97A0H11 | DCR120A0H2 -
U2KN30K0S 500 150 CL10 PR3150STD | U2KV23DBUL2 | TLR5P2500 | ACR140A0H072 | DCR150A0H17 -
U2KN37K0S 600 200 CK75 PR3180STD | U2KV23DBUL3 | TLR4P3000 | ACR180A0H056 | DCR180A0H14 -
U2KX00K4S 10 5 CLO0 | U2KF3016MD1 Integrado TLR864P200 ACR3A8H1 ACR3AQH05
U2KX00K7S 10 5 CLO0 | U2KF3016MD1 Integrado TLR864P200 ACR3A8H1 - ACR3AQH05
U2KX01K5S 20 5 CL00 | U2KF3016MD1 Integrado TLR432P200 ACR4A5H1 - ACR4A0H05
U2KX02K2S 30 5 CL00 | U2KF3016MD1 Integrado TLR295P200 ACR6A3H4 - ACR6AQH05
U2KX04K0S 50 15 CLO0 | U2KF3016MD1 Integrado TLR175P600 ACR10A2H - ACR10A0H05
U2KX05K5S 60 20 CL00 | U2KF3032MD2 Integrado TLR118P600 ACR14A1H4 DCR18A2H9 | ACR14A0H05
U2KX07K5S 90 30 CL02 | U2KF3032MD2 Integrado TLR86P600 ACR18A1H1 DCR25A2H1 | ACR18AQH05
U2KX11K0S 110 40 CL04 | U2KF3058MD3 | U2KV23DBUH1 | TLR59P1000 | ACR27A0H75 DCR32A1H6 | ACR27AQH05
U2KX15K0S 125 40 CL04 | U2KF3058MD3 | U2KV23DBUH1 | TLR43P1000 | ACR35A0H58 DCR40A1H2 | ACR35A0H05
U2KX18K5S 175 50 CL04 | U2KF3058MD3 | U2KV23DBUH1 | TLR35P1500 | ACR38A0H58 | DCR50A0H96 | ACR38A0H05
U2KX22K0S 225 50 CL06 | U2KF3096MD4 | U2KV23DBUH2 | TLR29P1800 | ACR45A0H45 | DCRB0AOH82 | ACR45A0H05
U2KX30K0S 250 75 CLO6 | U2KF3096MD4 | U2KV23DBUH2 | TLR22P2500 | ACR70A0H29 | DCR80AOH58 | ACR62A0H05
U2KX37K0S 300 100 CLo7 PR3110STD | U2KV23DBUH3 | TLR18P3000 | ACR90AOH22 | DCR100A0H49 | ACR90AOH05
U2KX45K0S 400 100 CL09 PR3150STD | U2KV23DBUH3 | TLR15P3700 | ACR115A0H18 | DCR125A0H40 | ACR115A0H05
U2KX55K0S 400 150 CK75 PR3180STD 2 - ACR115A0H18 | DCR140A0H32 | ACR115A0H05

U2KV23DBUH2

U2KX75K0S 500 200 CK08 PR3280STD | UADOPTDBUHO - ACR160A0H14 | DCR180A0H25 | ACR160A0H05
U2KX90K0S 700 300 CK85 PR3280STD | UADOPTDBUHO - ACR185A0H11 | DCR210A0H25 | ACR185A0H05
U2KX110KS 800 300 CK09 PR3330STD | UADOPTDBUHO - ACR225A0H096 | DCR270A0H18 | ACR225A0H05
U2KX132KS 800 350 CK09 PR3380STD | UADOPTDBUHO - ACR300A0H067 | DCR310A0H14 | ACR300A0H05
U2KX160KS | 1200 400 CK95 PR3450STD | UADOPTDBUHO - ACRB360A0H056 | DCR400AOH13 | ACR360A0H05
U2KX200KS | 1600 500 CK10 PR3660STD | UADOPTDBUHO - ACR460A0H044 | DCR540A0H08 | ACR460A0H05
U2KX250KS | 2000 700 CK11 PR3750STD | UADOPTDBUHO - ACR550A0H039 | DCR650A0H07 | ACR550A0H05
U2KX315KS | 2000 800 CK12 PR3900STD | UADOPTDBUHO - ACR625A0H035 | DCR740A0H06 | ACR625A0H05

Nota 1) Condicdes de seleccdo do dispositivo
a corrente de entrada calcula-se como se segue:

| I = (kW)/(nM x 1INV X cos ¢ X tens&o x v3) |

e amM (eficiéncia do motor) é 0.85

< até 11kW, 0.9 para 15kW ou superiores.
e anlINV (eficiéncia do variador) é 0.95.

e Cos o (factor de poténcia de entrada) é 0.9.
e atensdo de alimentagdo & 220V/440V.
Nota 2) Para cumprir com UL na série de 400V, usar fusiveis (classe J).
Nota 3) Utilizar MCCB como disparador magnético
Nota 4) Os filtros EMC mostram-se na secgéo 7-5.
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Tableau 7-2b Dispositivos de ligagao do circuito principal e opcoes externas
Calibres para Binario Variavel
VAT2000 Fusivel | MCCB (Contactor Filtro Unidade Resisténcia Entrada Descarregadores
2) (3) |delinha EMC de frenagem | de frenagem de sobretensoes (6)
(A) (A) dinamica () Reactancia CA | Reactancia CC Incorporado
U2KNOOK4S 20 5 CL00 | U2KF3016MD1 Integrado TLR405P200 ACR6A2H5 - -
U2KNOOK7S 50 10 CLO0 | U2KF3016MD1 Integrado TLR216P200 ACR9ATH3 - -
U2KNO1K5S 60 15 CLO0 | U2KF3016MD1 Integrado TLR108P200 | ACR12A0H84 - -
U2KN02K2S 110 20 CLO1 | U2KF3030MD1 Integrado TLR74P200 ACR18A0H56 - -
U2KN04K0S 125 30 CL02 | U2KF3030MD1 Integrado TLR44P600 ACR27A0H37 - -
U2KNO5K5S | 225 40 CL04 | U2KF3060MD2 Integrado TLR29P600 ACR35A0H27 | DCR45A0H55 -
U2KNO7K5S | 225 75 CL04 | U2KF3060MD2 Integrado TLR22P600 ACR55A0H18 DCR60AQH4 -
U2KN11K0S | 250 75 CL06 | U2KF3094MD3 | U2KV23DBUL1 | TLR15P1000 | ACR70AOH14 DCR80AOH3 -
U2KN15K0S | 400 100 CLO7 | U2KF3094MD3 | U2KV23DBUL1 | TLR11P1200 | ACR80AOH14 | DCR100A0H24 -
U2KN18K5S 500 150 CL09 PR3120STD | U2KV23DBUL2 | TLR8,8P1500 | ACR97A0H11 | DCR120A0H2 -
U2KN22K0S 500 150 CL10 PR3150STD | U2KV23DBUL?2 | TLR7,4P1800 | ACR140A0H072 | DCR150A0H17 -
U2KN30K0S 600 200 CK75 PR3150STD | U2KV23DBUL3 | TLR5P2500 | ACR180A0H056 | DCR180A0H14 -
U2KN37K0S 600 200 CK75 PR3180STD | U2KV23DBUL3 | TLR4P3000 | ACR200A0H051 | DCR220A0H11 -
U2KX00K4S 10 5 CL00 | U2KF3016MD1 Integrado TLR864P200 ACR3A8H1 - ACR3AQH05
U2KX00K7S 20 5 CL00 | U2KF3016MD1 Integrado TLR864P200 ACR4A5H1 - ACR4AQH05
U2KX01K5S 30 5 CLO0 | U2KF3016MD1 Integrado TLR432P200 ACRBA3H4 - ACRBA0H05
U2KX02K2S 50 15 CL00 | U2KF3016MD1 Integrado TLR295P200 ACR10A2H - ACR10A0H05
U2KX04K0S 60 20 CLO0 | U2KF3016MD1 Integrado TLR175P600 ACR14A1H4 - ACR14A0H05
U2KX05K5S 90 30 CL02 | U2KF3032MD2 Integrado TLR118P600 ACR18A1H1 DCR25A2H1 | ACR18A0H05
U2KX07K5S 110 40 CL04 | U2KF3032MD2 Integrado TLR86P600 ACR27A0H75 DCR32A1H6 | ACR27AQH05
U2KX11K0S 125 40 CL04 | U2KF3058MD3 | U2KV23DBUH1 | TLR59P1000 | ACR35A0H58 DCR40A1H2 | ACR35A0H05
U2KX15K0S 175 50 CL04 | U2KF3058MD3 | U2KV23DBUH1 | TLR43P1000 | ACR38A0H58 | DCR50A0H96 | ACR38A0H05
U2KX18K5S 225 50 CL06 | U2KF3058MD3 | U2KV23DBUH2 | TLR35P1500 | ACR45A0H45 | DCRB0AOH82 | ACR45A0H05
U2KX22K0S 250 75 CL06 | U2KF3096MD4 | U2KV23DBUH2 | TLR29P1800 | ACR70A0H29 | DCR80AOH58 | ACR62A0H05
U2KX30K0S 300 100 CL07 | U2KF3096MD4 | U2KV23DBUH3 | TLR22P2500 | ACR90AOH22 | DCR100A0H49 | ACR90AOH05
U2KX37K0S 400 100 CL09 PR3150STD | U2KV23DBUH3 | TLR18P3000 | ACR90AOH22 | DCR125A0H40 | ACR90AOH05
U2KX45K0S 400 150 CL09 PR3180STD 2 TLR15P3700 | ACR115A0H18 | DCR140A0H32 | ACR115A0H05
U2KV23DBUH2
U2KX55K0S 500 200 CK75 PR3280STD | UADOPTDBUHO ACR160A0H14 | DCR180A0H25 | ACR160A0H05
U2KX75K0S 700 300 CK08 PR3280STD | UADOPTDBUHO ACR185A0H11 | DCR210A0H25 | ACR185A0H05
U2KX90K0S 800 300 CK85 PR3330STD | UADOPTDBUHO ACR225A0H096 | DCR270A0H18 | ACR300A0H05
U2KX110KS 800 350 CKO09 PR3380STD | UADOPTDBUHO ACR300A0H067 | DCR310A0H14 | ACR300A0H05
U2KX132KS | 1200 400 CK09 PR3450STD | UADOPTDBUHO ACR360A0H056 | DCR400A0H13 | ACR360A0H05
U2KX160KS | 1600 500 CK95 PR3660STD | UADOPTDBUHO ACR460A0H056 | DCR540A0H08 | ACR460A0H05
U2KX200KS | 2000 700 CK10 PR3750STD | UADOPTDBUHO ACR550A0H039 | DCR650A0H07 | ACR550A0H05
U2KX250KS | 2000 800 CK11 PR3900STD | UADOPTDBUHO ACR625A0H035 | DCR740A0H06 | ACR625A0H05
U2KX315KS | 2600 900 CK12 PR3900STD | UADOPTDBUHO ACR700A0H035 | DCR800AOH06 | ACR700A0H05

Nota 1) Condicoes de seleccdo do dispositivo
a corrente de entrada calcula-se como se segue:

| | = (MKW)/(qM x 1INV x cos ¢ x tensdo x v3) |

a mM (eficiéncia do motor) é 0.85
até 11kW 0.9 para 15kW ou superiores.

e amlINV (eficiéncia do variador) € 0.95.
e Cos o (factor de poténcia de entrada) € 0.9
¢ atensdo de alimentagéo € 220V/440V. (Se a tensao de

entrada for diferente, recalcular e seleccionar).

Nota 2) Para cumprir com UL na série de 400V, usar fusiveis (classe J).
Nota 3) Utilizar MCCB como disparador magnético
Nota 4) Os filtros EMC mostram-se na secgéo 7-5.
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7-2 Opcoes de alimentacao do VAT 2000

Os modelos de referéncia U2KxxxKxD, permitem ser alimentados em CC, sendo possivel a sua
integracdo num bus CC comum.

7.2.1. U2KX00K4D - U2KX37K0D, U2KNOOK4D - U2KN07K5D

Alimentacao CC Tensao de saida (2)

VAT2000
(Opcao princ. “D”)

A BN ”

W
w
Do

7.2.2. U2KX45K0D, U2KN11KOD - U2KN37KO0D

Alimentacao CC Tenséo de saida

VAT2000
(Opc¢ao princ. “D”)

A By ”

v
W
De—

.||—

Fusib. T =

Alimentagéo de controlo CA para
ventilador e/ou MC

Nota 1) Tensdo CC de Alimentacao de Poténcia
tipo “X”: 520V-720V CC
tipo “N”: 270V-360V CC

Nota 2) Tensao de Saida
tipo “X”: Max. 480V CA
tipo “N”: Méx. 230V CA
Nao se pode obter uma tensdo de saida que exceda o nivel de tensdo CC / 1,35.

Nota 3) Alimentacao de controlo para CA para Ventilador e/ou MC.
tipo “X”: 380V-460V = 10% 50/60Hz = 5%, 480V + 5% 50/60Hz = 5%,
tipo “N”: 200V-230V = 10% 50/60Hz = 5%
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7.3. Circuitos opcionais integrados

Estes circuitos opcionais inserem-se na placa de controlo. Como se indica na tabela 7-1, Ha trés tipos de circuitos opcionais,
I, II'e lll. O VAT2000 permite montar até trés circuitos opcionais (um de cada tipo).

Estos circuitos opcionais podem ser montados facilmente pelo utilizador final, mesmo apods a instalagéo inicial do VAT2000.

* Pode-se montar uma tampa opcional para proteger o circuito inserido.

Para mais informagdes consultar o manual de instrucdes de cada circuito opcional.

7.3.1. Tipos de Circuitos Opcionais

Opcao |

Este € o circuito opcional para a realimentacéo de encoder no modo de controlo vectorial com
sensor para motores de inducéo e PM. A posicdo de montagem é fixa.

e 0 modo de controlo vectorial de motores de indugéo é aplicavel a motores standard PM.
Opcao Il

Este é o circuito opcional para um interface analdgico, etc. A posicao de montagem é fixa.

Opcao lll
Este é o circuito opcional para uma interface de entradas/saidas, etc.

Opcao lll

Tampa do circuito de controlo

Opcéo |

Esquema de montagem dos circuitos opcionais
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7.4. Frenagem dinamica (DB)

VAT2000

O VAT2000 incorpora a frenagem dindmica em variadores até U2KNO7K5S e U2KX07K5S. Para variadores maiores,
a frenagem dinamica é realizada mediante um maodulo externo.

7-4-1 Unidades até X07K5 e unidades até NO7K5

Estes variadores incorporam o circuito de frenagem dinamica e a resisténcia de dissipagéo de forma standard.
O ciclo de operacgéao da frenagem dinamica é 10% como se indica na Fig. 7-2.
Quando se utilizar a opgéo de frenagem dinamica, regular o par@metro B18-1 e C31-0 correctamente.

t2
. |
Velocidade

T>10 min.
t1 +t2+... > 1 min.

F'y
¥__ |

Fig. 7-2

Resisténcia de frenagem dinamica incorporada

A ligacao da resisténcia incorporada é exemplificada na Fig. 7-3 e as poténcias estao relacionadas na tabela 7-3. Devido as
limitacOes de espaco, estas resisténcias nem sempre permitem atingir os 100% de binario de frenagem.

Tabela 7-3

Tipo Poténcia Valor Binario de Max. Tipo Poténcia Valor Binario Max.
U2KN [resisténcia da frenagem t1 U2KN [resisténcia da de t1
(200v) resisténcia| (%) Nota (seg.) (200V) resisténcia| frenagem (seg.)

(W) Q) (1) (W) Q) (%) (1)

00K4S 120 220 180 30 00K4S 120 430 300 10
00K7S 120 220 100 30 00K7S 120 430 200 10
01K5S 120 220 50 30 01K5S 120 430 100 10
02K2S 120 180 40 20 02K2S 120 430 65 10
04K0S 120 110 40 10 04K0S 120 430 40 10
05K5S 120 91 30 10 05K5S 120 430 25 10
07K5S 120 91 25 10 07K5S 120 430 20 10

Nota 1) Binario de frenagem para o caso de binario constante.
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Resisténcia de frenagem dinamica externa

Se o binario de frenagem ou o ED for insuficiente com a resisténcia interna, podemos substitui-la por uma externa, como se
mostra na Fig. 7-3. O valor da resisténcia para obter 100% de binario de frenagem esta indicado na tabela 7-4.

Quando se utiliza a resisténcia de frenagem dinamica externa, recomenda-se a instalagéo de um relé térmico (76D) para
evitar o aquecimento da resisténcia, tal como se indica na Fig. 7-3.

Résis. DBR Externa

760
L+2 B
NS o T Résis. DBR Interna
Disjon- Contac- | 1 = |

tor tor — !

U

- HEENE IV

— JK; M
] G

WATZ2000

Fig. 7-3 Circuito de frenagem dinamica

7.4.2. Unidades U2KN11KO0S e superiores, unidades U2KX11KO0S e superiores
Quando fér necessaria a utilizagédo de frenagem dinamica nos variadores U2KN11KO0S e superiores ou U2KX11KO0S e
superiores tem de se utilizar uma unidade de frenagem dinamica externa. Escolher a unidade de acordo com a tabela 7-2.

Ligar a unidade de frenagem dinamica (DB) como se mostra na Fig. 7-4. Em alguns casos é
necessario ligar mais uma unidade em paralelo, ver a tabela 7-2.

Unidade DBR DBR Unidade No2
U2KV23DBUxx U2KV23DBUxx

Resisténcia Resisténcia
Controlo MC DBR DBR
760 760 YB0
THHY THRY THRY

Disjonc- Contac- L1 Lr2 e

teur teur
T o S L VAT2000
~~
— G— L1 W
—oﬁo—o L3 W

Fig. 7-4 Ligacao da unidade de frenagem dinamica DBR
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Resisténcia de frenagem dinamica para 100% de binario de frenagem:
Tabela 7-4
Tipo 100°/:: Bjnério Resisténcia Cabo Dimensoes
VAT2000 Rem?}e)nma (Notai) (mm?) A B c D E G |Tipo2
U2KNOOK4 405 TLR405P200 25 - 80 | 235 |400 | - - 109
U2KNOOK7 216 TLR216P200 2.5 - 80 | 235 (400 | - - 10
U2KNO1K5 108 TLR108P200 25 - 80 | 235 (400 | - - 109
U2KNO02K2 74 TLR74P200 25 - 80 | 235 (400 | - - 109
U2KNO04KO0 44 TLR44P600 25 430 | 95 | 460 | 57 - - 1
U2KNO5K5 29 TLR29P600 25 430 | 95 | 460 | 57 - - 1
U2KNO7K5 22 TLR22P600 25 430 | 95 | 460 | 57 - - 1
U2KN11KO0 15 TLR15P1000 25 430 | 105 | 460 | 66 - - 1
U2KN15K0 11 TLR11P1200 4 430 | 125 | 460 80 - - 1
U2KN18K5 9 TLR8,8P1500 4 430 | 105 | 460 | 139 | 105 | 65 2
U2KN22K0 7 TLR7,4P1800 6 430 | 105 | 460 | 139 | 105 | 65 2
U2KN30KO0 5 TLR5P2500 16 430 | 105 | 460 | 207 | 185 | 136 2
U2KN37K0 4 TLR4P3000 16 410 | 180 | 430 | 139 | 119 | 68 2
U2KX00K4 864 TLR864P200 25 - 80 | 235 |400 | - - 109
U2KX00K7 864 TLR864P200 25 - 80 | 235 |400 | - - 109
U2KX01K5 432 TLR432P200 25 - 80 | 235 |400 | - - 109
U2KX02K2 295 TLR295P200 25 - 80 | 235 |400 | - - 109
U2KX04K0 175 TLR175P600 25 430 | 95 | 460 | 57 - - 1
U2KX05K5 118 TLR118P600 25 430 | 95 | 460 | 57 - - 1
U2KX07K5 86 TLR86P600 25 430 | 95 | 460 | 57 - - 1
U2KX11K0 59 TLR59P1000 25 430 | 105 | 460 | 66 - - 1
U2KX15K0 43 TLR43P1000 25 430 | 105 | 460 | 66 - - 1
U2KX18K5 35 TLR35P1500 25 430 | 105 | 460 | 139 | 105 | 65 2
U2KX22K0 29 TLR29P1800 4 430 | 105 | 460 | 139 | 105 | 65 2
U2KX30K0 22 TLR22P2500 6 430 | 105 | 460 | 207 | 185 | 136 2
U2KX37K0 18 TLR18P3000 16 410 | 180 | 430 | 139 | 119 | 68 2
U2KX45K0 15 TLR15P3700 16 410 | 180 | 430 | 139 | 119 | 68 2

Nota 1: A resisténcia recomendada é para um ED de 10%, com um tempo de frenagem max. de 20 s.
Para parar cargas de grande inércia, consulte-nos para obter informacdes sobre o0 modelo mais adequado de resisténcia.

Tipo 1(*) As dimensbes sdo como as do tipo 1, mas fornecido com 210 mm de cabo de saida (Sem bornes).

:'-‘"u ':_-_-.‘ 1] =_i_;.5 =|' "’-*L
= _-_.-_;F' I &
B
o o
i _ ;
o) 0
Lﬂ I P
wf

Modulo Frenagem Dindmica (mm)

T

Tyma 1

Resisténcias Frenagem Externas
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7.4.3. Variateurs de U2KX55K0S a U2KX315KO0.

1. O médulo de frenagem externo UADOPTDBUHO devera ser instalado em caso de necessidade de frenagem dinamica tal
como se demonstra na figura 7-5. Este médulo de frenagem poderéa funcionar com 10% ED ou menos como se
demonstra na figura 7-2. E permitida a utilizagdo de 2 unidades em paralelo.

2. Ligar os terminais RA-RC do variador aos terminais 1-2 da unidade de frenagem. Assim, teremos ambos os aparelhos a
funcionar simultdneamente.

DBR Unit No2

Unidade DBR

Résisténcia DBR Résis. DBR

Controlo MC
TED 760 FED
THRY THRY THRY
Y L B I ! )
'_'__.'.'.'_'(;'.'__.ﬁ.'.'.'.'. ..... L
et
Disjontur Contactor Le1 L+2 L- B o
_ L4 VAT2000
— — L1 v IM
—oﬁo—o L3 W
Terminais de controlo

Fig 7-5

3. Quando aplicar a unidade de frenagem UADOPTDBUHO deveré efectuar a seguinte parametrizagdo no VAT2000:
e C31-0=2 ou 4
e C13-2=0, a fungdo RUN é relacionada com a saida RA-RC
e B18-1=100%, limite de corrente regeneradora
e B25-1=100%, limite de corrente regeneradora para o variador auxiliary (quando aplicado).

4. Calcular a poténcia de frenagem e o valor da resisténcia de frenagem através das seguintes formulas:
o Binario regenerativo .
Poténcia de frenagem[kW] = — - x 0,8 x Poténcia do motor[kW]
Binario nominal do motor
K
Poténcia de frenagem[kW]
Para a série VAT2000 de 400Vca, K=593

5. O valor minimo da resisténcia a utilizar para esta unidade de frenagem é de 3,3 Ohms. Se for utilizado um valor de
resisténcia inferior a 3,3 Ohms, deveréo ser aplicadas duas unidades de frenagem em paralelo.

Resisténcia de frenagem[Ohm]=

@7
T Ne 145 N i 285
=4 192 .
& e -

Fig 7-2
: Dimensdoes UADOPTDBUHO
8|2 : :
T : 5
| Lo = 0 s
J O e im em e a e O |" Il
ol [
¥ H Mo\ N F (128~
- M -
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7-5 Compatibilidade Electromagnética (EMC)

O cumprimento das normas EN50081 e EN50082 relativas a Compatibilidade Electromagnética é obtido com os filtros EMC apropriados.
Os filtros EMC “foot print” podem ser montados na parte posterior do variador, requerendo um pouco mais de profundidade dos armérios
ou, alternativamente, em posicao lateral ao variador, se a profundidade total for um problema.

W
H
As caracteristicas dos filtros... “Foot print” e “Stand Alone” s&@o os seguintes: AI—Y—l
O%sal O
7.5.1. Filtros “Foot-print” ° " f—
_
Filtro EMC Corrente Dimensodes —
Referéncia LxWxH XxY M Term L | 'z
U2KF3016MD1 16A 288x175x51 | 273x100 M5 10mm? p—
U2KF3030MD1 30A 288x175x51 | 273x100 M5 10mm? —
U2KF3032MD2 32A 320x221x51 | 305x150 M5 10mm? —
U2KF3058MD3 58A | 427x275x66 | 402x225 | M5 | 10mm? “ ] =
U2KF3060MD2 60A 320x221x51 | 305x150 | M5 25mm? : n| oy
U2KF3094MD3 94A 427x275x66 | 402x225 M5 35mm? —~MC_J e
U2KF3096MD4 96A 575x312x67 549x200 M5 35mm? Ligacées
7.5.2. Filtros “Stand Alone”
Filtro EMC Corrente Dim. Term ) 400 %0
9.5F 373E05 E.__
Referéncia o ! —
PR3110STD 110A fig 1 50mm? s L}~ IR I
PR3120STD 120A fig 1 50mm? o e =|—"g =
- HoE . —=3 Bt o
PR3150STD 150A fig 2 95mm? vm o el
PR3180STD 180A fig 2 95mm? ﬁ iy omme A @—g[
PR32808TD 280A f|g 3 150mm2 b5 350 | 20
PR3330STD 330A fig4 | Barre 25x6 M10 fig1
PR3380STD 380A fig 4 Barre 25x6
PR3450STD 450A fig 4 Barre 25x6 510 115
16,5 470%+0,5 15
PR3660STD 660A fig 4 Barre 30x8 |_101 T
PR3750STD 750A fig 4 Barre 40x10 = ] T
PR3900STD 900A fig4 | Barre 40x10 ol | 8- = | /=
s[f 1 o = =
of | {—w—t 9 1+
-L-tFE %ﬂ + [&
25| M10 , 30
66 380 95m
fig 2
700
15 660+0,5 130
10 2___
l°]
e 1
o = T dlo e
maE
Q = — L == ™10 = o
, B .
25 30
530 150m?
fig 3
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Fal =
] E C C "
-
S - 1
= ——
= HI "1
L I = Etiqueta =
3 —
4 —_ 1

fig 4

A B C D E F I M P Q R S U \Y
PR3330STD 700 | 300 150 | 250 | 200 | 280 | 790 9 M16 65 12,5 [25x6| 75 105
PR3380STD 700 | 300 150 | 250 | 200 | 280 | 790 6 M16 65 12,5 [25x6| 75 105
PR3450STD 700 | 300 150 | 250 | 200 | 280 | 790 9 M16 65 12,5 [25x6| 75 105
PR3600STD 700 | 300 150 | 250 | 200 | 280 | 790 9 M16 85 12,5 [30x8| 75 105
PR3750STD 556 | 430 | 215 | 360 150 | 400 | 680 13 M20 | 122 17 |40x10| 90 115
PR3900STD 556 | 430 | 215 | 360 150 | 400 | 680 13 M20 | 122 17 140x10| 90 115

Tolérance mm. | =2 +3 +2 +2 |05 |+£02 | =3 - - +3 | £0,3 - + 1 -

7.5.3. Recomendacoes de instalacao para a Compatibilidade Electromagnética

Um variador é considerado como um componente, ndo sendo nem uma maquina nem um aparelho inteligente, para a sua
utilizacédo segundo as directivas europeias. Para conseguir o cumprimento com a directiva EMC indicamos em seguida as
medidas a tomar.

1. Comprovar a etiqueta de identificagdo do filtro e do variador para assegurar a sua
correspondéncia.

2. Assegure-se de uma boa ligagéo a terra do filtro.
3. Filtro e V)riador devem estar firmemente montados.

[HTE I e—

Variador

4. Ligar os cabos de alimentag&o aos bornes do filtro marcados com “Linha” e o cabo de terra no
parafuso previsto para tal fim. Ligar a saida do filtro marcado com “load” a entrada do VAT2000. F

5. Os cabos de saida deverdo ser armados ou blindados. O condutor de terra devera estar
correctamente unido ao borne de terra do variador e do motor. A bainha do cabo devera ser
ligada a estrutura do armario.

E importante que o comprimento dos cabos entre filtro/variador e variador/motor sejam o mais
curtos possivel e deve deixar-se a maior separagao possivel entre os cabos de alimentagéo e os de
saida para o motor.
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7.6. Reactancias

7.6.1. Reactancias de entrada CA

A reactancia de entrada de CA a utilizar, é apresentada na tabela 7-1 e 7-2, tanto para Binario Constante, como para

Binario Variavel.

No. Cat. Perdas Medidas (mm) Peso
w Figura A B (] D E (o) (kg)
ACR4A2H5 9 Fig.01 137 146 103 125 102 7 29
ACR6A2H5 11 Fig.01 137 146 103 125 102 7 3,2
ACR9A1TH3 14 Fig.01 137 146 113 125 102 7 4
ACR12A0H84 19 Fig.01 173 167 118 146 127 7 8
ACR18A0H56 21 Fig.01 173 167 133 146 127 7 10
ACR27A0H37 23 Fig.01 205 200 145 176 174 7 12
ACR35A0H27 25 Fig.01 205 200 155 176 174 7 13
ACR55A0H18 28 Fig.01 205 200 155 176 174 7 13
ACR70AQ0H14 32 Fig.02 280 190 210 80 250 9 20
ACR80AOH14 35 Fig.02 280 190 210 80 250 9 20
ACR97A0H11 39 Fig.02 280 190 210 80 250 9 20
ACR140A0H072 40 Fig.03 280 220 210 90 250 9 22
ACR180A0H056 42 Fig.03 280 230 210 100 250 9 27
ACR200A0H051 47 Fig.03 280 245 210 115 250 9 29
ACR3A8H1 8 Fig.01 137 146 103 125 102 7 2,8
ACR4A5H1 9 Fig.01 137 146 103 125 102 7 2,9
ACR6A3H4 11 Fig.01 137 146 103 125 102 7 3,2
ACR10A2H 14 Fig.01 137 146 113 125 102 7 4
ACR14A1H4 19 Fig.01 173 167 118 146 127 7 8
ACR18A1H1 21 Fig.01 173 167 133 146 127 7 10
ACR27A0H75 23 Fig.01 205 200 145 176 174 7 12
ACR35A0H58 25 Fig.01 205 200 155 176 174 7 13
ACR38A0H58 32 Fig.01 205 200 170 176 174 7 14
ACR45A0H45 35 Fig.01 205 200 170 176 174 7 14
ACR70AQ0H29 40 Fig.02 280 200 210 90 250 9 22
ACR90AQH22 42 Fig.02 280 210 210 100 250 9 27
ACR115A0H18 47 Fig.02 280 225 210 100 250 9 29
ACR160A0H14 51 Fig.03 340 230 265 106 310 9 38
ACR185A0H11 53 Fig.03 340 250 265 126 310 9 43
ACR225A0H096 58 Fig.03 340 250 265 126 310 9 45
ACR300A0H067 75 Fig.03 410 320 315 136 380 9 81
ACR360A0H056 78 Fig.03 410 320 315 136 380 9 86
ACR460A0H056 107 Fig.03 490 340 365 142 460 9 97
ACR550A0H039 110 Fig.03 490 340 365 142 460 9 98
ACR625A0H035 120 Fig.03 490 340 365 142 460 9 101
ACR700A0H035 130 Fig.03 490 340 365 142 460 9 105
-Tabela 7-1Tabela 7-1
i I—
[#] Qs — — —
s m— 2 ||
I:I olB arore = = e
[E1 el
L ] il I
! E T - I | IS LDy
. | 1 | 1 I 1 I 1
A g B
Fig .02 Fig .03
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7.6.2. Reactancias CC

A reactancia de entrada no barramento de CC a utilizar, € amostrada na Tabela 7-1 e 7-2, tanto para Binario Constante,
como para Binario Variavel.

Referéncia Perdas Medidas (mm) Peso
w Figura A B (o} D E (0] (kg)
DCR32A0H78 13 Fig.04 150 200 145 176 102 7 7
DCR45A0H55 13 Fig.04 150 200 145 176 102 7 7
DCR60A0H4 14 Fig.04 150 200 155 176 102 7 8
DCR80AOH3 17 Fig.04 150 200 170 176 102 7 9
DCR100A0H24 17 Fig.04 150 200 170 176 102 7 9
DCR120A0H2 17 Fig.05 190 200 215 90 160 9 15
DCR150A0H17 21 Fig.05 190 210 215 100 160 9 17
DCR180A0H14 26 Fig.05 240 200 265 96 210 9 21
DCR220A0H11 27 Fig.05 240 200 265 96 210 9 21
DCR18A2H9 13 Fig.04 125 167 118 146 89 7 5
DCR25A2H1 14 Fig.04 125 167 118 146 89 7 5
DCR32A1H6 15 Fig.04 125 167 133 146 89 7 6
DCR40A1H2 17 Fig.04 125 167 133 146 89 7 6
DCR50A0H96 16 Fig.04 150 200 145 176 102 7 7
DCR60A0H82 17 Fig.04 150 200 155 176 102 7 8
DCR80AOH58 21 Fig.04 150 200 170 176 102 7 9
DCR100A0H49 23 Fig.04 150 200 170 176 102 7 9
DCR125A0H40 27 Fig.05 190 200 215 90 160 9 15
DCR140A0H32 29 Fig.05 190 200 215 90 160 9 15
DCR180A0H25 33 Fig.05 250 230 300 106 210 9 25
DCR210A0H25 35 Fig.05 250 340 300 126 210 9 27
DCR270A0H18 37 Fig.05 250 250 300 136 210 9 28
DCR310A0H14 39 Fig.05 250 250 300 136 210 9 31
DCR400A0H13 42 Fig.05 300 270 350 136 260 11 55
DCR540A0H08 49 Fig.05 300 300 350 136 260 11 56
DCR650A0H07 50 Fig.05 300 300 350 136 260 11 57
DCR740A0H06 51 Fig.05 300 300 350 136 260 11 58
DCR800A0H06 52 Fig.05 300 300 350 136 260 11 60
Tabela 7-2
A
—
[0 o 1 i
eI e T (o] I
o| e I e
Gl 6 e/ 1o/
Do oH— | - ; | =|JU|-|-U|=F
o__/ N By
8 B
o
Fig.04 Fig.05
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7.6.3. “Surge absorbers” — Descarregadores de sobretensées

O descarregador de sobretensdes a utilizar, é apresentado nas Tabela 7-1 e 7-2, tanto para Binario Constante, como para Binario Variavel.
O descarregador de sobretensdes é composto por dois elementos, uma reactancia de saida ACR e um filtro RC.

b -

B Fig. 02, ACR

Fig. 06, Filtro RC

Referéncia Perdas Medidas (mm) Peso
w Figura A B Cc D E (o] (kg)
ACRBAQH05 9 Fig.01 137 146 103 125 102 7 2,9
ACR4A0HO05 9 Fig.01 137 146 103 125 102 7 29
ACR6A0H05 9 Fig.01 137 146 103 125 102 7 2,9
ACR10AQHO05 9 Fig.01 137 146 103 125 102 7 29
ACR14A0H05 10 Fig.01 137 146 103 125 102 7 2,9
ACR18A0HO05 10 Fig.01 137 146 103 125 102 7 29
ACR27A0H05 11 Fig.01 137 146 103 125 102 7 2,9
ACR35A0H05 11 Fig.01 137 146 103 125 102 7 29
ACR38A0H05 11 Fig.01 137 146 103 125 102 7 2,9
ACR45A0H05 11 Fig.01 137 146 103 125 102 7 29
ACR62A0H05 14 Fig.01 137 146 113 125 102 7 4
ACR90AQHO05 21 Fig.01 173 167 133 146 127 7 10
ACR115A0H05 32 Fig.01 205 200 170 176 174 7 14
ACR160A0H05 35 Fig.02 280 210 210 80 250 9 20
ACR185A0H05 39 Fig.02 280 210 210 80 250 9 20
ACR225A0H05 42 Fig.02 280 230 210 100 250 9 27
ACR300A0H05 53 Fig.02 340 250 265 126 310 9 45
ACR360A0H05 78 Fig.02 410 320 315 136 380 9 86
ACR460A0H05 94 Fig.02 490 340 365 142 460 9 97
ACR550A0H05 110 Fig.02 490 340 365 142 460 9 103
ACR625A0H05 120 Fig.02 490 340 365 142 460 9 104
ACR700A0H05 130 Fig.02 490 340 365 142 460 9 106
Tabela 7-3
Referéncia Perdas Figura VAT2000 Peso
RC w (kg)
N11P34018=7 297 Fig. 06 Frequéncia portadora maxima 4kHz
N11P34018=6 1470 Frequéncia portadora maxima 8kHz
Tabela 7-4
I A D = 135 mm pour N11 P34018=7
| Lo ; D = 275 mm pour N11P34018=6
HISE oy " 300 D
[ERIE ) E R o "
g *‘S—OH 200 HSi |
[ ElEC] % -1t
M.‘.T_ \ﬁi
=
T e T T
) °
. Fig. 01, ACR % %
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8. Capitulo 8 Manutencao e Inspeccao

ATENCAO

¢ N3o ligar a tenséo de alimentacao aos bornes de saida do variador (U, V, W).

e Verificar se a frequéncia e a tensdo nominal do variador coincidem com a tenséo e frequéncia da alimentacéo.

e Instalar protecgéo térmica na resisténcia de frenagem dinamica.

¢ N&o ligar directamente uma resisténcia entre os bornes CC (entre L+1, L+2, e L-).

e Apertar os parafusos dos bornes com o binario adequado.

e Ligar correctamente a saida de poténcia do variador (U, V, W).

e ndo cumprimento dos pontos anteriormente apresentados pode provocar aquecimento excessivo, descargas, risco de
incéndio, ou rotagdo ndo desejada do motor.

ATENCAO

Limpar o variador com um aspirador. Nao utilizar dissolventes organicos.
Se néo respeitar estes conselhos, podera provocar fogo ou danos no equipamento

8.1. Inspeccoes

As inspecgdes devem fazer-se periodicamente de acordo com o ambiente de trabalho e frequéncia de utilizagdo. Se
existirem anomalias de funcionamento, a causa deve ser inspeccionada imeditamente e devem-se tomar as ac¢des
pertinentes

8.1.1. Inspeccdes diarias

Tabela 8-1

Inspeccéao Procedimento

Temperatura/humidade Confirmar que a temperatura ambiente esta entre —-10 e 50°C, e que e humidade ndo
que a humidade néo supera os 95% (sem condensacao).

Pé ou dleo Confirmar que ndo ha p6 ou éleo, no VAT2000.

Ruido ou vibragéo anormal Confirmar que nédo ha ruido ou vibragdo anormal.

Alimentagéo de entrada Confirmar que a tenséao e frequéncia de entrada estao dentro da gama especificada
especificacdes.

Ventilador de refrigeracao Confirmar que o ventilador de refrigeracéo gira normalmente e que ndo existem fios,
etc, presas neste.

Indicador Confirmar que todas as lampadas do Painel de Operacbies se iluminam correctamente.
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8.1.2. Inspeccoes peridodicas

Tabela 8-2

Inspeccéao

Procedimento

Aparéncia do VAT2000

Comprovar o estado de sujidade e p6 no ventilador ou dissipado
Limpar se for necessario.

Interior do VAT2000

Comprovar o estado de sujidade e p6 da placa de circuito impresso e no interior do
equipamento. Limpar se for necessario.

Bloco de bornes

Apertar os parafusos do bloco de bornes se nao estiverem bem apertados.

Ventilador de refrigeragdo

Substituir o ventilador cada trés anos.

Condensador electrolitico

Confirmar que nao ha perdas de liquido ou que a envolvente do mesmo néao est descolorida

Ensaio rigidez dieléctrica

Nao fazer um teste de isolamento no VAT2000. Se fizer no
circuito externo, desligar todos os cabos ligados ao VAT2000

Encoder

Confirmar que ndo ha fugas nos enrolamentos ou acoplamento.

Os rolamentos s&o elementos de vida limitada. Esta é de

aproximadamente 10.000 horas a 6.000rpm, e de

aproximadamente 30.000 horas a 3.000rpm. Devem ser sustituidos periodicamente

8.1.3 . Inspeccao de uma unidade VAT2000 de reserva

A inspeccéo referida na Tabela 8-2 também se deve fazer nas unidades do VAT2000 que se tenham de reserva ou ligadas
mas que nao se utilizem de forma regular. O funcionamento destas unidades deve ser inspeccionado cada 6 meses

aplicando poténcia para simulagéo.

8.2. Instrumentos de medida

Dado que a tensao e corrente a entrada e saida tém elevado numero de harménicos, o valor
medido sera diferente dependendo do instrumento utilizado. Quando se utilizarem aparelhos de medida comerciais, realizar a
seguinte montagem com os aparelhos indicados.

A A Ar\

&
(>)
o

ﬁ,\ ®

A
v

'@o
'@o

Variatdor
=

Fonte de Alimentagéo

é‘

@ Voltimetro tipo ferro moével {$)

@ Voltimetro tipo rectificador {-}

@ a @ Wattimetro tipo electro-dinamémetro (&)
a @ Amperimetro tipo ferro movel {£)

Fig. 8-1 Exemplo do circuito de medida
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8.3. Funcodes de proteccao

VAT2000 dispbe das seguintes funcdes de proteccéo Tabela 8-3.

Tabela 8-3 Fungoes de proteccao

Nome Funcao
Disparo por sobrecarga de Interrompe-se a saida e o accionamento, se o valor instantaneo da
corrente (OC-1 a 9) corrente de saida supera o valor pré-fixado
Disparo por sobretensao Interrompe-se a saida e o accionamento, se o valor instantaneo da
(QV-1a9) tens&o do bus continuo (CC) superar o valor pré-fixado.
Disparo por baixa tensao Interrompe-se a saida e o accionamento, se o valor instantaneo da
(UV-1a9) tenséo do bus continuo (CC) decrescer até aproximadamente 65%, devido

a uma falha de alimentacéo ou uma queda de tensdo durante o funcionamento.

Limite de sobrecarga de corrente | No caso de sobrecarga, a frequéncia de saida regula-se de forma que a corrente de
saida fique limitada (150% como standard) regulado mediante o parametro B18-0.

Limite de sobrecarga de corrente | Se a frequéncia de saida for reduzida de forma repentina, a tensdo do barramento de
CC incrementar-se-a devido a poténcia de regeneragéo. A frequéncia de saida sera
entdo regulada automaticamente para prevenir que a tensdo do barramento de CC
exceda o valor pré-fixado.

Disparo de sobrecarga Interrompe-se a saida e o accionamento, se forum superadas as caracteristicas de
(OL-1) sobrecarga reguladas em C22-0, 1 e 2. A regulacado (150% durante 1 minuto como
standard) pode-se alterar segundo as caracteristicas do motor.

Sobreaquecimento (UOH) Ha um térmistor instalado para detectar aumentos de temperatura no dissipador.
Autodiagnésticos O CPU, circuitos periféricos e dados inspeccionam-se e monitorizam para

(10, dER, CPU) detectar anomalias.

Disparo de defeito a terra Interrompe-se a saida e o accionamento, se detectar um defeito a terra.

(Grd1 a9)

Falha do modulo de E controlado continuamente o funcionamento do circuito do médulo

poténcia (PM-1 a 9) principal de poténcia e o accionamento se detectar uma falha.
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8.4. Resolucao de problemas segundo o visor de falha

Medidas a seguir de acordo com a indicagdo de um cédigo de falha no visor (tabela 8-4).

Tabela 8-4 Resolucao de problemas (1)

Simbolo no Visor Nome Causas e accoes correctivas
|'_ Paragem de 1. O comando interno de emergéncia activou-se.
Emergéncia Comprovar a ligagao do sinal
= 2. Esta falha aparece quando o parametro C00-4 = 2.
= = i._'.
EMS.

| L. a S e |

Médulo de Poténcia

—_

. Indica que a protecgao de curto-circuito foi activada
2. Os sub-codigos, causas e acgdes correctivas sdo as mesmas
que para OC-1~9.

| - ————
PM-1~PM-9
“"™% | Sobrecarga 1. O mddulo de poténcia do circuito principal pode estar danificado
durante a paragem
= )
o 1 i
OC-1
Sobrecorrente 1. Mudanca rapida na carga ou curto-circuito a saida.
a velocidade Reduzir a variagdo da carga
Constante
: — " | Sobrecorrente 1. Incrementar a regulagdo de tempo de aceleragédo (A01-0).
durante a aceleracdo | 2. Reduzir a tensdo de incremento de binario (A02-2).
R Ak - 3. Pode ser devido a um excessivo GD2, curto-circuito ou rapida
e .:“'__ === 1 flutuacdo da carga.
T R e Sl
OC-3
~ —, | Sobrecorrente 1. Incrementar a regulacdo de tempo de desaceleracéo (A01-1).
durante a 2. Pode ser devido a um curto-circuito ou flutuacéo rapida na

desaceleragéo

carga.

Sobrecorrente
durante a frenagem

—_

. Reduzir a regulacéo da tenséo de frenagem (A03-0).
2. Pode ser devido a um curto-circuito na carga.

Sobrecarga da malha
de regulacao
de corrente ACR

1. Pode ser devido a um curto-circuito na carga.

Sobrecorrente
durante a
pré-excitagdo
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durante funcionamento
a velocidade constante

Simbolo no Visor Nome Causas e accoes correctivas
f Sobrecorrente 1. Incrementar a regulagdo de tempo de aceleragédo (A01-0).
durante 2. Incrementar a regulagcdo de tempo de desaceleragédo (A01-1).
el = Autoregulagao 3. Pode ser devido a um curto-circuito na carga.
CINE o Y 1 S
0C-9
" Sobretenséo 1. Atensdo de alimentacdo pode ter aumentado
durante a Reduzir a tensdo dentro da gama especificada
_ paragem
[ Sobretenséo 1. Atenséo de alimentacéo pode ter aumentado.

Reduzir a tensdo dentro da gama especificada
2. A velocidade pode estar oscilando.

Sobretenséo
durante a
! Pl aceleragéo
S0 =
OV-3
Sobretensao 1. Ainércia (GD2) da carga pode ser muito grande.
durante a Regular o tempo de desaceleragéo (A01-1) adaptando-o a
= = 1 desaceleragao inércia da carga (GD2)
L T 2. A tenséo de alimentag&o pode ter aumentado.
Reduzir a tensdo dentro da margem especificada.
Oov-4
1 Sobretenséo 1. Atenséo de alimentacéo pode ter aumentado.
{ durante a Reduzir a tensdo dentro da gama especificada.
= frenagem
| O
OV-5
Sobretenséo
durante a malhacorrente ACR
el = de corrente ACR
S N e 8
OV-6

Sobretensao
durante a
pré-excitagéo

Sobretensao
durante a
Autoregulagao
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Simbolo no Visor

Nome

Causas e acc¢oes correctivas

Baixa tenséao

1. Pode ser devido a uma queda de tensao, falta de fase
ou falta de alimentagéo.
Verificar a alimentagéo e corrigir se for necessario.

Sobre-temperatura

1. Pode haver um problema com o ventilador de refrigeragéo.
Substitui-lo se for necessario.

2. A temperatura ambiente pode ter subido.
Reduzir a temperatura ambiente (max. 50°C)

3. O ventilador pode estar obstruido.
Limpar a sujidade e pé acumulado no ventilador, ...

Autoregulagao
finalizada sem éxito

n: nimero de passo.

0 motor pode estar ligado incorrectamente
Verificar a ligacéo.

Os parametros B00 e BO1 podem estar regulados
incorrectamente.

Verificar a regulagéo dos parametros.

Os parametros B0O e BO1 podem estar regulados
incorrectamente.
Verificar a regulag@o dos parametros.

a carga nao foi desacoplada do motor

Separar a carga e a maquina do motor.

Incrementar o tempo de aceleracdo (A01-0).

Incrementar o tempo de desaceleragédo (A01-1).

Se o motor vibra, incrementar o ganho de binario (B18-2).

a carga nao foi desacoplada do motor
Separar a carga e a maquina do motor.
Se o motor vibra, incrementar o ganho
de estabilizagédo de binario (B18-2).

Se o motor ndo para.

Incrementar o tempo de aceleragdo/desaceleracéo

(A01-0, AO1-1).

Se o motor para.Os parametros BO0 e BO1 podem estar mal
regulados. Comprovar a regulagéo de para@metros.

Sobrecarga

1. O motor pode estar sobrecarregado.
Reduzir a carga ou incrementar a capacidade do motor e variador.

2. Se ocorrer a baixa velocidade, diminuir o incremento de binario (A02-2)
ou a tenséo de frenagem (A03-0).

GRD.1~GRD.9

Defeito a terra

1. Pode haver uma passagem a terra, nos cabos de saida do motor.
Verificar a terra do motor.
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Simbolo no Visor Nome Causas e accoes correctivas
Erro de 1. O VAT2000 pode estar a funcionar incorrectamente devido
entrada/saida a ruido externo, etc. Procurar a fonte de ruido e eliminar a causa.

(erro no circuito dos
GTO)

| Eaneh i, |
10-1
[ % | Erro de
[ entrada/saida
2 (erro do
| i —_E_ conversor A/D)
o S —
10-2

O circuito de controlo pode estar avariado.

I
|
L

Erro de entrada/saida
(erro de deteccéo de
corrente)

1. Os conectores de detecgéo de corrente podem estar
ligados incorrectamente. Liga-los correctamente.
2. A deteccao de corrente pode estar avariada.

- .. -'
10-3
[ ! | Erro de 1. O reinicio falhou. Nao ha acgdes correctivas para este
| | entrada/saida cédigo, limpar o VAT2000.
I nr B ine (tempo de espera para
e S reinicio)
10-4

Erro de
entrada/saida
(erro de termistor)

1. Ligar correctamente o conector do termistor.

4 | Erro de 1. Isto indica que ha um erro no resultado da operagéo de
entrada/saida deteccao de velocidade.
Zo (erro de detecgéo de Comprovar a ligagdo do encoder, a ligagéo e o encoder.
[ = 1| velocidade)
I0-F
( Erro de CPU 1. A unidade pode estar a funcionar incorrectamente devido a
ruido externo. Procurar fonte de ruido e elimina-la.
ol ol =N 2. O circuito de controlo pode estar avariado.
SN T I S A 3. Para todos os sub-codigos diferentes de 8, desligar a
- poténcia e liga-la outra vez.
CPU-1~CPU-8

m

Erro de dados
de EEPROM

A regulacao de parametros é incorrecta. Corrigir os
parametros de acordo com o seguinte procedimento.

(1) Seleccionar D20-2 em modo monitor, pressionar a tecla "set".
O parametro que foi causador do erro aparecera no visor.

(2) Regular o parametro correcto neste estado. @

(3) Ver os parametros em ordem com o comando.
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8.5. Resolucao de problemas sem visor de defeito

As causas e accoes correctivas no caso de defeito sem indicagcéo no visor (Tabela 8-5).

Tabela 8-5 Resolugcéao de problemas

Sintomas

Causas e accodes correctivas

O motor nao funciona

. Aligacao de entrada/saida esta incorrecta, falta de fase ou de poténcia.
. O motor pode estar bloqueado ou a carga ser demasiado pesada.

. A funcgéo de bloqueio de marcha atras (C09-3) pode estar activada ou os parametros

. A seleccao local/remota pode ser incorrecta.

Verificar e corrigir as ligagoes.

Reduzir a carga.

estdo incorrectamente regulados.

Verificar os parametros.

Pode nao haver tensdo de saida. Medir a tensédo de saida e confirmar que as trés

fases estéo equilibradas.

Seleccionar o modo adequado.

O motor roda em sentido inverso

. A sequéncia dos bornes de saida U, V, e W pode ser incorrecta.

. As ordens de marcha a frente/atras podem néo estar invertidas.

Alterar a sequéncia das fases.

Ligar os cabos como se segue:

Marcha a frente: curto-circuitar os bornes RUN - RY0

Marcha atras: curto-circuitar os bornes PSI1 - RYO

(Valido quando os bornes de entrada estao activados: parametro C03-0 = 1
(valor por defeito))

O motor roda mas a velocidade
nao varia

. A carga pode ser demasiado pesada.

. O nivel do sinal de regulacédo de frequéncia pode ser muito baixo.

Reduzir a carga.

Verificar o nivel de sinal e o circuito.

A aceleragéo / desaceleragéo
do motor néo é suave

. Aregulacdo de tempo de aceleragdo/desaceleracdo (A01-0, 1) pode

ser muito baixo.
Incrementar o tempo de aceleragdo/desaceleracéo.

A velocidade do motor varia
durante o funcionamento a
velocidade constante

. A carga pode estar a flutuar excessivamente ou a carga € excessiva.

. Arelagdo motor/variador pode ndo ser adequada a carga. Seleccionar

Reduzir a carga ou a sua flutuacgéo.

uma combinacao de accionamento e motor que seja mais adequada a carga.

A velocidade do motor
é muito alta ou baixa

. O numero de pdlos do motor ou a tensdo pode ser incorrecta.

. A maxima frequéncia (velocidade) ou frequéncia de base [B00-4, 5

. Atensao nos bornes do motor pode ser baixa.

Verificar as especificagdes do motor.

(BO1-4, 5)] pode ser incorrecta.

Usar um cabo de saida de secgédo maior.
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Apéndice 1 Referéncias de produto

B Caracteristicas gerais

Série de 200V

Unidade

Caracteristicas

Sistema

Série de 200V (NxxKx)

Tipo (VAT2000- _ _ _ _)_

00K4 | 00K7 | 01K5

02K2

04KO | 05K5 | 07KS

11K0

15K0

18K5

22K0

30KO

37K0

Binario constante (Nota 8)

Capacidade [kVA]
(Nota 1)

1.0 | 1.7 | 2.7

3.8

55 | 83 | 114

15.9

21.1 | 26.3

31.8

41.0

50.0

Corrente
continua maxima [A]
(Nota 2)

30 | 50 | 80

11

16 24 33

46

61 76

92

118

144

Motor aplicavel maximo
[kW] (Nota 3)

0.4 | 075 | 1.5

2.2

37 | 565 | 7.5

11

15 | 18.5

22

30

37

Temperatura ambiente
de trabalho

10 a 50°C

Frequéncia
portadora
(Nota 5)

Standard de 10kHz, variavel entre 1 e 15kHz

Standard
de 4kHz,
variavel entre
1 e 15kHz

Corrente de
sobrecarga

150% durante 1 minuto.

Valores do Variador

Binario variavel

Capacidade
[KVA] (Nota 1)

12 | 21 3.0

5.1

7.6 |10.0 | 145

19.3

242 | 29.7

37.4

45.0

55.0

Corrente continual
maxima [A]
(Nota 2)

50 | 80 11

16

22 33 42

61

76 86

108

134

161

Motor aplicavel maximo
[kW] (Nota 3)

075 | 1.5 | 2.2

3.7

55 | 7.5 11

15

18,5 | 22

30

37

45

Temperatura ambiente
de trabalho (Nota 4)

De -10 a 40°C

De -10 a 50°C

Frequéncia portadora
(Nota 5)

Standard de 10kHz, variavel entre 1 e 15kHz

Corrente de
sobrecarga

120% durante 1 minuto

Alimen-
tacao

Tensao de entrada CA:
Frequéncia de.
entrada

200-230V = 10%
50/60Hz = 5%

200~220V = 10%/50Hz + 5%
200~230V +10%/60Hz + 5%

Saida
Nota 9)

Tenséao de
saida

200~230V (Max.) (7)

Frequéncia de saida

0.1~440Hz

Con-

strug-
ao

Estrutura

Montagem em painel

Invélucro

IP20

IPOO

Peso aproximado (kg)

3.5

6|

13

26

|55

Método de
refrigeracéo

Auto
refrigeracao

Ventilagao forcada

Cér da pintura

Munsell N4.0

Ambiente de trabalho

Interiores, Humidade relativa: 95%RH ou inferiores (sem condensacéo), Altitude:
1000m ou menos, Vibragcédo: 3.0m/s2 ou menos. Resguardar de gases
corrosivos ou explosivos, vapor, pd, 6leo ou restos de fibras.
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Série de 400V
Unidade Caracteristicas
Sistema Série de 400V (XxxKx)
Tipo (VAT2000- _ _ _ ) 00K4 | 00K7| 01P5 | 02P2| 04K0| 05K5|07K5 [11KO0 [15K0 | 18K5|22K0 |30KO0 | 37K0| 45K0
Capacidade 1.0 | 1.7 | 25 | 3.8 | 59| 9.0 |11.7 159 |21.4 | 25.6 |30.4 |41.5 | 50.0 | 60.0
[kVA] (Nota 1)
__ | Corrente continua 15| 25| 36 | 55| 86| 13 | 17 | 23 | 31 37 | 44 | 60 72 87
2 méaxima [A]
5 | (Nota 2)
= Motor aplicavel maximo. | 0.4 | 0.75| 15 | 22 | 3.7 | 55 | 7.5 | 11 15 |185| 22 | 30 | 37 45
f'cﬁ [kW] (Nota 3)
;,‘!; Temperatura ambiente 104 50°C
§ | de trabalho
_; Frequéncia portadora Standard de 10kHz, variavel entre 1 e 15kHz Standard
| @ | (Nota 5) de 4kHz,
2 % variavel entre
3 1 e 15kHz
©
> Corrente de 150% durante 1 minuto
3 sobrecarga
@ Capacidade [kVA] 17 | 25| 38 | 569 | 9.0 | 11.7|159 |21.4 |256 | 30.4 |41.5 |50.5 | 55.0 | 75.0
S (Nota 1)
= Corrente continua 25| 36 | 55|86 | 13| 17 | 23 | 31 37 44 | 60 | 73 84 | 108
maxima [A]
T>) (Nota 2)
:g Motor aplicavel maximo| 0.75 | 1.5 | 22 | 3.7 | 65| 7.5 | 11 15 |185 | 22 | 30 | 37 45 55
g [kW] (Nota 3)
S | Temperatura ambiente De -10 a 40°C
t% de trabalho (Nota 4)
Frequéncia portadora Standard de 10kHz, variavel entre 1 e 15kHz
(Nota 5)
Corrente de 120% durante 1 minuto
sobrecarga
Alimen- | Tenséo de entrada CA: 380~460V = 10%, 50/60Hz + 5%
tagéo Frequéncia de 480V 10%, +5% 50/60Hz + 5%
entrada
Saida | Tensdo de 380~480V (Max.) (7)
9) saida
Frequéncia de saida 0.1~440Hz
Con- Estrutura Montagem em painel
strug- | Invélucro IP20 IPOO
ao Peso aproximado (kg) 5 | 6 13 | 26 | 50
Método de Autol Ventilagdo forgada
refrigeracao refrigeracao
Cér da pintura Munsell N4.0
Ambiente de trabalho Interiores, Humidade relativa: 95%RH ou inferiores (sem condensacao), Altitude: : 1000m
ou menos, Vibragéo: 3.0m/s2 ou menos. Resguardar de gases corrosivos ou explosivos,
vapor, po, 6leo ou restos de fibras.

(Nota 1) A capacidade [kVA] indicada corresponde a uma tenséo de saida de 200V para a série de 200V, e 400V para a

(Nota 2)

série de 400V.

Indica o valor total efectivo incluindo os harménicos de elevada frequéncia.
(Nota 3) Poténcia para motor standard de gaiola de esquilo de 4 podlos.

(continua na pagina seguinte)
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(continua na pagina seguinte)

Série 400V (continua)
Caracteristicas
Sistema Série de 400V (NxxKXx)
Tipo VAT2000-U2KX_ 55K0 | 75KO0 99KO0 110K 132K | 160K 200K 250K | 315K
Capacidade 75 100 120 150 170 220 300 360 400
[KVA] (1)
% | Corrente continua 108 145 173 214 245 321 428 519 590
£ | maxima [A]
Z | (Nota 2)
% Motor aplicavel maximo. 55 75 90 110 132 160 200 250 315
,V‘E) [KW] (Nota 3)
& | Temperatura ambiente 10 4 50°C
o | de trabalho
~§ Frequéncia portadora Standard de 4kHz, variavel entre 1 e 8kHz
. | m | (Nota )
§ Corrente de 150% durante 1 minuto
5 sobrecarga
z Capacidade [kVA] 100 120 140 170 200 250 330 400 460
o (Nota 1)
% Corrente continua 147 179 208 242 293 365 479 581 661
§ maxima [A]
?>> (Nota 2)
:g Motor aplicavel maxima 75 90 110 132 160 200 250 315 370
Z [kW] (Nota 3)
5 | Temperatura ambiente 10 a 50°C
'cgn de trabalho
Frequéncia portadora Standard 4kHz, variable entre 1 et 8kHz
(Nota 5)
Corrente de 112% durante 1 minuto
sobrecarga
Alimen- | Tensé@o de entrada CA: 380~460V + 10%, 50/60Hz + 5%
tacdo | Frequéncia de.
entrada
Saida | Tenséo de 380~480V (Max.) (7)
Nota 9) | saida
Frequéncia de saida 0.1~440Hz
Con- Estrutura Montagem em painel
strug- | Invélucro IPOO
g0 Peso aproximado(kg) | 55 | 60 | 6 | 70 | 9 | 100 | 210 | 300
Método de Ventilacdo forgada
refrigeracao
Cor da pintura Munsell N4.0
Ambiente de trabalho Interiores, Humidade relativa: 95%RH ou inferiores (sem condensacgéao), Altitude:
1000m ou menos, Vibragédo: 3.0m/s2 ou menos. Resguardar de gases
corrosivos ou explosivos, vapor, pd, 6leo ou restos de fibras.

(Nota 1) A capacidade [kVA] indicada corresponde a uma tenséo de saida de 200V para a série de 200V, e 400V para a
série de 400V.

(Nota 2) lindica o valor total efectivo incluindo os harménicos de elevada frequéncia.

(Nota 3) Poténcia para motor standard de jaula de esquilo de 4 pélos.
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Nota 4) Quando se superam os 40°C, reduzir a corrente de saida em 2% por cada 1°C. (Fig.1-1)

Corrente %

de saida 100 .
= I \
80- ______________________ l__1_ ™

7O
&0
501
a0 4
301
201
104

Temperatura ambiente
Fig. 1-1 Reducao em funcao da temperatura

Nota 5) Os variadores até ao modelo N22K0S e X30K0S, trabalhando em binario constante, permitem regular a frequéncia
até 10kHz. Reduzir 7% de corrente por kHz acima desta frequéncia.
Quando os variadores trabalham em binario variavel reduzir acima de 4kHz como se indica na Fig 1-2.
Os variadores superiores a N22K0S ou X30KO0S devem reduzir 7% de corrente por kHz
acima de 4kHz tanto em binario constante como em binario variavel tal como se indica na Fig
1-3.
Se a temperatura do radiador supera os 70°C e a corrente de saida excede 90%, a
frequéncia portadora mudara automaticamente a 4kHz.

Corrente 1 7% Corrente nominal

nominalde | "N\o_ JiE
binario variavel. Corrente
(Iv) nominal Lo
v
7% Corrente nominal b
binario constante b
Corrente 1 ---+ it il s ! :
nominal de roa . D
binario Do Lo -
constante toa - b
<|C) : : 1 1 ! |
| f 1 ' : 1
Lo ! E Lo
34 5 868 7 8 98 1011121314 15 3 4 5 & 7 8 9 10
Frequéncia protadora (KHz) Frequéncia protadora (KHz)

Fig. 1-2 Redugao em funcao da frequéncia portadora

para variadores até ao modelo N22KO0 e até ao X30K0 Fig. 1-8 Reducédo em funcao da
frequéncia portadora para
variadores superiores ao N22KO0 ou
X30KO0

Nota) Ao alterar a frequéncia portadora ter em conta o aumento de temperatura do motor.
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5% du rourant nominal

Corrente  fr—— - - = - - -
nominal

Corrente de saida (%)

T T T T
3 2 6 7 8
Frequéncia protadora (KHz)

o L L I

Fig. 1-4 Reducéo em funcao da frequéncia portadora para des systemes U2KX45K0S plus grands

Nota) A alterar a frequéncia portadora, ter presente o aumento de temperatura do motor.

Nota 6) Este variador esta sujeito as Directivas de Baixa Tensao EC. O valor de tensdo de entrada devera estar
compreendido entre 380 a 415V para cumprir as Directivas de Baixa Tenséo EC.

Nota 7) Nao ¢ possivel conseguir uma tensédo de saida superior a de entrada.

Nota 8) No modo controlo vectorial "sensorless", controlo vectorial com sensor ou controlo de motores de iman
permanente, seleccionar o motor a utilizar segundo a corrente permanente maxima em binario constante.

Nota 9) As gamas de tenséo de saida para controlo vectorial "sensorless", controlo vectorial com sensor ou controlo de
motores de imanes permanentes sdo as seguintes:
Série 200V:160V/180V/185V respectivamente segundo a tenséo de entrada 200V/220V/230V.

Série 400V: 300V/320V/360V/370V resp. segundo a tensdo de entrada 380V/400V/440V/460V.
A gama da frequéncia de saida sera de 0 a 120Hz (7200min-1).
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m Tabela de especificacdes de controlo

Controlo V/f Controlo V/f Controlo Controlo Controlo de
(Binario (Binario vectorial vectorial com motores
constante) variavel) sem sensor sensor de imanes
Nota 1) permanentes

Nota 1)

Controlo de frequéncia

Método de controlo

Controlo digital
PWM sinusoidal

Frequéncia portadora

Modo Monotom:
Modo "Soft sound":

De 1 a 15kHz (incrementos de 1kHz)
Frequéncia média entre 2,1 ¢ 5 kHz

Método de modulacgéo de frequéncia
(Modulagéo de 3 tons, modulagéo de 4 tons)

Resolucéo da
frequéncia de saida

0.01Hz

Resolucao da regulagao
de Frequéncia

0,01Hz (digital)
0,025% (analégico)
Respectivo a frequéncia maxima

Exactidao da
frequéncia

+=0.01% (digital) a 25 =10°C
= 0,1% (digital) a 25 =10°C

Especificagdes de controlo

Caracteristicas
Tensao / frequéncia

Seleccionaveis entre binario constante e saida
constante na gama entre 150 e 7200 min-1 (120Hz).

Seleccionaveis entre binario
constante, saida constante e
reducao de binario na gama
entre 3 e 440Hz.

Reforco de Seleccionaveis entre Manual / -
binario Automatico
Reforgo de Mediante a Autoregulacao -

binario maximo

obtém-se o maximo binario
de motor

Autoregulagéo

Medida automatica das constantes do motor -
Medida automatica de diversos parametros
(Tempo aproximado de medida: 2 minutos)

Frequéncia de arranque

Seleccionavel entre 0,1 e 60,0Hz -

Binario de arranque

200% ou superior -
(Tempo aproximado

de arranque a 150% p.e. motor
standard AEG: 3s)

Tempo de aceleragdo /

De 0,01 a 60000 seg.

desaceleragéo Rampas: 2 de aceleracdo / desaceleragéo, 1 de "jogging" e 8 programaveis.
Modo de aceleracéo / Seleccionaveis entre linear / curva em S
desaceleragéo

Método de operagao

Seleccionaveis entre 3 modos:

- Marcha a frente / atras

- Marcha e paragem, a frente / atras

- Impulso de marcha a frente, impulso de marcha atras, impulso de paragem
- Comando permanente

Nota 1) Requer a carta opcional de encoder.
Nota 2) Para o caso do motor de iman permanente standard, requer a carta de encoder PM.
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Controlo V/f Controlo V/f
(Binario (Binario
constante) variavel)

Controlo Controlo
vectorial vectorial com
sem sensor sensor
Nota 1)

Controlo de
motores de imanes
permanentes
Nota 1)

Especificagbes de controlo

Método de
Paragem

Seleccionaveis entre paragem por rampa, paragem de emergéncia, e paragem por

inércia.

Frenagem por
injeccéo de
de corrente
continua

Frequéncia de inicio da frenagem

seleccionaveis entre 0,1 e 60,0Hz Tensdo
de frenagem, seleccionaveis entre 0,1 e

20,0% Tempo de frenagem,

Frequéncia de inicio da frenagem
seleccionaveis entre 0,1 e 60,0Hz
Corrente de frenagem, seleccionaveis
entre 50 e 150% Tempo de frenagem,

seleccionaveis entre 0,0 e 20,0 segundos seleccionaveis entre 0,0 e 20,0 segundos
Frequéncia de saida De 0 a 440Hz De 0 a 120Hz
ASR
Gama de controlo 1:100 1:1000 1:100
Gama de saida Até1:2 Até1:4 Ate1:1,2
constante
Exactidao de controlo de +0.5% +0.01% +0.01%
velocidade (a Fmax = 50Hz)
Resposta de controlo 5Hz 30Hz -

Regulagbes

Frequéncias (vel.)
programaveis

8 frequéncias (velocidades).
Tempo de aceleragéo e desacelera-
¢ao. Seleccionaveis segundo
codigo de 5 bits

Referéncia de
controlo

Durante modo remoto
y=Ax+B+C

y: Resultado
x: Entrada de referéncia
A: de 0,000 a 10,000
B: de 0,00 a +440Hz
C: Entrada auxiliar
Limite superior e inferior de saida

Durante modo remoto
y=Ax+B+C

: Resultado da referéncia
: Entrada de referéncia
: de 0,000 a +10,000

Ow» X<

: Entrada auxiliar
Limite superior e inferior de saida

: de 0,00 a =+7200min-1 (120Hz)

Salto de frequéncia

Podem-se

programar até 3 saltos

A largura pode-se variar entre 0,0 e 10Hz

Compensacao de
deslizamento

Seleccionaveis entre
Activado / Desactivado
Ganho: de 0,0 2a20%

Funcéo automatica

Funcao

automatica de 10 passos.

Seleccionaveis entre sincrona e assincrona.

Outros

- Controlo PID

- "Pick-up"

- Auto-arranque

- Rearranque depois de
falha instantanea de
poténcia

- Blogqueio de marcha atras

- Funcéo "Transversal"

- "Pick-up"

- Auto-arranque

- Rearranque depois de
falha instantanea de

- Funcéo "Transversal"

- Auto-arranque
- Rearranque depois de
falha instantanea de

- Blogueio de marcha

poténcia poténcia
- Blogueio de marcha
atras atras

- Funcéo "Transversal"
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Controlo V/f Controlo V/f Controlo Controlo Controlo de
(Binario (Binario vectorial vectorial com |motores de imanes
constante) variavel) sem sensor sensor permanentes
Nota 1) Nota 1)

Painel standard

Visor: LED de 7 segmentos x 5 digitos + sinal LED de estado: 8 pontos
Operacdo: Funcionamento mediante comando giratorio e teclas.
Modo Local / remoto, marcha a frente / atras, Modificagcao de

© parametros, etc...
% Instalacéo do painel em separado (cabo de extensdo maxima: 3m)
(2]
> Entradas Fixos: 3 pontos Programaveis: 5 pontos Seleccionaveis entre "sink / souce"
g Saidas Relé comutado: 1 ponto (defeito) Relé aberto: 1 ponto (programavel)
£ Colector aberto: 3 pontos (programaveis)
g Opcgdes de programacao: deteccdo de velocidade, pré-carga completa, marcha
> atrés, velocidade atingida, sentido de rotagdo, corrente alcancada, aceleragéo,
£ desaceleragéo e coédigo de defeito.
o)
O | Referéncia de Frequéncia FSV:de0a10V/de0Oa5V/de1abV
FSI: de 4 a20mA / de 0 a 20mA
AUX:deOa 10V/deOa 5V/de1abVv
o | Saidas analdgicas De 0 a 10VCC, 1mA (programavel): 2 pontos
° Seleccionar entre frequéncia de saida, tensdo de saida, corrente de saida, tensao
‘g de barramento de CC ("CC"), etc.
(@]
Limites Limite de corrente, limite de sobretensao, contacto de aviso de sobrecarga
Disparo Sobrecarga de corrente, sobretenséo, tensao baixa, defeito do IGTB, sobrecarga,
sobretemperatura, defeito & terra, auto-diagondstico, etc.
Historico de defeitos Armazenam-se as Ultimas 4 defeitos.
B Informacao reportada: Causa primaria, causa secundaria, corrente de saida e
§" frequéncia de saida antes do disparo.
§ Nivel de sobrecarga 150% durante 1 minuto, 170% durante 2,5 segundo (50% dos valores até 3Hz ou
o

suportavel

menos) segundo a caracteristica de tempo inverso (binario constante).
120% durante 1 minuto, 125% durante 1 segundo (75% dos valores até 3Hz ou menos)
segundo a caracteristica de tempo inverso (binario variavel).

Reinicio

Seleccionaveis entre 0 e 10 reinicios.
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Apéndice 2 Dimensoes Externas

4 o . o - u
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Fig.1
e L, b=
. 1w
T =
=T
— £ ¥
O 1
Fig. 3
Tipo Dimensodes (mm) Fig.
Série 200V | Série 400V wo wi1 HO H1 D ad
NOOK4 X00K4 170 155 243 228 162 6 Fig. 1
NOOK7 X00K7
NO1K5 X01K5
NO2K2 X02K2
NO4KO0 X04KO0
NO5K5 X05K5 216 201 275 260 169 7 Fig. 2
NO7K5 X07K5
N11K0 X11K0 265 245 360 340 228
N15K0 X15K0
X18K5
N18K5 X22K0 310 200 500 480 253 10 Fig. 3
N22KO0 X30K0
N30KO0 X37K0 342 200 590 570 307
N37K0 X45K0
X55K0 420 300 690 666 309
X75K0
X90KO0 480 400 740 714 352
X110K
X132K 488 320 980 956 370 13
X160K
X200K 680 500 1100 1070 379 15
X250K 870 600 1300 1270
X315K

184



VAT2000

Apéndice 3 Cadigos de defeito

Cadigo

Visor

Defeito

Descripcao

Rein-
tento

0

-I
= ™5 =g

l

Nao héa defeito

N&o se registou nenhuma defeito.

£ . (EmS)

Paragem de
Emergéncia

Indica que se produziu uma paragem por emergéncia,
se o parametro C00-4 = 2 (Saida de falha a EMS).

Pa-r  (PM-)

Médulo de
Poténcia

Indica uma defeito de moédulo de poténcia
n: sub-codigo

1: durante a paragem

3: durante a aceleragao

5: durante o frenagem

7: durante a pré-excitagédo

2: durante o regime permanente
4: durante a desaceleragao

6: durante malha ACR

9: durante Autoregulagéo

(OC-n)

Sobrecarga de
corente

A saida alcangou 300% ou mais.
n: sub-codigo

1: durante a paragem

3: durante a aceleragao

5: durante o frenagem

7: durante a pré-excitagédo

2: durante o regime permanente
4: durante a desaceleragao

6: durante malha ACR

9: durante Autoregulagéo

(OV-n)

Sobretensao

Indica um incremento excessivo na tensdo do barramento de CC.

Vce > 800 ou 400V)

n: sub-cédigo

1: durante a paragem
3: durante a aceleragéo
5: durante o frenagem 6: durante malha ACR

7: durante a pré-excitagédo 9: durante Autoregulagéo

2: durante o regime permanente
4: durante a desaceleragéo

i tl:! =-n (UV-n)

Baixa tensao

Indica uma diminuigdo excessiva na tensdo do barramento de CC.
(65% da tensdo nominal). n: sub-cédigo

1: durante a paragem 2: durante o regime permanente
3: durante a aceleragao 4: durante a desaceleragao

5: durante o frenagem 6: durante malha ACR

7: durante a pré-excitagédo 9: durante Autoregulagio.

Quando se selecciona autoarranque (Parametro C08-0 =2 0 3,
a unidade visualizara o cédigo de falha mas o LED FLT

nio ficara aceso e ndo activara a saida dos relés FA, FB e

FC. Ficara registado em ECO a 3.

Nao utilizado

Uak-.

Sobreaque-
cimento

Indica um incremento excessivo de temperatura no
dissipador de calor (até 95°C).

5P

Sobrevelocidade

Indica que a velocidade do motor superou o valor pré-
fixado (C24-0).

Nao definido

> | ©

HeE=n (ATT-n)

Erro durante a
Autoregulagao

A Autoregulagédo ndo pode completar-se: Nimero de passo de
Autoregulagdo interrompido
(1) durante a regulagéo simples de ACR
(2) durante a medida de fase simples de CA
(3) durante a regulagédo de ACR
(9) durante a medida da Indutancia de excitagcao
(A) durante a medida da resisténcia do secundario
(B) durante a regulagéo de binario maximo
(C) durante a regulagéo da tabela de flutuagédo de
Indutancia de excitagéo

iL-r  OLn

Sobrecarga

A corrente de saida excedeu a caracteristica de tempo
inverso que é de 150% por minuto em relagdo a corrente
nominal e 170% durante 2.5 segundos, se a corrente de saida
ultrapassa 155%.

n: Sub-cédigo 1: Sobrecarga a saida do accionamento.
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Visor

Falha

Descripcao

Rein-
tento

Ci
=
s

(GRD. n)

Defeito a Terra

A unidade detectou condi¢des de defeito a terra.
n: sub-codigo

1: durante a paragem
3: durante a aceleragao
5: durante o frenagem 6: durante malha ACR

7: durante a pré-excitagdo  9: durante Autoregulagédo.

2: durante o regime permanente
4: durante a desaceleragao

l.':'-—n

(10-n)

Erro de E/S

Erro nas comunicagdes da porta de E/S.

n: sub-codigo

1: Erro no circuito de alimentacéo.

2: Anomalia no conversor A/D

3: Offset na deteccéo de corrente. O offset de detecgédo de
corrente € maior que 0.5V.

: Reinicios excedidos. Indica que a fungéao reinicio fracassou
para o numero de vezes estabelecido em C21-0.

: Falha do termistor

: Falha de detecgéao de velocidade

N

mm

)
a
-

n (CPU-n)

Erro de CPU

Erro de autodiagnéstico nao inicializado.

n: sub-coédigo

1: Erro de "Watch-dog", indicando que o CPU esta
detida. Esta falha pode aparecer durante o regime
permanente.

: Erro de calculo da CPU.

: Anomalia na RAM da CPU.

: Anomalia na RAM externa.

: Erro de check-sum da E2PROM.

: Erro de leitura da E2PROM.

: Erro de escrita da E2PROM.
Este error sé se visualiza,
a saida ndo se desconecta, nem se activa FLT.

9: Combinagéo ilegal de verséo de software e CPU.

O~NOP~WN

ek,

(dEn)

Erro de dados
E2PROM

Existem erros nos dados armazenados na E2PROM

Para mais detalhes, entrar no modo monitor: D20-2, e corrigir
os dados.

Precaucao:

Se este erro aparece durante a ignicao, os detalhes nao

se armazenaram, portanto uma vez que a unidade tenha
arrancado, os detalhes ndo se podem ler com o histérico

de falhas (D20-0).
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Apéndice 4 Visor LED de 7-segmentos

1. Numérico

Visor C i = 3 - = = " = b= |
Numérico 0 1 2 3 4 5 6 7 8 9
2. Alfabeto
Visor = = C = = F L - | -
Alfabeto A B (b) C D (d) E F G H | J
Visor | - | - | =|F|*= = | = i
Alfabeto L [M(m|{N®n | O P |Q@ | R S T () ]
- T
Visor | = N H | A
Alfabeto V) | Y - Parénteses
3. Mensagem
i—_ |LOC Bloqueio | i_"=i= Lst Listagem
=_— |rUn Marcha | =j=i_ trC Trace
Y e rty Reinicio | === | d.Err Erro dados
S Err Erro ==~ | d.End Fim dados
—[_=i_ | d.CHG |Mudar dados
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