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Precaucoes e Cuidados

Esta se¢éo nos adverte aos cuidados que devemos tomar com relagédo a este
produto, que se ndo forem tomadas, podem resultar em danos pessoais, fata-
lidades ou danos no equipamento. A Yaskawa ndo se responsabiliza pelas con-
sequéncias de se ignorar tais instrugées.

AATENGAO

A Yaskawa fabrica componentes que podem ser utilizados em uma larga variedade de aplica¢des industriais. A escolha e a
aplicagdo dos produtos sdo de responsabilidade do fabricante da maquina ou do usuério final. A Yaskawa ndo se responsabi-
liza pela forma que seus produtos sdo empregados no sistema final. Sob nenhuma circunstancia, o produto Yaskawa deve ser
incorporado em um sistema sem as devidas precaugdes de segurancga para a prote¢do da maquina. A Yaskawa garante a qual-
idade de seus produtos, sua adequagdo as normas e especificagdes publicadas no manual Yaskawa. Nenhuma garantia adi-
cional ¢ oferecida. A Yaskawa ndo se responsabiliza por nenhum dano pessoal, perdas ou reinvindicagdes devido ao mau
uso de seus produtos.

AATENGAO

Leia e entenda este manual antes de instalar ou operar este Drive. Todas as adverténcias e instrugdes devem ser seguidos.
Toda e qualquer atividade deve ser executada por pessoal qualificado.

.Nao conecte ou disconecte os cabos enquanto o equipamento estiver energizado. Nao remova a tampa ou toque os circuitos
enquanto o equipamento estiver energizado. Ndo remova ou retire o operador digital enquanto o equipamento estiver energi-
zado.

Antes de executar qualquer tipo de servigo no equipamento, desenergize o equipamento. O capacitor interno continua ener-
gizado mesmo apos o desligamento do equipamento. O LED indicador de status e o operador digital se apagardo quando a
tensdo no barramento CC for menor que 50 VDC. Para prevenir choque elétrico espere pelo menos cinco minutos apds todos
os indicadores se apagarem e mega o barramento CC para confirmar o nivel seguro.

Nao execute um teste de tensdo reversa em qualquer parte da unidade. Este equipamento utiliza dispositivos sensiveis que
podem ser danificados por alta tenséo.



Intfroducao

Esta secao descreve a aplicabilidade deste manual.

Este manual refere se ao Drive F7 definido pelo modelo CIMR-F7_T T T T |E.

O Drive F7 é um acionamento com Modulagéo por Largura de Pulsos (PWM) para motores de indugao trifasicos AC. Este tipo
de Drive também ¢ conhecido como um Drive de frequéncia ajustavel, Drive de frequéncia variavel, Drive AC, e Inversor de
frequéncia. Neste manual o Drive F7 serd chamado simplesmente de “Drive”.

O operador digital LCD ¢ equipado com fun¢des local/remoto, fungao de copia, escolha entre 7 idiomas e possui 5 linhas por
16 caracteres por linha. Os ajustes programados pelo usuario podem ser recuperados a qualquer momento via “Inicializagdo do
usuario”. O software opcional permite o “download/upload” de parametros, assim como tragar graficos e monitoramento dos
parametros através de um PC.

Outros documentos ¢ manuais estdo disponiveis para necessidades especiais ou instalagdo deste produto.Tais documentos
podem ser fornecidos com o equipamento ou com autorizagdo especial. Caso necessite contacte a Yaskawa Brasil. Documen-
tos especiais sao os seguintes:

TM.F7.02.Programagdo... Manual incluso no CD ROM com o produto
TM.F7.11.Modbus... Manual incluso no CD ROM com o produto
DriveWizard ... Software e Manual...Incluso no CD ROM com o produto
Intrugdes de Opcionais... Inclusos no CD ROM com o produto

Este manual esta sujeito a mudancgas assim que ocorrerem mudangas com o produto. A versdo mais recente deste manual pode
ser obtida no website da Yaskawa: www.yaskawa.com.br . A data mostrada na parte traseira do manual ¢ alterada assim que
mudangas forem sendo feitas.

a poténcia do Drive ¢ categorizada baseada em dois tipos de carga, Carga pesada e Carga normal 2. Veja a tabela abaixo para
compreender as diferengas entre Carga pesada e Carga normal 2.

Selec¢édo da carga do Drive

poténcia de sobrecarga

o Frequéncia carrier
e corrente maxima

Parametro C6-01 Corrente nominal de saida

Taxa standard

o . .
(varia com o modelo®) 150% por 1 min. Baixa (2kHz)

0: Carga pesada (default)

Taxa extendida Aprox. 110% por 1 min.

. . Alta (varia com o modelo*
(varia com o modelo*) (varia com o modelo*) ( )

2: Carga normal 2

* Veja as especificagdes standard do Drive




Especificacoes Standard do Drive

€ 208-240Vac

Table C.1 Especificagdes do Drive 208-240Vac

CIMR-F7U

20P4

20P7

21P5

22P2

23P7

25P5

27P5

2011

2015

2018

2022

2030

2037

2045

2055

2075

2090

2110

Taxa de saida

Carga Pesada

Capacidade de
saida™ (kVA)

1.2

2.7

3.7

5.7

8.8

12.0

17.0

22.0

27.0

32.0

44.0

55.0

69.0

82.0

110.0

130.0

160.0

Horsepower™ >34

0.5/0.75

1/1.5/2

3

5/7.5

10

15

20

25

30

40

50

60

75

100

125

150

Corrente nominal de
saida™ (A)

3.2

4.1

7.0

9.6

15.0

23.0

31.0

45.0

58.0

71

85.0

115.0

145.0

180.0

215

283.0

346.0

415.0

Sobrecarga da
capacidade e da cor-
rente”

150% da corrente nominal por 60 segundos

Frequéncia carrier

2kHz

Carga Normal 2

Capacidade de
saida™ (kVA)

1.4

3.0

4.1

6.4

8.8

12.0

18.0

23.0

29.0

34.0

44.0

62.0

73.0

82.0

120.0

140.0

160.0

Horsepower™! 4

0.5/0.75

1.5/2

7.5

10

15

20

25

30

40

50/60

75

100/125

150

Corrente nominal de
saida™ (A)

3.6

4.6

7.8

10.8

16.8

31.0

46.2

59.4

74.8

88.0

115.0

162.0

192.0

215

312.0

360.0

415.0

Sobrecarga da
capacidade e da cor-
rente”

(% da corrente de
saida nominal por 60
sec.)

107

107

108

107

107

120

102

117

117

114

116

120

107

113

120

109

115

120

Frequéncia carrier
(kHz)

10

10

10

15

8

10

10

10

10

Tensdo max. de saida

Trifasico; 200, 208, 220, 230, ou 240Vac

Frequéncia max. de saida

400.0 Hz

Caracteristicas de Entrada

Tensdo nominal

Frequéncia nominal

Trifasico, 200/208/220/230/240Vac, 50/60 Hz

Corrente nominal -
Carga pesada™ (A)

3.8

49

8.4

11.5

18

24

37

52

68

84

94

120

160

198

237

317

381

457

Corrente nominal -
carga normal 2*3 (A)

43

5.5

9.4

20

24

37

53

70

89

98

120

180

212

237

350

396

457

Flutuagdo de tensdo
permitida

+10%, - 15%

Flutuagdo de frequéncia

permitida

+5%

Caracteristicas de Controle

Medidos Reator DC

para os

Opcional

Built-in

harméni-
cos de
entrada

Retificacdo
de 12 pulsos

Impossivel

Possivel

Notas:
1. Saida maxima aplicavel do motor ¢ dada para um motor standard de 4 polos. Quando escolher o drive e 0 motor, esteja certo de que a corrente nominal de saida ¢ aplicavel para a corrente nominal

do motor.

2. Um transformador alternador é necessario ao utilizar retificagdo de 12 pulsos
3. Adiferenga entre as taxas de carga pesada e carga normal sdo as correntes de entrada de saida, além da capacidade de saida. O parametro C6-01 deve ser alterado para “0” para carga pesada e “2”

para carga normal 2. O ajuste de fabrica ¢ carga pesada (C6-01=0).

4. As taxas de horsepower sdo baseadas na tabela 230V NEC 430-150.




& 480Vac

Table C.2 Especificagdes do Drive 480Vac

Caracteristicas de Entrada

Carga normal 23 (A)

CIMR-F7U 40P4 40P7 41P5 42P2 43P7 45P5 47P5 4011 4015 4018 4022
- )
Capacidade de saida 14 1.6 28 40 538 9.5 13.0 18.0 24.0 30.0 34.0
(kVA)
. | Horsepower™!-34 0.5/0.75 1 1.5/2 3 5 7.5 10 15 20 25 30
§ corrente nominal de
8 e 1.8 2.1 3.7 5.3 7.6 12.5 17.0 24.0 31.0 39.0 45.0
< | saida™ (A)
on
‘S sobrecarga da
capacidade e da corrente 150% da corrente nominal por 60 segundos
méxima™3
Frequéncia Carrier 2kHz
< . S1.%3
5 Capacidade de Saida 1.4 1.6 2.8 40 5.8 9.5 13.0 21.0 26.0 30.0 38.0
< (kVA)
; Horsepower™ 13-4 0.5/0.75 1 1.5/2 3 5 7.5 10 15/20 25 30 -
E « | Corrente nominal de
= 13 1.8 2.1 3.7 53 7.6 12.5 17.0 27.0 34.0 40.0 50.4
g [saida™ (A)
§ Sobrecarga da
< 1 -
g capa(igdade ¢ da cor 120 120 120 120 120 120 120 107 109 117 107
O |rente
(% da corrente por 60s.)
Frequéncia Carrier
(kiz) 15 15 15 15 15 15 15 8 10 10 10
Tensdao max de saida Trifasico; 380, 400, 415, 440, 460, ou 480Vac
Frequéncia max de saida 400.0 Hz
Tensdo nominal Trifésico, 380, 400, 415, 440, 460 ou 480Vac, 50/60 Hz
Frequéncia nominal
Corrente nominal -
. 2.2 2.5 44 6.4 9.0 15 20 29 37 47 50
Carga Pesada™ (A)
Corrente nominal -
2.2 2.5 44 6.4 9.0 15 20 33 40 48 55

Flutuagdo de Tensao per-
mitida

+10%, - 15%

Flutuagdo de frequéncia per-

.. +5%
mitida ?
ié Medidos Reator DC Opcional
5 para os
g | harmonicos
g | e entrada Retificagdo Impossivel
g de 12 pulsos
o}
Notas:

1. Saida maxima aplicavel do motor ¢ dada para um motor standard de 4 polos. Quando escolher o drive e 0 motor, esteja certo de que a corrente nominal de saida ¢ aplicavel para

a corrente nominal do motor.

2. Um transformador alternador ¢ necessario ao utilizar retificagdo de 12 pulsos
3. Adiferenga entre as taxas de carga pesada e carga normal sdo as correntes de entrada de saida, além da capacidade de saida. O pardmetro C6-01 deve ser alterado para “0” para

carga pesada e “2” para carga normal 2. O ajuste de fabrica ¢ carga pesada (C6-01=0).

4. As taxas de horsepower sdo baseadas na tabela 230V NEC 430-150.




Table C.2 Especificagdes do Drive 480Vac (Continuagao)

CIMR-F7U 4030 | 4037 | 4045 | 4055 | 4075 | 4090 | 4110 | 4132 | 4160 | 4185 | 4220 4300
- 3
(le\f/’i;‘dade de saida 460 | 570 | 69.0 | 850 | 1100 | 1400 | 160.0 | 200.0 | 230.0 | 280.0 | 390.0 510.0
g | Horsepower ™! 34 40 50 60 75 100 | 125/150 - 200 250 300 350/400 | 450/500+
<
3 | Corrente nominal de
ol I, 60.0 75.0 91.0 112.0 150.0 180.0 216.0 260.0 304.0 370.0 506.0 675.0
& | saida™ (A)
<
O | sob d idad:
sobrecarga e:}capam ade 150% da corrente nominal por 60 segundos
e da corrente
Frequéncia Carrier 2kHz
< . ’ *3
3 ﬁ(a\f/’x‘dade de saida 510 | 590 | 73.0 | 950 | 1200 | 1400 | 180.0 | 2000 | 230.0 | 3150 | 3900 | 510.0
Q
E « Horsepower ™! 34 40/50 60 75 100 125 150 200 - 250 | 300/350 | 400/450 500+
€ | % [ Corrente nominal de
El 67.2 77.0 96.0 125.0 156.0 180.0 240.0 260.0 304.0 414.0 515.0 675.0
S saida™ (A)
Y Sobrecarga da capacidade
< *3
< | ¢ da corrente . 107 117 114 108 115 120 108 120 120 107 118 120
(% da corrente nominal
por 60 segundos.)
Frequéncia Carrier (kHz) 8 8 8 5 5 8 5 5 5 2 2 2
Tensdo maxima de saida Trifasico, 380, 400, 415, 440, 460 ou 480Vac
Frequéncia maxima de saida 400.0Hz
Tensao méxima Trifasico, 380, 400, 415, 440, 460, ou 480Vac, 50/60 Hz
Frequéncia nominal
< | Corrent inal -
g | comenenomid 66 8 | 100 | 120 | 165 | 198 | 238 | 286 | 334 | 456 | 567 743
5 | Carga Pesada™ (A)
< Corrente nominal -
g N 74 85 106 134 172 198 264 286 334 456 567 743
2 | Carga Normal 2™ (A)
3
é Flutuagdo de tensdo permitida +10%, - 15%
O
Flquua(;ao de frequéncia per- 5%
mitida
2 Reator DC Built-in
£ | Medidos para
S | os harméni-
o
g cos de entrada Retificagio Possival”
ossive
£ de 12 pulsos
O
Notas:

1. Saida maxima aplicavel do motor ¢ dada para um motor standard de 4 polos. Quando escolher o drive e 0 motor, esteja certo de que a corrente nominal de saida é
aplicavel para a corrente nominal do motor.

2. Um transformador alternador ¢ necessario ao utilizar retificagdo de 12 pulsos

3. Adiferenga entre as taxas de carga pesada e carga normal sdo as correntes de entrada de saida, além da capacidade de saida. O parametro C6-01 deve ser alterado para
“0” para carga pesada ¢ “2” para carga normal 2. O ajuste de fabrica ¢ carga pesada (C6-01=0).

4. As taxas de horsepower sdo baseadas na tabela 230V NEC 430-150.
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@ Especificagbes Comuns.

Table C.3 Especificagdes comuns do Drive F7

CIMR-F7U

Especificacdes

Caracteristicas de Controle

Meétodo de controle

PWM Sendidal
Controle V/f, Controle V/f com realimentagéo pelo encoder, Controle vetorial em malha aberta,
trole vetorial de fluxo

Con-

Range do controle de vel.

200:1 (1000:1 com encoder)

Precisdo do controle de vel.

+0.2% (£0.02% com encoder) (77°F + 50°F) (25°C + 10°C)

Resposta de velocidade

SHz (30Hz com encoder)

Limite de torque

Pode ser ajustado por parametro: Controle de 4 quadrantes

Precisad do torque +5%
Resposta de torque 20Hz (40Hz com encoder)
Range do controle de 0.1 2400.0 Hz

Frequéncia

Precisdo da Frequéncia
(caract. de temperatura)

Referéncias Digitais: + 0.01% (14°F a 104°F) (-10°C a +40°C)

Referéncias Analogicas: £0.1% (77°F £ 50°F) (25°C £10°C)

Resolugao do ajuste de
frequéncia

Referéncias Digitais: 0.01 Hz

Referéncias Analogicas: 0.03 @60 Hz (10 bit com sinal)

Resolugo da Frequéncia de
saida

0.01Hz

Sinal do ajuste de frequéncia

-10a+10Vdc, 0 a +10Vdc, 4 a 20mA

Tempo de aceleragio/
desaceleragdo

0.0 a 6000.0 s (4 combinagdes seleciondveis de ajustes independentes de aceleragdo e desaceleragao)

Braking torque

Aproximadamente 20%

Fungdes principais de
controle

Reinicia apos perda momentanea de energia,busca de velocidade bi-direcional, detec¢@o de sobretorque e sub-
torque, 17 velocidades pré-setaveis, mudanga de tempo de aceleragdo/desaceleragio, aceleragdo em curva-S,
sequéncia a 3 fios, auto-tuning, controle de energizacdo da ventilagao, compensagao de torque, chave de controle
de velocidade/torque, pulo de frequéncias, limites inferiores e superiores para a referéncia de frequéncia, frena-
gem DC para a partida e parada, frenagem High-slip, controle PID, controle de economia de energia, comuni-
cagdes em Modbus (RS-485/422, méaximo 19,2 kbps), reset de alarmes e fungdo de copia

Fungdes de Protegao

Prote¢do do motor

Relé térmico contra sobrecarga (IZT)

Protegao de fusivel aberto

Para ao abrir o fusivel

Protecdo contra sobrecarga *

Carga Normal 2 - Aproximadamente 110% da corrente nominal de saida por 60 segundos
Carga Pesada - 150% da corrente nominal de saidapor 60 segundos

Protegdo de Sobretensdo

208-240Vac: Para quando a tensdo no barramento DC for maior que 410 V
480Vac: Para quando a tensdo no barramento DC for maior que 820 V

Protecdo de Subtensdo

208-240Vac: Para quando a tensdo nobarramento DC for menor que 190 V
480Vac: Para quando a tensdo no barramento DC for menor que 380 V

Comportamento na perda
momentanea de energia

Para por 15 ms ou mais
Ao selecionar o método de operagdo em perda momentanea de fase, a operacdo pode ser continuada se a energia
voltar num intervalo de 2 segundos.

Sobreaquecimento do venti-
lador

Protegido pelo termistor

Prevencgao de Stall

Prevengao na aceleragdo, desaceleragdo e durante o funcionamento

Protecao de terra

Protegido por circuitos eletronicos (50% da corrente nominal de saida do inversor)

Indicador de energia

Acende quando a tensdo no barramento DC ¢ maior que 50V

Tipo de enclausuramento

NEMA 1: CIMR-F7U20P4 ao 2018 ¢ 40P4 a0 4018
1P00: CIMR-F7U2022 ao 2110 e 4030 ao 4300
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Table C.3 Especificagdes comuns do Drive F7

CIMR-F7U

Especificagbes

Temperatura operacional

14°F & 104°F (-10°C 4 40°C) tipo NEMA 1
14°F a 113°F (-10°C a45°C) tipo Chassis aberto

Umidade operacional

Maximo 95% (sem condensagao)

o -
£ Temperatura de Armazena 68°F & 140°F (- 20°C & + 60°C)
5 | mento
g
< | Local de aplicagio Indoor (sem gas corrosivo, poeira, etc)
Altitude Méximo 1000 m .
Vibragdo 10420 Hz, 32 pés/seg2 9.8 m/sz).; 20450 Hz, 6.5 pés/seg2 2 m/s?) MAximo.

Nota: *O parametro C6-01 deve ser setado em “0” para taxas de Carga Pesada e em “2” para taxas de Carga Normal 2.
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Capitulo 1
Instalacao Fisica

Este capitulo descreve os procedimentos ao receber e instalar o Drive F7

Modelo do F7 e estilo de enclausuramento............ccccccce.... 1-2
Confirmagdes na entrega ..........cccoevvveieieiiiiiciccee e, 1-3
Nomes dos COMPONENTES ........ouvuuiiiiiiiiiieee e 1-5
Checagem do local de instalagao...........cccccvvvvvcieieeeeeeeenn.. 1-7
Orientagdes e dicas de instalagdo.............ccccceeeeeeeeeviinnnnn... 1-8
Removendo a tampa de acesso aos terminais ................... 1-9
Removendo o operador digital e a tampa frontal .............. 1-10

Instalagéo Fisica 1 - 1



Modelo do F7 e estilo de enclausuramento

Table 1.1 Modelo do F7 e estilo de enclausuramento

Tensaode
entradaTri- ModelodoF7 EstlodeEnclausuramento
fasica

CIMR-F7U20P41E NEMA tipo 1 (IP20)
CIMR-F7U20P71E NEMA tipo 1 (IP20)
CIMR-F7U21P51E NEMA tipo 1 (IP20)
CIMR-F7U22P21E NEMA tipo 1 (IP20)
CIMR-F7U23P71E NEMA tipo 1 (IP20)
CIMR-F7U25P51E NEMA tipo 1 (IP20)
CIMR-F7U27P51E NEMA tipo 1 (IP20)
CIMR-F7U20111E NEMA tipo 1 (IP20)
CIMR-F7U20151E NEMA tipo 1 (IP20)

208-240Vac

CIMR-F7U20181E

NEMA tipo 1 (IP20)

CIMR-F7U20221E

NEMA tipo 1 (IP20)

CIMR-F7U20301E NEMA tipo 1 (IP20)

CIMR-F7U20370E Chassis Aberto (IP00)
CIMR-F7U20450E Chassis Aberto (IP00)
CIMR-F7U20550E Chassis Aberto (IP00)
CIMR-F7U20750E Chassis Aberto (IP00)
CIMR-F7U20900E Chassis Aberto (IP00)
CIMR-F7U21100E Chassis Aberto (IP00)

CIMR-F7U40P41E NEMA tipo 1 (IP20)

CIMR-F7U40P71E NEMA tipo 1 (IP20)

CIMR-F7U41P51E NEMA tipo 1 (IP20)

CIMR-F7U42P21E NEMA tipo 1 (IP20)

CIMR-F7U43P71E NEMA tipo 1 (IP20)

CIMR-F7U44P01E NEMA tipo 1 (IP20)

CIMR-F7U45P51E NEMA tipo 1 (IP20)

CIMR-F7U47P51E NEMA tipo 1 (IP20)

CIMR-F7U40111E NEMA tipo 1 (IP20)

CIMR-F7U40151E NEMA tipo 1 (IP20)

CIMR-F7U40181E NEMA tipo 1 (IP20)

480Vac CIMR-F7U40221E NEMA tipo 1 (IP20)

CIMR-F7U40301E NEMA tipo 1 (IP20)

CIMR-F7U40371E NEMA tipo 1 (IP20)

CIMR-F7U40451E NEMA tipo 1 (IP20)

CIMR-F7U40551E NEMA tipo 1 (IP20)

CIMR-F7U40750E Chassis Aberto (IP00)
CIMR-F7U40900E Chassis Aberto (IP00)
CIMR-F7U41100E Chassis Aberto (IP00)
CIMR-F7U41320E Chassis Aberto (IP00)
CIMR-F7U41600E Chassis Aberto (IP00)
CIMR-F7U41850E Chassis Aberto (IP00)
CIMR-F7U42200E Chassis Aberto (IP00)
CIMR-F7U43000E Chassis Aberto (IP00)

Instalago Fisica 1 - 2



Confirmagoes na entrega

€ Checagem no recebimento

Verifique os seguintes itens ao receber o Drive

Table 1.2 Checagem no recebimento
Item Método
O Drive recebido ¢ o correto? Verifique o modelo na etiqueta na parte direita do Drive.
O Drive esta com partes quebradas Inspecione o exterior do Drive para ver se ha alguma rachadura, marca, ou foi
ou danificadas? danificado de alguma maneira.
Ha algum parafuso ou partes soltas? Utiliza uma chave de fenda para verificar se estdo bem apertados.

Se ha alguma irregularidade nos itens acima, contacte a transportadora, o distribuidor ou representante que vendeu o Drive, ou
a Yaskawa imediatamente.

€ Informacéo de placa

Uma placa ¢ anexada ao lado direito de cada Drive. A seguinte placa ¢ um exemplo de um Drive standard.

Modelo do Drive—» | MODEL: CIMR-F7U2018 SPEC: 20181E ~€—— No. de Especificagio
do Drive

Valores de Entrada —p-| [NPUT:  AC3PH 200-240V 50/60Hz  HD:84A ND:89A

Valores de Saida —» | QUTPUT: AC3PH 0-240v 0-400Hz HD:71A 27kVA ND:74 8A 29kVA

OMN: MASS: 11kg ~— Peso
No. de Séric —pm | S/N: 1W991 1234560123 PRG: ~—— No. do Software
, 001 00 000 AAE A0 000 RU0AUL A0 000 000 N0 H0D 0 N0 MR AR
No. de Arquivo UL__g | FITE NO- E131457 TYPE 1 ENCLOSURE 1P20

Nota: O modelo do Drive, o niimero de especificagdo, e o numero do software sdo requeridos para identificar corretamente o Drive
HD - Carga Pesada; ND - Carga Normal

Fig 1.1 Exemplo de placa do Drive F7

Instalagao Fisica 1 - 3



@ Modelo do Drive

O modelo na placa indica a especificacdo do design, tensdo e poténcia do Drive em cdodigos alfanuméricos.

CIMR-F7U2022

Drive AC _ |
Familia F7

Especificagéo
U Especif. UL
No. Tenséo —
2 Trifasico, 208-240Vac
4 Trifasico, 480Vac

Fig 1.2 Estrutura do modelo do Drive

€ Enclausuramento do Drive e revisido do cédigo

O numero de especificagdo na placa indica a tens@o, poténcia, tipo de enclausuramento, ¢ a revisdo do drive em codigos
alfanuméricos. O nimero de especifica¢ao que tem caracteristicas adicionais, por exemplo: o software CASE tera um mumero
de especificacdo, que indica tal caracteristica.

20221E
No. Tenséao - l_l Rev. do Hardware |
2 Trifasico, 208 - 240Vac
4 Trifasico, 480Vac
Pot. No. Tipo de enclausuramento
0 Chassis Aberto (IEC IP00)
1 NEMA 1 (IEC 1P20)

Chassis Aberto (IEC IP00)
Protegido de forma que o corpo humano nao atinja partes carregadas eletricamente quando o Drive esta
montado em um painel.

TERMS | NEMA tipo 1 (IEC 1P20)

O Drive é isolado pelo exterior, e ainda pode ser montado em uma parede interior de um prédio (ndo
necessariamente no interior de um painel de controle). A estrutura protetiva atende aos padrées da NEMA 1
nos EUA. Todas as tampas de prote¢cdo devem ser instalados para conformizar com o IEC IP 20 e NEMA
tipo 1.
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Nomes dos componentes

€ Modelos CIMR-F7U20P4 ao 2018 e 40P4 ao 4018

A aparéncia externa, nome dos componentes, ¢ disposi¢do dos terminais sdo mostrados nas proximas figuras.

Tampa de protegao superior
[Parte da NEMA tipo 1 (IEC 1P20)]

T
v
Tampa ] = Furos para montagem
Frontal
Operador T~ Dissi
issipador
Digital B p
| )
Tampa dos terminais | I~ Placa
\ N
i1

Tampa de protegao inferior

Fig 1.3 Aparéncia externa do Drive

ey | =0

\ TSCIoP [at |22 [ov Iac v welac e[ [x | [sTve Ao
HEn|

51 T52 [ [54 [58 [0 [57 [maclavio [s+ [5-] e m

Terminais do circuito
de controle

}l } Terminais de Poténcia
" i

e || LED Charge

AICIE

H

Terminal Terra

Terminal Terra

Fig 1.4 Disposicao dos terminais (tampa dor terminais removida)
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€ Modelos CIMR-F7U2022 ao 2110 e 4030 ao 4300

A aparéncia externa, o nome dos componentes, e a disposi¢do dos terminais do Drive sdo mostrados nas proximas figuras.

Furos para montagem
Tampa do Drive

Ventiladores
Tampa Frontal

Operador digital —

| — Placa
Tampa dos Terminais —

Fig 1.5 Drive Appearance

LED Charge

Terminais j

de controle
[l (2 (1is) [ © ) [@1]
o |[[RLT] [542] [TA3]
Terminais
de poténcia

Terminal Terra Terminal Terra

Fig 1.6 Disposicao dos treminais (Tampa de terminais removida)
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Checagem do local de instalagao

Istale o Drive conforme descrito abaixo e esteja seguro de manter o local em condi¢des Otimas.

@ Local de instalag3o.

Table 1.3 Especificagdes do local de Instalagdo
Tipo Temperatura de operagéo Umidade
NEMA tipo 1 14°F a 104°F (-10 a +40°C) 95% ou menos (semcondensacao)
Chassis Aberto 14°F a 113°F (-10 a +45°C) 95% ou menos (semcondensacao)

Tampas de protegio sdo anexadas a parte superior e inferior do Drive. E recomendavel a remogdo das tampas de protegio
antes de operar o CIMR-F7U2030/4055 ou menor em um painel a fim de obter 45°C como temperatura de operagdo.

Observe as seguintes precaucdes ao instalar o drive:

» um local limpo, e que esteja livre de 6leo e poeira.

* um ambiente onde cavacos, 6leo, d4gua, ou outros materiais ndo entrem no Drive.

» um ambiente livre de materiais radioativos ou inflamaveis (por exemplo: madeira).

» um ambiente livre de gases corrosivos ou liquidos.

e um ambiente livre de vibr¢ao excessiva.

» um local livre de cloridros.

» um local que ndo esteja em contato direto com a luz solar.

€ Controlando a temperatura ambiente

Para aumentar a confiabilidade da operacdo, o Drive deve ser instalado em um ambiente livre de extremas varia¢des de tem-
peratura. Se o Drive for instalado em um enclausuramento, utilize um ventilador ou ar condicionado para manter a temperatura
interna abaixo dos 45°C.

€ Protegendo o Drive de materiais externos

Durante a instalagdo do Drive ou a construgao do projeto, € possivel que existam materiais externos, como cavacos ou pedacos
de fio, que podem entrar dentro do Drive. Para prevenir que tais materiais entrem em contato com o Drive, instale as tampas
protetoras temporarias no Drive.

Lembre-se de retirar as tampas protetoras temporarias do Drive antes do start-up.
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Orientacoes e dicas de instalacao

Instale o Drive verticalmente para que ndo seja reduzida a eficiéncia da ventilagdo. Quando instalando o Drive, sempre siga as
seguintes instrugdes de instala¢do para que a dissipagdo de calor seja normal. Esteja certo que que o dissipador esta contra uma
superficie plana para permitir a circulagao de ar através dele.

|

Minimo 1720 mm Minimo 120 mm é
N # % [
Z
% i (a0
- I
=
%
%
1 i
%_ﬁ“‘, . “ﬁl_| '. I&mn[l =l
s T wom

5

Fig 1.7 Medidas para a instalagao do Drive

1. As mesmas medidas sdo requeridas horizontalmente e verticalmente para ambos os
Drives (chassis aberto e NEMA 1).

2. Sempre retire as tampas de protegcao superior e inferior antes de instalar um CIMR-
F72018/4018 ou menor no painel.

IMPORTANTE
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Removendo a tampa dos terminais

Remova a tampa dos terminais para conectar os cabos de poténcia e de controle.

€ Removendo a tampa dos terminais

B Modelos CIMR-F7U20P4 ao 2018 e 40P4 ao 4018

Solte o parafuso na parte inferior da tampados terminais, pressione nas laterais da tampa dos terminais na direcao das setas e
entdo a retire na dire¢do da seta 2.

Fig 1.8 Removendo a tampa dos terminais

B Modelos CIMR-F7U2022 ao 2110 e 4030 ao 4300

Solte os parafusos na esquerda e na direita do topo da tampa dos terminais, pressione a tampa na direcdo da seta 1 e entao
levante na diregao da seta 2.

Fig 1.9 Removendo a tampa dos terminais

€ Recolocando a tampa dos terminais

Ap6s colocar os cabos nos terminais, recoloque a tampa utilizando o procedimento reverso ao de remover.
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Removendo o operador digital e a tampa frontal

€ Modelos CIMR-F7U20P4 ao 2018 e 40P4 ao 4018

Para modelos CIMR-F72018/4018 ou menor, retire a tampa dos terminais e entdo utilize os seguintes procedimentos para
remover o operador digital e a tampa frontal.

B Removendo o operador digital
Pressione na lateral do operador digitalna diregdo da seta 1 para destravar, entdo levante o operador digital na dire¢do da seta 2

para remové-lo.

Fig 1.10 Removendo o operador digital

ERemovendo a tampa frontal
Pressione os lados esquerdo e direito da tampa frontal na direcao da seta 1 e levante a parte superior na dire¢do da seta 2 para

remové-la

Fig 1.11 Removendo a tampa frontal

B Recolocando a tampa frontal
Recoloque a tampa frontal utilizando o procedimento reverso ao de remogao

1.Nao recoloque a tampa frontal junto com o operador digital, isto pode causar um malfuncionamento no operador digital de-
vido a conexao forgada.

2.Insira a parte superior da tampa de forma que esta conecte ao buraco no Drive, ¢ pressione a parte inferior da tampa contra o
Drive até seu total encaixe.
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ERecolocando o operador digital
Apbs o encaixe da parte frontal, recoloque o operador digital no drive utilizando o seguinte procedimento.

1. Enganche o operador digital em A (dois locais) na parte frontal movendo na direcdo da seta, como mostrada na seguinte fi-
gura.

2.Pressione o operador digital na dire¢do da seta 2 até que encaixe em B (dois locais).

Fig 1.12 Recolocando o operador digital

1. Nao remova ou recoloque o operador digital, ou a tampa frontal utilizando métodos além dos descritos
IMPORTANTE acima, para que nao ocorra danos no equipamento.
2. Nunca recoloque a tampa frontal junto com o operador digital, pois pode danificar o operador digital .
Sempre coloque a tampa frontal antes, e entdo coloque o operador digital.
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€ Modelos CIMR-F7U2022 ao 2110 e 4030 ao 4300

Para modelos CIMR-F72022/4030 ou maiores, remova a tampa dos terminais e entdo siga os seguintes procedimentos para

remover o operador digital e a tampa frontal

ERemovendo o operador digital
Utilize os mesmos procedimaentos dos modelos CIMR-F720P4 ao 2018 e 40P4 ao 4018.

ERemovendo a tampa frontal

Solte todos os parafusos da tampa frontal. Levante a tampa no local indicado pela seta 1para retirar a tampa frontal.

Fig 1.13 Removing the Front Cover

B Recolocando a tampa frontal
Recoloque a tampa frontal pelo procedimento inverso ao ao de retira-la.

1.Confirme se o operador digital ndo esta junto da tampa frontal. Se estiver, ¢ a tampa frontal for recolocada o operador pode
vir a ser danificado.

B Recolocando o operador digital
utilize o mesmo procedimento dos modelos CIMR-F720P4 ao 2018 e 40P4 ao 4018.
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Capitulo 2
Instalacao Eletrica

Este capitulo descreve os terminais de poténcia e controle, assim como as especi-
ficacbes de cabeamento destes terminais.

Configuracéo da borneira de terminais .............cccovvvveennn. 2-2
Cabeamento dos terminais de poténcia...........cccccevvvvnnnnnn. 2-3
Cabeamento dos terminais de controle...............ccceeeeee.. 2-19
Compatibilidade EMC............ooiiiiiiiiieeecee e, 2-28
Instalando cartdes opcionais ...........ccceeeeeeeeeveeeeeiiiiiinnnn 2-32
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Configuracao da borneira de terminais

Os terminais de cabeamento sdo mostrados nas proximas figuras.

T o=y | —a|
SN sc [sr I [z [V I v e[ [ [ | [ws]viovavslvi]
- T o 5 [ s [ [vpefo 5 [5-] el Tvi] @

Terminais de controle H H ‘
(Veja figura 2.3) m@@@@@@@@@@@@@@ E@@@@ @ |

Terminais de Poténcia

mWHTU—H—H—H—HWH_\W
ABCDE

‘\+\1

LED Charge

- — = Terminal Terra

Terminal Terra

Terminais de controle
(Veja figura 2.3)

LED Charge

. Temital tightening forqre;
it nuam [orgs i W ta b
AL T<EEN ME:9.0- 10,00

& ﬂ[ & H

&) }@_ H .

e

Terminais de Poténcia

Terminal Terra Terminal Terra

Fig 2.2 Configuragao dos terminais dos modelos CIMR-F72022/4030 ou maiores

SN|SC|SP|A1|A2 | +V |AC| -V | A3 [MP|AC |RP | R+ | R- M5 | M6 | MA|MB | MC

M1 M2 E(G)

E(G) S1|S2[S3|S4|S5|S6|S7|S8|FM|[AC|AM | IG | S+ | S- M3 | M4

Fig 2.3 Layout dos terminais de controle
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Cabeamento dos terminais de poténcia

@ Bitolas e conectores aplicaveis
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@ Selecione os cabos e conectores apropriados utilizando as tabelas 2.1 e 2.2.

Table 2.1 Especificagbes e bitola dos cabos para os Drives 208-240Vac

Torque nos Bi Bitola
b itola do
CIMR-F7U Simbolo nos terminais Pasrggu parafusos b 5 recomendada Tipo do cabo
(N*m) cabo(mm?) (mm2)
RILL SL2, T3, ©, @1, @2, B1,B2
20P4 U/T1, V/T2, W/T3 M4 12al,5 2a5,5 2
D
RL1,SM2, T3, ©, @1, D2, B1,B2
20P7 U/T1, V/T2, W/T3 M4 12al5 2a5,5 2
D
RILL, S/L2, T3, O, @1, @2, B1,B2
21P5 U/T1, V/T2, W/T3 M4 12al5 2a55 2
D
RILL, 2, T3, ©, @1, @2, B1,B2
22P2 U/T1, V/T2, W/T3 M4 12als5 2a5,5 2
D
RALL SA2, T3, O, @1, @2, BI, B2
23P7 U/T1, V/T2, W/T3 M4 12al5 3,5a55 3,5
D
RILL S/2, T3, O, @1, P2, B, B2
25P5 U/T1, V/T2, W/T3 M4 12als5 55 5,5
D
RILL, 2, T3, ©, @1, @2, B1, B2 600Vac
27P5 U/T1, V/T2, W/T3 M5 25 8al4 8 Com capa de vinil
ou equivalente
D (Utilize cabos de
cobre 75°C ou
RLLSL2, T3, ©, @1, ®2,B1,B2 equivalente)
2011 U/T1, V/T2, W/T3 M5 2,5 15222 14
D
R/L1, S/L2, T/L3, @, @ 1, @2, M6 4,0 5,0 30a38 30
U/T1, V/T2, W/T3
2015 B1,B2 M5 25 8al4 -
@ M6 4,0a5,0 2 22
R/L1, S/L2, T/L3, ®, @ 1, @2, M8 9.0a 10,0 30238 30
U/T1, V/T2, W/T3
2018 B1,B2 M5 2,5 8al4 -
D M6 4,0a5,0 22 22
R/L1, S/L2, T/L3, @, @ 1, U/T1, V/T2, M8 9,02 10,0 30 a 60 30
W/T3, R1/L11, S1/L21, T1/L31
2022 (OF M6 4,0a5,0 8a22 -
@ M8 9,02 10,0 22238 22
R/L1, S/L2, T/L3, @, @1 U/T1, MS 9,02 10,0 50 a 60 50
V/T2, W/T3, R1/L11, S1/L21, T1/L31
2030 @3 M6 4,0a5,0 8a22 -
@ M8 9,02 10,0 22238 22
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Table 2.1 Especificagdes e bitola dos cabos para os Drives 208-240Vac

_ | Torque nos Bitola do e
CIMR-F7U Simbolo nos terminais ety parafusos > recomendada Tipo do cabo
sos Ne cabo(mm?®) 2
(N-m) (mm?)
R/L1, S/L2, T/L3, @, @1 U/T1, M10 17,6 222,5 602 100 60
V/T2, W/T3, R1/L11, S1/L21, T1/L31
2037 ©F M8 8.8a10,8 55222 -
@ M10 17,6 222,5 302 60 30
/i1, s/l2 M4 1,3al4 0,5a5,5 1,25
R/L1, S/L2, T/L3, @, @1 U/TI1, M10 17,6225 80 a 100 80
V/T2, W/T3, R1/L11, S1/L21, T1/L31
2045 @3 M8 8,8a10,8 55222 -
D M10 17,6222,5 38260 38
/i1, s/2 M4 1,3al4 0,5a5,5 1,25
RILL SI2, T3, ©, @1 Mi2 31,4239,2 50 a 100 50 X 2P
U/T1, V/T2, W/T3, R1/L11, S1/L21, T1/L31 M10 17,6225 100 100
2055 @3 M8 8,82a10,8 55260 -
D M10 17,6225 30a 60 50
vl s/ M4 13al4 05255 125 600Vac
Com capa de vinil
R/LL S/L2. T3, ©. @ Mi12 31,4392 80a 125 80 X 2P ou equivalente
> > > > (Utilize cabos de
U/T1, V/T2, W/T3, R1/L11, S1/L21, T1/L31 MI10 17,6 22,5 80 a 100 80 X 2P cobre 75°C ou
equivalente)
2075 ®3 M8 8,8a10,8 55a60 -
@ M10 17,6 222,5 100 a 200 100
/i1, s/l2 M4 1,3al4 0,5a5,5 1,25
R/L1, S/L2, T/L3, ®’ @1 M12 31,4a39,2 150 a 200 150 X 2P
U/T1, V/T2, W/T3, R1/L11, S1/L21, T1/L31 MI12 3142392 100 a 150 100 X 2P
2090 B3 M8 8.8a10,8 552a6,0 -
D Mi12 31,4392 60 a 150 60 X 2P
v/, s/l2 M4 13al4 0,525,5 1,25
200 X 2P ou
R/LI,S/LZ, T/L3, @) @1 M12 31,43.39,2 200 a 325 50 X 4P
UITI, V/T2, W/T3, RI/L11, SI/L21, TI/L31 MI2 3142392 300 a 600 151%<X21;§u
2110
@3 JYH] 8,8210,8 55260 -
D Mi12 31,4392 150 150 X 2P
/1, s/2 M4 13al4 0,5a5,5 1,25
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Table 2.2 Especificagbes e bitola dos cabos para os drives 480Vac

_ Torque nos Bitola do Bitola
CIMR-F7U Sémbolo nos terminais Pl parafusos 2 recomendada Tipo do cabo
S0s o cabo (mm*) 2
(Nem) (mm?)
RILL L2, T3, ©, @1, @2, B1, B2
40P4 U/T1, V/T2, W/T3 M4 12215 2255 )
@)
RILL L2, T3, ©, @1, @2, B1,B2
40P7 U/T1, V/IT2, W/T3 M4 12al15 2455 2
@)
RILL, L2, T3, ©, @1, @2, B1, B2
41P5 UIT1, V/T2, W/T3 M4 12al5 2a55 2
D
RILL, SL2, T3, ©, @1, @2, B1, B2
42P2 UIT1, V/T2, W/T3 M4 12al5 2a55 2
)
RLL L2, T3, ©, @1, @2,B1,B2 35
43P7 U/T1, V/T2, W/T3 M4 12a15 2455
D 2
RILL S/A2, T3, ©, @1, @2, B1, B2 35255 35
44P0 U/TL, V/T2, W/T3 M4 12215
@ 2as,5 2 600Vac
Com capa de vinil
R/L1, S/L2, T/L3, @ ® 1, @2, B1, B2 35a55 35 ou gqulvalcntc
45P5 U/TL, V/T2, W/T3 M4 12215 (Utilize caebos de
cobre 75°C ou
@ 2a5,5 2 equivalente)
RILL, SL2, T3, ©, @1, @2, BI, B2 55 5.5
47P5 U/T1, V/T2, W/T3 M4 12215
D 3,5a5,5 35
RILL SA2, T3, ©, @1, @2, B1,B2 3
4011 U/TL, V/T2, W/T3 M5 25 55314
D 55
RLLSA2, T3, ©, @1, P2B1.B2 M5 25 8214 g
U/TL, V/T2, W/T3
401
015 M5 25
D 55a14 55
M6 4,0a5,0
R/LL, S/L2, T3, ©, @1, @3, U/T1, vir2, wirs, | M6 40250 8a38 8
4018 BI, B2 M5 2,5 8 8
(@n) M6 40a5,0 8a22 8
RILL, A2, T3, ©, @1, @3, U/T1L, VIT2, W/T3, M6 40250 14222 14
4022 RI/L11, S1/L21, TI/L31
D M8 9,02 10,0 14238 14
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Table 2.2 Especificagdes e bitola dos cabos para os drives 480Vac

.| Torquenos | g do 2l
CIMR-F7U Sémbolo nos terminais Pl parafusos 2 recomendada Tipo do cabo
S0s Ne cabo (mm*) 2
(Nem) (mm?)
RLL SL2, TIL3, ©, @1, @3, UrTL, VT2, WiT3, M6 40250 2 2
RI/L11, SI/L21, T1/L31
4030
D M8 9,02 10,0 22238 22
R/L1, S/L2, T/L3, @, ®I,U/T1,V/T2, W/T3,RI/L11, M8 9,02 10,0 22 a 60 38
S1/L21, TI/L31
4037 @3 M6 4,0a5,0 8a22 -
(@n) M8 9,02 10,0 22238 22
R/L1, S/L2, T/L3, @, ®I,U/T1,V/T2, M8 9,02 10,0 38 a 60 38
W/T3, R1/L11, S1/L21, T1/L31
4045 @ M6 40250 8a22 ;
D M8 9,02 10,0 22238 22
R/L1, S/L2, T/L3, @, @ 1, U/TL, V/T2, M8 9,02 10,0 50 a 60 50
W/T3, R1/L11, S1/L21, T1/L31
4055 @3 M6 40250 8a22 ;
600Vac
D M8 9,02 10,0 2238 22 Com capa de vinil
ou equivalente
RILL, S2, T3, ©, @1 Mi2 3142392 60100 60 (Utilize cabos de
U/T1, V/T2, W/T3, R1/L11, S1/L21, T1/L31 M10 17,6222,5 50a 100 50 cobre 75°C ou
equivalente)
4075 ©F M8 8,8210,8 10a4 -
D MI2 31,4239,2 38260 38
w11, $200/1,200, 5400/1,400 M4 13al4 05255 1,25
R/LI,S/LZ, T/L3, ®, @1 MI12 31,4339,2 80a 100 100
U/T1, V/T2, W/T3, R1/L11, S1/L21, T1/L31 M10 17,6222,5 80 a 100 100
4090 ©F M8 8,8210,8 8a22 -
D MI12 31,4239,2 502100 50
/1, $200/1,200, $400/1,400 M4 1,3a14 0,52a5,5 1,25
R/LI,S/LZ, T/L3, ®, @1 MI12 31,4339,2 50 a 100 50 X 2P
U/T1, V/T2, W/T3, R1/L11, S1/L21, T1/L33 MI12 31,4239,2 50a 100 50 X 2P
4110 ©F M8 8,8210,8 80 a 60 -
D MI12 31,4239,2 60a 150 60
/1, $200/1,200, $400/1,400 M4 13al4 0,5a5,5 1,25
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Table 2.2 Especificagbes e bitola dos cabos para os drives 480Vac
CIMR-F7U Sémbolo nos terminais Flaliile 'I;?;?;ﬁ:;ss Bitola d°2 recoat:r:?iada Tipo do cabo
SOs (Nem) cabo (mm*) (mm?)
RILL /L2, T3, ©, @1 MI12 31,4239,2 80 a 100 80 X 2P
U/TI, V/T2, W/T3, R1/L11, S1/L21, T1/L33 MI2 31,4239,2 60 a 100 60 X 2P
4132 @3 M8 8,82 10,8 60 a 80 -
(@n) MI12 31,4239,2 100 a 150 100
/1, §200/1,200, $400/1,400 M4 13al4 0,5a5,5 1,25
RILL /L2, T3, ©, @1 MI12 31,4239,2 100 a 200 10 X 2P
U/TI, V/T2, W/T3, R1/L11, S1/L21, T1/L33 MI2 31,4239,2 80 a 200 80 X 2P
4160 @3 M8 8,82 10,8 60 a 80 -
D M12 31,4a392 50a 150 50 X 2P
/1, $200/1,200, $400/1,400 M4 13al4 0,5a5,5 1,25
RILL SL2, T3, ©, @1
U/T1, V/T2, W/T3, RI/L11, SI/L21, TI/L33 Com ggg;’g‘; vini
4185 s Gtz cabos de
o “eualente)
/1, $200/1,200, $400/1,400
RILLSL2, T3, ©, @1
U/T1, V/T2, W/T3, RI/L11, S1/L21, T1/L33
4220 @3
D
/1, $200/1,200, $400/1,400
RILLSL2, T3, ©, @1
U/T1, V/T2, W/T3, RI/L11, S1/L21, T1/L33
4300 @3
D
/1, $200/1,200, $400/1,400
Determine a bitola do cabo de forma que a queda de tens&o na linha esteja dentro de 2% da tens&o no-
IMPORTANTE minal. Podemos calcular esta tensdo com a seguinte férmula.

Queda de tenséo (V) = /3 x resisténcia do cabo (Q/km) xcomprimento do cabo (m) x corrente (A) x 1073
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€ Fungées dos terminais de poténcia

As fungdes dos terminais de poténcia sdo resumidas de acordo com a simbologia utilizada na préxima tabela.

Table 2.3 Fungdes dos terminais de poténcia(208-240Vac e 480Vac)

Funcao designacao do Terminal CIMRF/U____
¢ gnag 208-240Vac 480Vac

Entrada da alimentagdo princi- R/L1, S/L2, T/L3 20P4 a0 2110 40P4 a0 4300
pal RI1/L11, S1/L21, T1/L31 2022 a0 2110 4030 ao 4300
Saidas do Drive U/T1, V/T2, W/T3 20P4 a0 2110 40P4 ao 4300
Entrada DC @1, @ 20P4 a0 2110 40P4 ao 4300

Terminal de conexdo do resis-
BI1, B2 20P4 a0 2018 40P4 a0 4018

tor de frenagem

Conexdo do reator DC @1, D2 20P4 ao 2018 40P4 ao 4018
Terra @ 20P4 a0 2110 40P4 ao 4300
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€ Configuragées de poténcia do Drive 208-240Vac

As configurac¢des de poténcia do drive 208-240Vac sdo mostradas abaixo

Table 2.4 Configuracdes de poténcia do Drive 208-240Vac

208-240Vac
CIMR-F7U20P4 ao 2018 CIMR-F7U2022 e 2030

B1B2 @f’,,,,,,,,,,,,,,,‘

® 4 | TT | @ o |

@2 i . — 1
Nota RIL16——] -}—@ urm 2;::; ¢ ——a U
S/L2¢ - 1}4@ V2 Notas T{1|7311 IS 1 & VT2

TAL36—| 6 1 &2\ RIL mrT T ;
‘ > WIT3 s121 % WIT3

Q ¢ = : THL31— I
: @ @ {1

Notas
1&2

Fonte Circ. de
controle

Notel. Fusiveis de entrada ou circuit breakers sdo uma seguranga apropriada para todos os Drives. Erros com o seu uso
pode acarretar danos ao Drive e até mesmo acidentes pessoais.

2. Consulte seu representante Yaskawa antes de utilizar a retificagao por 12 pulsos.
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€ Configuragées de poténcia do Drive 480Vac

As configuracdes de poténcia do drive 480Vac sdo mostradas abaixo

Table 2.5 Configuragdes de poténcia do Drive 480Vac

480Vac
CIMR-F7U40P4 ao 4018 CIMR-F7U4030 ao 4055
@1 4 &1
@2
R U R/L1
Nota R’“:i sn2
| {82 VIT2 Notas | T3
TIL30—| WIT3 1 & 2 | RILA
; i S1/L21
© 9 T1L31
S
RILT ——6U/T1
S/L2 !
Notas | 1.3 ——oVIT2
1&2 \R1LM WIT3
s1/L21| PO
T1/L31 i
@

pode acarretar danos ao Drive e até mesmo acidentes pessoais.

Notel. Fusiveis de entrada ou circuit breakers sdo uma seguranga apropriada para todos os Drives. Erros com o seu uso

2. Consulte seu representante Yaskawa antes de utilizar a retificagdo por 12 pulsos.
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Comprimento do cabo entre o Drive e o motor

Se o cabo entre o Drive e motor for muito longo, ocorrerd uma fuga de corrente em altas frequéncias, Aumentando, assim a
corrente de saida do Drive, o que pode afetar o funcionamento de dispositivos periféricos. A fim de evitar isto, reduza o com-
primento do cabo, ou ajuste a frequéncia portadora (Ajustavel no parametro C6-02) como mostrado abaixo.

Table 2.6 Comprimento do cabo do motor vs. frequéncia portadora

Comprlmemng?[:ro okl No maximo 50m No maximo 100m Mais que100m
Frequéncia portadora No maximo 15kHz No maximo 10kHz No maximo SkHz

B Cabeamento de Terra

Observe as seguintes precaugdes quando ligar o cabo terra:

1.

2.
3.
4

Drives 208-240Vac devem ter uma conexao de terra com uma resisténcia menor que 100Q.

Drives 480 devem ter uma conexdo de terra com uma resisténcia menor que 10Q.

Nao compartilhe cabos terra com outros dispositivos.

Sempre utilize uma fiacao de terra que esteja dentro da normalizagdo elétrica e reduza no méaximo o tamanho do cabo
terra.

Ao utilizar mais que um drive, tenha cuidado em néo voltar (loop) o terra a0 mesmo equipamento, como no exemplo da
proxima figura.

OK NAO

1 ®

é

Fig 2.4 Exemplo de cabeamento de terra
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€ Conexdes da frenagem dinamica

m Geral

A frenagem dindmica premite ao motor uma parada rapida e suave. Isto é possivel pela unidade de frenagem opcional e o
resistor de frenagem que dissipa a energia regenerativa do motor. Para maiores detalhes quanto a operagdo da frenagem, leia o
manual de instru¢des da unidade regenerativa opcional.

Drives F720P4 ao 2018 e F740P4 ao 4018 tem integrados internamente um transistor de frenagem, e requerem para esta ope-
racdo apenas um resistor de frenagem. Todos os drives com poténcia acima destas necessitam o uso de unidades de frenagem
opcionais (CDBR) e resistores de frenagem.

A tabela a seguir lista as especificagdes para as unidades de frenagem e o resistor de acordo com a poténcia do drive.

Drive Table 2.7 Resistor de frenagem
Tensao Torque de Dimensoes (mm)
en?rzda 7 (Cetltyo i, R?gitrig;;ia P(S\t/(:t]t(;i)a frs;:ﬂc?x‘?-m ColEle Largura Altura
Vac mado (%) I
20P4 R7505 1 200 150 220 182 44 13
20P7 R7505 1 200 150 125 182 44 13
208-240 21P5 R7504 1 100 150 125 182 44 13
22P2 R7503 1 70 150 120 182 44 13
23P7 R7510 1 62 150 100 182 44 13
40pP4 R7508 1 750 150 230 182 44 13
40P7 R7508 1 750 150 130 182 44 13
480 41P5 R7507 1 400 150 125 182 44 13
42P2 R7506 1 115 150 115 182 44 13
43P7 R7505 1 200 150 110 182 44 13

B Instalacao

O modo opcional deve ser instalado somente por um profissional qualificado tecnicamente e que esteja familiarizado com este
tipo de equipamento e os perigos envolvidos.

AATENGAO

Tensdes perigosas podem causar graves danos e até mesmo a morte do individuo. Desligue a maquina antes de instalar
0 modulo de frenagem.

Procedimentos Preliminares
1.Desligue a maquina antes de instalar o modulo
2. Retire a tampa frontal do Drive.

3. Utilize um voltimetro para verificar se a tensdo no barramento CC foi totalmente consumida.
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Instalagdo do resistor de frenagem acoplavel ao dissipador

1.Remova o Drive do painel ou da estrutura que esta montado, para que seja acessivel a parte traseira do dissipador.
2. Acople o resistor na parte traseira do Drive, como mostrado na figura abaixo.

3. Retire os protetores de borracha e passe os fios do resistor para que tenham acesso a borneira de terminais.

4. Reinstale o Drive no painel.

5. Ligue os fios do resistor de frenagem nos terminais nos terminais B1 e B2 do Drive.

J IO il

g
[

—
|-‘—\—_

|
—
il
— N

|

—
|

Resisitor de
frenagem

Fig 2.5 Anexando o resistor de frenagem no dissipador

Instalagdo do resistor de frenagem acoplavel ao dissipador (do F7U20P4 ao F7U27P5 e F7U40P4 ao
F7U4015)

Uma vez que o resistor de frenagem gera calor durante a operagdo de frenagem, instale-o em um local separado a outro equi-
pamento.

1. Anexe o resistor de frenagem mantendo um minimo de 50 mm em cada lado e 200 mm do topo do painel.

2. Conecte os terminais do resistor de frenagem conforme a figura abaixo.
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Table 2.8 Fiagéo do resistor de frenegem

Terminais B, P 1, 2*
Tamanho(AWG) 12-10 18-14*
Tipo do cabo 600V Etileno Propileno borracha isolada, ou equivalente
Parafuso M4

* Os cabos do resistor de frenagem sdo grandes geradores de ruido elétrico, por isto estes cabos devem ser agrupa-
dos separadamente

cB

1M
L _,TI\ ol KRG DRIVE T1(U) -
L2 M e 2® T2 T2
B A LM T3 (W) I3
Placa de
controle
3 11
B1 B2
le] [e]
] :
2
RESISTOR DE
THG FRENAGEM
r Q- = == = = == =|7 L
Parte do circuito THRX e
externo i I 1B

T —.;|’

THRX

POWER
THRX OFF : M
™

I
I
I
I
I
I
| POWER
I
I
I
|
I

Contato
L _ _defaha [0

Fig 2.6 Instalagéo do resistor de frenagem (do F7U20P4 ao F7U27P5 e F7U40P4 ao F7U4015)

3. Recoloque a tampa frontal do Drive

Instalagdo dos médulos de frenagem e do resistor de frenagem (do F7U2011 ao F7U2110 e F7U4018 ao
F7U4300)

Escolha os locais para os modulos de frenagem e os resistores de frenagem de forma que a fiagdo entre o drive e 0 modulo de
frenagem (mestre), seus modulos adicionais, ¢ seus respectivos resistores nao seja maior que 10 m.

1.Monte os mddulos e os resistores em uma superficie vertical. O modulo de frenagem requer no minimo 30 mm de distancia
com as laterais e 100 mm com o topo e a parte inferior. O resistor requer 50 mm com as laterais e 20 mm com o topo
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2. Em cada médulo de frenagem, ajuste o jumper da tensdo para o valor equivalente ao da linha. Para acessar este jumper retire
a tampa frontal do médulo de frenagem.

3. Quando varios moédulos de frenagem forem instalados, a unidade mais proxima do drive deve ter seu jumper “Master/Slave”
alterado para “Master”, e todos os outros modulos para “Slave”.

4. Se um nico modulo de frenagem e resistor de frenagem forem utilizados, conecte-os ao drive de acordo com a figura

seguinte..
Table 2.9 Bitola da fiagédo para o resistor e 0 médulo de frenagem.
Unidade Terminais Bitola (AWG) Tipo do cabo Parafusos
. B, P 12-10 600V Etileno propileno com iso- M5
Resistor de frenagem ~ .
1,2% 18-14* lagdo de borracha, ou equivalente M4
P,Po,N, B 12-10 : . o
Transistor de frenagem 609\] Etileno propileno com 150 M4
1,2% 18-14* lagdo de borracha, ou equivalente
*QOs cabos dos resistores de frenagem sdo uma imensa fonte de ruidos elétricos, portanto estes cabos devem ser agrupados isoladamente.

A M T (U
= W] P DRIVE " T
.
L2 _(:')_\/\_"_DLHS) T2 (V) T2
M
B A ‘_OLS{T] T3 (W) T3
Placade
controle
3 11
[e] O
1
(1)
Q @3
[e] T P
IFU N Médulo de
frenagem
5 JoL
4 |
GND
____________ () B Po
™ “Parte do circuito 1 _?_ o
externo | =

T= 120VAC q

B P
Resistorde
ap— PO\,\LEH L frenagem
THRX  OFF il
==

|
| t
1 1
| 1
1 1
| |
I 1 |1THG
| |
| |
| |
1 1
| 1

-~ Contator

Il s S

Fig 2.7 Esquema de ligagéo entre um unico modulo e resistor de frenagem com o Drive (F7U2011 ao F7U2018 e F7U4018 ao
F7U4037)

(1) Para unidades de 600 V, utilize o terminal @1
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5.Sedoisoumais modulos estdo sendo instalados, ligue-os ao drive e adispositivos externos de acordo coma figura abaixo.

P ™ L1(R T1(U
L —M —o 1(R) 1(U)
! wm | e PRIVE 1
L2 —T—\/\—H—o T2(V) Lo
M L3 (T
L5 =2 4| sm T3 (W) T3
CONTROL
3 PCB 11 4
(o] ’
= e [T
3
2 g RESISTOR
p  BRAKING ; UNIT
I—o—O TRANSISTOR UNIT #1 i
MASTER
i o] I
e | g 0L a8 o
B T = 5
NOT RECOMMENDED ! 4 '—| Pod
WIRING CONFIGURATION — e e
BRAKING BRAKING _?_(E) 20 REMOTE
TRANSISTOR| [TRANSISTOR = C|>< MOUNT
UNIT UNIT o] RESISTOR
Po B Po B P BRAKING 1 2 , UNIT
i " o TRANSISTOR UNIT #2 1THe
SLAVE
| l N [T3]e 2
REMOTE MOUNT | 5 2oL a8 o
RESISTOR UNIT eillHo—e B I =
P B 4 i
GND 5 6
(E)
Fm === === — = | - b REMOTE
PART OF USER SUPPLIED = P RgggTNcTJH
I PR ot p BRAKING ©1 %2 JUONIT
| | T_ O TRANSISTOR UNIT #3
| | iFu | v SLAVE > ol ITHG
Ta—— 120vAC — g HL o [ e]e T
I [ s Jo afaf o
X B | o =
I I i '—I =
| | Po
GND 5 6
I | (E)
POWER - i REMOTE
) RESISTOR
| ! p BRAKING 1 2 ; UNIT
I ™ | TRANSISTOR UNIT #4 —
IFU SLAVE 2
! I imiz S i B ——*
L | 3 J0L alaf o
w _ _ _ _ CONTACT . - B4— =
4 Po
Nota:Conecte somente 0 numero de resistores € modi |~ 4yp
los de frenagem necessarios para a aplicagéo o E)

=
Fig 2.8 Exemplo de ligag&o entre varios mddulos e resistores de frenagem, o drive, e a dispositivos periféricos (F7U2030 ao
F7U2110 e F7U4045 ao F7U4300)

(1) Para unidades 600 V utilize o terminal @1
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Ajustes
6. Todos os Drives: Parametro L3-04 em “0” para desabilitar a prevencao de stall na desaceleragao.

7. Somente com o resistor de frenagem acopldvel ao dissipador: Pardmetro L8-01 em “1” para habilitar a prote¢do de
sobreaquecimento no resistor.

Check de operagéo
8. Durante a operagdo de freangem, verifique se o LED “BRAKE” esta aceso.

9. Durante a operagdo de frenagem, esteja certo que a desaceleragdo do equipamento ¢ a desejada,caso ndo seja, contacte a
Yaskawa.

10. Recoloque e prenda todas as tampas do médulo de frenagem, do drive e dos resistores acoplaveis no dissipador.
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Cabeamento dos terminais de controle

&€ Tamanho dos fios do circuito de controle

Para operagdo remota, deixe o tamanho da fiagdo de controle com até 50 m. Separe esta fiagdo da fiagdo de poténcia para
reduzir a indugdo de ruido de dispositivos periféricos.

Table 2.10 Terminais e temanho dos fios (0 mesmo para todos os drives)
) Torque de Bitola dos Bitola
. Tipo de . )
Terminais chave aperto fios recomendada Tipo do fio
(Nem) AWG AWG
S1, S2, S3, 84, S5, S6, S7,
S8, SN, SC, SP, +V, Al, A2,

A3, AC, RP, M1, M2, M3, T1p0*3 05206 26a16 18 + Blindado, fios de par-trangado”!
M4, M5, M6, MA, MB, MC, | Fenda + Blindado, com capa de
FM, AC, AM, MP, R+, R, olietileno ou vinil

S+, S-, IG p
E(G) M3.5 0.8t0 1.0 20a14 12
*1.Utilize cabo de par-trangado no caso de referéncia externa.
*2.A Yaskawa recomenda a utilizagdo de cabos sem solda nas pontas, para simplificar o cabeamento.
*3.A Yaskawa recomenda a utilizagdo de um chave tipo fenda com a ponta de 3,5 mm aproximadamente.

Check de cabeamento

Apds o cabeamento de controle completo, verifique o seguinte:

1. O cabeamento esté correto?

2. Ha algum pedaco de fio, parafuso ou outro material no interior do Drive?

3. Todos os parafusos estdo devidamente apertados?
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€ Funcgées dos terminais do circuito de controle

As fungdes do terminais mostradas a seguir sdo o default de fabrica no modo 2-fios, podendo ser alteradas via parametrizagao

Table 2.11 Terminais do circuito de controle
Tipo No. Nome do sinal Descrigao Nivel do sinal
Roda avante quando FECHADO,
S1 Rodar avante/Parar Péra quando ABERTO
Roda reverso quando FECHADO,
S2 Rodar reverso/Parar Péra quando ABERTO
S3 Falha externa Falha quando FECHADO
S4 Reset de falha Reseta quando FECHADO
Referéncia multi-velocidade 1 | Referéncia de frequéncia auxiliar s 24 Vdc, 8 mA
85 (chave Mestre/ Auxiliar) quando FECHADO Entradas dlgltals Fotoacoplador
Entradas : : multi-fun¢do
digitais S6 Referéncia multi-velocidade 2 ungrllté'OVle?gggiigé ) Fl}ngées
ajustaveis em
A A Frequéncia JOG H1-01 a H1-06.
S7 Referéncia de frequéncia JOG quando FECHADO
S8 Supressao de pulsos N.A. Desliga a s;}l;dcaél/(il]))(r)we quando
SN
SC Comum das entradas digitais Detelhes na Tabela 2.13
SP
+V Saida +15V Fonte de +15Vdc para entradas analdgicas (Corren::glg)((i:cZO mA)
Entrada analégica ou comando 0a+10Vdc/100%
Al de velocidade 0a +/-10Vde / 100% (H3-01) 0a+10 V(20 kQ)
Entrada analogica
A2 Adiciona a0 terminal Al 4220 mA/100% multi-fungdo 2, 4220 mA(250Q)
Entrad 0 a+10Vdc/ 100% (H3-08) ajustavel em 0a+10 V(20kQ)
ntradas H3-09.
analogicas Entrada analdgica
Referéncia auxiliar de 0a+10Vde/100% multi-fungédo 3
A3 frequéncia 0a+/-10Vde / 100% (H3-04) ajustavel em 0a+10 V(20 kQ)
H3-05.
AC Comum analdgico - -
EG Cabo malha, ponto de conexao
) do terra dos opcionais B B
Ml Saida digital
Rodando ~ multi-fung¢ao
(Contato N.A.) FECHADO durante a operagao ajustavel em
M2 H2-01.
M3 o . to/ant Sai?tq (fiigitgl Contato seco
peragdo remoto/auto FECHADO do local multi-fungdo 1 A no méx. em 250Vac
Saidas M4 (contato N.A.) em comando foca aJuIs{tazwgé em 1 A no méx. em 30Vdc
digitais p —
M> N FECHADO quando a frequéncia Saida d1g1te~11
Frequéncia concordante do saida & ieual a frequéncia d multi-fungéo
(contato N.A.) ¢ saida ¢ 1gua’ a frequencia de ajustavel em
M6 referéncia
H2-03.
MA Contato seco
MB Saida de falha MA/MC: FECHADO durante a condigdo de falha 1 A no méx. em 250Vac
(SPDT) MB/MC: ABERTO durante a condi¢ao de falha 1A L 30Vd
MC no max. em 30Vdc

Instalag&o Elétrica 2 - 20




Table 2.11 Terminais do circuito de controle (Continued)

Tipo No. Nome do sinal Descrigao Nivel do sinal
Monitor analégico
A . P multi-fungdo 1
M Frequéncia de saida 0a+10Vdc/ 100% da frequéncia funclio ajustével
Said em H4-01 0 a+10Vdc no max. £5%
a} E_ls Monitor analdgico 2 mA no max.
analogicas AM Corrente de saida 0a-+10Vdc / 100% da corrente de rnulEi-fu_ngﬁf) 2
saida do drive fung@o ajustavel
em H4-04
AC Comum analdgico - -
0a32kHz (3 kQ)
Referéncia de frequéncia por Fungio ajustavel Niveis de tensao altos 3.5
RP Entrada de pulsos al32
pulsos em H6-01 o ~ .
1/O de Niveis de tensdo baixos
Pulsos 0.0a0.8
. . Fungéo ajustavel 0 to 32kIz
MP Monitor de pulsos Frequéncia de saida por pulsos 540 4) saida +5V
em H6-06 A
(carga: 1.5 kQ)
R+ Entrada de comunicagdo Entrada diferencial,
R- Modbus Isolagao PHC
RS-485/ Para 2-fios RS-485, jumper R+ e S+ e R- e S-
422 S+ Saida de comunicacao Saida difrerncial,
S- Modbus Isolagdo PHC
1G Comum dos sinais - -
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@ DIP Switch S1 e Jumper CN15

Fig 2.9 Localizagdo do DIP Switch S1 e do Jumper CN15

H Dip Switch $1

O DIP Switch S1 é descrito nesta se¢do. Suas fung¢des sdo mostradas na tabela abaixo.

$1 7277 Posicao

—IT 2 2
1 «— | OFF ] ON JIONIOFF

G777z

AR
N

O DIP Switch S1 esta

<:> localizado na placa de controle

Fig 2.10 DIP Switch S1

Table 2.12 DIP Switch S1

Name Function Setting

OFF: Sem resistor terminador
S1-1 Resistor Terminador do RS-485 e RS-422 | ON: Resistor terminador de 110Q
Default de fabrica = OFF

OFF: 0a 10 Vdc ou -10 a 10Vdc (Resisténcia interna: 20KQ)
ON: 4-20mA (Resisténcia interna: 250Q)
Default de fabrica = ON

Método de entrada para a entrada analogica

S1-2 A2
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B Jumper CN15

A posi¢gdo de CHI1 e CH2 determina o nivel do sinal para a saida analdgica multi-fungdo FM e AM, respectivamente. As
posi¢des e fungdes do CN15 sdo mostradas abaixo.

CN15

CH1 o] Qo Q_©o0 |0

CH2 oO| 0 © o o|O

Table 2.13 Jumper CN15
Nome Saida analégica multi-fungéo Range de saida

V:0a 10V ou-10V a +10V (default)

CHI M I: 4 a20mA

V:0a 10V ou-10V a +10V (default)

CH2 AM I: 4 a20mA
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€ Modo 0/24V comum (NPN/PNP)

A légica dos sinais de entrada digital pode ser mudado entre NPN (0 V comum) e PNP (24 V utilizando os terminais SN, SC e
SP. Uma fonte externa pode ser conectada, para uma maior liberdade nos métodos de ligagdo dos sinais de entrada.

Table 2.14 Modo 0/24 V comum e seus sinais de entrada

Fonte interna — Modo 0 V comum (NPN) Fonte externa - Modo 0 V comum (NPN)

o, | [¥¥36] 0 | [PESE]

52 §*ﬁ<: 52 ¥#§<f

5C . sc

T
= P24V (+24V) = |P24V (+24V)
v T +24V Externo |, T

(Default de fabrica)

Fonte interna - Modo 24 V comum (PNP) Fonte externa - Modo 24 V comum (PNP)

¥ i T4l ¥ . vhar
-+ 52 %*3<: -+ 2 %*ﬁ(ﬁ

SN +24V Externo = SN

SC sC
- P24V (+24V) = P24V (+24V)

sP %T R
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& Conexodes dos terminais

Reator CC standard:
CIMR-F7U2022 ao 2110
CIMR-F7U4030 ao 4300

X
Barra de curto Standard:
CIMR-F7U20P4 ao 2018
CIMR-F7U40P4 ao 4018

O ©) ©) ©)

® @2 ® O

MCCB
L — © RL1 F?l | +
Trifésico ~—
50/60 Hz L2 — — ©) siL2
L3 a © T3
I 0D
Rodar Avante/Parar

Entradas Digitais 1-2 S1

24 Vdc, 8 mA Rodar Reverso/Parar

S2

S3 (H1-01)

S4 (H1-02)

Entradas Digitais
Multi-fungéo 3-8
24 Vdc, 8 mA

S5 (H1-03)

S6 (H1-04)
(H2-01)

S7 (H1-05)

S8 (H1-06)
SN (H2-02)

SC
SP 24 Vdc +/- 20%, 8 mA (H2-03)

EG)

+V +15 Vdc +/-10%, 20 mA
2kQ

-V -15 Vdc +/-10%, 20 mA (H4-01)

Al10 a +/-10 Vdc, 20 kQ*

4a20mA,250Q*

A2[0 a +/- 10 Vdc, 20 kQ **]
Entrada analégica multi-fungéo 1
(H3-09)

0 a +/- 10 Vdc, 20 kQ*

A3 Entrada analégica multi-fungéo 2
(H3-05)

RP0 a 30 KHz, 5 a 12 Vdc, 3 kQ***
Entrada de pulsos multi-fungéo

Ac(H(S-01)

2k
LT
A

Referéncia de
frequéncia externa

(He-06)

Resistor Terminador

R+ 110Q

Comunicagdes RTU 3 Re

Modbus

RS-485/422 St

19,2 kbps *Resolugado +/- 11 bit, 0,2% Preciséo
S **Resolucao 11 bit, 0,2% Precisdo
G ***+/- 5% Precisdo

FM

(H4-04) AM

MP

AC

Saida Digital 1
Contato de Falha
250 Vac, 30 Vdc, 1 A

Saidas Digitais
multi-fungao 2-4
250 Vac, 30 Vdc, 1 A

A L

Fig 2.11 Conexdes dos terminais
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Saidas Analdgicas
multi-fungéo 1-2
0a+/- 10 Vdc, 2 mA
4-20 mA, 500 Q
Resolugéo +/- 9 bit
+/- 8% Preciséo

Saida de pulsos
multi-funcéo

0a 30 kHz
9Vdc @ 3 kHz
+/- 5% Preciséo



€ Precaugoées no cabeamento do circuito de controle

Tome as seguintes precaugdes quando cabear o circuito de controle:

1. Separe o cabeamento de controle com o de poténcia/motor.

2. Separe o cabeamento de controle com as saidas digitais.

3. Utilize cabos de par-trangado na fiagdo de controle, para evitar falhas operacionais. Prepare as pontas dos cabos conforme
mostrado na figura abaixo.

4. Conecte o malha ao terminal E(G).

5. Isole o malha com fita isolante, a fim de prevenir o contato com outros sinais, € até mesmo com o equipamento.

Revestimento de malha  Isolagdo

N&o conecte aqui
Ligue o revestiniento
malha com o terminal E(
do drive

do '
G) Isole com Fita

Fig 2.12 Preparando as pontas do cabo de par trangado
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4 Diagrama do cabeamento em campo

Utilize este diagrama para documentar o cabeamento em campo

©) © ©) ©

® @2 @ O

© RL1 F7l |+ uTL ©
©) s/L2 VIT2 ©)

S1
S2

MA
S3 (H1-01) VB
S4 (H1-02)

S5 (H1-03)

S6 (H1-04) M1
S7 (H1-05) (H2-01) M2

S8 (H1-06) M3
SN (H2-02)

M4
sc M
SP 24VDC + - 20%8mA (H2-03) M6
E©)
=(©)]
4V +15 Vdc +/-10%, 20 mA < E
-V -15 Vdc +-10%, 20 mA (H4-01) FM
Al 0 a+/-10 Vdc, 20kQ*
(H4-04) AM

4a20mA, 2500 *
A2 10 a +/-10 Vdc, 20 kQ**
Entrada analégica multi-fungéo 1 (H3-09) (H6-06) MP

0 a +/-10 Vdc, 20kQ*
A3 Entrada analégica multi-fungéo 2 (H3-05)

AC
rp 0230 kHz, 5 a 12 Vdc, 3 kQ***
Entrada de pulsos multi-fungéo (H6-01)

AC
Resistor Terminador

R+  110Q
L]
si

*Resolugdo +/- 11 bit, 0,2% Precisdo
**Resolugéo 11 bit, 0,2% Precisao
***+/- 5% Precisdo

Fig 2.13 Diagrama de cabeamento em campo
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Compatibilidade EMC

€ Introducio

Esta se¢do descreve as medidas a serem tomadas para cumprir com a EMC (Compatibilidade Eletromagnética).
A instalagdo e cabeamento descritos aqui devem ser seguidos para o cumprimento da EMC.
Os produtos Yaskawa sdo testados por organizagdes autorizadas utilizando as normas abaixo.

Normas: EN 61800-3:1996
EN 61000-3-2; A1, A2, A14:2000

€ Medidas para conformizar o Drive instalado com a normalizagdo EMC

Infelizmente ndo é possivel dar instrugdes detalhadas para todos os tipos de instalagdes, portanto este manual da as infor-
magdes essenciais para a instalagdo.

Todos os equipamentos elétricos produzem interferéncias em varias frequéncias, e seus cabos funcionam como antenas para o
ambiente. Conectando um equipamento (ex. Drive) com um sistema sem um filtro de linha, este permite a entrada de altas
frequéncias (HF) ou baixas frequéncias (LF) no sistema de distribuicdo de poténcia. as principais medidas a serem tomadas
sdo: isolacdo dos cabos de controle e poténcia, aterramento correto, e a utilizacdo de cabos blindados.

Uma érea de contato grande € necessaria para o aterramento de baixa impedancia dos sinais de HF.
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€ Instalagio dos cabos

Utilize o cabo para o motor blindado, com no méximo 25 m de comprimento.

Utilize um cabo blindado com a malha trancada e aterre a maior area possivel da malha. E recomendavel aterrar a malha

conectando através de uma abragadeira de metal em uma placa de aterramento.

\\\

Abragadeira de aterramento Placa de aterramento

Fig 2.14 Layout da superficie de aterramento

A superficie de aterramento deve ser altamente condutora, para isto, retire qualquer vestigio de tinta ou verniz da superficie de

aterramento. Aterre o motor da maquina/aplicacao.
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O filtro de linha e o Drive devem ser montados na mesma superficie metalica. Instale-os o mais préximo possivel um do outro,
e os cabos que os ligam ndo devem ser maiores que 40 cm.

L1

Aterramento

reg]oyg tintas ou vernizes

- Placa de metal

T~ Drive F7

Filtro ——7
EMC

Comprimento max
do cabo: 40 cm

Aterramento
Remova tintas ou vernizes

Fig 2.15 Layout do filtro EMC

@ Filtros EMC recomendados

Table 2.15 Filtros EMC recomendados

20P4 0.5/0.75
20P7 F$5972-10-07 10 A 1.1 141 x 330 x 46 1
21P5 1.5/2
222 FS5972-18-07 18 A 13 141 x 330 x 46 3
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Table 2.15 Filtros EMC recomendados

Filtro EMC
CIMR-F7U
No. do Modelo Corrente nominal Peso (kg) Dimensoées (mm) HP
nominal
23P7 5
FS5973-35-07 35A 14 141 x 330 x 46
25P5 7.5
27P5 FS5973-60-07 60 A 3 206 x 355 x 60 10
2011 15
2015 FS5973-100-07 100 A 4.9 236 x 408 x 80 20
2018 25
2022 30
FS5973-130-35 130 A 4.3 90 x 366 x 180
2030 40
2037 FS5973-160-40 160 A 6 120x 451 x 170 50
2045 60
FS5973-240-37 240 A 11 130 x 610 x 240
2055 75
2075 75/100
2090 FS5973-500-37 500 A 19.5 300 x 564 x 160 125
2110 150
480 Vac
40P4 0.5/0.75
FS5972-10-07 10 A 1.1 141 x 330 x 46
40P7 1
41P5 1.5/2
42P2 3
43P7 FS5972-18-07 18 A 1.3 141 x 330 x 46 5
45P5 7.5
47P5 10
4011 FS5972-35-07 35A 2.1 206 x 355 x 50 15
4015 25
FS5972-60-07 60 A 4 236 x 408 x 65
4018 30
4030 FS5972-70-52 70 A 3.4 80 x 329 x 185 40/50
4037 60
4045 FS5972-130-35 130 A 4.7 90 x 366 x 180 75
4055 100
4075 FS5972-170-40 170 A 6 120 x 451 x 170 125
4090 150
FS5972-250-37 250 A 11 130 x 610 x 240
4110 200
4132 -
FS5972-400-99 400 A 18.5 300x 610 x 160
4160 250
4185 FS5972-410-99 410 A 10.5 260 x 386 x 115 300/350
4220 FS5972-600-99 600 A 11 260 x 386 x 135 400/450
4300 FS5972-800-99 600 A 31 300x 716 x 160 500
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Instalando cartoes opcionais

€ Modelos e especificagdes dos cartdes opcionais

Até trés cartdes opcionais podem ser instalados no drive, € possivel instalar uma placa opcional em cada um dos trés slots na
placa de controle (A,C ¢ D).

Table 2.16 especificagdes dos cartdes opcionais.

Cartao Modelo Especificagbes Local de Instalagao
PG-A2 | Entradas open-collector A (4CN)
PG-B2 | Entradas Fase A/B A (4CN)
IC)?értoes de controle de vel. PG-D2 | Entradas Line-driver A (4CN)
PG-X2 | Entradas line-driver de entradas A/B/Z A (4CN)
PG-W2 | Duplo feedback do encoder A/B/Z A (4CN)
Niveis dos sinais de entrada
0a 10 VDC (20kQ), 1 canal
AU 20 mA (250 Q), 1 canal €N
Resolugdo de entrada: 14-bit
Niveis dos sinais de entrada
0a 10 VDC (20 kQ)
N . Al-14B 4220 mA (250 Q), Ambos os 3 canais C (2CN)
Cartdes de referéncia de ~ . . . .
. Resolugdo de entrada: 13-bit mais o bit de sinal
velocidade
Niveis dos sinais das entradas isoladas
0a 10 VDC (20 kQ)
Al-14B2 4 a20 mA (250 Q), Ambos os 3 sinais € eeN)
Resolugdo da entrada: 13-bit mais o bit de sinal
DI-08 | Ajuste digital de referéncia de velociadade 8-bit C (2CN)
DI-16H2 | Ajuste digital de referéncia de velociadade 8-bit C (2CN)
Cartao de comunicagdo SI-N Suporte a comunicagdo DeviceNet C (2CN)
DeviceNet P ¢
Cartdo de comunicagdo SI-P Suporte a comunicagdo Profibus-DP C (2CN)
Profibus-DP ) upor unicagao Frofibus-
Cartdo de comunicagdo SI-R Suporte a comunicagdo Interbus-S C (2CN)
Interbus-S ) P Hmeag s
Cartao de comunicagdo SI-S Suporte a comunicagdo CANopen C (2CN)
CANopen P ¢ P
AO-08 |saidas analdgicas de 8-bit, 2 canais D (3CN)
N . . AO-12 | Saidas analogicas, 11-bit mais bit de sinal, 2 canais D (3CN)
Cartdo de monitor analogico
Isolado
AO-12B Saidas analdgicas, 11-bit mais bit de sinal, 2 canais D (3CN)
DO-08 |6 saidas a fotoacoplador ¢ 2 saidas a relé D (3CN)
Cartdo de saidas digitais DO-02C |2 saidas a relé D (3CN)
PO-36F | Saida de trem de pulso D (3CN)
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@ Instalacio

Antes de instalar um cartdo opcional, desenergize o Drive e espere até que o LED CHARGE apague. Remova a tampa dos ter-
minais, o operador digital, a tampa frontal, a presilha, e entdo instale o cartdo opcional.

O cartdo opcional A utiliza um espagador para fixar o cartdo na placa de controle. Insira o espacador como mostrado abaixo.

Ap6s a instalagdo do cartdo opcional, no slot C ou D, recoloque a presilha para evitar que a placa se desconecte.

Mais detalhes sobre a instalagdo dos cartdes opcionais podem ser encontrados em seus respectivos manuais.

CN4 (conector do cartdo opcional A)
CN2 (conector do cartdo opcional C)

Espacgador opcional do cartdo A
(Fornecido com o cartdao A)

\

Presilha
(para prevenir as
placas C e D de desconectarem)

CN3
(conector do cartao opcional D)

Cartéo opcional A

e /
e
/
L

"

5

Fig 2.16 Cartdes opcionais
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—Espacador do cartdo opcional C
— Cartao opcional C

— Cartao opcional D

— Espagador do cartdo opcional D

=

Espacador do cartdo opcional A



@ Especificagoes e terminais dos cartdes de controle de velocidade PG

As especificacdes dos terminais para os cartdes de controle de velocidade PG sdo dados nas tabelas seguintes.

PG-A2
Table 2.17 Especificagbes dos terminais
Terminal No. Descrigéao Especificagdes
1 12 VDC (+5%), 200 mA max.
Fonte para o gerador de pulso
2 0VDC
3 . veis + Terminais para comutar entre entrada +12 V e entrada
Terminais comutéveis +12 V/Open open collector. Para entrada open collector, curto-cir-
collector . .
4 cuite os terminais 3 e 4.
TA1
5 H: +4 a 12 V; L: +1 V max. (Frequéncia de resposta
Terminais de entrada de pulsos maxima: 30 kHz)
6 Comum da entrada de pulsos
7 Terminais de saida do monitor de pul- | 12 VDC (£10%), 20 mA max.
8 §0s Comum da saida do monitor de pulsos
TA2 (E) Terminal de conexdo a malha -
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PG-B2

Table 2.18 Especificagbes dos terminais

Terminal No. Descrigéao Especificacdes
1 12 VDC (£5%), 200 mA max.
Fonte para o gerador de pulso
2 0VDC
H:+8al2V
3 o L: +1 V max.
Terminais de entrada Fase-A (Frequéncia de resposta maxima: 30 kHz)
TAL
4 Comum da entrada de pulsos
H:+8t0 12V
5 o L: +1 V max.
Terminais de entrada Fase-B (Frequéncia de resposta maxima: 30 kHz)
6 Comum da entrada de pulsos
1 Terminais de saida de monitoracio Saida open collector, 24 VDC, 30 mA max.
2 Fase A Comum do monitor da Fase A
TA2
3 Terminais de saida de monitoracio Saida open collector, 24 VDC, 30 mA max.
4 Fase B Comum do monitor da Fase B
TA3 (E) Terminal de conexdo a malha -
PG-D2
Table 2.19 Especificagdes dos terminais
Terminal No. Descrigéao Especificagdes
1 12 VDC (+5%), 200 mA max.*
2 Fonte para o gerador de pulsos 0 VDC
3 5 VDC (£5%), 200 mA max.*
4 . . ’ _
TA1 Terminais de entrada de pulsos Entrac{a 11.ne driver (nivel RS 422)
5 Frequéncia de resposta méaxima: 300 kHz
6 Terminal comum -
7 . . , .
Terminais de saida do moonitor de Saida line driver (nivel RS-422)
8 pulsos
TA2 (E) Terminal de conexao a malha -

* 5Vdc e 12 Vdc ndo podem ser utilizados ao mesmo tempo
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B PG-X2

Table 2.20 Especificacdes dos terminais

Terminal No. Descrigéao Especificacdes
1 12 VDC (£5%), 200 mA max.*
2 Fonte para o gerador de pulsos 0 VDC
3 5 VDC (£5%), 200 mA max.*
4
Terminais de entrada Fase A
5
TAL
6 . . ’ _
Terminais de entrada Fase B Entrac{a 11.ne driver (nivel RS 422)
7 Frequéncia de resposta méaxima: 300 kHz
8
Terminais de entrada Fase Z
9
10 Terminal comum 0VDC
1
Terminais de saida Fase A
2
3
Terminas de saida Fase B Saida line driver (nivel RS-422)
TA2 4
5
Terminais de sa;ida Fase Z
6
7 Comum do circuito de controle Terra isolado do circuito de controle
TA3 (E) Terminal de conexdo a malha -

* 5Vdc e 12 Vdc nao podem ser utilizados ao mesmo tempo
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B PG-W2

Table 2.21 Especificagbes dos terminais

Terminal No. Descrigéao Especificacdo
1 12 VDC (+5%), 200 mA max.
Fonte para o gerador de pulsos
2 0 VDC
3
Terminais de entrada Fase Al
4
5 Entrada do gerador de pulsos 1
Terminais de entrada Fase B1 Entrada line driver
n 6 (Nivel de entrada RS-422)
7
Terminais de entrada Fase Z1
8
9 Terra
10
Terminais de entrada Fase A2
11
12 Entrada do gerador de pulsos 2
Terminais de entrada Fase B2 Entrada line driver
13 (Nivel de entrada RS-422)
14
Terminais de entrada Fase Z2
15
16 Terminal de conexdo a malha -
17
Terminais de saida Fase A
18
B , .
19 Saida de monitor de pulsos
Terminais de saida Fase B Saida line driver
20 (Nivel de saida RS-422)
21
Terminais de saida Fase Z
22
23 Terminal de conexdo a malha -
24 0 VDC Para os monitores de pulso nos terminais 17 ao 22
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@ Fiacao

instalando a PG-A2

Drive

—

—— Protegéo —@ R/LA U/T1@

— | contra © VIT2 VIT2 ©) ; ™) @
1
J

circ. extern.|

©) WIT3W/T3
+12v -
1 - 28]
4CN I I 4CN 2
] : =
TA1 4 o
Entrada 12 V (Fase A) .
5 Pulso 0V o
@ ] ° n
©F----- 7 ) .
I TA2 (E) 8 } Saida de monitor de pulso

2

Fig 2.17 Exemplo de ligacdo com a entrada 12 V

Drive
= YT
__ | Protecéo U/T1@
. contra circ. VT2  VIT2 ; \
— — ©
externos © Q 5 M / PG
— —@©W/T3 W3
o +12V (T
OV 1 1
4CN 4CN 2 |G
3| O v
Xl 4 O] Entrada Open collector [
5O
Pulso 0 V o
E 6|9 T
""" TA2(E) 7 o } Saida do monitor de pulsos
8O
0

.

* Cabos blindados em par trangados devem ser utilizados nos sinais.
* Nao utilize a fonte do encoder para qualquer outra coisa além do encoder.
* O comprimento maximo dos cabos ndo deve ser maior que 100 m.

Fig 2.18 Exemplo de ligagdo com a entrada open collector
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Instalando a PG-B2

Protecao contra
circuitos
externos

Drive

1
©) RIL1 urm ©ﬁ’\
© sz vm2 (Q IM

Q) T3 w3 (O

+12V

(A%

Entrada Fase A (+)

PG

Entrada Fase A (-)

Entrada Fase B (+)

Entrada Fase B (-)

o 0 oA W N =

-k -l-4-}F -|-

TA2

&2

} Saida do monitor de pulsos Fase A

} Saida do monitor de pulsos Fase B

HO 00 OO 0 © O O OF

Cabos blindados em par trangados devem ser utilizados nos sinais.
N&o utilize a fonte do encoder para qualquer outra coisa além do encoder.
O comprimento maximo dos cabos n&o deve ser maior que 100 m.

A diragéo de rotagao do encoder pode ser setado no parametro F1-05.

Fig 2.19 Exemplo de instalagdo da PG-B2
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] externos

Instalando a PG-D2

Drive

Protegéo contra
circuitos

IS G

@ RIL1 W1

©)snz vz (Q ; M }

O T w3 OQJ

PG-D2

+12V
[AY

+5V

Fase A (+)

PG

Fase A (-)

HOO0Q Q0 QO

o}

} Saida do monitor de pulsos

* Cabos blindados em par trangados devem ser utilizados nos sinais.

* Nao utilize a fonte do encoder para qualquer outra coisa além do encoder.

* O comprimento maximo dos cabos ndo deve ser maior que 100 m.

Fig 2.20 Exemplo de instalagdo da PG-D2

Instalando a PG-X2

—— Protegao
____|contra circ.
externos

+12V

_.
=

oV A

CN4 BV

Entrada pulso A (+)

PG

Entrada pulso A (-)

Entrada pulso B (+)

Entrada pulso B (-)

D o® N @ ot AWM

3

Saida do monitor de pulso
Fase A

} Saida do monitor de pulso

TAZ

Fase B

}Saida do monitor de pulso
Fase Z

{ooooo000HO000Q000OQO

LI T T T

o
TA3 [E)

@

* Cabos blindados em par trangados devem ser utilizados nos sinais.

* Na&o utilize a fonte do encoder para qualquer outra coisa além do encoder.

* O comprimento maximo dos cabos nao deve ser maior que 100 m.

* Adiregdo de rotagdo do encoder pode ser ajustada no parametro F1-05.

Fig 2.21 PG-X2 Wiring
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Instalando a PG-W2

OLi® U@

OL25)  V(T2)©

OL3(T)  W(T3)

PG-W2
% TP2 (D
pr2t VL : 12V
2| I P
TP3 IG12 : . — ov
Pulso Al (G2 Y
B
A=< DS
P4 4 B
|
Pulso Bl 5 | :
N
TPS | [
Pulso Z1 7 ) !
— T
|
DS
T
9 \ 57 sk
o A (E) -~
19 A '
Pulso A2 — | j
. ? el <
Drive TP7 ! |
12 by
Pulso B2 — — t |
r ]l <
P8 ——
* 14 L
Pulso 72 * — T
5 Jell <7
T N
v 12V |
16 = T
(E)7J7_ | }- oV I¢P| (@
17 ‘ '\l /12v
4CN 40N 3.3 —| g 18 | Pulso A
—o
19 Saidas dos
[—° U Pulso A
Saida do 4EZ 20 Pulso B monitores de L1 Pulso B
Pulso 1 D Pulsos
21
|~
Saida do {22 Pulso Z
Pulso 2 o
2_30
L @9_ 12 TP1 ® 1
¢ () 1G5 P Notes
= ov) B
* Fonte do encoder 1 ¢ fornecida pela PG-W2
Terra ** O encoder 2 requer uma fonte externa

* Cabos blindados em par trangados devem ser utilizados nos sinais.

* Na&o utilize a fonte do encoder para qualquer outra coisa além do encoder.

* O comprimento maximo dos cabos ndo deve ser maior que 100 m.

* Nao utilize a fonte da PG-W2 para alimentar ambos os encoderes. Para isto utilize uma fonte externa.

Fig 2.22 Exemplo de ligagdo da PG-W2
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Capitulo 3
Operador Digital

Este capitulo descreve os displays e as fungbes do operador digital.

Display do operador digital ...........c.cccoovriiiiiiiiiiicieeeeeeeei, 3-2
Teclas do operador digital............coouviiiiiiiiiiiiin e, 3-3
Indicadores de ModO .........ccoooiiiiiiiiiii e 3-4
MeNUS PriNCIPAIS......ccevviiiee e 3-6
Menu de ajuste rapido...........uveeiiiiiiiiieieeeeeeeeeeen 3-1
Menu de programacao ...........euuieeeeeeeeeeeeeeee e 3-12
Exemplo de alteracdo do parametro .............ccccceeeeeeeeennen. 3-15
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Display do operador digital

O operador digital é utilizado para a programagao, operagdo ¢ monitoracdo, e seus itens sdo descritos abaixo.

— — -4—— |ndicadores do modo drive

FWD REV SEQ REF ALARM
REMOTE

Veja a tabela 3.2

-DRIVE- Rdy -4 Display Ready

Displays ——p»
play Frequency Ref O drive ira operar assim que receber um comando

do menu

-4 Display de dados
10.05A Mostra os monitores, o dado dos parametros e ajustes
1 linha x 13 caracteres
3 linhas x 16 caracteres

\

> -« Teclas
Veja a tabela 3.1

2

Indicadores RUN & STOP
Veja as tabelas 3.5 e 3.6

Fig 3.1 Nomes e fungdes das teclas e displays do operador digital
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Teclas do operador digital

Table 3.1 Teclas do operador digital

STOP

Tecla Nome Funcao
* Troca entre a operacao via operador digital (LOCAL) e o ajuste no parametro b1-01
(selecio da referéncia de frequéncia) ¢ b1-02 (sele¢do do comando rodar)
LOCAL (REMOTO).
LOCAL /REMOTE » Esta tecla pode ser habilitada ou desabilitada pelo ajuste no parametro 02-01.
* O Drive deve estar numa condi¢do parada antes que seja trocado o modo de ope-
racao.
 Troca entre 5 menus principais
MENU . o ~
Ll MENU * Operagdo (-DRIVE-), Ajuste Rapido (-QUICK-), Programag¢io (-ADV-),
Constantes Modificadas (-VERIFY-), e Auto Ajuste (-A.TUNE-).
. ESCAPE » Retorna ao display anterior, antes da tecla DATA/ENTER ser apertada.
106G » Habilita a operacao de Jog quando o Drive estd sendo operado pelo opera-
JOG dor digital.
« Seleciona a dire¢ao da rotagdo do motor quando o Drive esta sendo ope-
EWD FWD /REV .
rado pelo operador digital.
REV
CIMA ¢ Aumenta o valor do pardmetro e os dados ajustaveis.
A ¢ Move para o proximo item ou valor do dado
* Diminui o valor do pardmetro e os dados ajustaveis.
BAIXO . ,
v ¢ Move para o item anterior ou valor do dado.
* Seleciona o digito a ser alterado.
SHIFT/RESET » Reseta o Drive em caso de alarme. Para isto, o comando rodar deve ser
>
RESET retirado.
DATA DATA/ENTER * Entra nos menus e nos parametros, além de alterar seus valores.
ENTER
RUN * Inicia a operacdo do Drive, assim que este estiver sendo controlado pelo operador
RUN digital.
 Para a operagdo do Drive.
STOP .

Esta tecla pode ser habilitada ou desabilitada quando opera a partir dos ter-
minais externos ou comunicagdes, setando o parametro 02-02.
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Indicadores de modo

Table 3.2 Indicadores de modo

Indicador Definigao
FWD Acende quando ¢ entrado um comando rodar avante
REV Acende quando ¢ entrado um comando rodar reverso

REMOTE SEQ | Veja a tabela 3.3

REMOTE REF | Veja a tabela 3.4

ALARM Acende quando uma falha ocorre. Pisca quando ocorre um alarme

@ Indicador de controle remoto (SEQ)

O status do indicador de controle remoto (SEQ) ¢ mostrado na tabela 3.3. O indicador esta sempre desligado quando o Drive
estd no modo “LOCAL”. Quando o Drive esta em modo “REMOTO”, o indicador SEQ dependera do ajuste feito no
parametro b1-02

Table 3.3 Indicador de controle remoto (SEQ)

Status do indicador Condigao

O parametro “b1-02” (Sele¢dao do método de operacao) pode ser ajus-
tado para trabalhar por terminais externos, comunicag¢des, ou PCB
Ligado opcional, como é mostrado abaixo:
b1-02=1 (Terminais)

=2 (Comunicagoes)

=3 (PCB opcional)

O parametro “b1-02” (Sele¢do do método de operagao) pode ser ajus-
Desligado tado para trabalhar pelo operador digital, como ¢ mostrado abaixo:
b1-02=0 (Operador)
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@ Indicador de referéncia remota (REF)

O status do indicador de referéncia externa (REF) ¢ mostrado na tabela abaixo. Este indicador estd sempre desligado quando o
Drive estd em modo “LOCAL”. Quando o Drive esté em modo remoto, o status do indicador REF depende do ajuste feito no
parametro b1-01 (Selecao de referéncia de frequéncia).

Table 3.4 Indicador de referéncia externa (REF)

Status do indicador Condigao

O parametro “b1-01” (Selecdo da referéncia de frequéncia) pode ser
ajustado para trabalhar por terminais externos, comunicagdes, ou PCB
Ligado opcional, ou trem de pulsos, como ¢ mostrado abaixo:
b1-01=1 (Terminais)

=2 (Comunicagdes)

=3 (PCB opcional)

=4 (Trem de pulsos)

O parametro “b1-01” (Selegdo) pode ser ajustado para trabalhar pelo
Desligado operador digital, como ¢ mostrado abaixo:
b1-01=0 (Operador)

@ Indicador RUN

O status do indicador RUN ¢ mostrado na tabela 3.5, quando o Drive esta tanto em modo LOCAL quanto em modo REMOTO.

Table 3.5 Indicador RUN
Status do indicador Condicao
Ligado O Drive esta rodando
Piscando O Drive est4 desacelerando
Desligado O Drive esta parado

@ Indicador STOP

O status do indicador STOP ¢ mostrado na tabela 3.6, quando o Drive esta tanto em modo LOCAL quanto em modo
REMOTO.

Table 3.6 Indicador STOP

Status do indicador Condigao
Ligado O Drive esta desacelerando ou esta parado
Piscando O Drive esta rodando, mas a referéncia de frequéncia é zero, ou o Drive
esta rodando em modo remoto, ¢ a tecla STOP foi pressionada.
Desligado O Drive esta rodando
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Menus Principais

Os parametros do Drive ¢ as fungdes de monitoramento sdo organizados em grupos chamados menus que simplificam a leitura
e 0 ajuste dos parametros. O Drive possui cinco menus, estes menus € as suas fungdes basicas sdo mostrados na tabela abaixo.

Table 3.7 Menus Principais

Menu Principal Funcbes Basicas

~ O Drive pode rodar neste menu.
Operagao . p . . . .
DRIVE Utilize este menu para monitorar valores como a referéncia de frequéncia ou a corrente de saida, mostrar o
histérico de falhas ou o rastreio de falhas.

Ajuste Rapido O Drive pode ser programado neste menu.
- QUICK - Utilize este menu para ler/ajustar os pardmetros que normalmente sdo alterados.
Programacéo O Drive pode ser programado neste menu.
- ADV - Utilize este menu para ler/setar todos os pardmetros.

Ctes. modificadas O Drive pode ser programado neste menu.
- VERIFY - Utilize este menu para ler/setar os parametros que foram modificados dos valores de fabrica.

O Drive pode ser programado neste menu.

Auto Ajuste Utilize este menu para auto-ajustar o Drive a fim de otimizar o controle do motor.
- A.TUNE - Os parametros do motor sdo calculados e ajustados automaticamente ap6s o auto ajuste ser realizado com
sucesso
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€ Estrutura do menu principal

Um display de sele¢ao do menu ird aparecer quando a tecla MENU for pressionada em um display de programagao ou monito-
ramento. Enquanto estiver no display de sele¢cdo do menu, Pressione a tecla MENU repetidamente para alterar enter as
selecdes de menu. Pressione a tecla DATA/ENTER para entrar no menu desejado.

MEN
4—’

!

-DRIVE-

’ ** Main Menu **

V=

-QUICK-

** Main Menu **

Quick Setting

VB

-ADV

*k Main Menu **

Programming
l

-VERIFY-

** Main Menu **

Modified Consts
l

-A.TUNE-

** Main Menu **

Auto-Tuning
MENU
bt

Fig 3.2 Estrutura do menu principal
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€ Menu de operagio (-DRIVE-)

Este menu ¢ utilizado para ajustar um comando de velocidade ou monitorar valores como a frequéncia de saida ou a corrente
de saida. Também pode ser utilizado para visualizar o histdrico de falhas e o rastreio de falha. O Drive deve estar neste menu
para rodar. Veja o parametro b1-08 (Selecao do comando rodar durante a inicializagdo).

Lista dos monitores U1
Siga os procedimentos abaixo para acessar o menu de operagao.

-DRIVE- -DRIVE- Rdy
Frequency Ref
MENU ** Main Menu ** DATA ut _mmi ! ?)IOOH
L L P aen P Uit = O
Operation U1-02= 0.00Hz
x1 Ul-03=  0.00A

Fig 3.3 Procedimento de acesso para a lista de monitores

Utilize as teclas e para alternar na lista dos pardmetros de inicializagdo. Veja o apéndice A para a descri¢do fun-

cional.

Table 3.8 Lista dos monitores U1
Monitores

U1-01 Referéncia de frequéncia U1-22  Saida ASR
U1-02  Frequéncia de saida Ul-24 Realimentagdo PID
U1-03 Corrente de saida Ul-25 Referéncia DI-16
Ul1-04 Método de controle U1-26 Referéncia de tensdo (Vq)
U1-05 Velocidade do motor Ul1-27 Referéncia de tensdo (Vd)
U1-06 Tensdo de saida Ul1-28 1D da CPU
U1-07 Tens&o do barramento DC U1-29 kWh menor que 4 digitos
U1-08 kW de saida U1-30 kWh maior que 5 digitos
U1-09 Referéncia de torque U1-32  Saida ASR (q)
Ul-10  Status dos terminais de entrada Ul-33 saida ASR (d)
Ul-11  Status dos terminais de saida Ul-34 OPE detectado
Ul-12  Status de operagao U1-36 Entrada PID
Ul-13  Tempo percorrido U1-37 Saida PID
Ul-14 1D da memoria Flash U1-38  Setpoint PID
Ul-15 Nivel do terminal Al Ul-39 Codigo de erro do Modbus
Ul-16 Nivel do terminal A2 U1-40 Tempo de funcionam. do ventilador
U1-17  Nivel do terminal A3 Ul-41 Temperatura do ventilador
Ul-18  Corr. no secundario do motor (Iq) [ Ul-44  Saida ASR com filtro
Ul-19 Corr. de excitagdo do motor (Id) U1-45 Saida contadora de Feed Forward
U1-20 Corr. de saida apds o soft-start Ul1-46  Veloc. ajustada de Feed Forward
Ul-21 Entrada ASR U1-49  Compartilhamento da CPU

Nota: Alguns monitores nao estdo disponiveis para todos os métodos de controle (A1-02).
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mU2 Rastreio de fahas

Apbs visualizar a lista de pardmetros “monitor”, siga as instru¢des abaixo para acessar a lista dos parametros de rastreio de fa-

lhas
-DRIVE- Rdy -DRIVE- Rdy -DRIVE- Rdy
Monitor Fault Trace Current Fault
ESC [9)1-01= 0.00Hz 1 Wpi-01= N u2-{y= N
_________________ > A P Bo= e V2@l Mone
U1-02= 0.00Hz U2-02= None U2-02= None
U1-03= 0.00A U2-03= 0.00Hz U2-03= 0.00Hz

Fig 3.4 Procedimento para acessar o rastreio de falhas U2.

Utilize as teclas e para alternar na lista dos parametros de rastreio de falhas U2.

Table 3.9 Lista do rastreio de falhas

Parametros de rastreio de falhas

U2-01

Falha atual

U2-02

Ultima falha

U2-03

Freq. de referéncia ao falhar

U2-04

Freq. de saida ao falhar

U2-05

Corrente de saida ao falhar

U2-07

Tensao de saida ao falhar

U2-08

Tensdo no barramento ao falhar

U2-09

kWatts de saida ao falhar

U2-1

Status dos terminais de entrada ao falhar

U2-12

Status dos terminais de saida ao falhar

U2-13

Status da da operagdo ao falhar

U2-14

Tempo percorrido ao falhar
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B U3 Lista de histérico de alarmes
Apbs visualizar a lista de pardmetros do “rastreio de falhas”, siga as instru¢des abaixo para acessar a lista de pardmetros do
historico de alarmes.

-DRIVE- Rdy -DRIVE- Rdy -DRIVE- Rdy
Fault Trace Fault History Last Fault
esc |——pp [Boi=  None —> BEoi=  None RE>SET P Ufll=  None
U202=  None Us02= None Us02= Nome
U2-03= 0.00A U3-03= None U3-03= None

Fig 3.5 Procedimento para acessar o historico de falhas U3.

Utilize as teclas e para alternar na lista dos parametros de historico de alarmes.

Table 3.10 Lista do Histérico
de falhas

Parametros do histérico
de falhas

U3-01  Ultima falha

U3-02 Mensagem de falha 2
U3-03 Mensagem de falha 3
U3-04 Mensagem de falha 4
U3-05 Tempo percorrido 1

U3-06 Tempo percorrido 2

U3-07 Tempo percorrido 3

U3-08 Tempo percorrido 4
U3-09 Mensagem de falha 5
U3-10 Mensagem de falha 6
U3-11 Mensagem de falha 7
U3-12 Mensagem de falha 8
U3-13 Mensagem de falha 9
U3-14 Mensagem de falha 10
U3-15 Tempo percorrido 5

U3-16 Tempo percorrido 6

U3-17 Tempo percorrido 7

U3-18  Tempo percorrido 8

U3-19  Tempo percorrido 9

U3-20 Tempo percorrido 10
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Menu de ajuste rapido (-QUICK-)

Este menu ¢ utilizado para setar/ler os parametros mais utilizados no Drive. Siga as segintes instrugdes para acessar o menu de
ajuste rapido.

-QUICK- -QUICK-
MENU ) ** Main Menu ** DRTA Reference Source
L) T e B1-01= 1  *1*
Quick Setting Terminals
x2 o

Fig 3.6 Procedimento de acesso aos parametros de ajuste rapido

Utilize as teclas e para alternar na lista dos pardmetros de ajuste rapido.

Table 3.11 Lista de pardmetros de ajuste rapido
Numerodo Nome do parametro
parametro

A1-02 Selegdo do método de controle
b1-01 Selecgdo da frequéncia de referéncia
b1-02 Sele¢do do comando rodar
bl-03 Sele¢do do método de controle
C1-01 Tmpo de aceleragio 1

C1-02 Tempo de desaceleragao 1
C6-02 Selegdo da frequéncia portadora
d1-01 Frequéncia de referéncia 1
d1-02 Frequéncia de referéncia 2
d1-03 Frequéncia de referéncia 3
d1-04 Frequéncia de referéncia 4
dl-17 Referéncia JOG

E1-01 Ajuste da tens@o de entrada
E1-03 Selegdo do padrao V/F
E1-04 Frequéncia méaxima de saida
E1-05 Tensdo maxima de saida
E1-06 Frequéncia base

E1-09 Frequéncia minima de saida
E1-13 Tensdo base

E2-01 Corrente nominal do motor
E2-04 Némero de polos do motor
E2-11 Saida nominal para o motor
F1-01 Pulsos por revolug@o do encoder
H4-02 Ajuste de ganho no terminal FM
H4-05 Ajuste de ganho no terminal AM
L1-01 Selecdo de protecdo contra sobrecarga no motor
L3-04 Selecdo da protegdo de stall durante a desaceleragdo
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Menu de programacao (-ADV-)

Este menu ¢ utilizado para ler/setar cada pardmetro do Drive. Siga as instru¢des abaixo para acessar o menu de programagao.

-ADV-
MENU ** Main Menu **
ST Y o I
Programming
x3

Utilize as teclas e para alternar na lista dos grupos de parametros no menu de programagdo. Para uma completa

-ADV-
Initialization
DATA | |
Select Language

Fig 3.7 Procedimento de acesso ao menu de programagao

listagem dos parametros veja o apéndice A.

Table 3.12 Lista dos grupos de parametros
Fungdes dos grupos de parametros
Al Inicializagdo F3 DI-08, 16 Setup
A2 Parametros do usuario F4 AO-08, 12 Setup
bl  Sequeéncia F5 DO-02, 08 Setup
b2  Frenagem D/C F6 Ajuste dos opcionais de comunicagao
b3  Busca de velocidade H1 Entradas digitais
b4  Temporizadores H2 Saidas digitais
b5 Controle PID H3  Entradas analogicas
b6  Funcao Hold H4  Saidas analogicas
b8 Economia de energia HS5  Ajuste das comunicagdes seriais
Cl  Aceleragdo/Desaceleragio H6 Ajuste dos 1/0 de pulsos
C2  Acel./Deascel. com curva S L1 Sobracarga no motor
C3  Compens. de escorregamento L2 Reagfo a perda de alimentagio
C4 Compensagao de torque L3  Prevengdo de Stall
C5 Ajuste ASR L4 Deteccdo de referéncia
C6  Frequéncia portadora L5 Reinicio apos falha
dl  Referéncia pré ajustada L6 Deteccdo de torque
d2  Limites de referéncia L7 Limite de torque
d3  Pulo de frequéncias L8 Protegdo de hardware
d4  Sequéncia nl  Prevengdo de hunting
d6  Enfraquecimento do campo n2 Ajuste AFR
El Padrdo V/F n3  Frenagem de alto escorreg.
E2  Ajuste do motor n5 Feed Forward
E3  Padrdo V/F 2 ol Sele¢do de monitor
E4  Ajuste do motor 2 02 Selegdo de tecla
F1 Setup do Encoder opcional 03  Funglo copia
F2 Al-14 Setup

Operador Digital 3 -12




€ Menu de constantes modificadas (-VERIFY-)

Este menu ¢ utilizado para ler/alterar os pardmetros que foram modificados de seus ajustes de fabrica (default). Siga as
instrugdes abaixo para acessar o menu de constantes modificadas.

-VERIFY-

*X i k¥ .
VES P [T MainMenu ™ Veja nota 1

Modified Consts
x4

Fig 3.8 Procedimento de acesso ao menu de constantes modificadas.

Nota 1: Se nenhum parametro foi modificado do padrao de fabrica, entdo o display ira mostrar “None Modified”. Se ndo, uti-

lize as teclas e para alternar entre os pardmetros que foram modificados.

€ Menu de auto ajuste (-A.TUNE-)

Este menu ¢ utilizado para fazer o auto ajuste no Drive, para que este calcule os pardmetros do motor a fim de otimizar a per-
formance. Execute, o auto ajuste com o motor desacoplado da carga antes de opera-lo.

Quando o motor ndo puder ser desconectado da carga, execute o auto ajuste estatico ou de resisténcia terminal. Caso queira
setar os pardmetros do motor calculando-os por conta, Contacte seu representante Yaskawa. Siga as instrugdes abaixo para
acessaro o menu de auto ajuste.

-A.TUNE- -A.TUNE-
Tuning Mode Sel
MENU ** Main Menu ** DATA | | oo
ES | p et fote 3
Auto-Tuning Term Resistance
x5 2

Fig 3.9 Procedimento de acesso ao menu de auto ajuste

Utilize as teclas e para alternar na lista de parAmetros do auto ajuste. Dependendo do método de controle

(A1-02), somente alguns ajustes estardo disponiveis. Veja a tabela abaixo.

Table 3.13 Lista de parametros de auto ajuste

Parametros de auto ajuste Método de controle
VIF VIF c/ Vetorial em Vetorial de
Encoder malha aberta fluxo
T1-01  Selegdo do modo de giro o o (0] o
T1-02  Poténcia nominal do motor (0] (0] ¢ (0]
T1-03  Tensdo nominal X X (0] (0]
T1-04 Corrente nominal o (0] (0] o
T1-05 Frequéncia nominal X X o (0]
T1-06 Numero de pélos X X (0] o
T1-07 Velocidade nominal X X (0] O
T1-08 Pulsos por revolugdes X X X (0]

O = Acessivel
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Ap6s setar os parametros de auto ajuste de acordo com os dados de placa do motor, pressione para que a seguinte tela
aparega no operador digital.

-A.TUNE- Rdy
Auto-Tuning

OHz/ 0.00A
Tuning Ready ?
Press RUN key

Pressione a tecla RUN para que seja iniciado o auto ajuste. O motor ird rodar. Durante este processo os pardmetros do motor
serdo automaticamente ajustados no drive de acordo com os valores medidos.
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Exemplo de alteracao do parametro

A tabela abaixo nos da um exemplo de como alterar o pardmetro “C1-02” (Tempo de desaceleragdo 1) de 30 segundos para 40
segundos.

Table 3.14 Mudando um parametro no menu de programacgao

Passo Display do operador digital Descrigao

-DRIVE- Rdy

1 Frequency Ref O Drive foi energizado.

Ul=  0.00Hz

UrO= 000Hz
U3 0.00A

-DRIVE-

2 ** Main Menu ** Pressione a tecla MENU para ir a0 menu “Operagao”.

Operation

-QUICK-

3 ** Main Menu **

Pressione MENU novamente para ir ao menu “Ajuste Rapido”.
Quick Setting

-ADV-

4 ** Main Menu **

Programming

Pressione MENU novamente para ir ao menu *“ Programagao”.

-ADV-
Initialization .
5 :6_1_=- """ o Pressione a tecla DATA/ENTER para entrar no menu “Programagio”.

Select Language

-ADV-
Accel/Decel

6 | | T Pressione a tecla CIMA, até que o pardmetro C1-01 (Aceleracdo/Desaceler-
[&1-01= 1.0sec

Accel Time 1 acdo) seja mostrado.

-ADV-
Accel Time 1 ) . . .
7 | T Pressione a tecla SHIFT/RESET para mover o digito que pisca para a direita.
caffl-  30.0sec
(0.0~6000.0)
“30.0sec”
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Table 3.14 Mudando um pardmetro no menu de programagao (cont.)

Passo

Display do operador digital

Descri¢cao

-ADV-
Decel Time 1

(0.0~6000.0)
"30.0sec”

Pressione a tecla CIMA para mostrar o parametro C1-02 (Tempo de desace-
leragdo 1).

-ADV-
Decel Time 1

c1-02=  [§030.0sec
(0.0~6000.0)
“30.0sec”

Pressione a tecla DATA/ENTER para acessar o display de ajuste.

10

-ADV-
Decel Time 1

c1-02=  of§30.0sec
(0.0~6000.0)
"30.0sec”

Pressione a tecla SHIFT/RESET para mover o digito piscante para a direita.

11

.ADV.
Decel Time 1

C1-02=  00FJ0.0sec
(0.0~6000.0)
"30.0sec”

Pressione a tecla SHIFT/RESET para mover o digito piscante para a direita.

12

.ADV_
Decel Time 1

c1-02=  00fo.0sec
(0.0~6000.0)
"30.0sec”

Pressione a tecla CIMApara aumentar o valor do dado.

13

-ADV-

Entry Accepted

Pressione a tecla DATA/ENTER para entrar com o valor setado. O display
“Dado Aceito” ¢ mostrado por 1seg. apds a confirmagdo do ajuste.

14

-ADV-
Decel Time 1

cfE=  40.0sec
(0.0~6000.0)
"30.0sec”

A tela retorna ao display do C1-02.

15

-DRIVE-

** Main Menu **

Operation

Pressione a tecla MENU para voltar ao menu “Operagdo”.

16

-DRIVE- Rdy
Frequency Ref
Utffl=  0.00Hz

U1-02= 0.00Hz
U1-03= 0.00A

Pressione a tecla DATA/ENTER para entrar no menu “Operagao”.
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Capitulo 4
Start Up

Este capitulo descreve os procedimentos de preparacao do Drive para o start up e
como executa-lo.

Preparagao para o start-up.......cccccoeveeveeiiiiiiiieiece e, 4-2

Procedimentos de start-up .........cccooooviiiiiiiiiii 4-5
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Preparacao para o start up

Em ordem de fornecer o Drive mais confiavel, e para evitar custos extras com perdas ou reducdo da garantia, ¢ recomendavel a
execugdo deste procedimento por um representante autorizado Yaskawa. Por favor, execute o checklist abaixo ¢ guarde-o em
um local seguro, para que assim que solicitado por um técnico, seja facilmente encontrado.

Checklist

O 1.

o 2
o 3
O 4
O s
O 6
o 7
o 8
O 9
o 10
O 1n
o 12
O 13
O 14

O Drive ¢ exaustivamente testado na fabrica. A pessoa responsavel deve verificar se o Drive ndo contém danos de
transporte ou instalagdo. Danos no envio ndo sao cobertos pela garantia da Yaskawa, por isso, a empresa transporta-
dora deve ser notificada o mais breve possivel para que seja possivel o resgate do seguro (se houver).

Revise o manual do usuario que é enviado com o Drive.

Verifique o modelo e a tensdo dos itens na ordem de compra sdo os mesmos recebidos.

A localizagdo do Drive é importante para um eventual reducdo de sua vida util. O Drive deve ser instalado em uma
area que esteja protegida contra:

=Sol direto, chuva ou umidade

=Gases ou liquidos corrosivos

»Vibragéo, ventilagdo de poeira ou particulas metalicas

Mantenha o drive em uma superficie vertical com um espago adequado para a ventilagdo (12 cm acima e abaixo, 3cm
em cada lado).

Verifique se um circuito de protegdo foi instalado. Veja no Apéndice E - Dispositivos periféricos - para o dimensio-
namento correto destes itens.

Evite ligar os cabos de entrada e saida juntos.

Evite ligar os cabos de poténcia préximos a equipamentos sensiveis a ruidos.

Nao deixe que as pontas dos cabos encostem em superficies metalicas, o que pode ocasionar um curto-circuito.

. Nunca conecte os cabos de entrada junto aos terminais U/T1, V/T2 ¢ W/T3.

. Nunca ligue capacitores corretores de fator de poténcia ou filtros de ruido na saida do Drive.

. A bitola dos cabos deve ser determinada considerando a tensdo fornecida.

Tensdo fornecida (V) = /3 x resisténcia do cabo (Q/km) x comprimento do cabo (m) x corrente (A) x 103

. E recomendado que o comprimento do cabo do motor ndo ultrapasse 50 metros e que este cabo ndo passe junto ao

cabo de alimentagdo. Se o cabo ultrapassar esta distancia, reduza a frequéncia portadora e consulte a Yaskawa sobre
outras informagdes de protecao para o motor.

. Cabos de sinais e controle devem ser separados dos cabos de poténcia (L1, S/L2, T/L3, U/T1, V/T2, W/T3).
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15.

16.

17.

18.

19.

20.

21.

22.

23.

24.

25.

26.

27.

28.

Utilize bitolas adequadas para os cabos do motor e de alimentagao.

Revise as conexdes de terra para o Drive no capitulo 2 para maiores detalhes.

Revise as fungdes dos terminais de controle ¢ sinais.

Verifique se € necessario o algum disposivo de seguranca do cliente.

Anote os valores de placa do motor:

Poténcia nominal do motor (KW): Tensao: Corrente nominal :

Frequéncia nominal: Numero de pdlos : Velocidade nominal (RPM):
Verifique se a tensdo alimentada ¢ menor que a de entrada do Drive:

Tensao Alimentada: VAC Tensdo de entrada do Drive : VAC

Verifique se a ligagdo do motor foi setada corretamente para a sua tensao.

Esteja certo de que a corrente do motor seja menor ou igual a corrente de saida do Drive. Se varios motores estdo
sendo usados, certifique-se que a soma das correntes dos motores seja menor ou igual a corrente de saida do Drive.
Certifique -se que, se varios motores estiverem sendo controlados pelo mesmo Drive, entdo cada motor deve ter a
suas proprias protegdes contra sobrecarga e curto-circuito.

Ligue os cabos de poténcia necessarios ao Drive. NAQ CONECTE O MOTOR AINDA.
Ligue todos os terras necessarios ao Drive.

Ligue todos os cabos de controle necessarios ao Drive.

Esteja certo de que a alimentagdo esteja ligada nos terminais R/L1, S/L2 e T/L3 no Drive.

Aperte bem todas as conexdes de alimentacdo, terra e controle.

Para os modelos F7U4075 ao 4300, ajuste o jumper. Para isto, basta conecta-lo no conector com a tensdo que esta
sendo utilizada.

O O

]
Y
Conectores
D
04 \

Ok Jumper (Posicéo default)
Alimentagao de classe W

Alimentagao de classe 400V

Entrada de alimentagao
Indicador CHARGE
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29.

29.

30.

31.

Figure 4.1 Jumper da tenséo de entrada

Verifique as ligagdes de controle (incluindo o terra). Se estiverem Ok entdo estes contatos estardo ligados juntamente
com os terminais S1 ¢ SN do Drive , que sdo os terminais do comando Rodar.

Verifique se ha algum cartdo opcional a ser instalado.
Se resistores ou modulos de frenagem estao sendo utilizados, verifique as suas conexoes.
Anote todas as conexdes feitas ao Drive na folha de conexodes em branco do capitulo 2 para determinar se uma pro-

gramacao especial € necessaria para o seguinte:

*Entradas multi-fungdes

*Saidas multi-fun¢des

*Entradas digitais multi-fungdes
*Saidas analogicas mulit-fun¢des
*Comunicacao Serial

ISTO COMPLETA A PREPARAGAO DO START-UP
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Procedimentos de start-up

O 1. Confirme que as trés fases na entrada estdo Ok e que suas tensdes sdo corretas com relagdo do Drive.

Table 4.1 Check da tensao de entrada
Local de medigéo Tensao (Vac)
L1-L2
L2-13
L1-L3

O 2. Seonivel de tensdo estiver dentro da especificacdo do Drive, ENERGIZE o Drive. As teclas STOP, AUTO SEQ e
AUTO REF devem acender no Drive.

O 3. DESENERGIZE o Drive. Espere até que o LED charge (proximo aos terminais de poténcia) se apague.
O 4. Conecte os cabos do motor aos terminais U/T1, V/T2 ¢ W/T3.
O 5. Energize o Drive.

O 6. Determine o método de controle correto para a aplicagdo utilizando a proxima figura.

StartUp 4-5



Controle vetorial

NAO

Utilize método de con-
trole Vetorial em malha
aberta (A1-02 = 2)

INIiCIO

Acarga é uma carga
centrifuga? (ventila-

Alto torque de partida
elou controle de
velocidade zero?

~.dores ou bombas)

N

E necessariaa
instalagdo de um
encoder no motor

A

E necessaria a
instalagdo de um
cartdo opcional

Utilize método de
controle Vetorial de
fluxo (A1-02 = 3)

SIM

Utilize método
de controle V/F
(A1-02=0)

Controle V/F

Controle de
velocidade me-
lhor que +/-3%?

SIM

A

E necessaria a insta-
lagdo de um encoder
no motor

A

E necessaria a
instalagdo de um
cartdo opcional

Utilize método de con-
trole V/F com reali-
mentagao (A1-02 = 1)

Figure 4.2 Fluxograma para a sele¢gdo do método de controle

drive e que todo o cabeamento do encoder esta correto.

Se o método de controle selecionado requer um encoder no motor, verifique se o cartdo opcional foi instalado no

Verifique se o encoder utilizado atende as especificagdes do cartdo opcional. Verifique o tipo do line driver (8830,

88c30), niveis de saida, quadratura (A+, A-, B+, B-, etc) e a quantidade de pulsos por revolucio

o 7
O 8
O 9

Va para a se¢do correta de acordo com o método de controle:

Table 4.2 Start up de acordo com o método de controle

Método de controle Segao
V/F Start up V/F
V/F ¢/ realimentagdo de encoder Start up V/F ¢/ Encoder
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Vetorial em malha aberta Start up Vetorial em malha
aberta

Vetorial de fluxo Start up Vetorial de fluxo

& Start up VIF

O 1o0.

O 11

Energize o Drive.

Ajuste o método de controle do Drive para V/F pressionando a tecla MENU duas vezes, para que aparega o menu
QUICK SETTING. Pressione a tecla ENTER para que apareca “Método de controle”. Utilize as teclas CIMA e
BAIXO, além de DATA/ENTER para ajustar este pardmetro em “0: Controle V/F”. Pressione a tecla ENTER para
entrar com esta mudanca, se setado corretamente, a tela “Entry Accepted” aparecerd por alguns instantes.

OO 12. Ajuste atensdo de entrada do Drive (medida no passo 1). No menu Quick Setting, va para o parametro E1-01 “Tenséo
de entrada”. Este parametro seleciona a tensdo de entrada nominal que o Drive recebera.
Table 4.2 Ajuste da tensao de entrada
Parametro Nome do parametro Menu que se
. . . Range do ajuste Ajuste de fabrica q.
Display do operador digital localiza
155.0 a 255.0 240.0 o
Ajuste da tensdo de entrada (208-240Vac) (208-240Vac) Ajuste rap1dc3 o
E1-01 - Programacao
Tenso de Entrada 310.0 2 510.0 480.0
(480Vac) (480Vac)
[0 13. Selecione um padrio V/F apropriado para a aplica¢do. VA para o parametro E1-03 “Sele¢do V/F” e o ajuste de acordo
com a sua aplicag@o. O padrdo standard para o motor de 60 Hz é: “Saturagdo 60 Hz”.
[0 14. Ajuste o Drive para controle local. Pressione a tecla MENU para aparecer o display Operag¢do. Entdo pressione

DATA/ENTER para mostrar “Frequéncia de Referéncia”. Pressione a tecla LOCAL/REMOTE uma vez. Isto
coloca o Drive em modo local, permitindo que os comando de referéncia e run/stop sejam efetuados a partir do ope-
rador digital. Os indicadores AUTO SEQ e AUTO REF se apagam, ¢ o indicador FWD acende.

CUIDADO

PRESSIONANDO A PROXIMA TECLA FARA O MOTOR GIRAR, PORTANTO TOME DEVIDAS PRECAUCOES

O 1s.

Pressione e segure a tecla JOG para verificar a rotagdo do motor. Entdo aparecera no display “Frequéncia de Refe-
bréncia” 6,00Hz. Este valor pode ser setado no parametro d1-17 (Referéncia de JOG). Se o led FWD estiver aceso,
entdo o motor devera rodar no sentido anti-horario, agora, se o led REV estiver aceso, entdo o motor devera rodar no
sentido horario. Caso a rotag@o esteja incorreta, troque dois cabos quaisquer do motor (U/T1, V/T2, e W/T3) no
Drive, e entdo repita o check da rotagdo.

O 16. Vapara asegdo de Auto-ajuste.
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& Start up V/IF com encoder

O 10.

O 11

Energize o Drive.

Ajuste o método de controle no Drive para V/F com realimenta¢do do encoder pressionando MENU duas vezes para
aparecer AJUSTE RAPIDO. Pressione ENTER para mostrar A1-02 “Método de Controle”. Ajuste este pardmetro
para “1: V/F com realimentag¢do do encoder” e pressione ENTER.

O 12. Ajuste a tensdo de entrada do Drive medida no passo 1. No menu AJUSTE RAPIDO, va para o pardmetro E1-01

“Tensdo de Entrada”. Este pardmetro seleciona a tensdo nominal que o Drive recebera.

Table 4.2 Ajuste da tensdo de entrada
No. do Nome do parametro
A . 2 . . Range de ajuste Ajuste de fabrica Localizagéo no
parametro Display do operador digital
menu
155.0 a 255.0 240.0 st rioid
t
Ajuste da tensdo de entrada  Ten- (208-240Vac) (208-240Vac) Juste rapt (3 ou
E1-01 - programacgao
sio de Entrada 310.02510.0 480.0
(480Vac) (480Vac)

O 13. Selecione o melhor padrdo de V/F para a sua aplicagdo. Pressione a tecla CIMA uma vez para mostrar o pardmetro

E1-03 “Sele¢do V/F”. Altere o pardmetro com o valor mais adequado para a sua aplicagdo.
O 14. Ajuste o nimero de pulsos por revolucdo do encoder. Na tela “Quick Setting”, va para o parametro F1-01, utilize as

teclas CIMA, BAIXO, RESET ¢ DATA/ENTER para ajustar este parametro.
[0 15. Verifique o monitor de velocidade do motor em U1-05 no menu “Operacio”.
O 16. Rode o eixo do motor no sentido anti-horario com a mao. Assim, uma baixa velocidade positiva devera apareccer. Se

esta velocidade ndo se alterar, verifique o cabeamento do encoder. Se a polaridade etiver errada, troque os cabos entre

A+ e A- (terminais 4 ¢ 5 na PG-X2).
O 17. Verifique o monitor U1-01 “Frequéncia de Ref.” no menu “Operacio”.

CUIDADO

PRESSIONANDO A PROXIMA TECLA FARA O MOTOR GIRAR, PORTANTO TOME DEVIDAS PRECAUCOES

O 1s.

o 19.

Verifique a rotacdo do motor. Pressione a tecla JOG para tanto. O Led RUN ira se acender ¢ o Led STOP se apaga.
Se o parametro D1-17 “Referéncia JOG” nao foi alterado o motor devera acelerar até a velocidade de 6Hz e o motor
girar no sentido anti-horario se o Led FWD estiver aceso. Se a rota¢do estiver incorreta, troque quaisquer dois cabos
do motor (U/T1, V/T2 e W/T3) e repita o teste da rotagao.

Va para a se¢ao de Auto ajuste.
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€ Start up vetorial em malha aberta

O

O

O

10.

I1.

12.

Energize o Drive.

Ajuste o método de controle para Vetorial em malha aberta pressionando a tecla MENU duas vezes para aparecer o
menu “Ajuste Rapido”. Pressione a tecla ENTER para mostrar A1-02 “Método de controle. Utilize as teclas CIMA
e BAIXO para alterar este parametro em “2: Vetorial em Malha Aberta”, e pressione ENTER para validar a selegao.

Ajuste o Drive para modo local, para inicializarmos o teste do motor rodando.
CUIDADO

PRESSIONANDO A PROXIMA TECLA FARA O MOTOR GIRAR, PORTANTO TOME DEVIDAS PRECAUCOES

O

O

13.

14.

Verifique a rotacdo do motor. Pressione a tecla JOG para tanto. O Led RUN ira se acender ¢ o Led STOP se apaga.
Se o parametro D1-17 “Referéncia JOG” nao foi alterado o motor devera acelerar até a velocidade de 6Hz e o motor
girar no sentido anti-horario se o Led FWD estiver aceso. Se a rotacdo estiver incorreta, troque quaisquer dois cabos
do motor (U/T1, V/T2 e W/T3) e repita o teste da rotagéo.

Véa para a se¢do de auto ajuste.

@ Start up vetorial de fluxo.

O

O

10.

11.

12.

13.

14.

15.

Energize o Drive.
Ajuste o método de controle para vetorial de fluxo pressionando a tecla MENU duas vezes para o menu “Ajuste
Rapido”. Pressione a tecla ENTER para mostrar A1-02 “Método de controle”. Utilize as teclas CIMA e BAIXO

para alterar este parametro em “3: Vetorial de Fluxo”, e pressione ENTER para validar a selegao.

Ajuste o nimero de pulsos por revolugdo do encoder. Na tela “Quick Setting”, va para o pardmetro F1-01, utilize as
teclas CIMA, BAIXO, RESET ¢ DATA/ENTER para ajustar este pardmetro.

Verifique o monitor de velocidade U1-05 “Velocidade do Motor’no menu OPERACAO.

Rode o eixo do motor no sentido anti-horario com a mao . Assim, uma baixa velocidade positiva devera apareccer. Se
esta velocidade nio se alterar, verifique o cabeamento do encoder. Se a polaridade estiver errada, troque os canais na
entrada do cartdo, para isto, troque os cabos entre A+ e A- (terminais 4 e 5 na PG-X2).

Verifique o monitor U1-01 “Frequéncia de Ref.” no menu “Operagao”.

CUIDADO

PRESSIONANDO A PROXIMA TECLA FARA O MOTOR GIRAR, PORTANTO TOME DEVIDAS PRECAUCOES

O

16.

Verifique a rotacdo do motor. Pressione a tecla JOG para tanto. O Led RUN ira se acender e o Led STOP se apaga.
Se o parametro D1-17 “Referéncia JOG” nao foi alterado o motor devera acelerar até a velocidade de 6Hz e o motor
girar no sentido anti-horario se o Led FWD estiver aceso. Se a rotacdo estiver incorreta, troque quaisquer dois cabos
do motor (U/T1, V/T2 e W/T3) e repita o teste da rotagéo.
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O 17. Vé para a segdo de auto ajuste.

€ Auto ajuste

A fungéo de auto ajuste é necessaria para uma operacdo suave do motor. Utilize o fluxograma abaixo para determinar qual dos

tr€s modos de auto ajuste deve ser utilizado.
INICIO

Vetorial em malha aberta NAO SlM

o0 Votorial do fluso Método de controle V/F

(M-02=00u 1)?

Controle V/F ou V/IF com
realimentagdo do encoder

O motor esta desa-
coplado da carga

Utilize o método Utilize o método Utilize o método
“Sem rodar” “Standard” (T1-01 = 0) “Resisténcia no termi-
(T1-01=1) nal” (T1-01=2)

Figure 4.3 Fluxograma da selegao de auto ajuste

HAjuste Standard

Sempre utilize Ajuste Standard quando operando em Vetorial em malha aberta ou Vetorial de Fluxo.

1. Selecione o menu de auto ajuste. Entdo, selecione “Ajuste Standard” no modo de selegdo do ajuste (T1-01 = 0).

2. Ajuste a poténcia do motor (T1-02), tensdo nominal do motor (T1-03), corrente nominal do motor (T1-04), frequén-
cia base do motor (T1-05), nimero de polos do motor (T1-06), velocidade nominal do motor (T1-07), que podem ser
obtidos na placa do motor. Se o0 método de controle for V/F com realimentacdo ou Vetorial de fluxo, ajuste também o
numero de pulsos por revolucao do encoder (T1-08).

O
O

CUIDADO
PRESSIONANDO A PROXIMA TECLA FARA O MOTOR GIRAR, PORTANTO TOME DEVIDAS PRECAUCOES

O 3. Confirme que o motor esta desacoplado da carga e esteja certo que é seguro rodar o motor. Pressione a tecla RUN
para iniciar o auto ajuste. O Drive ird energizar o motor, mas sem rodar durante um minuto. Entdo o Drive iré setar os
parametros calculados enquanto roda durante um minuto. Se o ajuste tiver sido executado sem problemas, aparecera

no display: “Tune Successful”.

O 4. Vaparaa secgdo dos pardmetros de Ajuste rapido.
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HAjuste sem rodar

Utilize o ajuste “Sem Rodar” quando operar em modo Vetorial em malha aberta ou Vetorial de fluxo, e que seja impossivel de
desacoplar o motor da carga.

o 1.

o 2.

Selecione menu de auto ajuste, entdo selecione “Ajuste sem rodar” no modo de selecdo de ajuste (T1-01 =1).

Ajuste a poténcia do motor (T1-02), tensdo nominal do motor (T1-03), corrente nominal do motor (T1-04), frequén-
cia base do motor (T1-05), nimero de polos do motor (T1-06) e velocidade nominal do motor (T1-07), que podem ser
obtidos na placa do motor.

Pressione a tecla RUN para iniciar o auto ajuste. Drive setard os parametros calculados enquanto energiza o motor,
mas sem rodar durante um minuto. Se o ajuste tiver sido executado sem problemas, aparecera no display: “Tune Suc-

cessful”.

Va para a se¢ao dos parametros de Ajuste rapido.

BAjuste por resisténcia nos terminais

O ajuste por resisténcia nos terminais sé esta disponivel quando em modo de controle V/F ou V/F com realimentagéo.

o 1.

Selecione menu de auto ajuste, entdo selecione “Ajuste por resisténcia nos terminais” no modo de sele¢do de ajuste
(T1-01 =2).

Ajuste a poténcia do motor (T1-02), e a corrente nominal do motor (T1-04), que podem ser obtidos na placa do motor.
Pressione a tecla RUN para iniciar o auto ajuste. Drive setard os parametros calculados enquanto energiza o motor,
mas sem rodar durante um minuto. Se o ajuste tiver sido executado sem problemas, aparecera no display: “Tune Suc-

cessful”.

Véa para a se¢do dos parametros de Ajuste rapido.
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€ Parametros de ajuste rapido

Os pardmetros de ajuste rarido necessitam ser alterados de acordo com a aplicagdo. Para mais detalhes sobre cada pardmetro va
ao capitulo 5. Nota: Nem todos os pardmetros estdo disponiveis para todos os métodos de controle. Veja a coluna métodos de
controle.

. Método de controle
Range Ajuste

Num. do Nome do Parametro io
parametro | Display no op. digital Descrigao do ) de v | V| Vet | e
ajuste | fabrica | f o | MA | o0
PG . )
Selecdo do 0: Controle V/f sem PG
método de controle 1: Controle V/f com PG
Al1-02 0a3 0
Control Method 2: Vetorial em malha aberta Q Q Q Q
3: Vetorial de fluxo
0: Operador digital
Selegdo da referéncia 1: Terminais
b1-01 de frequéncia 2: Comunicagio serial 0a4 1 Q Q Q Q
Reference Source 3: PCB Opcional
4: Entrada de pulsos
Selegdo do método (1) ?g;;?g:;s
b1-02 dRe“ip ngj:e 2: Comunicagio Serial 0a3 ! Q Q Q Q
3: PCB Opcional
0: Parada por rampa
Sele¢do do método de parada | 1: Parada por inércia
b1-03 Stopping Method 2: Parada por injegdo CC 0a3 0 Q Q Q Q
3: Parada por inércia com temporizador
C1-01 Tempo de aceleragdo 1 . . R . - 0.0
. Accel Time 1 Ajusta o tempo que o Drive leva de zero até a max. frequéncia. . 100 seg Q Q Q Q
Cl1-02 Tempo de desacaleraggo | Ajusta o tempo que o Drive leva da max. freqfiencia até zero 6000.0 Q Q Q Q
¢ Decel Time 1 Ju PO qu tvelev X Trequ “
1: 2.0 kHz
2: 5.0 kHz
Selecdo da frequéncia 3: 8.0kHz Denende
C6-02 portadora 4:10.0 kHz laF doka A Q Q Q Q
CarrierFreq Sel 5: 12.5kHz
6: 15.0 kHz
F: Programa (Determinado pelos ajustes de C6-03 a C6-05)
d1-01 Referéncia de frequéncia 1 . . ~
. Reference 1 Unidades de ajustes s@o afetados por 01-03 0.00Hz Q Q Q Q
d1-02 Referéncia de frequéncia 2 Referéncia de frequéncia quando a entrada multi fungdes referén- 0.00H Q Q Q Q
Reference 2 cia de multi velocidades 1 for acionada : z
d1-03 Referéncia de frequéncia 3 Referéncia de frequéncia quando a entrada multi fungdes referén- 0.00 ao 0.00Hz Q Q Q Q
¢ Reference 3 cia de multi velocidades 2 for acionada valor de )
d1-04 Referéncia de frequéncia 4 Referéncia de frequéncia quando a entrada multi fungdes referén- E1-04 0.00Hz Q Q Q Q
¢ Reference 4 cia de multi velocidades 3 for acionada :
d1-17 Referéneia de frequéncia Referéncia de frequéncia quando a entrada multi fungdes referén-
JOG . f 6.00Hz Q Q Q Q
¢ cia Jog for acionada
Jog Reference
155a
255.0
240V
Tenséo de entrada . ~ . (240V)
E1-01 Input Voltage Ajusta a tensdo da linha de entrada 310 Q Q Q Q
480V
510.0
(480V)
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0: S0Hz
1: 60 Hz Saturagao
2: 50 Hz Saturacao
3:72Hz
4: 50 Hz Torque Variavel 1
5: 50 Hz Torque Variavel 2
6: 60 Hz Torque Variavel 1
x x 7: 60 Hz Torque Variavel 2
E1-03 f,ii?‘?sae‘;i‘;gidm VIE 8: 50 Hz Alto torque de partida 1 0aFF F
9: 50 Hz Alto torque de partida 2
A: 60 Hz Alto torque de partida 1
B: 60 Hz Alto torque de partida 2
C: 90 Hz
D: 120 Hz
E: 180 Hz
F: Definido pelo usuario
FF: Definido pelo usuario sem limitagdoes
E1-04 Frequéncia maxima Parametros alteraveis somente quando E1-03 ¢ ajustado para F ou 0.0a 60.0Hz
Max Frequency FF. Para ajustar a V/F em uma linha continua, dé os mesmos 200.0 ’
valores para E1-07 e E1-09. Neste caso, o ajuste para E1-08 sera
. L " 0a255.0
[ descartado. Verifique se as quatro frequéncias estdo setadas da 240V
Tensdo maxima X (240V)
E1-05 Max Voltage seguinte forma: 025100
s E1-04 (FMAX) = E1-06 (FMED) > E1-07 (FBASE) = E1-09 480v) 480V
(FMIN)
E1-06 Eequ;nma base é)()(()) 2(1) 60.0Hz
ase ¥requency Tensao de saida (V) .
VMAX
(E1-05) 4 |
VBASE ' :
(E1-13) ' '
Frequéncia minima VMED : :
E1-09 Min Frequency (E1-08) : ' ' 0.0 2200.0 1.5Hz
VMIN ! ! !
EL-10)[ s . . .
FMIN FMED FBASE FMAX
(E1-09) (E1-07) (E1-06) (E1-04)
Frequéncia (Hz)
0a255.0
E1-13 Tensdo base Ajustavel somente se a V/F esta corretamente ajustada nos valores (240V) 0.0VAC
Base Voltage adequados de saida, geralmente ndo é necessario seu ajuste. 0a510.0 :
(480V)
Corrente nominal do motor . . Depende Depende
E2-01 Motor Rated FLA Ajuste de acordo com a corrente de placa (nominal). do KVA do KVA
Num. de pdlos do motor A . . .
E2-04 Number of Poles Este parametro ¢ ajustado automaticamente pelo auto ajuste. 2a48 4
Poténcia de saida N . . . 0.00 a Depende
E2-11 Motor Rated KW Este parametro ¢ ajustado automaticamente pelo auto ajuste. 650.00 do KVA
Pulsos por rev. do encoder . .
F1-01 PG Pulse/Rev Ajusta o niim. de pulsos do encoder. 0 a 60000 1024
H4-02 Ganho no terminal FM Ajusta a tensdo no terminal FM (em percentuais de 10%) quando o 0.0a 100.0%
¢ Terminal FM Gain monitor selecionado estd a 100%. 1000.0 e
H4-05 Ganho no terminal AM Ajusta a tensao no terminal AM (em percentuais de 10%) quando o 0.0a 50.0%
¢ Terminal AM Gain monitor selecionado esta a 100%. 1000.0 e
Selegdo de prrote_gao contra 0: Desabilitado
L1-01 sobracarga térmica 1 Habilitad Oal 1
MOL Fault Select - Habriitado
Quando utilizar um resistor de frenagem, utilize o ajuste “0” ou
wgn
0: Desabilitado (O Drive ira desacelerar no tempo ativo)
Selegdo da prevengao de stall 1: Proposito Geral (O Drive ira desacelerar no tempo ativo, mas em
L3-04 durante a desaceleracdo caso de alarmar OV durante a desaceleragdo, aumentara auto- 0a3 1

StallP Decel Sel

maticamente esse tempo.)

2: Inteligente (A desaceleragao ¢ calculada para o menor valor de
desaceleragdo possivel.)

3: Prevencdo de stall com resistor de frenagem

4 Estes parametros podem ser alterados enquanto o Drive estiver rodando
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@ Teste de funcionamento

O

4.

Pressione a tecla LOCAL/REMOTE uma vez. Isto coloca o Drive em modo local, permitindo que o controle do
comando rodar ¢ da velocidade sejam feitos via operador digital. Os indicadores AUTO SEQ ¢ AUTO REF, ¢ o Led
FWD acende.

Para verificar se o motor ¢ o correto para a aplicagao, pressione e segure a tecla JOG para rodar o motor. O Led RUN
acende ¢ o STOP apaga. O motor ird rodar de acordo com o ajuste feito em d1-17.

Solte a tecla JOG. O Led RUN se apaga e o STOP se acende. Se a dire¢do do motor estiver incorreta, desenergize o
Drive. Espere até que o Led CHARGE se apague. E entdo troque duas fases na saida do motor (U/T1 e V/T2). Re-
aperte estes terminais no Drive. ENERGIZE O DRIVE.

Rode o Drive em diversas frequéncias e verifique os valores dos monitores. Com o Drive em modo local, pressione a
tecla ENTER no monitor de Referéncia de frequéncia (U1-01) e altere este valor. Rode o Drive na referéncia ajus-
tada. Pressione CIMA e BAIXO rara verificar a corrente de saida (U1-03), Tensao de saida (U1-06), e a tensdao no
barramento CC (U1-07) enquanto roda o drive em suas diferentes referéncias, e anote-as na tabela abaixo:

Monitor de Monitor de Cor- Monitor de tensdo de Monitor de tensdo no
Frequéncia rente de saida saida barramento CC
(Hz) U1-01 (A) U1-03 (VAC) U1-06 (VDC) U1-07

6.0

10.0

15.0
20.0
25.0
30.0
35.0
40.0
45.0
50.0
55.0
60.0

Quando esta tabela estiver completa, pressione a tecla STOP. O Drive ird parar e o Led FWD continua aceso.

Pressione MENUuma vez para aparecer “Operacdo”. Pressione DATA/ENTER para mostrar “Frequency Ref”.
se estiver utilizando modo remoto, pressione LOCAL/REMOTE.

Se estiver utilizando um comando de referéncia de velocidade externo, determine se este comando é um sinal a 0-
10Vdc ou 4-20mA. Conecte o lado positivo do 0-10Vdc no terminal Al. Conecte o sinal positivo do 4-20mA ao ter-
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minal A2. Conecte o comum do comando de velocidade ao terminal AC.

Nota: Conecte somente uma entrada. O ajuste de fabrica ¢ 0-10Vdc. Para mudar para 4-20mA, ajuste o parametro

H3-08 em “2: 4 — 20mA” ¢ certifique-se que o DIP Switch S1-2 (localizado na placa dos terminais) esta na posigédo
ON.

Verifique o sinal para a polaridade. Observe se se o comando de velocidade atinge 0 maximo ¢ minimo desejados. se
ndo, faca o seguinte:
Para entrada 0-10Vdc(Terminal A1)
1. Sem entrada, ajuste o Bias (H3-03) até que a saida “0.0 Hz” seja obtida.

2. Com a entrada no maximo, ajuste o Ganho (H3-02) até que a saida de “60.0 Hz” (ou outra maxima frequén-
cia) seja obtida.

Para entrada 4-20mA (Terminal A2)
1. Com 4mA na entrada, ajuste o Bias (H3-11) até que a saida “0.0 Hz”seja obtida.

2. Com 20 mA na entrada, ajuste o Ganho (H3-10) até que a saida “60.0 Hz”
(ou outra maxima frequéncia) seja obtida.

ISTO COMPLETA O PROCEDIMENTO DE START UP
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Capitulo 5
Programacao Basica

Este capitulo descreve a programacgéo basica do Drive.

Parametros de programagao basica ........ccccceeeeeveeiviiineeens 5-2
Descricao das tabelas de programacg&o..............cccceeveeeens 5-2
Método de CoNtrole............uueiiiiiiiiiiiiiiii e 5-2
Referéncia de frequéncia ..............ooovviiiiiiiiiiei e, 5-3
ComaNndo rodar ........ccooiiiiiiie e 5-4
Método de parada ........cccooeeeeeeiiiieeeee e 5-5
Tempo de aceleragao e desaceleragao...............cceevvevnnnn... 5-7
Frequéncia portadora............ccovvveeieiiiiiiiieeiee e 5-8
Multi-veloCidades............uuuiiiiiiiiiieieeeieeeeee e 5-9
Tensdo de entrada.........ccccceeeeeeiiiiiiiiiiiiie e 5-10
Padra@o VIF ... 5-10
ST=1 (8] o] e [0 31 1410 (o] oS PRRR 5-18
Encoder opcional.........cccooovviiiiiiiiiii e 5-18
Ganho da saida analdgica ............cceeeeviiiiiiiiiiiiiiiiis 5-19
Falha de sobrecarga Nno Motor ... 5-20
Prevencdo de stall...........cooovvviiiiiiiiiii e, 5-21

Programac&o Basica 5 - 1



Parametros de programacao basica

@ Descricio das tabelas de programacio

Este capitulo detalha todos os pardmetros no menu de ajuste rapido (-QUICK-). Alguns parametros ndo estdo disponiveis para
todos os métodos de controle.

€ Método de controle

B A1-02 Selegcdo do método de controle

Ajuste Descricao
0 Controle V/F (ajuste de fabrica)
1 V/F com realimentagdo do encoder
2 Vetorial em malha aberta
3 Vetorial de fluxo

O ajuste do parametro A1-02 determina qual método de controle o Drive utilizara para a operagio. Selecione o método de con-
trole mais adequado para a sua aplicag@o:

Controle V/F é recomendado em aplicagdes simples ou quando utilizar diversos motores.

Controle V/F com realimentagao ¢ recomendado em aplicacdes simples, mas que necessitam de realimentag@o para um con-
trole de velocidade mais preciso.

Controle Vetorial em malha aberta é recomendado em aplicagdes que necessitam controle de velocidade preciso, resposta ra-
pida e torque alto em baixas velocidades (150% do torque abaixo de 1Hz).

Controle Vetorial de fluxo é recomendado em aplica¢des que necessitam uma velocidade e controle de torque precisos em uma
larga escala de velocidades, incluindo a velocidade zero. Para isto ele necessita de um feedback do encoder.

Programacéo Basica 5 - 2



€ Referéncia de frequéncia

B b1-01 Selegao da referéncia de frequéncia

Ajuste Descrigéo

0 Operador - Monitor U1-01 ou o pardmetro d1-01

Terminais - Entrada analdgica A1 (ou A2, veri-
fique o ajuste em H3-13) (ajuste de fabrica)

Comunicagao serial - Modbus RS-422/485 Termi-

1

2 nais R+, R-, St+e S-

3 Cartdo de comunicagdo opcional - Cartio opcional
conectado no 2CN

4 Entrada de trem de pulsos - Terminais RP ¢ AC

A fim de rodar o Drive e o motor em modo REMOTO, este deve receber um comando de uma fonte externa. O parametro
b1-01 especifica de onde vira este sinal. Para alternar entre comando REMOTO e LOCAL, basta pressionar o botdo LOCAL/

REMOTE no operador digital enquanto néo estiver rodando o motor.

IMPORTANTE Se um comando rodar for |n§er|d9, mas a velocidade for menor que a frequéncia minima (E1-09), o Led RUN
ira acender e o Led STOP piscara.

Para ter o Drive seguindo o comando do operador digital:
Ajuste b1-01=0. O comando de velocidade pode ser ajustado em U1-01 ou no pardmetro d1-01.

Para ter o Drive seguindo um comando REMOTO:

Ajuste b1-01 =1 e ligue um sinal 0 a 10 Vdc ou -10 a +10 Vdc nos terminais Al e AC. Esteja certo de ajustar o pardmetro H3-
01 para selecionar o tipo do sinal. Ou conecte um sinal 4 — 20 mA nos terminais A2 ¢ AC. Esteja certo de alterar a chave SI-2
e alterar o parametro H3-08 no valor correto quando utilizar o terminal A2.

Para ter o Drive seguindo um comando de comunicag@o serial:
Ajuste b1-01 =2 e conecte o cabo RS-485/422 de comunicacao serial nos terminais R+, R-, S+, e S- na borneira. Esteja certo
que a chave S1-1 e os parametros de Modbus HS5 estejam devidamente setados.

Para utilizar opcionais de comunicacao para entrar com um comando de velocidade:
Ajuste b1-01 = 3 e instale o cartdo opcional na porta 2CN localizada na placa de controle. Consulte o manual do cartdo opcio-
nal para intrugdes de integrag@o entre o cartdo e o Drive.

IMPORTANTE Se b1-01=3 mas o cartdo nao estiver instalado no 2CN, ocorrera a falha OPEO5 e o Drive ndo rodara.

Para ter o Drive seguindo um trem de pulso:
Ajuste b1-01 =4 e conecte os sinais do trem de pulso nos terminais RP e AC. Esteja certo de que os parametros do grupo
H6-06 estejam corretamente ajustados.
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€ Comando rodar

B b1-02 Sele¢cdao do comando rodar

Ajuste Descrigcao
0 Operador
1 Terminais
2 Cartdo opcional de comunicagéo
3 Entrada de trem de pulsos

A fim de controlar o Drive em modo REMOTO, este deve receber um comando rodar e um sinal de referéncia de uma fonte
externa. O parametro b1-02 especifica de onde o comando rodar sera aceito.

Para entrar com o comando rodar do operador digital:
Ajuste b1-02=0 e utilize as teclas RUN e STOP no operador digital para rodar e parar o Drive.

Para entrar com o comando rodar dos terminais:
Ajuste b1-02=1 e selecione entre operagdo a dois fios e a trés fios agindo da seguinte forma:

Dois fios: O ajuste de fabrica ¢ este. Na configuragdo a dois fios, fechando entre S1 e SN sera interpretado pelo Drive como
um comando rodar avante. Fechando entre S2 e SN serd interpretado como um comando rodar reverso. Se, ambos S1 ¢ S2
estiverem fechados com SN, o Drive alarmara EF, ¢ o Drive ndo rodara nesta condigao.

Trés fios: Quando qualquer um dos parametros de entrada digital, H1-01 ao H1-05, estiverem setados em 0, os terminais S1 ¢
S2 se tornam Rodar e Parar, respectivamente. A entrada multi-fungéo setada em 0 funcionara como a entrada Avante/Reverso
para o Drive. Quando a entrada Avante/Reverso for aberta, o Drive ird rodar na diregdo avante, ¢ quando estiver fechada, o
Drive ira rodar na direc¢do reversa.

Na operagdo a trés fios, um fechamento momentaneo (> 50mS) entre S1 e SN fara o Drive rodar, pois S2 e SN ainda esta
fechado. O Drive ira parar assim que a conexao entre S2 e SN for quebrada. Se a configuracao a trés fios for implementada
pela inicializagdo a trés fios (A1-03=3330), entdo o terminal S3 se torna a entrada Avante/Reverso.

Para entrar com o comando rodar via comunicagao serial:
Ajuste b1-02=2 (Comunicagdo) e conecte o cabo de comunicagéo serial modbus RS-485/422 nos terminais R+, R-, S+, ¢ S-.
Esteja certo que a chave S1-1 e os parametros H5 estdo corretamente ajustados.

Para entrar com o comando rodar via um cartdo de comunicagdes opcional:
Ajuste b1-02=3 e instale um cartdo de comunicagdes opcional na porta 2CN na placa de controle. Consulte o manual do cartao
opcional para mais informagdes em integrar o Drive e a placa opcional..

Se b1-01=3, mas um cartéo opcional n&o for instalado na porta 2CN, a falha OPEO5 ocorrera e o Drive
nao rodara.

IMPORTANTE
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€ Método de parada

B b1-03 Selegcao do método de parada

Ajuste Descrigao
0 Parada por rampa (padrdo de fabrica)
1 Parada por inércia
2 Parada por injegao CC
3 Parada por inércia com temporizador

Existem quatro métodos de parar o drive quando o comando RODAR for removido.

0: Parada por rampa: Quando o comando RODAR for removido, o Drive ira desacelerar o motor até 0 rpm. A taxa de desace-
leracdo ¢ determinada pelo tempo de desaceleragdo. Este tempo de desaceleragdo esta no parametro C1-02.

Quando a frequéncia de saida estiver abaixo da Frequéncia inicial para inje¢do CC (b2-01), e entdo uma corrente CC sera
injetada no motor no nivel setado em b2-02 pelo tempo setado em b2-04.

Ligado
Comando RODAR
Desligado
: Frequéncia inicial para
100% ' injegéo CC (b2-01)
Frequéncia de Tempo de injegéo CC
saida Tempo de desaceleragao (b2-04)
(C1-02)
0% Injecado de frenagem CC

Fig 5.4 Desaceleragéo

A desaceleragdo real pode ser calculada pela seguinte formula:

Tempo para parar =__Frequéncia de saida no momento do comando PARAR x Ajuste da desaceleragdo (C1-02)
Frequéncia maxima (E1-04)

IMPORTANTE | Se as caracteristicas da curva-S estéo especificadas no Drive, elas serdo adicionadas a este tempo de
parada.

1:Parada por inércia: Quando o comando RODAR ¢ removido, o Drive “desliga” seus transistores de saida. E o motor vai
desacelerando pela inércia do sistema.
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Ligado

Comando RODAR

Desligado

100%
Frequéncia de
Saida
%
Fig 5.5 Parada por inércia
IMPORTANTE Apos a retirada do comando RODAR, eventuais comandos RODAR ser&o ignorados até que o tempo mi-

nimo de Baseblock(L2-03) tenha passado.

2: Parada por injecdo CC: Quando o comando rodar for removido, o Drive operara em Baseblock (desliga todos os transistores
de saida) pelo tempo minimo de Baseblock. Uma vez que este tempo expirar, o Drive ira injetar corrente CC no motor e tentara
travar o eixo do motor. O tempo de frenagem sera reduzido se comparado com a parada por inércia. Este nivel da corrente CC
pode ser setado no parametro b2-02. O tempo de inje¢do de corrente CC pode ser setado no pardmetro b2-04.

Tempo de injecdo da corrente CC = __(b2-04) x 10 x Frequéncia de saida
Frequéncia maxima (E1-04)

Comando
RODAR
100%
Frequéncia
de saida
0% _ | Péra por injecdo CC _
Tempo minimo Tempo de injegéo
de Baseblock da corrente CC
Fig 5.6 Parada por injecdo de corrente CC
IMPORTANTE Se um alarme de sobrecorrente (OC) ocorrer durante a parada por injegao de corrente CC, amplie o

tempo minimo de Baseblock até que esta falha ndo ocorra mais.

3:Parada por inércia com temporizador: Quando o comando RODAR for removido, o Drive desligara os seus transistores de
saida e o motor ira parar por inércia. Se o comando RODAR for acionado antes que o temporizador expire, o Drive ignorara
o comando. Este temporizador pode ser determinado pelo tempo de desaceleragdo (C1-02).
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Ligado

Comando RODAR

Desligado

100%

Frequéncia
de saida

0%

A
Y

Valor do Temporizador

Fig 5.7 Parada por inércia com temporizador

€ Tempo de aceleragio/desaceleragio

B C1-01 Tempo de aceleragao 1

B C1-02 Tempo de desaceleragao 1

Range de ajuste: 0.0 a 6000.0
Default de fabrica: 10.0seg

C1-01 (Tempo de aceleragdo 1) ajusta o tempo de aceleracdo de zero até a maxima velocidade (E1-04). C1-02 (Tempo de
desaceleragdo 1) ajusta o tempo de desaceleragdo da maxima velocidade até zero. C1-01 e C1-02 sdo os valores de acel./
desacel. de fabrica. Ajustes alternativos (C1-03 e C1-08) podem ser ativos pelas entradas multi-fungdo (H1-00=7 e 1A), ou
especificado por uma frequéncia de chaveamento de aceleracdo e desaceleragdo (C1-11).

Freq. de
saida

C1-11

Tempo

C1-07 C1-01 C1-02 C1-08

Fig 5.8 Frequéncia de chaveamento de aceleracdo/desaceleragao
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@ Frequéncia portadora

B C6-02 Selegcao da frequéncia portadora

Ajuste Descri¢ao

0 Baixo ruido

1 2.0kHz

2 5.0 kHz

3 8.0 kHz

4 10.0 kHz

5 12.5 kHz

6 15.0 kHz

F Programével

*Q default de fabrica depende do modelo

O parametro C6-02 ajusta a frequéncia de chaveamento dos transistores de saida do Drive. Ele pode ser alterado a fim de
reduzir o ruido audivel. Casos que necessitam o ajuste do C6-02 sdo:

*  Se o cabo entre o Drive e o motor for muito longo, diminua a frequéncia portadora.

Comprimento do cabo 50m ou menos 100m ou menos mais que 100m

Ajuste de C6-02 1 a6 (15 kHz max.) 1a4 (10 kHz max.) 1 a2 (5kHz max.)

» Seavelocidade e o torque estiverem inconstantes em baixas velocidades, abaixe a frequéncia portadora.
*  Se a corrente de fuga estiver muito alta, diminua a frequéncia portadora.
*  Se o ruido audivel estiver muito alto, aumente a frequéncia portadora.

O range de ajuste depende do ajuste feito no parametro C6-01.

Se neste parametro estiver selecionado Carga pesada (C6-01=0), o range da selecdo da frequéncia portadora sera de “0” (Baixo
ruido) até “1” (2.0 kHz).

Se estiver selecionado Carga normal (C6-01=1) ou Carga normal 2 (C6-01=2), o range de selegdo da frequéncia sera de “0”
(Baixo ruido) até “F” (Programavel).

O ajuste em “F: Programavel” permite com que a frequéncia portadora varie no valor de C6-03 (Limite superior da frequéncia
portadora), C6-04 (Limite inferior da frequéncia portadora), ¢ C6-05 (Ganho proporcional da frequéncia portadora).
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& Multi-velocidades

B d1-01 Referéncia de frequéncia 1

B d1-02 Referéncia de frequéncia 2

B d1-03 Referéncia de frequéncia 3

B d1-04 Referéncia de frequéncia 4

Range de ajuste: de 0.0 a E1-04 (Frequéncia maxima de saida)
Default de fabrica: 0.0Hz

B d1-17 Referéncia de Jog

Range de ajuste: de 0.0 a E1-04 (Frequéncia maxima de saida)
Default de fabrica: 6.0Hz

Até 17 referéncias pré-setadas (incluindo a referéncia Jog) podem ser setadas para as entradas de S3 a S8. As 4 primeiras refe-
réncias e a referéncia de Jog sdo acessiveis pelo menu de ajuste rapido (Quick setting). Para setar tais multi-velocidades, siga
os seguintes procedimentos. Primeiramente ajuste de d1-01 a d1-04 e d1-17 com os valores desejados. Entdo tres das entradas
digitais devem ser programadas como Referéncia de multi-velocidades 1, Referéncia de multi-velocidades 2, e frequéncia Jog.

Table 5.1 Velocidades pré-setadas
Velocidade Terminal pro- Terminal pro- Terminal pro-
pré-setada gramado para gramado para | gramadopara Detalhes
multi-vel. 1 multi-vel. 2 ref. de Jog
1 X X X Referéncia de frequéncia 1 (d1-01) ou ent. analog. Al
2 o X X Referéncia de frequéncia 2 (d1-02) ou ent. analog. A2
3 X o X Referéncia de frequéncia 3 (d1-03)
4 (0] (6] X Referéncia de frequéncia 4 (d1-04)
5 - - O* Frequéncia Jog (d1-17)
* Quando for acionada a entrada Jog, esta sera a frequéncia ativa, ndo importando se outra entrada também estiver ativa

Como mostrado na tabela acima, ¢ possivel utilizarmos uma entrada analdgica no lugar da referéncia de frequéncia 1e referén-
cia de frequéncia.

= Sebl-01=1 entdo a entrada analdgica A1 sera utilizada no lugar da referéncia de frequéncia 1 para a primeira velocidade
pré-setada. Se b1-01=0 entdo a referéncia de frequéncia 1 (d1-01) sera utilizada.

=  Se H3-09=2 entdo a entrada analogica A2 sera utilizada no lugar da referéncia de frequéncia 2 para a segunda velocidade
pré-setada. Se H3-09#2 entdo a referéncia de frequéncia 2 (d1-02) sera utilizada.

IMPORTANTE A programacao de d1-01 até d1-17 sera afetada pelo ajuste de 01-03. A programacéo destes parametros sera
nas unidades especificadas no parametro de escala para ajuste e monitoragao de frequéncia (01-03).
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@ Tensio de entrada

B E1-01 Ajuste datensdo de entrada

Faixa de ajuste:  155.0V a 255.0V (Modelos 240V)
310.0V a 510.0V (Modelos 480V)

Default de fabrica:240.0V (Modelos 240V)
480.0V (Modelos 480V)

Ajuste o parametro de tensdo de entrada (E1-01) para a tensdo nominal que alimenta o Drive. Este parametro ajusta os niveis
de algumas fungdes de prote¢ao do Drive ( Sobretensao, Ativamento do resistor de frenagem interno, Prevengao de stall, etc).
Além disso, E1-01 também ¢ a tensdo maxima/tensdo base utilizado na programagao da curva V/F (E1-03=0 em E).

& Padrao VIF

B E1-03 Selegao do Padrao V/F

Ajuste Descrigao
0 50 Hz

60 Hz

60 Hz (com base em 50 Hz)

72 Hz (com base em 60 Hz)

50 Hz, Torque variavel 1

50 Hz, Torque variavel 2

60 Hz, Torque variavel 1

60 Hz, Torque variavel 2

50 Hz, Alto torque de partida 1

50 Hz, Alto torque de partida 2

60 Hz, Alto torque de partida 1

60 Hz, Alto torque de partida 2

90 Hz (com base em 60 Hz)

120 Hz (com base em 60 Hz)

180 Hz (com base em 60 Hz)

Padrdo V/F definido pelo usuario (default de fabrica)
Padrao V/F definido pelo usuario sem limite

Hlolglalw| B oo w|a|u| |||~

rrq
i

Este parametro somente esta disponivel nos modos de controle V/F ou V/F com realimentacdo do encoder (A1-02 =0 ou 1).
O Drive opera utilizando um padrio V/F setavel para determinar o nivel de tensao de saida apropriado para cada velocidade

comandada. Existem 15 padrdes V/F selecionaveis (E1-03 =0 a E) com perfis de variagdo de tensdo diferentes entre si, niveis
de base (nivel de base = frequéncia na qual a maxima tensdo ¢ atingida), e frequéncias maximas.
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Existem ainda ajustes para curvas V/F definidas pelo usudrio que utilizardo os ajustes dos pardmetros E1-04 ao E1-13.
Se E1-03 = F o padrdo V/F assumido tem um limite de tensdo maxima e E1-03 = FF seleciona um padrdo V/F sem um limite
de tensdo méxima.

Limites de tens&o superiores para Drives da classe 208 - 240V

250V

Tenséo
de saida

B
A
E1-06 / 40 E1-06
Frequéncia de saida
E7U20P4 - 23P7 E7U24P0 - 2045 E7U2055 e superiores
A =5V A =25V A =25V
B =35V B =20V B =15V

Para drives de classe 480V, os valores sdo o dobro dos valores da classe 208 - 240V.

Fig 5.8 Niveis maximos de tensado
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Table 5.2 Padrdes V/F pré-ajustados
Especificagdes [E1-03 Padrao V/F *1 Especificagdes | E1-03 Padréao V/F *1
Alto
torque de 8
partida 1
50Hz 0 < | 50Hz
4=
5 Alto
& : :
2 torql..le de 9 s ) )
o partida 2
&
— 1 V) =
3 60Hz F 20 / 2 torquede | A =
2 2 3 < partida 1
Rz : 60Hz B
8] 10 A
3 60 Hz Fl Alto 2/
& 17|/ | W/
(with 50Hz Base) 2 el | torque de B i i
01530 560" partida 2 01530 Eoi
) V)
20 20
72Hz s 90Hz c
(com base em 60 3 (com base em C
Hz) 60Hz)
17} 17}/
10l y ° 10l y
01530 o™ | g 01530 800"
=
E
Torque | p | s E 20
varidvel 1 s 120Hz ,
50Hz 5 ; (com base em D
_ a 4 5 60Hz)
o Torque 5 3 17}--A
< .7 10} 00 |
= varidvel 2 5 y S top( ] i
g R g 01530 w0 120
° <3
E2 o
E torque 6 7] 20
varidvel 1 180Hz
60Hz 7 (com base em E E
bt 6 60Hz
Torque 7 “ ) 17}/
variavel 2 L 1ol{
015 e 01530 60 180"
Quando uma reinicializagéo for executada e o ajuste de E1-03 for F ou FF, E1-03 ndo sera afetado, mas os
IMPORTANT

ajustes de E1-04 até E1-13 retornaréo aos seus defaults.
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B E1-04 Frequéncia maxima

Range de ajuste: 40.0 a 400.0Hz
Default de fabrica: 60.0Hz

B E1-05 Tensdao maxima
Range de ajuste 0.0 a 510.0V (Modelos 480V)

Default de fabrica:230.0V (Modelos 240V)
460.0V (Modelos 480V)

B E1-06 Frequéncia Base

Range de ajuste: 0.0 a 400.0Hz
Default de fabrica: 60.0Hz

B E1-09 Frequéncia minima de saida

Range de ajuste: 0.0 a 400.0Hz
Default de fabrica: 1.5Hz

B E1-13 Tensao base

Range de ajuste: 0.0 a 255.0V (Modelos 240V)
0.0 2 510.0V (Modelos 480V)

Default de fabrica:0.0V (Modelos 240V)
0.0V (Modelos 480V)

Para ajustar um padrao V/F, programe os pontos mostrados no diagrama abaixo utilizando os parametros E1-04 ao E1-13.
esteja certo que a seguinte condicdo seja verdadeira:

E1-09 <E1-07 <E1-06 <E1-11 < E1-04
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TENSAO

A
TENSAO MAX. E1-05 L.

TENSAO

MED.B  ©1-12

TENSAO BASE E1-13

TENSAO g4
MED. A

TENSAO MIN: E1-10

E100 E1.07 E1.06 Ei11 Eir0a® FREQUENCIA

FREQ. FREQ. FREQ. FREQ. FREQ.
MIN. MED. BASE MED. MAX.
A B

Fig 5.9 Diagrama basico da curva V/F

Os parametros E1-07, E1-08, E1-10, E1-11, e E1-12 séo acessiveis pelo menu de programagao.
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Table 5.3 Padréo V/F para Drives F7U20P4 - 21P5 da classe 208 - 240V

pa'\:;ht:ro Nome Unidade Ajuste de fabrica

E1-03 Selegdo do padrdo V/F — 0 1 2 3 4 5 6 7

E1-04 Frequéncia maxima Hz 50.0 60.0 60.0 72.0 50.0 50.0 60.0 60.0
E1-05 Tens@o maxima \% 230.0 230.0 230.0 230.0 230.0 230.0 230.0 230.0
E1-06 Frequéncia Base Hz 50.0 60.0 50.0 60.0 50.0 50.0 60.0 60.0
E1-07 Frequéncia média Hz 2.5 3.0 3.0 3.0 25.0 25.0 30.0 30.0
E1-08 Tensdo média \Y 17.2 17.2 17.2 17.2 40.2 57.5 40.2 57.5
E1-09 Frequéncia minima Hz 1.3 1.5 1.5 1.5 1.3 1.3 1.5 1.5
El1-10 Tensdo minima \% 10.3 10.3 10.3 10.3 9.2 10.3 9.2 10.3

1. Para Drives de classe 480V, os valores sdo o dobro dos da classe 230V.
2. Estes valores default sdo para os métodos de controle V/F ou V/F com realimentagio do encoder.

Table 5.4 Padrao V/F para Drives F7TU20P4 - 21P5 da classe 208 - 240V (continuagéo)

paNrgr.nict)ro Nome Unidade Ajuste de fabrica
E1-03 Selegdo do padrao V/F — 8 9 A B C D E F
E1-04 Frequéncia maxima Hz 50.0 50.0 60.0 60.0 90.0 120.0 180.0 60.0
E1-05 Tensao maxima v 230.0 230.0 230.0 230.0 | 230.0 | 230.0 | 230.0 | 230.0
E1-06 Frequéncia base Hz 50.0 50.0 60.0 60.0 60.0 60.0 60.0 60.0
E1-07 Frequéncia média Hz 2.5 2.5 3.0 3.0 3.0 3.0 3.0 3.0
E1-08 Tensdo média \Y% 21.8 27.6 21.8 27.6 17.2 17.2 17.2 17.2
E1-09 Frequéncia minima Hz 1.3 1.3 1.5 1.5 1.5 1.5 1.5 1.5
E1-10 Tensao minima \Y% 12.6 14.9 12.6 17.2 10.3 10.3 10.3 10.3

1. Para Drives de classe 480V, os valores sido o dobro dos da classe 230V.
2. Estes valores default sdo para os métodos de controle V/F ou V/F com realimentagio do encoder.
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Table 5.5 Padrao V/F para Drives F7TU22P2 - 2045 da classe 208 - 240V

No. do

Parametro Nome Unidade Ajuste de fabrica
E1-03 Selecdo do padrido V/F — 0 1 2 3 4 5 6 7
E1-04 Frequéncia maxima Hz 50.0 60.0 60.0 72.0 50.0 50.0 60.0 60.0
E1-05 Tensao maxima \ 230.0 230.0 230.0 | 230.0 | 230.0 | 230.0 | 230.0 | 230.0
E1-06 Frequéncia base Hz 50.0 60.0 50.0 60.0 50.0 50.0 | 60.0 60.0
E1-07 Frequéncia média Hz 2.5 3.0 3.0 3.0 25.0 25.0 | 30.0 30.0
E1-08 Tensdo média \Y 16.1 16.1 16.1 16.1 40.2 57.5 40.2 57.5
E1-09 Frequéncia minima Hz 1.3 1.5 1.5 1.5 1.3 1.3 1.5 1.5
El-10 Tensdo minima \% 8.0 8.0 8.0 8.0 6.9 8.0 6.9 8.0

1. Para Drives de classe 480V, os valores sdo o dobro dos da classe 230V.

2. Estes valores default s3o para os métodos de controle V/F ou V/F com realimentagdo do encoder.

Table 5.6 Padrao V/F para Drives F7U22P2 - 2045 da classe 208 - 240V (continuacéo)

pa?éoa.rggtro Nome Unidade Ajuste de fabrica
E1-03 Selecao do padrdo V/F — 8 9 A B C D E F
E1-04 Frequéncia maxima Hz 50.0 50.0 60.0 60.0 90.0 120.0 | 180.0 60.0
E1-05 Tensdo maxima \Y 230.0 | 230.0 | 230.0 | 230.0 | 230.0 | 230.0 | 230.0 | 230.0
E1-06 Frequéncia base Hz 50.0 50.0 60.0 60.0 60.0 60.0 60.0 60.0
E1-07 Frequéncia média Hz 2.5 2.5 3.0 3.0 3.0 3.0 3.0 3.0
E1-08 Tensdo média \% 20.7 26.4 20.7 26.4 16.1 16.1 16.1 16.1
E1-09 Frequéncia minima Hz 1.3 1.3 1.5 1.5 1.5 1.5 1.5 1.5
EI1-10 Tensdo minima \% 10.3 12.6 10.3 14.9 8.0 8.0 8.0 8.0

1. Para Drives de classe 480V, os valores sdo o dobro dos da classe 230V.
2. Estes valores default sdo para os métodos de controle V/F ou V/F com realimentagdo do encoder.
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Table 5.7 Padrao V/F para Drives F7U2055 e superiores, da classe 208 - 240V

NP e Nome Unidade Ajuste de fabrica
parametro.
E1-03 Selegdo do padréo V/F - 0 1 2 3 4 5 6 7
E1-04 Frequéncia maxima Hz 50.0 60.0 60.0 72.0 50.0 50.0 60.0 60.0
E1-05 Tens@o maxima \'% 230.0 230.0 230.0 230.0 230.0 230.0 230.0 230.0
E1-06 Frequéncia base Hz 50.0 60.0 50.0 60.0 50.0 50.0 60.0 60.0
E1-07 Frequéncia média Hz 2.5 3.0 3.0 3.0 25.0 25.0 30.0 30.0
E1-08 Tensdo média \% 13.8 13.8 13.8 13.8 40.2 57.5 40.2 57.5
E1-09 Frequéncia minima Hz 1.3 1.5 1.5 1.5 1.3 1.3 1.5 1.5
E1-10 Tensdo minima v 6.9 6.9 6.9 6.9 5.7 6.9 5.7 6.9
1. Para Drives de classe 480V, os valores sdo o dobro dos da classe 230V.
2. Estes valores default sdo para os métodos de controle V/F ou V/F com realimentagio do encoder.
Table 5.8 Padrao V/F para Drives F7U2055 e superiores, da classe 208 - 240V (continuagéo)
N?' do Nome Unidade Ajuste de fabrica
parametro
E1-03 Selegdo do padréo V/F - 8 9 A B C D E F
E1-04 Frequéncia maxima Hz 50.0 50.0 60.0 60.0 90.0 120.0 180.0 60.0
E1-05 Tensdo maxima \% 230.0 230.0 230.0 230.0 230.0 230.0 230.0 230.0
E1-06 Frequéncia base Hz 50.0 50.0 60.0 60.0 60.0 60.0 60.0 60.0
E1-07 Frequéncia média Hz 2.5 2.5 3.0 3.0 3.0 3.0 3.0 3.0
E1-08 Tensdo média \'% 17.2 23.0 17.2 23.0 13.8 13.8 13.8 13.8
E1-09 frequéncia minima Hz 1.3 1.3 1.5 1.5 1.5 1.5 1.5 1.5
E1-10 Tens@o minima \% 8.0 10.3 8.0 12.6 6.9 6.9 6.9 6.9

1. Para Drives de classe 480V, os valores sdo o dobro dos da classe 230V.
2. Estes valores default sdo para os métodos de controle V/F ou V/F com realimentagdo do encoder.
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€ Setup do motor

B E2-01 Corrente nominal do motor

Range de ajuste: Depende do modelo
Default de fabrica:Depende do modelo

O parametro de corrente nominal do motor (E2-01) é uma importante informagao utilizada pelo Drive para ajudar a proteger o
motor e para ter um controle vetorial adequado quando estiver utilizando método de controle vetorial de malha aberta ou veto-
rial de fluxo (A1-02 =2 ou 3). O parametro de protecao do motor L1-01 esté habilitado por default. Ajuste E2-01 no valor de
corrente impresso na placa do motor.

Durante o auto ajuste, ¢ pedido para o usudrio entrar com o valor da corrente nominal do motor (T1-04). Se a operacdo de auto
ajuste for executada com sucesso, o valor setado em T1-04 sera automaticamente escrito em E2-01.

B E2-04 Numero de polos do motor

Range de ajuste: 2 a48
Default de fabrica: 4

Este parametro seta o nimero de polos do motor.

B E2-11 Poténcia nominal do motor

Range de ajuste: 0.00 a 650.00 KW
Default de fabrica: Depende do kVA

Este parametro ajusta a poténcia do motor em KW.

Durante o auto ajuste, ¢ pedido para o usuario entrar com o valor da poténcia nominal do motor (T1-02). Se a operacdo de auto
ajuste for executada com sucesso, o valor setado em T1-02 serd automaticamente escrito em E2-11.

€ Encoder opcional

B F1-01 Numero de pulsos do motor

Range de ajuste: 0 a 60000
Default de fabrica: 1024

Se um encoder opcional for utilizado para operar o Drive, o nimero de pulsos por revolugio deste deve ser setado, para que o
Drive opere corretemante.
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€ Ganho da saida analégica

B H4-02 Ganho no terminal FM

Range de ajuste: 0.0 a 1000.0
Default de fabrica: 100.0%

B H4-05 Ganho no terminal AM

Range de ajuste: 0.0 a 1000.0
Default de fabrica: 100.0%

Estes parametros ajustam os ganhos para os terminais de saida analégica FM e AM. As saidas analdgicas sdo utilizadas para a
monitoragdo externa das condigdes do Drive, como frequéncia de saida, corrente de saida, Feedback do PID, e outros. Para
obter o nivel de saida, multiplique o nivel do monitor de saida pelo ganho ajustado em H4-02 ou H4-05.

Por exemplo, se H4-02=150%, entdo a saida analdgica FM sera 6.7Vdc quando a saida escolhida estiver em 100% de seu
nivel. Esta saida anal6gica tem o méximo de 10Vdc.

150% p
//
////

100% Z
Nivel
da
saida

0 ~6.7V 10V

Saida analégica

Fig 5.9 Exemplo de saida analdgica
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€ Falha de sobrecarga no motor

B L1-01 Selecao da falha de sobrecarga no motor

Ajuste Descrigao
0 Desabilitado
1 Motor convencional (default de fabrica)
2 Motor convencional com ventilagdo for¢ada
3 Motor vetorial

O Drive possui uma fungdo de protegdo eletronica de sobrecarga (OL1) para proteger o motor contra sobreaquecimanto. O
Drive baseia esta prote¢do no tempo, corrente de saida e frequéncia de saida.

Este parametro seleciona a curva de sobrecarga do motor de acordo com o tipo do motor utilizado.

Ajustando L1-01 = 1 seleciona o motor sem capacidade de auto-refrigeracdo abaixo da velocidade nominal (base) quando
rodando a 100% da carga. A fun¢do OL1 desarma o motor se este estiver rodando abaixo da velocidade base.

Setting L1-01 = 2 seleciona o motor com uma capacidade de auto refrigeragdo em uma velocidade até 1/10 menor qua a sua
velocidade nominal em 100% da carga. A fungdo OL1 desarma quando este gira a uma velocidade até 1/10 de sua velocidade
nominal.

Setting L1-01 = 3 seleciona o motor com uma capacidade de auto-refrigeragdo em qualquer velocidade se estiver em 100% de
sua carga. Isto inclui a velocidade zero. A fun¢do OL1 ndo desarma o motor em nenhuma velocidade.

Se o Drive estiver conectada a um inico motor, a protecdo de sobrecarga do motor deve ser habilitada (L1-01=1, 2, ou 3) a nédo
ser que alguma outra forma de proteco térmica esteja disponivel. Quando a funcdo de protecdo térmica € acionada, ocorre o
alarme OL1, desliga a saida do acionamento prevenindo um sobreaquecimento adicional. A temperatura do motor ¢ continua-
mente calculada ao longo da operacdo do Drive.

Quando operando varios motores com um Drive, instale um rele térmico em cada motor e desabilite a protegdo de sobrecarga
(L1-01=0).
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@ Prevencio de stall

B L3-04 Selegado da prevencgao de stall durante a desaceleragao

Ajuste Descricéo
0 Desabilitado
1 Proposito geral (Habilitado) (ajuste de fabrica)
2 Inteligente (Habilitado)
3 Com resistor de frenagem (Habilitado)

A funcao de selecdo da prevengao de stall durante a desaceleragao ajusta o tempo de desaceleragdo a fim de prevenir falhas
OV durante a desaceleracao. Se L3-04=0, a preveng¢ao de stall ¢ desabilitada, e se a carga for alta ¢ o tempo de desaceleragdo
for curto, o Drive pode entrar em falha e parar.

Tensé&o do Drive Nivel da prevengéo de stall durante a desaceleragao
240Vac 380Vdc
01> 760Vdc
480Vac E1-01 = 400Vac
E1-01 <400Vac 660Vdc

Se L.3-04=1, entdo a funcdo de prevengdo de stall standard esta habilitada. Se, durante a desaceleragdo, a tensdo do barramento
CC exceder o nivel da prevencao de stall (veja a figura abaixo), o Drive ira desacelerar descontinuamente e manter a
velocidade. Uma vez que a tensdo do barramento CC cair abaixo do nivel de prevencdo de stall, a desaceleragdo ira continuar
até o nivel do comando de velocidade.

a: Tempo de desacel. ajustado

Frequéncia de b: Tempo de desacel extendido

saida

v
~

Tensao no bar-
ramento CC

380/660/760 Vdc

v
~

Fig 5.10 Prevengéo de stall

Se L3-01=2, a prevencao de stall inteligente ¢ habilitada. O tempo de desaceleracao ativo ¢ ignorado e o Drive ira tentar
desacelerar o mais rapido possivel sem causar uma sobretensdo no barramento CC que exceda o nivel da prevengéo de stall.

Se L3-01=3, a prevencao de stall com resistor de frenagem ¢ habilitada. O aumento da tensdo CC ¢ limitado durante uma
desaceleragao rapida e permite que o tempo de desacelerag@o seja menor que o normal. Utilize este ajuste quando estiver utili-
zando um resistor de frenagem quando a falha de sobretensdao (OV) ocorrer mesmo ajustando-se 1 ou 2 neste parametro.

Quando estiver em modo de controle vetorial de fluxo (A1-02=3), o ajuste da prevengéao de stall com resistor
de frenagem (L3-04=3) nado sera permitido.

IMPORTANTE
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Capitulo 6
Diagnostico e Solugdes de Problemas

Este capitulo descreve os diagnésticos e solugbes para o Drive.

Detecg@o de falhas .......coooeeeiiiiieeieee e 6-2
Detecdeteccaocao de alarmes .........coooeeeiiiiiiiiiiieei e 6-9
Erros de programacGao ........cccooeeeeeeiiieieeeiiiiiiie e 6-13
Falhas de auto ajuste..........ooooiiiiiiiiiiiiie e 6-15
Falhas da fungao de copia do operador digital ........................... 6-17
Solugdes de problemas ..........oooeieiiiiiiiii s 6-18
Procedimento de teste do circuito principal ..., 6-25
Informacgdes sobre o carimbodedata ..........ccc..ovvvnieiein 6-29
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Deteccao de falhas

Quando o Drive detecta uma falha, a informacao desta falha ¢ mostrada no operador digital, o contato de falha se fecha, e o
motor para por inércia. (Entretanto, uma falha com o método de parada selecionavel ira operar de acordo com o método de

parada selecionado.)

* Se ocorrer uma falha, tome os cuidados necessarios com a ajuda da tabela.
* Para resetar, resete a falha com um dos procedimentos descritos abaixo:
* Ligue o sinal de Reset de falhas.

* Ajuste “14: Reset de falhas” para uma entrada digital multi-funcdes (H1-01 a H1-06).

* Pressione a tecla RESET do operador digital.
* Desenergize o Drive e entdo o energize novamente.

Table 6.1 Displays de falha e agdes corretivas

Display do
operador digital

Descri¢ao

Causa

Acao corretiva

BUS
Option Com Err

Erro de comunigdo do opcional
Apbs o estabelecimento da comunicacéo
inicial, esta se perdeu.

Comunic¢ao perdida e/ou o
controlador parou de comuni-
car.

Cheque todas as conexdes e tam-
bém as configuracdes de software
do usudrio.

CE
Memobus Com Err

Erro de comunicagdo Modbus. O dado de
controle néo foi recebido por dois segundos.
Esta falha ¢ detectada quando H5-05=1.

Comunig¢éo perdida e/ou o
controlador parou de comuni-
car.

Cheque todas as conexdes e tam-
bém as configuragdes de software
do usuério.

Falha de controle
O limite de torque foi alcangado continua-

COM-ERR(OP&INV)

osa

CF . Os parametros do motor ndo Verifique os parametros do motor
mente durante 3 ou mais segundos durante a . .
Out of Control . foram ajustados corretamente. | e execute o auto ajuste.
parada por rampa estando em vetorial em
malha aberta.
L O cabo do operador digital nao
Falha de comunicagao dO. operador. foi firmemente conectado, o ..
A transmissdo entre o Drive e o operador - . Remova o operador digital e
- . . , . operador digital defeituoso, e/ L.
ndo foi estabelecida 5 seg apos energizar o . entdo reinstale-o.
. ou placa de controle defeitu-
CPF00 Drive.

RAM externa do Drive defeituosa

Circ. de controle danificado.

Desligue e entdo religue o Drive.

Drive com defeito. Envie-o para
reparo ou troque-o.

CPFO1
COM-ERR(OP&INV)

Falha de comunicag¢ao do operador

Ap0s o estabelecimento da comunicagéo do
Drive com o operador, a comunicagdo ¢é per-
dida por 2 segundos ou mais.

O cabo do operador digital nao
foi firmemente conectado, o
operador digital defeituoso, e/
ou placa de controle defeitu-
osa

Remova o operador digital e
entdo reinstale-o.

Desligue e entdo religue o Drive.

Drive com defeito. Envie-o para
reparo ou troque-o.

CPF02
BB Circuit Err

Falha no circuito de Baseblock

Falha no hardware dos gates
durante a inicializagdo.

Reinicialize o equipamento.

Desligue e entdo religue o Drive.

Drive com defeito. Envie-o para
reparo ou troque-o.

CPFO3
EEPROM Error

Falha na EEPROM
O Checksum nao foi valido.

Ruidos nos terminais de
entrada da placa de controle.

Reinicialize o equipamento.

Desligue e entdo religue o Drive.

Drive com defeito. Envie-o para
reparo ou troque-o.
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Table 6.1 Displays de falha e agdes corretivas

Display do
operador digital

Descri¢cao

Causa

Acéo corretiva

CPF04
Internal A/D Err

Falha no conversor A/D interno da CPU

Ruidos nos terminais de
entrada da placa de controle.

Reinicialize o equipamento.

Desligue e entdo religue o Drive.

Drive com defeito. Envie-o para
reparo ou troque-o.

CPFO05
External A/D Err

Falha no conversor A/D externo da CPU

Ruidos nos terminais de
entrada da placa de controle.

Reinicialize o equipamento.

Desligue e entdo religue o Drive.

Drive com defeito. Envie-o para
reparo ou troque-o.

CPF06
Option Error

Falha na conexao do opcional

O cartdo opcional ndo foi
conectado corretamente

Desenergize o equipamento e
reinstale o cartdo.

O Drive ou o cartdo opcional
estdo danificados

Troque o cartdo opcional

Desligue e entdo religue o Drive.

CPFO7 .
Falha de na RAM interna i i ie-
RAM-Err Cire. de controle danificado Drive com defeito. Envie-o para
reparo ou troque-o.
- Desligue e entdo religue o Drive.
CPFo8 Falha no temporizador Watchdog . . Drive com defeito. Envie-o para
WAT-Err Circ. de controle danificado
reparo ou troque-o.
- Desligue e entdo religue o Drive.
CPFO9 Falha no diagndstico mutuo CPU-ASIC . . Drive com defeito. Envie-o para
CPU-Err Circ. de controle danificado
reparo ou troque-o.
CPF10 . . . Drive com defeito. Envie-o para
ASIC-Err Falha na versao do ASIC Circ. de controle danificado reparo ou troque-o.
Falha na entrada do cartio Retire todas as entradas do cartdo
opcional. opcional.
Reinicialize o equipamento.
CPF20

Option A/D Error

Falha no cartio opcional

Falha no conversor A/D do
cartdo opcional

Desligue e entdo religue o Drive.

Troque o cartdo opcional.

Drive com defeito. Envie-o para
reparo ou troque-o.

CPF21
Option CPU Down

Falha no auto-diagnoéstico do cartéo opcio-

nal

Ruido na linha de comuni-
cagdo e/ou cartdo opcional
defeituoso.

Reinicialize o equipamento.

Desligue e entdo religue o Drive.

Troque o cartdo opcional.

Drive com defeito. Envie-o para
reparo ou troque-o.
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Table 6.1 Displays de falha e agdes corretivas

Display do
operador digital

Descrigao

Causa

Acéo corretiva

CPF22
Option Type Err

Falha no ntimero do cddigo do cartdo opcio-
nal.

Cartdo opcional ndo reconhe-
cido foi conectado a placa de
controle

Retire quaisquer opcionais.

Desligue e entdo religue o Drive.

Reinicialize o equipamento.

Troque o cartio opcional.

Drive com defeito. Envie-o para
reparo ou troque-o.

CPF23
Option DPRAM Err

Falha de interconexdo com o cartdo opcio-
nal

O cartdo opcional néo foi
conectado corretamente, ou o
opcional ndo foi projetado para
o Drive em que se esta
tentando conectar

Desenergize o Drive.

Reconecte o cartdo opcional.

Reinicialize o equipamento.

Desligue e entdo religue o Drive.

Troque o cartdo opcional.

Drive com defeito. Envie-o para
reparo ou troque-o.

DEV
Speed Deviation

Desvio de velocidade excessivo

Detectado quando F1-04=0a2 e em
método de controle vetorial de fluxo A1-02
= 3. O desvio de velocidade foi maior que o
ajustado em F1-10 por um periodo de
tempo maior que o ajustado em F1-11

A carga esta muito pesada.

Reduza a carga.

O tempo de aceleragdo ou
desaceleragdo esta muito
curto.

Aumente o tempo de aceleragio e
desaceleragdo.

A carga esta travada.

Cheque o sistema mecanico.

Os ajustes em F1-10 ¢ F1-11
ndo sdo apropriados para a
aplicagdo.

Verifique os ajustes em F1-10 e
F1-11.

Cheque se o circuito do freio esta
aberto.

EFO
Opt External Flt

Falha externa do cartdo opcional

Um sinal de falha externa foi

detectada pelo cartdo opcional.

Cheque por uma condi¢@o externa

Verifique os parametros

Verifique o sinal de comunicagao

EF3
Ext Fault S3

EF4
Ext Fault S4

EF5
Ext Fault S5

EF6
Ext Fault S6

EF7
Ext Fault S7

EF8
Ext Fault S8

Falha externa nos terminais S3 - S8
Detectado quando os terminais S3 - S8
(H1-01 a H1-06) forem programados
para a fungdo de falha externa que para
o Drive utilizando parada da por rampa,
por inércia ou de emergéncia.

Uma condigdo de falha externa
foi detectada pelo inversor no
terminal que foi programado
para falha externa.

Elimine a causa da condigdo de
falha externa.
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Table 6.1 Displays de falha e agbes corretivas

Display do
operador digital

Descricao

Causa

Acéo corretiva

E-15
SI-F/G Com Err

Erro de comunicagdo SI-F/G. Um erro de
comunicacdo foi detectado quando um
comando Rodar ou um referéncia de
frequéncia foi setada a partir de um cartao
opcional e, operacdo continua foi setado
para para a selecdo de operagdo E-15.

Cheque os sinais de operagao.

FBL
Feedback Loss

Perda da realimentagdo PI. Esta falha ocorre
quando a detecgdo da perda da realimen-
tagdo PID foi programado para falhar
(b5-12 = 2) e a realimentagdo PID < nivel
de detecgdo da realimentacdo PID (b5-13)
Pelo tempo de detecgdo da perda de reali-
mentacdo do PID (b5-14)

Fonte da realimentagdo PID
ndo foi instalado corretamente,
ou ndo esta funcionando.

Verifique se o Drive esta progra-
mado para receber o sinal de real-
imentagao.

Cheque a realimentacédo PID, se
ela esta instalada corretamente e
funcionando corretamente.

GF
Ground Fault

Falha de fuga a terra

A corrente de aterramento do Drive exce-
deu 50% da corrente nominal do Drive e
L8-09 = 1 (habilitado).

Os cabos do motor estdo em
curto com o terra e/ou o DCCT
esta com defeito.

Remova o motor e rode o Drive
sem o motor.

Mega a isolagdo entre fase e terra
do motor.

Mega a corrente de saida em cada
fase do motor.

LF
Output Phase Loss

Fase aberta na saida

Ocorreu ima perda de fase na saida do
Drive. esta falha é detectada uando a cor-
rente de saida exceder 5% de desba-
lanceamento e L8-07 = 1 (habilitado).

Ha um cabo quebrado na saida
do Drive.

Os terminais de saida estdo
frouxos ou mal-apertados.

Verifique o cabeamento para o
motor. Mega a isolacdo entre fase
€ terra no motor.

O motor que esta sendo uti-
lizado tem uma poténca menor
que 5% da poténcia maxma do
Drive.

Cheque a poténcia do Drive e do
motor.

Um motor de baixa impedan-
cia foi utilizado.

Aumente a impedancia do motor.

oC
Over Current

Sobrecorrente

A corrente de saida do Drive excedeu o
nivel de detecgdo de sobrecorrente (aproxi-
madamente 180% da corrente nominal de
saida do Drive).

Fases de saida em curto no
Drive, motor em curto, rotor
travado, carga muito pesada,
tempo de acel./desacel. muito
curto,

Retire o motor e rode o drive sem
0 motor.

Verifique no motor se hd um curto
entre as fases.

Verifique no Drive se hd um curto
entre as fases de saida.

Verifique o ajuste em C1-01 e 02.

Verifique as condigdes da carga.

OH
Heatsink Overtemp

Sobreaquecimento do Dissipador
A temperatura excedeu o limite setado em
L8-02.

A temperatura ambiente esta
muito alta.

Verifique por poeira ou sujeira
nos ventiladores ou dissipador.

Ha uma fonte de calor proxima
ao Drive.

Reduza a temperatura ambiente
ao redor do Drive.

O ventilador do Drive parou.

O ventilador interno do drive parou
(F702018 / F7U4018 e superiores).

O ventilador interno do Drive
parou

Envie este equipamento para
manutengao.
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Table 6.1 Displays de falha e agbes corretivas

Display do
operador digital

Descrigao

Causa

Acéo corretiva

OH1
Heatsink Max Temp

Sobreaquecimento no dissipador
A temperatura do dissipador ultrapassou
105 graus C.

A temperatura ambiente esta
muito alta.

Verifique por poeira ou sujeira
nos ventiladores ou dissipador.

Ha uma fonte de calor proxima
ao Drive.

Reduza a temperatura ambiente
ao redor do Drive.

O ventilador do Drive parou.

O ventilador interno do Drive parou
(F7U02018 / F7U4018 e superior).

O ventilador interno do Drive
parou.

Envie este equipamento para
manutengao.

OH3
Motor Overheat 1

Sobreaquecimento no motor

Detectado quando A2 ou A3, forem progra-
mados para temperatura no motor (H3-09
ou H3-05 = E), excedem 1.17V pelo tempo
setado em L1-05.

Sobreaquecimento no motor
medido pelo termistor do
motor.

Cheque o tempo do ciclo e a carga
no motor.

Cheque o tempo de acel./desacel.
(C1-01 e C1-02).

Cheque a curva V/F (E1-01 ao
E1-13).

Cheque o valor da corrente nomi-
nal (E2-01).

Sobreaquecimento no motor
Detectado quando A2 ou A3, forem progra-

Sobreaquecimento no motor

Cheque o tempo do ciclo e a carga
no motor.

Cheque o tempo de acel./desacel.
(C1-01 e C1-02).

Mot 8H4h t2 mados para temperatura no motor (H3-09 medido pelo termistor do
otor Lverhea ou H3-05 = E), excedem 2.34V pelo tempo | motor. Cheque o tempo de acel./desacel.
setado em L1-05. (C1-01 e C1-02).
Cheque o valor da corrente nomi-
nal (E2-01).
A carga eSt? multor alta,. o Verifique o tempo do ciclo, assim
tempo do ciclo esta muito .
baixo no tempo de acel./ como a carga, € 0 ajuste nos
Sobrecarga no motor ) ‘ parametros C1-01 e C1-02.
Detectado quando L1-01 =1 a3 easaida | desacel.
OoL1 do Drive excedeu a curva de3 sobrecarga do

Motor Overloaded

motor.
A curva de sobrecarga ¢ setavel no
parametro E2-01, L1-01, e L2-02.

A tensdo no ajuste da curva
V/F esta incorreto para a apli-
cagao.

Verifique os parametros da curva
V/F (E1-01 a E1-13).

O valor da corrente nominal
esta incorreta para a aplicagao.

Verifique o valor da corrente
nominal no parametro E2-01.

oL2
Inv Overload

Drive sobrecarregado
A corrente de saida excedeu a curva de
sobretorque do Drive.

A carga esta muito alta, ou o
tempo de acel/desacel esta
muito curto.

Verifique o tempo do ciclo, assim
como a carga, € 0 ajuste nos
parametros C1-01 e C1-02.

As tensdes da curva V/F estdo
incorretas para esta aplicagdo.

Verifique os parametros da curva
V/F (E1-01 a E1-13).

O Drive esta sub-dimensio-
nado.

Troque o Drive por um de maior
poténcia.

OoL3
Overtorque Det 1

Detecéo de sobretorque 1

A corrente de saida do Drive > L6-02 por
mais tempo que o setado em L6-03 e L6-01
=3 ou4.

O motor esta sobrecarregado

Verifique se os valores setados
em L6-02 e L6-03 sdo corretos.

Verifique o status da maquina/
aplicagdo para eliminar falhas.
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Table 6.1 Displays de falha e a¢des corretivas

Display do
operador digital

Descricao

Causa

Agéo corretiva

oL4
Overtorque Det 2

Detecgao de sobretorque 2

A corrente de saida do Drive > L6-05 por
mais tempo que o setado em L6-06 e L6-04
=3ou4

O motor esta sobrecarregado

Verifique se os valores setados
em L6-05 e L6-06 sdo corretos.

Verifique o status da maquina/
aplicacdo para eliminar falhas.

OPR
Oper Disconnect

Falha de comunicagdo com o op. digital

O Drive iré parar se se o operador digital for
removido quando o comando rodar for
enviado pelo op. digital.

O operador digital ndo foi
firmemente conectado, ou esta
quebrado.

Conecte o op. digital.

Verifique o conector do operador
digital.

Verifique o ajuste em 02-06

oS
Overspeed Det

Sobrevelocidade no motor

Detectado quando F1-03=0a2¢ A1-02 =
1 ou 3.

A realim. de velocidade do motor (U1-
05)foi maior que a ajustada em F1-08 por
um tempo maior que o ajustado em F1-09.

Ocorreu um overshooting/
undershooting.

Verifique os ajustes ASR no
grupo de pardmetros C5.

A referéncia estd muito alta.

Verifique o circuito de referéncia
e o ganho de referéncia.

Os ajustes em F1-08 e F1-09
ndo sdo apropriados.

Verifique os ajustes em F1-08 ¢
F1-09.

ov
DC Bus Overvolt

Sobretensdo no barramento CC
O barrramento CC excedeu o seu valor li-
mite.

208-240Vac: Limite de 400Vdc
480Vac: Limite de 800Vdc

Tensdo de entrada alta em
R/L1, S/L2 e T/L3.

Verifique o circuito de entrada e
limite a tensdo até as especifi-
cagoes.

O tempo de desaceleragdo esta
muito curto.

Amplie o tempo em C1-02.

Existem capacitores de cor-
rec¢do do fator de poténcia na
entrada.

Remova estes capacitores corre-
tores de poténcia.

PF
Input Pha Loss

Perda de fase na saida

Foi detectada na entrada do Drive uma falta
ou um desbalanceamento entre fases.
Detectado quando L8-05 = 1 (habilitado).

Fase aberta na entrada do
Drive.

Verifique a tensdo de entrada

Farafusos frouxos em R/L1,
S/L2, ou T/L3.

Aperte os parafusos.

Ocorreu uma perda de fase
momentanea.

Verifique a tensdo de entrada.

Flutuagao da tensdo de entrada
muito alta.

Verifique a tensdo de entrada.

O valor do parametro L8-06
esta incorreto.

Ajuste L8-06 de acordo com a sua
aplicacdo. Quanto maior este
valor, menos sensivel ele se torna.

PGO
PG Open

Desconexao do encoder

Detectado quando F1-02=0a2¢e A1-02 =
1 ou 3.

No encoder, os pulsos foram recebidos em
um tempo maior do que o ajustado em F1-
14.

O cabeamento do encoder foi
rompido.

Conserte o cabeamento/ desco-
nexao do encoder.

O encoder foi montado incor-
retamente.

Conserte o cabeamento.

Nao foi fornecida poténcia
para o encoder.

Energize o encoder corretemente.

Varifique se o circuito ndo esta
aberto ao utilizar um freio
(motor).
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Table 6.1 Displays de falha e agbes corretivas

Display do
operador digital

Descrigao

Causa

Acao corretiva

PUF
DC Bus Fuse Open

Fusivel do barramento CC aberto
Cuidado:

Nunca rode o Drive apés trocar o fusivel
sem antes conferir por curtos internos no
Drive.

Terminais ou os transistores de
saida em curto.

Desenergize o Drive

Desconecte o motor

Execute os cheques sem energizar
da tabela 6.6 .

Troque os componentes em curto

Troque o fusivel.

Transistor de frenagem dindmica

Alta tens@o no barramento CC,

Desligue e entdo religue o Drive.

RR T <tor do f dindmica int resistor de frenagem dinamica Troque o resistor ou transistor de
. ransistor de frenagem dindmica interno 1 :
DynBrk Transistr | ;.reituoso. defeituoso. frenagem defeituoso.
Monitore a tensdo CC.
O limite de torque esta curto. | Aumente o limite de torque.
SVE Falha do Zero Servo

Zero Servo Fault

O motor moveu mais de 10.000 voltas
durante a operacgao de zero servo.

O torque da carga esta alto.

Reduza o torque da carga.

Cheque por ruido.

uL3
Undertorq Det 1

Detegéo de sub-torque 1

A corrente de saida do Drive < L6-02 por
mais que o tempo ajustado em L6-03
quando L6-01 =7 ou 8.

O motor esta sobrecarregado.

Certifique-se que os valores em
L6-02 e L6-03 sdo apropriados.

Verifique o status da maquina/
aplicacdo para eliminar falhas.

uL4
Undertorq Det 2

Detecdo de sub-torque 2

A corrente de saida do Drive < L6-05 por
mais que o tempo ajustado em L6-06
quando L6-04 =7 ou 8.

O motor esta sobrecarregado.

Certifique-se que os valores em
L6-05 e L6-06 sdo apropriados.

Verifique o status da maquina/
aplicac@o para eliminar falhas.

uvil
DC Bus Undervolt

Subtensdo no barramento CC

208-240Vac: Ponto limite default < 190Vdc

480Vac: Ponto limite default < 380Vdc
O ponto limite ¢ ajustavel em L2-05.

Baixa tensdo nos terminais
R/L1, S/L2 e T/L3.

Verifique o circuito de entrada e
aumente a tensdo nos terminais
dentro das especificagdoes.

O tempo de acelerag@o ¢ muito
curto.

Aumente o tempo em C1-01.

A flutuagéo de tensdo na
entrada esta muito alta.

Verifique a tensdo de entrada.

uv2
CTL PS Undervolt

Subtensao no circuito de controle

A carga externa esta abaixando
os niveis internos de tensdo, ou
ha um curto interno na placa
de poténcia/gate drive.

Desligue e entdo religue o Drive.

Repare ou troque a placa de
poténcia/gate drive.

Remova toda a fiagdo do motor e
teste rodar em vazio.

uv3
MC Answerback

Falha no circuito de pré-carga
O contator de pré-carga abriu durante o fun-
cionameno do Drive.

Contatos no contator de pré-
carga estdo sujos e o contator
nao funciona mecanicamente.

Desligue e entdo religue o Drive.

Verifique as condigdes do comta-
tor de pré-carga.

Repare ou troque a placa de
poténcia/gate drive.
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Deteccao de Alarmes

Alarmes sdo fungdes de prote¢do do Drive que ndo acionam o contato de falha. O Drive ira automaticamente retornar a sua
condi¢do original uma vez que a causa do alarme for removida.

Durante uma condigao de alarme, o operador digital piscara e um contato de saida multi fung@o fechara caso alguma das saidas

sejam programadas para tal funggo.

Quando ocorrer um alarme, tome uma das medidas de precaugdo sugeridas na tabela abaixo.

Table 6.2 Displays de alarme e ac¢des corretivas
opg:zl;y d?g;)ital Descrigao Causa Acao corretiva
BUS Erro de comunicagdo com o opcional. A comunicag¢do se quebrou, o Verifique todas as comuni-
Option Com Err Apbs o estabelecimento da comunicacdo controlador deixou de comuni- | cagdes, além das configuragdoes
(Piscando) inicial, a conexao se perdeu. car. do software na IHM.
A conexao nao foi feita adequa- Verifiaue todas as conexdes
CALL Erro de transmissdo na comunicagdo serial. | damente, ou a configuragio do além (Cilas configuracdes de s’o i
SI-F/G ComCall | A comunicagio ndo foi estabelecida. software da IHM n#o est4 cor- gurag
(Piscando) reta. ware na [HM .
CE A comunicag¢@o normal néo foi
MEMOBUS Com Err Erro de comunicagdo Modbus. possivel por 2 seg. ou mais ap6s | verifique os dispositivos de
Pi d Habilitado quando H5-05 =1 e H5-04 = 3. [ o recebimento do dado de con- | comunicag¢des ou sinais.
(Piscando) trole.
A carga esta excessiva. Reduza a carga.
Desvio de velocidade excessivo. N
Detectado quando F1-04 = 3 ¢ A1-02=1 ou Os tempos (}e ace}eragao e Aur~nente 0s temp0s~de acele-
DEV 3 desaceleracdo estio curtos. ragdo e desaceleragdo
Spe(ﬁi(gen\gz;lon O desvio de velocidade foi maior queo A carga esta travada. Verifique o sistema mecanico.
ajustado em F1-10 por um tempo maior que
em F1-11. Os ajustes em F1-10 e F1-11 Verifique os ajustes em F1-10 e
ndo estdo apropriados. F1-11.
Detectado quando uma entrada digital 0 cqmando de habilitggﬁo foi Verifique o terminal de entrada
. = X . perdido enquanto o drive e o
DNE multi-fungdo(H1-01 a H1-06) esta progra- d programado para a habilitago.
Drive not Enable | mada em 6A: Habilitagdo do Drive. rodava.

(Piscando) O Drive ndo tem o comandg de habilitag:ﬁo o do rodar foi anlicad Aplique e mantenha o comando
quando o’comando rodar foi aplicado. Este con:ian 10 rlodarh (E_?p 1c~a 0 habilitagio antes de aplicar o
alarme para o motor. antes do sinal de habi 1taga0 comando rodar.

EF Ambos os comandos avante e reverso Um comando avante e reverso Xziiqzzt;foglczge Slfgzel;gi_

External Fault foram acionados simultaneamente por externo foram simultaneamente > bara que ap
. . . uma entrada seja aplicada por
500ms ou mais. Este alarme para o motor. | aplicados. vez

Verifique as condi¢des externas

EFO au goes ex

Opt External Flt L ~ . Uma condigdo de falha externa | Verifique os parametros.
(Piscando) Falha de comunicagdo do cartdo opcional. st presente. : — .

Verifique os sinais de comuni-
cagao.
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Table 6.2 Displays de alarme e ac¢des corretivas

Display do

operador digital Descricao Causa Acéo corretiva
EF3
Ext Fault S3 Falha externa no terminal S3
(Piscando)
EF4
Ext Fault S4 Falha externa no terminal S4
(Piscando)
EF5
Ext Fault S5 Falha externa no terminal S5
(Piscando) Uma condigao fie fa.lha ex‘terna Elimina a causa da condigdo de
existente F]l.le foi ap%lcada a falha externa.
EF6 entrada digital multi-fungéo.
Ext Fault S6 Falha externa no terminal S6
(Piscando)
EF7
Ext Fault S7 Falha externa no terminal S7
(Piscando)
EF8
Ext Fault S8 Falha externa no terminal S8
(Piscando)
Detegdo de erro de comunicagdo SI-F/G
Um erro de comunicagao ocorre quando o
E-15 comando rodar ou a referéncia de frequén- Verifique os sinais de comuni-

SI-F/G Com Err

cia foi setada por um cartdo opcional
e no parametro E-15 foi setada operacéo
continua.

cagao.

FBL
Feedback Loss

Perda de feedback do PID

este alarme ocorre quando a detecgdo de
perda de feedback do PID esta habilitada
(b5-12 =2) e o feedback do PID < nivel de
detecgdo do feedback do PID (b5-13) pelo
tempo de detecgio de perda de feedback do
PID (b5-14).

A fonte de feedback do PID
(ex. transdutor, sensor, etc) nao
esta instalado corretamente ou
ndo esta funcionando.

Verifique se o Drive esta progra-
mado para receber o sinal de re-
alimentagdo do feedback.

Esteja certo que o feedback do
PID esta instalado e funcionando
corretamente.

A ventoinha nio esta funcio-

Verifique por sujeira ou poeira
nos dissipadores e ventoinha.

OH Sobreaquecimento do dissipador do. at ‘ bient
A temperatura do dissipador excedeu a tem- | 1100, a temperatura amoiente .. .
Heazls:)rggcgr\:ggt)emp peratura programada em L8-02. esta alta, existe uma fonte de D1m1.nua a temperatura ambiente
Habilitado quando L8-03=3 calor proxima ao Drive, ou o proximo ao Drive.
dissipador esta sujo. Elimine a fonte de calor.
OH2 Um sinal de alarme acionou uma das entra- Uma condigéo de. sobreaquezi- Verifique as condigdes externas.
s . to externo acionou uma das
Over Heat 2 das digitais multi-funcdo que estava progra- | - L . . A
; g a0d 1 prog entradas digitais multi-fungao Verifique os parametros de H1-
(Piscando) mada para b: alarme de sobreaquecimento.

nos terminais S3 - S8.

01 a H1-06.
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Table 6.2 Displays de alarme e agdes corretivas

Display do
operador digital

Descrigao

Causa

Acgao corretiva

Alarme de sobreaquecimento no motor
Neste caso o Drive para ou continua a oper-
acdo de acordo com o ajuste feito em L1-

Verifique o tempo do ciclo e a
carga.

Verifique o tempo de acel./

OH3 03 Sobreaquecimc?nto do motor desacel. (C1-01 e C1-02).
Motor Overheat 1 Df;tecta do _ conforme medido pelo ter-
; quando L1-03=3 e H3-05 ou i Verifique a curva V/F (E1-01 a
(Piscando) H3-09 = E: Temperatura do motor. mistor do motor. E1-13§. (
Entrada analogica > 1.17V pelo tempo se-
tado em L1-05. Verifique o valor da corrente do
motor (E2-01).
Detecgdo de sobretorque 1 Verifique se os valores em L6-02
oL3 A corrente de saida do Drive > L6-02 por e L6-03 estdo corretos.
Overtorque Det 1 | mais que o tempo setado em L6-03 e L6-01 | O motor esta sobrecarregado.
(Piscando) =3ou4d Verifique o status da maquina/
detectado quando L6-01 =1 ou 2. aplicagdo para eliminar falhas.
Detecgdo de sobretorque 2 Verifique se os valores em L6-05
OL4 A corrente de saida do Drive > L6-05 por e L6-06 estdo corretos.
Overtorque Det 2 | mais que o tempo setado em L6-06 ¢ L6-04 | O motor esta sobrecarregado.
(Piscando) =3ou4d Verifique o status da maquina/
detectado quando L6-04 =1 ou 2. aplicagdo para eliminar falhas.
. Ocortreu um overshooting/ Ajuste o grupo de pardmetros C5
Sobrevelocidade undershooting (Ajustes ASR).
0s O feedback de velocidade do motor (U1-
05) excedeu o valor ajustado em F1-08 por A - Verifique o circuito de referéncia
Overspeed Det . . A referéncia estd muito alta. A
i do) um tempo maior que o ajustado em F1-09. ¢ 0 ganho da referéncia.
Iscando — _
Deietado quando A1-02=1ou3eFl1 Os ajustes em F1-08 ¢ F1-09 Verifique os ajustes em F1-08 ¢
03=3. ndo sdo apropriados. F1-09.
. N o Verifique o circuito de entrada e
Sobretensdo no barramento CC AltatensdonosterminaisR/L1, . A
N ) S/L2 e T/L3 limite a poténcia dentro das espe-
A'tensao no barramento CC excedeu o li- cificagioes.
oV mite
DC Bus Overvolt | Default: r?uﬁ?trcr)l%ﬁ r(tig desaceleregdo esta | Ay mene o tempo em C1-02.
(Piscando) 208-240Vac: O limite é 410Vdc :
M A U Capacitores corretores do fator
Detectado quando o Drive esta parado. O depoténcia estdo sendo usados | Remova os capacitores
parametro E1-01 afeta este limite. PO : P :
na saida ou entrada do Drive.
O cabo do encoder esta que- R b
brado. epare o cabo, ou o reconecte.
Encoder desconectado N —
PGO Detectado quando F1-02=3 e A1-02=1 ou gtf;lacao do encoder esta incor- Repare o cabo.
PG Open No PG (encoder) os pulsos foram recebi-
(Piscando) dos por um tempo maior que o setado em O encoder ndo esta alimentdado. | Energize o encoder corretamente.
F1-14.
) Verifique se o circ. do freio esta
aberto.
Detecgio de subtorque 1 Certifique-se que os valores em
uL3 . . L6-02 e L6-03 sdo corretos.
Undert Det 1 A corrente de saida do drive < L6-02 por O motor esta subcarregado
naertora (S . .
(Pisca(lfll do) um tempo maior que L6-03 quando L6-01 = Verifique o status da maquina/

5 ou 6.

aplicagdo para eliminar falhas.
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Table 6.2 Displays de alarme e ag¢des corretivas

Display do
operador digital

Descrigao

Causa

Agéo corretiva

Detecdo de subtorque 1

Certifique-se que os valores em

uL4 ] . : L6-05 e L6-06 sdo corretos.
A corrente de.salda do drive < L6-05 por O motor esta subcarregado.
UndF(;Z‘_I’torq dDet 2 | um tempo maior que L6-06 quando L6-04 = Verifique o status da maquina/
(Piscando) 5ou 6. aplicagiio para eliminar falhas.
Tensdo baixa entre os terminais verifique o circuito de entrada e
Subtensio no barramento CC R/LL S/L2 e T/L3 aumente a tensdo dentro dos li-
UV A tensdo no barramento CC < L2-05 mites especificados.
Default: ~ .
DC Bus Undervolt L O tempo de aceleragio esta A 1-01
(Piscando) | 208-240Vac: O limite ¢ 190Vde muito curto. umente 0 tempo em C1-01.
480Vac: O limite ¢ 380Vdc
i 4 . Afl do de tensa . ~
Detetado quando o Drive esta parado estéu;:llig;g(; ﬁz ensdo na entrada Verifique a tensio de entrada.
Desligue e entdo religue o Drive.
Subtensi ireuito d ) A carga externa esta abaixando Repare. ou troque a placa de
uv2 ubtensao no circuito de controle a tensdo do Drive, ou ha um poténcia/gate drive.

CTL PS Undervolt

Subtensio no circuito de controle enquanto
o Drive estava rodando.

curto interno na placa de potén-
cia/gate drive.

Remova todo o cabeamento de
controle do Drive, e entdo teste
rodar o motor.

uv3
MC Answerback

Falha no circuito de pré-carga
O contator de pré-carga abriu enquanto o
Drive estava rodando.

Contatos do contator de pré-
carga estdo sujos fazendo,

assim, com que estes ndo atuem.

Desligue e entdo religue o Drive.

Verifique as condi¢des do conta-
tor de pré carga.

Repare ou troque a placa de
poténcia/gate drive.
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Erros de programacao (OPE)

Os erros de programacdo ocorrem quando um parametro inaplicavel é setado ou um ajuste individual de algum parametro ¢
inapropriado. O Drive ndo operard enquanto o pardmetro ndo for setado corretamente; entretanto, nenhuma saida de falhas
acionara. Se ocorrer o alarme OPE, modifique o pardmetro apropriado verificando a tabela abaixo. Quando o erro OPE é mos-
trado, pressione a tecla ENTER para mostrar U1-34 (Constante de falhas OPE). Este monitor ird mostrar o parametro que esta
causando o erro OPE.

Table 6.3 Displays de erro OPE

Display do
operador digital

Descricao

Causa

Acéo corretiva

OPEO1
kVA Selection t

Erro de ajuste no kVA do Drive

A placa de controle foi trocada e o
pardmetro de kVA esta setado incor-
retamente.

Entre com o ajuste correto de kVA
em 02-04, verificando o nimero do
modelo no apéndice B.

OPEOQ2
Limit

Ajuste do parametro fora de range

O ajuste do pardmetro esta fora do
range permitido.

Verifique os ajustes dos pardmetros.

OPEO3
Terminal

Erro de selecdo das entradas digitais
multi-fungao.

Fungdes duplicadas foram ajusta-
das, os comandos sobe/desce ou
incrementa/decrementa o controle
trim ndo foram setados simultanea-
mente. A busca de velocidede na
maxima frequéncia e frequéncia
setada foram setadas simultanea-
mente. As fungdes HSB ¢ KEB
foram setadas simultdneamente.
Paradas de emergéncia N.A. e N.F.
foram simultineamente setadas, ou
habilitagdo do Drive e entrada de
injecdo de corrente foram simul-
tineamente setadas.

Verifique os ajustes dos pardmetros
(H1-01~H1-06)

OPEO5
Sequence Select

Erro de sele¢do do comando rodar.
O parametro de selecdao do comando
rodar b1-02 esta setado em 3, mas a
placa opcional ndo foi instalada.

Cartdo opcional de comunicagio
serial nao fio instalado, ou 0 mesmo
foi instalado incorretamente.

Verifique se o cartdo foi instalado.
desenergize o Drive e entdo reinstale
o cartdo opcional.

OPEO6
PG Opt Missing

Erro de selegdo do método de con-
trole.

Meétodo de controle com realimen-
tagdo do encoder fo selecionado em
A1-02, mas o cartdo opcional do
encoder ndo foi instalado.

Verifique o método de controle em
A1-02 e/ou a instalagdo do cartdo
opcional.

OPEO7
Analog Selection

Erro de selecdo das entradas anal6gi-
cas multi-fung¢do.

A mesma fung¢do foi selecionada
para a selecdo da entrada analogica
e na selegao da entrada de trem de
pulsos.

H3-09=B e H6-01=1

H3-09=C e H6-01=2

b1-01 (selegdo da referéncia) foi
setado em 4 (entrada de pulsos), e
H6-01 (entrada de trem de pulsos)
foi setado em um valor diferente de
0 (referéncia de frequéncia).

Verifique os parametros b1-01, H3-
09, e H6-01 e corrija os possiveis
erros.

OPEO8
Constant Selection

Erro de seleg¢do da fungdo

Um ajuste que foi feito ndo ¢ com-
pativel com o método de controle.

Veritique o método de controle e a
fungdo em questdo.
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Table 6.3 Displays de erro OPE

Display do
operador digital

Descrigao

Causa

Acéo corretiva

OPE09
PID Selection

Erro de setup do controle PID

Os seguintes ajustes foram feitos ao
mesmo tempo:

B5-01 foi setado para um valor
diferente de 0.

B5-15 foi setado para um valor
diferente de 0.

B1-03 foi setado em 2 ou 3.

Verifique os parametros B5-01, B5-
15, e B1-03 e corrija os possiveis
erros.

OPE10
V/f Ptrn Setting

Erro de ajuste dos parametros da
curva V/f.

Os ajustes dos parametros da curva
V/f estdo fora do range.

Verifique os parametros (E1-04 ~ E1-
11).

OPE11
CarrFrg/On-Delay

Erro no ajuste do parametro da
frequéncia portadora.

O ganho proporcional da frequéncia
portadora C6-05 > 6 e C6-04 > C6-
03.

Erro do limite superior/inferior C6-
03 a C6-05 e N9-11.
C6-01=0,eC6-02=2a6.
C6-01=1,eC6-02=7aE.

O ajuste do parametro esta incorreto

Verifique o ajuste dos parametros e
corrija os possiveis erros.

ERR
EEPROM R/W Err

Erro de escrita na EEPROM
O dado na NV-RAM nio ¢ igual ao
dado da EEPROM.

A fonte foi desenergizada.

Desligue e entdo religue o Drive.

Reinicialize o Drive (A1-03).
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Falhas de auto ajuste

As falhas de auto ajuste sdo mostradas abaixo. Quando as seguintes fahas sdo detectadas, esta falha ¢ mostrada no operador di-
gital e o motor para por inércia. Nenhuma saida de alarme ou falha iré acionar.

Table 6.4 Displays de falha do auto ajuste

Display do operador digital Causa provavel Acao corretiva
*H4 um erro na entrada de dados no | * Verifique os dados entrados.
Er - 01 auto ajuste. * Verifique a poténcia do Drive e do
Fault *Ha um erro na relagdo entre a saida motor. .
. * Verifique a corrente nominal do
do motor ¢ a corrente nominal. motor.
* Verifique os dados entrados.
Er - 02 Uma simples falha foi detectada * Verifique os cabos ao redor do
Minor Fault durante o auto ajuste. Drive.
* Verifique a carga.
Er - 03 A tecla STOP foi pressionada
STOP ke durante o auto ajuste, e 0 auto ajuste -
Y foi interrompido.
Er- 04
Resistance
O auto ajuste ndo foi completo den- | « Verifique os dados entrados
Er - 05 tro do tempo especificado. * Verifique o cabeamento do motor

No-Load Current

O resultado do auto ajuste esta fora
do range especificado.

* Se 0 motor ¢ a maquina estao
conectados, desconecte-os

Er - 08
Rated Slip
* Diminua C1-01 o
Er - 09 O motor ndo acelera no tempo espe- ‘ t‘g‘ Frﬁzlltee\/]g;-(?sl) ¢L7-02 (Limite de
Accelerate cificado. d o <
* Se 0 motor e a maquina estdo
conectados, desconecte-os
¢ Aumente C1-01
A referéncia de torque esta muito alta » Verifique os dafios entrados (par-
o o ticularmente o nimero de pulsos do
Er-11 (100%) durante a aceleragao. encoder e o nimero de polos do
Motor Speed Detectado quando A1-02=3 (controle motor) p
vetorial em malha aberta). + Se 0 motor ¢ a maquina estio
conectados, desconecte-os.
*A corrente excedeu o valor da cor- ] )
Er-12 rente nominal. * Verifique o cabeamento do Drive e
I-det. Circuit *Algumas das fases na saida esta a montagem.
aberta.
O auto ajuste ndo foi completo den-
Er - 13 tro do tempo especificado.

Leakage Inductance Fault

O resultado do auto ajuste esta fora
do range especificado.

* Verifique o cabeamento do motor.

End - 1
V/f Over Setting

A referéncia de torque excedeu
100%, e o torque sem carga excedeu
70% durante o auto ajuste.

* Verifique e corrija os ajustes do
motor.

* Se 0 motor e a maquina estdo
conectados, desconecte-os.
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(Continued)

Table 6.4 Displays de falha do auto ajuste

Display do operador digital Causa provavel Acao corretiva
Os resultados do auto ajuste exce-
deram o range de ajuste para uma * Verifique os dados de entrada.
End -2 constante do usudro, entdo um ajuste | « Verifique o cabeamento do motor.
Saturation temporario foi feito para o coefi- * Se 0 motor € a maquina estdo
ciente de saturagdo do niicleo do conectados, desconecte-os.
motor.
. * Verifique os valores de entrada
End - 3 O valor da corrente nominal setada q Iment lor d "
Rated FLA Alm esté muito alto. (especialmente o valor da corrente

nominal).
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Falhas da funcao de cépia do operador digital

Estas falhas ocorrem durante a fungio de cdpia do operador digital. Quando uma falha ocorre, o contetido da falha ¢ mostrada
no operador digital. Nenhuma saida de alarme ou falha ira acionar.

Table 6.5 Falhas da fung&o de cépia do operador digital
Funcao DIEREY dciigitglperador Causas provaveis Acao corretiva
PRE 03-01 esta setado em 1 para gravar Ajuste 03-02 em 1 para habilitar a
parametros, quando o operador digital estd | gravagdo de pardmetro com o operador
READ IMPOSSIBLE protegido contra escrita (03-02 = 0). digital.
Fungao IFE A leitura do arquivo de dados do Drive tem | * Tente a leitura novamente (03-01=1).
leitura um tamanho errado, indicando dado cor- * Cheque o cabo do operador digital.
(READ) READ DATA ERROR rompido. » Troque o operador digital.
RDE A gravagao dos dados do Drive na » Uma baixa tens@o no Drive foi detectada.
DATA ERROR EEPROM do operador digital foi executada | * Repita a leitura.
com insucesso. * Troque o operador digital.
CPE (Ci)l gé?:n?:(grg;g;ei:gfjg goesrggt(‘:r’zgf (ié- Utilize o dado armazenado para o produto
ID UNMATCHED tal P & (F7) e a versdo do software (U1-14).
VAE A poténcia do Drive é diferente da poténcia | Utilize o dado armazenado para a mesma
INV. KVA UNMATCH dos dados armazenados no operador digital. | poténcia do Drive (02-04).
3 O método d trole do Dri do dad
Fu'ng‘ao CRE arrrr?;z;)n: doencoo:)l r:rz do(; dirli\t/zleSQS di?e? Utilize o dado armazenado para 0 mesmo
copia | CONTROL UNMATCHED p & método de controle do Drive (A1-02).
(COPY) rentes.
CYE O ajuste de um parametro escrito no Drive . _
PY ERROR era diferente do escrito no operador digital. Tente a cépia novamente (03-01=2).
CSE Ao completar a fungdo copia, o checksum
SUM CHECK ERROR do dado no Drive ¢ diferente do checksum | Tente a copia novamente (03-01=2).
do dado no operador digital.
cilrlrrllg;lroa VYE O valor setado no operador digital ¢ o do Tente a comparagdo novamente (03-01=3)
(VER‘;FY) VERIFY ERROR Drive sdo diferentes. parag '
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Solucoes de problemas

Por causa de erros de parametrizagdo, de cabeamento, etc., o Drive e o motor podem néo rodar conforme o esperado quando o
sistema for startado. se isto ocorrer, utilize esta se¢do como referéncia e tome as medidas cabiveis.

Se ocorrer uma mensagem de falha ou alarme, va para a tabela 6.1 ¢ a tabela 6.2.

€ Se um parametro nio puder ser ajustado

mO display nao se altera ao pressionar as teclas CIMA ou BAIXO.

O Drive esta rodando (modo drive).

Ha alguns parametros que ndo podem ser alterados durante a operagdo. Remova o comando Rodar e entdo ajuste o parametro.

A entrada de habilitagao da escrita do parametro esta inativo.

Isto ocorre quando a "Habilitagdo da escrita do parametro" (valor ajustado: 1B) ¢ setado como uma entrada digital multi-
funcdo (H1-01 a H1-05). Se o terminal estd aberto, os pardmetros do Drive ndo poderao ser ajustados. Feche este terminal e
entdo altere este parametro.

A senha néo é valida (Somente quando um parametro é setado).

Se o pardmetro A1-04 (Password) e A1-05 (Ajuste do password) sdo diferentes, os pardmetros para o modo de inicializagdo
ndo poderdo ser alterados. Entre com a senha correta em A1-04.

Caso nio se recorde da senha, entre no parametro A1-05 (Ajuste do password) pressionanado as teclas Shift/Reset e a tecla
Menu ao mesmo tempo no pardmetro A1-04. Troque a senha e coloque a nova senha no parametro A1-04.

BOPEO01 até OPE11 é mostrado no display.

O valor setado nos parametros estdo incorretos. Verifique a tabela 6.3 Displays dos erros OPE neste capitulo e corrija o ajuste.

BCPF00 ou CPF01 é mostrado no display.

Esta falha ¢ um erro de comunicag@o com o operador digital. A conexdo entre o operador digital e o Drive esta com alguma
falha. Remova o operador digital e entio reinstale-o.
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€ Se o motor nio rodar adequadamente
mEsteja certo que o operador digital esta conectado corretamente .

BO motor ndo roda ao ser pressionada a tecla RUN no operador digital.

As seguintes causas sdo possiveis:

O modo local/remoto nao esta setado adequadamente.
O status dos LEDs SEQ e REF devem estar desligados no modo local. Pressione a tecla LOCAL/REMOTE para altera-las.

O Drive nao esta no modo drive.

Se o Drive ndo estiver no modo drive, o motor nao rodara. Pressione a tecla MENU e entio pressione a tecla DATA/ENTER. O
Drive esta agora no modo drive.

O comando de velocidade esta muito baixo.
Se o comando de velocidade for menor que o valor setado em E1-09 (Frequéncia minima), o motor ndo rodara.

Aumente o comando de velocidade para no minimo o valor de E1-09

BO motor ndo roda ao entrar com um comando rodar externo.

As seguintes causas sdo possiveis:

O Drive nao esta no modo drive.

Se o Drive nao estiver no modo drive, o motor ndo rodara. Pressione a tecla MENUe entdo pressione a tecla DATA/ENTER. O
Drive esta agora no modo drive.

O modo local/remoto nao esta setado adequadamente.
O status dos LEDs SEQ e REF devem estar desligados no modo local. Pressione a tecla LOCAL/REMOTE para altera-las.

O comando de velocidade esta muito baixo.
Se o comando de velocidade for menor que o valor setado em E1-09 (Frequéncia minima), o motor nao rodara.

Aumente o comando de .velocidade para no minimo o valor de E1-09

mO motor para durante a aceleragao ou ao conectar uma carga.

A carga deve estar muito pesada. O limite de resposta do motor pode ser excedido pela prevengdo de stall ou a fungio de
torque boost automatico se a aceleragdo estiver muito rapida. Aumente o tempo de aceleragdo (CI-01) ou diminua a carga do
motor.

B O motor s6 roda em uma direcao.

"Proibi¢do de rodar reverso" pode estar ativo. Se b1-04 estiver setado em 1, o Drive ndo aceitard qualquer comando rodar
reverso.
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€ Se a dire¢do do motor esta invertida

Se o motor roda na diregdo inversa, a fiagdo de saida do Drive pode estar incorreta. quando o Drive opera na diregdo avante,
esta dire¢do dependera no tipo de motor e do fabricante, entdo verifique as especifica¢cdes do motor.

A dire¢do do motor pode ser invertida ao trocar qualquer uma das fases U/TI, V/T2, e W/T3.

€ Se o motor entrar em Stall ou a aceleragio esta muito lenta

BA prevencao de stall durante a acelerag¢ao esta muito baixa.

Se o valor setado em L3-02 (Nivel da prevengao de stall na aceleracdo) estd muito baixo, o tempo de aceleracdo serd aumen-
tado. Verifique se o tempo ajustado estd adequado e que a carga ndo estd muito pesada para o motor.

HA prevengao de stall durante a operagao esta muito baixa.

se o valor setado em L3-06 (Nivel da prevengdo de stall durante a operaagdo) esta muito baixo, a velocidade e o torque seerdo
limitados. Verifique se estes valores sdo adequados..

€ Se o motor opera em uma velocidade maior que a referéncia de velocidade

As seguintes causas sdo possiveis:

BUm sinal esta presente no terminal A2 “comando de velocidade” (corrente).

Se 0 modo PID for: b5-01 =1 a 4, a frequéncia de saida sera alterada para regular de acordo com um proceso variavel com o
setpoint desejado. O PID pode elevar a velocidade até a velocidade maxima (E1-04).

@ Se a desaceleracdao do motor esta lenta

As seguintes causas sdo possiveis:

BA desaceleragao é longa, mesmo utilizando um resistor de frenagem.

As seguintes causas sdo possiveis:

“Prevencgéao de stall durante a desaceleragao” esta habilitada.

Ao conectar um resistor de frenagem, ajuste o parametrol.3-04 em 0 (desabilitado) ou 3 (com resistor de frenagem). quando
este parametro estiver setado em 1 (habilitado), a funcdo de prevencéo de stall interferira no resistor de frenagem.

O tempo de desaceleragido esta muito curto.

Verifique o tempo de desaceleracdo ativo (parameetro C1-02, C1-04, C1-06, ou C1-08).

O torque do motor é insuficiente.

Se os parametros estiverem corretos e nao ha falha de sobretensdo, entdo a poténcia do motor esta insuficiente.
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O limite de torque foi alcangado.

Quando o limite de torque é alcancado (L7-01 a L7-04), o torque do motor sera limitado. Isto aumentara o tempo de desacele-
ragdo. Verifique se o valor setado para este torque ¢ adequado.

Se em uma das entradas analogicas for setada em limite de torque (parametros H3-09 ou H3-05 setados em 10, 11,12 ou 15)
verifique se o valor setado nestas entradas sdo adequados.

€ Se o eixo vertical “escorrega” ao aplicar o freio mecanico

A sequéncia do freio esta incorreta.

Para certificar-se que o freio esta “segurando”, ajuste a detec¢@o de frequéncia 2 (H2-01 = 5) para os terminais de saida digital
multi-fung@o (M1 e M2) para que os contatos desenergizem quando a frequéncia de saida for maior que L4-01 (3.0 a 5.0 Hz).
(os contatos acionam abaixo do valor de L4-01).

Ha uma histerese na deteccdo de frequéncia 2 (por exemplo, largura da detecgdo de frequéncia L4-02 = 2.0 Hz). Altere este
sinal para aproximadamente 0.5 Hz se ha uma queda da carga durante a parada. Nao utilize o contato de saida rodando (H2-01
= 0) para o sinal do freio ON / OFF.
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€ Se o motor sobreaquecer

As seguintes causas sdo possiveis:

BA carga esta muito pesada.

Se a carga do motor estd muito pesada e o torque excede o valor do torque nominal, o motor certamente sobreaquecera. reduza a
carga do motor o aumente os valores de aceleragdo/desaceleracdo, ou ainda aumente a poténcia do motor.

HA temperatura ambiente esta muito alta.

As caracteristicas do motor sdo determinadas também pela temperatura do ambiente em que esta trabalhando. O motor
sobreaquecera se roda continuamente no torque nominal em um ambiente onde a temperatura maxima do Drive é excedida.
Reduza a temperatura ambiente ao redor do motor.

mO auto-ajuste nao foi executado em modo vetorial.

O controle vetorial ndo funciona adequadamente se o auto ajuste ndo for executado corretamente. Execute o auto ajuste, ou insira
os valores do motor préviamente calculados. Ou entdo, altere o método de controle (A1-02) para controle V/f (0 ou 1).

@ Se dispositivos periféricos como CLP’s s3o influenciados pela energizagio ou
ao rodar o Drive

As seguintes solugdes sdo possiveis:

1. Reduza a selegdo da frequéncia portadora (C6-02). Isto ajudara a reduzir o ruido de chaveamento.

2. Instale um filtro de ruido na entrada do Drive.

3. Instale um filtro de ruido na saida do Drive.

4. Utilize conduite. O ruido elétrico sera absorvido pelo metal, entdo passe os cabos de poténcia do Drive em um conduite ou
em um cabo com malha.

Aterre o Drive e o motor.

6. Separe o cabeamento de poténcia com o de controle.

v

€ Se ha vibragido mecanica

Utilize as seguintes informacaoes para quando houver vibragdo mecénica:

B A aplicacao esta emitindo ruidos audiveis anormais.

As seguintes causas sio possiveis:

Deve haver ressonancia entre a frequéncia natural do sistema mecanico e a frequéncia portadora.

Para prevenir este tipo de ressonancia, ajuste a frequéncia portadora nos parametros C6-02 a C6-05.

Deve haver ressonancia entre a frequéncia natural do sistema mecéanico e a frequéncia de saida do Drive.

Para prevenir este tipo de ressonéncia, utilize a fungdo de pulo de frequéncia nos parametros d3-01 a d3-04.
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W Estido ocorrendo oscilagées no modo vetorial em malha aberta.

Os ajustes dos pardmetros de compensacéo de torque devem estar incorretos para esta maquina. Mude os ganhos para niveis
mais efetivos ajustando os parametros C4-01 (Ganho de compensagdo do torque), C4-02 (Tempo da compensagao de torque),
C2-01 (Tempo da curva S no inicio da aceleragdo), e C3-02 (Tempo de atraso primario) nesta ordem. Diminua os valores dos
ganhos e aumente os tempos.

Hm Estao ocorrendo oscilagées no modo V/.

Os ajustes dos parametros de compensacao de torque devem estar incorretos para esta maquina. Mude os ganhos para niveis
mais efetivos ajustando os parametros C4-01 (Ganho de compensagao do torque), C4-02 (Tempo da compensagao de torque),
C2-01 (Tempo da curva S no inicio da aceleracgao), e C3-02 (Tempo de atraso primario) nesta ordem. Diminua os valores dos
ganhos e aumente os tempos.

B Estao ocorrendo oscilagées no modo V/f com realimentagao pelo encoder.

O ajuste do pardmetro de ganho proporcional ASR (C5-01) pode estar incorreto para esta maquina. Se a oscilag@o nao for eli-
minada por este pardmetro, ajuste o parametro n1-01 = 0. Entdo tente ajustar o ganho novamente.

B Estao ocorrendo oscilagées no modo vetorial de fluxo.
O ajuste de ganho pode estar insuficiente. Ajuste os varios tipos de ganhos ASR.

Se o auto ajuste ndo foi executado, o controle vetorial ndo terd uma resposta correta.

BEstao ocorrendo oscilagdes no controle PID.

Se houverem oscilagdes durante o controle PID, verifique o ciclo da oscilagdo e ajuste individualmente os parametros P, I, ¢ D.

O auto ajuste nao foi executado no modo de controle vetorial.

*O controle vetorial ndo funciona se o auto ajuste ndo foi excutado. execute o auto ajuste, ou insira os
valores do motor através de calculos manuais.
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€ Se o motor roda mesmo quando o drive esta em Stop

Se o motor roda mesmo quando o Drive esta em stop, a frenagem por inje¢do de corrente CC pode ser insuficiente. se 0 motor
continua a rodar em baixas velocidades, sem antes parar apds o Drive ser parado, isto significa que a frenagem por inje¢cdo CC
ndo esta desacelerando o motor completamente. Ajuste a frenagem CC como segue:

¢ Aumente o parametro b2-04 (Tempo de frenagem CC na parada).

¢ Aumente o parametro b2-02 (Corrente de frenagem CC).

@ Se zero volts é detectado quando o motor é iniciado, ou este entra em stall.

Pode ocorrer a geragdo de 0 V (tensdo no circuito principal), além do motor entrar em stall se o motor foi acionado ¢ a frena-
gem CC ndo foi o suficiente.

Isto pode ser prevenido se reduzirmos a rotagdo da frenagem CC na partida. Aumente o pardmetro b2-03 (Tempo de inje¢do
CC na partida).

@ Se a frequéncia de saida ndo chega na frequéncia de referéncia

B O comando de velocidade esta dentro do range do pulo de frequéncia.

Quando a fungéo de pulo de frequéncia ¢ utilizada, a frequéncia de saida ndo altera dentro do range do pulo de frequéncia. Ve-
rifique os pardmetros de pulo de frequéncia (parametros d3-01 a d3-03) e largura do pulso de frequéncia (pardmetro d3-04).

mO limite superior da referéncia de frequéncia foi atingido.

O limite superior da referéncia de frequéncia € determinado pela seguinta féormula:
limite sup. ref. = Frequéncia maxima de saida (E1-04) % Limite superior da referéncia de frequéncia (d2-01) / 100

Esteja certo que estes parametros estdo corretos.
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Procedimento de teste do circuito principal

Antes de executar qualquer manutengdo, esteja certo que o inversor esta desenergizado, e que seus cabos estdo desconectados. Nesta situ-
acdo, os capacitores ficardo carregados por alguns minutos. O LED Charge ira se enfraquecer até que a tenséo no barramento CC seja menor
que 10Vcc. Para certificar-se que o inversor esta totalmente descarregado, mega entre os barramentos negativo e positivo com um voltimetro
setado na escala Vcc.

Table 6.6 Procedimento de teste do circuito principal

Check Procedimento

1. Ajuste o voltimetro para a escala CC.
2. Mega entre [J 1 e (-) com o seguinte cuidado:
Medindo a tensdo do barramento CC Coloque a ponta positiva (vermelha) em O 1.
Coloque a ponta negativa (preta) em (-).
3. Se a tensdo medida for < 10Vdc, é seguro abrir o Drive.
Se ndo, aguarde até que o barramento CC esteja completamente descarregado.

Os diodos de entrada, retificam ou transformam a tensdo de entrada trifasica CA em uma ten-

sdo DC .

1. Coloque o multimetro na escala Diodo.

2. Coloque a ponta positiva (vermelha) no terminal R/L1.
Coloque a ponta negativa (preta) no terminal [J 1.
A leitura esperada ¢ algo em torno de 0,5V.

3. Coloque a ponta positiva (vermelha) no terminal S/L2.
Coloque a ponta negativa (preta) no terminal [J 1.
A leitura esperada ¢ algo em torno de 0,5V.

4. Coloque a ponta positiva (vermelha) no terminal T/L3.
Coloque a ponta negativa (preta) no terminal [J 1.
A leitura esperada ¢ algo em torno de 0,5V.

5. Coloque a ponta positiva (vermelha) no terminal R/L1.
Coloque a ponta negativa (preta) no terminal (-).
A leitura esperada ¢ OL no display.

6. Coloque a ponta positiva (vermelha) no terminal S/L2
Coloque a ponta negativa (preta) no terminal (-).
A leitura esperada ¢ OL no display.

7. Coloque a ponta positiva (vermelha) no terminal T/L3.
Coloque a ponta negativa (preta) no terminal (-).
A leitura esperada ¢ OL no display.

8. Coloque a ponta positiva (vermelha) no terninal (-).
Coloque a ponta negativa (preta) no terminal R/L1.
A leitura esperada ¢ algo em torno de 0,5V.

9. Coloque a ponta positiva (vermelha) no terninal (-).
Coloque a ponta negativa (preta) no terminal S/L2.
A leitura esperada ¢ algo em torno de 0,5V.

10. Coloque a ponta positiva (vermelha) no terninal (-).

Coloque a ponta negativa (preta) no terminal T/L3.
A leitura esperada ¢ algo em torno de 0,5V.

Diodos de entrada
(D1-D12 ou Q1)

(Continua na pag. seguinte)
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Table 6.6 Procedimento de teste do circuito principal

Check Procedimento

(Continuacio da pagina anterior)
11. Coloque a ponta positiva (vermelha) no terminal [ 1.
Coloque a ponta negativa (preta)no terminal R/L1.
A leitura esperada ¢ OL no display.
Diodos de entrada 12. Coloque a ponta positiva (vermelha) no terminal [ 1.
(D1-D12 ou QI) Coloque a ponta negativa (preta)no terminal S/L2.
A leitura esperada ¢ OL no display.
13. Coloque a ponta positiva (vermelha) no terminal [J 1.
Coloque a ponta negativa (preta)no terminal T/L3.
A leitura esperada é OL no display.

O resistor de pré-carga trabalha em conjunto com o contator de pré-carga a fim de atrasar a
carga do capacitores do barramento CC minimizando, assim a corrente sobre eles, logo que o
Resistor de pré-carga Drive ¢ energizado.

(R1, R2, 6PCB) 1. Faga uma inspe¢do visual. Verifique por algum dano fisico.
2. Ajuste o multimetro para a escala Rx1.

3. Se o resistor estiver danificado, o valor medido sera infinitos ohms.

A func¢do do contator de pré-carga é criar um bypass no resistor de pré carga assim que a ten-

sdo no barramento CC chegar no seu nivel normal.

1. Faga uma inspe¢do visual. verifique por algum dano fisico.

2. Ajuste o multimetro para a escala Rx1.

3. Para Drives com contator soldado na placa, verifique se a resisténcia nos contatos ¢ infinita.

4. Para Drives sem contator soldado na placa, pressione o botdo do contator, e verifique se a
resisténcia nos contatos ¢ nula.

5. Para Drives sem contator soldado na placa, solte o botdo do contator, e verifique se a
resisténcia nos contatos ¢ infinita.

Contator de pré-carga 6. Para Drives com contator soldado na placa, verifique se a bobina do contator mede algo em

(K1) torno de 300 ohms.

7. Em Drives sem contator soldado na placa, verifique se a bobina do contator mede algo em
torno de 175 ohms.

8. Em Drives sem contator soldado na placa, verifique se a bobina auxiliar mede algo em
torno de 2,2Mohms.

O fusivel do barramento CC ¢ localizado na parte negativa do barramento CC. este fusivel é

utilizado para proteger os componentes do circuito principal no caso de curto nos transistores

de saida. Se este fusivel estiver aberto, no minimo um dos transistores de saida esta danificado.

Quando estes se danificam, existe um curto entre as partes positiva e negativa do barramento

Fusivel do barramento CC CC. O fusivel ndo protege os transistores, mas sim o restante do circuito principal contra a cor-
(FD) rente alta durante este curto. Jamais troque o fusivel do barramento CC sem antes medir os

transistores de saida..

1. Ajuste o multimetro para a escala Rx1.

2. Coloque uma das pontas do multimetro em cada um dos lados do fusivel.

3. Se o fusivel estiver ok, o valor medido sera zero ohms.
Se o fusivel ndo estiver ok, o valor medido serdo infinitos ohms.
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Table 6.6 Procedimento de teste do circuito principal

Check Procedimento

Os transistores de saida tém a fung@o de chavear a tensdo do barramento CC a fim de permitir
que a corrente flua para o motor.
1. Ajuste o multimetro para a escala diodo.
2. Coloque a ponta positiva (vermelha) no terminal U/T1.
Coloque a ponta negativa (preta) no terminal [J 1.
A leitura esperada ¢ algo em torno de 0,5V.
3. Coloque a ponta positiva (vermelha) no terminal V/T2.
Coloque a ponta negativa (preta) no terminal [J 1.
A leitura esperada ¢ algo em torno de 0,5V.
4. Coloque a ponta positiva (vermelha) no terminal W/T3.
Coloque a ponta negativa (preta) no terminal [J 1.
A leitura esperada é algo em torno de 0,5V.
5. Coloque a ponta positiva (vermelha) no terminal U/T1.
Coloque a ponta negativa (preta) no terminal (-).
A leitura esperada ¢ OL no display.
6. Coloque a ponta positiva (vermelha) no terminal V/T2.
Coloque a ponta negativa (preta) no terminal (-).
A leitura esperada ¢ OL no display.
. Coloque a ponta positiva (vermelha) no terminal W/T3.
Coloque a ponta negativa (preta) no terminal (-).
A leitura esperada ¢ OL no display.
8. Coloque a ponta posisitva (vermelha) no terminal (-).
Coloque a ponta negativa (preta) no terminal U/T1.
A leitura esperada ¢ algo em torno de 0,5V.
9. Coloque a ponta posisitva (vermelha) no terminal (-).
Coloque a ponta negativa (preta) no terminal W/T2.
A leitura esperada ¢ algo em torno de 0,5V.
10. Coloque a ponta posisitva (vermelha) no terminal (-).
Coloque a ponta negativa (preta) no terminal W/T3.
A leitura esperada ¢ algo em torno de 0,5V.

Transistores de saida

(Q1-Q12) 7

11. Coloque a ponta positiva (vermelha) no terminal [I 1.
Coloque a ponta negativa (preta) no terminal U/T1.
A leitura esperada ¢ OL no display.

12. Coloque a ponta positiva (vermelha) no terminal [J 1.
Coloque a ponta negativa (preta) no terminal V/T2.
A leitura esperada ¢ OL no display.

13. Coloque a ponta positiva (vermelha) no terminal [J 1.
Coloque a ponta negativa (preta) no terminal W/T3.
A leitura esperada ¢ OL no display.

Todos os Drives t€ém um fusivel para seu circuito de controle.
1. Ajuste o multimetro para a escala Rx1.
Fusivel de controle 2. Coloque uma das pontas do multimetro em cada um dos lados do fusivel.

3. Se o fusivel estiver ok, o valor medido sera zero ohms.
Se o fusivel néo estiver ok, o valor medido serdo infinitos ohms.
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Table 6.6 Procedimento de teste do circuito principal

Check Procedimento

Os ventiladores internos e do dissipador refrigeram tanto o dissipador como os modulos de
transistor do Drive .
1. Faga uma inspe¢do visual para ver se os ventiladores estdo girando corretamente.
2. Se ndo estiverem danificados, teste-os com um multimetro.
Ventiladores 24Vdc 3. Ajuste o multimetro para a escala Rx1.
4

(Dissipador e interno) . Mega entre os terminais do motor. Caso o valor medido for zero ohms, o motor do ventila-

dor esta em curto. Caso o valor medido for infinitos ohms, o motor do ventilador esta
aberto.

5. Se o ventilador ndo estiver funcionando, desconecte-o do Drive e aplique 24Vdc para testar
0 motor.

Os ventiladores do dissipador refrigeram o dissipador a fim de retirar o calor do Drive.
1. Faga uma inspe¢do visual para ver se os ventiladores estdo girando corretamente.

2. Se ndo estiverem danificados, teste-os com um multimetro.
Ventiladores 230/240Vac 3. Ajuste o multimetro para a escala Rx1.
(Dissipador) 4. Mega entre os terminais do motor. Caso o valor medido for 500 ohms, o ventilador esta ok.

Caso o valor medido for infinitos ohms, o motor do ventilador esta aberto.
5. Se o ventilador ndo estiver funcionando, desconecte-o do Drive e aplique 230/240Vac para
testar o motor.

drives de alta poténcia possuem um fusivel no ventilador. Ele esta localizado na placa de gate
drive (3PCB) ou na placa de mudanga de tens@o do transformador (8PCB). Se este fusivel
estiver aberto, entdo os ventiladores 230/240Vac podem estar danificados.
Fusivel do ventilador 1. Ajuste o multimetro para a escala Rx1.
2. Coloque as pontas do multimetro em ambos os lados do fusivel.
3. Se o fusivel estiver ok, o valor medido sera zero ohms.

Se o fusivel ndo estiver ok, o valor medido sera infinitos ohms.
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Informacgoes sobre o carimbo de data

Esta informagao ¢é utilizada para determinar quando o Drive foi fabricado, a fim de verificar se ele estd dentro de seu periodo
de garantia. O carimbo de data esta localizado na parte inferior direita do Drive.

LN
= —x 'V

Fig 6.1 Localizagéo do carimbo de data

00.7.22 | «— Data de Fabricagao
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Capitulo 7
Manutencao

Este capitulo descreve a manutengéo basica e a inspeg¢ao do Drive. Por favor, siga
estas instrugdes para ter certeza que o Drive recebe a manutengdo adequada para
manter a boa performance no geral.

INSPEGA0 PeriodiCa .......ccceeeeieeeiiiie e 7-2
Manutengao preventiva ..........cccceeeeieeeeeeeeeceeeee 7-3
Manutencao periddica das pegas........ccceeeeevevvveeeeeeeeevnnnnnn.. 7-4
Troca do ventilador ..., 7-5
Removendo e montando o cartdo de bornes ...................... 7-7
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Inspecao periodica

Verifique os seguintes itens durante a manutengao periddica.

¢ O motor ndo deve estar vibrando ou fazendo ruidos anormais.

¢ Nao deve haver geragdo anormal de calor do Drive ou motor.

* A temperatura ambiente deve estar dentro do range especificado (-10°C a 40°C).

* O valor da corrente de saida no monitor U1-03 ndo deve estar maior que a corrente nominal do Drive ou do motor por um
longo periodo de tempo.

¢ O ventilador do Drive deve estar funcionando normalmente.

Antes de fazer qualquer cheque de manutencio, esteja certo que a entrada trifasica do inversor esta desenergizada. com o
Drive sem poténcia, os capacitores do barramento CC devem estar com a tensdo menor que 10Vcc. Para certificar-se que o
barramento esta descarregado, mega entre + ¢ - com um multimetro na escala CC. Nao toque nos terminais no exato momento
que desenergizar o Drive.

Table 7.1 Inspec¢bes periddicas com o Drive desenergizado

ltem Inspecao Acao corretiva
Terminais externos, parafu- Todos os parafusos estdo apertados? Aperte os parafusos firmemente.
508, conectores,etc. Todos os conectores estio apertados? Reconecte os conectores soltos.

Limpe a sujeira ou a poeira dos ventiladores com uma pistola

Ventiladores Os ventiladores estdo sujos ou com poeira? s
de ar comprimido.

Placa de controle
Plada de terminais Existe alguma sujeira condutiva ou dleo Limpe a sujeira ou a poeira das placas com uma pistola de ar
Placa de poténcia nas placas? comprimido. Caso ndo consiga limpa-las, troque a placa
Placa de gate drive

Diodos de entrada
IPMs
Transistores de saida

Existe alguma sujeira condutiva ou dleo Limpe a sujeira ou a poeira das placas com uma pistola de ar
nas placas? comprimido. Caso ndo consiga limpa-las, troque a placa

Capacitores do barramento | Existem irregularidades como odor ou des-

cC coloragio? Troque os capacitores ou o Drive

Energize o Drive e execute a seguinte inspecao

Table 7.2 Inspegdes com o Drive energizado

Item Inspecao Acéo corretiva

Ha algum ruido ou vibrag@o anormal, ou o tempo
Ventiladores operacional ultrapassou 20.000 horas. Verifique Ul- Troque o ventilador
40 para o tempo operacional do ventilador.
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Manutencgao preventiva

Table 7.3 Manutencgao Preventiva

Pontos de inspecao ltem Pontos de checagem de 3 a 6 meses Anual-
mente
Temperatura ambiente X
. Umidade X
Ambiente Poeira X
Gas corrosivo X
Geral Oleo X
Equipamento Vibragao anormal ou ruido X
Fonte de poténcia AC g(i)rl%uito principal e tensdo de con- X
Parafusos frouxos X
B Pontos quentes nas pegas X
Conexdes, cabeamento e condu- | Corrosio X
tores Conduites X
Rachaduras, quebra ou descoloragao §
Transformadores ¢ reatores Descoloragdo ou ruido X
Circuito de poténcia & Terminais Frouxos, danificados X
dispositivos
) Com rachaduras, quebrado ou com X
Capacitores do barramento CC | expansdo X
Capacitancia e isolacdo X
Relé Ruido X
eles e contatores Descoloragio dos contatos X
Resistores de pré carga %?:(s:}clgﬂ;)rsi dos §
. ~ Corrente/velocidade da ref. de freq. X
Circuitos de controle Operagao Operacdo dos contatos de 1/O X
. . Ruido anormal X
S1stem';1adg refrige- Ventiladores e dissipadores Conectores frouxos X
céo X
LEDs ) X
Display/teclado Operador digital gﬁll(zrrieosn(aiﬁ ;arél: gg?gj ado X e
Limpeza X

Se o drive estiver sobre as seguintes situa¢des, a inspe¢do deve ser feita mais regularmente:

Altas temperaturas ambiente, umidade ou altitudea acima de 1000m.

Ciclos de operagao muito curtos (com acelerag@o e desaceleragdo muito rapidas).

Flutuacdes da entrada AC ou da carga.

Vibragdo excessiva e/ou colisdo da carga.

Ambiente empoeirado, incluindo p6, cavacos, sais, acido sulfurico.

Condi¢des de armazenamento pobres.
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Manutencao periodica das pecas

A fim de manter o Drive operando normalmente durante um longo periodo, e também prevenir o tempo inoperante devido a
um defeito, é necessario executar inspegdes periddicas e trocar as pegas de acordo com a sua vida 1til.

Os dados indicados na seguinte tabela devem ser usados apenas como guia. a inpe¢do periddica pode variar dependendo das
condic¢des do ambiente e de seu uso.

Table 7.4 Guia de substituicdo de pegas
Peca Periodo de troca padrao Método de troca
Ventiladores 2 a 3 anos (20.000 horas) Troque por um novo

Troque por um novo (verifique a necessidade de troca)

Capacitores do barramento CC 5 anos

Verifique a necessidade de troca

Contator de pré-carga

Fusiveis 10 anos Troque por um novo

Troque as placas (verifique a necessidade de troca)

Capacitores das placas 5 anos

Note:O periodo padrao de troca ¢ baseado nas seguintes condigdes:
Temperatura ambiente: Média anual de 30°C
Fator de carga: 80% no maximo
Tempo de operagdo: 12 horas no maximo por dia
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Troca do ventilador

€ Modelos CIMR-F7U20P4 ao 2018 e 40P4 ao 4018

Um ventilador esta anexado a parte inferior do Drive. Abaixo esta o esquema para troca-lo em caso de defeitos.

ERemovendo o ventilador

1.
2.

W

Sempre desenergize o Drive antes de retirar ou instalar o ventilador.

Pressione os lados direito e esquerdo da capa do ventilador na direcdo das setas “1” e entdo puxe o ventilador na dire¢ao
da seta “2”.

Puxe o cabo conectado no ventilador da capa do ventilador e entdo desconecte o conector de poténcia. Veja figura 7.1.
Abra a capa do ventilador na direcdo das setas “3” e entdo retire o ventilador.

Diregéo do fluxo

Conector dear

de poténcia

1
Capa do ventilador

Fig 7.1 Procedimento de troca do ventilador

HInstalando o ventilador

1.

Anexe a capa do ventilador no novo ventilador. Esteja certo que a diregdo do fluxo de ar ¢ a mesma da setas na parte inte-
rior do Drive.

Conecte o conector e insira-o juntamente com o cabo na capa do ventilador.

3. Reinsira a capa no Drive. Esteja certo que ela encaixa totalmente no Drive.
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€ Modelos CIMR-F7U2022 ao 2110 e 4030 ao 4300

Estes Drives tém um ventilador interno, além do ventilador do dissipador. O ventilador do dissipador ¢ anexado ao topo do dis-
sipador dentro do Drive. Os ventiladores podem ser trocados sem a necessidade de retirar o Drive do painel em que esta insta-
lado.

Removendo o ventilador do dissipador

1.
2.
3.

4.
5.
6.

Sempre desenergize a entrada antes de remover ou instalar o ventilador do dissipador.

Remova a tampa dos terminais, tampa do Drive, e o Operador digital.

Retire a trava da placa de controle (se necessario). Retire todos os cabos da placa de controle e retire o conector de potén-
cia do ventilador na placa (13 PCB) posicionado préximo ao topo do Drive.

Retire o conector de poténcia do ventilador na placa gate driver (3PCB) posicionado na traseira do Drive.

Retire o parafuso da carcaca do ventilador e retire-o do Drive.

Retire o ventilador da carcaga.

Instalando o ventilador no dissipador

Apbs anexar um ventilador novo, inverta o procedimento anterior para montar o ventilador.

Diregdo do fluxo de ar

Capa do ventilador

Fig 7.2 Procedimento de troca do ventilador
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Removendo e montando o cartao de bornes

O cartdo de bornes pode ser removido e montado sem a necessidade de desconectar a fiagdo de conrole.

Sempre confirme se o Drive esta desenergizado e o LED charge esta apagado antes de remover ou mon-

IMPORTANTE tar o cartao de bornes.

ERemovendo o cartdao de bornes

1.) Retire a tempa dos terminais.

2.) Retire o operador digital.

3.) Retite os fios conectados em FE e/ou NC no cartio de bornes.

4.) Solte os parafusos nas partes esquerda e direita nos lado esquerdo e direito do cartio de bornes.

5.) Puxe o cartdo para fora na direg@o da seta na figura abaixo.

EMontando o cartdao de bornes
Faga o procedimento reverso ao de remogao do cartdo de bornes.

Confirme se o cartdo de bornes e a placa de controle se encaixam on conector CN8 antes de inseri-lo.

Parafuso : Parafuso

Fig 7.3 Procedimento de remocao do cartdo de bornes
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Apéndice A
Parametros

Este apéndice lista os nomes e numeros de todos os pardmetros, juntamente com
a descricdo de cada um deles.

Lista dOs par@metros ..........couuiiiieiiiiiiiie e A-3

Alguns parametros nas tabelas a seguir ndo estdo disponiveis para todos os métodos de controle (A1-02).
Verifique se o parametro a ser alterado esta disponivel no método de controle selecionado.

V/F V/F com encoder Vetorial em malha aberta Vetorial de fluxo

Q Q A

Q: Parametros que podem ser alterados ¢ monitorados tanto no Ajuste rapido quanto no menu de Programagéo avangada
A: ParAmetros que podem ser alterados e monitorados somente no menu de Programacao avancada

-: Parametros que nao podem ser alterados ou monitorados no método de controle selecionado
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Lista de parametros

Table A.1 Lista de parametros

Método de controle:

Namero Nome do parametro Faixa Ajuste Vetor.
do par Descrigéo de de : Vetor.
A Nome no display . o VIF em
parametro ajuste fabrica V/IF de
c/pg | malha
fluxo
aberta
Inicializagao
Selegdo da lingua para o operador digital. Este parametro ndo ¢
reinicializado pelo pardmetro A1-03.
0: Inglés
5 . 1: Japonés
A1-00 Selegdo da lingua N
¢ Select Language 2: Alemdo 0ab 0 A A A A
3: Francés
4: Italiano
5: Espanhol
6: Portugués
Seleciona quais parametros serdo alteraveis via operador digital.
Al1-01 Selegdo do nivel de acesso 0: Somente operaﬁ:ﬁo ‘ ) 0a2 2 A A A A
¢ Access Level 1: Nivel do usuario (disponivel se os parametros A2 foram setados)
2: Nivel avancado
Seleciona o método de controle do Drive.
Sel. do método de controle 0: V/f sem PG (encoder)
A1-02 Control Method 1: V/F com PG (encoder) 0a3 2 Q Q Q Q
2: Vetorial em malha aberta
3: Vetorial de fluxo (vetorial em malha fechada)
Retorna todos os pardmetros ao default de fabrica ou do usuario
Param. de inicializagdo 0: Nao inicializa Oa
Al1-03 D 1110: Inicializa¢do do usuario 0 A A A A
Init Parameters c T 3330
2220:Inicializagdo 2-fios
3330: Inicializa¢do 3-fios
Senha 1 quando o valor setado em A1-04 ndo ¢ o mesmo do valor setado
Al-04 Enter Password em A1-05, os pardmetros A1-01 ao A1-03 e A2-01 ao A2-32 ndo 029999 0 A A A A
podem ser alterados. Todos os outros pardmetros setados em Al-
A1-05 Senha 2 01 podem ser alterados. O pardmetro A1-05 pode ser acessado se 029999 0 A A A A
Select Password pressionado MENU enquanto segura a tecla RESET .
Parametros do usuario
A2-01 Parametro do usuario 1 _ A A A A
User Param 1
A2-02 Parametro do usuario 2 o A A A A
User Param 2
A2-03 Parametro do usuario 3 _ A A A A
User Param 3
A2-04 Parametro do usuario 4 _ A A A A
User Param 4
Parametro do usuario5 Seleciona os parametros que estardo disponiveis no nivel de acesso b1-01
A2-05 i a — A A A A
User Param 5 do usuario (A1-01 =1).
03-02
A2-06 Parametro do usuario 6 _ A A A A
User Param 6
A2-07 Parametro do usuario?7 _ A A A A
User Param 7
A2-08 Parametro do usuario 8 o A A A A
User Param 8
A2-09 Parametro do usuario 9 _ A A A A
User Param 9

Parametros A -2




Table A.1 Lista de pardmetros

Método de controle:

Umero A aixa uste
N Nome do parametro o F Ajust Vetor.
do . Descrigéo de de : Vetor.
A Nome no display ) o VIF em
parametro ajuste fabrica VIF de
c/pg | malha
fluxo
aberta

Parametro do usuario 10
A2-10 User Param 10 - A A A A

Parametro do usudrio 11
A2 User Param 11 - A A A A

Parametro do usuario 12
AZ-12 User Param 12 - A A A A

Parametro do usuario 13
A3 User Param 13 - A A A A

Parametro do usudrio 14
A2-14 User Param 14 - A A A A

Parametro do usuario 15
AZ-15 User Param 15 - A A A A

Parametro do usuario 16
A2-16 User Param 16 - A A A A

Parametro do usudrio 17
A2-17 User Param 17 - A A A A

Parametro do usuario 18
A2-18 User Param 18 - A A A A

Parametro do usuario 19
AZ19 User Param 19 - A A A A

Parametro do usudrio 20
A2-20 User Param 20 - A A A A

A . Seleciona os parametros que estardo disponiveis no nivel de acesso b1-01
Pardmetro do usudrio 21

A2-21 User Param 21 do usuario (A1-01 =1).

a
03-02
Parametro do usuario 22
A222 User Param 22 - A A A A

Parametro do usudrio 23
A2-23 User Param 23 - A A A A

Parametro do usuario 24
A2-24 User Param 24 - A A A A

Parametro do usuario 25
AZ°25 User Param 25 - A A A A

Parametro do usudrio 26
A2:26 User Param 26 - A A A A

Parametro do usuario 27
AZ27 User Param 27 - A A A A

Parametro do usuario 28
A2-28 User Param 28 - A A A A

Parametro do usudrio 29
A229 User Param 29 - A A A A

Parametro do usuario 30
A2-30 User Param 30 - A A A A

Parametro do usuario 31
A3l User Param 31 B A A A A

Parametro do usudrio 32
A2-32 User Param 32 - A A A A

Sequéncia

Seleciona a fonte de entrada da referéncia de frequéncia.
0: Operador digital.
1: Terminais - Entrada analdgica no terminal Al (ou terminalA2

Selegio da referénia de dependendo do parametro H3-09).

b1-01 frequéncia 2: Comunicagéo Serial - Modbus RS-422/485 terminais R+, R-, 0a4 1 Q Q Q Q
Reference Source St oS-
3: PCB opcional - Cartdo opcional conectado no 2CN.
4: Entrada de pulsos (Terminal RP)
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Table A.1 Lista de pardmetros

Numero

Faixa

Ajuste

Método de controle:

Nome do parametro o Vetor.
do Nome no display Descrigéo de de V/F em Vetor.
pardmetro ajuste fabrica VIF de
c/pg | malha
fluxo
aberta
Seleciona a fonte de entrada do comando rodar.
0: Operador digital.
b1-02 Selecao do comando rodar 1: Terminais - Fechamento de contato nos terminais S1 ou S2. 0a3 1 Q Q Q Q
run Source 2: Comunicagao serial - Modbus RS-422/485 terminais R+, R-, S+,
eS-.
3: PCB opcional - Cartdo opcional conectado no 2CN.
Seleciona o método de parada quando o comando rodar for remo-
Seleg¢do do método de gﬂféra da por rampa
b1-03 parada : por ramp: 0a3 0 Q Q Q Q
Stopning Method 1: Parada por inércia
pping 2: Parada por injegdo CC
3: Parada por inércia com temporizador
Determina o sentido da rotagéo avante do motor, ¢ se a operagdo
N N reversa estd desabilitada.
b1-04 ;fjg::edg OPIAGHOTEVERE | 0: Reverso habilitado 0a2 0 A A A A
P 1: Reverso desabilitado
2: Troca a diregdo do sentido avante do motor
Selegio de operagdo na 0: Opera de acordo com a referéncia de frequéncia
b1-05 | velocidade zero (<E1-09) 1+ Para ( péra por inéreia se < E1-09) 0a3 0 ; - ; A
Zero-Speed Oper 2: Opera de acordo com E1-09
3: Velocidade zero
Tempo de scan das entradas Ajusta a taxa dos scans nas entradas S1 a S8.
b1-06 digitais 0: 2ms - 2 scans (para resposta rapida) Oal 1 A A A A
Cntl Input Scans 1: 5ms - 2 scans (para ambientes com ruidos)
Selecio da operacio ands 0: Roda externo Cycle - Se o comando rodar ¢ fechado quando o
N Peragao ap drive ¢ trocado de modo local para remoto, o Drive ndo roda
b1-07 troca no modo local/remoto . . Oal 0 A A A A
LOC/REM RUN Sel 1: Rodar externo aceito - Se o comando rodar ¢ fechado quando o
drive ¢ trocado de modo local para remoto, o Drive roda
Seleg¢ao do comando rodar . .
b1-08 durante a programagao O: Dcse_lbllltado Oal 0 A A A A
RUN CMD at PRG 1: Habilitado
Frenagem por injegdao CC
Frequéncia de inicio da Ajusta a frequéncia na qual a frenagem por inje¢do CCcomega a 00a
b2-01 injegdo CC atuar, quando parada por rampa ¢ habilitado (b1-03 = 0). Se b2-01< 1'0 0 0.5Hz A A A A
DClInj Start Freq E1-09, a frenagem por inje¢do CC comega em E1-09. ’
Nivel da corrente da injegdo . . o S <
b2-02 cc Ajusta o n}vel (em %) da corrente de injegdo CC com relagdo a cor- 02100 50% A A A :
DClnj Current rente nominal.
Tempo de injegdo CC na 0.00a
b2-03 partida Ajusta o tempo da inje¢do CC na partida 1'0 00 0.00seg A A A A
DClInj Time @Start :
1. Quando b1-03 = 2, o tempo de injecao real ¢ calculado como
segue: b2-04 * 10 * frequéncia de saida / E1-04.
Tempo de injegdo CC na 2. Quando b1-03 = 0, este par6ametro determina o tempo de 0.00a
b2-04 parada injecdo CC que ¢ aplicada no fim da desaceleragéo. 1'0 00 0.00seg A A A A
DClInj Time @Stop 3. This should be set to a minimum of 0.50 seconds when using '
HSB. This will activate DC injection during the final portion of
HSB and help ensure that the motor stops completely.
Nivel de compensagio do Ajusta a compensagdo do fluxo magnético como uma porcentagem
b2-08 fluxo magnético Ju pensag Uxo mag umap & 0a 1000 0% - - A -

Field Comp

do valor da corrente do motor sem carga (E2-03).
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Table A.1 Lista de pardmetros

Método de controle:

Numero A Faixa Ajuste
Nome do parametro o Vetor.
do . Descrigéo de de Vetor.
A Nome no display ) o VIF em
parametro ajuste fabrica VIF de
c/pg | malha
fluxo
aberta
Busca de velocidade
0: SpdsrchF Desabilitado - Busca de velocidade na partida desabil-
itada (método de velocidade estimada sera utilizada em outras
ocasioes)
1: SpdsrchF Habilitado - Busca de velocidade na partida habilitada
(método de velocidade estimada)
2: Spdsrchl Desabilitado - Busca de velocidade na partida desabili-
. tada (método de detecgdo de corrente sera utilizada em outras
Busca de velocidade na ocasides)
b3-01 partida 3: SpdsrchI Habilitado - Busca de velocidade na partida habilitada 0a3 2 A A A .
SpdSrch at Start . 5
(método de detecgdo de corrente)
Método de velocidade estimada:
A velocidade real do motor e a dire¢o sdo estimado e o motor ¢
enviado para a velocidade desejada
Método de deteccdo de corrente:
O nivel de corrente ¢ monitorado enquanto a freqiiencia de saida ¢
reduzida.
Corrente de detecgdo de Utilizado somente quando b3-01 =2 ou 3. Ajusta a corrente de
b3-02 busca de velocidade operagdo da busca de velocidade em porcentagem da corrente 0a200 120% A - A -
SpdSrch Current nominal.
Tempo de desaceleragdo da Utilizado somente quando b3-01 =2 ou 3. Ajusta o tempo de 0.la
b3-03 busca de velocidade - 4 oA P ‘ 2.0seg A - A -
. desaceleragéo durante a busca de velocidade. 10.0
SpdSrch Dec Time
Tempo de atraso da busca de Atrasa a operago de busca de velocidade ap6s uma perda de fase 00a
b3-05 velocidade momentanea para que o contator externo tenha tempo habil para 2'0 0 0.2seg A A A A
Search Delay rearmar. !
Ganho de compensagdo da . L R
- Ajusta o ganho para a frequéncia na qual o Drive inicia a busca de 1.00 a
b3-10 busca de belocidade . o - 1.10 A - A -
velocidade. Utilize somente quando b3-01 =0 ou 1. 1.20
Srch Detect Comp
Selegio da busca deve- Este parametro habilita o Drive para detectar a diregao da rotagdo
) AT do mutor durante a busca de velocidade.
b3-14 locidade Bi-direcional e Oal 1 A A A -
Bidir S h Sel 0: Desabilitado
1Gir Search 5e 1: Habilitado
Temporizadores
Utilizado em conjunto com uma entrada digital multi-fungdes, e se
b4-01 Temporizador liga uma saida multi-fungdo for programada com a fungdo temporiza- 0.0a 0.0sc A A A A
Delay-ON Timer dora. Esta setara o tempo entre o fechamento da entrada digital ¢ a 3000.0 -vseg
energizagdo da saida digital.
Utilizado em conjunto com uma entrada digital multi-fungdes, e se
b4-02 Temporizador desliga uma saida multi-fungdo for programada com a fungdo temporiza- 0.0a 0.0sc A A A A
Delay-OFF Timer dora. Esta setara o tempo que a saida digital ficara energizada apos 3000.0 -seg
a abertura da entrada digital.
Controle PID
0: Desabilitado
Seleg¢do do modo de controle 1: Habilitado (D = Feedback)
b5-01 PID 2: Habilitado (D = Feed-Forward) 0a4 0 A A A A
PID Mode 3: Ref. freq. + Saida PID(D = Feedback)
4: Ref. freq. + Saida PID(D = Feed-Forward)
b5-02 Ajuste do ganho proporcional . . 0.00 a
. PID Gain Ajusta o ganho proporcional do controlador PID. 25.00 1.00 A A A A
b5-03 Ajuste do tempo integral Ajusta o tempo integral do controlador PID. Se ajustado em 0, de- 0.0a 1.0se A A A A
¢ PID I Time sabilita o controle integral. 360.0 ses
b5-04 Ajuste do limite integral Ajusta a saida maxima do integrador. Setado como uma porcenta- 0.0a 100.0% A A A A
¢ PID I Limit gem (%) da frequéncia maxima. 100.0 e
b5-05 Tempo derivativo Seta o tempo do controle derivativo D. Se ajustado em 0 desabilita 0.00 a
¢ PID D Time o controle derivativo 10.00 0.00seg A A A A
b5-06 Limite do controle PID Ajusta a saida maxima de todo o controlador PID. Setado como um 0.00 a 100.0% A A A A
¢ PID Limit percentual (%) da frequéncia maxima. 100.0 e
b5-07 Ajuste do offset PID Ajusta o offste na saida do controlador PID. Setado como um per- -100.0a 0.0% A A A A
¢ PID Offset centual (%) da frequéncia maxima. +100.0 e
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Table A.1 Lista de pardmetros

Método de controle:

Namero Nome do parametro Faixa Ajuste Vetor.
Ado Nome no display Descrigao .de ’de' V/IF em Vetor.
parametro ajuste fabrica VIF de
c/pg | malha
fluxo
aberta
b5-08 Tempo de atraso primario da 0.00a
. saida do controle PID Ajusta o tempo do filtro na saida no controlador PID. 1‘0 00 0.00seg A A A A
PID Delay Time :
Selecio da saida PID determina se o controlador PID atuara direta ou reversamente.
b5-09 Outcut Level Sel 0: Saida normal (Atuagdo direta) Oal 0 A A A A
P 1: Saida reversa (Atuagdo reversa)
Ajuste de ganho da saida PID . . 0.0a
b5-10 Output Gain Ajusta o ganho da saida do controlador PID. 25.0 1.0 A A A A
b5-11 Selecao da saida reversa PID | 0: Limite 0 (quando a saida PID vira negativa, o Drive para). 0al 0 A A A A
Output Rev Sel 1: Reversa (quando a saida PID vira negariva, o Drive reverte).
Selecao da perda de reali- 0: Desabilitado
b5-12 mentagao 1: Alarma 0a2 0 A A A A
Fb los Det Sel 2: Entra em falha
Nivel de detecgao da perda de . . . . 5
b5-13 realimentagdo Selaciona o nivel dctcAcca_o de Pgrda da realimentag@o PID como 02100 0% A A A A
Fb los Det Lvl porcentagem da frequéncia maxima.
Tempo de detecgdo da perda . - . x
b5-14 de realimantacdo PID dA(])lS]sta o tempo da detecgdo de perda da realimentagdo em segun- (;;Jsa 1.0seg A A A A
Fb los Det Time ’ ’
Nivel de inicio da fungdo Depende
b5-15 sleep PID Ajusta a frequéncia de inicio da fungdo sleep da 0.0Hz A A A A
PID Sleep Level poténcia
Temporizador da fungdo 00a
b5-16 Sleep Ajusta o tempo da fung@o sleep em segundos 2'5 5 0.0seg A A A A
PID Sleep Time :
Tempo de acel./desacel. PID . . - . 0.0a
b5-17 PID Acc/Dec Time Aplica um tempo de acel./desacel. na referéncia do setpoint PID 255 0.0seg A A A A
= . Permite que o ajuste em b5-19 seja o valor alvo do PID (setpoint).
bs-18 | peresdo do setpomt PID 0: Desabilitado 0al 0 Al a A A
etpoint Se 1: Habilitado
Valor do Setpoint PID 0.0a o
b5-19 PID Setpoint Valor alvo do PID. 100.0 0.0% A A A A
Fungao Dwell
Referéncia Dwell na partida Temporariamente fixa a referéncia de frequéncia. 0.0a
b6-01 | ) vell Ref @Start 4000 | OOHz [ A A A A
Temporizador Dwell na Comando Rodar 00a
b6-02 partida Ligado Desl. 1'0 0 0.0seg A A A A
Dwell Time @Start !
Frequéncia Dwell na parada Frequéncia de saida 0.0a
b6-03 | Dyell Ref @Stop 4000 | OOHz [ A A A A
Temporizador Dwell na
-01
b6-04 | parada be-0 b6-03 Tempo ?'g O | ooseg | A A A A
Dwell Time @Stop b6-02 b6-04 ’
Controle de inclinacido
b7-01 Gan~h0 do controle de incli- Ajusta a quantidade de redugdo da velocidade do motor, quando 0.0a
. nacao . . o . 0.0% - - - A
Droop Quantity este esta produzindo 100% do torque nominal 100.0
b7-02 Tempo de atraso do controle Ajusta o tempo de resposta para a fungio de inclinag¢do. Diminu- 0.03a
. de inclinagdo indo o tempo, a resposta podera ficar mais rapida, porém podera 2 00 0.05seg - - - A

Droop Delay Time

ficar instavel
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Table A.1 Lista de pardmetros

Método de controle:

Numero A Faixa Ajuste
Nome do parametro o Vetor.
do . Descrigéo de de Vetor.
A Nome no display ) o VIF em
parametro ajuste fabrica VIF de
c/pg | malha
fluxo
aberta
Economia de energia
Selegdo da economia de ener- . -
b8-01 gia 0: Desabilitado 0al 0 A A A A
1: Habilitado
Energy Save Sel
Ganho da economia de 00a
b8-02 energia Ajusta o ganho de controle da fungdo economia de energia. 1'0 0 1.0 - - A A
Energy Save Gain :
Constante de tempo da 0.00a Varia
b8-03 economia de energia Ajusta a constante de tempo do filtro de economia de enregia. 1‘0 00 com 0 - - A A
Energy Saving F.T : KVA
Valor do coeficiente da eco- 00a Varia
b8-04 nomia de energia 65'5 00 com o A A - -
Energy Save COEF ’ KVA
Tempo do filtrode detecgao
b8-05 de poténcia Utilizados para otimizar os ajustes da economia de energia 022000 20ms A A . .
KW Filter Time p ! g
Limite de tensdo da operagdo
b8-06 de busca 0to 100 0% A A - -
Search V Limit
Zero Servo
Ajusta o ganho da malha de posi¢do para o comando zero
Ganho do zero servo ~ . . X
b9-01 . servo. Esta fungdo ¢ efetiva quando uma entrada multi 0a 100 5 - - - A
Zero Servo Gain ~ P 5
fungdo ¢ setada em “comando zero servo” .
Larguraa de bada do zero Ajusta o niimero de pulsos utilizados para a saida multi Oa 10
b9-02 servo fungdo “Zero servo completo”. 16383 ulsos . B . A
Zero Servo Count ¢ P ’ P
Acel. / Decel.
C1-01 Tempo de aceleragéo 1 . A FOT
. Accel Time 1 Ajusta o tempo para acelerar de zero até a frequéncia maxima. Q Q Q Q
C1-02 Tempo de desaceleragdo 1 . T i
. Decel Time 1 Ajusta o tempo para desacelerar da frequéncia maxima até zero. Q Q Q Q
C1-03 Tempo de aceleragdo 2 Ajusta o tempo para acelerar de zero até a frequéncia maxima, A A A A
¢ Accel Time 2 quando selecionado via uma entrada multi-fung@o.
C1-04 Tempo de desaceleragio 2 Ajusta o tempo para desacelerar da frequéncia maxima até zero, 0.0
. - . ) ~ : A A A A
¢ Decel Time 2 quando selecionado via uma entrada multi-fungao. a 10.0seg
Tempo de aceleragdo 3 Ajusta o tempo para acelerar de zero até a frequéncia maxima, 6000.0
C1-05 . gt . . ~ A A A A
Accel Time 3 quando selecionado via uma entrada multi-fung@o.
Tempo de desaceleragdo 3 Ajusta o tempo para desacelerar da frequéncia maxima até zero,
C1-06 X - . . = A A A A
Decel Time 3 quando selecionado via uma entrada multi-fungio.
Tempo de aceleragio 4 Ajusta o tempo para acelerar de zero até a frequéncia maxima,
C1-07 X - . . N A A A A
Accel Time 4 quando selecionado via uma entrada multi-fungdo.
Tempo de desaceleragdo 4 Ajusta o tempo para desacelerar da frequéncia maxima até zero,
C1-08 " - . : = A A A A
Decel Time 4 quando selecionado via uma entrada multi-fungao.
Temp ° da. parada de Ajusta o tempo para desacelerar da frequéncia maxima até zero, 0.0
C1-09 emergencia ara a fungdo de parada de emergéncia 2 10.0seg A A A A
Fast Stop Time P ¢ P s : 6000.0
Unidade de ajuste da acel./ . .
c1-10 desacel. (1); 8'(1”528%00'0&10 zogoooé(io;eg) 0al 1 A A A A
Acc/Dec Units S oL seg (O vseg
Ajusta a frequéncai para o chaveamento automatico dos tempos de
Nivel da frequéncia de acel./desacel. Varia
Cl-11 chaveamento do tempo de Freq. salrda < ClI-11: tempo de acel./deéacel. 4 com o 0.0Hz A A A A
acel./desacel. Freq. saida = C1-11: tempo de acel./desacel. 1 KVA*

Acc/Dec SW Freq

As entradas multi fungdo "Multi-acel./Desacel. 1" ¢ "Multi-acel./
desacel. 2"tém prioridade sobre C1-11.
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Table A.1 Lista de pardmetros

Método de controle:

Numero A Faixa Ajuste
Nome do parametro o Vetor.
do . Descrigéo de de Vetor.
A Nome no display ) o VIF em
parametro ajuste fabrica VIF de
c/pg | malha 1
uxo
aberta
Curva-S da acel./desacel.
Tempo da curva S no inicio
C2-01 da aceleragdo A curva S ¢ utilizada para suavizar as rampas de ace- 0.20seg A A A A
SCrv Acc @ Start < ~ .
leragdo/desaceleragdo. Quanto maior for o tempo
ajustado, mais suave sera a rampa.
Tempo da curva S no final da
C2-02 aceleragdo 0.20seg A A A A
SCrv Acc @ End Comando
rodar I Liga ] Desliga
] 0.00 a
Tempo da curva S no inicio ! 2.50
C2-03 da desacaleragdo Freq. de saida 0.20seg A A A A
SCrv Dec @ Start : 202 _ C2-03
'C2-0 N
Tempo da curva S no final da o 204
C2-04 desaceleragao R 0.00seg A A A A
SCrv Dec @ End Tempo
Compensacgao de escorreg. do motor
C3-01 Ganho da compensagio de Esta fungdo controla a frequéncia de saida na resposta da demanda
. escorregamento do torque da carga 0.0a2.5 1.0 A - A A
Slip Comp Gain :
Tempo de atraso primario na Ajusta o tempo de atraso de compensagao de escorregamento- 0a
C3-02 comp. de escorreg. quando o motor esta instavel ou a resposta de velocidade ¢ lenta 10000 200ms A - A -
Slip Comp Time
limite da compensagdo de Este parametro ajusta o valor maximo para a compensagao de
C3-03 escorregamento escorregamento. Seu ajuste ¢ em porcentagem do valor de escorre- 0a250 200% A - A -
Slip Comp Limit gamento nominal
Compensagio de escorrega- 0: Desabilitado
C3-04 mento durante a regeneragdo . Habilitad Oal 0 A - A -
Slip Comp Regen 1: Habilitado
Determina se o fluxo magnético do motor ¢ automaticamente
imi 5 i reduzido quando a saturagdo da tensdo de saida ocorre.
C3-05 L1m1tc.da tensdo de saida cl ¢ 0al 0 ) } A A
V/F Slip Cmp Sel 0: Desabilitado
1: Habilitado
Compensagao de torque
N Este pardmetro ajusta o ganho para a fung¢do do torque boost
C4-01 Ganho da compensagdo de automatico do Drive, combinando a tensdo de saida do Drive com a 0.00 a
torque N . 1.00 A A A -
¢ . carga do motor. Este pardmetro ajuda ao motor ter um torque de 2.50
Torq Comp Gain .
saida melhor.
;l:rml?:cci)anzg:iensaﬁ;ao de Este pardmetro ajusta o filtro na saida da fun¢do de compensagéo 0a
C4-02 d . de torque. aumente para dar estabilidade, e diminua para aumentar 20ms A A A -
Torq Comp Time 10000
a resposta.
Valor da compensagdo de Ajusta a compensagdo de torque na partida avante como porcenta- 0.0a
C4-03 torque avante na partida ém o tor u]; nonfinal q P p 5 (')0 0 0.0% - - A -
F TorqCmp @ start g 4 '
Valor da compensagdo de Ajusta a compensagdo de torque na partida reversa como porcenta- | -200.0 a
C4-04 torque reverso na partida ém do tor u]z norrfinal q p P 0 0 0.0% - - A -
R TorqCmp @ start & q ’
Constante de tempo da com- Ajusta a constante de tempo da compensagdo de torque nas parti-
C4-05 pensagdo de torque das avante e reversa (C4-03 e C4-04). O filtro é desabilitado se se- 0a200 10ms - - A -

TorqCmp Delay T

tado para 4ms ou menos.
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Table A.1 Lista de pardmetros

Método de controle:

Ndmero Nome do pardmetro Faixa Auste Vetor.
do par Descrigéo de de ’ Vetor.
A Nome no display ) o VIF em
parametro ajuste fabrica VIF de
c/pg | malha 1
uxo
aberta
Sintonia ASR
C5-01 Ganho proporcional ASR 1 . . 1.00 a
. ASR P Gain 1 Ajusta o ganho proporcional da malha do controle de veloc. (ASR) 300.00 20.00 - A - A
C5-02 Tempo integral ASR 1 . . 0.000 a 0.500
. ASR I Time 1 Ajusta o tempo integral da malha de controle da veloc. (ASR) 10.000 seg - A - A
Ajusta o ganho proporcional 2 ¢ o tempo integral 2 da malha de
controle de velocidade (ASR).
C5-03 Ganho proporcional ASR 2 1.00 a
¢ ASR P Gain 2 300.00 20.00 ) A ) A
P,1 Vetorial de Fluxo
A C5-01/02
C5-03/04
C5-07 Hz
C5-04 Tempo intcgral ASR 2 P’ I V/fcom realimentagdo 0.000 a 0.500 B A R A
¢ ASR I Time 2 A 10.000 seg
El-04 Hz
C5-05 Limite ASR Ajusta o limite superior para a malha do controle de velocidade 0.0a 5.0% } A : :
ASR Limit (ASR) como uma porcentagem de freq. max. de saida(E1-04). 20.0 e
C5-06 iesnép 0 de atraso da saida Ajusta a constante para o tempo da malha de velocidade para o 0.000 a 0.004 ) ) : A
ASR Delay Time comando de saida de torque. 0.500 seg
Frequéncia de chaveamento . A .
C5-07 ASR 2A]ustta a frequet:nc:laldle ;haveamento entre o ganho proporcional 1, 4?0% ao 0.0Hz ) R ) A
ASR Gain SW Freq ¢ o tempo tegral 1, 2. :
Limite integral ASR Ajuste em um valor baixo para prevenir qualquer mudanga radical o
C5-08 | ASRT Limit de carga. Ajuste em 100% da frequéncia méxima de saida(E1-04). | 02400 [ 400% - - - A
Frequéncia portadora
Seleciona qual vai ser o cicolo de funcionamento do motor. Veja
Selegdo de torque constante/ mais detalhes na introdugdo.
C6-01 variavel 0: Ciclo pesado (C6-02=0a 1) 0a2 0 A A A A
Heavy/Normal Duty 1: Ciclo normal 1 (C6-02=0aF)
2: Ciclo normal 2 (C6-02 =0 aF)
0: Baixo Ruido
1: Fp=2.0 kHz
Selegdo da frequéncia porta- g Ep i gg tg; Varia
€602 | dora 00k 0aF | como | Q Q Q Q
CarrierFreq Sel 4:Fp=10.0kHz KVA
5:Fp=12.5kHz
6: Fp=15.0 kHz
F: Programavel (determinado pelos ajustes em (C6-03 a C6-05)
Limite superior da frequéncia 20a Varia
C6-03 portadora Frequéncia portadora maxima quando C6-02 =F. 15.0 com o A A A A
CarrierFreq Max kHz KVA
Limite inferior da frequéncia 04a Varia
C6-04 portadora Frequéncia portadora minima quando C6-02 =F. 15.0 com o0 A A - -
CarrierFreq Min kHz KVa
Ganho proporcional da Ajusta a relagao entre a frequéncia de saida e a frequéncia porta-
C6-05 frequéncia portadora J ¢ q 4 P 0a99 0 A A - -

CarrierFreq Gain

dora quando C6-02 =F.
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Table A.1 Lista de pardmetros

Método de controle:

Numero A Faixa Ajuste
Nome do parametro o Vetor.
do . Descrigéo de de Vetor.
A Nome no display ) o VIF em
parametro ajuste fabrica VIF de
c/pg | malha
fluxo
aberta
Referéncia
d1-01 Ref. de frequéncia 1 . . I A
. Reference 1 Unidades de ajuste sdo limitadas pelo pardametro 01-03. 0.00Hz Q Q Q Q
d1-02 Ref. de frequéncia 2 Referen‘c‘:la de frequenc?a quagdo as“entradas multi fungdo sdo ati- 0.00Hz Q Q Q Q
¢ Reference 2 vas em “comando multi velocidade
d1-03 Ref. de frequéncia 3 Referéncia de frequéncia quando as entradas multi fungdo sao ati- 0.00Hz Q Q Q Q
¢ Reference 3 vas em “comando multi velocidade” ’
d1-04 Ref. de frequéncia 4 Referéncia de frequéncia quando as entradas multi fungdo sao ati- 0.00Hz Q Q Q Q
¢ Reference 4 vas em “comando multi velocidade” :
d1-05 Ref. de frequéncia 5 Referen‘c‘:la de frequenc?a quagdo as“entradas multi fungdo sdo ati- 0.00Hz A A A A
¢ Reference 5 vas em “comando multi velocidade
d1-06 Ref. de frequéncia 6 Reterenfla de frequenc?a quagdo as”entradas multi fungdo sdo ati- 0.00Hz A A A A
¢ Reference 6 vas em “comando multi velocidade
d1-07 Ref. de frequéncia 7 Referéncia de frequéncia quando as entradas multi fungdo sao ati-
« . . » 0.00Hz A A A A
¢ Reference 7 vas em “comando multi velocidade
d1-08 Ref. de frequéncia 8 Referen‘c‘:la de frequenc?a quagdo as“entradas multi fungdo sdo ati- 0.00Hz A A A A
¢ Reference 8 vas em “‘comando multi velocidade
d1-09 Ref. de frequéncia 9 Reterenfla de frequenc?a quagdo as”entradas multi fungdo sdo ati- 0.00Hz A A A A
¢ Reference 9 vas em “comando multi velocidade
- . . . . 0.00 ao
d1-10 Ref. de frequéncia 10 Rcfcrcnfla de frcqucnc;a quaqdo as”cntradas multi fungdo sdo ati- valor em 0.00Hz A A A A
¢ Reference 10 vas em “‘comando multi velocidade E1-04
di-11 Ref. de frequéncia 11 Referen‘c‘:la de frequenc?a quar{do as“entradas multi fungdo sdo ati- 0.00Hz A A A A
¢ Reference 11 vas em “‘comando multi velocidade
d1-12 Ref. de frequéncia 12 Reterenfla de frequenc?a quaqdo as”entradas multi fungdo sdo ati- 0.00Hz A A A A
¢ Reference 12 vas em “comando multi velocidade
d1-13 Ref. de frequéncia 13 Referéncia de frequéncia quando as entradas multi fungdo sao ati-
« . . 2 0.00Hz A A A A
¢ Reference 13 vas em “‘comando multi velocidade
dl-14 Ref. de frequéncia 14 Referen‘c‘:la de frequenc?a quar{do as“entradas multi fungdo sdo ati- 0.00Hz A A A A
¢ Reference 14 vas em “‘comando multi velocidade
d1-15 Ref. de frequéncia 15 Reterenfla de frequenc?a quagdo as”entradas multi fungdo sdo ati- 0.00Hz A A A A
¢ Reference 15 vas em “comando multi velocidade
di-16 Ref. de frequéncia 16 Referéncia de frequéncia quando as entradas multi fungao so ati-
« . . 2 0.00Hz A A A A
¢ Reference 16 vas em “‘comando multi velocidade
Referéncia de frequéncia quando:
. - “referéncia de frequéncia Jog” ¢é selecionado por um entrada multi
dl;] 7 ?Et' lngfer:g?::cm de Jog fungdo. A“referéncia de frequéncia Jog” tem prioridade sobre a 6.00Hz Q Q Q Q
S “referéncia de multivelocidade 1 a4”. d1-17 ¢ também a referéncia
para a tecla Jog no operador digital, ¢ as entradas multi fungdo “jog
avante” e “jog reverso”.
Limite de referéncia
Determina a referéncia maxima, setada como um percentual da
~ Limite superior de referéncia | frequéncia do parametro E1-04. Se a referénciade frequéncia 0.0a o
d2-01 Ref Upper Limit estiver acima deste valor, a velocidade real do Drive sera limitada 110.0 100.0% A A A A
neste valor.
Determina a referéncia minima, setada como um percentual da
4202 Limite inferior de referéncia frequéncia do parametro E1-04. Se a referénciade frequéncia 0.0a 0.0% A A A A
Ref Lower Limit estiver abaixo deste valor, a velocidade real do Drive sera limitada 110.0 e
neste valor.
Determina a referéncia minima, setada comou um percentual da
Limite inferior da referéncia frequéncia maxima de saida (E1-04). Se a referéncia de frequéncia 00a
d2-03 mestre da entrada analdgica (A1, A2, e A3) estiver abaixo deste valor, a 11'0 0 0.0% A A A A
Refl Lower Limit velocidade real do Drive sera limitada a este valor. Este ¢ somente ’
aplicavel as entradas A1,A2, e A3.
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Table A.1 Lista de pardmetros

Numero

Faixa

Ajuste

Método de controle:

Nome do parametro o Vetor.
do . Descrigéo de de Vetor.
A Nome no display ) o VIF em
parametro ajuste fabrica VIF de
c/pg | malha
fluxo
aberta
Frequéncia de pulo
a3-01 Frequéncia de pulol 0.0Hz A A A A
Jump Freq 1
Frequéncia de pulo 2 E N . %0 de até trés frequenci Varia
43-02 requéncia de pulo stes pardmetros permitem a programagdo de até trés frequéncias com o 0.0Hz A A A A
Jump Freq 2 proibidas a fim de evitar ressonancia do motor/maquina. KVA
43-03 Frequéncia de pulo 3 0.0Hz A A A A
Jump Freq 3
Largura da frequéncia de Este parametro determina a largura da banda morta ao redor de 0.0a
d3-04 pulo cada frequéncia proibida. Se ajustado em "1.0" resultara numa 2'0 0 1.0Hz A A A A
Jump Bandwidth banda morta de +/- 1.0Hz. .
Sequéncia
Este parametro ¢ utilizado para reter a frequéncia no valor de
U1-01 (d1-01) qundo removida a poténcia. Este funcao € dis-
44-01 Memoria de referéncia fixada | ponivel quando uma entrada multifungdo ¢ setada em “Fixagdo da 0al 0 A A A A
MOP Ref Memory rampa de acel./desacel.” ou no comando “up/down” .
0: Desabilitada
1: Habilitada
Ajusta a quantidade de referéncia de frequéncia a ser adicionada ou
Nivel de controle Trim subtraida como uma porcentagem da frequénca maxima de saida o
d4-02 Trim Control Lvl (E1-04) quando selecionadas as entradas multi fungdes “Aumento 0a 100 10% A A A A
do controle Trim” e “Diminuigdo do controle Trim” .
Controle de torque
Seleciona entre controle de torque ¢ velocidade.
a referéncia de torque ¢ setada via u ma entrada analogica A2 ou
A3 quando este é setado em “referéncia de torque”. a referéncia de
Selecio do controle de torque torque ¢ setada como porcentagem do torque nominal. Para utilizar
ds5-01 s 4 esta fungdo para chavear entre controle de torque / velocidade, Oal 0 - - - A
Torq Control Sel . . . = e
ajuste em 0 e ajuste um entrada multi fungdo em: “Mudanga do
controle torque/velocidade” .
0: Controle de velocidade (Controlado por C5-01 a C5-07)
1: Controle de velocidade
Ajusta o tempo de atraso da referéncia de torque.
Tempo de atraso do limite de | Esta fungdo pode ser utilizada para corrigir ruidosno sinal do con-
ds5-02 torque primario trole de torque ou na resposta com o controlador remoto. Quando 0a 1000 Oms - - - A
Torq Ref Filter ocorrer oscilagdo durante o controle de torque, aumente o valor se-
tado.
Ajusta 0 método de comando para o limite de velocidade para o método
Selegio do limite de de controle de torque
45-03 velocidade 1: Entrada analogica - Limitado pela saida do soft starter (ajuste la2 1 ) R } A
Speed Limit Sel em b1-01). o .
2: Ajuste de programagéo - Limitado pelo valor ajustado em d5-
04.
Ajusta o limite de velocidade durante o controle de torque como
. . um percentual da frequéncia de saida maxima (E1-04).
d5-04 Limite de velocidade Esta fungdo ¢ habilitada quandod5-03 = 2. Aja da seguinte forma. -120a 0% - - - A
Speed Lmt Value T 120
+: Dire¢do do comando rodar
- Direcdo oposta do comando rodar
Ajusta o bias do limite de velocidade como um percentual da
45-05 Bias do limite de velocidade frequéncia maxima de saida (E1-04). O bias ¢ dado para o seguinte 0a120 10% } : : A
Speed Lmt Bias limite de velocidade. Ele pode ser utilizado para a margem para o ’
limite de velociade.
::;ptgréz:gg; t(i())lé:havea— Ajusta o tempo de atraso do aceite da entrada multi fungdo
ds5-06 “altera o controle velocidade/torque” até que o controle seja 0a 1000 Oms - - - A

velocidade/torque
Ref Hold Time

alterado.
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Table A.1 Lista de pardmetros

Numero

Faixa

Ajuste

Método de controle:

Nome do parametro o Vetor.
do . Descrigéo de de Vetor.
A Nome no display ) o VIF em
parametro ajuste fabrica VIF de
c/pg | malha 1
uxo
aberta
Enfraquecimento de campo
Nivel de enfraquecimento do | Ajuste a tensdo de saida do Drive quando a entrada “comando de
d6-01 campo magnético enfraquecimento do campo” estiver ativa. Ajuste como percentual 0a 100 80% A A - -
Field-Weak Lvl da tensdo V/f maxima.
Frequéneia do campo Ajuste o limite inferior (em Hz) aonde o controle de enfraqueci- Varia
46-02 maq nético P mento ¢ valida. O comando de enfraquecimento de campo sera com o 0.0Hz A A : :
Fiel%i-Weak Fre valido somente em frequéncias acima deste ajuste e somente KVA :
a4 quando a frequéncia de saida for a mesma da frequéncia de saida.
Selegao d? fungdo de 0: Desabilitado
d6-03 enfraquecimanto de campo 1: Habilitado Oal 0 - - - A
Field Force Sel ’
A . .. Ajusta o limite maximo da corrente de excitagdo durande o
d6-06 xzf:?:igii:ﬁmmg Limit comando de enfraquecimento de campo. Um ajuste em 100% ¢ lf(())oa 400% - - A A
igual a corrente do motor sem carga E1-03.
Curva V/f
Ajuste neste pardmetro o valor da tensdo de entrada no Drive. 155a
A\ Cuidado (32(5)8) 240V
E1-01 ?J“Stf\‘/‘altensao deentrada |\ TENSAO DE ENTRADA DO DRIVE (NAO K A TENSAO ou Q Q Q Q
nput Voltage DO MOTOR) DEVE SER SETADO EM E1-01 PARA QUEAS | 310a 480V
FUNCAOS DE PROTECAO DO DRIVE FUNCIONEM COR- | 5100
RETAMENTE. (480V)
Ajuste o tipo do motor que esta sendo utilizado, e o tipo da apli-
cagdo. Também existem valores para padrdes V/F que ajustara os
parametros E1-04 ao E1-13. Quando E1-03 = F seleciona um
padrdo V/F ajustavel pelo usuério, com um limite superior de ten-
s30. E quando E1-03 = FF seleciona um padrdo V/F ajustavel pelo
usuario sem um limite superior de tensdo.
0: 50Hz
: 60Hz Saturagdo
: 50Hz saturagdo
72Hz (Base em 60Hz)
N < 50Hz Torque variavel 1
E1-03 f,ellFeQSae"leioﬁﬂidra" Vit 50Hz Torque variavel 2 0aFF F Q Q y y

1

2

3:

4:

5:

6: 60Hz Torque variavel 1
7: 60Hz Torque variavel 2
8: 50Hz Alto torque de partida 1

9: 50Hz Alto torque de partida 2

A: 60Hz Alto torque de partida 1

B: 60Hz Alto torque de partida 2

C: 90Hz (Base em 60Hz)

D: 120Hz (Base em 60Hz)

E: 180Hz (Base em 60Hz)

F: V/F customizavel

FF: Customizavel sem limite max. de tensdo
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Table A.1 Lista de pardmetros

Método de controle:

Numero A Faixa Ajuste
Nome do parametro o Vetor.
do . Descrigéo de de Vetor.
A Nome no display ) o VIF em
parametro ajuste fabrica VIF de
c/pg | malha
fluxo
aberta
Frequéncia méxima de saida Estes parametros sdo somente aplicaveis quando o padrdo V/F ¢ Varia
E1-04 Mai Frequenc setado em customizavel (E1-03 = F ou FF). Para ajustar as car- com o 60.0Hz Q Q Q Q
q Y acteristicas da curva V/F linearmente, ajuste os mesmos valores KVA
para E1-07 e E1-09. Neste caso, o ajuste para E1-08 sera descon- 00a
siderado. esteja certo que as quatro frequéncias obedecem a 5 5 50
Tensio méxima de saida seguinte ordem, para que a falha OPE10 nao ocorra: @ 40'\,) 230V
E1-05 E1-04 2El-11 2 E1-06 > E1-07 2 E1-09 ou Q Q Q Q
Max Voltage 0.0a 460V
510.0
(480V)
Frequéncia base N 0.0a
E1-06 Base Frequency Tenséo (V) 400.0 60.0Hz Q Q Q Q
E1-05
Frequéncia média A ' 0.0a
E1-07 Mid Frequency A El-12 ' 400.0 3.0Hz A A A .
' 0.0a
El-13 ! 255.0
Tensao média A . ' (240V) 12.6
EL-08 1 Mid Voltage A : : 0.0a Vac Al A A -
' ! 510.0
E1-08 : : (480V)
Frequéncia minima . ' 0.0a
E1-09 Min Frequency . ' 400.0 0.5Hz Q Q Q A
El1-10 ' !
' ' 00a
L . - 255.0
L1 Tensdo minima E1-09 E1-07 E1-06 El-11 E1-04 (240V) 23 A A A ]
Min Voltage 0.0a Vac
A 510.0
Frequéncia (Hz) (480V)
Frequéncia média B 0.0a
EI-IL 1 Mid Frequency B q000 | OOHz | A | A A A
Ajuste somente se necessitar um ajuste preciso da V/F na area 255.0
Tensio média B acima de velocidade base. Geralmente ndo ¢ necessario o ajuste. (240V)
El-12 Mid Voltage B 00a 0.0Vac A A A A
510.0
(480V)
00a
Ajuste somente se necessitar um ajuste preciso da V/F na area 255.0
Tensdo base acima da velocidade base. Geralmente ndo ¢ necessario o ajuste. Se (240V)
El-13 Base Voltage E1-13 = 0.0, entdo o valor em E1-05 sera utilizado em E1-13. este 0.0a 0.0Vac A A Q Q
valor ¢ automaticamente ajustado no auto-ajuste. 510.0
(480V)
Ajuste do motor
Corrente nominal do motor Ajuste com o valor nominal da corrente do motor (dado de placa). Varia Varia
E2-01 . . . . com o com o Q Q Q Q
Motor Rated FLA Este valor ¢ automaticamente ajustado no auto-ajuste.
KVA KVA
Frequéncia de escorrega- . ) . Varia Varia
. Ajuste com o valor do escorregamento nominal do motor. Este
E2-02 mento nominal do motor valor ¢ automaticamente alterado no auto-ajuste rotacional com o com o A A A A
Motor Rated Slip J KVA KVA
Ajuste a corrente de magnetizagdo do motor como porcentagem da Varia Varia
Corrente do motor sem carga . . -
E2-03 No-Load Current corrente nominal do motor (E2-01). Este valor ¢ automaticamente com o com o A A A A
ajustado no auto-ajuste rotacional. KVA KVA
Numero de polos do motor Ajuste o namero de polos do motor.
E2-04 Number of Poles Este valor é autométicamente alterado no auto-ajuste. zads 4 . Q . Q
Resisténcia entre fases do Ajuste a resisténcias entre as fases do motor em ohms (). 0.000 a Varia
E2-05 motor . i . com o A A A A
. Este valor ¢ automaticamente alterado no auto-ajuste. 65.000
Term Resistance KVA
Indutancia de vazamento do Ajuste a queda de tensdo de acordo com a indutancia de vazamento Varia
= . 00a
E2-06 motor do motor como uma pocentagem da tensdo nominal do motor. 40.0% com o - - A A
Leak Inductance Este valor ¢ automaticamente alterado no auto-ajuste. ue KVA
Compensacio de saturacio 1 Ajuste o coeficente de saturagdo do motor como 50% do fluxo 0.00
E2-07 pensac ¢ magnético. Este valor ¢ automaticamente alterado durante o auto- A 0.50 - - A A
Saturation Comp 1 . . 0.50
ajuste rotacional.
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Table A.1 Lista de pardmetros

Método de controle:

Numero A Faixa Ajuste
Nome do parametro o Vetor.
do . Descrigéo de de Vetor.
A Nome no display ) o VIF em
parametro ajuste fabrica VIF de
c/pg | malha
fluxo
aberta
N N Ajuste o coeficente de saturagdo do motor como 75% do fluxo
Compensagdo de saturagio 2 " . e 0.50 a
E2-08 . magnético. Este valor ¢ automaticamente alterado durante o auto- 0.75 - - A A
Saturation Comp 2 . . 0.75
ajuste rotacional.
Ajuste a perda mecéanica do motor como uma porcentagem da
poténcia nominal do motor
E2-09 Perda mecanica do motor Ajuste nas seguintes circunstancias: 0.0a 0.0% ) : A A
Mechanical Loss © Quando a perda de torque ¢ maior por causa da fric¢do da 10.0 e
engrenagem do motor.
* Quando a perda de torque na carga ¢ alta.
Perda mecanica do motor na 0a Varia
E2-10 compensagio de torque Ajuste a perda mecédnica na compensagao de torque em watts. com o A A - -
65535 W
Tcomp Iron Loss KVA
Poténcia nominal do motor Ajuste a poténcia nominal do motor em kW. 0.00 a Varia
E2-11 Mitr Rated Power Este valor ¢ automaticamente setado pelo auto ajuste. 650.00 com o Q Q Q Q
1HP = 0.746kW kW KVA
Curva VIf 2
Sclegiio do método de con- (1) x;ll:: com realimentac¢do
E3-01 trole do motor 2 : . ¢ 0a3 2 A A A A
Control Method 2: Vetorial em malha aberta
3: Vetorial de fluxo
Frequéncia de saida maxima Varia
E3-02 do motor 2 com 0 60.0Hz A A A A
Max Frequency KVA
00a
255.0
Tensdo maxima do motor 2 (240V) 230.0v
E3-03 ~ . ou A A A A
Max Voltage Tenséo de saida (V) 0.0a
460.0V
510.0
(480V)
Frequéncia base do motor 2 £3-03 0.0
} requéncia base do motor Oa
E3-04 Base Frequency 400.0 60.0Hz A A A A
Frequéncia média do motor 2 00a 3.0Hz
E3-05 Mid Frequency 400.0 A A A .
0.0a
E3-06 255.0
Tensdo média do motor 2 (240V) 12.6
E3-06 | Mid Voltage 0.0a Vac A A A -
510.0
E3-08 (430V)
Frequéncia minima E3.07  E3-05  E3-04 E3-02 00a
E3-07 do motor 2 0.5Hz A A A A
. 400.0
Min Frequency
Frequéncia (Hz) 00a
255.0
Tensdo minima do motor 2 (240V)
E3-08 Min Voltage 00a 2.3Vac A A A -
510.0
(480V)
Ajuste do motor 2
Corrente nominal do motor 2 Varia Varia
E4-01 Motor Rated FLA Ajuste com o valor nominal da corrente do motor 2 com o com o A A A A
KVA KVA
Frequéncia de escorrega- Varia Varia
E4-02 mento nominal do motor 2 Ajuste com o valor nominal do escorregamentodo motor 2 com 0 com o0 A A A A
Motor Rated Slip KVA KVA
Corrente sem carga Ajuste a corrente de magnetizagdo do motor 2 como porcentagem Varia Varia
E4-03 do motor 2 C(;lrrente nominal do mo%or 2 (Ec4—01) ’ ¢ como como A A A A
No-Load Current : KVA KVa
E4-04 Nimero de polos do motor 2 Ajusta o nimero de polos do motor 2 2a48 4 - A - A

Number of Poles
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Table A.1 Lista de pardmetros

Método de controle:

Numero A Faixa Ajuste
Nome do parametro o Vetor.
do . Descrigéo de de Vetor.
A Nome no display ) o VIF em
parametro ajuste fabrica VIF de
c/pg | malha
fluxo
aberta
Resisténcia entre fases do 0.000 2 Varia
E4-05 motor 2 Ajuiste a resisténcia entre as fases do motor em ohms. y com o A A A A
. 65.000
Term Resistance KVA
Induténcia de vazamento do Ajuste a queda de tensdo de acordo com a indutancia de vazamento 0.0a Varia
E4-06 motor 2 do motor como uma porcentagem da tensdo nominal do motor. 40.0% com o ) . A A
Leak Inductance umap g ’ e KVA
Poténcia nomunal do motor 2 0.00a Varia
E4-07 Ajuste a poténcia nominal do motor em kW 650.00 com 0 A A A A
Mtr Rated Power
kW KVA
Opcionais
Nutmero de pulsos do encoder . ] Oa
F1-01 PG Pulses/Rev Ajusta o nimero de pulsos do encoder (PPR). 60000 1024 - Q - Q
Ajusta o método de parada do motor quando for detectado a falha
Selegdo de operagdo durante de perda de realimentagdo (PGO).
a perda de realimentagao 0: Parada por rampa.
F1-02 (PGO) 1: Parada por inércia 0as3 ! . A . A
PG Fdbk Loss Sel 2: Emergéncia - Desacelera o motor utilizando o valor em C1-09.
3: Somente alarme - O Drive continua operando.
Ajusta 0 método de parada quando ocorre uma falha de sobreve-
N N locidade (OS).
Selegdo de operagdo na 0: Parada por rampa
F1-03 sobrevelocidade (OS) : por ramp: 0a3 1 - A - A
PG Overspeed Sel 1: Parada por inércia
P 2: Emergéncia - Desacelera o motor utilizando o valor em C1-09.
3: Somente alarme - O Drive continua operando.
Selegdo de operagdo na 0: Parada por rampa
deteccdo de desvio de 1: Parada por inércia
F1-04 velocidade 2: Emergéncia - Desacelera o motor utilizando o valor em C1-09. 0a3 3 . A . A
PG Deviation Sel 3: Somente alarme - O Drive continua operando.
Selegao do sentido de rotagdo 0: Avante=C.C.W
F1-05 PG Rotation Sel 1: Avante=C.W Oal 0 ) A . A
Ajusta a razdo da divisdo de pulsospara o monitor de pulsos da
placa opcional PG-B2. Esta opcio ndo esta disponivel na placa PG-
X2.
Razio da saida PG Razdo de divisdo = (1+n) /m (n=0 a I, m=1 a 32)
F1-06 PG Output Ratio o primeiro digito do valor do F1-06, ¢ o numerador da divisdo 1al32 1 - A - A
acima, e o segund e terceiro digitos sdo o dennominador da divisdo.
As divisdes possiveis sdo as seguintes:
1/32<F1-06 < 1
Operagio integral durante a Habilita o controle integral durante a aceleragdo/desaceleragio.
F1-07 aceleragdo/ desaceleragdo 0: Desabilitado Oal 0 - A - -
PG Ramp PI/I Sel 1: Habilitado
F1-08 Detegdo de sobrevelocidade Configura a detecgdo da falha de sobrevelocidade(OS). 0a 120 115% _ A R A
PG Overspd Level Esta falha ocorrera se a realimentagdo de velocidade do motor for
Tempo de detecgiio de maior que o ajuste em F1-08 por um tempo maior que F1-09. F1-
F1-09 sobrevelocidade 08 deve ser ajustado como uma porcentagem da frequéncia max- 0.0a2.0 | 0.0seg - A R A
PG Overspd Time ima de saida(E1-04).
Nivel do desvio GP 0
FI-10 PG Deviate Level 0as0 10% ) A . A
Configura a detecgdo da falha de desvio (DEV). F1-10 ¢ setado
como porcentagem da freqéncia maxima de saida (E1-04).
A diferenca entre o desvio de velocidade ¢ a diferenca entre a
velocidade real do motor e a referéncia de frequéncia.
Tempo de detecgdo do desvio 00a
F1-11 GP 1'00 0.5 seg - A - A

PG Deviate Time
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Table A.1 Lista de pardmetros

Método de controle:

Ndmero Nome do pardmetro Faixa Auste Vetor.
do par Descrigéo de de ’ Vetor.
A Nome no display ) A VIF em
parametro ajuste fabrica VIF de
c/pg | malha
fluxo
aberta
Numero de dentes da
F1-12 engrenagem 1 Ajusta a relagdo de engrenagem entre o eixo do motor ¢ o encoder. 0 - A - -
PG # Gear Tecthl Pulsos de entrada no encoderx 60 , F1-13
F1-01 F1-12
0a 1000
Uma relagdo de engrenagem em 1 sera utilizada se alguns destes
Nutmero de dentes da parametros forem setados em 0. Esta ndo esta disponivel no con-
F1-13 engrenagem 2 trole vetorial de fluxo. 0 - A - -
PG # Gear Teeth2
Tempo de detecgdo da falha Configura a fungéo de desconexdo de fase do encoder aberta. PGO 00a
F1-14 PGO sera detectado se nenhum pulso de encoder for detectado por um 1'0 0 2.0 seg - A - A
PGO Detect Time tempo maior que F1-14. :
Ajuste da Al-14
Ajusta as fungdes dos canais 1 a 3 da entrada analogica da AI-14B.
0: Trés canais induviduais.
Selegao do cartdo de entrada 1: Soma dos trés canais (os valores dos canais 1 a 3 somados, sdo
F2-01 Al-14 a referéncia de frequéncia) Oal 0 A A A A
Al-14 Input Sel Quando setado em 0, ajuste o parametro b1-01 em 1, neste caso, a
entrada multi-fun¢@o ndo pode ser utilizada como “Selegao do
inversor/opcional”.
Ajuste da DI-08/16
Ajusta as fung@oes das placas opcionais DI-08 uo DI-16H2.
0: Unidade BCD 1%
1: Unidade BCD 0.1%
2: Unidade BCD 0.01%
3: Unidade BCD 1Hz
Selegdo da DI-08 / DI-16H2 4: Unidade BCD 0.1Hz
F3-01 DI Input 5: Unidade BCD 0.01Hz 0a7 0 A A A A
6: Unidade BCD (5 digitos) 0.01Hz (somente quando usamos
DI-16H2)
7: Entrada binaria
Quando 01-03¢ ajustado em 2 ou superior, a entrada sera BCD, e as
unidades mudardo para o ajuste em 01-03.
Ajuste da AO-08/12
Selegdo do canal 1 da saida Ajusta o monitor desejado na saida do canal 1 (U1-00), que
F4-01 analogica podem ser os seguintes: la4s 2 A A A A
AO Ch1 Sel 4,10a 14, 25, 28, 29, 30, 34, 35, 39, 40, 41.
Ganho do canal 1 da saida .
.. Ajusta o ganho do canal 1. 0.0a
F4-02 analdgica . — 500, . o ] . 100.0% A A A A
AO Chl Gain Ex: F4-02 = 50% para sair 100% quando a saida estiver em 5.0V . 1000.0
Selegdo do canal 2 da saida Ajusta 0 monitor desejado na saida do canal 2 (U1-00), que
F4-03 analogica podem ser os seguintes: 1a45 3 A A A A
AO Ch2 Sel 4,10 a 14, 25, 28, 29, 30, 34, 39, 40, 41.
Ganho do canal 2 da saida 00a
F4-04 analogica Ajusta o ganho do canal 2. 10'00 0 50.0% A A A A
AO Ch2 Gain :
Bias do canal 1 da saida . .
L Ajusta o bias do canal 1 (100%/10V). -110.0 a
F4-05 analdgica . — &0, ‘o . . 0.0% A A A A
AO Chl Bias Ex: F4-05 = 50% para sair 0% quando a saida estiver 5.0V. 110.0
Bias do canal 2 da saida 1100 a
F4-06 analogica Ajusta o bias do canal 2 (100%/10V). 110‘ 0 0.0% A A A A
AO Ch2 Bias ’
. . Ajusta o range de tensdo na saida.
Fa07 | Nivel do sinal do canal | 0:0a 10Vde 0al 0 Al a A A
P 1:-10 a +10Vde
F4-08 Nivel do sinal no canal 2 0:0a 10Vdc Oal 0 A A A A

AO Opt Level Ch2

1:-10 a +10Vdc
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Table A.1 Lista de pardmetros

Método de controle:

Ndmero Nome do pardmetro Faixa Auste Vetor.
do par Descrigéo de de ’ Vetor.
A Nome no display ) o VIF em
parametro ajuste fabrica VIF de
c/pg | malha
fluxo
aberta
Ajuste da DO-02/08
Selegdo do canal 1 Ajusta o numero da fungéo do canal 1. Veja o grupo de parametros
F3-01 DO Chl1 Select H2 para mais possiveis sele¢des. 0a37 0 A A A A
-~ Selegdo do canal 2 Ajusta o nimero da fungdo do canal 2. Veja o grupo de pardmetros
F3-02 DO Ch2 Select H2 para mais possiveis selegdes. 0a37 ! A A A A
Selegdo do canal 3 Ajusta o numero da fungdo do canal 3. Veja o grupo de parametros
F5-03 DO Ch3 Select H2 para mais possiveis selegdes. 0a37 2 A A A A
Selegdo do canal 4 Ajusta o numero da fungéo do canal 4. Veja o grupo de parametros
F3-04 DO Ch4 Select H2 para mais possiveis sele¢des. 0a37 4 A A A A
-~ Selegao do canal 5 Ajusta o nimero da fungdo do canal 5. Veja o grupo de pardmetros
F3-05 DO ChS5 Select H2 para mais possiveis selegdes. 0a37 6 A A A A
Selegdo do canal 6 Ajusta o numero da fungdo do canal 6. Veja o grupo de parametros
F5-06 DO Ch6 Select H2 para mais possiveis selegdes. 0a37 37 A A A A
Selegdo do canal 7 Ajusta o numero da fungéo do canal 7. Veja o grupo de parametros
F3-07 DO Ch7 Select H2 para mais possiveis sele¢des. 0a37 F A A A A
-~ Selegdo do canal 8 Ajusta o nimero da fungdo do canal 8. Veja o grupo de pardmetros
F3-08 DO Ch8 Select H2 para mais possiveis selegdes. 0a37 F A A A A
Selegdo do modo de saida do (1) g;zl;a:ii l:gé?lgu;l;é??;alda'
F5-09 DO-08 ) . & s . 0a2 0 A A A A
. 2: Selecionado 8 canais - Saida de acordo com os ajustes em F5-
DO-08 Selection 01 a F5-08
Ajuste dos opcionais de comunicagao
N . i 0: Parada por rampa
Selegdo de operagdo apésum | 1. parada por inércia
F6-01 erro de comunicagdo 2: Emergéncia 0a3 1 A A A A
Comm Bus Flt Sel 3: Somente alarme
Selecio de falha externa do Seleciona as condigdoes na qual uma falha EF0 serd detectada em
ca rt';oo cional de comuni- um cartdo opcional. E ativo somente quando um cartdo opcional de
F6-02 caciio P comunicagdes estiver conectado e b1-01 ou b1-02 = 3. Oal 0 A A A A
EI?O Detection 0: Sempre detecta
1: Detecta somente durante a operagao
Método de parada para a 0: Parada por rampa
F6-03 falha externa do cartéo opcio- | 1: Parada por inércia 0a3 1 A A A A
nal de comunicagdes 2: Emergéncia
EF0 Fault Action 3: Somente alarme
Tempo de amostragem . . Oa
F6-04 Trace Sample Tim Ajusta o tempo de amostragem para a placa opcional CP-916. 60000 0 A A A A
Seleciona a escala do monitor quando utiliza uma placa opcional
Seleciio de unidade corrent de comunicagdes
F6-05 Cilinglt lej::it Szle corrente 0: Mostra em Amps Oal 0 A A A A
1: 100%/8192 (Numero binario de 12 bit com 8192=100% da cor-
rente nominal do Drive)
Selecao_da' referéneia de 0: Desabilitado - Referéncia de torque/limite do cartio opcional,
torque/limite de torque da desabilitado
F6-06 placa opcional de comuni- Oal 1 - - - A

cagdes
Torq Ref/Lmt Sel

1: Habilitado -Referéncia de torque/limite do cartdo opcional
habilitado.
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Table A.1 Lista de pardmetros

Método de controle:

Numero Nome do parametro Faixa Ajuste
do P Descrigéo de de

parametro Nome no display ajuste fabrica VIF

Vetor.
VIF em

c/pg | malha
aberta

Vetor.
de
fluxo

Entradas digitais

Seleciona a fungio dos terminais S3 a S8.
0: Comando 3-fios
Selegdo do comando Avt/rev com uma sequéncia de 3-fios.
1:  Selegdo local/remoto
Fechado = Local, Aberto = Remoto.
2: Selegdo opcional/inversor
Seleciona a fonte de referéncia de frequéncia e sequéncia.
Fechado = cartdo opcional, aberto = b1-01 e b1-02.
Referéncia multi velocidade 1
Referéncia multi-velocidade 2
Referéncia multi-velocidade 3
Referéncia Jog
Entrada digital multi-fung¢ao Fechado = frequéncia de referéncia do d1-17
Selegao de fungdo do termi- 7:  Selegdo do tempo de acel./desacel. 1
nal S3 Baseado no tempo de acel./desacel. 1 ¢ 2.
Terminal S3 Sel 8: Base block exrerno N.A.
Fechado = Desliga forcadamente os transistores de saida.
Aberto = Operagdo normal.
9: Base block externo N.F.
Fechado = Operagdo normal.
Aberto = Desliga forgcadamente os transistores de saida.
A: fixacgdo da rampa de acel./decel.
Fechado = Aceleragdo suspensa e velocidade mantida.
B: Alarme de sobreaquecimento externo (OH2)
Fechado = Alarma OH2.
C: Habilitagdo do terminal A2
Fechado = Terminal A2 ativo.
Aberto = Terminal A2 desativo.

A AR Y

H1-01 0a78 24 A A A A

D: Desabilitagdo do controle V/f com realimantagdo
Fechado = Realimentagéo de velocidade desativada
E: Reinicializagdo integral ASR
Fechado = Reset integral.
F: Terminal ndo utilizado
Fechamento deste contato nao tem efeito algum.
10: Comando UP
Fechado = Aumento da referéncia de frequéncia.
Aberto = Referéncia de frequéncia se mantém.
Deve ser utilizado em conjunto com o comando DOWN e b1-
01 deve ser setado em 1.
o . 11: Comando DOWN
Entrada digital multi-fungao Fechado = Diminui¢do da referéncia de frequéncia.
HI-02 Selegdo de fungdo do termi- Aberto = Referéncia de frequéncia se mantém. 0a78 14 A A A A
nal S4 Deve ser utilizado em conjuto com o comando UP e b1-01
Terminal S4 Sel deve ser setado em 1.
12: Jog avante
Fechado = O Drive roda avante na referéncia de frequéncia
setada em d1-17.
13: Jog reverso
Fechado = O Drive roda reverso na referéncia de frequéncia
setada em d1-17.
14: Reset de falha
Fechado = Reseta o Drive ap0s a retirada da falha e do
comando rodar.

(Continua na pagina seguinte)

Parametros A-18




Table A.1 Lista de pardmetros

Método de controle:
Namero Nome do parametro o Faixa Ajuste Vetor.
do N displa Descrigéo de de V/F em Vetor.
parametro ome no display ajuste fabrica VIF de
c/pg | malha 1
uxo
aberta
15: Parada rapida N.A.
Fechado = O Drive desacelera utilizando o valor em C1-09,
ignorando o status do comando rodar.
16: Selegdo do motor 2
Fechado = Motor 2 (E3-000, E4-00100)
Aberto = Motor 1 (A1-02, E1-00, E2-000)
17: Parada rapida N.F.
Fechado = O Drive desacelera utilizando o valor em C1-09,
ignorando o status do comando rodar.
18: Fungdo Temporizadora
Entrada para um temporizador independente, controlado por
b4-01 e b4-02. 3.
Utlizado em conjunto com uma saida digital multi-fungao 5. ﬁos
Entrada digital multi-fun¢do H2-00 = 12 “Saida temporizada™.
H1-03 Selegdo de fungdo do termi- 19: Desabilitagdo do PID .
nal S5 Fechado = Desliga o controlador PID. 0a78 33.1'05 A A A A
Terminal S5 Sel 1A: Selegdo do tempo de acel./desacel. 2
Baseado no tempo de acel./desacel. 1 e 2.
1B: Travamento de programa
Fechado = Todos os parametros podem ser alterados.
Aberto = Somente o monitor U1-01 pode ser alterado.
1C: Aumento do controle de Trim
Fechado = Aumenta a referéncia de frequéncia com o valor
setado em d4-02.
Aberto = Retorna para a referéncia de frequéncia normal.
Nao funciona se os comandos multi-velocidades forem sele-
cionados (entradas fechadas). Deve ser utilizado em conjunto
com a redugdo do controle de Trim.
1D: Redugdo do controle de Trim
Fechado = Diminuigdo da referéncia de frequéncia pelo valor
setado em d4-02
Aberto = Retorna para a referéncia de frequéncia normal.
Nao funciona se os comandos multi-velocidades forem sele-
cionados (entradas fechadas). Deve ser utilizado em conjunto
com a redugio do controle de Trim.
1E: Fixacao da referéncia de amostra
Referéncia de frequéncia analdgica ¢ fixa pelo tempo do fecha-
mento da entrada.
20: Falha externa, Normalmente aberta, sempre detectada, parada
por rampa.
21: Falha externa, Normalmente fechada, sempre detectada,
parada por rampa.
22: Falha externa, Normalmenta aberta, durante o comando rodar,
parada por rampa.
23: Falha externa, Normalmenta fechada, durante o comando
rodar, parada por rampa.
24: Falha externa, Normalmente aberta, sempre detectada, parada
por inércia.
25: Falha externa, Normalmente fechada, sempre detectada, parada
. . . por inércia. 4:
S:ltggg g;g;;;;l;;gggf;?f:f 26: Falha externa, Normalmente aberta, durante o comando rodar, 2-fios
H1-04 nal S5 parada por inércia. 0a78 A A A A
Terminal S6 Sel 27: Falha cxtcrr_la,No_rmalmcntc fechada, durante o comando rodar, 3:
parada por inércia. 3-fios
28: Falha externa, Normalmente aberta, sempre detectada, parada
rapida.
29: Falha externa, Normalmente fechada, sempre detectada, parada
rapida.
2A:Falha externa, Normalmente aberta, durante o comando rodar,
parada rapida.
2B:Falha externa, Normelmente fechada, durante o comando
rodar, parada rapida.
2C:Falha externa, Normalmente aberta, sempre detectado, somente
alarme
2D:Falha externa, Normalmente fechada, sempre detectado,
somente alarme
2E: Falha externa, Normalmente aberta, durante o comando rodar,
somente alarme.
2F: Falhe externa, Normalmente fechada, durante o comando
rodar, somente alarme.
(Continua na pagina seguinte).

Parametros A-19




Table A.1 Lista de pardmetros

Numero
do
parametro

Nome do parametro
Nome no display

Descrigéo

Faixa
de
ajuste

Ajuste
de
fabrica

Método de controle:

VIF

VIF
¢/ pg

Vetor.
em
malha
aberta

Vetor.
de
fluxo

H1-05

Entrada digital multi-fungao
Selegao de fungdo do termi-
nal S7

Terminal S7 Sel

H1-06

Entrada digital multi-fungao
Selegdo de fungdo do termi-
nal S8

Terminal S8 Sel

30:

3

32:

34:

35:

6

6

6!

6

64:

6

6

67:

6

6

6A:

71:

7

77:

7

(=3

I

@

D

N

o0

9:

2:

0

Reset integral do PID
Fechado = Ajusta o valor integral em 0.

: Mantém o valor integral do PID

Fechado = Mantém o integrador em seu nivel atual.
Referéncia multi-velocidade 4

Baseado no status das entradas de referéncia multi-velocidade
la4d.

Cancela o soft starter do PID

Fechado = b5-17 ¢ ignorado

Mudanga de polaridade da entrada do PID (erro)

Fechado = A polaridade do sinal de erro do PID ¢ invertida
(la-lou-lal).

: Injegdo CC ¢ ativa

Fechada = Permite a aplicagdo da frenagem CC como setada no
pardmetro b2-02.

: Busca de velocidade 1

Fechado = enquanto ¢ dado um comando rodar, o Drive faz uma
busca de velocidade na frequéncia maxima (E1-04), tendo essa
busca baseada no parametro B3-01.

: Busca de velocidade 2

Fechado = enquanto ¢ dado um comando rodar, o Drive faz
uma busca de velocidade na frequéncia maxima (E1-04), tendo
essa busca baseada no parametro B3-01.

:Comando de enfraquecimento de campo(Economia de energia)

Fechado = Controle de enfraquecimento de campo setado para
d6-01 e d6-02.

Busca de velocidade 3

Fechado =enquanto ¢ dado um comando rodar, o Drive faz uma
busca de velocidade na frequéncia de saida, tendo essa busca
baseada no pardmetro B3-01.

: Funcdo KEB N.F.

Fechado = Operagao normal
Aberto = Ativa a fungdo KEB .

: Funcdo KEB N.F.

Aberto = Operagdo normal

Fechado = Ativa a fungdo KEB.

Modo de teste de comunicagioes

Utilizado para testar a interface Modbus RS-485/422.

: Frenagem de alto escorregamento

Fechado = O Drive para utilizando a frenagem de alto escorre-
gamento ao invés do status do comando rodar.
Jog2
Fechado = O Drive roda na frequéncia referéncia setada no
parametrodl-17. A diregao é determinada pela entradaavt/rev.
Somente em controle 3-fios.
Habilitagdo do Drive
Fechado = O Drive aceitara o comando rodar.
Abertto = O Drive nao rodara. Se estiver rodando, ira descel-
erar pelo valor setado em b1-03.
Selecdo do controle de torque/velocidade
Fechado = Controle de torque.
Aberto = Controle de velocidade.
Comando Zero-servo
Fechado = Zero-servo ligado
Chaveamento de ganho ASR
Fechado = O ganho proporcional ASR e o tempo integral sao
setados de acordo com C5-03 e C5-04.

: Comando de reversao da polaridadepara contrloe de torque

externo
Fechado = Reverte a polaridade.

0a78

6:
2-fios

3-fios

0a78

Parametros A-20




Table A.1 Lista de pardmetros

Numero
do
parametro

Nome do parametro
Nome no display

Descrigéo

Faixa
de
ajuste

Ajuste
de
fabrica

Método de controle:

VIF

VIF
c/ pg

Vetor.
em
malha
aberta

Vetor.
de
fluxo

Saidas digitais

H2-01

Selegdo das fungdes dos ter-
minais M1-M2
Term M1-M2 Sel

E:

F:

: Durante o comando RODAR 1

Fechado = quando o comando RODAR for acionado ou houver
uma tensdo na saida do inversor.

: Velocidade Zero

Fechado = Quando a frequéncia de saida do Drive for menor
que a frequéncia minima (E1-09).

: Concordancia de frequéncia ref/ frequéncia de saida 1

Fechado = Quando a frequéncia de saida do Drive for igual a
referéncia de frequéncia +/- o erro de L4-02.

: Concordancia de frequéncia ref/ setada 1

Fechado = Quando a frequéncia de saida e a frequéncia referén-
cia sdo iguais ao valor em L4-01 +/- o erro L4-02.

: Detecgao de frequéncia 1

Fechado = Quando a frequéncia de saida ¢ menor ou igual ao
valor em L4-0lcom o erro determinado por L4-02.

: Detecgao de frequéncia 2

Fechado = quando a frequéncia de saida ¢ maior ou igual ao
valor em L4-01, com o erro determinado por L4-02.

: Inversor pronto

Fechado = Quando o Drive ¢ energizado e ndo esta em status de
falha, e esta no modo DRIVE.

: Subtensdo do barramentoCC

Fechado = Quando a tensdo no barramento CC cai abaixo do
nivel setado em L2-05

: Base Block 1 N.A.

Fechado = Quando o Drive ndo tem tensio na saida.

: Referéncia opcional

Fechado = Quando a referéncia de frequéncia vem do op. digital

: Operagdo LOCAL/REMOTE

Fechado = Quando o comando rodar vem do operador digital

: Detecgdo de torque 1 N.A.

Fechado = Quando a corrente/torque de saida excede o valor
setado em L6-02 por um tempo maior que o setado em L6-03.

: Perda de referéncia

Fechado = Quando o Drive detectou uma perda referéncia
analdgica. A referéncia de frequéncia ¢ considerada perdida
quando ele cai 90% em 0.4 segundos. O parametro L4-05 deter-
mina a reagdo do Drive para o caso de perda de velocidade

: Falha no resistor de frenagemt

Fechado = Quando o resistor ou transistor estiver sobreaquec-
ido ou em falha. S¢ ativo quando L8-01 = 1.

Falha

Fechado = quando o Drive esta em falha grave.

Naio usado

10:Falha leve

Fechado = Quando o Drive entra em alarme.

(Continua na pagina seguinte)
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Table A.1 Lista de pardmetros

Método de controle:

Numero A Faixa Ajuste
Nome do parametro o Vetor.
do N displa Descrigéo de de V/F em Vetor.
parametro ome no display ajuste fabrica VIF de
c/pg | malha 1
uxo
aberta
11: Ativa comando reset
Fechado = quando o Drive recebe um comando de reset do
operador digital ou por comando serial.
12: Saida do temporizador
Saida para um temporzador independente, controlado por b4-
01 e b4-02. Utilizado em conjunto com a entrada digital H1-
00 = 18 “fungdo temporizadora”.
13: Concordancia frequéncia ref/ saida 2
Fechado = Quando a frequéncia de saida iguala a referéncia de
frequéncia, com um erro +/- o valor em L4-04.
14: Concordancia frequéncia ref/ setada 2
Fechada = Quando a frequéncia de saida iguala a referéncia de
frequéncia, com um erro +/- o valor em L4-04.
15: Detecgéo de frequéncia 3
Selegdo das fungdes dos ter- Fechado = Quando o frequéncia de saida do Drive ¢ menor ou
H2-02 minais M3-M4 igual ao valor em L4-03com um erro determinado em L4-04. 0a38 1 A A A A
Term M3-M4 Sel 16: Detecgéo de frequéncia 4
Fechado = Quando a velocidade da saida ¢ maior ou igual ao
valor em L4-04.
17: Detecgdo de torque 1 N.F.
Aberto = quando a corrente/torque de saida excede o valor set-
ado em L6-02 por mais tempo que o setado em L6-03.
18: Detecgdo de torque 2 N.A.
Fechado = Quando a corrente/ torque de saida excede o valor
setado em L6-05 por mais tempo que o setado em L6-06.
19: Detecgdo de torque 2 N.F.
Aberto = Quando o torque/ corrente de saida excede o valor
setado em L6-05 por mais tempo que o setado em L6-06.
1A: Diregdo reversa
Fechado = Quando o Drive esta rodando n diregio reversa.
1B: Base block 2 N.F.
Aberto = quando nao ha tenséo na saida do Drive.
1C: Seleg@o do motor 2
Fechado = Quando o motor 2 ¢ selecionadopela entrada multi
fungéo “sele¢do do motor 2”.
1D: Regenerando
Fechado = Quando em modo regenerativo.
1E: Reinicio habilitado
Fechado = Quando o Drive esta executandoum reinicio
automatico. O reinicio automatico ¢ configurado pelo
pardmetro L5-01.
1F: Sobrecarga (OL1)
Fechado = Quando a fungéio OL1 esta em 90% ou mais de seu
valor limite.
20: Préalarme OH
Selegdo das fungdes dos ter- Fechado = Quando a temperatura do dissipador excede o valor
H2-03 minais M5-M6 do parametro L8-02. 0a38 2 A A A A
Term M5-M6 Sel 30: Durante o limite de torque (quando em controle de velocidade)
Fechado = Quando em limite de torque.
31: Durante o limite de velocidade
Fechado = quando em limite de velocidade.
32: Durante o limite de velocidade (quando em controle de troque)
Fechado = Quando a frequéncia do motor esta no limite de
velocidade quando estiver em controle de torque.
33: Zero-Servo completo
Fechado = Quando o zero servo esta completo esta dentro da
largura setada em b9-02.
37: Durante rodar 2
Fechado = Quando o Drive esta operando (exceto durante Base
block ou frenagem CC).
38: Drive habilitado
Fechado = Quando a entrada de habilitagdo do Drive est4 ativa.
Entradas analégicas
Selegao do terminal Al 0:0a10Vde
H3-01 | pirm AL Ll Sel 1:-10 a +10Vde Oal 0 Al oA A A
H3-02 Ajuste de ganho do term. A1l Ajusta o nivel de saida quando for entrado10V, como porcentagem 0.0a 100.0% A A A A
¢ Terminal A1 Gain da frequéncia méaxima de saida (E1-04). 1000.0 e
H3-03 Ajuste de Bias do term Al Ajusta o nivel de saida quando for entrado 0V, como porcentagem —-100.0a 0.0% A A A A
¢ Terminal A1 Bias da frequéncia maxima de saida (E1-04). +100.0 o
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Numero
do
parametro

Nome do parametro
Nome no display

Descrigéo

Faixa
de
ajuste

Ajuste
de
fabrica

Método de controle:

VIF

VIF
¢/ pg

Vetor.
em
malha
aberta

Vetor.
de
fluxo

H3-04

Selegao do terminal A3
Term A3 Signal

0:0a10Vde
1:-10 a +10Vdc

A

A

H3-05

Selegdo da fungdo do termi-
nal A3
Terminal A3 Sel

0:

1:

10:

1

12:

13:

14:

15:

1F:

Bias da frequéncia

100% = Frequéncia maxima de saida (E1-04)

Ganho da referéncia de frequéncia (FGAIN)

100% = Valor da referéncia de frequéncia na entrada Al
Ganho total = Ganho interno (H3-02) x FGAIN

Referéncia de frequéncia auxiliar 1

Utilizada em conjunto com as entradas multi-fung¢do “referén-
cia multi-velocidade 1-4 ” (d1-16).

100% = maxima frequéncia de saida (E1-04)

Referéncia de frequéncia auxiliar 2

Utilizado em conjunto com as entradas multi-fungdo “referén-
cia multivelocidade 1-4” (d1-16).

100% = Maxima frequéncia de saida (E1-04)

Bias de tensdo

100% = Tensdo nominal do motor (E1-05).

Acréscimo de tensdo apds o padrdo V/F.

Mudanga de aceleragio desaceleragdo

100% = Tempo de acel./desacel. ativo (C1-01 ao C1-08)
Injegdo de corrente CC

100% = Corrente nominal do Drive.

Parametro b2-02 ¢ desabilitado.

Nivel de detecgdo de sobretorque/ Subtorque

Utilizado para a saida digital multi-fung¢do em “Sobretorque/
Subtorque”.

100% = Torque nominal do motor (VMA,Vet.Flux.) ou Cor-
rente nominal do Drive(V/F, V/F c/Real.).

Nivel da prevengao de Stall

100% = L3-06.

Limite inferior da referéncia de frequéncia

100% = Maxima frequéncia de saida (E1-04).

Ambos os ajustes em d2-02 ou o nivel de entrada A3, qual for
maior sera o que valera.

: Pulo de frequencia 4

100% = frequéncia méaxima de saida (E1-04).

. Realimentagio do PID

100% = frequéncia maxima de saida (E1-04).

: Set point do PID

100% = Frequéncia maxima de saida (E1-04).
A referéncia de frequéncia ndo atua mais como o setpoint do
PID

: Bias da referéncia de frequéncia 2 (FBIAS2)

100% = Frequéncia maxima de saida (E1-04).
Bias total= Bias internno(H3-03)+ FBIAS (H3-07) + nivel A3

: Temperaura do motor

veja os parameros L1-03 e L1-04.
Limite de torque avante (Quadrante 1)
100% = Torque nominal do motor.

: Limite de torque reverso (Quadrante 3)

100% = Torque nominal do motor.

Limite de torque regenerativo (Quadrantes 2 e 4)
100% = Torque nominal do motor.

Referéncia de torque (em Controle de Torque);limite de Torque
(em Controle de Velocidade) (Quadrantes 1, 2, 3, 4)
100% = Torque nominal do motor.

Compensagdo de torque

100% = Torque nominal do motor.

limite de torque AVT/REV (Quadrantes 1 ¢ 3)
100% = Torque nominal do motor

Nao Usado

0alF

H3-06

Ajuste de ganho do term. A3
Terminal A3 Gain

Ajusta o nivel de saida quando for entrado10V

0.0a
1000.0

100.0%

H3-07

Ajuste de bias do term. A3
Terminal A3 Bias

Ajusta a frequéncia referéncia ao entrar OV.

—-100.0a
+100.0

0.0%

H3-08

Selegdo do terminal A2
Term A2 Signal

0: 0 a 10Vdc (A chave S1-2 deve estar na posi¢ao OFF).
1:-10 a +10Vdc (A chave S1-2 deve estar na posigdo OFF).
2:4 a20mA (A chave S1-2 deve estar na posi¢ao ON)

H3-09

Sel. da fungdo do term A3
Terminal A2 Sel

Mesmas opgdes do parametro H3-05.

0alF
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Numero
do
parametro

Nome do parametro
Nome no display

Descrigéo

Faixa
de
ajuste

Ajuste
de
fabrica

Método de controle:

VIF

VIF
c/ pg

Vetor.
em
malha
aberta

Vetor.
de
fluxo

H3-10

Ajuste de ganho do term. A2
Terminal A2 Gain

Ajusta o nivel de saida quando entralOV.

0.0a
1000.0

100.0%

A

A

H3-11

Ajuste de bias do term. A2
Terminal A2 Bias

Ajusta o nivel de saida quando entra OV.

—100.0 a
+100.0

0.0%

A

H3-12

Constante de tempo da
entrada analogica
Filter Avg Time

Este par“metro ajusta o filtro em todas as trés entradas analogicas.

Aumente para dar estabilidade, diminua para melhorar a resposta.

0.00 a
2.00

0.03seg

Saidas analogicas

H4-01

Selegdo do terminal FM
Terminal FM Sel

Seleciona qual monitor sera mostrado nos terminais FM e FC.
1: Referéncia de frequéncia
100% = frequéncia maxima de saida E1-04.
2: Frequéncia de saida
100% = frequéncia maxima de saida E1-04.
3: Corrente de saida
100% = Corrente nominal de saida.
5: Velocidade do motor
100% = frequéncia maxima de saida E1-04.
6: Tensdo de saida
100% = 200/400Vac Dependendo da classe do Drive.
7: Tensao no barramento CC
100% = 400/800Vdc Dependendo da classe do Drive.
8: kWatts de saida
100% = Poténcia nominal do Drive.
9: Referéncia de torque
100% = Torque nominal do motor.
: Nivel de entrada do terminal Al
100% = 10Vdc
: Nivel da entrada A2
100% = 10Vdc ou 20mA
:Nivel da entrada A3
100% = 10Vdc
18:Corrente do rotor
100% = Correntee nominal no rotor.
19: Corrente de excitagdo do motor
100% = Corrente de excitagdo nominal.
:Saida SFS
100% = Frequéncia maxima de saida E1-04.
:Entrada ASR
100% = Frequéncia maxima de saida E1-04.
22:Saida ASR
100% = Frequéncia méaxima de saida E1-04.
24:PID Feedback
100% = Frequéncia maxima de saida E1-04.
26:Referéncia de tensdo (Saida Vq)
100% = E1-05, default 240V ou 480V.
:Referéncia de tensdo (Saida Vd)
100% = E1-05, default 240V oo 480V.
31:Nao usado
32:Saida ACR q (100% = Corrente nominal do rotor)
33:Saida ACR d (100% = Corrente nominal do rotor)
36:PID Entrada
100% = Frequéncia maxima de saida E1-04.
37:PID Output
100% = Frequéncia maxima de saida E1-04.
38:Setpoint PID
100% = Frequéncia de saida maxima E1-04.
44:Saida sem o filtro ASR
45:saifda do controle de feedforward
100% =Corrente nominal do rotor.

1

wn

N

1

2

2

=3

2

2

~

45

H4-02

Ajuste de ganho no term. FM
Terminal FM Gain

Ajusta o nivel de saida do terminal FM quando o monitor selecio-
nado esta em 100%.

0.0a
1000.0

100.0%

H4-03

Ajuste de bias do term. FM
Terminal FM Bias

Ajusta o nivel de saida quando o monitor FM selecionado estiver
em 0%.

-110.0a
110.0

0.0%

H4-04

Sele¢do do monitor term. AM
Terminal AM Sel

Seleciona qual monitor sera mostrado nos terminais AM e FC.
As mesmas escolhas do pardmetro H4-01.

las3

H4-05

Ajuste do ganho no term. AM
Terminal AM Gain

Ajusta a tensdo de saida no term AM (em percentual de 10Vdc)
quando o monitor selecionado estiver em 100% de seu valor.

0.0a
1000.0

50.0%
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Método de controle:

Numero A Faixa Ajuste
Nome do parametro o Vetor.
do . Descrigéo de de Vetor.
A Nome no display ) o VIF em
parametro ajuste fabrica VIF de
c/pg | malha
fluxo
aberta
H4-06 Ajuste de bias do term. AM Ajusta a tensdo de saida no terminal AM (em percentual de 10Vdc) -110.0a 0.0% A A A A
¢ Terminal AM Bias quando o monitor selecionado estiver com 0% de seu valor 110.0 ae
= . 0:0a 10Vde
Ha-07 | eleedo do terminal M 1:-10 a +10Vde 0a2 0 Al A A A
evel Selec 2:4a20mA*
N . 0:0a10Vde
H4-08 ieolef:vgfstzie“;“;' AM 1: 10 a +10Vdc 0a2 0 A A A A
2:4a20mA*
Ajustes da comunicacao serial
N Seleciona o niimero da estagdo (enderego) para os terminais mod-
H5-01 End'ere(;o da estagdo bus R+, R-, S+, S-. A poténcia do Drive deve ser re-energizada 0a20 1F A A A A
Serial Comm Adr . . Hex
para que tais ajustes tenham efeito.
Seleciona o baud rate da comunicagdo serial. A poténcia do Drive
deve ser re-energizada para que tais ajustes tenham efeito
Selegdo da velocidade de 0: 1200 bps
H5-02 comunicagio 1: 2400 bps 0a4 3 A A A A
Serial Baud Rate 2: 4800 bps
3: 9600 bps
4: 19200 bps
Seleciona a paridade da comunicag@o. A poténcia do Drive deve
= . ser re-energizada para que tais ajustes tenham efeito
H5-03 Selegdo da paridade 0: Sem paridade 0a2 0 A A A A
Serial Com Sel
1: Par
2: Impar
Seleciona o método de parada quando uma falha de Timeout de
Método de parada apos um f)?r;;r;g;ci(; (racrﬁ) ; detectada.
H5-04 erro de comunicagdes : porramp: 0a3 3 A A A A
. 1: Parada por inércia
Serial Fault Sel . .
2: Parada rapida (emergéncia)
3: Alarme somente
Habilita ou ndo a falha de Timeout de comunicagéo (CE).
Selegdo da detecgdo de falha 0: Desabilitado - uma perda de comunicagdo néo ira acarretar numa
H5-05 na comunicagido falha de timeout de comunicag@o. Oal 1 A A A A
Serial FIt Dtct 1: Habilitado - Se a comunicagao for perdida por mais de 2 segun-
dos, uma falha CE ocorrera.
Tempo de espera de transmis- . N . , .
H5-06 s30 do Drive dAé]s(s)tsa (;S)e};ili::tre a recepgao de dados pelo Drive até o envio de 5465 Sms A A A A
Transmit WaitTIM p :
Habilita ou desabilita o controle “requisita para enviar” (request to
Selegdo do controle RTS send -RTS):
H5-07 RTS Control Sel 0: Desabilitado - O RTS esta sempre ligado Oal 1 A A A A
1: Habilitado - O RTS liga somente ao enviar dados
Ajuste dos I/0 de pulsos
Selecgdo da fungdo da entrada | 0: Referéncia de frequéncia
He6-01 de trem de pulsos RP 1: Valor do feedback do PID 0a2 0 A A A A
Pulse Input Sel 2: Valor do setpoint do PID
He6-02 Escala da entrada de trem de Ajusta o niimero de pulsos (em Hz) queequivale & maxima 1000 a
pulsos P . 1440Hz A A A A
¢ . frequéncia de saida E1-04. 32000
Pulse In Scaling
H6-03 Ganho da entrada de trem de Ajusta o nivel do ganho em percentual quando a entrada de trem de 00a
pulso A 100.0% A A A A
¢ . pulso em H6-02 ¢ entrada. 1000.0
Pulse Input Gain
H6-04 Bias da entrada de trem de Ajusta o nivel de saida quando a entrada de pulsos estiver em OHz -100.0 a
pulso PR , 0.0% A A A A
¢ . como porcentagem da frequéncia maxima de saida E1-04. 100.0
Pulse Input Bias
H6-05 Filtro da entrada de pulsos . N 0.00 a
. Pulse In Filter Ajusta a tempo de filtro da entrada de trém de pulsos em seg 200 0.10seg A A A A
H6-06 Selegdo do monitor MP Lé o monitor OO (parte de U1-00). Veja a tabela A2 para a lista Valores 5 A A A A
¢ Pulse Moni Sel dos monitores Ul. de Ul
H6-07 Escala do monitor de trem de | Ajusta o nimero de pulsos na saida quando o monitor estiver 100% 0a
. pulso (in Hz). Ajuste H6-06 em 2, ¢ H6-07 em 0, para que a saida de pul- 32000 1440Hz A A A A

Pulse Moni Scale

sos seja sincrona a frequéncia de saida.

Parametros A-25




Table A.1 Lista de pardmetros

Método de controle:

Numero A Faixa Ajuste
Nome do parametro o Vetor.
do Nome no display Descrigéo de de V/F em Vetor.
parametro ajuste fabrica VIF de
c/pg | malha 1
uxo
aberta
Sobrecarga do motor
Ajusta a protegdo de sobrecarga térmica (OL1) baseada na
N 5 capacidade de refrigeragdo do motor.
Selegdo de protegdo da sobre- 0: Desabilitado
L1-01 carga do motor . R . 0to3 1 Q Q Q Q
MOL Fault Select 1: Ventilagdo normal(< 10:1 motor)
2: Ventilagdo forgada (= 10:1 motor)
3: Motor vetorial (< 1000:1 motor)
Tempo de protecdo da sobre- 01la
L1-02 carga do motor Ajusta o tempo de protegdo de sobrecarga térmica (OL1) 2'0 0 8.0min A A A A
MOL Time Const ’
Ajusta o método de parada quando o a entrada analogica da tem-
Método de parada no alarme | peratura do motor ultrapassar o nivel de alarme OH3(1.17V).
de sobreaquecimento do 0: Parada por rampa
L1-03 motor OH3 1: Parada por inércia 0as3 3 A A A A
Mtr OH Alarm Sel 2: Parada rapida
3: Somente alarme
X Ajusta 0 método de parada quando o a entrada analogica da tem-
gﬁestggfcgelﬁiriﬁgn;ajzlha peratura do motor ultrapassar o nivel de alarme OH4(2.34V).
L1-04 motor 0;4 0: Parada por rampa 0a2 1 A A A A
1: Parada por inércia
Mtr OH Fault Sel 2: Parada rapida
Tempo de filtro da entrada de | Este pardmetro ajusta o filtro na entrada analogica de temperatura 0.00 to
L1-05 temperatura do motor do motor. (H3-09 = E). Aumente para dar estabilidade, diminua 1 0.00 0.20sec A A A A
Mtr Temp Filter para aumentar a resposta. :
Operacao dur. perda de alimentacao
Habilita e desabilita a fungdo de perda momentanea de fase.
0: Desabilita -O Drive alarma UV1 ao perder uma fase.
= x 1: Tempo de perda de fase - O Drive ira reiniciar se a poténcia
Selecio fie detecgdo da perda retornar dentro do tempo setado em L2-02.*
L2-01 momentanea de fase o . . o . 0a2 0 A A A A
PwrL Selection 2: Ativagdo da energia do CPU - O Drive reiniciara automatica-
mente se a poténcia retornar enquanto a CPU estiver energizada*
* A fim de ocorrer o reinicio automatico, o comando rodar deve ser
mantido dentro deste periodo.
Tempo de operagao durante . S . . Varia
. Ajusta o tempo de reinicio do Drive se estiver em perda de fase. 0.0a
12-02 queda moment. de energia Somente funciona se L2-01 = 1 25 560 com o A A A A
PwrL Ridethru t : 38 kVA
Tempo minimo de baseblock Ajusta o tempo minimo a aguardar para permitir que a tensAo Varia
durante a perda moment. de residual do motor caia antes que a saida do Drive volte a ser reini- 0.la
L2-03 X . PO com o A A A A
fase ciada. Apos uma perda de fase, se L2-03 ¢ maior que L2-02, a 5.0sec KVA
PwrL Baseblock t operagdo retorna ap6s um tempo setado em L2-03.
Temp N de recuperagio de Ajusta o tempo que a tensdo de saida leva para retornar ao padrao 0.0a Varia
L.2-04 energia V/f apods a busca de velocidade (modo de detec¢do de corrente) 5.0sec com o A A A A
PwrL V/F Ramp t POs a bu v ¢ : : kVA
nivel de deteccdo de Subten- Ajusta o nivel minimo de tensdo do barramento CC. Se este ajuste
~ ¢ for inferior ao ajuste de fabrica, uma reatancia AC de entrada ou 150 a 190
L2-05 sdo P . A A A A
PUV Det Level uma reatancia no barramento CC pode ser necessaria. Consulte o 210 Vdc
fabricante antes de alterar este parametro.
. Ajusta o tempo necessario para desacelerar até zero quando o
L2-06 Eég(ﬁeiiiaﬁfﬁzacao KEB comando KEB estiver sendo acionado em uma das entradas digi- go%% 0.0seg A A A A
tais multi-fungdo. )
Tempo de recuperacio Ajusta o tempo (em segundos) para acelerar até a velocidade set-
po d perag ada apos a recuperagdo da queda momentanea de energia. Se 0.0a
L2-07 momentanea . ~ . ~ L 0.0seg A A A A
UV Return Time estiver setada em 0, entdio o tempo ativo de aceleragdo sera uti- 25.5
lizado.
Ajusta a porcentagem de saida da redugao da frequéncia no inicio
Ganho da reducg¢io de da desaceleragao quando um comando KEB for acionado em uma
L2-08 frequéncia no inicio do KEB entrada multi-fung@o. 0a300 100% A A A A
KEB Frequency Redugdo = Frequéncia de escorregamento antes da operagdo KEB
x L2-08 x 2
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Método de controle:

Numero A Faixa Ajuste
Nome do parametro o Vetor.
do . Descrigéo de de Vetor.
A Nome no display ) o VIF em
parametro ajuste fabrica VIF de
c/pg | malha
fluxo
aberta
Prevencéo de stall
0: Desabilitado - O motor acelera na taxa de aceleragdo ativa. O
motor pode entrar em stall se a carga ¢ muito pesada ou o tempo
de aceleragao for muito curto.
Prevengao de stall durante a 1: Propésito geral - Quando a corrente de saida excede o valor L3-
L3-01 aceleragao 02, a aceleragdo para. A acelerag@o continuara assim que e cor- 0a2 1 A A A -
StallP Accel Sel rente de saida caia abaixo deste nivel.
2: Inteligente - A taxa de aceleragdo ativa ¢ ignorada. A aceleragéo
sera completa no menor tempo possivel sem exceder o valor de
corrente em in L3-02.
Nivel da prevengio de stall Esta fungdo ¢ ha}bllltada qpam'io L30—01 ¢ 1( ou “2”. Varia
~ A corrente nominal do Drive ¢ 100%.. Diminua o valor setado se
L£3-02 durante a acleragdo estiver em stall ou se ocorrer uma corrente excessiva nos ajustes de 0a200 como A A A B
StallP Accel Lvl o J KVA*
fabrica.
Limite da prevengéo de stall Ajusta o nivel inferior de stall durante a aceleragido como um per-
L3-03 na aceleragdo centual da corrente nominal do Drive, quando a operagao esta em 0a 100 50% A A A -
StallP CHP Lvl um limite de frequéncia acima de E1-06.
Quando utilizar um resistor de frenagem, utilize o ajuste “0” ou
wyn
0: Desabilitado - O motor acelera na taxa de desaceleragdo ativa. O
motor pode entrar em stall se a carga ¢ muito pesada ou o tempo
de desaacelerag@o for muito curto.
~ 1: Proposito geral - Quando a corrente de saida excede o valor L3-
Prevencao de stall durrante a I ~ . P
N 02, a aceleragdo para. A desaceleragdo continuard assim que e
L3-04 desaceleragdo . . . , 0a3 1 Q Q Q Q
StallP Decel Sel corrente de saida caia abaixo deste nivel.
2: Inteligente - A taxa de desaceleragdo ativa ¢ ignorada. A
desaceleragdo sera completa no menor tempo possivel sem alar-
mar OV .
3: Prevengdo de stall com resistor de frenagem - A prevengédo de
stall durante a desaceleragdo ¢ habilitada em cooredengdo com a
frenagem dindmica.
Seleciona o método de prevengdo de stall a ser utilizado durante o
comando rodar a fim de prevenir falhas.
0: Desabilitado - O Drive roda na frequéncia setada. uma carga
pesada pode fazer com que o Drive alarme OC ou OL.
1: Tempo de desaceleragdo 1 - A fim de evitar o stall com carga
N ~ pesada, o Drive ira desacelerar no tempo de desaceleragio 1
Selegdo da prevengao de stall .
(C1-02), se a corrente ultrapassar o limite em L3-06. uma vex
L3-05 durante rodar R . Lo S 0a2 1 A A - -
StallP Run Sel que a corrente cair abaixo do limite em L3-06, o Drive ir4 acel-
erar de volta a sua referéencia de frequéncia na taxa de aceler-
acdo ativa.
2: Tempo de desaceleragdo 2 - O mesmo do ajuste 1, com excegao
que o Drive desacelera no tempo 2 (C1-04).
Quando a frequéncia de saida for menor que 6Hz, a prevengéo de
stall durante rodar ¢ desabilitada ignorando o valor de L3-05.
Este pardametro ¢ habilitado quando o parametro L3-05 ¢ setado
Nivel da prevengao de stall em “1” ou “2”. Varia
L3-06 durante rodar A corrente nominal do Drive ¢ setada 100%. 30a200 com 0 A A - -
StallP Run Level Diminua o valor setado se estiver em stall ou se ocorrer uma cor- KVA
rente excessiva nos valores de fabrica.
Habilita a fungdo de supressdo OV, a qual habilita que seja alterada
Selegdo da fungdo de a referéncia de frequéncia assim que seja alterada a carga, a fim de
L3-11 supressdo OV prevenir a falha OV. Oal 0 - - A A
OV Inhibit Sel 0: Desabilitado
1: Habilitado
350a
390
Nivel df tenséo da fungdo de Ajusta a tensdo no barramento CC na qual a func¢do de supressao (240V) 380V
L3-12 supressdo OV OV é ativa ou - - A A
OV Inhbt VoltLvl : 700 a 760V
780
(480V)

#Este parametro pode ser alterado enquanto rodando.

* Para torque varidvel: Ajuste de fabrica=150%.

Para torque constante: Ajuste de fabrica=120%.
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Table A.1 Lista de pardmetros

Método de controle:

Numero A Faixa Ajuste
Nome do parametro o Vetor.
do . Descrigéo de de Vetor.
A Nome no display ) o VIF em
parametro ajuste fabrica VIF de
c/pg | malha
fluxo
aberta
Detecc¢ao de frequéncia
ivel a . . Varia
Nivel de detecgdo da Estes pardmetros se referem aos ajustes da saida multi-fungdo the com o
L4-01 velocidade concordante multi-function output (H2-O0O) “Fref/Fsaida concordante 17, TC ou 0.0Hz A A A A
Spd Agree Level “Fref/Setada concordante 17, “Detecgdo de frequéncia 1,” ¢ v
- “Detecgao de frequéncia 2". O parametro L4-01 ajusta o nivel
Largl{ra da detecgdo de enquanto L4-02 ajusta a histerese para a fungdo de saida de 0.0a
L4-02 velocidade Co?cordante detecgdo de velocidade. 20.0 2.0Hz A A A A
Spd Agree Width
] . Varia
NWEI'(H -) de detecgdo da Estes pardmetros se referem aos ajustes da saida multi-fungéo the com o
L4-03 velocidade concordante multi-function output (H2-00) “Fref/Fsaida concordante 27, TC ou 0.0Hz A A A A
Spd Agree Lvl +- “Fref/Setada concordante 27, “Detec¢do de frequéncia 3,” ou v
- “Detecgdo de frequéncia 4". O par6ametro L4-03 ajusta o nivel
Largura (+/-) de detecgdo da | enquanto L4-04 ajusta a histerese para a fungdo de saidade 0.0a
L4-04 velocidade concordante detecgiio de velocidade. 2'0 0 2.0Hz A A A A
Spd Agree Wdth +- .
Determina como o Drive ira reagir quando perder a referéncia de
requéncia. A referéncia de frequéncia éconsiderada perdida
Selegdo Frequency Reference | quando a referéncia cai abaixo de 90% de seu valor corrente em
Loss menos de 400ms.
L4-05 Detection Selection 0: Para - O Drive ira parar. Oal 0 A A A A
Ref Loss Sel 1: Roda na porcentagem L4-06 da referéncia anterior - O DRIVE
ira rodar na porcentagem ajustada em L4-06 do nivel da referén-
cia de frequéncia na hora em que se perder a referéncia.
Nivel da referéncia de Se a fungdo de perda da referéncia de frequéncia estiver habilitada
14-06 frcqufnc%a na perda de (L4-05=1) e aArcfc':rcnma chfrcgucnma clpcrdlda, o drlvg ird rf)dar 021000 80.0% A A A A
frequéncia em uma frequéncia de referéncia determinada pela seguinte for-
Fref at Floss mula: Fref = Fref no momento da perda * L4-06.
Reinicio automatico
Ajusta o contador do niimero de vezes que o drive ird executar auto
, . reinicio das falhas: GF, LF, OC, OV, PF, PUF, RH, RR, OL1, OL2,
Numero de tentativas de . .
o L OL3, OL4, UV1. Se o Drive entrar em falha apds executar um auto
L5-01 reinicio automatico O L . 0alo 0 A A A A
reinicio, o contador sera incrementado. Quando o Drive opera sem
Num of Restarts - PR
falha por 10 minutos, O contador sera reiniciado para o valor set-
ado em L5-01.
N ~ . Determina se o contato de falha ativa durante uma tentativa de
Selegdo da operagdo de reini- reinicio automético
L5-02 cio automético 10 automaties. 0al 0 A A A A
Restart Sel 0: Nio aciona o rel¢ de falha
1: Relé de falha ativo.
Deteccao de torque
Determina a resposta do Drive para uma condi¢ao de sub/sobre-
torque. Sobre e subtorque sdo determinados pelos parématros L6-
02 e L6-03. Os ajustes na saida multi fungéo “B” ¢ “17” no grupo
H2-0O0 seréo ativos se programados.
0: Desabilitado
1: OL3 na velocidade concordante - Alarme (A detec¢do de sobre-
torque ¢ somente ativa durante a velocidade concordante e a
operagdo continua apos a detecgdo).
2: OL3 durante rodar - Alarme (A deteccdo de sobretorque € ativa
sempre, € a operagdo continua apods a deteccdo).
3: OL3 na velocidade concordante - Falha (A detecgdo de sobre-
Selegdo da detecgdo de sobre- torque ¢ somente ativa na velocidade concordante e o Drive ira
L6-01 torque 1 parar e mostrar a falha OL3). 0a8 0 A A A A

Torq Det 1 Sel

4: OL3 durante rodar - Falha (A detecgdo de sobretorque ¢ sempre
ativa e o Drive ird parar com um alarme OL3).

5: UL3 na velocidade concordante - Alarme (A detecgdo de sub-
torque ¢ somente ativa durante a velocidade concordante ¢ a
operagdo continua apos a detecgdo)

6: UL3 durante rodar - Alarme (A detec¢@o de subtorque ¢ ativa
sempre, ¢ a operagao continua apos a detecgdo)

7: UL3 na velocidade concordante - Falha (A detecgdo de sub-
torque ¢ somente ativa na velocidade concordante e o Drive ira
parar ¢ mostrar a falha UL3).

8: UL3 durante rodar - Falha (A detecgdo de subtorque ¢ sempre
ativa e o Drive ird parar com um alarme UL3).
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Table A.1 Lista de pardmetros

Numero

Faixa

Ajuste

Método de controle:

Nome do parametro o Vetor.
do N disol Descrigéo de de VIF Vetor.
A ome no display . A em
parametro ajuste fabrica VIF de
c/pg | malha 1
uxo
aberta
Nivel de deteccao Ajusta o nivel de detecgdo de sobre/subtorque como um percentual
L6-02 de torque 1 da corrente ou torque nominal do Drive. Detecgdo de corrente em 0a 300 150% A A A A
Torq Det 1 Lvl A1-02 =0 ou 1. Detecgdo de torque para A1-02 =2 ou 3.
Tempo de detecgdo Ajusta o tempo que a condig¢@o de sobre/subtorque deve existir para 0.0a
L6-03 de torque | detecgdo de t 1 seja reconhecida pelo Drive 10.0 0.Iseg A A A A
Torq Det 1 Time que a deteccdo de torque 1 sej p ve. .
Determina a resposta do Drive para uma condigéo de sub/sobre-
torque. Sobre e subtorque sdo determinados pelos parématros L6-
05 e L6-06. Os ajustes na saida multi fungao“18” e “19” no grupo
H2-00 serdo ativos se programados.
0: Desabilitado
1: OL4 na velocidade concordante - Alarme (A detec¢do de sobre-
torque ¢ somente ativa durante a velocidade concordante ¢ a
operagdo continua apés a detecgdo).
2: OL4 durante rodar - Alarme (A detecgao de sobretorque € ativa
sempre, ¢ a operagdo continua apods a detecgdo).
3: OL4 na velocidade concordante - Falha (A detecg@o de sobre-
Selegao da detecgdo de torque ¢ somente ativa na velocidade concordante e o Drive ira
L6-04 torque 2 parar ¢ mostrar a falha OL4). 0ag 0 A A A A
Torq Det 2 Sel 4: OL4 durante rodar - Falha (A detecg@o de sobretorque ¢ sempre
ativa e o Drive ird parar com um alarme OL4).
5: UL4 na velocidade concordante - Alarme (A detecgdo de sub-
torque ¢ somente ativa durante a velocidade concordante e a
operagdo continua ap6s a detecgdo)
6: UL4 durante rodar - Alarme (A detecg@o de subtorque ¢ ativa
sempre, € a operacdo continua apds a detecgdo)
7: UL4 na velocidade concordante - Falha (A detecgdo de sub-
torque ¢ somente ativa na velocidade concordante ¢ o Drive ira
parar e mostrar a falha UL4).
8: UL4 durante rodar - Falha (A detecgdo de subtorque ¢ sempre
ativa e o Drive ird parar com um alarme UL4).
Nivel de detecgdio do torque 2 Ajusta o nivel de detecgao de sobre/subtorque como um percentual
L6-05 Torq Det 2 Lyl da corrente ou torque nominal do Drive. Detecgdo de corrente em 0a 300 150% A A A A
A1-02 =0 ou 1. Detecgdo de torque para A1-02 =2 ou 3.
Tempo de detecedo Ajusta o tempo que a condi¢do de sobre/subtorque deve existir para 0.0a
L6-06 do torque 2 ue a detecgao de torque 1 seja reconhecida pelo Dri 10.0 0.1seg A A A A
Torq Det 2 Time 4 i 4 J pelo bnve. i
Limite de torque
Limite de torque avante
L7-01 Torq Limit Fwd 0a300 200% - - A A
Ajusta o valor do limite de torque como percentual do torque no-
minal. Quatro quedrantes individuais podem ser ajustados.
Limite de torque reverso o
L7-02 Torq Limit Rev Torque de Saida 04300 200% ) ) A A
Torque positivo
L7-01
No. de
Limite de torque avante rotagées
L7-03 regenerativo Reverso do motor 0a 300 200% - - A A
Torq Lmt Fwd Rgn Avante
Limite de torque reverso
L7-04 regenerativo 0a 300 200% - - A A
Torq Lmt Rev Rgn
Protecdo de hardware
5 N . Habilite esta fungdo se utilizar um resistor de frenagem dindmico
Selegdo de protecdo ao resis- da marca Yaskawa
L8-01 tor DB (frenagem dinamica) - . Oal 0 A A A A
DB Resistor Prot 0:Nao fo?ncmda
1: Fornecida
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Numero

Faixa

Ajuste

Método de controle:

Nome do parametro o Vetor.
do . Descrigéo de de Vetor.
A Nome no display ) o VIF em
parametro ajuste fabrica VIF de
c/pg | malha
fluxo
aberta
Nivel do alarme OH Quando a temperatura do dissipador exceder o valor setado neste 50a o
18-02 OH Pre-Alarm Lvl parametr, ocorre um alarme de sobreaquecimento 130 95°C A A A A
Método de parada ao acionar (1) g::gz pgf_ ;ﬁg;s;
L8-03 o alarme OH : por 0a3 3 A A A A
2: Parada rapida
OH Pre-Alarm Sel .
3: Somente alarme
Selegdo de protecdo da perda . .
L8-05 | de fase na entrada (l)j ge;?lb,ih;ado 0al 1 A A A A
Ph Loss In Sel - Habiitado
Quando utilizar um motor de pot6encia muito abaixo da pot6encia
Selegio de protegio da perda do Drive, este por ventura detectara uma perda equivocada de fase
1L.8-07 de fase na saida na saida, neste caso ajuste em zero 0al 1 A A A A
0: Desabilitado
Ph Loss Out Sel 1: Detecgdo de perda de 1 fase
2: Deteccdo de preda de 2 ou 3 fases
Selegao de detecgdo da falha . .
1809 | de fuga terra (GF) 0: esabilitado 0al 1 Al oA A A
Ground Fault Sel ’
0: Ventilador no modo rodar - O ventilador operara somente
Selegao de operagdo do venti- quando o Drive esta rodando e apds L8-11 segundos apos retirar
L8-10 lador o comando RODAR. Oal 0 A A A A
Fan On/Off Sel 1: Ventilador sempre ligado - O ventilador opera assim que o Drive
for energizado.
Tempo de operagio do venti- N . . X
L8-11 lador Es’gc pardmetro ajusta o tempo de atraso peira o ventilador apos a 02300 60see A A A A
. retirada do comando rodar quando L8-10 = 0.
Fan Delay Time
Aiuste da temp. ambiente Quando o Drive esta instalado em um local cuja temperatura ambi-
L8-12 Juske p- ente excede a nominal, assim o Drive se adapta automaticamente o 45a60 45°C A A A A
Ambient Temp P N
nivel da protegdo de sobrecarga (OL2).
Este parametro ajuda na protegdo dos transistores de saida do
Caracteristicas OL2 em sobreaquecimento quando a corrente de saida ¢ alta e a frequén-
1L8-15 baixas velocidades cia de saida ¢ baixa (6Hz ou menos). Oal 0 A A A A
OL2 Sel @ L-Spd 0: Desabilitado
1: Habilitado (L8-18 ¢ ativo)
Habilita de desabilita a fungdo limitadora de corrente por software.
Selegao do soft CLA Consulte o fabricante antes de desabilitar esta fungio.
L8181 Soft CLA Sel 0: Desabilitado Oal ! AloA A A
1: Habilitado
Prevencéo de hunting
N N Se o motor vibra enquanto estiver com uma baixa carga, a pre-
Selegao da prevengao de - R . . ~
; vengdo de hunting pode reduzir esta vibragao.
nl-01 hunting X . Oal 1 A A - -
Hunt Prev Select 0: Desabilitado
unt FrevSelee 1: Habilitado
Ajusta o ganho para a fungio de prevengao de hunting.
Ajusta de ganho para a pre- Se o motor vibra enquanto estiver com uma pequena carga e nl- 0.00 2
nl-02 vengdo de hunting 01=1, aumente o ganho em 0.1 até que a vibragdo cesse. 2 50 1.00 A A - -
Hunt Prev Gain Se o motor entrar em stall enquanto n1-01=1, diminua o ganho em :
0.1 até que o stall cesse.
Ajuste AFR
Ajusta o ganho da detecgdo do controle do feedback interno de
velocidade no regulador automatico de frequéncia (AFR).
Ganho da detecgdo do con- Normalmente, ndo ¢ necessario alterar este parametro.
2-01 trole do feedback de Ajuste este pardmetro como segue: 0.00 a 1.00 ) R A )
velocidade (AFR) * Se ocorrer hunting, aumente o valor ajustado. 10.00 ’
AFR Gain « Se aresposta ¢ baixa, diminua o valor setado.
Modifique o valor em 0.05 unidades por vez, enquanto confere a
resposta.
Constante de tempo da
detecgdo do controle do feed- | Ajusta a constante de tempo para controlar a taxa de mudanga na
n2-02 back de velocidade (AFR) velocidade 022000 50ms B : A °
AFR Time
Constante de tempo 2 da ) )
2-03 detecgdo do controle do feed- | Ajusta a constante de tempo para controla a quantidade de 022000 750ms B _ A R

back de velocidade (AFR)
AFR Time 2

mudanga na velocidade em baixa velocidade.
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Table A.1 Lista de pardmetros

Numero

Faixa

Ajuste

Método de controle:

Nome do parametro o Vetor.
do . Descrigéo de de Vetor.
A Nome no display ) o VIF em
parametro ajuste fabrica VIF de
c/pg | malha
fluxo
aberta
Frenagem de alto escorregamento
Comprimento da desaceler- Ajusta 0 qudo agressivamente o Drive decrementa a frequéncia de
n3-01 acdo da frequéncia de frena- saida enquanto para o motor com a frenagem de alto escorrega- 1220 59 A A : :
gem de alto escorregamento mento. se ocorrer uma falha de sobretensao (OV) durante este pro- ’
HSB Decel Width cesso, ese parametro necessita ser incrementado.
o Ajusta a maxima corrente a ser enviada durante uma parada HSB.
Limite de corrente da frena- . g
Quanto maior for o valor em n3-02 ira diminuir o tempo de parada 100 a o
n3-02 gem de alto escorregamento R 150% A A - -
do motor, mas aumenta o valor da corrente no motor , além de 200
HSB Current Ref
sobreaquecer o motor.
Ajusta a quantidade de tempo que o Drive permanecera em dwell
em E1-09 (Frequéncia minima) no fim da desaceleragdo. se este
Tempo dwell na parada . . o U 0.0a
n3-03 . tempo for setado muito baixo, a inércia da maquina pode causar o 1.0seg A A - -
HSB DwelTim@ Stp ~ . . 10.0
motor em uma rotagdo desprezivel apos a frenagem de ato escorre-
gamento seja terminada e a saida do Drive esteja desenergizada.
Tempo de sobrecarga da Ajusta o tempo necessario para a falha de sobrecarga da frenagem
frenagem de alto escorrega- de alto escorregamento(OL7) ocorra quando a frequéncia de saida 30a
n3-04 X ~ . ~ 40seg A A - -
mento do Drive ndo altera por algiuma razao durante uma frenagem de 1200
HSB OL Time alto escorregamento Geralmente ndo necessita ser ajustado.
Sele¢ao do monitor
Selegéo do monitor do . . . = .
0l1-01 . Seleciona qual monitor serd mostrado no menu de operagio assim
¢ usuario ue energizar o Drive quando 01-02 =4 4a4s 6 A A A A
User Monitor Sel q & q :
Seleciona qual monitor sera mostrado ao energizar.
Seleg¢do do monitor do 1: Frequéncia referéncia (U1-01)
01-02 usudrio ao energizar 2: Frequéncia de saida(U1-02) lad 1 A A A A
Power-On Monitor 3: Corrente de saida (U1-03)
4: Monitor do usuario(ajustavel por 01-01)
Seleciona as unidades da referéncia de frequéncia
(d1-01 a d1-17), os monitores da referéncia de
frequéncia (U1-01, U1-02, U1-05), e comunicagio
modbus.
0: Hz
1: % (100% = E1-04)
2 a 39: RPM (coloque o nimero de polos do motor).
Selegdo do display do opera- 40 a 39999: Display do usudrio.
01-03 dor digital 00000  Ajusta oAm'lmero desejado na maxima c? a 0 A A A A
Display Scaling t frequéncia de saida 39999
Numero de 4 digitos
Numero de digitos na direita do ponto
decimal
Exemplo 1: 01-03 = 12000, resultara na referéncia de
frequéncia de 0.0 a 200.0 (200.0 = Fmax).
Exemplo 2: 01-03 = 21234, resultara na referéncia de
frequéncia de 0.00 a 12.34 (12.34 = Fmax).
Seleciona a unidade para Ajusta a unidade para pardmetros relacionados ao padrdo V/f (E1-
] parametros relacionados a 04, -06, -09, -11) } } :
ol-04 curva V/f 0: Hertz Otol 0 A
Display Units 1: RPM
01-05 Ajuste do brilho do display Ajusta o conFraste do operfid(’)’r dlgltf’il LCD. Um ajuste em “1” é o 0as 3 A A A A
LCD Contrast contraste mais claro e em “5” o0 mais escuro.
Selecoes de teclas
Sele¢do da fungdo da tecla Determina se a tecla local/remoto do operador digital ¢ funcional.
02-01 local/remoto 0: Desabilitado Oal 1 A A A A
Local/Remote Key 1: Habilitado
Sl da oo o la | DTS 6l S perar Gl i D st
02-02 Stop o Dvesablijlita . P 1s exiernos ou comunicag : 0al 1 A A A A
Oper STOP Key .

1: Habilitado
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Método de controle:

Numero A Faixa Ajuste
Nome do parametro o Vetor.
do Nome no display Descrigéo de de V/F em Vetor.
pardmetro ajuste fabrica VIF de
c/pg | malha
fluxo
aberta
Permite o armazenamento dos pardmetros alterados como uma ini-
cializagéo do usuario.
0: Sem mudangas
valor default dos pardmetros 1: Ajusta como default - Salva os ajustes correntes dos pardmetros
02-03 do usuario como inicializagdo do usuario. O A1-03 permite agora selecio- 0a2 0 A A A A
User Defaults nar <1110> como inicializa¢do do usuario e retorma 02-03 em
zero.
2: Limpa tudo - Limpa a inicializa¢do salva. O A1-03 ndo permite
mais a alteragdo para <1110> e retorna 02-03 em zero.
Ajusta 0 kVA do Drive. Entre com o nimero baseado no niimero
do modelo do Drive. Utilize os ultimos quatro digitos do numero Varia
02-04 Selegdo do kVA do modelo. 0aFF com o A A A A
Inverter Model # CIMR-F7U0O0O0O. KVa
Somente altere este parametro quando for instalada uma placa de
controle nova. Para mais detalhes, consulte o apéndice B.
Determina se a tecla Data/Enter deve ser utilizada para entrar com
uma referéncia de frequéncia do operador digital.
5 . 0: Desabilitado - Data/Enter deve ser pressionada para entrar com a
02-05 (S)'e?f:& f?ving?)do da MOP referéncia de frequéncia. Oal 0 A A A A
P e 1: Habilitado - Nao ¢ necessario pressionar Data/Enter. A frequén-
cia referéncia ¢ ajustada pela tecla cima/baixo do operador digi-
tal.
Determina se o Drive ira parar quando o operador digital for
Deteccio da desconeccio do removido em modo local ou quando b1-02=0.
640 da « ¢ 0: Desabilitado - O Drive ndo ira parar quando o operador digital
02-06 operador digital for removido Oal 1 A A A A
Oper Detection X . S e . -
1: Habilitado - O Drive mostrara a falha (OPR) e ird parar por
inércia.
02-07 Ajuste do tempo de operagio Ajusta o valor inicial do temporizador de operagdo U1-13 0a OH A A A A
Elapsed Time Set J P perag : 65535
Selegdo do tempo de oper- . . . .
02-08 acio cumulativa 0: Ao energizar - A contagem comega ao energizar o Drive. 0al 0 A A A A
Elapsed Time Run 1: Ao rodar - A contagem comega ao rodar o drive.
Selecdio do modo de inicial- Determia os valores default dos parametros ap0s a inicializagdo do
02-09 | izagio Drive. . a2 1 A A A A
Init Mode Sel 1: Spec norte-americano
2: Spec europeu
Ajuste so tempo cumulativo . . . . .
02-10 de operagiio do ventilador Gj;jtg o valor inicial do temporizador do ventilador no monitor . ;)52; S 0H A A A A
Fan ON Time Set ’
Fungéo de limpeza do Limpa a memoria de falha contida nos monitores U2 e U3.
02-12 historico de falha 0: Dessabilitado - Sem efeito Oal 0 A A A A
FLT Trace Init 1: Habilitado - Reseta U2 e U3, e retorna O2-12 em zero.
Inicializacio do monitor de Utilizado para resetar o monitor U1-29 em zero.
¢ 0: Desabilitado -Sem mudangas
02-14 kWh 1: Habilitado - Reseta U1-29 em zero e retorna 02-14 em zero tam- Oal 0 A A A A
kWH MonitorClear bém.
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Método de controle:
Namero Nome do parametro o Faixa Ajuste Vetor.
do . Descrigéo de de Vetor.
A Nome no display ) o VIF em
parametro ajuste fabrica VIF de
c/pg | malha
fluxo
aberta
Funcgao copia
este parbametro controlaa copia dos par6ametros para e do opera-
dor digital.
0: COPY SELECT (Sem fungéo)
1: INV -> OP READ - Todos os pardmetros sao copiados do
Drive para o Operador Digital.
2: OP -> INV WRITE - Todos os parametros sdo copiados do
03-01 Selegdo da h.mcao copia operador digital para o Drive. 0a3 0 A A A A
Copy Function Sel
3: OP<-->INV VERIFY -  Os ajustes dos pardmetros no Drive
sdo comparados com os inseridos no
operador digital.
NOTA: Quando utilizando a fungao cdpia, 0 naimero do modelo
do Drive (02-04), o nimero do software (U1-14), e o
método de controle (A1-02)dever ser os mesmos, ou a
fungdo copia ndo podera ser completada.
Selecio de permicio de copia Habilita e desabilita as fungdes de copia do operador digital.
03-02 ¢ permi P 0: Desabilitado - A fungdo copia ndo ¢ permitida. Oal 0 A A A A
Read Allowable - s ..
1: Habilitado - Copia permitida.
Auto-ajuste
Seleciona quais parametros serdo utilizados e setados durante o
Selecio do motor 1/2 auto-ajuste. se a sele¢do do motor 2 ndo esta setada (H1-XX=16),
T1-00 Sel ¢ ¢ Mot este parbametro ndo sera mostrado. 1,2 1 A A A A
clect Votor 1: Motor 1 - El a E2
2: Motor 2 - E3 to E4
Seleciona o0 modo do auto ajuste
Modo de selegao do auto 0: Auto-ajuste rotacional (A1-02 =2 ou 3)
T1-01 ajuste 1: Auto ajuste estacionario (A1-02 =2 ou 3) 0a2 0 A A A A
Tuning Mode Sel 2: Auto ajuste por resisténcia terminal somente(estacionario)
(A1-02=0, 1,2, 0u3)
Ajusta a poténcia nominal do motor em kilowatts (kW). .
N . A s A s 0.00 a Varia
Poténcia nominal do motor NOTA:Se a poténcia do motor ¢ dada em cavalos, a poténcia em
T1-02 o . . 650.00 com o A A A A
Mtr Rated Power kW pode ser calculada utilizando a seguinte formula: W KVA
kW =Cv * 0.746
0.0a
255.0
Tensdo nominal do motor (240V) 230Vac
T1-03 Rated Volt Ajuste a tensdo nominal do motor em Volts (V). ou - - A A
ated Yoltage 00a | 460Vac
510.0
(480V)
Corrente nominal do motor- Varia Varia
T1-04 Ajuste a corrente nominal do motor em Amperes (A). com o com 0 A A A A
Rated Current
kVA kVa
Varia
T1-05 Frequéncia base do motor Ajuste a frequéncia base do motor em Hertz (Hz). com o 60.0Hz - - A A
Rated Frequency tipo do
ciclo*
T1-06 Niimero de polos domotor | ;)\ ie & namero de polos do motor 2a48 | 4pol A A
- Number of Poles juste o numero de polos do moto: a polos - -
Velocidade base do motor . . Oa 1750
T1-07 Rated Speed Ajuste a velocidade base do motor em RPM. 24000 RPM - - A A
T1-08 Numero de pulsos do encoder | Ajusta o nimero de pulsos por revolugdo (PPR) do encoder que Oa 1024 ) R ) A
PG Pulses / Rev esta sendu utilizado, sem um fator multiplicativo. 60000 PPR

#Este parbametro pode ser alterado quando o Drive esta rodando.
* Para torque variavel (TV): Range de ajuste=0.0 a 300.0.  Para torque constante (TC): Range de ajuste=0.0 a 400.0.
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Room No. 301 Office Building of Beijing International Club,

21 Jianguomanwai Avenue, Beijing 100020, China

Phone: 86-10-6532-1850 Fax: 86-10-6532-1851

SHANGHAI OFFICE

27 Hui He Road Shanghai 200437 China

Phone: 86-21-6553-6600 Fax: 86-21-6531-4242

SHANGHAI YASKAWA-TONJIM & E CO., LTD.

27 Hui He Road Shanghai 200437 China

Phone: 86-21-6533-2828 Fax: 86-21-6553-6677

BEIJING YASKAWA BEIKE AUTOMATION ENGINEERING CO., LTD.

30 Xue Yuan Road, Haidian, Beijing 100083 China

Phone: 86-10-6232-9943 Fax: 86-10-6234-5002

SHOUGANG MOTOMAN ROBOT CO., LTD.
7, Yongchang-North Street, Beijing Economic & Technological Development Area,
Beijing 100076 China

Phone: 86-10-6788-0551 Fax: 86-10-6788-2878

YASKAWA ELETRICO DO BRASIL LTDA.

Avenida Fagundes Filho, 620 Bairro Saude

Sé&o Paulo-SP, Brasil

CEP: 04304-000

Fone: (0xx11) 5071-2552 Fax: (0xx11) 5581-8795

E-mail: yaskawa@yaskawa.com.br Home Page: hhtp://www.yaskawa.com.br





