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Informacdes Importantes
para 0 Usuario

Equipamentos de estado sélido tém caracteristicas operacionais diferentes
das de equipamentos eletromecénicos:Dietrizes de Seguranca para

a Aplicacdo, Instalacdo e Manuteng&o de Controle de Estado Sélido”
(Publicacdo SGI-1.1 — disponivel a partir de seu Escritério de Vendas

local Allen-Bradley ou online no endereco http://www.ab.com/manuals/gi)
descrevem algumas diferencas importantes entre os equipamentos de
estado solido e dispositivos eletromecénicos ligados por fios. Devido a

esta diferenca, e também devido a ampla variedade de usos de equipamentos
de estado sélido, todas as pessoas responsaveis pelo uso deste equipamento
devem estar seguras de que cada aplicacdo pretendida para este
equipamento seja aceitavel.

Em nenhuma circunstancia a Allen-Bradley Company seré responsavel por
danos indiretos ou conseqiientes resultantes do uso ou aplicacédo deste
equipamento.

Os exemplos e diagramas deste manual estao incluidos somente para fins de
ilustracdo. Devido as muitas variaveis e exigéncias associadas com qualquer
instalacdo em particular, a Allen-Bradley Company ndo pode assumir
nenhuma responsabilidade pelo uso real com base nos exemplos e
diagramas.

A Allen-Bradley Company ndo assume nenhuma responsabilidade de
patente com respeito ao uso de informacdes, circuitos, equipamentos ou
software descritos neste manual.

Fica proibida a reproducéo do conteddo deste manual, no todo ou em parte,
sem a permissao por escrito da Allen-Bradley Company.

Usamaos por toda parte neste manual notas para alerta-lo sobre
consideracdes de seguranca:

circunstancias que podem levar a lesbes pessoais ou morte, danos

c ATENCAO: Identifica informacdes sobre praticas ou
a propriedade ou prejuizos.

Os avisos de atencéo lhe ajudam a:
¢ identificar um perigo

* evitar um perigo

» reconhecer as conseqléncias

Importante: Identifica as informacdes que sdo importantes para a aplicacao
bem-sucedida e entendimento do produto.

As etiquetas dBerigo de Choquepodem ser encontradas sobre
6 0 inversor ou em seu interior para alertar as pessoas sobre a
presenca de tensdes perigosas.

SCANport € uma marca comercial da Rockwell Automation.

PLC é uma marca registrada da Rockwell Automation.

COLOR-KEYED é uma marca registrada da Thomas & Betts Corporation.
IBM é uma marca registrada da International Business Machines Corporation.
Windows 95 é uma marca registrada da Microsoft Corporation.
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Capitulo 1

Introducao

Objetivos do manual Este manual é um guia de referéncia para o inversor 1336 IMPACT.

O capitulo 2 deste guia de referéncia oferece descricbes detalhadas para
todos os parametros do 1336 IMPACT.

Uma tabela numérica dos parametros com referéncias de paginas também é
fornecida para ajudar-lhe a localizar as descri¢6es de parametros.

O capitulo 3 oferece diagramas de bloco que dao uma viséo geral de varias
funcBes de controle do inversor 1336 IMPACT.

Quem deve utilizar este Este manual destina-se ao pessoal qualificado de servico responsavel pela
manual? configuracao e servicos de manutencao do inversor 1335 IMPACT.

Vocé deve ter experiéncia prévia e compreensao basica sobre terminologia
na area de eletricidade, procedimentos de programacéao, equipamentos
necessarios e precaugdes de seguranga ao utilizar as informacdes
encontradas neste Manual Técnico de Referéncia.

ATENCAO: Somente o pessoal familiarizado com o 1336
IMPACT e maquinario relacionado deve planejar ou implementar
ainstalacéo, inicializacao e manutencao subseqiiente do inversor.
Caso contrario, podera ocorrer lesédo pessoal e/ou dano nos
equipamentos.

ATENCAO: Este inversor possui pecas e conjuntos sensiveis a
ESD (Electrostatic Discharge — Descarga Eletrostatica). Sao
necessarias precaucoes de controle estatico durante a instalagéo,
testes, servicos de manutencdo ou reparos deste conjunto. Se 0s
procedimentos de controle de ESD nédo forem obedecidos, podera
haver danos nos componentes. Se vocé néo estiver familiarizado
com os procedimentos de controle estético, consulte a Publicagcéo
A-B 8000-4.5.2, “Protecdo contra Danos Eletrostaticos” ou
qualquer outro manual de protecao contra ESD aplicavel.
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1-2 Introducéo

Esta pagina foi intencionalmente
deixada em branco
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Capitulo 2

Objetivos do capitulo

Compreenséao dos grupos e
arquivos de parametros

Parametros

O capitulo 2 fornece informacdes sobre os parametros que vocé pode usar
para programar o inversor 1336 IMPACT.

Este tdpico: Comeca na pagina:
Os grupos e arquivos de parametros 2-1
Uma listagem numérica dos parametros 2-5
Uma listagem alfabética dos parametros 2-7
As convengdes utilizadas para descrever os parametros 2-9
Descriges dos parametros 2-10

Importante: Ao mudar o valor de um parametro, ele é armazenado
automaticamente.

Os parametros séo divididos em sete arquivos para facilitar a programacgéo
e acesso do operador. Esses arquivos sao divididos em grupos, e cada
parametro € um elemento dentro de um grupo especifico. Os parametros
podem ser usados como elementos em mais de um grupo.

Eles podem também ser visualizados em um modo linear. Isso permite a
visualizacdo de toda tabela de parametros em ordem numérica. O modo
linear pode ser acessado a partir da parte inferior de qualquer grupo.

As tabelas seguintes relacionam os parametros disponiveis em cada
arquivo e grupo.
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2-2

Parametros

Programa

|

Monitor

1336 IMPACT - 5.6 — Dezembro de 1999

Controle

Status do Motor

Velocidade do Motor (par 81)
Frequiéncia do Motor (par 89)
Corrente do Motor (par 83)
Tenséo do Motor (par 85)

% Tenséo do Motor (par 234)
% Torque Motor (par 86)

% Fluxo do Motor (par 88)

% Poténcia do Motor (par 90)
Baixo Fdbk Pos Enc (par 227)
Alto Fdbk Pos Enc (par 228)
Ref Torque Inicial (par 229)

Stat Inversor/Conversor

Tensao Barramento CC (par 84)
Stat Entrada Logica (par 14)
Stat Inversor/Conversor (par 15)
Stat Inversor/Conversor 2 (par 196)
Stat Inibicdo Execucdo (par 16)
Status Veloc Comando (par 82)
Stat Limite Torque (par 87)
Saida Reg Veloc (par 225)

Erro Veloc (par 226)

Ref Torque Inicial (par 229)
Baixo Fdbk Pos Enc (par 227)
Alto Fdbk Pos Enc (par 228)

Status do SCANport

Propr Dir/Ref (par 128)

Proprietario Partida/Parada (par 129)
Proprietario Jog1/Jog2 (par 130)
Proprietario Ramp/RemFal (par 131)
Proprietario Fluxo/Ajuste (par 132)

Status de Falha

Status Falha Energ (par 219)
Status Falha Nao Config. (par 220)
Status de Falha 1 (par 221)

Status de Falha 2 (par 222)

Status de Adverténcia 1 (par 223)
Status de Adverténcia 2 (par 224)

Pontos de Teste

Dados Teste 1 (par 92)
Selegdo Teste 1 (par 93)
Dados Teste 2 (par 94)
Selecdo Teste 2 (par 95)

Configuracéo de Falha

|| Selecdo Ldgica do Inversor

Opcdes Logicas (par 17)

Tempo Esp Parada (par 18)

Tol. Vel. Zero (par 19)

Vel Partida Imediata (par 193)
Tempo Partida Imediata (par 194)

— Limites de Controle

Limite Vel Rev (par 40)

Limite Vel Frente (par 41)

Lim Pos Corr Mtr (par 72)

Lim Neg Corr Mtr (par 73)
Limite Pos Torque (par 74)
Limite Neg Torque (par 75)
Lim Poténcia Regen (par 76)
Lim Taxa Corrente (par 77)
Corrente Max Motor (par 195)
Limite Min Vel (par 215)

—{ Modo Veloc/Trq

Sel Modo Veloc/Torq (par 68)

— Referéncia de Velocidade

Ref Veloc 1 (par 29)
Escala Veloc 1 (par 30)
Ref Veloc 2 (par 31)
Ref Veloc 3 (par 32)
Ref Veloc 4 (par 33)
Ref Veloc 5 (par 34)
Ref Veloc 6 (par 35)
Ref Veloc 7 (par 36)
Escala Veloc 7 (par 37)
Velocidade Jog 1 (par 38)
Velocidade Jog 2 (par 39)

I Acel/Desacel

| Config Falha

Selecdo Falha 1 (par 20)
Selecdo Adverténcia 1 (par 21)
Selecdo Falha 2 (par 22)
Selecéo Adverténcia 2 (par 23)

— Limites de Falha

Sobrevel. Absoluta (par 24)

% Sobrec Motor (par 26)
Subtensao Linha (par 27)

Tempo Travamento do Motor (par 25)

— Pontos de Teste

Dados Teste 1 (par 92)
Selec&o Teste 1 (par 93)
Dados Teste 2 (par 94)
Selegdo Teste 2 (par 95)

Tempo de Acel 1 (par 42)
Tempo de Acel 2 (par 43)
Tempo Desacel 1 (par 44)
Tempo Desacel 2 (par 45)
Porcentagem de curva S (par 47)

— Referéncia de Torque

Ref Torque 1 (par 69)
% Torque Escravo (par 70)

I Dispositivo de Feedback

Porcentagem de Queda (par 46)
PPR Encoder (par 8)

—— Feedback de Velocidade

Fdbk Vel em Esc (par 63)
Sel Filtr Fdbk (par 65)
Ganho Filtr Fdbk (par 66)
BW Filtro Fdbk (par 67)

Freq Filtro Entalhe (par 185)
Qual Filtro Entalhe (par 186)

—1 Regulador de Velocidade

Inércia Total (par 157)

Loop Veloc Ki (par 158)
Loop Veloc Kp (par 159)
Loop Veloc Kf (par 160)
BW Filtro Erro (par 162)

BW Veloc Desejada (par 161)

Porcentagem de Queda (par 46)




Parametros

[

[

Interface/Com Motor/Conversor
(= Config Digital SCANport Anal6gico — Placa de Identificacdo do Motor
Modo Opgao L (par 116) Sel SP Ent Analdg 1 (par 133) HP da Placa (par 2)
Stat Ent Opg#o L (par 117) Valor SP Ent Analég 1 (par 134) RPM da Placa (par 3)
Config. Relé 1 (par 114) Escala SP Ent Analdg 1 (par 135) Amps da Placa (par 4)
Ponto Pré-programado do Relé 1 (par 115) Selegdo SP Ent Analdg 2 (par 136) Tensdo da Placa (par 5)
Config. Relé 2 (par 187) Valor SP Ent Analég 2 (par 137) Hz da Placa (par 6)
Ponto Pré-prog. do Relé 2 (par 188) Escala SP Ent Analég 2 (par 138) Pdlos do Motor (par 7)
Config. Relé 3 (par 189) Saida Analg SP (par 139) Fator de Servico (par 9)

Ponto Pré-prog. do Relé 3 (par 190)
Config. Relé 4 (par 191)

Ponto Pré-prog. do Relé 4 (par 192)
Incremento do Mop (par 118)

Valor do Mop (par 119)

Pulso PPR Ent (par 120)

Escala Pulsos Ent (par 121)

Offset Pulso Ent (par 122)

Valor Ent Pulso (par 123)

Gateway Ent Dados

1 Entradas Analdgicas

Valor Ent Analdg 1 (par 96)
Offset Ent Anal6g 1 (par 97)
Escala Ent Anal6g 1 (par 98)
BW Filtro Ent Anal6g 1 (par 182)
Valor Ent Anal6g 2 (par 99)
Offset Ent Analég 2 (par 100)
Escala Ent Analdg 2 (par 101)
BW Filtro Ent Analdg 2 (par 183)
Valor Entrada mA (par 102)
Offset Entrada mA (par 103)
Escala Entrada mA (par 104)
BW Filtro Ent mA (par 184)

Dados Ent Al (par 140)
Dados Ent A2 (par 141)
Dados Ent B1 (par 142)
Dados Ent B2 (par 143)
Dados Ent C1 (par 144)
Dados Ent C2 (par 145)
Dados Ent D1 (par 146)
Dados Ent D2 (par 147)

Gateway Saida Dados

Dados Saida Al (par 148)
Dados Saida A2 (par 149)
Dados Saida B1 (par 150)
Dados Saida B2 (par 151)
Dados Saida C1 (par 152)
Dados Saida C2 (par 153)
Dados Saida D1 (par 154)
Dados Saida D2 (par 155)

1 Saidas Anal6gicas

Valor Saida Analdg 1 (par 105)
Offset Saida Analdg 1 (par 106)
Escala Saida Anal6g 1 (par 107)
Valor Saida Anal6g 2 (par 108)
Offset Saida Analdg 2 (par 109)
Escala Saida Anal6g 2 (par 110)
Valor Saida mA (par 111)

Offset Saida mA (par 112)
Escala Saida mA (par 113)

— Config do SCANport

Ativar SP 2 Cond (par 181)
Masc Ativ SP (par 124)

Masc Dir/Ref (par 125)

Masc Partida/Jog (par 126)
Mésc Rem Fal/Reset (par 127)

| Status do SCANport

Propr Dir/Ref (par 128)

Proprietario Partida/Parada (par 129)
Proprietario Jog1/Jog2 (par 130)
Proprietario Ramp/RemFal (par 131)
Proprietario Fluxo/Ajuste (par 132)

—— Dados do Encoder

PPR Encoder (par 8)

— Conversor

Frequiéncia PWM (par 10)
Corrente do Conversor (par 11)
Tensao do Conversor (par 12)

— Constantes do Motor

Resist Estator (par 166)
Indutancia de Fuga (par 167)
Corrente de Fluxo (par 168)
Ganho de Difer Veloc (par 169)
Pélos do Motor (par 7)
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2-4 Parametros

Aplicacéo

—1 Frenagem de Fluxo

Opcoes Barramento/
Frenagem (par 13)

— Frenagem CC/Espera

Opcdes Barramento/
Frenagem (par 13)

Corr de Frenagem CC (par 79)

Tempo Frenagem CC (par 80)

—1 400% Corrente do Motor
Corrente Max Motor (par 195)

Aumento Réapido de Fluxo

Opcdes Barramento/
Frenagem (par 13)
Nivel Fluxo Rép (par 78)

— Partida Imediata

Vel Partida Imediata (par 193)
Tempo Partida Imed (par 194)

— Funcéo de Programacéo

Ent Funcéo 1 (par 198)
Mas/Val Fung 1 (par 199)
Sel Aval Fung 1 (par 200)
Ent Func&o 2 (par 201)
Masc/Val Fung 2 (par 202)
Sel Aval Fung 2 (par 203)
Ent Funcéo 3 (par 204)
Mas/Val Fung 3 (par 205)
Sel Aval Fung 3 (par 206)
Ent Func&o 4 (par 207)
Ent Func&o 5 (par 208)
Ent Func&o 6 (par 209)
Ent Funcéo 7 (par 210)
Ent Fung&o 8 (par 211)
Ent Funcéo 9 (par 232)
Ent Func&o 10 (par 233)
Sel Fungdo (par 212)
Saida Funcdo 1 (par 213)
Saida Func&o 2 (par 214)

1 Controle/Reg Barramento

Opcoes Barramento/
Frenagem (par 13)
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Sintonia Automatica

Ajuste do Processo

Dados de Testes de Perfil

Saida AjusProc (par 48)
Referéncia AjusProc (par 49)
Feedback AjusProc (par 50)
Selecéo AjusProc (par 51)
BW Filtro AjusProc (par 52)
Pré-carga Ajus Proc (par 53)
Ki AjusProc (par 54)

Kp AjusProc (par 55)

Lim Inf AjusProc (par 58)

Lim Sup AjusProc (par 59)
Ganho Saida AjusProc (par 60)
Ajuste Veloc Rev Max (par 61)
Ajus Veloc Fre Méax (par 62)

Partida com Impulso

Sele¢do PMM (Partida com
Motor em Movimento) (par 216)
Velocidade PMM (par 217)

Comando de Perfil

Ativar Perfil (par 235)
Status de Perfil (par 236)
Unidades de

Deslocamento (par 246)
Erro Ganho Ajuste (par 237)
Perfil Frag CMD (par 247)
Perfil CMD (par 248)
Contagem por unidade (par 245)
Tolerancia Valor (par 244)

Acoes Finais de Perfil

Sel Acéo Fin (par 238)
Veloc Ac&o Fin (par 239)
Fim Acdo Ir Para (par 240)
Fin Ent Acdo (par 241)
Comp Acgéo Fin (par 242)
Val Agdo Final (par 243)

Velocidade Passo 1 (par 249)
Valor Passo 1 (par 250)

Tipo Passo 1 (par 251)
Velocidade Passo 2 (par 252)
Valor Passo 2 (par 253)

Tipo Passo 2 (par 254)
Velocidade Passo 3 (par 255)
Valor Passo 3 (par 256)

Tipo Passo 3 (par 257)
Velocidade Passo 4 (par 258)
Valor Passo 4 (par 259)

Tipo Passo 4 (par 260)
Velocidade Passo 5 (par 261)
Valor Passo 5 (par 262)

Tipo Passo 5 (par 263)
Velocidade Passo 6 (par 264)
Valor Passo 6 (par 265)

Tipo Passo 6 (par 266)
Velocidade Passo 7 (par 267)
Valor Passo 7 (par 268)

Tipo Passo 7 (par 269)
Velocidade Passo 8 (par 270)
Valor Passo 8 (par 271)

Tipo Passo 8 (par 272)
Velocidade Passo 9 (par 273)
Tipo Passo 9 (par 274)

Valor Passo 9 (par 275)
Velocidade Passo 10 (par 276)
Tipo Passo 10 (par 277)

Valor Passo 10 (par 278)
Velocidade Passo 11 (par 279)
Tipo Passo 11 (par 280)

Valor Passo 11 (par 281)
Velocidade Passo 12 (par 282)
Valor Passo 12 (par 283)

Tipo Passo 12 (par 284)
Velocidade Passo 13 (par 285)
Valor Passo 13 (par 286)

Tipo Passo 13 (par 287)
Velocidade Passo 14 (par 288)
Valor Passo 14 (par 289)

Tipo Passo 14 (par 290)
Velocidade Passo 15 (par 291)
Valor Passo 15 (par 292)

Tipo Passo 15 (par 293)
Velocidade Passo 16 (par 294)
Valor Passo 16 (par 295)

Tipo Passo 16 (par 296)

|| Configuragdo da
Sintonia Automatica

Sel Autotune/Diag (par 173)
Config Diag Trans (par 172)
Torque Sint Auto (par 164)
Velocidade de Autotune
(Sintonia Automatica) (par 165)

I Status de Autotune
(Sintonia Automaética)

Status de Autotune
(Sintonia Automatica) (par 156)
Diag Conv 1 (par 174)
Diag Conv 2 (par 175)
Erros de Autotune
(Sintonia Automatica) (par 176)

L Resultados da
Sintonia Automatica

Resist Estator (par 166)
Induténcia de Fuga (par 167)
Corrente de Fluxo (par 168)
Ganho de Difer Veloc (par 169)
Inércia Total (par 157)

BW Veloc Desejada (par 161)




Parametros

2-5

Listagem numérica de parametros

A tabela a seguir relaciona os parametros em ordem numeérica.

N° Nome Péagina N° Nome Pagina N° Nome Pagina
1 | Selecao de idioma 2-10 48 | Saida AjusProc 2-21 95 | Selegéo Teste 2 2-31
2 |HP da Placa 2-10 49 | Referéncia AjusProc 2-21 96 | Valor Ent Analdg 1 2-32
3 |RPM da Placa 2-10 50 |Feedback AjusProc 2-21 97 | Offset Ent Analég 1 2-32
4 | Amps da Placa 2-10 51 |Selegdo AjusProc 2-22 98 | Escala Ent Analdg 1 2-32
5 | Tensdo da Placa 2-10 52 | BW Filtro AjusProc 2-22 99 | Valor Ent Analég 2 2-32
6 |Hz daPlaca 2-10 53 | Pré-carga Ajus Proc 2-22 100 | Offset Ent Analdg 2 2-33
7 | Pdlos do Motor 2-11 54 | Ki AjusProc 2-22 101 | Escala Ent Anal6g 2 2-33
8 | PPR Encoder 2-11 55 | Kp AjusProc 2-22 102 | Valor Entrada mA 2-33
9 | Fator de Servigo 2-11 56 |Reservado 2-23 103 | Offset Entrada mA 2-33
10 | Freqiiéncia PWM 2-11 57 | Reservado 2-23 104 | Escala Entrada mA 2-33
11 | Corrente do Conversor 2-11 58 | Lim Inf AjusProc 2-23 105| Valor Saida Analég 1 2-33
12 | Tenséo do Conversor 2-11 59 |Lim Sup AjusProc 2-23 106 | Offset Saida Analég 1 2-34
13 ggfr‘;fnsemo JFrenagem 212 60 |Ganho Saida AjusProc 223 107 | Escala Saida Analég 1 234
14 | Stat Entrada Logica 2-13 61 | Ajuste Veloc Rev Max 2-23 108| Valor Saida Analég 2 2-34
15 | Stat Inversor/Conversor 2-13 62 | Ajus Veloc Fre Max 2-24 109 | Offset Saida Analég 2 2-34
16 | Stat Inibicdo Execugéo 2-14 63 | Fdbk Vel em Esc 2-24 110 | Escala Saida Analog 2 2-34
17 | Opcgdes Logicas 2-14 64 | Tipo Dispos Fdbk 2-24 111 | Valor Saida mA 2-34
18 | Tempo Esp Parada 2-14 65 | Sel Filtr Fdbk 2-24 112 | Offset Saida mA 2-35
19 | Tol. Vel. Zero 2-15 66 | Ganho Filtr Fdbk 2-25 113 | Escala Saida mA 2-35
20 | Selecéo Falha 1 2-15 67 | BW Filtro Fdbk 2-25 114 | Config. Relé 1 2-35
21 | Selegéo Adverténcia 1 2-16 68 | Sel Modo Veloc/Torg 2-25 115 | Ponto Pré-programado do | 5
22 | Selegao Falha 2 2-16 69 |Ref Torque 1 2-25 116 | Modo Opcgéo L 2-36
23 | Selecao Adverténcia 2 2-17 70 | % Torque Escravo 2-26 117 | Stat Ent Opgéo L 2-37
24 | Sobrevel. Absoluta 2-17 71 | Nivel Fluxo Min 2-26 118 | Incremento do Mop 2-37
25 | fermpo Travamento do 217 72 | Lim Pos Corr Mtr 2-26 119 | Valor do Mop 237
26 | % Sobrec Motor 2-17 73 | Lim Neg Corr Mtr 2-26 120 | Pulso PPR Ent 2-37
27 | Subtensdo Linha 2-17 74 | Limite Pos Torque 2-26 121 | Escala Pulsos Ent 2-37
28 | Frac Ref Veloc 1 2-18 75 | Limite Neg Torque 2-27 122 | Offset Pulso Ent 2-38
29 | Ref Veloc 1 2-18 76 |Lim Poténcia Regen 2-27 123 | Valor Ent Pulso 2-38
30 | Escala Veloc 1 2-18 77 | Lim Taxa Corrente 2-27 124 | Masc Ativ SP 2-38
31 | Ref Veloc 2 2-18 78 | Nivel Fluxo Rap 2-27 125 | Masc Dir/Ref 2-39
32 | Ref Veloc 3 2-18 79 | Corrente de Frenagem CC 2-27 126 | Masc Partida/Jog 2-39
33 | Ref Veloc 4 2-18 80 | Tempo Frenagem CC 2-27 127 | Masc Rem Fal/Reset 2-40
34 | Ref Veloc 5 2-19 81 | Velocidade do Motor 2-28 128 | Propr Dir/Ref 2-40
35 | Ref Veloc 6 2-19 82 | Status Veloc Comando 2-28 129| propierdno 2-41
36 | Ref Veloc 7 2-19 83 | Corrente do Motor 2-28 130 | Proprietario Jog1/Jog2 2-41
37 | Escala Veloc 7 2-19 84 | Tenséo Barramento CC 2-28 131 | Proprietario Ramp/RemFal| 2-42
38 | Velocidade Jog 1 2-19 85 | Tensé&o do Motor 2-28 132 | Proprietario Fluxo/Ajuste 2-42
39 | Velocidade Jog 2 2-19 86 | % Torque Motor 2-28 133| Sel SP Ent Analdg 1 2-43
40 | Limite Vel Rev 2-20 87 | Stat Limite Torque 2-29 134 | Valor SP Ent Analég 1 2-43
41 | Limite Vel Frente 2-20 88 | % Fluxo do Motor 2-29 135| Escala SP Ent Analdg 1 2-43
42 | Tempo de Acel 1 2-20 89 | Freguiéncia do Motor 2-29 136 | Selecao SP Ent Analdg 2 2-43
43 | Tempo de Acel 2 2-20 90 | % Poténcia do Motor 2-29 137 | Valor SP Ent Analég 2 2-43
44 | Tempo Desacel 1 2-20 91 |Igq% 2-30 138 | Escala SP Ent Anal6g 2 2-44
45 | Tempo Desacel 2 2-20 92 |Dados Teste 1 2-30 139 | Saida Analdg SP 2-44
46 | Porcentagem de Queda 2-21 93 | Selegdo Teste 1 2-30 140| Dados Ent A1 2-44
47 | Porcentagem da curva S 2-21 94 | Dados Teste 2 2-30 141 | Dados Ent A2 2-44
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2-6 Parametros

N° Nome Pagina N° Nome Pagina N° Nome Pagina
142 | Dados Ent B1 244 194 | Tempo Partida Imediata 2.58 246| prijades de 274
143 | Dados Ent B2 2-44 195 | Corrente Méx Motor 2-58 247 | Perfil Frag CMD 2-74
144 | Dados Ent C1 2-45 196 | Stat Inversor/Conversor 2 2-59 248 | Perfil CMD 2-74
145 | Dados Ent C2 2-45 197 | Entrada Comando L6gico 2-59 249 | Velocidade Passo 1 2-74
146 | Dados Ent D1 2-45 198 | Ent Fungéo 1 2-60 250 | Valor Passo 1 2-74
147 | Dados Ent D2 2-45 199 | Mas/Val Fung 1 2-60 251 | Tipo Passo 1 2-74
148 | Dados Saida Al 2-45 200 | Sel Aval Fung 1 2-61 252 | Velocidade Passo 2 2-75
149 | Dados Saida A2 2-45 201 | Ent Fungéo 2 2-61 253 | Valor Passo 2 2-75
150 | Dados Saida B1 2-46 202 | Masc/Val Fung 2 2-62 254 | Tipo Passo 2 2-75
151 | Dados Saida B2 2-46 203 | Sel Aval Fung 2 2-62 255 | Velocidade Passo 3 2-75
152 | Dados Saida C1 2-46 204 | Ent Fungéo 3 2-63 256 | Valor Passo 3 2-75
153 | Dados Saida C2 2-46 205 | Mas/Val Fung 3 2-63 257 | Tipo Passo 3 2-75
154 | Dados Saida D1 2-46 206 | Sel Aval Fung 3 2-64 258 | Velocidade Passo 4 2-76
155 | Dados Saida D2 2-46 207 | Ent Fungéo 4 2-64 259 | Valor Passo 4 2-76
156 (Sst?rtlltjc?n?: :J‘tg’r::’é”t?ca) 2-47 208 | Ent Funcdo 5 2-65 260 | Tipo Passo 4 2-76
157 | Inércia Total 2-47 209 | Ent Fungéo 6 2-65 261 | Velocidade Passo 5 2-76
158 | Loop Veloc Ki 2-47 210 | Ent Fungéo 7 2-65 262 | Valor Passo 5 2-76
159 | Loop Veloc Kp 2-47 211 | Ent Funcgéo 8 2-66 263 | Tipo Passo 5 2-76
160 | Loop Veloc Kf 2-48 212 | Sel Fungéo 2-66 264 | Velocidade Passo 6 2-77
161 | BW Veloc Desejada 2-48 213 | Saida Funcéo 1 2-67 265 | Valor Passo 6 2-77
162 | BW Filtro Erro 2-48 214 | Saida Funcao 2 2-67 266 | Tipo Passo 6 2-77
163 | Reservado 2-48 215 | Limite Min Vel 2-67 267 | Velocidade Passo 7 2-77
164 | Torque Sint Auto 2-48 216 '\S/ltzlteogra: mpmcl\)ﬂvi(ggmg;i comi 567 268 | Valor Passo 7 2-77
165 zfsei'notg'g;dAeudtg n’jgttizg“)”e 2-49 217 | Velocidade PMM 2-68 269 | Tipo Passo 7 2.77
166 | Resist Estator 2-49 218 | Reservado 2-68 270 | Velocidade Passo 8 2-78
167 | Indutancia de Fuga 2-49 219 | Status Falha Energ 2-68 271 | Valor Passo 8 2-78
168 | Corrente de Fluxo 2-49 220 | Status Falha N&o Config. 2-68 272 | Tipo Passo 8 2-78
169 | Ganho de Difer Veloc 2-49 221 | Status de Falha 1 2-69 273 | Velocidade Passo 9 2-78
170 Vd Max 2-50 222 | Status de Falha 2 2-69 274 | Tipo Passo 9 2-78
171|Vq Max 2-50 223 | Status de Adverténcia 1 2-69 275 | Valor Passo 9 2-78
172 | Config Diag Trans 2-50 224 | Status de Adverténcia 2 2-70 276 | Velocidade Passo 10 2-79
173 | Sel Autotune/Diag 2-50 225 | Saida Reg Veloc 2-70 277 | Tipo Passo 10 2-79
174 | Diag Conv 1 2-51 226 | Erro Veloc 2-70 278 | Valor Passo 10 2-79
175| Diag Conv 2 2-51 227 | Baixo Fdbk Pos Enc 2-70 279 | Velocidade Passo 11 2-79
176 (ESrlrr?t?)g;A/-\\l:Jtt%tl?nr; ca) 252 228 | Alto Fdbk Pos Enc 270 280 | Tipo Passo 11 279
177 | Reg Freq Ki 2-52 229 | Ref Torque Inicial 2-71 281| Valor Passo 11 2-79
178 | Reg Freq Kp 2-52 230 | Offset Iq 2-71 282 | Velocidade Passo 12 2-80
179 | Reg Freq Kf 2-52 231 | Offset Id 2-71 283 | Valor Passo 12 2-80
180 | Filtro Reg Freq 2-53 232 | Ent Fungéo 9 2-71 284 | Tipo Passo 12 2-80
181 | Ativar SP 2 Cond 2-53 233 | Ent Fungéo 10 2-71 285 | Velocidade Passo 13 2-80
182 | BW Filtro Ent Analég 1 2-53 234 | % Tenséo do Motor 2-71 286 | Valor Passo 13 2-80
183 | BW Filtro Ent Analég 2 2-53 235 | Ativar Perfil 2-72 287 | Tipo Passo 13 2-80
184 | BW Filtro Ent mA 2-53 236 | Status de Perfil 2-72 288 | Velocidade Passo 14 2-81
185 | Freq Filtro Entalhe 2-54 237 | Erro Ganho Ajuste 2-72 289 | Valor Passo 14 2-81
186 | Qual Filtro Entalhe 2-54 238 | Sel Agéo Fin 2-72 290 | Tipo Passo 14 2-81
187 | Config. Relé 2 2-55 239 | Veloc Agéo Fin 2-72 291 | Velocidade Passo 15 2-81
188 | Ponto Pré-prog. do Relé 2 2-55 240 | Fim Agéo Ir Para 2-73 292 | Valor Passo 15 2-81
189 | Config. Relé 3 2-56 241 | Fin Ent Acéo 2-73 293 | Tipo Passo 15 2-81
190 | Ponto Pré-prog. do Relé 3 2-56 242 | Comp Acéo Fin 2-73 294 | Velocidade Passo 16 2-82
191 | Config. Relé 4 2-57 243 | Val Agéo Final 2-73 295 | Valor Passo 16 2-82
192 | Ponto Pré-prog. do Relé 4 2-57 244 | Tolerancia Valor 2-73 296 | Tipo Passo 16 2-82
193 | Vel Partida Imediata 2-58 245 | Contagem por unidade 2-73
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Parametros 2-7
Listagem alfabética de Segue-se uma listagem alfabética dos parametros.
parametros
Nome N° | Pagina Nome N°  |Pagina Nome N°  Pagina
% Fluxo do Motor 88 2-29 Diag Conv 2 175 2-51 Lim Poténcia Regen 76 2-27
% Poténcia do Motor 90 2-29 Ent Funcéo 1 198 2-60 Lim Sup AjusProc 59 2-23
% Sobrec Motor 26 2-17 Ent Funcéo 2 201 2-61 Lim Taxa Corrente 77 2-27
% Tenséo do Motor 234 | 2-71 Ent Funcéo 3 204 2-63 Limite Min Vel 215 | 2-67
% Torque Escravo 70 2-26 Ent Funcéo 4 207 2-64 Limite Neg Torque 75 2-27
% Torque Motor 86 2-28 Ent Funcéo 5 208 2-65 Limite Pos Torque 74 2-26
Ajus Veloc Fre Max 62 2-24 Ent Funcéo 6 209 2-65 Limite Vel Frente 41 2-20
Ajuste Veloc Rev Max 61 2-23 Ent Funcéo 7 210 2-65 Limite Vel Rev 40 2-20
Alto Fdbk Pos Enc 228 | 2-70 Ent Funcéo 8 211 2-66 Loop Veloc Kf 160 | 2-48
Amps da Placa 4 2-10 Ent Funcéo 9 232 2-71 Loop Veloc Ki 158 | 2-47
Ativar Perfil 235| 2-72 Ent Funcéo 10 233 2-71 Loop Veloc Kp 159 | 2-47
Ativar SP 2 Cond 181 | 2-53 Entrada Comando Légico | 197 2-59 Mas/Val Fung 1 199 | 2-60
Baixo Fdbk Pos Enc 227 | 2-70 Erro Ganho Ajuste 237 2-72 Mas/Val Fung 3 205 | 2-63
BW Filtro AjusProc 52 2-22 Erro Veloc 226 2-70 Masc Ativ SP 124 | 2-38
BW Filtro Ent Analég 1 182 | 2-53 Erros de Autotune 176 | 2-52 Masc Dir/Ref 125 | 2-39
(Sintonia Automatica)

BW Filtro Ent Analég 2 183 | 2-53 Escala Ent Analég 1 98 2-32 Masc Partida/Jog 126 | 2-39
BW Filtro Ent mA 184 | 2-53 Escala Ent Analég 2 101 2-33 Masc Rem Fal/Reset 127 | 2-40
BW Filtro Erro 162 | 2-48 Escala Entrada mA 104 2-33 Masc/Val Fung 2 202 | 2-62
BW Filtro Fdbk 67 2-25 Escala Pulsos Ent 121 2-37 Modo Opgéo L 116 | 2-36
BW Veloc Desejada 161 | 2-48 Escala Saida Analég 1 107 2-34 Nivel Fluxo Min 71 2-26
Comp Agéo Fin 242 | 2-73 Escala Saida Analég 2 110 2-34 Nivel Fluxo Rap 78 2-27
Config Diag Trans 172 | 2-50 Escala Saida mA 113 2-35 Offset Ent Analég 1 97 2-32
Config. Relé 1 114 | 2-35 Escala SP Ent Analég 1 135 2-43 Offset Ent Analég 2 100 | 2-33
Config. Relé 2 187 | 2-55 Escala SP Ent Anal6g 2 138 2-44 Offset Entrada mA 103 | 2-33
Config. Relé 3 189 | 2-56 Escala Veloc 1 30 2-18 Offset Id 231 2-71
Config. Relé 4 191 | 2-57 Escala Veloc 7 37 2-19 Offset Iq 230 2-71
Corrente de Fluxo 168 | 2-49 Fator de Servigo 9 2-11 Offset Pulso Ent 122 | 2-38
Corrente de Frenagem CC | 79 2-27 Fdbk Vel em Esc 63 2-24 Offset Saida Analég 1 106 | 2-34
Corrente do Conversor 11 2-11 Feedback AjusProc 50 2-21 Offset Saida Analég 2 109 | 2-34
Corrente do Motor 83 2-28 Filtro Reg Freq 180 2-53 Offset Saida mA 112 | 2-35
Corrente Max Motor 195 | 2-58 Fim Ac&o Ir Para 240 | 2-73 Opcdes 13 | 212

Barramento/Frenagem
Dados Ent Al 140 | 2-44 Fin Ent Acéo 241 2-73 OpcOes Logicas 17 2-14
Dados Ent A2 141 | 2-44 Frac Ref Veloc 1 28 2-18 Perfil CMD 248 | 2-74
Dados Ent B1 142 | 2-44 Freq Filtro Entalhe 185 2-54 Perfil Frag CMD 247 | 2-74
Dados Ent B2 143 | 2-44 Freqliéncia do Motor 89 2-29 Pélos do Motor 7 2-11
Dados Ent C1 144 | 2-45 Freguiéncia PWM 10 2-11 Ponto Pré-prog. do Relé 2| 188 | 2-55
Dados Ent C2 145 | 2-45 Ganho de Difer Veloc 169 | 2-49 Fomo Pre-prog. 190 | 2-56
Dados Ent D1 146 | 2-45 Ganho Filtr Fdbk 66 | 2-25 Ponto Pré-prog. 192 | 2-57

do Relé 4
Dados Ent D2 147 | 2-45 Ganho Saida AjusProc 60 | 2-23 ggr;glgrf-programado 115 | 236
Dados Saida Al 148 | 2-45 HP da Placa 2 2-10 Porcentagem da curvaS | 47 2-21
Dados Saida A2 149 | 2-45 Hz da Placa 6 2-10 Porcentagem de Queda 46 2-21
Dados Saida B1 150 | 2-46 Incremento do Mop 118 2-37 PPR Encoder 8 2-11
Dados Saida B2 151 | 2-46 Induténcia de Fuga 167 2-49 Pré-carga Ajus Proc 53 2-22
Dados Saida C1 152 | 2-46 Inércia Total 157 2-47 Propr Dir/Ref 128 | 2-40
Dados Saida C2 153 | 2-46 10% 91 2-30 Proprietario Fluxo/Ajuste | 132 | 2-42
Dados Saida D1 154 | 2-46 Ki AjusProc 54 2-22 Proprietario Jog1/Jog2 130 | 241
Dados Saida D2 155 | 2-46 Kp AjusProc 55 | 2-22 ﬁé?ﬁgifggfa da 129 | 2-41
Dados Teste 1 92 | 2-30 Lim Inf AjusProc 58 | 2-23 Proprietario 131 | 242

Ramp/RemFal
Dados Teste 2 94 2-30 Lim Neg Corr Mtr 73 2-26 Pulso PPR Ent 120 | 2-37
Diag Conv 1 174 | 2-51 Lim Pos Corr Mtr 72 2-26 Qual Filtro Entalhe 186 | 2-54
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2-8 Parametros

Nome N° | Pagina Nome N°  |Pagina Nome N°  Pagina
Ref Torque Inicial 229 | 2-71 Stat Inversor/Conversor 2 | 196 2-59 Valor Ent Analég 2 929 2-32
Ref Torque 1 69 2-25 Stat Limite Torque 87 2-29 Valor Ent Pulso 123 | 2-38
Ref Veloc 1 29 2-18 Status de Adverténcia 1 223 2-69 Valor Entrada mA 102 | 2-33
Ref Veloc 2 31 2-18 Status de Adverténcia 2 224 2-70 Valor Passo 1 250 | 2-74
Ref Veloc 3 32 | 218 (SSt?r?tJ(?n(ljae ﬁl:‘tto"r:;‘é:‘tfca) 156 | 2-47 Valor Passo 2 253 | 2-75
Ref Veloc 4 33 2-18 Status de Falha 1 221 2-69 Valor Passo 3 256 | 2-75
Ref Veloc 5 34 2-19 Status de Falha 2 222 2-69 Valor Passo 4 259 | 2-76
Ref Veloc 6 35 2-19 Status de Perfil 236 2-72 Valor Passo 5 262 | 2-76
Ref Veloc 7 36 2-19 Status Falha Energ 219 2-68 Valor Passo 6 265 | 2-77
Referéncia AjusProc 49 2-21 Status Falha Nao Config. 220 2-68 Valor Passo 7 268 | 2-77
Reg Freq Kf 179 | 2-52 Status Veloc Comando 82 2-28 Valor Passo 8 271 | 2-78
Reg Freq Ki 177 | 2-52 Subtenséo Linha 27 2-17 Valor Passo 9 275 | 2-78
Reg Freq Kp 178 | 2-52 Tempo de Acel 1 42 2-20 Valor Passo 10 278 | 2-79
Reservado 163 | 2-48 Tempo de Acel 2 43 2-20 Valor Passo 11 281 | 2-79
Reservado 56 2-23 Tempo Desacel 1 44 2-20 Valor Passo 12 283 | 2-80
Reservado 57 2-23 Tempo Desacel 2 45 2-20 Valor Passo 13 286 | 2-80
Reservado 218 | 2-68 Tempo Esp Parada 18 2-14 Valor Passo 14 289 | 2-81
Resist Estator 166 | 2-49 Tempo Frenagem CC 80 2-27 Valor Passo 15 292 | 2-81
RPM da Placa 3 2-10 Tempo Partida Imediata 194 2-58 Valor Passo 16 295 | 2-82
Saida AjusProc 48 | 221 ompo Travamento 25 | 217 Valor Saida Analég 1 | 105 | 2-33
Saida Analég SP 139 | 2-44 Tensédo Barramento CC 84 2-28 Valor Saida Anal6g 2 108 | 2-34
Saida Fungéo 1 213 | 2-67 Tensao da Placa 5 2-10 Valor Saida mA 111 | 2-34
Saida Funcgéo 2 214 | 2-67 Tenséo do Conversor 12 2-11 Valor SP Ent Anal6g 1 134 | 2-43
Saida Reg Veloc 225 | 2-70 Tensdo do Motor 85 2-28 Valor SP Ent Analég 2 137 | 2-43
Sel Acéo Fin 238 | 2-72 Tipo Dispos Fdbk 64 2-24 Vd Max 170 | 2-50
Sel Autotune/Diag 173 | 2-50 Tipo Passo 1 251 2-74 Veloc Agéo Fin 239 | 2-72
Sel Aval Fung 1 200| 2-61 Tipo Passo 2 254 | 2-75 Velocidade de Autotune | 1qg | 5 49

(Sintonia Automatica)

Sel Aval Fung 2 203 | 2-62 Tipo Passo 3 257 2-75 Velocidade do Motor 81 2-28
Sel Aval Fung 3 206 | 2-64 Tipo Passo 4 260 2-76 Velocidade Jog 1 38 2-19
Sel Filtr Fdbk 65 2-24 Tipo Passo 5 263 2-76 Velocidade Jog 2 39 2-19
Sel Fungao 212 | 2-66 Tipo Passo 6 266 2-77 Velocidade Passo 1 249 | 2-74
Sel Modo Veloc/Torq 68 2-25 Tipo Passo 7 269 2-77 Velocidade Passo 2 252 | 2-75
Sel SP Ent Analdg 1 133 | 2-43 Tipo Passo 8 272 2-78 Velocidade Passo 3 255 | 2-75
Selecédo Adverténcia 1 21 2-16 Tipo Passo 9 274 2-78 Velocidade Passo 4 258 | 2-76
Selecédo Adverténcia 2 23 2-17 Tipo Passo 10 277 2-79 Velocidade Passo 5 261 | 2-76
Selecéo AjusProc 51 2-22 Tipo Passo 11 280 2-79 Velocidade Passo 6 264 | 2-77
Selecéo de idioma 1 2-10 Tipo Passo 12 284 2-80 Velocidade Passo 7 267 | 2-77
Selecéo Falha 1 20 2-15 Tipo Passo 13 287 2-80 Velocidade Passo 8 270 | 2-78
Selecéo Falha 2 22 2-16 Tipo Passo 14 290 2-81 Velocidade Passo 9 273 | 2-78
Sc?rl‘r??\"/jl\gtopr’\l’\rﬂn (,\';g\r}i'fnae nto)| 216 | 267 Tipo Passo 15 293 | 2-81 Velocidade Passo 10 276 | 2-79
Selecdo SP Ent Analég 2 | 136 | 2-43 Tipo Passo 16 296 2-82 Velocidade Passo 11 279 | 2-79
Selecéo Teste 1 93 2-30 Tol. Vel. Zero 19 2-15 Velocidade Passo 12 282 | 2-80
Selecéo Teste 2 95 2-31 Tolerancia Valor 244 2-73 Velocidade Passo 13 285 | 2-80
Sobrevel. Absoluta 24 2-17 Torque Sint Auto 164 2-48 Velocidade Passo 14 288 | 2-81
Stat Ent Opgéo L 17| 2-37 gg'sdlggae; gﬁto 246 | 2-74 Velocidade Passo 15 201 | 2-81
Stat Entrada Légica 14 2-13 Val Agéo Final 243 2-73 Velocidade Passo 16 294 | 2-82
Stat Inibicdo Execugéo 16 2-14 Valor do Mop 119 2-37 Velocidade PMM 217 | 2-68
Stat Inversor/Conversor 15 2-13 Valor Ent Analég 1 96 2-32 Vg Méax 171 | 2-50
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Parametros 2-9

Convencdes dos parametros O restante deste capitulo descreve os parametros disponiveis para o inversor
1336 IMPACT. As descri¢cdes dos parametros obedecem as seguintes
convencgoes:

N° Par Nome do parametro Namero do parametro ! .

Descri¢do dos parametros Arquivo: grupo 2 arquivo e grupo
Tipo de parametro ° destino ou fonte
Display & unidades de usuério
Configurag&o de fabrica 5 configuracéo de fabrica do inversor
Valor minimo 6 valor minimo aceitavel
Valor méximo 7 valor maximo aceitavel
- g unidades do inversor = unidades de display
Converséo VESIES
Enums &

1 Numero do parametro: E designado um ndimero Gnico a cada parametro. O nimero é utilizado para a leitura ou escrever informagées a
partir de um determinado parametro.

2 Arquivo:grupo: Relaciona o arquivo e grupo onde o parametro esté localizado. Um parédmetro pode estar relacionado em mais de um arquivo
e grupo. Outros parametros podem nao estar relacionados em nenhum arquivo ou grupo, e devem ser acessados através da lista linear.

3 Tipo de parametro: Trés tipos de parametros estdo disponiveis:
fonte: O valor ¢ alterado somente pelo inversor e é utilizado para monitorar valores.
destino: O valor é alterado pela programagéo. Os destinos sao valores constantes.
destino vinculavel: Este valor pode ser vinculos para um outro parametro ou para um valor constante.

Display: S&o as unidades visualizadas no display da Interface de Operagédo e Programacéao (HIM), tais como bits, Hz, segundos, volts, etc

5 Configuracéo de fabrica: E o valor atribuido a cada parametro na fabrica. A configurac&o de fabrica para parametros fonte € relacionada
como ndo aplicavel porque os parametros fonte recebem seus valores a partir de outros parametros.

6 Valor minimo: E a menor configuragdo possivel para o parametro.
7 Valor maximo: E a mais alta configurag&o possivel para o parametro.

8 Conversdo: Sao unidades internas usadas para comunicacéo através da porta serial e para colocar valores em escala adequadamente ao
fazer a leitura ou escrita no inversor.

9 Enums: S&o descricdes textuais associadas aos bits individuais.

> Nas descri¢cdes a seguir, a velocidade basica do motor é igual ao
valor da Placa RPM (parametro 3).
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2-10

Parametros

1 Selegé_o de Idioma Numero do parametro 1
Selecdo de Idi h idi Arquivo:grupo nenhum
U;e f_:l Ie e?ao_d_e I /orrlla parz_a escso | er_ entr.e o idioma Tipo de parametro s vinsulEva
principal e um idioma alternativo. Selecione: Display »
« 0 para escolher o idioma principal Configuragéo de fabrica 0
» 1 para escolher o idioma alternativo Valor minimo 0
Valor maximo 1
Converséao 1=1
2 HP da Placa NUmero do parametro 2
o da ol , lor d &ncia d foi Arquivo:grupo Motor/Conversor:Placa de Identificagdo do Motor
( HP a placa contém o valor da p_ot_enmfl 0 motor que 0! Tipo de parametro o .
introduzida durante a rotina de inicializacédo. Este valor esta Display %X hp
geralmente localizado na placa de identificagdo do motor. Configuragao de fabrica 30,0 hp
Valor minimo 0,2 hp
Valor maximo 2000,0 hp
Conversao 10=1,0
3 RPM da Placa NUmero do parametro 3
da Pl . or d locidade d Arquivo:grupo Motor/Conversor:Placa de Identificagdo do Motor
O_RPM a Paca contém o ya or ave O_CI aN e do motor que Tipo de parametro -
foi introduzida durante a rotina de inicializac&o. Este valor Display X rpm
Esta gelialn;ente I,Oca“fﬁdo na pgaca dle |(.jdendt|f|c:flgao do (rjnotor. Configuragéo de fabrica 1750 rpm
ste valor devera ser diferente da velocidade sincrona do Vel mfiFing 1 rpm
motor. Valor maximo 15000 rpm
Converséo 1=1
4 Amps da Placa Numero do parametro 4
da Pl . lor da classificacio d Arquivo:grupo Motor/Conversor:Placa de Identificagdo do Motor
,dAmps a Pac;a ppnte(rjn o_(\j/a gr a classi |<_:ag::1jo de c_olr_rentf: Tipo de parametro i .
0 motor que ,0| introduzida urz_inte arotina de inicializag&o. Display X,X aMps
Est(i vz(ajlor esta gerz_almente |o<_:|§1||zado n_afplaca d~e |dent|I|- Configuracéo de fabrica 0,2 ampére
cagéo do motor. Odmversor utiliza esta informagao para fazer /|0 inimo 0.1 ampére
a sintonia correta do motor. Ve e calculado
Converséo 10=1,0
5 Tenséao da Placa NUmero do parametro 5
Arquivo:grupo Motor/Conversor:Placa de Identificacdo do Motor
Tens&o da Placa contém o valor da classificagédo de tensédo Tl_polde PRI O deSt'To
do motor que foi introduzida durante a rotina de inicializago. glspf_ay <0 de fabri 46; volts
Este valor esta geralmente localizado na placa de Vglg:%lrg(i:g Epdaca - Vgli
. e ini Vi
identificacdo do motor. Y —_ 575 volts
Conversao 1=1
6 Hz da Placa Nimero do parametro 6

Hz da Placa contém o valor da classificacéo de frequiéncia
do motor que foi introduzida durante a rotina de inicializacéo.
Este valor esta geralmente localizado na placa de
identificagéo do motor.

Arquivo:grupo Motor/Conversor:Placa de Identificagdo do Motor

Tipo de parametro destino
Display X,X Hz
Configuracéo de fabrica 60,0 Hz
Valor minimo 1,0 Hz
Valor maximo 250,0 Hz
Converséo 10=1,0
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Parametros

2-11

7 Pdlos do Motor Nudmero do parametro 7
B ; ; ; Arquivo:grupo Motor/Conversor:Placa de Identificacdo do Motor

Pdlos do Motor contém o numero de polos do motor. O Motor/Conversor:Constantes do Motor

inversor calcula este valor durante a fase de Sintonia Réapida Tipo de parametro T .

do Motor da rotina de inicializag&o. Display x polos
Configuracéo de fabrica 4 poblos

Valor minimo 2 pélos

Valor maximo 40 polos

Conversao 1=1

8 PPR Encoder Ndmero do parametro 8
; L N Arquivo:grupo Motor/Conversor:Dados do Encoder

PPR Encoder contém a classificagéo de pulso por revolucéo Controle:Dispositivo de Feedback

do dispositivo de feedback quando um encoder (codificador) Tipo de parametro N —

é utilizado para determinar a velocidade do motor. Display X ppr
Configuracéo de fabrica 1024 ppr

Valor minimo calculado

Valor maximo 20000 ppr

Converséao 1=1

9 Fator de Servigo Ndmero do parametro 9
B o ) Arquivo:grupo Motor/Conversor:Placa de Identificagdo do Motor

Introduz o nivel minimo de corrente que causa o disparo Tipo de parametro s

devido a sobrecarga do motor (IZT) em operacao continua. Display -~

Os niveis de corrente abaixo deste valor nunca resultam em Configuragéo de fabrica 1"15

disparo devido a sobrecarga. Por exemplo, um fator de Veetter? it 1,00

servigo de 1,15 implica em uma operacéo continua até Veelter TG 2.00

115% da corrente da placa de identificagdo do motor. CEvEEED 4096 = 1,00

10 Frequéncia PWM Ndmero do parametro 10
. . Arquivo:grupo Motor/Conversor:Conversor

Introduza a frequéncia da portadora do inversor em Hz. Tipo de parametro s

A freqUiéncia da portadora do inversor depende do uso e Display % Hz

tamanho do inversor. Ela afeta o nivel de ruido audivel Configuracéo de fabrica 4000 Hz

do motor. Valor minimo 1000 Hz

Valor maximo do tipo de inversor

Converséo 1=1

11 Corrente do Conversor Nimero do parametro u
L Arquivo:grupo Motor/Conversor:Conversor

Corrente do Conversor fornece a classificacao de corrente Tipo de parametro i

do conversor. O inversor configura a Corrente do Conversor Display XX amps
automaticamente durante a energizagéo. Configuracao de fabrica néo aplicavel

Valor minimo 0,1 ampére

Valor maximo do tipo de inversor

Conversao 10=1,0

12 Tens&o do Conversor Nimero do parametro 12
5 B L N Arquivo:grupo Motor/Conversor:Conversor

Tensé&o do Conversor é a classificagéo de tenséo da placa de Tipo de parametro fonte
identificac@o do conversor. O inversor configura aTenséo do Display svallis
Conversor automaticamente durante a energizacgao. Configuracio de fabrica néo aplicavel

Valor minimo 75 volts

Valor maximo 575 volts

Conversao 1=1
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Parametros

13

Opgdes Barramento/Frenagem

Opcdes Barramento/Frenagem permite a escolha de opgbes
para referéncia de filtro de barramento, condi¢des de pré-
carga/percurso e frenagem.

Use os bits 0 a 4 para configurar a taxa de giro para o rastreador
da tenséo de barramento. O rastreador da tenséo de barramento
rastreia lentamente as mudangas da tensé@o de barramento real.
Se o valor da tenséo de barramento real cair 150 volts ou mais
abaixo do valor atual do rastreador de tenséo do barramento, o
inversor automaticamente desativa a modulagéo e entra em pré-
carga. Os bits 0 a 4 selecionam a sensibilidade do rastreador

da tensdo de barramento quanto as mudancgas na tensdo de
barramento real. Se nenhum dos bits (0 a 4) for configurado,

a taxa de giro sera 0,05 V/segundo.

A funcéo de pré-carga do inversor limita a corrente aos
capacitores de barramento quando a alimentagao é inicialmente
aplicada ao inversor. Esta funcéo é concluida ap6s um tempo de
retardo minimo de 300 milisegundos e tenséo de barramento no
minimo 30 volts superior a do ponto pré-programado de
subtensdo e uma tensao de barramento estavel. O percurso
fornece um tempo de operacéo I6gico maior se as linhas de
alimentacéo cairem durante a operagdo do inversor. Se a fungao
de pré-carga for ativada, o percurso fornece também prote¢éo
contra influxo de corrente inicializando a pré-carga, no caso

da alimentacéo de entrada retornar.

Os bits séo definidos da seguinte maneira:

Bit Descri¢éo

0 Taxa de Giro 1
Configurar para selecionar uma taxa de giro de
10V/segundo.

1 Taxa de Giro 2
Configurar para selecionar uma taxa de giro de
5V/segundo.

2 Taxa de Giro 3

Configurar para selecionar uma taxa de giro de
0,5V/segundo.

3 Taxa de Giro 4
Configurar para selecionar uma taxa de giro de
0,05V/segundo.

4 Taxa de Giro 5
Configurar para selecionar uma taxa de giro de
0,005V/segundo.

5 Limite Superior Barramento
Configurar este bit somente quando o bit 10 for
configurado e o freio utilizado no inversor for
subdimensionado.

6 Frenagem de Fluxo
Configurar para usar um aumento na corrente de fluxo
do motor para aumentar as perdas do motor e permitir
um tempo de desaceleracdo mais rapido quando nédo
houver interruptor de frenagem ou capacidade
regenerativa.

7 Espera CC
Configurar para ativar a espera CC. Isto aplica uma
corrente CC ao motor para tentar manter a velocidade
zero em uma operagdo sem encoder (codificador)
quando o inversor estiver parado.

Numero do parametro 13
Arquivo:grupo Aplicacé@o:Frenagem de Fluxo
Aplicacéo:Frenagem CC/Espera

Aplicacdo:Aumento Rapido de Fluxo

Aplicacé@o:Controle/Reg Barramento

Tipo de parametro destino vinculavel
Display bits
Configuracéo de fabrica 00000000.00000000
Valor minimo 00000000.00000000
Valor maximo 11111111.11111111
Converséo 1=1

Importante: Se for adicionado um freio dinamico apés a
conclusao da inicializagdo do inversor, deve-se inicializar ou
fazer um ajuste manual do Lim Poténcia Regen (parametro 76)
para o valor adequado. Se isto néo for feito, o inversor ficara
limitado a uma regeneracéo de 25%.

Bit Descricéao

8 Aumento Rapido de Fluxo
Configurar para ativar o aumento rapido de fluxo. Nivel
Fluxo Rap (parametro 78) configura o nivel de corrente
usado para criar fluxo no motor.

9 Frenagem CC
Configurar para aplicar corrente CC ao motor quando
h& comando de parada. Corrente de Frenagem CC
(parametro 79) configura o nivel e Tempo de Frenagem
CC (parametro 80) configura o tempo

10 Freio/Regen
Configurar para indicar a presenca de um interruptor de
frenagem, barramento comum ou capacidade
regenerativa.
0 = O controlador de tensdo de barramento esta ligado.
1 = O controlador de tensdo de barramento esta
desligado exceto se o bit 5 estiver configurado (1).

11 Saida de Pré-carga
Configurar para forgar a saida de pré-carga ap6s o
intervalo desta.

12 Ativ Barr Com
Configurar para ativar pré-carga de barramento
comum. A entrada de falha externa é usada como
ativagdo de pré-carga.

13 Des Pré-c Barr
Configurar para desativar a pré-carga e falhas de
subtensdo do barramento enquanto o inversor estiver
incapacitado.

14 Des Pré-c Mult
Configurar para desativar todas pré-cargas apos a
primeira energizago.

15 Des Percurso
Configurar para desativar todos 0s percursos.
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Parametros

2-13

14 Stat Entrada Logica Numero do parametro 14
s da Léai isuall %0 [6gica d Arquivo:grupo Monitor:Status Inversor/Conversor
_Use tat Entrada _Log/ca para visualizar a operagéo l6gica do Tipo de parametro r—
inversor. Se um bit for configurado em (1), esta funcéo sera Display -
ativada. Se um bit for limpo (0), esta fungéo sera desativada. Configuracao de fabrica néo aplicavel
Valor minimo 00000000.00000000
Os bits s3o definidos da seguinte maneira: Valor maximo 11111111 11111111
Conversao 1=1
Bit Descrigdo Bit Descrigdo Bit Descrigdo
0 Parada Normal 5 Reverso 10  Ativar Fluxo
Uma parada de rampa é Foi emitido controle reverso. O fluxo é ativado.
selecionada. 6 Jog2 11  Ajuste de Processo
1 Partida Um jog 2 estd em O ajuste de processo &
Uma partida esta em andamento. ativado. [cB A
andamento. 7 Par Lim Cor o 12 Ref Velocidade A 0 0 0 Sem carga
2 Jog 1 Uma parada de limite de 13 Ref Velocidade B 0 0 1 Ref Velocidade 1
Um jog 1 estd em andamento. corrente é selecionada. 14 Ref Velocidade C 0 1 0 Ref Velocidade 2
3 Remover Falha 8  Parada com Reducéo 15  Reset do Inversor 0 1 1 Ref Velocidade 3
Uma remogéo de falha esta Uma parada com reducgéo do Foi enviado um 1 0 0 Ref Velocidade 4
em andamento. motor & selecionada. comando de reset 1 0 1 Ref Velocidade 5
4 Para frente 9 Des Ramp Veloc para o inversor. 11 0 Ref Velocidade 6
Foi emitido controle para As rampas séo desativadas. 1 1 1 Ref Velocidade 7
frente.
15 Stat Inversor/Conversor Nimero do parametro 15
Use Stat | c isuali Arquivo:grupo Monitor:Status Inversor/Conversor
se Stat n\(efsor onversor para visual |zar.o, . Tipo de parametro fonte
status/condic¢des do inversor. Quando um bit é configurado Display e
(1), a condigdo correspondente no inversor € verdadeira. Configuragéo de fabrica néo aplicavel

Os bits séo definidos da seguinte maneira:

Valor minimo
Valor maximo

00000000.00000000
11111111.11111111

Conversao 1=1
Bit Descrigdo Bit Descrigdo Bit Descrigédo
0 Pronto para Executar 4 Acelerando 10 Parado
O inversor esta pronto para Se 1, o motor esta Se 1, o motor esta parado.
executar. Nenhum bit & acelerando. 11  Parando
configurado em Stat Inibicdo 5 Desacelerando Se 1, 0 motor esta parando.
Execucg&o (parametro 16) Se 1, o motor esta 12 Na Veloc Zero
1 Execugéo desacelerando. Corresponde a Tol Veloc Zero
Oinversor esta seguindouma 6 Adverténcia (parametro 19). [cB A
referéncia de velocidade/ Se 1, ocorreu uma 13  Ref Velocidade A 0 0 0 Sem carga
torque adverténcia.! 14  Ref Velocidade B 0 0 1 Ref Velocidade 1
2 Dir Controle 7 Ocorreu Falha 15 Ref Velocidade C 0 1 0 Ref Velocidade 2
Indica a direcéo Se 1, ocorreu uma falha.2 0 1 1 Ref Velocidade 3
solicitada; 1 € parafrentee0 g  Na Veloc Config 1 0 0 Ref Velocidade 4
é reverso. O motor esté na velocidade 1 0 1 Ref Velocidade 5
3 Dir Rotagao solicitada. 1 1 0 Ref Velocidade 6
Mostra a direcdo em que o 9 Ativar LED 1 1 1 Ref Velocidade 7

motor esta girando no
momento; 1 é para frente e 0
€ reverso.

O inversor esta ativado.

1 Se tiver ocorrido uma adverténcia, verifique a fila de adverténcias para obter mais informagdes.
2 Se tiver ocorrido uma falha, verifique a fila de falhas para obter mais informagdes.
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2-14 Parametros
16 Stat Inibico Execucéo Nimero do parametro 16
) ) L N ) s Arquivo:grupo Monitor:Status Inversor/Conversor
V|sua||z§ _Stat Ir_ubl(:ao_E_xc_act_Jgac{para determ|~nar a F:ondlgao Tipo de parametro i
que esta impedindo a inicializagdo ou execugao do inversor. Se Display -
todos_ 0s bits estlyerem limpos (0), o inversor devera |n|C|aI‘|‘ze}r. Configuragao de fabrica néo aplicavel
Se oﬂlnvgrsor estiver egecutando e essa palavra tornar-se “ndo /40 minimo 00000000.00000000
ZEI0', 0 Inversor parara. Valor maximo 11111111.11111111
Converséo 1=1
Os bits sao definidos da seguinte maneira:
Bit Descricao Bit Descricéo Bit Descricao
0 Modo SintA 5 Sem Ativacdo 11 Reservado
O inversor se encontra em Nenhuma entrada de ativagéo de Deixe 0.
sintonia-automatica. hardware do inversor. 12 Fungdo EE
1 Pré-carga 6 Perda de Fluxo O inversor parou e
O inversor parou e esta em pré- O inversor abandonou a uma fungdo EE esta ativa.
carga de barramento. confirmacgéo de ativagéo. 13 Parada SintA
2 Parada com Reducgéo 7 Reservado Parada de auto-tune (sintonia
Entrada de parada com redugéo Deixe 0. automatica).
(discreta ou software). 8 Parada Hardware 14 Parada Diag
3 Falha Externa Qualquer entrada de parada de Inibicdo de diagndstico do
Entrada externa aberta. hardware. inversor
4 Falha com Reducéo 9 Parada Software 15 Falha do Inversor
Ocorreu uma condi¢éo de falha Qualquer entrada de parada de Qualquer condicao de falha.
com reducao. software.
10 Partida/Jog
A partida e/ou jog esta
configurado.
17 Opgdes Logicas Nimero do parametro 17

Use Opgoles Ldgicas para selecionar as opgdes de operagao
I6gica do inversor.

Se os hits 1, 2 e 3 forem configurados, o inversor vai diminuir a
velocidade até parar. Para obter mais informagdes sobre os tipos
de parada e prioridades, consulte o Chapter B, Control Block

Arquivo:grupo

Tipo de parametro
Display

Configuracéo de fabrica
Valor minimo

Valor maximo

Diagrams.
Os bits sao definidos da seguinte maneira:

Bit Descricao Bit

0 Reservado 7
Deixe 0.

1 Parada com Redugéo 1
Configurar para usar a uma 8
reducdo para parar.

2 Parada Lim Corr 1

Configurar para usar um limite de 9
corrente para parar.

3 Parada Rampa 1

Configurar para usar uma rampa

para parar.

Reservado 10

Deixe 0.

6 Ativ Ramp Jog 11
Configurar para ativar a rampa de
Jog.

Converséao

Descricéo Bit
Redugéo de Jog 12
1 seleciona a reducgéo de jog.

0 seleciona parada regenerativa
Iniciar Diag

Faz diagnésticos toda vez que o
inversor € inicializado. 13
Partida Energ

Configurar para ativar o recurso

de partida automatica durante a
energizacao se a partida for

vélida. 14
Reservado

Deixe 0.

Sref Bipolar

1 seleciona a referéncia bipolar.

0 seleciona a referéncia unipolar. 15

Controle:Selecéo Logica Inversor

destino vinculavel
bits
00010000.00001000
00000000.00000000
01111111.11112111
1=1

Descricao

Parada com Reducéo 2
Configurar para usar a uma
reducdo para parar. Usado
somente quando Modo Opg¢éo L
(par. 116) for 3, 13 ou 16.
Parada Lim Corr 2

Configurar para usar um limite de
corrente para parar. Usado
somente quando Modo Opg¢éo L
(par. 116) for 3, 13 ou 16.
Parada Rampa 2

Configurar para usar uma rampa
para parar. Usado somente
quando Modo Opg¢éo L (par. 116)
for 3, 13 ou 16.

Reservado

Deixe 0.

18 Tempo Esp Parada

Numero do parametro
Arquivo:grupo

18
Controle:Sele¢éo Ldgica Inversor

Use o Tempo Esp Parada para configurar um tempo de atraso
ajustavel antes que o inversor desative os reguladores de
velocidade e torque quando for iniciada uma parada .

destino vinculavel
X,X segundos
0,0 segundos

Tipo de parametro
Display
Configuracéo de fabrica

Valor minimo 0,0 segundo
Valor maximo 10,0 segundos
Converséo 10=1,0
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Parametros 2-15

19 Tol. Velocidade Zero Numero do parametro 19
| Velocidad, bel fai Arquivo:grupo Controle:Selecéo Logica Inversor

Use To _\/e ocidade Zero para estabe e_cer uma faixa _em torno Tipo de parametro i vinsulEva

da velocidade zero usada para determinar quando o inversor Display XX rpm
considera que o motor esta na velocidade zero. Obit12 (Na . Padréo de fabrica velocidade basica do motor/100 rpm

_Veloc. Zero) no Status Inversor/Conversor (parametro 15) indica Valor minimo 0,0 rpm

ISSO. Valor maximo 8 x velocidade béasica do motor rpm
Converséo 4096 = Velocidade Basica do Motor

20 Selegﬁo Falha 1 NUmero do parametro 20

Use Selecdo Falha 1 para especificar como o inversor deve lidar
com determinadas condig6es. Cada bit dentro deste parametro
corresponde as defini¢cdes de bit de Selecdo Adverténcia 1

Arquivo:grupo Configuracéo de Falha:Config Falha
Tipo de parametro destino vinculavel
Display bits
Configuracéo de fabrica 01111110.00100011

(parametro 21). Se o(s) bits neste parametro for(em) Vel TG 00000000.00000000
configurado(s) como 1, o inversor informa sobre a falha quando Valor maximo 01111111.00111111
ela ocorrer. Se o(s) hit(s) for(em) configurado(s) como 0, o Conversao 1=1
inversor informa a condi¢cdo com base na Selecdo Adverténcia 1.
Os bits séo definidos da seguinte maneira:
Bit Descricao Bit Descricao Bit Descrigao
0 Tempo de Percurso 6-7 Reservado 12 Intervalo SP 4
Ocorreu um intervalo de percurso Deixe 0. Ocorreu perda de comunicagao
do barramento. 8 Entrada mA com o dispositivo SCANport 4.
1 Tempo Pré-carga Houve perda da conexao de 13 Intervalo SP 5
Ocorreu um intervalo de pré- entrada apos ela ter sido Ocorreu perda de comunicagéo
carga do barramento. estabelecida. com o dispositivo SCANport 5.
2 Queda de Barramento 9 Intervalo SP 1 14 Intervalo SP 6
Ocorreu uma queda de Ocorreu perda de comunicagéo Ocorreu perda de comunicacéo
barramento de 150 volts. com o dispositivo SCANport 1. com o dispositivo SCANport 6.
3 Subtenséo de Barramento 10 Intervalo SP 2 15 Erro de SP
Ocorreu uma subtenséo de Ocorreu perda de comunicagéo Erros demais na comunicacéo de
barramento. com o dispositivo SCANport 2. SCANport.
4 Ciclos de Barramento>5 11 Intervalo SP 3
Mais de 5 percursos ocorreram Ocorreu perda de comunicagéo
em sequiéncia. com o dispositivo SCANport 3.
5 Circuito Aberto

Corrente ascendente de fluxo
rapido é <50%.
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2-16 Parametros

21 Sele¢do Adverténcia 1 Numero do parametro 21
N . = . Arquivo:grupo Configuracéo de Falha:Config Falha
Use Selegao Adverten_C/a 1 para e;pfecmcar com_o o inversor Tipo de parametro i vinaulEva
deve lidar com determinadas condi¢des. Cada bit dentro deste Display i
paraAmetro correspondg as defln!(;oes de bit de Seleg:_ao Falha 1 Configuracao de fabrica 00000000.00011100
(parédmetro 20). Se o bit foE configurado _comc_) 1eobit ' Valor minimo 00000000.00000000
f:orrespopdente em S?legao Falha 1 estiver limpo (O)i o~|nversor et 01111111.00111111
m_formara uma adverténcia quagdo ocorrer esta co~nd|(;ao. Se os Conversao 1=1
bits correspondentes em Selegcdo Falha 1 e Selecdo
Adverténcia 1 forem 0, o inversor ignorara esta condi¢cdo quando
ela ocorrer.
Os bits sao definidos da seguinte maneira:
Bit Descricdo Bit Descricéo Bit Descricao
0 Tempo de Percurso 6-7 Reservado 12 Intervalo SP 4
Ocorreu um intervalo de percurso Deixe 0. Ocorreu perda de comunicagéo
do barramento. 8 Entrada mA com o dispositivo SCANport 4.
1 Tempo Pré-carga Houve perda da conexdo de 13 Intervalo SP 5
Ocorreu um intervalo de pré- entrada apos ela ter sido Ocorreu perda de comunicagao
carga do barramento. estabelecida. com o dispositivo SCANport 5.
2 Queda de Barramento 9 Intervalo SP 1 14 Intervalo SP 6
Ocorreu uma queda de Ocorreu perda de comunicacéo Ocorreu perda de comunicagéo
barramento de 150 volts. com o dispositivo SCANport 1. com o dispositivo SCANport 6.
3 Subtenséo de Barramento 10 Intervalo SP 2 15 Erro de SP
Ocorreu uma subtenséo de Ocorreu perda de comunicagéo Erros demais na comunicacéo de
barramento. com o dispositivo SCANport 2. SCANport.
4 Ciclos de Barramento>5 11 Intervalo SP 3
Mais de 5 percursos ocorreram Ocorreu perda de comunicagao
em sequiéncia. com o dispositivo SCANport 3.
5 Circuito Aberto
Corrente ascendente de fluxo
rapido é <50%.
22 Selegéo Falha 2 Nudmero do parametro 22
N o ) ) Arquivo:grupo Configuracéo de Falha:Config Falha
Use Selegac_) Falha 2 pal_'aNespeuflcar gomo 0 mversor deve lidar Tipo de parametro e vinsulEve
com determinadas condicdes. Cada bit corresponde as Display s
deflnl.goes de plt de Selecdo Advgrtenc:a ?(parametro 23). Se Configuracdo de fabrica 10000000,00010001
um bit for configurado como 1,0 inversor informa sobrg a falha Vel TG 00000000.00000000
guando ela 0c0_rrf>r. Se 0 bit for conflgur~ado comq 0, p iNVersor .o 10r maximo 11111111.11111111
informa a condicdo com base na Selecdo Adverténcia 2. Conversao 1=1
Os bits sao definidos da seguinte maneira:
Bit Descrigcao Bit Descrigéo Bit Descrigéo
0 Perda Fdbk Veloc 5 Travamento Mtr 11 -12 Reservado
Ocorreu uma perda de feedback. O motor enguigou. Deixe 0.
1 SobretempConv Pnd 6 Ent Falha Ext 13 SobrecConv Pend
Uma sobretemperatura do A entrada externa esta aberta. Uma sobrecarga do conversor
conversor esta pendente. 7-8 Reservado esta pendente (IT).
2 Reservado Deixe 0. 14 Reservado
Deixe 0. 9 Limite Parametro Deixe 0.
3 SobrecMtr Pend Um parametro esta fora dos 15 Disparo SobrecConv
Uma sobrecarga do motor esta limites Disparo devido a sobrecarga do
pendente (1T). 10 Limite Matematico conversor (IT).
4 Disparo SobrecMtr Ocorreu um limite matematico.
Disparo de sobrecarga do motor
(12T).
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Parametros 2-17
23 Sele¢do Adverténcia 2 Numero do parametro 23
N . . ) Arquivo:grupo Configuracéo de Falha:Config Falha
Use Selecdo Adverténcia 2 para especificar como o inversor Tipo de parametro i vinsulEva
deve lidar com determinadas condi¢Bes. Cada bit corresponde Display i
as definicdes de bit de Selecdo Falha 2 (parametro 22). Se o Configuracao de fabrica 10100000,00001010
bit for configurado como 1 e o bit correspondente em Selecdo Valor minimo 00000000.00000000
Falha 1 estiver limpo (0), o inversor informara sobre uma et 11111111 11111111
adverténcia quando ocorrer esta condigdo. Se os hits Conversao 1=1
correspondentes em Selecdo Falha 2 e Selegdo Adverténcia 2
forem 0, o inversor ignorara esta condigdo quando ela ocorrer.
Os bits sao definidos da seguinte maneira:
Bit Descrigcao Bit Descrigéo Bit Descrigéo
0 Perda Fdbk Veloc 5 Travamento Mtr 11 -12 Reservado
Ocorreu uma perda de feedback. O motor enguigou. Deixe 0.
1 SobretempConv Pnd 6 Ent Falha Ext 13 SobrecConv Pend
Uma sobretemperatura do A entrada externa esta aberta. Uma sobrecarga do conversor
conversor esta pendente. 7-8 Reservado esta pendente (IT).
2 Reservado Deixe 0. 14 Reservado
Deixe 0. 9 Limite Parametro Deixe 0.
3 SobrecMtr Pend Um parametro esta fora dos 15 Disparo SobrecConv
Uma sobrecarga do motor esta limites Disparo devido a sobrecarga do
pendente (1T). 10 Limite Matematico conversor (IT).
4 Disparo SobrecMtr Ocorreu um limite matematico.
Disparo de sobrecarga do motor
(12T).
24 Sobrevel. Absoluta Numero do parametro 24
. . L . . Arquivo:grupo Configuracéo de Falha:Limites Falha
Introduza a velocidade incremental permissivel acima de Limite Tipo de parametro s vinaulEva
Vel Frente (parametro 41) ou abaixo de Limite Vel Rev Display XX rpm
(parametro 40), antes que o inversor indique que sua velocidade padrio de fabrica velocidade basica do motor x 0,1 rpm
estéa fora da faixa, uma falha de Sobrevel Absoluta (falha nUmero Valor minimo 0,0 rpm
03025). Valor maximo velocidade basica do motor rpm
Converséo 4096 = 100% sobrevelocidade
25 Tempo Travamento do Motor Numero do parametro 25
; . Arquivo:grupo Configuracéo de Falha:Limites Falha
Introduza o periodo de tempo em que o inversor deve estar no Tipo de parametro s vinsulEve
limite de corrente e na velocidade zero antes que o inversor Display x,x segundos
indique uma falha devido ao Travamento Mitr (falha namero Configuracao de fabrica 1,0 segundos
01053). Pode-se usar o bit 5 da Selecdo Falha 2 (parametro 22) valor minimo 0,1 segundo
e Selecdo Adverténcia 2 (parametro 23) para configurar como o Valor maximo 3276,7 segundos
inversor deve informar sobre a falha devido ao Travamento Mitr . Conversao 10=10
26 % Sobrec Motor Nudmero do parametro 26

Introduza o nivel de corrente que causara uma falha devida

a Disp Sobrec Motor (falha nimero 01052) ap6s 60 segundos.
Pode-se usar o bit 4 da Selecdo Falha 2 (parametro 22) e
Sele¢cdo Adverténcia 2 (parametro 23) para configurar como

o inversor deve informar sobre a falha devido ao Disp Sobrec

Motor .

Arquivo:grupo

Converséao

Tipo de parametro

Configuracéo de Falha:Limites Falha

destino vinculavel

Display X, X%
Configuracéo de fabrica 200,0%
Valor minimo 110,0%
Valor maximo 400,0%

4096 = 100% Iqg por 60 segundos
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Parametros

27 Subtensao Linha NUmero do parametro 27
. L. N Arquivo:grupo Configuracéo de Falha:Limites Falha

Intrc_)duza 0 ||m|te minimo c9mo un:l percentual da tensé@o Tipo de parametro s vinaulEva

de linha que é comparado a Tenséo de Barramento CC Display X X%
(parametro 84) como verificagdo da condigao de subtenséo Configuracao de fabrica 61,5%

do barramento. Valor minimo 10,0%

Valor maximo 90,0%

Converséo 1024 = 100,0%

28 Frac Ref Veloc 1 Numero do parametro 28
) Arquivo:grupo nenhum

Use il Fr_ac Ref Velpc 1 para fornecer a parte fra0|9na! da Tipo de parametro e vineulEve
referenm_a de veIoudad_e externa 1 quando a refe're_nua Display .

de vEelomdade for selecionada no Stat Entrada Ldgica Configuracao de fabrica 0
(parametro 14). Valor minimo 0

Valor maximo 65535

Conversao 1 = 1/2/28 velocidade basica do motor

29 Ref Veloc 1 Nidmero do parametro 29
o ) . Arquivo:grupo Controle:Referéncia de Velocidade

Introduza a reftfrer_lma de veI(_)mdade que o inversor deve usar Tipo de parametro s vineulEve

quando a r'ef‘erenuaﬁe velocidade 1 for selecionada em Stat Display £X,X rpm

.Ent.rada Loglca (parametrci 14). Ref Velo.c 1 fornece a parte Configuracdo de fabrica 0,0 rpm

inteira do nimero da [eferenC|a de velomda(_j(_e. Pode-se usar Vel G -8 x velocidade basica do motor rpm

Fran_: Ref Veloc 1 A(pa_rametro 28_) para especificar a parte Valor maximo +8 x velocidade basica do motor rpm

fracional da referéncia de velocidade. Conversao 4096 = Velocidade Basica do Motor

30 Escala Veloc 1 Numero do parametro 30
o . . Arquivo:grupo Controle:Referéncia de Velocidade

Introdqua 9 multlpllca_dor de ganho utilizado para avaliar Tipo de parametro e vineulEve

a referéncia de velocidade 1. Display X XXXX
Configuracéo de fabrica +1,0000

Valor minimo -3,9999

Valor maximo +3,9999

Conversao 8192 = 1,0000

31 Ref Veloc 2 Ndmero do parametro 31
o ) . Arquivo:grupo Controle:Referéncia de Velocidade

Introduza a reftirer}ma de vqumdade que o myersor deve usar Tipo de parametro | My

quando a r,ef_erenmaAde velocidade 2 for selecionada em Stat Display +X,X rpm

Entrada Lgica (parametro 14). Configuracéo de fabrica 0,0 rpm

Valor minimo -8 x velocidade basica do motor rpm

Valor maximo +8 x velocidade basica do motor rpm

Converséo 4096 = Velocidade Basica do Motor

32 Ref Veloc 3 Numero do parametro 32

Introduza a referéncia de velocidade que o inversor deve usar
quando a referéncia de velocidade 3 for selecionada em Stat
Entrada Logica (parametro 14).

Controle:Referéncia de Velocidade
destino vinculavel

+X,X rpm

+0,0 rpm

-8 x velocidade basica do motor rpm
+8 x velocidade basica do motor rpm
4096 = Velocidade Basica do Motor

Arquivo:grupo

Tipo de parametro
Display

Configuracéo de fabrica
Valor minimo

Valor maximo
Converséo
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33 Ref Veloc 4 NUmero do parametro 33
. . . Arquivo:grupo Controle:Referéncia de Velocidade

Introduza a refuirer?ma de vqumdade que o |n\{ersor deve usar Tipo de parametro s vinaulEva

quando a r'ef‘erenmaAde velocidade 4 for selecionada em Stat Display +x,X rpm

Entrada Ldgica (parametro 14). Configuracéo de fabrica +0,0 rpm

Valor minimo -8 x velocidade basica do motor rpm

Valor maximo +8 x velocidade basica do motor rpm

Converséo 4096 = Velocidade Basica do Motor

34 Ref Veloc 5 Numero do parametro 34
. . . Arquivo:grupo Controle:Referéncia de Velocidade

Introduza a refuirer?ma de velqmdade que o |nyersor deve usar Tipo de parametro s vinsulEve

quando a r'ef‘erenuaAde velocidade 5 for selecionada em Stat Display £X,X pm

Entrada L dgica (parametro 14). Configuracéo de fabrica +0,0 rpm

Valor minimo -8 x velocidade basica do motor rpm

Valor maximo +8 x velocidade basica do motor rpm

Converséo 4096 = Velocidade Basica do Motor

35 Ref Veloc 6 Nudmero do parametro 35
. ) . Arquivo:grupo Controle:Referéncia de Velocidade

Introduza a reftfrer_lua de veI(_)mdade que o myersor deve usar Tipo de parametro s vineulEve

quando a r'ef‘erenuaAde velocidade 6 for selecionada em Stat Display £X,X rpm

Entrada Ldgica (parametro 14). Configuracéo de fabrica +0,0 rpm

Valor minimo -8 x velocidade basica do motor rpm

Valor maximo +8 x velocidade basica do motor rpm

Conversao 4096 = Velocidade Basica do Motor

36 Ref Veloc 7 Ndmero do parametro 36
. ) . Arquivo:grupo Controle:Referéncia de Velocidade

Introduza a reftfrer_lua de veI(_)mdade que o myersor deve usar Tipo de parametro s vinsulEve

quando a r,ef_erenuaAde velocidade 7 for selecionada em Stat Display +X,X 1pm

Entrada Logica (parametro 14). Configuracéo de fabrica +0,0 rpm

Valor minimo -8 x velocidade basica do motor rpm

Valor maximo +8 x velocidade basica do motor rpm

Converséo 4096 = Velocidade Basica do Motor

37 Escala Veloc 7 Numero do parametro 37
o . . Arquivo:grupo Controle:Referéncia de Velocidade

Introduza o rpultlpllcador de ganho utilizado para avaliar a Ref Tipo de parametro | My

Veloc 7 (parametro 36). Display X XXXX
Configuracéo de fabrica +1,0000

Valor minimo -3,9999

Valor maximo +3,9999

Conversao 8192 = 1,0000

38 Velocidade Jog 1 Numero do parametro 38

Introduza a referéncia de velocidade que o inversor deve usar
quando o Jog 1 for selecionado em Stat Entrada Ldgica
(parametro 14).

Arquivo:grupo

Tipo de parametro
Display

Configuracéo de fabrica
Valor minimo

Valor maximo
Converséo

Controle:Referéncia de Velocidade
destino vinculavel

+X,X rpm

+100,0 rpm

-8 x velocidade basica do motor rpm
+8 x velocidade basica do motor rpm
4096 = Velocidade Basica do Motor
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39 Velocidade Jog 2 NUmero do parametro 39
. . . Arquivo:grupo Controle:Referéncia de Velocidade
Introduza a referéncia de velocidade que o inversor deve usar Tipo de parametro i vinaulEva
quando o Jog 2 for selecionado em Stat Entrada Ldgica Display +x,X rpm
(parametro 14). Configuracéo de fabrica +0,0 rpm
Valor minimo -8 x velocidade basica do motor rpm
Valor maximo +8 x velocidade basica do motor rpm
Converséo 4096 = Velocidade Béasica do Motor
40 Limite Velocidade Rev Numero do parametro 40
U . / f limite d locidad Arquivo:grupo Controle:Limites de Controle
se L/m/te Ve R_ev para configurar um limite _a velocidade Tipo de parametro s
no sentido negativo. Introduza um valor negativo ou zero. Display XX rpm
Padréo de fabrica -velocidade basica do motor rpm
Valor minimo -6 x velocidade basica do motor rpm
Valor maximo 0,0 rpm
Conversao -4096 = Velocidade Béasica do Motor
41 Limite Vel Frente Numero do parametro 41
. / " limite d locidad Arquivo:grupo Controle:Limites de Controle
Use Lm_ute Ve _Frente para configurar um |rn_|te a velocidade Tipo de parametro iEsins
no sentido positivo. Introduza um valor positivo ou zero. Display XX rpm
Configuracéo de fabrica +velocidade béasica do motor rpm
Valor minimo 0,0 rpm
Valor maximo +6 x velocidade basica do motor rpm
Converséo +4096 = Velocidade Basica do Motor
42 Tempo Acel 1 Ndmero do parametro 42
) ) Arquivo:grupo Controle:Acel/Desacel
Introduza o intervalo de tempo para o inversor percorrer a Tipo de parametro e vinsulEve
rampa de 0 rpm a velocidade basica. Display x,X segundos
Configuracéo de fabrica 5,0 segundos
Valor minimo 0,0 segundo
Valor maximo 6553,5 segundos
Converséo 10=1,0
43 Tempo Acel 2 Numero do parametro 43
) ) Arquivo:grupo Controle:Acel/Desacel
Introduza o intervalo de tempo para o inversor percorrer a rampa Tipo de parametro e
de O rpm & velocidade béasica. O Tempo Acel 2 esta disponivel Display %X segundos
somente quando o valor de Modo Opgéo L (parametro 116) for Configurago de fabrica 10'0 segundos
4,11 ou 14. Valor minimo 0,0 segundo
Valor maximo 6553,5 segundos
Converséo 10=1,0
44 Tempo Desacel 1 Numero do parametro 44

Introduza o intervalo de tempo para o inversor percorrer a rampa
da velocidade basica a O rpm. Isto é usado para uma parada em

rampa.

Arquivo:grupo

Tipo de parametro
Display

Configuracéo de fabrica
Valor minimo

Valor maximo
Converséo

Controle:Acel/Desacel
destino vinculavel

X,X segundos

5,0 segundos

0,0 segundo

6553,5 segundos
10=1,0
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45 Tempo Desacel 2 NUmero do parametro 45
. . Arquivo:grupo Controle:Acel/Desacel
Introduza o intervalo de tempo para o inversor percorrer a rampa Tipo de parametro i vineulEve!
da velocidade bésica a 0 rpm. Isto é usado para uma parada em Display x,x segundos
rampa. O Tempo Desacel 2 esta disponivel somente quando o Configuracao de fabrica 10'0 segundos
valor de Modo Opgéo L (parametro 116) for 4, 11 ou 14. Valor minimo 0 0 segundo
Valor maximo 6553,5 segundos
Converséo 10=1,0
46 Porcentagem de Queda Numero do parametro 46
. Arquivo:grupo Controle:Regulador de Velocidade
Use a Porcentagem de Queda para especificar a porcentagem Tipo de parametro e vinsulEve
da velocidade basica que a referéncia de velocidade é reduzida Display Y X%
gquando em torque de carga plena. Este recurso pode ser usado Configuracao de fabrica O‘O%
para causar a queda da velocidade do motor com um aumento Vel TG 0’0%
de carga. Valor maximo 25,5%
Converséo 10=1,0
47 1 Numero do parametro 47
Porcemagem da curva S Arquivo:grupo Controle:Acel/Desacel
Use Porcentagem da Curva S para criar uma rampa ajustavel Tipo de parametro destino vinculavel
dacurva S. A Porcentagem da Curva - S controla o nivel de Display X, X%
filtragem que é aplicado a saida da rampa de aceleragéo e Configurac&o de fabrica 0,0%
desaceleragdo. Valor minimo 0,0%
Valor maximo 100,0%
Se a Porcentagem Converséo 10 =1,0%

da Curva S for Entdo a Curva S é: Consulte a se¢éo Trim Control Overview no Capitulo 3.

configurada em:
0 N&o usada.
50% Aplicada pela metade do tempo de
rampa.
100% Aplicada durante toda a rampa.
1 A Porcentagem da Curva S foi adicionada na Versao 2.xx.

48 Saida AjusProc Ndmero do parametro 48
Saida Ai i duada e limitada d Arquivo:grupo Aplicacéo:Ajuste de Processo
al ?Ajusl?roc representa a saida gra uada e imitada da Tipo de parametro fonte
funcao de ajuste do processo. A Saida AjusProc pode ser usada Display % X%
como uma fonte de parametro ou para compensar a referéncia Configurago de fabrica nio apITcéveI
de torque ou velocidade. Para compensar a referéncia de torque Vel GG, -800.0%
ou velocidade, é necessario selecionar o bit 0 ou o bit 1 na e +800,0%
Selecéo Ajuste Processo (parametro 51). Conversio 4096 = 100'0%

Consulte a secao Trim Control Overview no Capitulo 3.
49 Referéncia AjusProc Numero do parametro 49

Referéncia AjusProc é o valor de entrada de referéncia para o
ajuste do processo. Referéncia AjusProc e Feedback AjusProc
(parametro 50) sdo comparadas e usadas para atualizar a Saida
AjusProc (parametro 48).

Arquivo:grupo

Tipo de parametro
Display

Configuracéo de fabrica
Valor minimo

Valor maximo
Conversao

Aplicacéo:Ajuste de Processo
destino vinculavel

+X,X%

+0,0%

-800,0%

+800,0%

4096 = 100,0%

Consulte a secdo Trim Control Overview no Capitulo 3.
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50 Feedback AjusProc Numero do parametro 50
. , . Arquivo:grupo Aplicacéo:Ajuste de Processo
Feedback AjusProc é o valor de entrada de referéncia para o Tipo de parametro i vineu (el
ajuste do processo. Feedback AjusProc e Referéncia AjusProc Display P
(parametro 49) sdo comparadas e usadas para atualizar a Saida Configuracao de fabrica ;O‘O%
AjusProc (parametro 48). Vel i -80020%
Valor maximo +800,0%
Conversao 4096 = 100,0%
Consulte a secdo Trim Control Overview no Capitulo 3.
51 Sele(;éo AjusPro(; NUmero do parametro 51
o . N Arquivo:grupo Aplicacéo:Ajuste de Processo
Use Selegdo AjusProc para selecionar as opgdes para o Tipo de parametro N
regulador de ajuste do processo. Se os bits 0 e lestiverem Display s
configurados ou limpos, as referéncias de torque e velocidade Configuracao de fabrica 00000000
ndo sdo afetadas. Se os bits 3 e 4 estiverem configurados, o bit Vel TG 00000000
3 tem prioridade. Valor maximo 11111111
o o ] ] Converséo 1=1
Os bits sdo definidos da seguinte maneira: Consulte a se¢do Trim Control Overview no Capitulo 3.
Bit Descricao Bit Descrigao Bit Descrigao
0 Ajuste de Velocidade 3 Configurar Saida 6 Ativar Ajuste ]
Configurar para ajustar a Configurar a opgéao de saida. Ativar ajuste do processo. E feita
referéncia de velocidade. 4 Pré-configurar Integ a operacao OR com bit de Ajuste
1 Ajuste de Torque Preconfigurar opg&o do de Processo 11 em Stat Entrada
Configurar para ajustar a integrador. Ldgica (parametro 14).
referéncia de torque. 5 Limitador de Ajuste 7 Re_servado
2 Entrada de Velocidade Forcar a opgéo ON (ligada) de Deixe 0.
Selecionar as entradas de limite de ajuste.
velocidade.
52 BW Filtro AjusProc Ndmero do parametro 52
. . . Arquivo:grupo Aplicacéo:Ajuste de Processo
Use o BW Filtro AjusProc para configurar a largura de banda Tipo de parametro i vineu (el
de um filtro monopolar utilizado com a entrada de erro para Display x.x radianos/segundo
ajuste de processo. A entrada para o filtro é a diferenca entre Configuracao de fabrica O’O radianos/segundo
Referéncia AjusProc (parametro 49) e Feedback AjusProc Valor minimo 0’0 radianos/segundo
(parametro 50). A saida deste filtro é usada como entrada Vel TG 240'0 radianos/segundo
para o regulador de ajuste do processo. Conversio ' 10=10
Consulte a secdo Trim Control Overview no Capitulo 3.
53 Pré-carga AjusProc NUmero do parametro 53
. ) , ) ; Arquivo:grupo Aplicacéo:Ajuste de Processo
Use Pré-carga Ajus Proc para pré-configurar a saida do regulado Tipo de parametro i vineu (el
de ajuste de processo quando for selecionado o bit 3 (Configurar Display P
opcéao de saida) ou o bit 4 (Pré-configurar opcéo do integrador) Configuracao de fabrica _0'0%
na Selec&o AjusProc (parametro 51). Valor minimo -800’0%
Valor maximo +800,0%
Conversao 4096 = 100,0%
Consulte a secdo Trim Control Overview no Capitulo 3.
54 Ki AjusProc Namero do parametro 54

Use Ki AjusProc para controlar o ganho integral do regulador
de ajuste do processo. Se Ki de ajuste de processo for 1,0, a
saida do regulador PI de ajuste de processo é iguala 1l pu
(por unidade) em 1 segundo para um erro de ajuste de
processo de 1 pu.

Arquivo:grupo
Tipo de parametro

Aplicacéo:Ajuste de Processo
destino vinculavel

Display X, XXX
Configuracéo de fabrica 1.000
Valor minimo 0
Valor maximo 16.000
Converséao 4096 = 1,000

Consulte a secao Trim Control Overview no Capitulo 3.
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55 Kp AjUSPI’OC NUmero do parametro 55
. ) Arquivo:grupo Aplicacéo:Ajuste de Processo
Use Kp AjusProc para controlar o ganho proporcional do Tipo de parametro i vinsulEva
regulador de ajuste do processo. Se Kp de ajuste do processo Display X, XXX
for 1,0, a saida do regulador Pl de ajuste de processo é igual a 1 Configuracao de fabrica 1.000
pu (por unidade) para um erro de ajuste de processo de 1 pu. Valor minimo 0
Valor maximo 16.000
Conversao 4096 = 1,000
Consulte a secdo Trim Control Overview no Capitulo 3.
56 Reservado Numero do parametro 56
. . . Arquivo:grupo
Deixe este parametro configurado como 0. Tipo de parametro
Display
Configuracéo de fabrica
Valor minimo
Valor maximo
Conversao
57 Reservado Nudmero do parametro 57
) . ) Arquivo:grupo
Deixe este parametro configurado como 0. Tipo de parametro
Display
Configuracéo de fabrica
Valor minimo
Valor maximo
Conversao
58 Lim Inf AjusProc Ndmero do parametro 58
. . . o ) Arquivo:grupo Aplicacéo:Ajuste de Processo
Use Limite Inf AjusProc para especificar o limite inferior do Tipo de parametro N
valor de saida do regulador de ajuste do processo. A saida do Display +X.X%
regulador de ajuste de processo € limitada por limites superior Configurago de fabrica -100,0%
e inferior ajustaveis. Vel TG -800,0%
Valor maximo +800,0%
Conversao 4096 = 100,0%
Para maiores informagdes, consulte a se¢éo Trim Control
Overview no Capitulo 3.
59 Lim Sup AjUSPI’OC Nudmero do parametro 59
. . = . . Arquivo:grupo Aplicacéo:Ajuste de Processo
Use Limite Sup AjusProc para especificar o limite superior do Tipo de parametro e vineulEve
valor de saida do regulador de ajuste do processo. A saida do Display +X.X%
regulador de ajuste de processo € limitada por limites superior Configuracao de fabrica +100,0%
e inferior ajustaveis. Vel mfiFing -800,0%
Valor maximo +800,0%
Conversao 4096 = 100,0%
Para maiores informacdes, consulte a se¢éo Trim Control
Overview no Capitulo 3.
60 Ganho Saida AjusProc Ntmero do parametro 60

A saida do regulador de ajuste de processo é graduada por um
fator de ganho. Isto ocorre um pouco antes do limite superior e

inferior. Use Ganho Saida AjusProc para especificar o valor de

ganho a ser usado. Um valor de ganho negativo inverte a saida
do ajuste de processo.

Arquivo:grupo
Tipo de parametro

Aplicacéo:Ajuste de Processo
destino vinculavel

Display +X,XXX
Configuracéo de fabrica +1.000
Valor minimo -8.000
Valor maximo +8.000
Converséo 4096 = +1.000

Para maiores informagdes, consulte a secdo Trim Control
Overview no Capitulo 3.
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61 Ajuste Veloc Rev Max

Use o0 Ajuste Veloc Rev Max para limitar o valor minimo da
referéncia de velocidade ap6s a saida de ajuste de processo
e apos o ajuste da velocidade externa ter sido adicionado.

Numero do parametro
Arquivo:grupo

Tipo de parametro
Display

Padréo de fabrica
Valor minimo

Valor maximo
Conversao

61

Aplicacéo:Ajuste de Processo
destino vinculavel

+X,X rpm

-velocidade basica do motor rpm

-6 x velocidade basica do motor rpm
0,0 rpm

-4096 = Velocidade Béasica do Motor

62 Ajus Veloc Fre Max

Use o0 Ajuste Veloc Fre Max para limitar o valor maximo
da referéncia de velocidade apés o ajuste do processo.

Numero do parametro
Arquivo:grupo

Tipo de parametro
Display

Configuracéo de fabrica
Valor minimo

Valor maximo
Converséo

62

Aplicacéo:Ajuste de Processo
destino vinculavel

+X,X rpm

+velocidade basica do motor rpm
0,0 rpm

+6 x velocidade basica do motor rpm
4096 = Velocidade Béasica do Motor

63 Fdbk Vel em Esc Nudmero do parametro 63
, N Arquivo:grupo Controle:Feedback de Velocidade
dek_Vel em’Esg_e a verséo graduada do feedback d_e Tipo de parametro fonte
veIoE:|dade. E utilizado o inverso de} Escala de YeIOCIdade 1 Display a5
(parametro 30) or Escala de Velocidade 7 (parametro 37). Configuracdo de fabrica néo aplicavel
Valor minimo -32767
Valor maximo +32767
Conversao 1=1
64 Tipo Dispos Fdbk Ndmero do parametro 64
) . ) Arquivo:grupo Controle:Dispositivo de Feedback
Use o Tlpo Dispos Fdbk para selemona_r a fonte eara o feedback Tipo de parametro N p—
da velocidade do motor dentre as seguintes opgoes: Display .
Valor  Descrigdo Configuragéo de fabrica 1
1 Sem encoder Valor minimo 1
Use este modo se ndo houver um encoder. Valor maximo 3
2 Encoder Conversao 1=1
Use este modo se houver um encoder.
3 Simulador
Use esse modo para simular um motor.
Sempre que possivel, deve-se usar o procedimento de partida
para mudar o tipo de dispositivo de feedback porque este
procedimento reajusta automaticamente os ganhos de loop
de velocidade quando ha a mudanca entre a operagdo com
e sem um encoder.
65 Sel Filtr Fdbk Nidmero do parametro 65

Use Sel Filtr Fdbk para selecionar o tipo do filtro de feedback.
Escolha entre os seguintes filtros:

Valor Descri¢do
0 Sem Filtro

Use este modo se nao desejar filtrar o feedback.

1 35/49 rad

Usar um filtro de feedback “leve"de 35/49 radianos.

2 20/40 rad

Usar um filtro de feedback “pesado”de 20/40 radianos.

3 Avanco/Retardo

Usar um filtro de feedback de avanco/retardo monopolar.
E necessario configurar Ganho Filtro Fdbk (par. 66) e
BW Filtro Fdbk (par. 67).

4 Entalhe

Usar um filtro de entalhe. E necessario configurar Freg.
Filtro Entalhe (par. 185) e Q Filtro Entalhe (par. 186).

Arquivo:grupo

Tipo de parametro
Display

Configuracéo de fabrica
Valor minimo

Valor maximo
Converséo

Controle:Feedback de Velocidade
destino vinculavel
X

= OO

1=

Para informacdes sobre Sel Filtr Fdbk, consulte o Capitulo 3.
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66 Ganho Filtr Fdbk NUmero do parametro 66
) = . Arquivo:grupo Controle:Feedback de Velocidade
Use Ganho Filtr Fdbk para especificar o termo Kn do filtro de Tipo de parametro i vinaulEva
feedback de avanco/retardo monopolar. Display XXX
Configuracéo de fabrica +1,00
Se KN for: Entéo: Valor minimo -5,00
Maior que 1,0 Sera produzido um filtro de avanco. Valor ma3<|mo +5,00
Converséao 256 = 1,00
Menor que 1,0 Seré produzido um filtro de retardo.
Iguala 1,0 O filtro de feedback é desativado.
Seré& produzido um filtro simples,
lgual 2 0,0 passaEbaixa. P
E necessério configurar este parametro se Sel Filtro Fdbk
(parametro 65) for configurado como 3.
67 BW Filtro Fdbk Numero do parametro 67
. . Arquivo:grupo Controle:Feedback de Velocidade
Usg BW F//tco Fdbk pa(a estabelecer_a frequiéncia do ponto Tipo de parametro s vineulEve
de interrupgéo (em radla_nos) para o f|ltr0,d_e feed_back de Display x,x radianos/segundo
avarngo/retardo de v_elomdade. E r)ecessarlo conflgur_ar este Configuracao de fabrica 100,0 radianos/segundo
parametro se Sel Filtro Fdbk (pardmetro 65) for configurado Vel TG 0,2 radianos/segundo
como 3. Valor maximo 900,0 radianos/segundo
Converséo 10=1,0
68 Sel Modo Veloc/Torq Numero do parametro 68
) Arquivo:grupo Controle:Modo Torque/Velocidade
Use :Sel_Modo Veloc/Tor_q para selecionar a fonte para a Tipo de parametro s vinsulEve
referéncia de torque do inversor. _S?/ Modo Veloc/Torg opera Display s
como~uma chaveA sgletora. A posigéo da chav.e determina a Configuracdo de fabrica 1
selecdo de referéncia do torque como a seguir: Vel G 0
Valor maximo 5
Converséo 1=1
Consulte O Capitulo 3 para obter descricbes mais detalhadas
desses bits.
Valor Descri¢éo Valor Descri¢éo Valor Descri¢édo
0 Torque Zero 3 Vel/Trg Min 5 Soma Vel/Trq
Torque Zero Seleciona o menor valor quando a Seleciona a soma da referéncia
1 Reg Velocidade referéncia de torque e o torque de torque e o torque gerado pela
Regulador da Velocidade gerado pela velocidade sao velocidade.
2 Reg Torque comparados.
Torque Externo 4 Vel/Trq Max
Seleciona o maior valor quando a
referéncia de torque e o torque
gerado pela velocidade sao
comparados.
69 Ref Torque 1 Numero do parametro 69

Use Ref Torque 1 para fornecer uma referéncia externa de
torque do motor para o inversor. Para selecionar uma referéncia
de torque externa, configure Sel Modo Trq/Vel (parametro 68)

com o valor 2.

Arquivo:grupo

Tipo de parametro
Display

Configuracéo de fabrica
Valor minimo

Valor maximo
Conversao

Controle:Referéncia de Torque
destino vinculavel

+X,X%

+0,0%

-800,0%

+800,0%

4096 = 100,0%
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2-26 Parametros

70 % Torque Escravo

Use % Torque Escravo para especificar o valor de ganho pelo
qual a Ref Torque 1 (parametro 69) € multiplicada.

Numero do parametro
Arquivo:grupo

Tipo de parametro
Display

Configuracéo de fabrica
Valor minimo

Valor maximo
Conversao

70

Controle:Referéncia de Torque
destino vinculavel

+X,XX%

+100,00%

-200,00%

+200,00%

4096 = 1,00%

71 Nivel Fluxo Min

Use Nivel Fluxo Min para configurar o menor nivel de fluxo
usado para converter um torque a uma referéncia de corrente
acima da velocidade bésica. Configurar Nivel Fluxo Min com um
valor inferior a 100%, como 25% por exemplo, aumentara os
ganhos do regulador da velocidade para compensar a perda de
ganhol/largura de banda que ocorre acima da velocidade béasica
devido ao enfraquecimento do campo. Reduzir Nivel Fluxo Min
abaixo de 100% pode resultar em uma operagao instavel acima
da velocidade basica quando no modo sem encoder.

Numero do parametro
Arquivo:grupo

Tipo de parametro
Display

Configuracéo de fabrica
Valor minimo

Valor maximo
Converséo

71

nenhum

destino vinculavel
X,X%

100,0%

12,5%

100,0%

4096 = 100,0%

72 Lim Pos Corr Mir

Introduza a maior corrente positiva do estator do motor até 200%
ou 400%, conforme determinada pela Corr Max Mtr

(parametro 195). Os valores acima de 150% da corrente nominal
do conversor (ou 135% para o gabinete H de 460V/800HP)
podem néo ser atingidos. O bit 0 em Stat Limite Torque
(paréametro 87) indica quando o Lim Pos Corr Mtr esta
restringindo a corrente ativamente.

Mudar Lim Pos Corr Mtr afeta o Limite Pos Torque

(parametro 74). Se o Lim Pos Corr Mtr for diminuido, a faixa do
Lim Pos Torque também pode ser diminuida. Se, em seguida,
Lim Pos Corr Mtr for aumentado, o Lim Pos Torque pode
permanecer em um valor menor devido a alteragdo da faixa.

Este valor ndo pode ser alterado enquanto o inversor esta
operando.

Numero do parametro
Arquivo:grupo

Tipo de parametro
Display

Configuracéo de fabrica
Valor minimo

Valor maximo
Converséo

72

Controle:Limites de Controle
destino

X,X%

200,0%

0,0%

calculado

4096 = 100,0%

73 Lim Neg Corr Mtr

Introduza a maior corrente negativa do estator do motor até
200% ou 400%, conforme determinada pela Corr Max Mtr
(parametro 195). Os valores acima de 150% da corrente nominal
do conversor (ou 135% para o gabinete H de 460V/800HP)
podem ndo ser atingidos. O bit 0 em Stat Limite Torque
(parametro 87) indica quando oLim Neg Corr Mtr esta
restringindo a corrente ativamente.

Mudar Lim Neg Corr Mtr afeta o Limite Neg Torque

(parametro 75). Se o Lim Pos Corr Mtr for diminuido, a faixa do
Lim Neg Torque também pode ser diminuida. Se, em seguida,
Lim Neg Corr Mtr for aumentado, o Lim Pos Torque pode
permanecer em um valor menor devido a alteracéo da faixa.

Este valor ndo pode ser alterado enquanto o inversor esta
operando.

Numero do parametro
Arquivo:grupo

Tipo de parametro
Display

Configuracéo de fabrica
Valor minimo

Valor maximo
Converséo

73

Controle:Limites de Controle
destino

-X,X%

-200,0%

calculado

0,0%

-4096 = -100,0%

74 Limite Pos Torque

Introduza o limite de torque para os valores de referéncia de
torque positivo. N&o sera permitido que a referéncia de torque
positivo exceda este valor. Lim Pos Corr Mtr (parametro 72)
afeta o valor maximo do Limite Pos Torque.

Numero do parametro
Arquivo:grupo

Tipo de parametro
Display

Configuracéo de fabrica
Valor minimo

Valor maximo
Converséo

74

Controle:Limites de Controle
destino vinculavel

X,X%

200,0%

0,0%

calculado

4096 = 100,0%
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Parametros 2-27
75 Limite Neg Torque NUmero do parametro 75
. . Arquivo:grupo Controle:Limites de Controle
Introduza o limite de torque para os valores de referéncia Tipo de parametro i vinaulEva
de torque negativo. N&o sera permitido que a referéncia de Display X X%
torque negativo do motor exceda este valor. Lim Neg Corr Mtr Configuracao de fabrica 200 ’O%
(parametro 73) afeta o valor minimo do Limite Neg Torque. Valor minimo calculyado
Valor maximo 0,0%
Conversao -4096 = -100,0%
76 Lim Poténcia Regen Numero do parametro 76
L. o ) 3 . Arquivo:grupo Controle:Limites de Controle
Introduza o maximo limite de energia que é transferido do Tipo de parametro s vinsulEve
motor para o barramento CC. Se um freio dinamico estiver Display X X%
sendo usado, o Lim Poténcia Regen deve ser configurado no Configuracao de fabrica 200 ’O%
nivel padréo do inversor. Vel TG -800’0%
Valor maximo 0,0%
Converséo -4096 = -100,0%
77 Lim Taxa Corrente Numero do parametro 77
) . N ) Arquivo:grupo Controle:Limites de Controle
Introduza a maior taxa permissivel de alteragao para o sinal de Tipo de parametro s vineulEve
referéncia da corrente. Esse nimero é graduado em unidades Display Y X%
de corrente méaxima por unidade a cada dois milisegundos. Configuracdo de fabrica 20'0%
Valor minimo calculado
Valor maximo 200,0%
Conversao 4096 = 100,0%
78 Nivel Fluxo Rap Numero do parametro 78
) Arquivo:grupo Aplicacdo:Aumento Rapido de Fluxo
Introduza o percentual da corrente nominal do motor a ser usado Tipo de parametro e
para aumentar o fluxo do motor rapidamente. Quanto maior o Display % X%
valor, mais rapido o motor atinge o fluxo nominal. Para ativar Configurago de fabrica 200'0%
o recurso de aumento do fluxo, o bit 8 deve ser configurado na Vel TG 100’0%
Opcéo de Barramento/Frenagem (parametro 13). ey cal culyado
Converséo 4096 = 100,0%
79 1 Ndmero do parametro 79
Corrente de Frenagem cc Arquivo:grupo Aplicacéo:Frenagem CC/Espera
Introduza o percentual da corrente do motor a ser usado para  Tipo de parametro destino vinculavel
a frenagem CC do motor. Para ativar a frenagem CC, o bit 9 Display X,X%
deve ser configurado na Opg¢édo de Barramento/Frenagem Configuragéo de fabrica 50,0%
(parametro 13). Valor minimo 0,0%
1 A Corrente de Frenagem CC foi adicionada na Versao 2.xx. \C/ilg\;en:sgémo 4096 = 100 0% d:ilc‘):rL::eandtZ
80 1 Ndmero do parametro 80
Tempo Frenagem cc Arquivo:grupo Aplicacéo:Frenagem CC/Espera
Introduza o periodo de tempo que a corrente de frenagem CC  Tipo de parametro destino
deve ser aplicada ap6s emitido o controle para parada. Para Display X,x segundos
ativar a frenagem CC, o bit 9 deve ser configurado na Opgdo Configuragéo de fabrica 10,0 segundos
de Barramento/Frenagem (parametro 13). Valor minimo 0,0 segundo
1 O Tempo de Frenagem CC foi adicionado na Versao 2.xx. \éils\;eT:;émo 65053’15052233232

1336 IMPACT - 5.6 — Dezembro de 1999



2-28

Parametros

81 Velocidade do Motor Numero do parametro 81
. 3 N . Arquivo:grupo Monitor:Status do Motor

A Velocidade do Motor contém uma vers&o com fl'|tl’0 do Tipo de parametro e

feedback de velocidade. O valor exibido em Velocidade do Motor Display +x,X rpm
passa_p_or um filtro passa-baixa com uma constante de tempo de Configuracao de fabrica néo aplicavel

125 milisegundos. Valor minimo -8 x velocidade basica do motor

Valor maximo +8 x velocidade basica do motor

Converséo 4096 = Velocidade Béasica do Motor

82 Status Veloc Comando Numero do parametro 82
3 N . Arquivo:grupo Monitor:Status Inversor/Conversor

Status Veloc Comarzdo_e a porgao_ superior da p_alav'ra de uma Tipo de parametro fonte
gquantidade de referéncia de velocidade dg 32-bits. E o termo Display £X,X pm

de entrada para o Regulador Pl de Velocidade. Configuragao de fabrica néo aplicavel

Valor minimo -8 x velocidade basica do motor

Valor maximo +8 x velocidade basica do motor

Converséo 4096 = Velocidade Béasica do Motor

83 Corrente do Motor Numero do parametro 83
) . Arquivo:grupo Monitor:Status do Motor

Use Corrente do Motor para V|suaI|z_ar o valor RMS real da Tipo de parametro fonte

corrente do motor f:on_forme detgrmlnado a partir dos sepsores Display X,X ampéres

de cqrrente LEM. E felta.L.Jma média dos dados e eles sé@o Configuracdo de fabrica no aplicavel
atualizados a cada 50 milisegundos. Vel TG 0,0 ampére

Valor maximo 6553,5 amperes

Conversao 4096 = corrente nominal do conversor

84 Tenséo Barramento CC Numero do parametro 84
N B ) Arquivo:grupo Monitor:Status Inversor/Conversor

Tens&o Barramento CC representa _a tensdo verdadeira de Tipo de parametro fonte
barramento em volts, conforme a |e|’tura de um software a Display < vallE

partir de uma porta de entrada analdgica. Configurago de fabrica néo aplicavel

Valor minimo 0 volts

Valor maximo 1000 volts

Converséo 1=1

85 Tensao do Motor Numero do parametro 85
R ) ) Arquivo:grupo Monitor:Status do Motor

Use Teqsao do Motor para v~|suaI|zar o] va[or RMS funde}mental Tipo de parametro r—.

real de linha-a-linha da tensdo do motor. E feita uma média Display < vallE

dos dados e eles séo atualizados a cada 50 milisegundos. Configurago de fabrica néo aplicavel

Valor minimo 0 volts

Valor maximo +3000 volts

Conversao 1=1

86 0% Torque Motor Numero do parametro 86
) . Arquivo:grupo Monitor:Status do Motor

Use % Torque do Motor para V|sue_1I|zar o] valqr calculado do Tipo de parametro i

torque do motor, conforme determinado pelo inversor. O valor Display +X,X% torque

real de t9rque dq motor fica dentrq _de 5% deste valor. Estes Configuracao de fabrica néo aplicavel

dados séo atualizados a cada 2 milisegundos. Valor minimo -800,0%

Valor maximo +800,0%

Converséo

4096 = 100,0%
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87 Stat Limite Torque NUmero do parametro 87
. . . L. . Arquivo:grupo Monitor:Status Inversor/Conversor
Use Stat Limite Torque para visualizar um sumario codificado por Tipo de parametro r—
bits de qualquer condi¢éo que possa estar limitando a referéncia Display bits
de torque ou corrente. Configuracéo de fabrica nao aplicavel
Valor minimo 00000000.00000000
Valor maximo 01111111.11111111
Converséo 1=1

Os bits séo definidos da seguinte maneira: . .
Consulte Chapter B, Control Block Diagramspara obter mais

informag6es sobre reversdes do inversor IT e NTC.

Valor Descri¢ao Valor Descri¢éo Valor Descrigao
0 Lim Iq +Mtr 6 Torque +SintA 12 Limite -Torque
Limite positivo da corrente do Torque com sintonia automéatica Limite negativo de torque
motor positiva. 13 Limite Alim -Torque
1 Reversdo +NTC Foldbak 7 Reservado Limite alim de torque negativo
Reversé&o positiva do conversor Deixe 0. 14 Torque -SintA
NTC 8 Lim Ig -Mtr Limite de torque com sintonia
2 Reversédo +IT Limite negativo da corrente do automatica negativa.
Reverséo positiva do conversor motor 15 Reservado
IT 9 Revers&o -NTC Deixe 0.
3 Frenagem +Fluxo Reverséo de protecéo negativa
Iq limitado devido a frenagem de do conversor NTC
fluxo. 10 Reversdo -IT
4 Limite +Torque Reverséo de protegdo do
Limite positivo de torque conversor IT
5 Limite Alim +Torque 11 Frenagem -Fluxo
Limite alim torque positivo Iq limitado devido a frenagem de
fluxo.
a8 % Fluxo do Motor NUmero do parametro 88
) . 3 Arquivo:grupo Monitor:Status do Motor
Use % Fluxo do Motor para visualizar o nivel de fluxo do campo Tipo de parametro e
do motor calculado pelo inversor. Display XX%
Configuracéo de fabrica nao aplicavel
Valor minimo 12,5%
Valor maximo 100,0%
Converséo 4096 = 100,0%
89 Frequéncia do Motor Numero do parametro 89
. ) . Arquivo:grupo Monitor:Status do Motor
Useulfreq_uenaa do Motor para visualizar o valor real da Tipo de parametro fonte
frequiéncia do estator do motor em Hz. Display X Xxx Hz
Configuracéo de fabrica nao aplicavel
Valor minimo -250,000 Hz
Valor maximo +250,000 Hz
Conversao 128 = 1,000
90 % Poténcia do Motor Numero do parametro 90
% Poténcia do Motor é o produto calculado pela referéncia de Arquivo:grupo Monitor:Status do Motor
torque vezes o feedback ge velocidade do n?otor Um filtro de Tl_po de parametro fonte
125 milisegundos é aplicado a este resultado. Os valores Dlspl_ay = e %X'X%-A!'IM
. -9 . - ) Configuracéo de fabrica nao aplicavel
positivos indicam alimentac¢éo do motor e os valores negativos Vel G -800,0%
indicam alimentacéo regenerativa. Vel e, +800,0%

Converséao

4096 = 100,0%
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91 |q % Nidmero do parametro 91
% indi lor d feréncia d d Arquivo:grupo nenhum
1q % l% |cda O|‘Va" 0; edre eren((:;a a corrente ftgr_que Ipresente Tipo de parametro fonte
na.za:j a do |(rjn|ta or a:jtaxa e corre.ntei. 100% é igual a 1 por Display +X.X%
unidade (pu) do torque do motor nominal. Configuracéo de fabrica nao aplicavel
Valor minimo -800,0%
Valor maximo +800,0%
Conversao 4096 = 100,0%
92 Dados Teste 1 Ndmero do parametro 92
Use Dados T 1 isuali lor de dad Arquivo:grupo Monitor:Pontos de Teste
se va OZ este Iparalws_ua |3ar ° vz?sorl e~ ados que Configuracéo de Falha:Pontos de Teste
corr?spon e ao valor selecional E) em Selegdo Teste_l . Tipo de parametro fonte
(parametro 93). Dados Teste 1 séo ferramentas de diagndstico Display 5
para visualizar parametros internos do inversor. Configuracéo de fabrica néo aplicavel
Valor minimo -32768
Valor maximo +32767
Conversao 1=1
93 Selegé_o Teste 1 NUmero do parametro 93
Seleca , ; de di L q Arquivo:grupo Monitor:Pontos de Teste
e Zg:ao Teste 1 é uma erra(;nenta e |ag{}_ost|cooque| pode ser Configuragio de Falha:Pontos de Teste
usada para acessar pontos de teste especificos. O valor Tipo de parametro e

introduzido especifica os valores de dados que devem ser h
ibid dos d . 92 Display X
exibidos nos Dados de Teste 1 (parametro 92). Configurago de fabrica 0
Valor minimo 0
Valor maximo 65535
Conversao 1=1

Se este valor for introduzido para a = A .
Selecéo Teste 1 (parametro 93): ‘ Entdo, o valor em Dados Teste 1 (parametro 92) representa:
12 Status de pré-carga
86 Tempo aproximado de fluxo

94 Dados Teste 2 Ndmero do parametro 94

Use Dados Teste 2 para visualizar o valor de dados que
corresponde ao valor selecionado em Selegcdo Teste 2
(parametro 95). Dados Teste 2 sado ferramentas de diagndstico
para visualizar parametros internos.

Monitor:Pontos de Teste
Configuracao de Falha:Pontos de Teste
Tipo de parametro fonte
Display X

Arquivo:grupo

Configuracéo de fabrica nao aplicavel
Valor minimo -32768
Valor maximo +32767
Converséo 1=1
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95

Selegdo Teste 2

Selecéo Teste 2 € uma ferramenta de diagnostico que pode ser
usada para acessar pontos de teste especificos. O valor
introduzido especifica os valores de dados que devem ser
exibidos nos Dados de Teste 2 (parametro 94). Para os valores
de 11100 a 11232 da Selecdo Teste 2 é necessario primeiro
introduzir um valor 111xx para determinar o nimero de horas
desde a energizacdo e, em seguida, introduzir um valor 112xx
para determinar o nimero de minutos e segundos desde a
energizacao.

Numero do parametro 95
Arquivo:grupo Monitor:Pontos de Teste
Configuracao de Falha:Pontos de Teste

Tipo de parametro destino vinculavel

Display X
Configuracéo de fabrica 0
Valor minimo 0
Valor maximo 65535
Converséao 1=1

5?9222‘;/;?;;?; Igtr((:)iligﬁ(;t?srg; Ent&o, o valor em Dados Teste 2 (parametro 94) representa:
9728 A verséo graduada da Ref Torque 1 (parametro 69)
9730 A soma da Ref Torque 1 graduada (parametro 69) e Saida AjusProc (parametro 48)
9987 Limite superior de corrente (4096 na corrente nominal positiva do motor)
9988 Limite inferior de corrente (-4096 na corrente nominal negativa do motor)
9990 Limite superior de torque (4096 no torque nominal positivo do motor)
9991 Limite inferior de torque (-4096 no torque nominal negativo do motor)
10000 % Fluxo Motor (parametro 88) limitado ao Nivel Fluxo Min (parametro 71)
10264 Valor do Status Entrada Ldégica (par 14) na ocasiao do ultimo evento de parada.
10503 Condigdes limites de parametros
10504 Condig6es limites de parametros
10505 Limites matematicos de referéncia de velocidade
10506 Limites matematicos de feedback de velocidade
10507 Limites matematicos do regulador da velocidade
10508 Limites matematicos de referéncia de torque
10509 Limites matematicos de ajuste de processo.
horas  minutos/segundos
11100 11200 Tempo real acumulado desde a energizagao
11101 11201 O tempo desde a energizagdo na qual ocorreu falha na posigao 1
11102 11202 O tempo desde a energizagdo na qual ocorreu falha na posicéo 2
11103 11203 O tempo desde a energizagdo na qual ocorreu falha na posigéo 3
11104 11204 O tempo desde a energizagdo na qual ocorreu falha na posigéo 4
11105 11205 O tempo desde a energizag&o na qual ocorreu falha na posicéo 5
11106 11206 O tempo desde a energizagdo na qual ocorreu falha na posicéo 6
11107 11207 O tempo desde a energizag&o na qual ocorreu falha na posicéo 7
11108 11208 O tempo desde a energizagdo na qual ocorreu falha na posicéo 8
11109 11209 O tempo desde a energizag&o na qual ocorreu falha na posicéo 9
11110 11210 O tempo desde a energizag&o na qual ocorreu falha na posi¢céo 10
11111 11211 O tempo desde a energizagdo na qual ocorreu falha na posicéo 11
11112 11212 O tempo desde a energizag&o na qual ocorreu falha na posicéo 12
11113 11213 O tempo desde a energizagdo na qual ocorreu falha na posigéo 13
11114 11214 O tempo desde a energizag&o na qual ocorreu falha na posicéo 14
11115 11215 O tempo desde a energizagdo na qual ocorreu falha na posigéo 15
11116 11216 O tempo desde a energizagdo na qual ocorreu falha na posigéo 16
11117 11217 O tempo desde a energizag&o na qual ocorreu falha na posicéo 17
11118 11218 O tempo desde a energizagdo na qual ocorreu falha na posigéo 18
11119 11219 O tempo desde a energizag&o na qual ocorreu falha na posicéo 19
11120 11220 O tempo desde a energizagdo na qual ocorreu falha na posigéo 20
11121 11221 O tempo desde a energizagdo na qual ocorreu falha na posigéo 21
11122 11222 O tempo desde a energizag&o na qual ocorreu falha na posicéo 22
11123 11223 O tempo desde a energizagdo na qual ocorreu falha na posigéo 23
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Se este valor for introduzido para a
Selegéo Teste 2 (parametro 95):

Entdo, o valor em Dados Teste 2 (parametro 94) representa:

horas minutos/segundos
11124 11224
11125 11225
11126 11226
11127 11227
11128 11228
11129 11229
11130 11230
11131 11231
11132 11232

58144

58146

58220

58228

58230

58250

58296

O tempo desde a energiza¢do na qual ocorreu falha na posigéo 24
O tempo desde a energizagdo na qual ocorreu falha na posigéo 25
O tempo desde a energizag&o na qual ocorreu falha na posicéo 26
O tempo desde a energizag&o na qual ocorreu falha na posigéo 27
O tempo desde a energizag&o na qual ocorreu falha na posi¢céo 28
O tempo desde a energizagdo na qual ocorreu falha na posigéo 29
O tempo desde a energizag&o na qual ocorreu falha na posi¢éo 30
O tempo desde a energizag&o na qual ocorreu falha na posicéo 31
O tempo desde a energizagdo na qual ocorreu falha na posigéo 32
Versdo do software do inversor (exemplo: 101)

Tipo de estrutura de alimentag&o do inversor

Saida do regulador de velocidade

Erro de velocidade (referéncia — feedback)

Feedback de velocidade sem filtro (4096 na RPM da Placa de Identificagéo)
Referéncia de torque interno (4096 no torque nominal do motor)
Feedback de temperatura do conversor (graus Celsius)

96 Valor Ent Ana|c')g 1 Numero do parametro 96
J . . L. Arquivo:grupo Interface/Com:Entradas Analdgicas

Use Va_/or Ent Analog 1 para V|sua||zar’0 'valor analogico Tipo de parametro i
convertido da entrada na entrada analdgica 1. Display 157
Configuracéo de fabrica nao aplicavel

Valor minimo -32767

Valor maximo +32767

Conversao 1=1

97 Offset Ent Analdg 1 Namero do parametro 97
, . . Arquivo:grupo Interface/Com:Entradas Analdgicas

Use Off_se_t_EntAnalog 1 para c'or_n‘lgurar o offset aplicado ao Tipo de parametro i vinsulEva

valor pnmmvo Qa entrada analqglca 1 antes qug o fator de Display XXX VOlts
esca!a_seja aplicado. Isto permite deslocar a faixa da entrada Configuracao de fabrica 0 volts
analégica. Valor minimo -19,980 volts

Valor maximo +19,980 volts

Conversao 205 = 1,000

98 Escala Ent Ana ()g 1 Nudmero do parametro 98
) ) Arquivo:grupo Interface/Com:Entradas Analdgicas

Use Escala Ent Anélog 1 pfarg configurar o fator de escala ?u_ Tipo de parametro e vineu (e

gar)ho para _a entrada analdgica :~L O valor da, entr_ada analdgica Display 5 XXX

1¢é con_vertldo para +20_43_3 e enta_lo a escala é aplicada. Isto Configurago de fabrica +2.000
proporciona uma faixa digital efetiva de +32767. Vel TG -16.000

Valor maximo +16.000

Conversao 2048 = 1,000

99 Valor Ent Anak’)g 2 Nudmero do parametro 99
) ) ‘ . Arquivo:grupo Interface/Com:Entradas Analdgicas

Use Va_lor Ent Analog 2 para wsuahzarlo _valor analdgico Tipo de parametro fonte
convertido da entrada na entrada analdgica 2. Display a5
Configuracéo de fabrica nao aplicavel

Valor minimo -32767

Valor maximo +32767

Conversao 1=1
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100 Offset Ent Ana ég 2 Ndmero do parametro 100
, . ) Arquivo:grupo Interface/Com:Entradas Analdgicas

Use Off_se_t_EntAnalog 2 para c'or_n‘lgurar o offset aplicado ao Tipo de parametro s vinsulEva

valor pnmmvo Qa entrada analqglca 2 antes qug o fator de Display XXX VOlts
esca!a_seja aplicado. Isto permite deslocar a faixa da entrada Configuracao de fabrica 0 volts
analégica. Valor minimo -19,980 volts

Valor maximo +19,980 volts

Conversao 205 = 1,000

101 Escala Ent Ana ()g 2 Nudmero do parametro 101
) . Arquivo:grupo Interface/Com:Entradas Analdgicas

Use Escala Ent Anélog 2 pfarg configurar o fator de escala 9u_ Tipo de parametro e vineu (e

gar)ho para _a entrada analdgica % O valor da, entr_ada analdgica Display 5 XXX

2é con_vertldo para +20_43_3 e enta_lo a escala é aplicada. Isto Configurago de fabrica +2.000
proporciona uma faixa digital efetiva de *32767. Vel TG -16.000

Valor maximo +16.000

Conversao 2048 = 1,000

102 Valor Entrada mA Nudmero do parametro 102
. ) L Arquivo:grupo Interface/Com:Entradas Analdgicas

Use Va_lor Entrada mA para_\_/lsuallzar o valor analdgico Tipo de parametro fonte
convertido da entrada de miliampéres. Display a5
Configuracéo de fabrica nao aplicavel

Valor minimo -32767

Valor maximo +32767

Conversao 1=1

103 Offset Entrada mA Ntmero do parametro 103
) ) Arquivo:grupo Interface/Com:Entradas Analdgicas

U;e _(_)ffset Ent mA para c_o_nﬁgurar o offset aplicado ao valor Tipo de parametro s vineulEe

primitivo da entrada de miliampéres antes que o fator de es’cala Display £ XXX MA

seja aplicado. Isto permite deslocar a faixa da entrada analdgica. Padrio de fabrica +0,000 MA

Valor minimo -32,000 mA

Valor maximo +32,000 mA

Converséo 128 = 1,000

104 Escala Entrada mA Ndmero do parametro 104
Arquivo:grupo Interface/Com:Entradas Analdgicas

Introduzg o fator de escala og. ganho pafa a entrgda de Tipo de parametro i vineulEoe!
miliampéres. A en,trada de miliampéres é convertida para +2048 Display X, XXX

e eqtao a escala é aplicada. Isto proporciona uma faixa digital Configurago de fabrica +2.000

efetiva de £32767. Valor minimo -16.000

Valor maximo +16.000

Conversao 2048 = 1,000

105 Valor Saida Analég 1 Numero do parametro 105

Use Valor Saida Analdg 1 para converter um valor digital de
+32767 em uma saida de +10 volts. Este é o valor do nUmero

de saida analogica 1.

Arquivo:grupo

Tipo de parametro
Display

Configuracéo de fabrica
Valor minimo

Valor maximo
Conversao

Interface/Com:Saidas Analdgicas
destino vinculavel

X

+0

-32767

+32767

1=1
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2-34 Parametros
106  Offset Saida Analég 1 Namero do parametro 106
) ) . . . Arquivo:grupo Interface/Com:Saidas Analdgicas
Us'e Offset’Sf':uda An:_az(og 1 para conf{gurgr 0 oﬁset' aplicado a Tipo de parametro s vinsulEva
saida analdgica primitiva 1. O offset é aplicado ap6s o fator de Display .
escala. Configuracéo de fabrica +0 volts
Valor minimo -20,000 volts
Valor maximo +20,000 volts
Conversao 205 = 1,000
107 Escala Saida Analég 1 Numero do parametro 107
. , . Arquivo:grupo Interface/Com:Saidas Analégicas
Use Escala Saida Analdg 1 para configurar o fator de escala ou Tipo de parametro e vineu (v
ganho para a saida analégica 1. Um valor digital de +32767 é Display PAS——
convertido pelo fator de escala. Isto permite uma faixa digital Configuracao de fabrica +_0 '500
efetiva de +2048 que é deslocada em seguida para fornecer Vel TG _1'000
uma faixa de +10 volts. Valor méximo +1’OOO
Conversao 32767 = 1,000
108 Valor Saida Analég 2 Numero do parametro 108
. ) n Arquivo:grupo Interface/Com:Saidas Analégicas
Use Valor Saida Analdg 2 para converter um valor digital de Tipo de parametro e
+32767 em uma saida de +10 volts. Este é o valor do nimero Display .
de saida analogica 2. Configuracéo de fabrica +0
Valor minimo -32767
Valor maximo +32767
Converséo 1=1
109 Offset Saida Analdg 2 NUmero do parametro 109
; ) ) . . Arquivo:grupo Interface/Com:Saidas Analégicas
Use Offset Saida Analog 2 para configurar o offset aplicado a Tipo de parametro e
saida analégica primitiva 2. O offset é aplicado apos o fator de Display -
escala. Configuracéo de fabrica +0 volts
Valor minimo -19,980 volts
Valor maximo +19,980 volts
Conversao 205 = 1,000
110 Escala Saida Analdg 2 Numero do parametro 110
; , ) Arquivo:grupo Interface/Com:Saidas Analégicas
Use Escala Saida Analég 2 para configurar o fator de escala ou Tipo de parametro i vineulEve!
ganho para a saida analdgica 2. Um valor digital de +32767 é Display PSp—
convertido pelo fator de escala. Isto permite uma faixa digital Configurago de fabrica +_0 '500
efetiva de +2048 que é deslocada em seguida para fornecer Vel [T _1'000
uma faixa de +10 volts. Valor maximo +1'000
Conversao 32767 = 1,000
111 Valor Saida mA Ndmero do parametro 111

Use Valor Saida mA para converter um valor digital de +32767
em uma saida de 4 — 20 mA. Este é o valor da saida em mA.

Arquivo:grupo

Tipo de parametro
Display

Configuracéo de fabrica
Valor minimo

Valor maximo
Conversao

Interface/Com:Saidas Analégicas
destino vinculavel

X

+0

-32767

+32767

1=1
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Parametros

2-35

112 Offset Saida mA Ndmero do parametro 112
Offset Said i ﬁ licado & said Arquivo:grupo Interface/Com:Saidas Analdgicas
U;e_ ” szt a'll' a mA‘\ paraocofr; |gur’ar OI_O EEt ap,lca fo a SZ' a Tipo de parametro destino vinculavel
pnmlltlva e miliampéres. O offset é aplicado ap6s o fator de Display +3.300¢ MA
escala. Padrao de fabrica +0,000 mA
Valor minimo -32,000 mA
Valor maximo +32,000 mA
Converséao 128 = 1,000
113 Escala Saida mA Nudmero do parametro 113
Use Escala Saida mA f ¢ q | Arquivo:grupo Interface/Com:Saidas Analdgicas
se Escala Saida mA para configurar o ator de escala ou Tipo de parametro A vina e
ganho para saida de miliampéres. Um valor digital de +32767 Display 20T
efcqnvi;'tld+ozgig) fator'dc;e elscalz. Isto perm_lfje uma ﬂfsuxa digital Configuracao de fabrica +0,500
e etlva_ e que é deslocada em seguida para fornecer Vel mfiFfing -1,000
uma faixa de +20 mA. Valor maximo +1.000
Conversao 32767 = 1,000
114 Config Relé 1 Nudmero do parametro 114
Use Config Relé 1 leci funcso d inal 1 Arquivo:grupo Interface/Com:Config Digital
se Config Relé 1 para selecionar a funcao do terminal 1 na Tipo de parametro AESIE
saida TB10 (para gabinetes A1 — A4) ou TB11 (para gabinetes Display 5%
B-H). Configuragéo de fabrica 13
Valor minimo 0
A Config Relé 1 pode ser um dos seguintes valores: Valor maximo 36
Converséo 1=1
Valor Descri¢éo Valor Descricdo Valor Descrigédo
0 Desativado 16 Veloc N&o Zero 29 Falha!
O relé esta desativado. O motor esta em uma velocidade Ocorreu uma falha.
1 Pronto para Executar diferente de zero. 30 Sem Falha!
O inversor esta pronto para 17 Pronto para Fluxo N&o ocorreu nenhuma falha.
executar. O motor esta pronto para receber 31 Adverténcia 1
2 N&o Pronto para Executar fluxo. Ocorreu uma adverténcia.
O inversor néo esta pronto para 18 Né&o Pronto para Fluxo 32 Nzo Adverténcia !
executar. O motor ndo esta pronto para N&o ocorreu adverténcia.
3 Executando receber fluxo. 33 Ativar L
A velocidade de controle é 19 Aumento de Fluxo A alimentag&o esta sendo aplicada
diferente de zero. O inversor percebe que o motor a0 motor.
4 N&o Executando esta com fluxo elevado. 34 Sem Ativagéo 1
A velocidade de controle é zero. 20 Néo Aumento de Fluxo A alimentacio nio esta sendo
5 Parando O inversor percebe que 0 motor aplicada ao motor.
O inversor esta parando. néo esta com aumento de fluxo. 35 Val da Fungéo 1
6 N&o Parando 21 Jog i ) Verdadeiro quando o valor da
O inversor ndo esta parando. O motor esta com jog. Saida Fung&o 1 (par. 213) e/ou
7 Parado 22 Sem Jog valor da Saida Fungéo 2 (par. 214)
O inversor esta parado. O motor ndo esta com jog. for zero.
8 N&o Parado 23 No Limite 36 N&o Val da Fungéo *
O inversor néo esta parado. O motor esta no limite indicado em Verdadeiro quando os valores da
9 Acelerando Stat Limite Torque (parametro 87). Sa[da Fung@o 1 (par. 213) e da
O motor esta acelerando. 24 N&o no Limite o Saida Fungéo 2 (par. 214) forem
10 Nio Acel _Odr_not((j)r nao gstaan |_|m|7t_e a7 T:em.” VIE
x . indicado em Stat Limite Torque uncéo
O motor néo esta acelerando. (parametro 87). Verdadeiro quando o estado légico
1 Desacelerando 25 >= Velocidade ou marcador de tempo de adic/sub
O motor esta desacelerando. A velocidade do motor é maior ou ou mult/div for verdadeiro baseado
12 N&o Desacel igual ao Ponto Pré-programado do no bloco de fungéo selecionado.
O motor ndo esta desacelerando. Relé 1 (parametro 115). 38 Nao Funcao V/F
13 Na Veloc Config 26 < Velocidade Falso quando o estado légico ou
O motor esta na velocidade A velocidade do motor é menor marcador de tempo de adic/sub ou
solicitada. que o Ponto Pré-programado do mult/div for falso baseado no bloco
14 N&o Vel Sel Relé 1 (parametro 115). de funcéo selecionado.
O motor ndo esta na velocidade 27 >=Corrente
solicitada. A corrente do motor é maior ou
15 Na Veloc Zero igual ao Ponto Pré-programado do
O motor esta na velocidade zero. Relé 1 (parametro 115).
28 <Corrente

1 Adicionado para a Versao 2.xx.

A corrente do motor € menor que o
Ponto Pré-programado do Relé 1
(parametro 115).
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Parametros

115 Ponto Pré-programado do Relé 1 Numero do parametro 115

) . ) " o Arquivo:grupo Interface/Com:Config Digital

O F’onto_ Pré-programado do_Rele 1 permite especificar o ||tmar Tipo de parametro s vinsulva

pré-configurado para a velocidade ou corrente. O Ponto Pré- Display +X.X%

programado do Relé 1 estara ativo somente se a Config Relé 1 Configuracao de fabrica +0,0%

(parametro 114) estiver configurada com o valor 25, 26, 27 ou Valor minimo -800,0%

28. Valor maximo +800,0%

Conversao 4096 = 100,0%

116 Modo Opcdo L Numero do parametro 116

N . N Arquivo:grupo Interface/Com:Config Digital

Use ~Modo Opcéo L para §eIeC|0nar as fungbes das entradaNS de Tipo de parametro Jesiine

Opcéo L em TB?_». Se vocé altera~r o valor do Modo de~Opg:ao L, Display 5%

deve_desllgar e ligar a alimentagé&o para que a alteragdo entre Configuracao de fabrica 1

em vigor. Valor minimo 1

Valor maximo 30

As informacdes de modo s&o as seguintes: Converséo 1=1

Modo TB3-19 TB3-20 TB3-22 TB3-23 TB3-24 TB3-26 TB3-27 TB3-28
1 Status Parada Status Status Status Status Status Status

2 Partida Parada Rev/Fre Jog Falha Ext Vel 3 Vel 2 Vel 1
3 Partida Parada Rev/Fre 2/1Tipo Parada  Falha Ext Vel 3 Vel 2 Vel 1
4 Partida Parada Rev/Fre 2/1Acel Falha Ext 2/1 Desacel Vel 2 Vel 1
5 Partida Parada Rev/Fre Aum Pot Falha Ext Dim Pot Vel 2 Vel 1
6 Partida Parada Rev/Fre Jog Falha Ext Loc/Rem Vel 2 Vel 1
7 Partida Parada Rev Fre Falha Ext Jog Vel 2 Vel 1
8 Partida Parada Rev Fre Falha Ext Vel 3 Vel 2 Vel 1
9 Partida Parada Aum Pot Dim Pot Falha Ext Vel 3 Vel 2 Vel 1
10 Partida Parada Rev Fre Falha Ext Aum Pot Dim Pot Vel 1
11 Partida Parada 1 Acel 2 Acel Falha Ext 1 Desacel 2 Desacel Vel 1
12 Exec Fre Parada Exec Rev Loc/Rem Falha Ext Vel 3 Vel 2 Vel 1
13 Exec Fre Parada Exec Rev 2/1 Tipo Parada Falha Ext Vel 3 Vel 2 Vel 1
14 Exec Fre Parada Exec Rev 2/1 Acel Falha Ext 2/1 Desacel Vel 2 Vel 1
15 Exec Fre Parada Exec Rev Aum Pot Falha Ext Dim Pot Vel 2 Vel 1
16 Exec Fre Parada Exec Rev Loc/Rem Falha Ext 2/1 Tipo Parada Vel 2 Vel 1
17 Partida Parada Rev/Fre Ajuste Proc Falha Ext Rampa Vel 2 Vel 1
18 Partida Parada Rev/Fre En Flux Falha Ext Reset Vel 2 Vel 1
19 Partida Parada Vel/Trq 3 Vel/Trg 2 Falha Ext Vel/Trq 1 Ajuste Proc Vel 1
20 Partida Parada Vel/Trq 3 Vel/Trg 2 Falha Ext Vel/Trq 1 Ativ Flux Vel 1
21 Partida Parada Rev Fre Falha Ext Rampa Reset Vel 1
22 Partida Parada Vel/Trq 3 Vel/Trg 2 Falha Ext Vel/Trq 1 Vel 2 Vel 1
23 Exec Fre Parada Exec Rev Ajuste Proc Falha Ext Reset Vel 2 Vel 1
24 Exec Fre Parada Exec Rev Ativ Flux Falha Ext Reset Vel 2 Vel 1
25 Exec Fre Parada Exec Rev Ajuste Proc Falha Ext Rampa Vel 2 Vel 1
26! Exec Fre Parada Exec Rev Jog Falha Ext Vel 3 Vel 2 Vel 1
272 Partida Parada Rev/Fre Aum Pot Falha Ext Dim Pot Vel 2 Vel 1
282 Partida Parada Aum Pot Dim Pot Falha Ext Vel 3 Vel 2 Vel 1
292 Partida Parada Rev Fre Falha Ext Aum Pot Dim Pot Vel 1
302 Exec Fre Parada Exec Rev Aum Pot Falha Ext Dim Pot Vel 2 Vel 1

1 Adicionado para a Verséo 2,01.
2 Adicionado para a Verséo 2.02.
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Parametros 2-37
117 Stat Ent Opgao L NUmero do parametro 117
s Opcé isuali d das d Arquivo:grupo Interface/Com:Config Digital
ch)SE~ talt_t Ent Opcgéo L para visualizar o status das entradas da Tipo de parametro o
pcao L. Display bits
Configuracéo de fabrica nao aplicavel
Valor minimo 00000000.00000000
Valor maximo 00000001.11111111
Converséo 1=1
Bit  Descricdo Bit Descricao Bit Descricao Bit Descrigao
0 TB3-19 3 TB3-23 6 TB3-27 9 — 15 Reservado
1 TB3-20 4 TB3-24 7 TB3-28 Deixe 0.
2 TB3-22 5 TB3-26 8 TB3-30 (ativar)
118 Incremento do Mop Numero do parametro 118
) L. Arquivo:grupo Interface/Com:Config Digital
Use {nC(emento do Mop para COI’lfI_gAUI‘aI’ a taxa de acréscimo ou Tipo de parametro e
decréscimo para o valor do Potencidmetro Operado Display x,X rpm (rpm/segundo)
Manualmente (Manually Operated Potentiometer - MOP) Padréo de fabrica 10% da velociéiade béasica do motor
baseado em rpm/segundo. O Incremento do Mop é usado Vel TG 0.0
apenas quando o valor do Modo Opgéo L (parametro 116) for 5, e velbeieEes bt 6E moté)r
9,10 ou 15. Converséo 4096 = Velocidade Basica do Motor
119 Valor do Mop Numero do parametro 119
) ) . Arquivo:grupo Interface/Com:Config Digital
Use Valor do Mop para visualizar o valor do Potencidmetro Tipo de parametro e
Operado Manualmente. E necessario vincular o Valor do Mop a Display £X,X 1pm
uma referéncia, tal como a Ref Velocidade 1 (parametro 29) Configurago de fabrica nio ;piicével
para que o inversor siga o controle do Mop para a velocidade. Vel GG 0.0
Valor maximo velocidade basica do motor
Converséo 4096 = Velocidade Basica do Motor
120 Pulso PPR Ent Numero do parametro 120
) ; Arquivo:grupo Interface/Com:Config Digital
Use Pulso PPR Ent para configurar o nimero de pulsos por Tipo de parametro st
revolug&o. Display x PPR
Configuracéo de fabrica 1024
Valor minimo 500
Valor maximo 20000
Conversao 1=1
121 Escala Pulsos Ent Namero do parametro 121
Arquivo:grupo Interface/Com:Config Digital
Introduza o valor a ser usado para escalonar a entrada de pulso. Tipo de parametro T
A escala é uma relagdo. Por exemplo, o valor 0,5 seria Display I
introduzido para escalonar a entrada de pulso para a metade. Configuracdo de fabrica 1 '00
Valor minimo 0,01
Valor maximo 10,00
Converséo 100 = 1,00
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122 Offset Pulso Ent Ndamero do parametro 122
. - . Arquivo:grupo Interface/Com:Config Digital
Introduza a velocidade minima para a qual vai a entrada de Tipo de parametro .
pulso. Display +X,X rpm
Configuracéo de fabrica +0,0

Valor minimo
Valor maximo

- velocidade basica do motor
+ velocidade basica do motor

Converséao 4096 = Velocidade Basica do Motor

Numero do parametro 123

123 Valor Ent Pulso

. ) Arquivo:grupo Interface/Com:Config Digital

Use Va/or’ Ent Pulso para visualizar o valor de entjada do pulso. Tipo de parametro fonte
E necessario vincular o Valor Ent Pulso a um parametro de Display +X,X rpm
referéncia. Configurag&o de fabrica ndo aplicavel
Valor minimo 0,0

+8 x velocidade basica do motor
4096 = Velocidade Basica do Motor

Valor maximo
Converséao

Numero do parametro 124
Arquivo:grupo Interface/Com:Config SCANport
Tipo de parametro destino vinculavel
Display bits

124 Masc Ativ SP

Use Masc Ativ SP para selecionar os dispositivos SCANport que
podem controlar o inversor. Vocé pode escolher entre:

0 = Desativar controle Configuragso de fabrica 11111111
1 = Ativar controle Valor minimo 00000000
A parada estd sempre ativa, mesmo quando vocé desativa um  Valor maximo 11111111
dispositivo. Converséo 1=1
Os bits sao definidos da seguinte maneira:
Bit Descricdo Bit Descricao Bit Descricao
0 Ativar Op¢ L 3 Ativar SP 3 6 Ativar SP 6

Ativar a placa de Opgoes L. Ativar dispositivo SCANport 3. Ativar dispositivo SCANport 6.
1 Ativar SP 1 4 Ativar SP 4 7 Ativar P197

Ativar Entrada Comando Loégico

Ativar dispositivo SCANport 1.

Ativar SP 2

Ativar dispositivo SCANport 2.

Ativar dispositivo SCANport 4.

Ativar SP 5

Ativar dispositivo SCANport 5.

(parametro 197).
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125 Masc Dir/Ref Ndmero do parametro 125
) ) B . ) Arquivo:grupo Interface/Com:Config SCANport
O bytg inferior Qa Mggc Dir/Ref (bits 0 a 7) pode ser _u_sado para Tipo de parametro s vinaulEva
selecionar os dispositivos SCANport que podem emitir um Display i
comando de refel_'enma. (@) pyte superior (bits 8 a 15) pode ser Configuracao de fabrica 11111111.11111111
usado para seIeC|_0nar~qua|s os dispositivos que Podem emitir Valor minimo 00000000.00000000
um comando de dire¢do para frente/reverso. Vocé pode escolher et 11111111 11111111
entre: Converséao 1=1
0 = Desativar controle
1 = Ativar controle
Os bits séo definidos da seguinte maneira:
Bit Descricao Bit Descricao Bit Descricao
0 Refer Op¢ L 6 Refer SP 6 12 Direcédo SP 4
Permite que a placa de Opgoes L Permite que o dispositivo Permite que o dispositivo
controle a referéncia. SCANport 6 controle a SCANport 4 controle a direcéo.
1 Refer SP 1 referéncia. 13 Direg&o SP 5
Permite que o dispositivo 7 Refer P197 Permite que o dispositivo
SCANport 1 controle a Permite que aEntrada Comando SCANport 5 controle a diregéo.
referéncia. Logico (parametro 197) controle 14 Direcdo SP 6
2 Refer SP 2 a referéncia. Permite que o dispositivo
Permite que o dispositivo 8 Direcédo Opg L SCANport 6 controle a direcéo.
SCANport 2 controle a referéncia. Permite que a placade OpgBes L 15 Diregdo P197
3 Refer SP 3 controle a diregdo. Permite que aEntrada Comando
Permite que o dispositivo 9 Direcéo SP 1 Logico (parametro 197) controle
SCANport 3 controle a referéncia. Permite que o dispositivo a direcdo.
4 Refer SP 4 SCANport 1 controle a diregéo.
Permite que o dispositivo 10 Dire¢é@o SP 2
SCANport 4 controle a referéncia. Permite que o dispositivo
5 Refer SP 5 SCANport 2 controle a direg&o.
Permite que o dispositivo 11 Direcéo SP 3
SCANport 5 controle a referéncia. Permite que o dispositivo
SCANport 3 controle a direcéo.
126 Masc Partida/Jog Numero do parametro 126

O byte inferior da Masc Partida/Jog (bits 0 a 7) pode ser usado

para selecionar os dispositivos SCANport que podem emitir um
comando de referéncia de jog. O byte superior (bits 8 a 15) pode
ser usado para selecionar os dispositivos SCANport que podem
emitir um comando de partida. Vocé pode escolher entre:

Arquivo:grupo
Tipo de parametro
Display

Configuracéo de fabrica

Valor minimo
Valor maximo

Interface/Com:Config SCANport
destino vinculavel

bits

11111111.11111111
00000000.00000000
11111111.11111111

0 = Desativar controle
1 = Ativar controle

Os bits sao definidos da seguinte maneira:

Converséao

Bit Descricdo Bit Descricéo
0 Op¢ Jog L 6 SP Jog 6
Permite que a placa de Op¢des L Permite que o dispositivo
controle jogs. SCANport 6 controle jogs.
1 SP Jog 1 7 P197 Jog
Permite que o dispositivo Permite que aEntrada Comando
SCANport 1 controle jogs. Logico (parametro 197) controle
2 SP Jog 2 jogs.
Permite que o dispositivo 8 Opg¢ Partida L
SCANport 2 controle jogs. Permite que a placa de Opcdes L
3 SP Jog 3 controle as partidas.
Permite que o dispositivo 9 SP Partida 1
SCANport 3 controle jogs. Permite que o dispositivo
4 SP Jog 4 SCANport 1 controle as partidas.
Permite que o dispositivo 10 SP Partida 2
SCANport 4 controle jogs. Permite que o dispositivo
5 SP Jog 5 SCANport 2 controle as partidas.
Permite que o dispositivo 11 SP Partida 3

SCANport 5 controle jogs.

Permite que o dispositivo
SCANport 3 controle as partidas.

Bit
12

13

14

15

1=1

Descricéo

SP Partida 4

Permite que o dispositivo
SCANport 4 controle as partidas.
SP Partida 5

Permite que o dispositivo
SCANport 5 controle as partidas.
SP Partida 6

Permite que o dispositivo
SCANport 6 controle as partidas.
P197 Partida

Permite que aEntrada Comando
Légico (parametro 197) controle
as partidas.
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127 Masc Rem Fal/Reset Ntmero do parametro 127
O bvte inferior d . /" bits 0 d Arquivo:grupo Interface/Com:Config SCANport
yte inferior a Masc Rer_n Fa_ Reset( its 0 a 7) pode ser Tipo de parametro destino vinculavel
usado para selecionar os dispositivos SCANport que podem Display bits
emitir un:jcomandodde Reset tjo_lnversor.dC_) bytg_sup(esl'gr (bits 8 Configuracao de fabrica 11111111 11111111
a 15) p((j) e ser _u‘sa 0 para sedecllqonar 0s F|sr|3r$5|t|\<;)s S A(lj\lport Vel i 00000000.00000000
que Tr? em en?mr um comando Remover Falhas. Vocé pode VeI e 11111111 11111111
escolher entre: Conversio 1=1
0 = Desativar controle
1 = Ativar controle
Os bits séo definidos da seguinte maneira:
Bit Descricdo Bit Descricao Bit Descricao
0 Op¢ Reset L 6 SP Reset 6 11 SP RemFal3 N
Permite que a placa de Opcdes L Permite que o dispositivo Permite que o dispositivo
controle o reset. SCANport 6 controle o reset. SCANport 3 controle os
1 SP Reset 1 7 P197 Reset comandos de remocao de falha.
Permite que o dispositivo Permite que aEntrada Comando 12 SP RemFal4 N
SCANport 1 controle o reset. Ldgico (parametro 197) controle Permite que o dispositivo
2 SP Reset 2 o reset. SCANport 4 controle os
Permite que o dispositivo 8 Opg RemFal L comandos de remogdo de falha.
SCANport 2 controle o reset. Permite que a placa de Opgbes L 13 SP RemFal5 N
3 SP Reset 3 controle os comandos de Permite que o dispositivo
Permite que o dispositivo remocdo de falha. SCANport 5 controle~os
SCANport 3 controle o reset. 9 SP RemFal 1 comandos de remogé&o de falha.
4 SP Reset 4 Permite que o dispositivo 14 SP RemFal6 N
Permite que o dispositivo SCANport 1 controle os Permite que o dispositivo
SCANport 4 controle o reset. comandos de remocéo de falha. SCANport 6 controle os
5 SP Reset 5 10 SP RemFal 2 comandos de remocéao de falha.
Permite que o dispositivo Permite que o dispositivo 15 P197_Rem Fal
SCANport 5 controle o reset. SCANport 2 controle os Pgrmlte que a Entrada Comando
comandos de remogéo de falha. Laogico (parametro 197) controle os
comandos de remocao de falha.
128 Propr Dir/Ref Namero do parametro 128

O byte inferior da Propr Dir/Ref (bits 0 a 7) pode ser usado para
ver qual o dispositivo SCANport tem atualmente o controle
exclusivo das mudancas de referéncia. O byte superior (bits 8 a
15) pode ser usado para ver qual dispositivo SCANport tem
atualmente o controle exclusivo das mudancas de dire¢éo. Vocé

Status Monitor:Status SCANport
Interface/Com:Status SCANport
Tipo de parametro fonte
Display bits

Arquivo:grupo

pode escolher entre:

0 = Entrada de referéncia/direcéo ausente
1 = Entrada de referéncia/diregao presente

Os bits séo definidos da seguinte maneira:

Configuracéo de fabrica nao aplicavel
Valor minimo 00000000.00000000
Valor maximo 11111111.11111111
Converséo 1=1

Bit Descri¢éo Bit Descri¢céo Bit Descricéo

0 Op¢ Refer L 6 SP Refer 6 11 SP Dire¢édo 3
A placa de Opcdes L possui o O dispositivo SCANport 6 possui O dispositivo SCANport 3 possui
comando de referéncia. o comando de referéncia. 0 comando de diregéo.

1 SP Refer 1 7 P197 Refer 12 Dire¢éo SP 4
O dispositivo SCANport 1 possui Entrada Comando Légico O dispositivo SCANport 4 possui
o comando de referéncia. (parametro 197) possui o 0 comando de diregdo.

2 SP Refer 2 comando de referéncia. 13 Dire¢éo SP 5
O dispositivo SCANport 2 possui 8 Direcéo Op¢ L O dispositivo SCANport 5 possui
o comando de referéncia. A placa de Opcdes L possui o o comando de diregéo.

3 SP Refer 3 controle da diregé&o. 14 Diregéo SP 6
O dispositivo SCANport 3 possui 9 SP Direcéo 1 O dispositivo SCANport 6 possui
o comando de referéncia. O dispositivo SCANport 1 possui 0 comando de dirego.

4 SP Refer 4 0 comando de direcdo. 15 Diregéo P197
O dispositivo SCANport 4 possui 10 SP Direcéo 2 Entrada Comando Légico

o comando de referéncia.

5 SP Refer 5
O dispositivo SCANport 5 possui
o0 comando de referéncia.

O dispositivo SCANport 2 possui
o comando de direcéo.

(parametro 197) possui o
comando de direcéo.
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129 Proprietario Partida/Parada Nimero do parametro 129
) ) o . ) Arquivo:grupo Status Monitor:Status SCANport
O byte inferior do Proprl(_atarlg Par_tlfla/Parada (bits 0 a 7’) Pode Interface/Com:Status SCANport
ser.gsado para ver qual([s.) dispositivo(s) SCANport esta(ao) Tipo de parametro -
emitindo um comando valido de parada no momento. O Display e
byte sgperior (bits 8 a 15) E)o~de ser_u_sado para ver qual(i's_) Configuraco de fabrica néo aplicavel
dlsp05|.t|vos SCANport esta(:ilo) emitindo um comando valido Vel GG 00000000.00000000
de partida no momento. Vocé pode escolher entre: s 11111111.11111111
0 = Entrada de parada/partida ausente Conversao 1=1
1 = Entrada de parada/partida presente
Os bits sdo definidos da seguinte maneira:
Bit Descricdo Bit Descricao Bit Descricao
0 Op¢ Parada L 6 SP Parada 6 11 SP Partida 3
A placa de Opg0es L possui o O dispositivo SCANport 6 possui O dispositivo SCANport 3 possui
controle da parada. o controle da parada. o controle da partida.
1 SP Parada 1 7 P197 Parada 12 SP Partida 4
O dispositivo SCANport 1 possui Entrada Comando Légico O dispositivo SCANport 4 possui
0 controle da parada. (parametro 197) possui o 0 controle da partida.
2 SP Parada 2 controle da parada. 13 SP Partida 5
O dispositivo SCANport 2 possui 8 Opg¢ Partida L O dispositivo SCANport 5 possui
o controle da parada. A placa de Opcdes L possui o o controle da partida.
3 SP Parada 3 controle da partida. 14 SP Partida 6
O dispositivo SCANport 3 possui 9 SP Partida 1 O dispositivo SCANport 6 possui
o controle da parada. O dispositivo SCANport 1 possui o controle da partida.
4 SP Parada 4 o0 controle da partida. 15 P197 Partida
O dispositivo SCANport 4 possui 10 SP Partida 2 Entrada Comando Ldégico
0 controle da parada. O dispositivo SCANport 2 possui (parametro 197) possui o
5 SP Parada 5 o controle da partida. controle da partida.
O dispositivo SCANport 5 possui
o controle da parada.
130 Proprietario Jog1/Jog2 Numero do parametro 130

Arquivo:grupo

O byte inferior do Proprietario Jog1/Jog2 (bits 0 a 7) pode

ser usado para ver qual(is) dispositivo(s) SCANport esta(ao)
emitindo um comando valido de jog 2 no momento. O byte
superior (bits 8 a 15) pode ser usado para ver qual(is)
dispositivos SCANport esta(do) emitindo um comando
vélido de jog 1 no momento. Vocé pode escolher entre:

Status Monitor:Status SCANport
Interface/Com:Status SCANport

0 = Entrada jog 1/jog 2 ausente
1 = Entrada jog 1/jog 2 presente
Os bits sao definidos da seguinte maneira:

Tipo de parametro fonte
Display bits
Configuracéo de fabrica nao aplicavel
Valor minimo 00000000.00000000
Valor maximo 11111111.11111111
Converséo 1=1

Bit Descricdo Bit Descricéo Bit Descricéo

0 Op¢ L Jog2 6 SP 6 Jog2 11 SP 3 Jogl
A placa de Opcdes L possui o O dispositivo SCANport 6 possui O dispositivo SCANport 3 possui
controle do Jog2. o controle do Jog2. o controle do Jogl.

1 SP 1 Jog2 7 P197 Jog2 12 SP 4 Jogl
O dispositivo SCANport 1 possui Entrada Comando Ldégico O dispositivo SCANport 4 possui
o controle do Jog2. (parametro 197) possui o o controle do Jog1l.

2 SP 2 Jog2 controle do Jog2. 13 SP 5 Jogl
O dispositivo SCANport 2 possui 8 Op¢ L Jogl O dispositivo SCANport 5 possui
o controle do Jog2. A placa de Opg0es L possui o o controle do Jogl.

3 SP 3 Jog2 controle do Jog1. 14 SP 6 Jogl
O dispositivo SCANport 3 possui 9 SP 1 Jogl O dispositivo SCANport 6 possui
o controle do Jog2. O dispositivo SCANport 1 possui o controle do Jogl.

4 SP 4 Jog2 o controle do Jog1. 15 P197 Jogl
O dispositivo SCANport 4 possui 10 SP 2 Jogl Entrada Comando Légico
o controle do Jog2. O dispositivo SCANport 2 possui (parametro 197) possui o

5 SP 5 Jog2 o controle do Jogl. controle do Jogl.

O dispositivo SCANport 5 possui
o controle do Jog2.
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131 Proprietario Ramp/RemFal

Numero do parametro

Arquivo:grupo

O byte inferior do Proprietario Ramp/RemFal (bits 0 a 7) pode

ser usado para ver o(s) dispositivo(s) SCANport que esta(ao)
emitindo um comando valido de Remogéo de Falha no
momento. O byte superior (bits 8 a 15) pode ser usado para ver
qual(is) dispositivos SCANport esta(do) emitindo um comando
vélido de rampa no momento. Vocé pode escolher entre:

0 = Entrada de rampa/remocao de falha ausente
1 = Entrada de rampa/remocé&o de falha presente

Os bits séo definidos da seguinte maneira:

Bit Descri¢éo Bit

0 Op¢ L RemFal 5
A placa de Op¢des L possui o
controle de Remogéo de Falha.

1 SP RemFal 1 6
O dispositivo SCANport 1 possui
o controle de Remocéao de Falha.

2 SP RemFal 2 7
O dispositivo SCANport 2 possui
o controle de Remocao de Falha.

3 SP 3 RemFal
O dispositivo SCANport 3 possui 8
o controle de Remocéao de Falha.

4 SP 4 RemFal
O dispositivo SCANport 4 possui 9
o controle de Remocéao de Falha.

10

Valor minimo
Valor maximo

131

Status Monitor:Status SCANport
Interface/Com:Status SCANport

Tipo de parametro fonte
Display bits
Configuracéo de fabrica nao aplicavel

00000000.00000000
11111111.11111111

Converséao 1=1
Descri¢ao Bit Descrigao
SP 5 RemFal 11 SP 3 Rampa
O dispositivo SCANport 5 possui O dispositivo SCANport 3 possui
o controle de Remocao de Falha. o controle de Rampa.
SP 6 RemFal 12 SP 4 Rampa
O dispositivo SCANport 6 possui O dispositivo SCANport 4 possui
o controle de Remocéao de Falha. o controle de Rampa.
P197 RemFal 13 SP 5 Rampa
Entrada Comando Légico O dispositivo SCANport 5 possui
(parametro 197) possui o o controle de Rampa.
controle de Remocdo de Falha. 14 SP 6 Rampa
Op¢ L Partida O dispositivo SCANport 6 possui
A placa de Opgdes L possui o o controle de Rampa.
controle de Rampa. 15 P197 Rampa

SP 1 Rampa

O dispositivo SCANport 1 possui
o controle de Rampa.

SP 2 Rampa

O dispositivo SCANport 2 possui
o controle de Rampa.

Entrada Comando Ldégico
(parametro 197) possui o
controle de Rampa.

132 Proprietario Fluxo/Ajuste

Numero do parametro

Arquivo:grupo

132

Status Monitor:Status SCANport

O byte inferior do Proprietario Fluxo/Ajuste (bits 0 a 7) pode

ser usado para ver o(s) dispositivo(s) SCANport que esta(ao)
emitindo um comando valido de ajuste de processo no
momento. O byte superior (bits 8 a 15) pode ser usado para ver
qual(is) dispositivos SCANport esta(do) emitindo um comando
vélido de fluxo no momento. Vocé pode escolher entre:

Interface/Com:Status SCANport
Tipo de parametro fonte
Display bits
Configuracéo de fabrica nao aplicavel
Valor minimo 00000000.00000000

0 = Entrada de fluxo/ajuste ausente
1 = Entrada de fluxo/ajuste presente

Os bits séo definidos da seguinte maneira:

Bit Descricdo Bit

0 Op¢ L Ajuste 6
A placa de Opg0es L possui o
controle de Ajuste.

1 SP 1 Ajuste 7
O dispositivo SCANport 1 possui
o controle de Ajuste.

2 SP 2 Ajuste
O dispositivo SCANport 2 possui 8
o controle de Ajuste.

3 SP 3 Ajuste
O dispositivo SCANport 3 possui 9
o controle de Ajuste.

4 SP 4 Ajuste
O dispositivo SCANport 4 possui 10
o controle de Ajuste.

5 SP 5 Ajuste
O dispositivo SCANport 5 possui
o controle de Ajuste.

Valor maximo
Converséao

11111111.11111111
1=1

Descricao Bit Descricao

SP 6 Ajuste 11 SP 3 Fluxo

O dispositivo SCANport 6 possui O dispositivo SCANport 3 possui
o controle de Ajuste. o controle de Fluxo.

P197 Ajuste 12 SP 4 Fluxo

Entrada Comando Légico O dispositivo SCANport 4 possui
(parametro 197) possui o o controle de Fluxo.

controle de Ajuste. 13 SP 5 Fluxo

Op¢ L Fluxo O dispositivo SCANport 5 possui
A placa de Opg0es L possui o o controle de Fluxo.

controle de Fluxo. 14 SP 6 Fluxo

SP 1 Fluxo O dispositivo SCANport 6 possui
O dispositivo SCANport 1 possui o controle de Fluxo.

o controle de Fluxo. 15 P197 Fluxo

SP 2 Fluxo
O dispositivo SCANport 2 possui
o controle de Fluxo.

Entrada Comando Légico
(parametro 197) possui o
controle de Fluxo.
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133 Sel SP Ent Ana

Use Sel SP Ent Analég 1 para selecionar o dispositivo analégico
SCANport usado no Valor SP Ent Analdg 1 (parametro 134).

(’)g 1 Ndmero do parametro 133
Arquivo:grupo Interface/Com:SCANport Analog
Tipo de parametro destino vinculavel
Display X

Configuracéo de fabrica 1
Valor minimo 1
Valor maximo 6
Converséao 1=1
Valor Descri¢ao Valor Descri¢éo Valor Descri¢édo
1 SP1 3 SP 3 5 SP5
Usar dispositivo SCANport 1. Usar dispositivo SCANport 3. Usar dispositivo SCANport 5.
2 SP2 4 SP 4 6 SP 6
Usar dispositivo SCANport 2. Usar dispositivo SCANport 4. Usar dispositivo SCANport 6.

134 Valor SP Ent Analdg 1 NUmero do parametro 134
, ) . L. Arquivo:grupo Interface/Com:SCANport Anal6g
U_se Vz_vzl_or SP Ent Analég l_para visualizar o Yalor analoglco,do Tipo de parametro fonte
dISpE)SItIVO SCANport sele(:Jonado em Selecdo SP Ent Analf)g 1 Display 157
(param?tro 133). E necessario vincular oA Valor SP Ent Analdégl a Configurago de fabrica néo aplicavel
um parametro, como a Ref Veloc 1 (parametro 29). Vel i 32767
Valor maximo +32767
Conversao 1=1
135 Escala SP Ent Analég 1 Numero do parametro 135
j . Arquivo:grupo Interface/Com:SCANport Anal6g
Use E:scala SP Ent Analdg 1 para graduar o Valor SP Ent Analég Tipo de parametro i vineulEvel
1 (paréametro 134). Display X, XXX
Configuracéo de fabrica +0,125
Valor minimo -1,000
Valor maximo +1.000
Conversao 32767 = 1,000
136 Selecdo SP Ent Analég 2 Numero do parametro 136

Use Sel SP Ent Analég 2 para selecionar o dispositivo analégico

SCANport usado no Valor SP Ent Analdg 2 (parametro 137).

Arquivo:grupo
Tipo de parametro

Interface/Com:SCANport Analog
destino vinculavel

Display X
Configuracéo de fabrica 6
Valor minimo 1
Valor maximo 6
Converséo 1=1
Valor Descri¢ao Valor Descri¢édo Valor Descri¢édo
1 SP1 3 SP3 5 SP5
Usar dispositivo SCANport 1. Usar dispositivo SCANport 3. Usar dispositivo SCANport 5.
2 SP 2 4 SP 4 6 SP6
Usar dispositivo SCANport 2. Usar dispositivo SCANport 4. Usar dispositivo SCANport 6.
137 Valor SP Ent Anal6g 2 NUmero do parametro 137
, ) . L. Arquivo:grupo Interface/Com:SCANport Anal6g
U_se Vz_vzl_or SP Ent Analég 2_para visualizar o Yalor analoglco,do Tipo de parametro fonte
dISpE)SItIVO SCANport selecllonado em Selecdo SP Ent Analqg 2 Display 157
(parametEO 136). E necessario vincular o Ya/or SP Ent Analdg 2 Configurago de fabrica néo aplicavel
a um parametro, como a Ref Veloc 1 (parametro 29). Vel TG 32767
Valor maximo +32767
Conversao 1=1

1336 IMPACT - 5.6 — Dezembro de 1999



2-44 Parametros

138 Escala SP Ent Ana

1 (paréametro 137).

6g 2
Use Escala SP Ent Analdg 2 para graduar o Valor SP Ent Analég

Numero do parametro
Arquivo:grupo
Tipo de parametro

138
Interface/Com:SCANport Analog
destino vinculavel

139 Saida Anal6g SP

Use Saida Analdég SP para visualizar o valor analégico que é
enviado a todos os dispositivos SCANport.

Display X, XXX
Configuracéo de fabrica +0,125
Valor minimo -1,000
Valor maximo +1.000
Conversao 32767 = 1,000
Numero do parametro 139

Arquivo:grupo
Tipo de parametro

Interface/Com:SCANport Analog
destino vinculavel

Display +X

Nota: Se um vinculo for criado ou alterado, talvez seja Configurag&o de fabrica +0
necessario desligar/ligar os terminais do SCANport para exibir  \/3lor minimo -32767

as informagdes corretas. Valor maximo +32767
Conversao 1=1

140 Dados Ent A1 Nudmero do parametro 140
) ) ) Arquivo:grupo Interface/Com:Gateway Ent Dados

U_se Dados Ent'Al para visualizar a |rr_1ager_n_do SCANport para Tipo de parametro fonte

o inversor gque é recebida de alguns dispositivos no SCANport. Display a5

Pode-se fazer referéncia a esta imagem como a imagem de E/S Configuracdo de fabrica nio aplicév_el

do SCANport ou um link de dados no manual para 0 médulo de Vel TG 32767
comunicacoes. Valor maximo +32767
Conversao 1=1

141 Dados Ent A2 Ndmero do parametro 141
) ) ) Arquivo:grupo Interface/Com:Gateway Ent Dados

Use Dados Ent A2 para visualizar a imagem do SCANport para Tipo de parametro fonte

o inversor que é recebida de alguns dispositivos no SCANport. Display 157

Pode-se fazer referéncia a esta imagem como a imagem de E/S Configurago de fabrica nio aplicév_el

do SCANport ou um link de dados no manual para o0 médulo de Vel TG 32767
comunicacoes. Valor maximo +32767
Conversao 1=1

142 Dados Ent B1 Numero do parametro 142
) ) ) Arquivo:grupo Interface/Com:Gateway Ent Dados

Use Dados Ent B1 para visualizar a imagem do SCANport para Tipo de parametro .

o inversor gque é recebida de alguns dispositivos no SCANport. Display 157

Pode-se fazer referéncia a esta imagem como a imagem de E/S Configuraco de fabrica nio aplicév_el

do SCANport ou um link de dados no manual para 0 médulo de Vel GG 32767
comunicacoes. Valor maximo +32767
Conversao 1=1

143 Dados Ent B2 Numero do parametro 143
. ) . Arquivo:grupo Interface/Com:Gateway Ent Dados

Use Dados Ent B2 para visualizar a imagem do SCANport para o Tipo de parametro i

inversor que é recebida de alguns dispositivos no SCANport. Display 157

Pode-se fazer referéncia a esta imagem como a imagem de E/S Configuracao de fabrica nio aplicév_el

do SCANport ou um link de dados no manual para o0 médulo de Valor minimo 32767
comunicacoes. Valor maximo +32767
Conversao 1=1
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144 Dados Ent C1 Numero do parametro 144
. . . Arquivo:grupo Interface/Com:Gateway Ent Dados
Use Dados Ent C1 para visualizar a imagem do SCANport para o Tipo de parametro -
inversor que é recebida de alguns dispositivos no SCANport. Display 1o
Pode-se fazer referéncia a esta imagem como a imagem de E/S Configuracao de fabrica nio aplicév_el
do SCANport ou um link de dados no manual para o0 médulo de Valor minimo 32767
comunicagoes. Valor maximo +32767
Conversao 1=1
145 Dados Ent C2 Ndmero do parametro 145
. . . Arquivo:grupo Interface/Com:Gateway Ent Dados
Use Dados Ent C2 para visualizar a imagem do SCANport para o Tipo de parametro fonte
inversor gue é recebida de alguns dispositivos no SCANport. Display 15
Pode-se fazer referéncia a esta imagem como a imagem de E/S Configuragao de fabrica nio aplicév_el
do SCANport ou um link de dados no manual para o0 médulo de Vel TG 32767
comunicacoes. Valor maximo +32767
Conversao 1=1
146 Dados Ent D1 Ndmero do parametro 146
) ) ) Arquivo:grupo Interface/Com:Gateway Ent Dados
Use Dados Ent D1 para visualizar aimagem do SCANport para o Tipo de parametro fonte
inversor gue é recebida de alguns dispositivos no SCANport. Display 15
Pode-se fazer referéncia a esta imagem como a imagem de E/S Configuracdo de fabrica nio aplicév_el
do SCANport ou um link de dados no manual para o0 médulo de Vel TG 32767
comunicacoes. Valor maximo +32767
Conversao 1=1
147 Dados Ent D2 Ndmero do parametro 147
) ) ) Arquivo:grupo Interface/Com:Gateway Ent Dados
Use Dados Ent D2 para visualizar aimagem do SCANport para o Tipo de parametro fonte
inversor que é recebida de alguns dispositivos no SCANport. Display 5
Pode-se fazer referéncia a esta imagem como a imagem de E/S Configurago de fabrica nio aplicév_el
do SCANport ou um link de dados no manual para 0 médulo de Vel TG 32767
comunicagoes. Valor maximo +32767
Conversao 1=1
148 Dados Saida A1 NUmero do parametro 148
. . ) . . Arquivo:grupo Interface/Com:Gateway Saida Dados
Use Dados Saida A1 para visualizar a imagem do inversor Tipo de parametro i vineu (vl
para o SCANport que é enviada para alguns dispositivos no Display .
SCANBport. Pode-se fazer referéncia a esta imagem como a Configuraco de fabrica :0
imagem de E/S do SCANport ou um link de dados no manual Vel GG 32767
para o médulo de comunicagdes. e +32767
Conversao 1=1
149 Dados Saida A2 NUmero do parametro 149

Use Dados Saida A2 para visualizar a imagem do inversor
para o SCANport que é enviada para alguns dispositivos no
SCANport. Pode-se fazer referéncia a esta imagem como a
imagem de E/S do SCANport ou um link de dados no manual
para o médulo de comunicagdes.

Arquivo:grupo

Tipo de parametro
Display

Configuracéo de fabrica
Valor minimo

Valor maximo
Conversao

Interface/Com:Gateway Saida Dados
destino vinculavel

X

+0

-32767

+32767

1=1
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150 Dados Saida B1 Ndamero do parametro 150
B . . . . Arquivo:grupo Interface/Com:Gateway Saida Dados
Use Dados Saida B1 para visualizar a imagem do inversor Tipo de parametro s vineu (v
para o SCANport que é enviada para alguns dispositivos no Display .
SCANBport. Pode-se fazer referéncia a esta imagem como a Configuracao de fabrica ;0
imagem de E/S do SCANport ou um link de dados no manual Valor minimo 32767
para o0 médulo de comunicagdes. - +32767
Converséao 1=1
151 Dados Saida B2 Numero do parametro 151
B . . . . Arquivo:grupo Interface/Com:Gateway Saida Dados
Use Dados Saida B2 para visualizar a imagem do inversor Tipo de parametro dEsiiine vina e
para o SCANport que € enviada para alguns dispositivos no Display .
SCANport. Pode-se fazer referéncia a esta imagem como a Configuragao de fabrica ;0
imagem de E/S do SCANport ou um link de dados no manual Vel TG 32767
para o médulo de comunicagdes. Vel T +32767
Conversao 1=1
152 Dados Saida C1 Numero do parametro 152
. ) ) ) ) Arquivo:grupo Interface/Com:Gateway Saida Dados
Use Dados Saida C1 para visualizar a imagem do inversor Tipo de parametro !
para o SCANport que é enviada para alguns dispositivos no Display .
SCANport. Pode-se fazer referéncia a esta imagem como a Configuracdo de fabrica ;0
imagem de E/S do SCANport ou um link de dados no manual Vel TG 32767
para o médulo de comunicagdes. Vel mreiTe +32767
Converséo 1=1
153 Dados Saida C2 Numero do parametro 153
. ) ) ) ) Arquivo:grupo Interface/Com:Gateway Saida Dados
Use Dados Saida C2 para visualizar a imagem do inversor Tipo de parametro aEsiiine vina e
para o SCANport que é enviada para alguns dispositivos no Display .
SCANBport. Pode-se fazer referéncia a esta imagem como a Configurago de fabrica J:O
imagem de E/S do SCANport ou um link de dados no manual Vel TG 32767
para o médulo de comunicagdes. VeI e, +32767
Conversao 1=1
154 Dados Saida D1 Numero do parametro 154
. ) ) ) ) Arquivo:grupo Interface/Com:Gateway Saida Dados
Use Dados Saida D1 para visualizar a imagem do inversor Tipo de parametro e
para o SCANport que é enviada para alguns dispositivos no Display .
SCANport. Pode-se fazer referéncia a esta imagem como a Configuraco de fabrica J:O
imagem de E/S do SCANport ou um link de dados no manual Vel GG 32767
para 0 médulo de comunicagdes. VeI e, +32767
Conversao 1=1
155 Dados Saida D2 Numero do parametro 155

Use Dados Saida D2 para visualizar a imagem do inversor
para o SCANport que é enviada para alguns dispositivos no
SCANport. Pode-se fazer referéncia a esta imagem como a
imagem de E/S do SCANport ou um link de dados no manual
para o0 médulo de comunicagdes.

Arquivo:grupo

Tipo de parametro
Display

Configuracéo de fabrica
Valor minimo

Valor maximo
Conversao

Interface/Com:Gateway Saida Dados
destino vinculavel

X

+0

-32767

+32767

1=1
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156 Status de Sint Autom Namero do parametro 156
. . N Arquivo:grupo Sint Autom/Status de Sint Autom
O StatL_/s de S/ntAytom_fornece |'n_formagoes sobre o Tipo de parametro i
procedimento de sintonia automatica. Display -
Configuracéo de fabrica nao aplicavel
Valor minimo 00000000.00000000
Valor maximo 00110000.11111111
Os bits s3o definidos da seguinte maneira: Converséo 1=1
Bit Descricdo Bit Descricéo Bit Descricéo
0 Execucgédo 4 Fluxo Ativo 8-11 Reservado
A sintonia automatica esta sendo Ha fluxo no motor. Deixe 0.
executada no momento. 5 N&o Pronto 12 Intervalo
1 Concluido O inversor ndo esta pronto para Intervalo de sintonia automatica
Sintonia automatica concluida. iniciar a sintonia automatica. esgotado. O teste de inércia ndo
2 Falha 6 Veloc N&o Zero conseguiu acelerar a carga.
Foi encontrado um erro. O inversor n&do pode iniciar a 13 N&o Lim Trqg
3 Abortar sintonia automatica. O teste de inércia ndo conseguiu
A sintonia automatica foi 7 Executando atingir o limite de torque.
abortada por um comando de O motor esta operando. 14 - 15 Reservado
parada. Deixe 0.
157 Inércia Total Ndmero do parametro 157
L. Arquivo:grupo Controle:Regulador de Velocidade
Inércia Total representa o tempo, em segundo\s, para que um Sint Autom:Resultados da Sint Autom
m,ot_or acoplado a uma_t carga acelere d_e zero a velocidade  Tipo de parametro Sesiing
bésica no torque nomn.1al do motor. (0] mversor ciall.cula a Inércia Display x,xx segundo
T?taldurante o] progedlmentp de _smtoma e}u_tomatlca quando Configuracao de fabrica 2,00 segundos
sdo executadas rotinas de sintonia automatica. Vel GG, 0,01 segundo
O inversor 1336 IMPACT usa a Inércia Total e BW Veloc Valor maximo 655,00 segundos
Desejada (parametro 161) para calcular os ganhos de loop de  conversio 100 = 1,00
velocidade (parametros 158 e 159). Se néo for possivel executar
o teste de inércia de sintonia automatica, a Inércia Total deve ser
estimada e configurada manualmente.
158 Loop Veloc Ki Numero do parametro 158
. . Arquivo:grupo Controle:Regulador de Velocidade
Use Loop Veloc K/_para controlar o ganho de erro integral do Tipo de parametro s vinauliva
regulador da velocidade. Display XX
O inversor 1336 IMPACT ajusta o Loop Veloc Ki Configuracao de fabrica 8,0
automaticamente quando um valor diferente de zero for Valor minimo 0,0
introduzido para a BW Veloc Desejada (parametro 161). Em Valor maximo 4095,9
geral, deve-se ajustar a BW Veloc Desejada e deixar o inversor  conversio 8=1,0
calcular os ganhos. Se um ajuste manual for necessario (por
exemplo, se a inércia ndo puder ser determinada), o inversor
configura a BW Veloc Desejada em zero quando este ganho
for alterado.
159 Loop Veloc Kp Nudmero do parametro 159

Use Loop Veloc Kp para controlar o ganho de erro proporcional
do regulador da velocidade.

O inversor 1336 IMPACT ajusta o Loop Veloc Kp
automaticamente quando um valor diferente de zero for
introduzido para a BW Veloc Desejada (parametro 161).

Em geral, deve-se ajustar a BW Veloc Desejada e deixar o
inversor calcular os ganhos. Se um ajuste de ganho manual
for necessario (por exemplo, se a inércia ndo puder ser
determinada), o inversor configura a BW Veloc Desejada

em zero quando este ganho for alterado.

Arquivo:grupo

Tipo de parametro
Display

Configuracéo de fabrica
Valor minimo

Valor maximo
Conversao

Controle:Regulador de Velocidade
destino vinculavel

X,X

8,0

0,0

200,0

8=1,0
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160 Loop Veloc Kf NUmero do parametro 160
. N Arquivo:grupo Controle:Regulador de Velocidade
Use Loop Veloc Kf para controlar o ganho de alimentagdo para Tipo de parametro i vinsulEva
frente do regulador da velocidade. Configurar o ganho Kf em Display X, XXX
menos de um reduz o aumento momentaneo do feedback de Configuracao de fabrica 1.000
velocidade como uma reacgéo a alteragdo na referéncia de Valor minimo 0,500
velocidade. Valor maximo 1.000
Converséo 65535 =1,0
161 BW Veloc Desejada Numero do parametro 161
. = Arquivo:grupo Controle:Regulador de Velocidade
Use BW Veloc Desejada para especificar a largura de banda do Sint Autom:Resultados da Sint Autom
loop de velo\cidade e determinar o comportamento dinamico Tipo de parametro i vinauliva
deste loop. A medida que a largura de banda aumenta, o loop de Display x,xx radianos/segundo
velocidade reage mais e pode rastrear referéncias de velocidade Configuracao de fabrica 5,00 radianos/segundo
que mudam mais rapidamente. Valor minimo 0,00 radianos/segundo
Enquanto a configuragéo da largura de banda é ajustada, o Valor maximo calculado
inversor 1336 IMPACT calcula e altera os ganhos de Loop Veloc conversao 100=1
Ki (parametro 158) e Loop Veloc Kp (parametro 159). A
configuragé@o de uma largura de banda zero permite ajustar os
ganhos de loop da velocidade independentemente das larguras
de banda para aplicagdes de sintonia personalizadas.
Nota: A Inércia Total (parametro 157) deve ter sido introduzida
corretamente antes de ajustar a largura de banda do loop da
velocidade. Inércia Total é medida pela rotina de sintonia
automatica (inicializacao).
162 BW Filtro Erro Nidmero do parametro 162
) ) _Arquivo:grupo Controle:Regulador de Velocidade
Use BW Filtro Erro para configurar as larguras de banda de dois Tipo de parametro e vinsulEve
filtros passa-baixa conectaQos em cascata no caminho de erro Display x,x radianos/segundo
Kf do regulador Pl de velocidade. Configuracéo de fabrica 500,0 radianos/segundo
Valor minimo calculado
Valor maximo 1500,0 radianos/segundo
Conversao 10=1,0
163 Reservado Ndmero do parametro 163
) . ) Arquivo:grupo
Deixe este parametro configurado como 0. Tipo de parametro
Display
Configuracéo de fabrica
Valor minimo
Valor maximo
Conversao
164 Torque Sint Auto Numero do parametro 164
) . . Arquivo:grupo Sint Autom:Configuracéo de Sint Autom
Use Torque Sint Auto para especificar o torque do motor que é Tipo de parametro sl
aplicado ao motor durante os testes de inércia e corrente de Display X X%
fluxo. Configuracéo de fabrica 50,0%
Valor minimo 25,0%
Valor maximo 100,0%

Converséao

4096 = 100,0%
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165 Velocidade Sint Auto Numero do parametro 165
. . ) . L. Arquivo:grupo Sint Autom/Configuracéo de Sint Autom
Use Velocidade Sint Auto para configurar a velocidade maxima Tipo de parametro sesing
do motor durante os testes de inércia e corrente de fluxo. Display +x,X rpm
Configuracéo de fabrica velocidade basica do motor x 0,85
Valor minimo velocidade basica do motor x 0,3
Valor maximo velocidade basica do motor
Converséo 4096 = Velocidade Basica do Motor
166 Resist Estator Numero do parametro 166
. Arquivo:grupo Motor/Conversor:Constantes do Motor
Introduza a soma das resisténcias do cabo e estator do motor Sint Autom/Resultados da Sint Autom
por unidade (representagéo percentual). O procedimento de Tipo de parametro g
sintonia automatica mede a resisténcia do estator durante a Display -
etapa de sintonia rapida do motor da inicializagdo. Configuracao de fabrica 1 '49%
Valor minimo 0,00%
Valor maximo 100,00%
Converséo 4096 = 100,00%
167  Indutancia de Fuga Namero do parametro 167
. . Arquivo:grupo Motor/Conversor:Constantes do Motor
Introduza a soma das indutancias de fuga do rotor e estator Sint Autom:Resultados da Sint Autom
do motor, e a indutancia do cabo do motor por unidade Tipo de parametro ’ -
(representacgéo percentual). O procedimento de sintonia Display -
automatica mede a indutancia de fuga durante a etapa de Configurago de fabrica 17 '99%
sintonia rapida do motor da inicializagao. Vel [T O’OO%
Valor maximo 100,00%
Converséo 4096 = 100,00%
168 Corrente de Fluxo Numero do parametro 168
i . Arquivo:grupo Motor/Conversor:Constantes do Motor
Use Corrente de Fluxo para especificar a corrente magnetizante Sint Autom:Resultados da Sint Autom
que produz o fluxo nominal no motor em representacao Tipo de parametro i -
percentual. O procedimento de sintonia automatica mede Display o
o fluxo de corrente durante a etapa de sintonia rapida do Configurago de fabrica 30 '00%
motor da inicializac&o. valor minimo 0'00%
Valor maximo 75,00%
Converséo 4096 = 100,00%
169 Ganho de Difer Veloc Numero do parametro 169

Use Ganho de Difer Veloc para fazer uma sintonia precisa da
constante de diferenca de velocidade do motor e melhorar a
regulacéo da velocidade no modo sem encoder.

Motor/Conversor:Constantes do Motor
Sint Autom:Resultados da Sint Autom

Arquivo:grupo

Tipo de parametro destino
Display X, X%
Configuracéo de fabrica 100,0%
Valor minimo 0,0%
Valor maximo 400,0%

Converséao 1024 = 100,0%
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170 Vd Méx Ndmero do parametro 170
o M4 isuali N L itid Arquivo:grupo nenhum
Use VA Max para visualizar a tensao_maX{ma permJtl_ a no motor Tipo de parametro -
sobre o eixo D. O procedimento de sintonia automatica calcula o Display sz vl
valor de Vd Méx. Vocé néo deve alterar este valor. Configuracao de fabrica sElelEes
Vd é uma abreviagao de tensao no eixo de fluxo. Valor minimo 0,0 volts
Valor maximo 468,8 volts
Conversao 16=1,0
171 Vg Max Nudmero do parametro 171
Use Va M4 isuali N . | Arquivo:grupo nenhum
se Vg Max para visualizar a tens&o no eixo Q na qual o _moto_r Tipo de parametro I A—
entra em em campo menos intenso. O procedimento de sintonia Display sz vl
automaltlca calcula o valor de Vg Méx. Vocé néo deve alterar Configuracao de fabrica sElelEes
este valor. Valor minimo 0,0 volts
Vg é uma abreviacdo de tenséo no eixo de torque. Valor maximo 468,8 volts
Conversao 16=1,0
172 Conﬁg Diag Trans Nudmero do parametro 172
Use Confia Diag T d var d inad d Arquivo:grupo Sint Autom:Configuracéo de Sint Autom
d_se -onfig (ljag rans para esativar determinados testes de Tipo de parametro A vina e
iagndsticos de transistor. Display i
Configuracéo de fabrica 00000000.00000000
Valor minimo 00000000.00000000
Valor maximo 00001111.11011111
Os bits s&o definidos da seguinte maneira: Converséo 1=1
Bit Desativa Bit Desativa Bit Desativa
0 Cor Fdbk U 5 Reservado 9 Trans V Inf
Compensacéao de feedback de Deixe 0. Trans de alimentacéo V inferior
corrente fase U Trans U Sup para todos os testes
1 Cor Fdbk W Trans de alimentagdo U superior 10 Trans W Sup
Compensacéao de feedback de para todos os testes Trans de alimenta¢@o W superior
corrente fase W Trans U Inf para todos os testes
2 Trans Curto Trans de alimentagéo U inferior 11 Trans W Inf
Testes de transistor em curto para todos os testes Trans de alimentacao W inferior
3 Falha de Aterramento Trans V Sup para todos os testes
Testes de falha de aterramento Trans de alimentagdo V superior 12— 15 Reservado
4 Testes de Abertura para todos os testes Deixe 0.
Testes com dispositivos abertos
173 Sel Sint Auto/Diag Numero do parametro 173

Use Sel Sint Auto/Diag para selecionar o teste de diagnostico
e colocagé@o em funcionamento do inversor.

Os bits séo definidos da seguinte maneira:

Bit Seleciona: Bit Seleciona:

0 Diag Trans 2 Medida Lo
Diagnésticos do Teste de indutancia
transistor do de fuga
conversor 3 Medida Rs

1 Rot Fase Mtr Testes de resisténcia
Teste de rotacéo de do estator

fase do motor

Arquivo:grupo
Tipo de parametro
Display
Configuracéo de fabrica
Valor minimo

Valor maximo

Converséao

Bit Seleciona:

4 Medida Id
Medida de corrente
de fluxo

5 Inércia

Testes de inércia

Sint Autom:Configuracéo de Sint Autom

destino vinculavel
bits
00000000.00000000
00000000.00000000
00000000.00111111
1=1

Bit Seleciona:

6 —-15 Reservado
Deixe 0.
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174 Diag Conv 1 NUmero do parametro 174
. ) L Arquivo:grupo Sint Autom:Status de Sint Autom
Diag _Conv 1 mostra os res_ultadc_)s dos te_stes d|agnos~t|cos do Tipo de parametro i
transistor. Se algum dos bits estiver configurado, entdo um Display -
problema com o teste relacionado € indicado. Configuracao de fabrica néo aplicavel
Valor minimo 00000000.00000000
Valor maximo 00111111.11111111
Converséo 1=1
Os bits sao definidos da seguinte maneira:
Bit Descricdo Bit Descricéo
0 Falha de Soft 8 Sobretenséo
Ocorreu uma falha de software. Ocorreu uma falha de sobretens&o de hardware.
1 Sem Mtr/FusivelQ 9 Dessaturacéo
Nenhum motor conectado ou um fusivel de barramento Ocorreu uma falha de dessaturagdo de hardware.
aberto. 10 Falha de Aterramento
2 Curto Fase U-W Ocorreu uma falha de aterramento de hardware.
Fase U e W em curto. 11 Sobrecorrente
3 Curto Fase U-V Ocorreu uma falha de sobrecorrente de fase de
Fase U e V em curto. hardware.
4 Curto Fase V-W 12 Trans Abertos
Fase V e W em curto. Transistor(es) de alimentacao aberto(s).
5 Maédulos em Curto 13 Sem Cor Fdbk
Médulos em curto. Falha(s) de feedback de corrente.
6 Mod Falha Terra 14 — 15 Reservado
Falha de aterramento. Deixe 0.
7 Fal Test Ant
Falha antes execug&o médulo em curto.
175 Diag Conv 2 Numero do parametro 175
. . L, Arquivo:grupo Sint Autom:Status de Sint Autom
Diag _Conv 2 mostra 0s res_ultadc_)s dos te_stes d|agnos~t|cos do Tipo de parametro s
transistor. Se algum dos bits estlvet configurado, entdo um Display e
problema com o teste relacionado é indicado. Configuracao de fabrica néo aplicavel

00000000.00000000
11111111.11111111

Valor minimo
Valor maximo

Converséo 1=1

Os bits séo definidos da seguinte maneira:
Bit Descricao Bit Descrigao Bit Descrigao
0 Curto Sup U 6 Compensacéo U 11 V Inf Aberto

Transistor superior U em curto Compensacéao de feedback de Transistor inferior V aberto
1 Curto Inf U corrente fase U muito grande 12 W Sup Aberto

Transistor inferior U em curto 7 Compensacédo W Transistor superior W aberto
2 Curto Sup V Compensacdo de feedback de 13 W Inf Aberto

Transistor superior V em curto corrente fase W muito grande Transistor inferior W aberto
3 Curto Inf V 8 Sup U Aberto 14 U Aberta

Transistor inferior V em curto Transistor superior U aberto Feedback corrente fase U aberta
4 Curto Sup W 9 Inf U Aberto 15 W Aberta

Transistor superior W em curto Transistor inferior U aberto Feedback corrente fase W aberta
5 Curto Inf W 10 Sup V Aberto

Transistor inferior W em curto

Transistor superior V aberto
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176 Erros de Sintonia Automatica Ntmero do parametro 176
. . L. Arquivo:grupo Sint Autom:Status de Sint Autom
Os Erros d_e S/n_ton/a Autf)r_nat/ca mostram os resultados d~os Tipo de parametro s
testes de sintonia automatica. Os resultados dos testes sao Display -
d|V|d|(_jos em quatro ca_ttegorlas_: calculos de diferenca d_e o Configuracao de fabrica néo aplicavel
velocidade, testes de indutancia (_1e fuga, t(_astes de resisténcia, Valor minimo 00000000.00000000
e testes de correntg de ﬂuxo,. se tlver. ocorrldq uma’falha.durante et 11111111 11111111
os testes de sm_tonla_ automan/c_a, o bit apropnadc_) é configurado Conversao 1=1
nos Erros de Sintonia Automatica. Se nenhum bit for
configurado, o inversor foi aprovado em todos os testes de
sintonia automatica.
Os bits sao definidos da seguinte maneira:
Bit Descricdo Bit Descricdo Bit Descricdo
0 Diferenca de velocidade <=0 Testes de Resisténcia Testes de Corrente de Fluxo
A diferenca de velocidade € 0 ou 6 Res- > 0 Vel 11  Baixo SintAut-FIx
negativa. Em velocidade diferente O ponto de configuragéo da sintonia
Testes de Induténcia de zero. automética € muito baixo.
1 Ind- > 0 Vel 7 Res-Erro Sinal 12 FIx-Flux<O0
Em velocidade diferente de zero. Erro de sinal. Fluxo inferior a zero.
2 Ind-Erro Sinal 8 Res- Cor 0 13  Cor FIx>CorM
Erro de sinal ou Lsigma Corrente zero. Corrente de fluxo> corrente nominal
negativo. 9 Res-erro SW do motor.
3 Ind- Cor O Erro de software. 14 Flux-Ativ Queda
Corrente zero. 10 Res-Ativ Queda Ativar queda.
4 Ind-Transb A/D Ativar queda. 15 FIx-Carga Elevada
Transbordamento A/D em ganho A carga é muito elevada.
minimo.
5 Ind-Ativ Queda
Ativar queda.
177 Reg Freq Ki Numero do parametro 177
. 3 ) .. Arquivo:grupo nenhum
Reg Freq Kicontém o garlho integral do regulador d? freqliéncia Tipo de parametro -
no modo sem encoder. N&o altere o valor deste parametro. Display .
Configuracéo de fabrica 300
Valor minimo 0
Valor maximo 32767
Conversao 1=1
178 Reg Freq Kp Numero do parametro 178
3 . Arquivo:grupo nenhum
Regﬂl:‘req Kp contém o ganho proporfnonal do regulador de Tipo de parametro s
frquuenC|a no modo sem encoder. Nao altere o valor deste Display .
parametro. Configuracéo de fabrica 800
Valor minimo 0
Valor maximo 32767
Converséo 1=1
179 Reg Freq Kf NUmero do parametro 179
, ) N Arquivo:grupo nenhum
Reg Freq Kfcont?rrl o_ganho de alimentagéo para~frente do Tipo de parametro s
regulador de freqiiéncia no modo sem encoder. N&o altere o Display XX
valor deste parametro. Configuracéo de fabrica 1,0
Valor minimo 0,0
Valor maximo 128,0
Converséo 256 =1,0
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180 Filtro Reg Freq NUmero do parametro 180
. ) ) . Arquivo:grupo nenhum
Filtro Reg Freq contém ol‘lltro regulador da frequen(fla do rotor Tipo de parametro sesing
no modo sem encoder. N&o altere o valor deste parametro. Display 7
Configuracéo de fabrica 5000
Valor minimo 0
Valor maximo 32767
Converséao 1=1
181 i 1 Ndmero do parametro 181
Ativar SP 2 Cond Arquivo:grupo Interface/Com:Config SCANport
Ativar SP 2 Cond permite especificar se o dispositivo SCANport  Tipo de parametro destino
especificado utiliza controle de 2 ou 3 fios. Ao operar com Display bits
controle de 2 fios, o botéo de partida age como um jog. Configurag&o de fabrica 00000000
1 Ativar SP 2 Cond foi adicionado na Versao 2.xx. xz:glr_ mg?n% Offfﬁggg
Converséo 1=1
Bit Descricdo Bit Descrigao
0 Reservado 4 SP 4
Deixe 0. Configurar para ativar o dispositivo conectado ao
1 SP1 SCANport 4 para um controle de 2 fios.
Configurar para ativar o dispositivo conectado ao 5 SP5
SCANport 1 para um controle de 2 fios. Configurar para ativar o dispositivo conectado ao
2 SP 2 SCANport 5 para um controle de 2 fios.
Configurar para ativar o dispositivo conectado ao 6 SP 6
SCANport 2 para um controle de 2 fios. Configurar para ativar o dispositivo conectado ao
3 SP3 SCANport 6 para um controle de 2 fios.
Configurar para ativar o dispositivo conectado ao 7 P197
SCANport 3 para um controle de 2 fios. Configurar para ativar aEntrada Comando Légico
(parametro 197) para controle de 2 fios.
182 ; A 1 Ndmero do parametro 182
BW Filtro Ent Analog 1 Arquivo:grupo Interface/Com:Entradas Analdgicas
Use BW Filtro Ent Analog 1 para usar um filtro passa-baixana  Tipo de parametro destino vinculavel
entrada analdgica 1. Este filtro ajusta a largura de banda para Display x,x radianos por segundo
obter uma melhor filtragem. Utilizando o filtro passa-baixa perde- Configuragéo de fabrica 0,0 radianos por segundo
se um pouco da largura de banda mas o valor torna-se mais Valor minimo 0,0 radianos por segundo
estavel. Valor maximo 200,0 radianos por segundo
1 BW Filtro Ent Analdg 1 foi adicionado na Versao 2.xx. Conversdo 10=1
183 ; 4 1 Numero do parametro 183
BW Filtro Ent Analog 2 Arquivo:grupo Interface/Com:Entradas Analdgicas
Use BW Filtro Ent Analog 2 para usar um filtro passa-baixana  Tipo de parametro destino vinculavel
entrada analdgica 2. Este filtro ajusta a largura de banda para Display x,x radianos por segundo
obter uma melhor filtragem. Utilizando o filtro passa-baixa perde- Configuragédo de fabrica 0,0 radianos por segundo
se um pouco da largura de banda mas o valor torna-se mais Valor minimo 0,0 radianos por segundo
estavel. Valor maximo 200,0 radianos por segundo
1 BW Filtro Ent Analdg 1 foi adicionado na Versao 2.xx. Conversdo 10=1
184 BW Filtro Ent mA 1 Numero do parametro 184

Use BW Filtro Ent mApara usar um filtro passa-baixa na entrada
de 4 — 20 mA. Este filtro ajusta a largura de banda para obter
uma melhor filtragem. Utilizando o filtro passa-baixa perde-se
um pouco da largura de banda mas o valor torna-se mais
estavel.

1 BW Filtro Ent mA foi adicionado na Versao 2.xx.

Arquivo:grupo

Tipo de parametro
Display

Configuracéo de fabrica
Valor minimo

Valor maximo
Conversao

Interface/Com:Entradas Analdgicas
destino vinculavel

X,X radianos por segundo

0,0 radianos por segundo

0,0 radianos por segundo

200,0 radianos por segundo

10=1
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Parametros

185 ; 1 Nudmero do parametro 185
Freq Filtro Entalhe Arquivo:grupo Controle:Feedback de Velocidade
Use Freq Filtro Entalhe para configurar a freqiiéncia central para Tipo de parametro destino vinculavel
um filtro de entalhe bipolar opcional. Para ativar o filtro de Display X,X Hz
entalhe, a Sel Filtr Fdbk (parametro 65) deve ser configurada Configuragéo de fabrica 135,0 Hz
como 4. Valor minimo 5,0 Hz
1 Freq Filtro Entalhe foi adicionada na Versao 2.xx. Valor ma~x|mo 135'0_HZ
Converséao 8=1
Para maiores informagdes sobre o filtro de entalhe, consulte
Torque Reference Overview no Capitulo 3.
186 Qual Filtro Entalhe 1 Ndmero do parametro 186

Use Qual Filtro Entalhe para configurar o fator de qualidade (Q)
para um filtro de entalhe bipolar. Para ativar o filtro de entalhe,
a Sel Filtr Fdbk (parametro 65) deve ser configurada como 4.

1 Qual Filtro Entalhe foi adicionada na Versao 2.xx.

Controle:Feedback de Velocidade
destino vinculavel

Arquivo:grupo
Tipo de parametro

Display X
Configuracéo de fabrica 50
Valor minimo 2
Valor maximo 500
Conversao 1=1

Para maiores informagdes sobre o filtro de entalhe, consulte
Torque Reference Overview no Capitulo 3.
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187 d 4 01 Nudmero do parametro 187
COI’]fIg Relé 2 Arquivo:grupo Interface/Com:Config Digital
Use Config Relé 2 para selecionar a fungdo do terminal 3 na Tipo de parametro destino
saida TB10 (para gabinetes Al — A4) ou TB11 (para gabinetes  Display X
B—H). Configurag&o de fabrica 33
) . R ~ Val ini 0
1 Config Relé 2 foi adicionada na Versao 2.xx. aor m|,n|.mo
Valor maximo 36
A Config Relé 2 pode ser um dos seguintes valores: Conversao 1=1
Valor Descri¢édo Valor Descri¢édo Valor Descri¢édo
0 Desativado 16 Veloc Néo Zero 29 Falha
O relé esta desativado. O motor esta em uma velocidade Ocorreu uma falha.
1 Pronto para Executar diferente de zero. 30 Sem Falha
O inversor esta pronto para 17 Pronto para Fluxo N&o ocorreu uma falha.
executar. O motor esta pronto para receber 31 Adverténcia
2 N&o Pronto para Executar fluxo. Ocorreu uma adverténcia.
O inversor ndo esta pronto para 18 N&o Pronto para Fluxo 32 Nio Adverténcia
executar. O motor n&o esta pronto para NZo ocorreu adverténcia.
3 Executando receber fluxo. 33 Ativar
A velocidade de controle 19 Aumento de Fluxo A alimentac&o esta sendo aplicads
é diferente de zero. O inversor percebe que o motor ao motor.
4 N3o Executando esta com fluxo elevado. 34 Sem Ativacdo
A velocidade de controle é zero. 20 N&o Aumento de Fluxo A alimentagao n&o esta sendo
5 Parando O inversor percebe que o motor aplicada ao motor.
O inversor esta parando. néo esta com aumento de fluxo. 35 Val da Funcao
6 N&o Parando 21 Jog ) _ Verdadeiro quando o valor da
O inversor néo esta parando. O motor esta com jog. Funcgdo Saida 1 (par. 213) e/ou o
7 Parado 22 Sem Jog valor da Saida Funcao 2 (par. 214)
O inversor esta parado. O motor ndo esta com jog. for zero.
8 Nio Parado 23 No Limite 36 N&o Val da Funcéo
O inversor nao esta parado. O motor estéa no limite indicado em Verdadeiro quando o valor da
Stat Limite Torque (parametro 87) Saida Fungéo 1 (par. 213) e Saide
9 Acelerando N o Funcéo 2 214) f
O motor est4 acelerando. 24 N&o no Limite o ungdo 2 (par. 214) forem zero.
10 Nzo Acel O motor ndo esta no limite 37 Funcgéo V/IF
O motor ndo esta acelerando. |nd|cAado em Stat Limite Torque Verdadeiro quando o fngrcador
(parametro 87) de tempo ou estado l6gico de
11 gesa(;,eleratn,dg lorand 25 >= Velocidade adic/sub ou mult/div é verdadeiro
‘motor esta desacelerando. A velocidade do motor é igual ou baseado no bloco de fungéo
12 N&o Desacel superior a Ponto Pré-programado selecionado.
O motor néo esta desacelerando. do Relé 2 (parametro 188). 38 Funcéo V/IF
13 Na Veloc CO’nflg _ 26 < Velocidade Falso quando o m:flrgador de
O motor esta na velocidade A velocidade do motor é menor tempo ou estado l6gico de
solicitada. que Ponto Pré-programado do adic/sub ou mult/div é faI39
14 N&o Vel Conf Relé 2 (parametro 188). baseado no bloco de fungéo
O motor ndo esta na velocidade 27 >=Corrente selecionado.
solicitada. A velocidade do motor é igual ou
15 Na Veloc Zero superior a Ponto Pré-programado
O motor esta na velocidade zero. do Relé 2 (parametro 188).
28 <Corrente
A corrente do motor é inferior ao
Ponto Pré-programado do Relé 2
(parameter 188).
188 1 Numero do parametro 188

Ponto Pré-programado do Relé 2

Ponto Pré-programado do Relé 2 permite especificar o limite
pré-configurado para a velocidade ou corrente. O Ponto Pré-
programado do Relé 2 estara ativo somente se a Config Relé 2
(parametro 187) for configurada no valor 25, 26, 27 ou 28.

1 Config Relé 2 foi adicionada na Versao 2.xx.

Arquivo:grupo

Tipo de parametro
Display

Configuracéo de fabrica
Valor minimo

Valor maximo
Conversao

Interface/Com:Config Digital
destino vinculavel

+X,X%

+0,0%

-800,0%

+800,0%

4096 = 100,0%
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189 : 191 Nudmero do parametro 189
Conflg Relé 3 Arquivo:grupo Interface/Com:Config Digital
Use Config Relé 3 para selecionar a fungéo dos terminais 4, 5e Tipo de parametro destino
6 na saida TB10 (para gabinetes A1 — A4) ou TB11 (para Display X
gabinetes B — H). Configurag&o de fabrica 30
) . R . Val ini 0
1 Config Relé 3 foi adicionada na Versao 2.xx. aor m|,n|.mo
Valor maximo 36
A Config Relé 3 pode ser um dos seguintes valores: Conversao 1=1
Valor Descricdo Valor Descricdo Valor Descrigao
0 Desativado 16 Veloc N&o Zero 29 Falha
O relé esta desativado. O motor estad em uma velocidade Ocorreu uma falha.
1 Pronto para Executar diferente de zero. 30 Sem Falha
O inversor esta pronto para 17 Pronto para Fluxo N&o ocorreu uma falha.
executar. O motor esta pronto para receber 31 Adverténcia
2 N&o Pronto para Executar fluxo. Ocorreu uma adverténcia.
O inversor ndo esta pronto para 18 N&o Pronto para Fluxo 32 Nio Adverténcia
executar. O motor ndo esta pronto para N30 ocorreu adverténcia.
3 Executando receber fluxo. 33 Ativar
A velocidade de controle 19 Aumento de Fluxo A alimentag&o esta sendo aplicada
é diferente de zero. O inversor percebe que o motor ao motor.
4 N&o Executando ) esNta com fluxo elevado. 34 Sem Ativacdo
A velocidade de controle é zero. 20 N&o Aumento de Fluxo A alimentacao nao esta sendo
5 Parando O inversor percebe que o motor aplicada ao motor.
O inversor esta parando. néo esta com aumento de fluxo. 35 Val da Funcao
6 Nao Parando 21 Jog ) _ Verdadeiro quando o valor da
O inversor ndo est4 parando. O motor esta com jog. Funcéo Saida 1 (par. 213)
7 Parado 22 Sem Jog e/ou o valor da Saida Fungéo 2
O inversor esta parado. O motor ndo esta com jog. (par. 214) for zero.
8 N3o Parado 23 No Limite 36 N&o Val da Funcéo
O inversor nao esta parado. O motor esta no limite indicado em Verdadeiro quando o valor da
9 Acelerando Stat Limite Torque (parametro 87) Saida Fungéo 1 (par. 213) e Saida
O motor esta acelerando. 24 N&o no Limite Fungéo 2 (par. 214) forem zero.
10 Nzo Acel O motor néo esta no limite 37 Funcgéo V/IF
O motor ndo esta acelerando. |nd|cAado em Stat Limite Torque Verdadeiro quando o mgrcador
(parametro 87) de tempo ou estado logico de
n gesa(;,eleratng erand 25 >= Velocidade adic/sub ou mult/div é verdadeiro
motor esta desacelerando. A velocidade do motor é igual ou baseado no bloco de fungéo
12 N&o Desacel superior a Ponto Pré-programado selecionado.
O motor nao esta desacelerando. do Relé 3 (parametro 190). 38 Fungao V/IF
13 Na Veloc Co'nflg _ 26 < Velocidade Falso quando o mgr(_:ador de
O motor esta na velocidade A velocidade do motor é menor tempo ou estado logico de
solicitada. que Ponto Pré-programado do adic/sub ou mult/div ¢ falso
14 N&o Vel Conf Relé 3 (parametro 190). basegdo no bloco de fungéo
O motor ndo esta na velocidade 27 >=Corrente selecionado.
solicitada. A velocidade do motor é igual ou
15 Na Veloc Zero superior a Ponto Pré-programado
O motor esta na velocidade zero. do Relé 3 (parametro 190).
28 <Corrente
A corrente do motor € inferior ao
Ponto Pré-programado do Relé 3
(parameter 190).
190 Numero do parametro 190

Ponto Pré-programado do Relé 3

Ponto Pré-programado do Relé 3 permite especificar o limite
pré-configurado para a velocidade ou corrente. Ponto Pré-
programado do Relé 3 estara ativo somente se a Config Relé 3
(parametro 189) for configurada no valor 25, 26, 27 ou 28.

1 Config Relé 3 foi adicionada na Versao 2.xx.

Arquivo:grupo
Tipo de parametro
Display

Valor minimo
Valor maximo
Converséo

Configuracéo de fabrica

Interface/Com:Config Digital
destino vinculavel

+X,X%

+0,0%

-800,0%

+800,0%

4096 = 100,0%
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191 : a1 Nudmero do parametro 191
Conflg Relé 4 Arquivo:grupo Interface/Com:Config Digital
Use Config Relé 4 para selecionar a fungéo dos terminais 7, 8 € Tipo de parametro destino
9 na saida TB10 (para gabinetes A1 — A4) ou TB11 (para Display X
gabinetes B — H). Configurag&o de fabrica 32
) . S ~ Valor minimo 0
1 Config Relé 4 foi adicionada na Versao 2.xx. ', "
Valor maximo 36
Converséao 1=1
A Config Relé 4 pode ser um dos seguintes valores:
Valor Descrigéo Valor Descrigdo Valor Descri¢cdo
0 Desativado 16 Veloc N&o Zero 29 Falha
O relé estéa desativado. O motor esta em uma velocidade Ocorreu uma falha.
1 Pronto para Executar diferente de zero. 30 Sem Falha
O inversor esta pronto para 17 Pronto para Fluxo Nao ocorreu uma falha.
executar. O motor esta pronto para receber 31 Adverténcia
2 N&o Pronto para Executar fluxo. Ocorreu uma adverténcia.
O inversor ndo esta pronto para 18 Né&o Pronto para Fluxo 32 Nzo Adverténcia
executar. O motor ndo esta pronto para NA&o ocorreu adverténcia.
3 Executando receber fluxo. 33 Ativar
A velocidade de controle 19 Aumento de Fluxo A alimentaco esta sendo aplicada
é diferente de zero. O inversor percebe que o motor ao motor.
4 N&o Executando esta com fluxo elevado. 34 Sem Ativacio
A velocidade de controle é zero. 20 N&o Aumento de Fluxo A alimentaco n&o esta sendo
5 Parando O inversor percebe que o motor aplicada ao motor.
O inversor esta parando. néo esta com aumento de fluxo. 35 val da Fung&o
6 N&o Parando 21 Jog ) _ Verdadeiro quando o valor da
O inversor ndo esta parando. O motor esta com jog. Funcdo Saida 1 (par. 213) e/ou 0
7 Parado 22 Sem Jog valor da Saida Fungdo 2 (par. 214)
O inversor esta parado. O motor ndo esta com jog. for zero.
8 Nio Parado 23 No Limite 36 N&o Val da Funcéo
O inversor nio esta parado. O motor esta no limite indicado em Verdadeiro quando o valor da
9 Acelerando Stat Limite Torque (parametro 87) Saida Fungéo 1 (par. 213) e Saida
O motor esta acelerando. 24 N&o no Limite Fungéo 2 (par. 214) forem zero.
10 N&o Acel O motor néo esta no limite 37 Funcéo V/IF
O motor ndo esta acelerando indicado em Stat Limite Torque Verdadeiro quando o marcador
' (parametro 87) de tempo ou estado logico de
n (D)esa(t:eleratng | d 25 >= Velocidade adic/sub ou mult/div é verdadeiro
moftor esta desacelerando. A velocidade do motor é igual ou baseado no bloco de fungéo
12 N&o Desacel superior a Ponto Pré-programado selecionado.
O motor ndo esta desacelerando. do Relé 4 (parametro 192). 38 Fungéo V/F
13 Na Veloc Colnﬂg _ 26 < Velocidade Falso quando o mar(_:ador de
O motor esta na velocidade A velocidade do motor é menor tempo ou estado |(?gl?0 de
solicitada. que Ponto Pré-programado do adic/sub ou mult/div € falso
14 N&o Vel Conf Relé 4 (parametro 192). base:?\do no bloco de fungao
O motor néo esta na velocidade 27 >=Corrente selecionado.
solicitada. A velocidade do motor é igual ou
15 Na Veloc Zero superior a Ponto Pré-programado
O motor esta na velocidade zero. do Relé 4 (parametro 192).
28 <Corrente
A corrente do motor é inferior ao
Ponto Pré-programado do Relé 4
(parameter 192).
192 Numero do parametro 192

Ponto Pré-programado do Relé 4

O Ponto Pré-programado do Relé 4 permite especificar o limite
pré-configurado para a velocidade ou corrente. O Ponto Pré-
programado do Relé 4 estara ativo somente se a Config Relé 4
(parametro 191) for configurada no valor 25, 26, 27 ou 28.

1 Config Relé 4 foi adicionada na Versao 2.xx.

Arquivo:grupo
Tipo de parametro
Display

Valor minimo
Valor maximo
Converséao

Configuracéo de fabrica

Interface/Com:Config Digital
destino vinculavel

+X,X%

+0,0%

-800,0%

+800,0%

4096 = 100,0%
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193 Vel Partida Imediata 1 Numero do parametro 193
Arquivo:grupo Controle:Selecéo Logica Inversor
Vel Partida Imediata permite configurar a velocidade que o Tipo de parametro destino vinculavel
inversor produz imediatamente quando o controle de partida €  Display +X,X rpm
emitido. Nao é utilizada rampa de aceleragdo. Deve-se introduzir Configuragéo de fabrica +0,0 rpm
um valor de tempo em Tempo Partida Imediata (parametro 194). Valor minimo -0,1 x velocidade basica do motor
. . S ~ Valor maximo +0,1 x velocidade basica do motor
1 A Veloc Partida Imediata foi adicionada na Versdo 2.xx. Conversio 4096 = Velocidade Basica do Motor
Para maiores informacdes, consulte a se¢cdo Speed Reference
Selection Overview no Capitulo 3.
194 Tempo Partida Imediata * humero do parametro 194
Arquivo:grupo Controle:Selegéo Ldgica Inversor
Tempo Partida Imediata permite especificar a quantidade de Tipo de parametro destino vinculavel
tempo desejada para que o inversor continuar usando Vel Display X,X segundos
Partida Imediata (parametro 193) antes de percorrer a rampa Configuragéo de fabrica 0,0 segundos
para a referéncia de velocidade selecionada (referéncias de Valor minimo 0,0 segundo
velocidade 1a7). Valor maximo 10,0 segundos
1 O Tempo Partida Imediata foi adicionado na Versao 2.xx. Converstjzlo ) segundos x 10
Para maiores informagdes, consulte a se¢éo Speed Reference
Selection Overview no Capitulo 3.
195 Corrente Méax Motor 1 Numero do parametro 195

Use Corrente Max Motor para aumentar a corrente maxima do
motor de 200% para 400% se vocé estiver utilizando um inversor
gue é significativamente maior do que o motor.

Escolha: ’ Para selecionar:
0 200% da corrente maxima do motor
1 400% da corrente maxima do motor

Independentemente de sua selecéo, o inversor limita a corrente
em 150% da corrente nominal do conversor.

1 A Corrente Max Motor foi adicionada na Versao 2.xx.

Controle:Limites de Controle
Aplica¢éo:200/400% Cor Mtr
destino

Arquivo:grupo

Tipo de parametro
Display

Configuracéo de fabrica
Valor minimo

Valor maximo
Converséo

P P OO X

-
1
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196 stat Inversor/Conversor 2 1 Ndmero do parametro 196
Arquivo:grupo Monitor:Status Inversor/Conversor
Use Stat Inversor/Conversor 2 para visualizar o status/condi¢des Tipo de parametro fonte
do inversor. Quando um bit é configurado (1), a condi¢édo Display bits
correspondente no inversor é verdadeira. Configurag&o de fabrica néo aplicavel
S ~ Valor minimo 00000000.00000000
1 O Stat Inversor/Conversor 2 foi adicionado na Versdo 2.xx. Valor maximo 11111111 11111111
Quando configurados, os bits s&o definidos da seguinte maneira: Converséo 1=1
Bit Descrigcao Bit Descricao Bit Descricao
0 Pronto para Fluxo 6 Procura 12 Pt Pré-progl Relé
O motor esta pronto para receber Partida com impulso esta em Relé 1 atingiu Ponto Pré-
fluxo. sincronia com motor. programado do Relé 1
1 Aumento de Fluxo 7 Reservado (parametro 115).
Hé& aumento de fluxo no motor. Deixe 0. 13 Pt Pré-prog2 Relé
2 Frenagem CC 8 No Limite Relé 2 atingiu Pontq Pré-
Frenagem CC em uso no O motor esta no ponto programado do Relé 2
momento. configurado de limite. (parémetro 188).
3 Reservado 9 Saida Fung 14 Pt Pré-prog3 Relé
Deixe 0. Saida 1 Fungdo(parametro 213) Relé 3 atingiu Ponto Pré-
4 Percurso do Barramento elou Saida 2 Fungdo programado do Relé 3
O inversor estd em condigéo de (parametro 214) é diferente de (parametro 190).
percurso do barramento. zero. 15 Pt Pré-prog4 Relé
5 Jog 10-11 Reservado Relé 4 atingiu Ponto Pré-
O inversor esta com jog. Deixe 0. programado do Relé 4
(parametro 192).
197 Entrada Comando L()gico 1 Ndmero do parametro 197
Arquivo:grupo nenhum
Use Entrada Comando Ldgico para alterar o bloco de avaliagdo Tipo de parametro destino vinculavel
I6gica. Os bits que forem alterados aqui s&o refletidos em Stat  Display bits
Entrada Logica (parametro 14). Configurag&o de fabrica 00000000.00000000
- R ~ Valor minimo 00000000.00000000
1 Entrada Comando Ldgico foi adicionada na Versao 2.xx. Valor maximo 11111111 11111111
Os bits sdo definidos da seguinte maneira: Conversao 1=1
Bit Descricdo Bit Descricdo Bit Descrigdo
0 Parada Normal 5 Reverso 10  Ativar Fluxo
Uma parada de rampa é Foi emitido controle reverso. O fluxo é ativado.
selecionada. 6 Jog 2 11 Ajuste de Processo
1 Partida Um jog 2 esta em O ajuste de processo é
Uma partida estad em andamento. ativado. lcB A
andamento. 7 Par Lim Cor o 12  Ref Velocidade A 0 0 0 Sem carga
2 Jog ‘1 ) Uma para}da de !|m|te de 13 Ref Velocidade B 0 0 1 Ref Velocidade 1
Um jog 1 esta em corrente € selecionada. 14 Ref Velocidade C 0 1 0 Ref Velocidade 2
andamento. 8 Parada com Reducéo 15 Reset do Inversor 0 1 1 Ref Velocidade 3
3 Remover Falha Uma parada com reducéo do Eoi enviado um 1 0 0 Ref Velocidade 4
Uma remocéo de falha esta motor é selecionada. comando de reset 1 0 1 Ref Velocidade 5
em andamento. 9 Des Ramp Veloc para o inversor. 1 1 0 Ref Velocidade 6
4 Para frente As rampas séo desativadas. 1 1 1 Ref Velocidade 7

Foi emitido controle para
frente.
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198 Ent Funcéo 1 1 Num_erq do parametro o i 198
Arquivo:grupo Aplica¢é@o:Funcéo Prog
Use Entrada Fung&o 1 para fornecer entrada no bloco de fungéo Tipo de parametro destino vinculavel
fornecido com o inversor 1336 IMPACT. Vocé pode escolher Conversio 1=1
entre avaliar o valor de entrada ou passar o valor diretamente Se Sel Aval Fung 1 (parametro 200) for 0 ou 6 — 11, entéo:
para o bloco de fungéo. Display +x
Para avaliar Ent Fungdo 1, € necessario usar também a Mas/Val Configuragéo de fabrica 0
Fung 1 (parametro 199) e Sel Aval Fung 1 (parametro 200). Valor minimo -32767
Para passar o valor diretamento para o bloco de fungéo, Valor maximo +32767
introduza o valor 0 na Sel Aval Fung 1. Se Sel Aval Fung 1 (parametro 200) for 1 -5, ent&o:
~ R ~ Display bits
1 Entrada Funcgéo 1 foi adicionada na Versao 2.xx. Configuraggo de fabrica 00000000.00000000
Valor minimo 00000000.00000000
Valor maximo 11111111.11111111
Se Sel Aval Fung 1 (parametro 200) for 12 -15, entdo:
Display X
Configuracéo de fabrica 0
Valor minimo 0
Valor maximo 65535
199 Numero do parametro 199

Mas/Val Fung 11

Use Mas/Val Fung 1 para introduzir uma mascara ou valor ao
qual a En Fungéo 1 (parametro 198) sera comparada, de acordo
com o valor selecionado em Sel Aval Fung 1 (parametro 200).

1 Mas Val Fung 1 foi adicionada na Verséo 2.xx.

Arquivo:grupo
Tipo de parametro

Aplicacao:Funcao Prog
destino vinculavel

Converséo 1=1
Se Sel Aval Fung 1 (parametro 200) for 0 ou 6 — 11, entdo:

Display +X
Configuracéo de fabrica -1
Valor minimo -32767
Valor maximo +32767

Se Sel Aval Fung 1 (parametro 200) for 1 -5, entéo:

Display bits
Configuracéo de fabrica 11111111.11111111
Valor minimo 00000000.00000000
Valor maximo 11111111.11111111

Se Sel Aval Fung 1 (parametro 200) for 12 -15, entdo:

Display X
Configuracéo de fabrica 65535
Valor minimo 0
Valor maximo 65535
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200 1 Nudmero do parametro 200
Sel Aval Fun(; 1 Arquivo:grupo Aplica¢é@o:Funcéo Prog
Sel Aval Fung 1 permite selecionar como avaliar a Ent Fun¢do 1 Tipo de parametro destino
(parametro 198). Display X

L ~ Configuracéo de fabrica 0
1 Sel Aval Fung 1 foi adicionada na Versao 2.xx. .
Valor minimo 0
Valor maximo 17
Conversao 1=1
Valor Descri¢éo Valor Descri¢ao Valor Descri¢ao
0 Nenhum 6 1=V 12 Valor sem sinal I<V
Passar o valor diretamente para o Verificar para ver se Ent Fun¢do 1 Verificar para ver se o valor sem
bloco de fungao. € igual a Masc/Vval Fung 1. sinal da Ent Fungdo 1 é menor
1 Mascara 7 | Ndo =V que o valor da Masc/Val Fung 1 .
Mascarar bits especificos. Verificar para ver se Ent Fungdo 1 13 Valor sem sinal <=V
2 Todos Bits Ligados néo é igual & Masc/Val Fung 1 . Verificar para ver se o valor sem
Verificar para assegurar que todos 8 Valor com sinal I<V sinal da Ent Fung&o 1 € menor ou
os bits configurados (ligados) Verificar para ver se o valor com igual ao valor da Masc/Val Fung 1.
naFung¢ 1 Masc/Val(parametro sinal da Ent Fung&o 1 é menor 14 Valor sem sinal 1>V
199) estejam também que o valor da Masc/Val Fung 1 . Verificar para ver se o valor sem
configurados na Ent Fungéo 1 9 Valor com sinal I<=V sinal da Ent Fung&o 1 é maior que
(paréametro 198). Verificar para ver se o valor com o valor da Masc/Val Fung 1 .
3 Todos Bits Desligados sinal da Ent Fungdo 1 € menor ou 15 Valor sem sinal I>=V
Verificar para assegurar que todos igual ao valor da Mésc/Val Fung 1. Verificar para ver se o valor sem
os bits configurados naMasc/Val 10 Valor com sinal I>V sinal da Ent Fungdo 1 € maior ou
Fung 1 estejam limpos na Ent Verificar para ver se o valor com igual ao valor da Mésc/Val Fung 1.
Fungéo 1. sinal da Ent Fungdo 1 é maior que 16 Inversdo
4 Qualquer Bit Ligado o valor da Masc/Val Fung 1 . Passar o valor com sinal oposto
Verificar para assegurar que pelo 11 Valor com sinal 1>=V para o bloco de funcéo.
menos um dos bits configurados Verificar para ver se o valorcom 17 Absoluto
naMasc/Val Fung 1 esteja sinal da Ent Fungdo 1 é maior ou Passar um valor positivo para o
configurado na Ent Fungéo 1. igual ao valor da Mésc/Val Fung 1. bloco de funcéo.
5 Qualquer Bit Desligado
Verificar para assegurar que pelo
menos um dos bits configurados
naMaésc/Val Fung 1 esteja limpo
na Ent Fungéo 1.
201 Numero do parametro 201

Ent Funcdo 2

Use Ent Fungédo 2 para fornecer entrada no bloco de fungéo
fornecido com o inversor 1336 IMPACT. Vocé pode escolher
entre avaliar a Ent Fung&o 2 ou passar o valor diretamente para

o0 bloco de funcao.

Para avaliar Ent Fungdo 2 é necessario usar também a Méasc/Val
Fung 2 (parametro 202) e Sel Aval Fung 2 (parametro 203).

Para passar o valor diretamente para o bloco de funcéo,

introduza o valor 0 na Sel Aval Fung 2.

1 Ent Fungéo 2 foi adicionada na Versao 2.xx.

Arquivo:grupo
Tipo de parametro
Converséo

Display

Valor minimo
Valor maximo

Configuracéo de fabrica

Aplica¢é@o:Funcéo Prog
destino vinculavel
1=1

Se Sel Aval Fung 2 (parametro 203) for 0 ou 6 — 11, ent&o:

+X

0
-32767
+32767

Se Sel Aval Fung 2 (parametro 203) for 1 -5, entdo:

Display

Configuracéo de fabrica

Valor minimo
Valor maximo

bits
00000000.00000000
00000000.00000000
11111111.11111111

Se Sel Aval Fung 2 (parametro 203) for 12 -15, entdo:

Display

Configuracéo de fabrica

Valor minimo
Valor maximo

65535
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202 Masc/Val Fung 2 1 Num_erq do parametro o i 202
Arquivo:grupo Aplica¢é@o:Funcéo Prog
Use Masc/Val Fung 2 para introduzir uma mascara ou valor a0 Tipo de parametro destino vinculavel
qual a Ent Fungéo 2 (parametro 201) serd comparada, de acordo Conversio 1=1
com o valor selecionado em Sel Aval Fung 1 (parametro 203). Se Sel Aval Fung 2 (parametro 203) for 0 ou 6 — 11, entéo:
1 Mésc/Val Fung 2 foi adicionada na Versao 2.xx. Display ) X
Configuracéo de fabrica -1
Valor minimo -32767
Valor maximo +32767
Se Sel Aval Fung 2 (parametro 203) for 1 -5, entdo:
Display bits
Configuracéo de fabrica 11111111.11111111
Valor minimo 00000000.00000000
Valor maximo 11111111.11111111
Se Sel Aval Fung 2 (parametro 203) for 12 -15, entdo:
Display X
Configuracéo de fabrica 65535
Valor minimo 0
Valor maximo 65535
203 Sel Aval Fung 2 1 Num_erq do parametro - i 203
Arquivo:grupo Aplicacao:Funcao Prog
Sel Aval Fung 2 permite selecionar como avaliar a Ent Fungdo 2 Tipo de parametro destino
(parametro 201). Display X
S ~ Configuragéo de fabrica 0
1 Sel AVal Fung 2 foi adicionada na Versao 2.xx. L
Valor minimo 0
Valor maximo 17
Conversao 1=1

Valor Descricao Valor
0 Nenhum 6
Passar o valor diretamente para o
bloco de funcéo.
1 Mascara 7
Mascarar bits especificos.
2 Todos Bits Ligados
Verificar para assegurar que todos 8
os bits configurados (ligados) na
Fung 2 Masc/Val (parametro 202)
estejam também configurados na
Ent Fung&o 2 (parametro 201). 9
3 Todos Bits Desligados
Verificar para assegurar que todos
os bits configurados na Masc/Val
Fung 2 estejam limpos na Ent 10
Fungéo 2.
4 Qualquer Bit Ligado
Verificar para assegurar que pelo
menos um dos bits configurados 11
na Masc/Val Fung 2 esteja
configurado na Ent Fungéo 2.
5 Qualquer Bit Desligado
Verificar para assegurar que pelo
menos um dos bits configurados
na Masc/Val Fung 2 esteja limpo
na Ent Fungéo 2.

Descrigao Valor Descri¢ao

1=V 12 Valor sem sinal I<V

Verificar para ver se Ent Fungéo 2 Verificar para ver se o valor sem
é igual a Masc/Val Fung 2. sinal da Ent Fung&o 2 € menor

| Ndo =V que o valor da Masc/Val Fung 2.
Verificar para ver se Ent Funggo 2 13 Valor sem sinal I<=V

néo é igual a Masc/Val Fung 2 . Verificar para ver se o valor sem
Valor com sinal I<V sinal da Ent Fungdo 2 é menor ou
Verificar para ver se o valor com igual ao valor da Masc/Val Fung 2.
sinal da Ent Fungdo 2 € menor 14 Valor sem sinal I>V

que o valor da Masc/Val Fung 2 . Verificar para ver se o valor sem
Valor com sinal I<=V sinal da Ent Fung&o 2 é maior que
Verificar para ver se o valor com o valor da Masc/Val Fung 2.

sinal da Ent Fung&o 2 é menor ou 15 Valor sem sinal I>=V

igual ao valor da Masc/Val Fung 2. Verificar para ver se o valor sem
Valor com sinal I>V sinal da Ent Fungdo 2 € maior ou
Verificar para ver se o valor com igual ao valor da Masc/Val Fung 2.
sinal da Ent Fungdo 2 é maior que 16 Inverséo

o valor da Masc/Val Fung 2. Passar o valor com sinal oposto
Valor com sinal I>=V para o bloco de funcao.

Verificar para ver se o valor com 17 Absoluto

sinal da Ent Fung&o 2 é maior ou

igual ao valor da Masc/Val Fung 2.

Passar um valor positivo para o
bloco de funcéo.

1336 IMPACT - 5.6 — Dezembro de 1999



Parametros 2-63
204 Ent Funco 3 1 Num_erq do parametro o i 204
Arquivo:grupo Aplica¢é@o:Funcéo Prog
Use Ent Fungdo 3 para fornecer entrada no bloco de fungéo Tipo de parametro destino vinculavel
fornecido com o inversor 1336 IMPACT. Vocé pode escolher Conversio 1=1
entre avaliar o valor de entrada ou passar o valor diretamente Se Sel Aval Fung 3 (parametro 206) for 0 ou 6 — 11, entdo:
para o bloco de fungéo. Display +x
Para avaliar Ent Fungdo 3¢ necessario usar também a Masc/Val Configuragéo de fabrica 0
Fung 3 (parametro 205) e Sel Aval Fung 3 (parametro 206). Valor minimo -32767
Para passar o valor diretamente para o bloco de fungéo, Valor maximo +32767
introduzir o valor 0 na Sel Aval Fung 3. Se Sel Aval Fung 3 (parametro 206) for 1 -5, ent&o:
~ S ~ Display bits
1 Ent Fungdo 3 foi adicionada na Versdo 2.xx. Configuracéo de fabrica 00000000.00000000
Valor minimo 00000000.00000000
Valor maximo 11111111.11111111
Se Sel Aval Fung 3 (parametro 206) for 12 -15, entdo:
Display X
Configuracéo de fabrica 0
Valor minimo 0
Valor maximo 65535
205 Masc/Val Func 3 1 Numero do parametro 205

Use Masc/Val Fung 3 para introduzir uma mascara ou valor ao
qual a Ent Fung¢édo 3 (parametro 204) sera comparada, de acordo
com o valor selecionado em Sel Aval Fung 3 (parametro 206).

1 Masc/Val Fung 3 foi adicionada na Versao 2.xx.

Arquivo:grupo
Tipo de parametro

Aplicacao:Funcao Prog
destino vinculavel

Converséo 1=1
Se Sel Aval Fung 3 (parametro 206) for 0 ou 6 — 11, entéo:

Display +X
Configuracéo de fabrica -1
Valor minimo -32767
Valor maximo +32767

Se Sel Aval Fung 3 (parametro 206) for 1 -5, entéo:

Display bits
Configuracéo de fabrica 11111111.11111111
Valor minimo 00000000.00000000
Valor maximo 11111111.11111111

Se Sel Aval Fung 3 (parametro 206) for 12 -15, entéo:

Display X
Configuracéo de fabrica 65535
Valor minimo 0
Valor maximo 65535
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2-64 Parametros

206 1 Nudmero do parametro 206
Sel Aval Fun(; 3 Arquivo:grupo Aplica¢é@o:Funcéo Prog
Sel Aval Fung 3 permite selecionar como avaliar a Ent Fung¢do 3 Tipo de parametro destino
(parametro 204). Display X

L ~ Configuracéo de fabrica 0
1 Sel Aval Fung 3 foi adicionada na Versao 2.xx. .
Valor minimo 0
Valor maximo 17
Conversao 1=1
Valor Descri¢ao Valor Descri¢ao Valor Descri¢ao
0 Nenhum 6 1=V 12 Valor sem sinal I<V
Passar o valor diretamente para o Verificar para ver se Ent Fungdo 3 Verificar para ver se o valor sem
bloco de fungao. € igual a Masc/Vval Fung 3. sinal da Ent Fung&o 3 é menor
1 Mascara 7 | Ndo =V que o valor da Masc/Val Fung 3.
Mascarar bits especificos. Verificar para ver se Ent Fungdo 3 13 Valor sem sinal <=V
2 Todos Bits Ligados ndo é igual & Masc/Val Fung 3 . Verificar para ver se o valor sem
Verificar para assegurar que todos 8 Valor com sinal I<V sinal da Ent Fung&o 3 € menor ou
os bits configurados (ligados) na Verificar para ver se o valor com igual ao valor da Masc/Val Fung 3.
Fung 3 Masc/Val (parametro 205) sinal da Ent Fung&o 3 é menor 14 Valor sem sinal 1>V
estejam também configurados na que o valor da Masc/Val Fung 3. Verificar para ver se o valor sem
Ent Fungéo 2 (parametro 204). 9 Valor com sinal 1<=V sinal da Ent Fung&o 3 € maior que
3 Todos Bits Desligados Verificar para ver se o valor com o valor da Masc/Val Fung 3 .
Verificar para assegurar que todos sinal da Ent Fungdo 3 € menor ou 15 Valor sem sinal I>=V
os bits configurados naMasc/Val igual ao valor da Mdsc/Val Fung 3. Verificar para ver se o valor sem
Fung 3 estejam limpos na Ent 10 Valor com sinal I>V sinal da Ent Funggo 3 é maior ou
Fungéo 3. Verificar para ver se o valor com igual ao valor da Mdsc/Val Fung 3.
4 Qualquer Bit Ligado sinal da Ent Fung&o 3 é maior que 16 Inverséo
Verificar para assegurar que pelo o valor da Masc/Val Fung 3. Passar o valor com sinal oposto
menos um dos bits configurados 11 Valor com sinal 1>=V para o bloco de funcéo.
na Masc/Val Fung 3 esteja Verificar para ver se o valorcom 17 Absoluto
configurado na Ent Fungéo 3. sinal da Ent Fungdo 3 é maior ou Passar um valor positivo para o
5 Qualquer Bit Desligado igual ao valor da Mésc/Val Fung 3. bloco de fungéo.
Verificar para assegurar que pelo
menos um dos bits configurados
na Masc/Val Fung 3 esteja limpo
na Ent Fungéo 3.
207 Numero do parametro 207

Ent Funcéo 4 1

Use Ent Fungédo 4 para fornecer entrada no bloco de fungéo
fornecido com o inversor 1336 IMPACT.

Para os blocos de fungéo da maquina de estados e atraso do
temporizador, a Ent Func&o 4 é usada para especificar a
guantidade de tempo ap6s a desativagao do temporizador a
entrada é recebida antes de desligar a saida do temporizador.
Quando utilizado para esses modos, o sinal de desativagéo do
temporizador deve estar presente pelo periodo especificado na
Ent Fungéo 4.

Para o bloco de fungéo do contador para cima/para baixo, a Ent
Funcgéo 4 especifica quanto deve ser adicionado ao valor
quando a Ent Fungdo 1 (parametro 198) indica a ocorréncia de
uma borda de subida.

Para o bloco da fungao multiplicar/dividir, a Ent Fungéo 4
especifica se a fungéo deve ser realizada em uma fungéo
percentual ou como uma fungdo matematica.

Para o bloco da fungéo escala, Ent Funcéo 4 é a palavra
superior do valor que vocé deseja utilizar como o valor minimo
ou maximo para a saida. A palavra inferior deste valor €
especificada na Ent Fungdo 5 (parametro 208).

1 Ent Fungdo 4 foi adicionada na Versao 2.xx.

Arquivo:grupo
Tipo de parametro
Converséo

Aplica¢é@o:Funcéo Prog
destino vinculavel
1=1

Se Sel Fungéo (parametro 212) for 0 -8, entéo:

Display

Configuracéo de fabrica
Valor minimo

Valor maximo

XXX, XX minutos
0,00 minutos
0,00 minutos

655,35 minutos

Se Sel Fungé&o (parametro 212) for 9 -12, entéo:

Display

Configuracéo de fabrica
Valor minimo

Valor maximo

Se Sel Funcéo (parametro 212) for 13, entéo:

Display

Configuracéo de fabrica
Valor minimo

Valor maximo

-32767
+32767
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Parametros 2-65
208 Ent FUH(}&O 5 1 Num_erq do parametro - ) 208
Arquivo:grupo Aplica¢é@o:Funcéo Prog

Use Ent Funggo 5 para fornecer entrada no bloco de fungéo Tipo de parametro destino vinculavel
fornecido com o inversor 1336 IMPACT. Converséo 1=1
Para os blocos de fungdo da maquina de estados e atraso do Se Sel Fungdo (parametro 212) for 0 -8, entdo:
temporizador, a Ent Fungdo 5 é usada para especificar a Display XXX, XX minutos
quantidade de tempo apos a ativagéo do temporizador a entrada  Configuracéo de fabrica 0,00 minutos
é recebida antes de ativar a saida do temporizador. Quando Valor minimo 0,00 minutos
utilizado para esses modos, o sinal de ativa¢@o do temporizador Valor maximo 655,35 minutos
deve estar presente pelo periodo especificado na Ent Fungdo 5. Se Sel Fungdo (parametro 212) for 9 -13, entdo:
Para o bloco de fungédo do contador para cima/para baixo, a Ent Display X
Fungdo 5 especifica quanto deve ser subtraido do valor quando Configuragéo de fabrica 0
a Ent Fungéo 2 (parametro 201) indica a ocorréncia de uma Valor minimo 0
borda de subida. Valor maximo 65535
Para o bloco da fungédo escala, Ent Func&o 5 é a palavra inferior
do valor que vocé deseja utilizar como o valor minimo ou
méaximo para a saida. A palavra superior deste valor é
especificada na Ent Fung¢éo 4 (parametro 207).
1 Ent Fungéo 5 foi adicionada na Versao 2.xx.

209 Ent FUI’I(;éO 6 1 Num_erq do parametro o i 209

Arquivo:grupo Aplicacao:Funcao Prog

Use Ent Fungdo 6 para fornecer entrada no bloco de fungéo Tipo de parametro destino vinculavel
fornecido com o inversor 1336 IMPACT. Conversao 1=1
Para o bloco de fungdo de atraso do temporizador, a Ent Fungdo Se Sel Fungdo (parametro 212) for 0 —10 ou 12, entéo:
6 especifica o valor a ser passado para a Saida Fungéo 1 Display bits
(parametro 213) quando a saida de atraso do temporizador for  Configuragéo de fabrica 00000000.00000000
verdadeira. Valor minimo 00000000.00000000
Para o bloco de funcdo da maquina de estados, a Ent Funcdo 6 Valor maximo 11111111.11111111
€ usada para a saida se a avaliagdo da Ent Fungdo 2 Se Sel Fungao (parametro 212) for 11, entdo:
(parametro 201) for falsa e a avaliagéo da Ent Fung&o 1 Display X
(parametro 198) e a funcdo de ativagéo do temporizador forem  Configuragio de fabrica 0
verdadeiras. Valor minimo 0
Para o bloco de fungéo do contador para cima/para baixo, a Ent Valor maximo 65535
Funcg&o 6 especifica se a saida é uma palavra dupla (se Ent Se Sel Fungédo (parametro 212) for 13, ent&o:
Fungéo 6 € verdadeira) ou uma palavra (se Ent Fungdo 6 é falsa). Display +X
Para o bloco da funcao escala, Ent Fungdo 6 é a palavra Configuragéo de fabrica 0
superior do valor que vocé deseja utilizar como o valor minimo ~ Valor minimo -32767
ou méaximo para a saida. A palavra inferior deste valor é Valor maximo +32767
especificada na Ent Func¢édo 7 (parametro 210).
1 Ent Fungéo 6 foi adicionada na Versao 2.xx.

210 Numero do parametro 210

Ent Fungdo 7

Use Ent Fungédo 7 para fornecer entrada no bloco de fungéo
fornecido com o inversor 1336 IMPACT.

Para o bloco de funcao de atraso do temporizador, a Ent Fungdo
7 especifica o valor a ser passado para a Saida Fungéo 1
(parametro 213) quando a avaliagéo de atraso do temporizador
for falsa.

Para o bloco de fungao da maquina de estados, a Ent Fungéo 7
€ usada para a saida se a avaliagdo da Ent Fungdo 2 (parametro
201) for verdadeira e a avaliagdo da Ent Funcdo 1 (parametro
198) e a fungéo de ativagao do temporizador forem falsas.

Para o bloco da fungéo escala, Ent Fungdo 7 é a palavra inferior
do valor que vocé deseja utilizar como o valor minimo ou
maximo para a saida. A palavra superior deste valor é
especificada na Ent Func¢éo 6 (parametro 209).

Para a fung&o do contador, Ent Fungdo 7 é usada para o valor
Limp Cnt. Por padrao, este valor é 0. Esse valor pode ser
alterado pelo usuario.

1 Ent Funggo 7 foi adicionada na Versao 2.xx.

Arquivo:grupo
Tipo de parametro

Aplicacao:Funcao Prog
destino vinculavel

Converséo 1=1
Se Sel Fungé&o (parametro 212) for 0 —-10, 12, entdo:

Display bits
Configuracéo de fabrica 00000000.00000000
Valor minimo 00000000.00000000

Valor maximo 11111111.11111111

Se Sel Fungéo (parametro 212) for 11

Display X
Configuracéo de fabrica 0
Valor minimo -32767
Valor maximo +32767
Se Sel Fungéo (parametro 212) for 13, entéo:

Display X
Configuracéo de fabrica 0
Valor minimo 0
Valor maximo 65535
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2-66 Parametros
211 Ent Funco 8 1 Num_erq do parametro o i 211
Arquivo:grupo Aplica¢é@o:Funcéo Prog
Use Ent Fungédo 8 para fornecer entrada no bloco de fungéo Tipo de parametro destino vinculavel
fornecido com o inversor 1336 IMPACT. Display bits
Para o bloco de fungdo da maquina de estados, a Ent Fungdo 8 Configuragéo de fabrica 00000000.00000000
é usada para a saida se a avaliagdo da Ent Fungdo 2 Valor minimo 00000000.00000000
(parametro 201) for verdadeira e a avaliagdo da Ent Fungdo 1 ~ Valor maximo 11111111.11111111
(parametro 198) e a fung&o de ativagdo do temporizador forem  Conversao 1=1
falsas.
1 Ent Fungéo 8foi adicionada na Versao 2.xx.
212 Sel Fun(;éo 1 Num_erq do parametro o i 212
Arquivo:grupo Aplicacao:Funcao Prog
Use Sel Fungéopara selecionar a fungéo que vocé gostaria que Tipo de parametro destino
o bloco de fungdes realizasse. Display X
1 Sel Fungéo foi adicionada na Verséo 2.xx. Conflgura.gao Rl 0
Valor minimo 0
Valor maximo 27
Converséo 1=1
Valor Descricao Valor Descricao Valor Descricao
0 Or Temp 10 Max/Min 20 Or And Adicionar
Tomar o OR da entrada 1 e Comparar entrada 1 com entrada Tomar o resultado da entrada 1
entrada 2 e usar o resultado para 2 e baseado na entrada 3, OR com a entrada 2 e AND com
a entrada do temporizador. produzir o valor que seja maior ou entrada 3. Em seguida, usar o
1 Nor Temp menor. resultado para a entrada de
Tomar o NOR da entrada 1 e 11 Contador adic/sub.
entrada 2 e usar o resultado para Contar para cima (entrada 1) ou 21 And Or Adicionar
a entrada do temporizador. para baixo (entrada 2). Tomar o resultado da entrada 1
2 And Temp 12 Mult/Div AND a entrada 2 e OR com
Tomar o AND da entrada 1 e Multiplicar entrada 1 e entrada 2 entrada 3. Em seguida, usar o
entrada 2 e usar o resultado para e depois dividir por entrada 3. resultado para a entrada de
a entrada do temporizador. 13 Escala adic/sub.
3 Nand Temp Graduar o valor da entrada 1de 22 Or Mult
Tomar o NAND da entrada 1 e uma faixa para outra. Tomaro OR daentrada 1e
entrada 2 e usar o resultado para 14 Histerese entrada 2 e usar o resultado para
a entrada do temporizador. Criar banda de histerese (En 4- a entrada de mult/div.
4 Or And Temp alta, En 5-baixa) para entrada 1. 23 Nor Mult
Tomar o resultado da entrada 1 15 Banda Tomar o NOR da entrada 1 e
OR com a entrada 2 e AND com Criar banda (En 4-alta, En 5- entrada 2 e usar o resultado para
entrada 3. Em seguida, usar o baixa) para entrada 1. a entrada de mult/div.
resultado para a entrada do 16 Or Adicionar 24 And Mult
temporizador. Tomar o OR da entrada 1 e Tomar o AND da entrada 1 e
5 And Or Temp entrada 2 e usar o resultado para entrada 2 e usar o resultado para
Tomar o resultado da entrada 1 a entrada de adic/sub. a entrada de mult/div.
AND a entrada 2 e OR com 17 Nor Adicionar 25 Nand Mult
entrada 3. Em seguida, usar o Tomar o NOR da entrada 1 e Tomar o NAND da entrada 2 e
resultado para a entrada do entrada 2 e usar o resultado para entrada 1 e usar o resultado para
temporizador. a entrada de adic/sub. a entrada de mult/div.
6 Tmp Or And 18 E Adicionar 26 Or And Mult
Usar entrada 1 para a entrada do Tomar 0 AND da entrada 1 e Tomar o resultado da entrada 1
temporizador e OR com entrada entrada 2 e usar o resultado para OR com a entrada 2 e AND com
2. Em seguida, AND com entrada a entrada de adic/sub. entrada 3. Em seguida, usar o
3. 19 Nand Adicionar resultado para a entrada de
7 Temp And Or Tomar o NAND da entrada 1 e mult/div.
Usar entrada 1 para a entrada do entrada 2 e usar o resultado para 27 And Or Mult
temporizador e AND com entrada a entrada de adic/sub. Tomar o resultado da entrada 1
2. Em seguida, OR com entrada AND a entrada 2 e OR com
3. entrada 3. Em seguida, usar o
8 StateMachine resultado para a entrada de
Mudar o valor de saida baseado mult/div.
no valor de entrada
1/temporizador e entrada 2.
9 Adic/Sub

Adicionar entrada 1 e entrada 2.
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Parametros 2-67
213 ‘ % 1 Nudmero do parametro 213
Saida Fungao 1 Arquivo:grupo Aplica¢é@o:Funcéo Prog
Use Saida Fungdo 1 para visualizar os resultados do bloco de  Tipo de parametro fonte
fungéo. Saida Fungédo 1 € um valor de palavra ou o byte superior Configuracéo de fabrica ndo aplicavel
de uma palavra dupla, dependendo do valor da Sel Fungdo Conversao 1=1
(parametro 212). Se Sel Fungéo (parametro 212) for 0 -8, entao:
1 Saida Fungéo 1 foi adicionada na Vers&o 2.xx. Display bits
Valor minimo 00000000.00000000
Valor maximo 11111111.11111111
Se Sel Fungé&o (parametro 212) for 9, 10, 12 ou 13, entéo:
Display +X
Valor minimo -32767
Valor maximo +32767
Se Sel Fungé&o (parametro 212) for 11, entao:
Display X
Valor minimo 0
Valor maximo 65535
214 ‘ X 1 Numero do parametro 214
Saida Fun(;ao 2 Arquivo:grupo Aplica¢é@o:Funcéo Prog
Use Saida Fung&o 2 para visualizar os resultados do bloco de  Tipo de parametro fonte
fungdo. Saida de Funcao 2 é o byte inferior de uma palavra Display X
dupla, Sel Fungdo (parametro 212) é 11, 12 ou 13. Configuragéo de fabrica nao aplicavel
P ~ S ~ Valor minimo 0
1 Saida Funcgéo 2 foi adicionada na Vers&o 2.xx. Ve [ 65535
Conversao 1=1
215 (e ‘ 1 Numero do parametro 215
Limite Min Vel Arquivo:grupo Controle:Limites de Controle
Use Limite Min Vel para especificar a velocidade minima na qual Tipo de parametro destino vinculavel
vocé deseja que o motor opere. Limite Min Vel cancela todas as Display X,X rpm
referéncias de velocidade a velocidades inferiores. Configuragéo de fabrica 0,0 rpm
1 Lim Min Velocidade foi adicionado na Versao 2.xx. Valor ml'n|_mo . A CAIl
Valor maximo velocidade basica do motor
Converséo 4096 = Velocidade Basica do Motor
216 Numero do parametro 216

Selecdo PMM !

Use Selecdo PMM para ativar o recurso de partida com impulso
ao operar no modo sem encoder. Isto permite ao modo sem
encoder reconectar em para um motor em rotag&o e reiniciar a
operagao.

Nota: O modo com Encoder sera reconectado
automaticamente e ndo usa o parametro Selecdo Partida PMM.

1 Selecdo PMM foi adicionada na Versao 3.xx.

Arquivo:grupo

Tipo de parametro
Display

Configuracéo de fabrica
Valor minimo

Valor maximo
Converséo

Display# Texto de Display  Descrigéo

0 Desativado Partida com impulso desativada
1 Ultima velocidade

2 Param velocidade

Aplicacao: Partida com Impulso
destino vinculavel
X

= N OO

Partida com impulso ativada — Iniciando busca a partir da Gltima velocidade conhecida
Partida com impulso ativada — Iniciando busca a partir da Velocidade PMM (parametro 217)
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2-68 Parametros
217 i 1 Nudmero do parametro 217
Velocidade PMM Arquivo:grupo Aplicacéo: Partida com Impulso
Use Velocidade PMM para estabelecer o ponto de partida no Tipo de parametro destino vinculavel
qual a busca de velocidade inicia. Este parametro esta ativo Display x,Xx RPM
somente ao operar em Sele¢do PMM modo 2 (Param Configurag&o de fabrica +velocidade béasica do motor rpm
Velocidade). Valor minimo Limite Velocidade Rev (Param 40)
Para maximizar o desempenho da nova conexdo, configure a  Valor maximo Limite Velocidade Frente (Param 41)
Velocidade PMM sempre um pouco acima da velocidade Converséao +4096 = Velocidade Basica do Motor
esperada de reconexdo do motor.
1 Velocidade PMM foi adicionada na Versao 3.xx.
218 Reservado Numero do parametro 218
) . ) Arquivo:grupo
Deixe este parametro configurado como 0. Tipo de parametro
Display
Configuracéo de fabrica
Valor minimo
Valor maximo
Converséo
219 1 Numero do parametro 219
Status Falha Energ Arquivo:grupo Monitoracdo: Status de Falha
Status Falha Energ indica uma condi¢éo de falha detectada Tipo de parametro fonte
durante a energizacao ou reset do inversor. Quando um bit for  Display Bits
“1”, a condicdo sera verdadeira; caso contrario, a condi¢cdo sera Configuragéo de fabrica 0000 0000 0000 0000
falsa. Valor minimo 0000 0000 0000 0000
1 Status Falha Energ foi adicionado na Verséo 3.xx. Ve ma3<|mo 1111 1111 1111 1{11
Converséo 1=1
Bit Condigéo Bit Condigdo Bit Condigéo
0 CP EPROM 6 Reservado 12 VP MBI
1 CP Int RAM 7 Reservado 13 Reservado
2 CP Ext RAM 8 VP EPROM 14 EE Checksum
3 CP Stack Ram 9 CP Int Ram 15 EE RIW
4 VP MBI 10 CP Ext Ram
5 Reservado 11 CP Stack RAM
220 5 FO | Ndmero do parametro 220
Status Falha Nao Conflg' Arquivo:grupo Monitoracao: Status de Falha
Status Falha N&do Config. indica que uma condicdo de falhano  Tipo de parametro fonte
inversor NAO PODE ser configurada como uma adverténcia. Display Bits

Quando um bit for “1”, a condicdo sera verdadeira; caso
contrério, a condicéo sera falsa. Bits 0 — 3 sdo detectados pelo
hardware. Bits 4 -15 s&o detectados pelo software.

Configuracéo de fabrica
Valor minimo
Valor maximo

1 Status Falha N&do Config. foi adicionado na Versao 3.xx. Conversdo

Bit Condicao Bit Condicéo Bit
0 Sobretensao Barramento 6 Dif Tipo Inv 12
1 Trans Desat 7 Tipo Inv Il 13
2 Falha de Aterramento. 8 CP Handshake 14
3 I0C 9 Sobrevel Abs 15
4 VP Handshake 10 Tol +/- 15v

5 Dif SW Ver 11 Auto/Diag

0000 0000 0000 0000
0000 0000 0000 0000
1111 1111 1121 1111
1=1

Condicao

Inv Temp Trp
Task Overrun
Il Interrupt
Intervalo Modo
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Parametros 2-69

221 1 NUmero do parametro 221
Status de Falha 1 Arquivo:grupo Monitoracdo: Status de Falha
Status de Falha 1 indica as condi¢des de falha que foram Tipo de parametro fonte
configuradas para serem relatadas como condi¢des de falha do  Display Bits
inversor. Cada bit de configuragéo corresponde as definicbes de Configuragéo de fabrica 0000 0000 0000 0000
bit da Selecdo Falha 1 (parametro 20) e Selecdo Falha 2 Valor minimo 0000 0000 0000 0000
(parametro 22). Quando um bit for “1”, a condicdo sera Valor maximo 1111 1111 11212 1111
verdadeira; caso contrario, a condigao sera falsa. Conversio 1=1

1 Status de Falha Ifoi adicionado na Versao 3.xx.

Bit Condicao Bit Condicéo Bit Condicao
0 Tempo de Percurso 6 Reservado 12 Intervalo SP 4
1 Tempo Pré-carga 7 Reservado 13 Intervalo SP 5
2 Queda de Barramento 8 Entrada mA 14 Intervalo SP 6
3 Subtensdo de Barramento 9 Intervalo SP 1 15 Erro de SP
4 Ciclos de Barramento>5 10 Intervalo SP 2
5 Circuito Aberto 11 Intervalo SP 3

222 1 Ndmero do parametro 222

Status de Falha 2 Arquivo:grupo Monitoracdo: Status de Falha

Status de Falha 2 indica as condi¢des de falha que foram Tipo de parametro fonte
configuradas para serem relatadas como condig6es de falha Display Bits
do inversor. Cada bit de configuragdo corresponde as definicdes Configuragéo de fabrica 0000 0000 0000 0000
de bit da Selecdo Falha 1 (parametro 20) e Selecdo Falha 2 Valor minimo 0000 0000 0000 0000
(parametro 22). Quando um bit for “1”, a condigdo sera Valor maximo 1111 1111 11212 1111
verdadeira; caso contrario, a condigao sera falsa. Conversao 1=1

1 Status de Falha 2foi adicionado na Versao 3.xx.

Bit Condicao Bit Condicéo Bit Condicao
0 Perda Fdbk Veloc 6 Ent Falha Ext 12 Reservado
1 SobretempConv Pnd 7 Reservado 13 SobrecConv Pend
2 Reservado 8 Reservado 14 Reservado
3 SobrecMtr Pend 9 Limite Parametro 15 Disparo SobrecConv
4 Disparo SobrecMtr 10 Limite Matematico
5 Travamento Mtr 11 Reservado

223 status de Adverténcia 1 1 Namero do parametro 223

Arquivo:grupo Monitoracdo: Status de Falha

Status de Adverténcia 1 indica as condigdes de adverténcia que Tipo de parametro fonte
foram configuradas para serem relatadas como condi¢cBes de Display Bits
adverténcia do inversor. Cada bit de configurag&o corresponde  Configuragéo de fabrica 0000 0000 0000 0000
as defini¢cbes de bit da Selecdo de Adverténcia 1 (parametro 21) Valor minimo 0000 0000 0000 0000
e Selecdo de Adverténcia 2 (parametro 23). Quando um bit for  Valor maximo 1111 1111 1111 1111
“1", a condicéo sera verdadeira; caso contrario, a condicdo serd Conversdo 1=1
falsa.

1 Status de Adverténcia Ifoi adicionado na Versao 3.xx.

Bit Condicao Bit Condicao Bit Condicao

0 Tempo de Percurso 6 Reservado 12 Intervalo SP 4
1 Tempo Pré-carga 7 Reservado 13 Intervalo SP 5
2 Queda de Barramento 8 Entrada mA 14 Intervalo SP 6
3 Subtenséo de Barramento 9 Intervalo SP 1 15 Erro de SP

4 Ciclos de Barramento>5 10 Intervalo SP 2

5 Circuito Aberto 11 Intervalo SP 3
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Parametros

224 status de Adverténcia 2 1 humero do parametro a2d
Arquivo:grupo Monitoracdo: Status de Falha
Status de Adverténcia 2 indica as condi¢des de adverténcia que Tipo de parametro fonte
foram configuradas para serem relatadas como condi¢Bes de Display Bits
adverténcia do inversor. Cada bit de configuragéo corresponde  Configuragéo de fabrica 0000 0000 0000 0000
as definicbes de bit da Selecdo de Adverténcia 1 (parametro 21) Valor minimo 0000 0000 0000 0000
e Selecdo de Adverténcia 2 (parametro 23). Quando um bit for  Valor maximo 1111 1111 1111 1111
“1", a condicéo sera verdadeira; caso contrario, a condi¢do serd Conversdo 1=1
falsa.
1 Status de Adverténcia Zfoi adicionado na Versao 3.xx.
Bit Condigdo Bit Condigdo Bit Condicao
0 Perda Fdbk Veloc 6 Ent Falha Ext 12 Reservado
1 Sobretemp Conv 7 Reservado 13 SobrecConv Pend
2 Reservado 8 Reservado 14 Reservado
3 SobrecMtr Pend 9 Limite Parametro 15 Sobrec Conv
4 Disparo SobrecMtr 10 Limite Matematico
5 Travamento Mtr 2 11 Reservado
225 ¢ 1 Nimero do parametro 225
Saida Reg Veloc Arquivo:grupo Monitoracéo: Stat Inversor/Conversor
Saida Reg Veloc indica o valor de referéncia de torque que Tipo de parametro fonte
aparece na saida do Regulador Pl de Velocidade. E a entrada  Display XXX %
para a selecdo de torque e € utilizada como o valor referéncia de Configuragéo de fabrica +0,0%
torque do inversor quando a Sel Modo Veloc/Torq Valor minimo -300,0%
(parametro 68) for configurada em 2. Valor méaximo +300,0%
1 Saida Reg Veloc foi adicionada na Versao 3.xx. Conversdo 4096 = 100 Iq motord
226 Erro Veloc 1 Numero do parametro 226
Arquivo:grupo Monitoracéo: Stat Inversor/Conversor
Erro Veloc contém um valor que é a diferenga entre a porgao Tipo de parametro fonte
inteira do nimero da entrada de referéncia do regulador de Display EX,XX rpm
velocidade e realimentacéo da velocidade. Configuragéo de fabrica +0,0 rpm
1 Erro Veloc foi adicionado na Versao 3.xx. Valor m|'n|_mo 8x veloc!dade b('f\s!ca
Valor maximo +8 x velocidade basica
Converséo 4096 = Velocidade Béasica do Motor
227 : 1 Numero do parametro 227
Baixo Fdbk Pos Enc Arquivo:grupo Monitoracéo: Status do Motor
Baixo Fdbk Pos Enc indica a parte da palavra INFERIOR de um  Tipo de parametro fonte
acumulador de pulso do encoder de 32 bits. Cada borda da Display X
quadratura do encoder sera contada, resultando em uma Configuracéo de fabrica 0
multiplicagéo 4X. Como resultado, este parametro sera Valor minimo 0
graduado de tal forma que a mudanca de posi¢éo por revolu¢do Valor maximo 65535
do motor sera igual a 4 vezes o PPR do encoder. Conversio 1=1
1 Baixo Fdbk Pos Encfoi adicionado na Versao 3.xx.
228 1 Nimero do parametro 228
Alto Fdbk Pos Enc Arquivo:grupo Monitoracdo: Status do Motor
Alto Fdbk Pos Enc indica a parte da palavra SUPERIOR de um  Tipo de parametro fonte
acumulador de pulso do encoder de 32 bits que foi descritano  Display X
parametro anterior. Esta palavra mudara aproximadamente em 1 Configuragéo de fabrica 0
contagem para cada mudancga na contagem baixa 65.536 4x Valor minimo 0
pulsos do encoder. Valor maximo 65535
Conversao 1=1

1 Alto Fdbk Pos Encfoi adicionado na Versao 3.xx.
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229 s 1 Numero do parametro 229
Ref Torque Inicial Arquivo:grupo Monitoracéo: Status do Motor
Ref Torque Intindica o valor de referéncia de torque presente na Tipo de parametro fonte
saida do limitador de torque. Display +X,X%
g = - . 0,
1 Ref Torque Intfoi adicionada na Verséo 3.xx. S;Ir;f:g#;’si?ﬁlg de fabrica 800802
Valor maximo +800%
Converséao 4096 = Torque Nominal
230 Offset Iq 1 Num_erq do parametro 230
Arquivo:grupo nenhum
Offset IQ contém o offset LEM U necessario para cancelar o erro  Tipo de parametro destino vinculavel
de corrente (nenhum fluxo de corrente no motor). Este offseté  Display +X
configurado automaticamente executando-se os diagndsticos do Configuragéo de fabrica 0
transistor. Valor minimo -100
s = Valor maximo +100
1 Offset Iq foi adicionado na Versao 3.xx. Conversio 1=1
231 Offset Id 1 Numgrq do parametro 231
Arquivo:grupo nenhum
Offset Id contém o offset LEM W necessario para cancelar o erro Tipo de parametro destino vinculavel
de corrente (nenhum fluxo de corrente no motor). Este offset €  Display X
configurado automaticamente executando-se os diagndsticos do  Configuracgéo de fabrica 0
transistor. Valor minimo -100
A +
1 Offset Id foi adicionado na Versdo 3.xx. \C/il':)\l;er?;;(émo 11_02
232 Ent FUI’I(;éO 9 1 Num_erq do parametro - ) 232
Arquivo:grupo Aplicacao: Fungéo Prog
Use Ent Fung&o 9 para fornecer entrada ao bloco de fungéo Tipo de parametro fonte
fornecido com o inversor 1336 IMPACT. Display X
1 Ent Fungéo 9 foi adicionada na Verséo 3.xx. \C/ngrl%];;?g de fabrica -3276(7)
Valor maximo +32767
Converséo 1=1
233 Ent FUI’I(;éO 10 1 Num_erq do parametro - ) 233
Arquivo:grupo Aplicacao: Fungéo Prog
Use Ent Funggo 10 para fornecer entrada no bloco de fungéo Tipo de parametro fonte
fornecido com o inversor 1336 IMPACT. Display X
1 Ent Fungdo 10 foi adicionada na Versao 3.xx. \Clglgf:%];;?:g de fabrica -3276(7)
Valor maximo +32767
Converséo 1=1
234 0 5 1 NGmero do parametro 234
% Tensao do Motor Arquivo:grupo Monitor:Status do Motor
Use % Tens&o do Motor para visualizar a percentagem do valor - Tipo de parametro fonte
RMS fundamental verdadeiro de linha-a-linha da tenséo do Display X,X%
motor. E feita uma média dos dados e eles séo atualizados a Configuragéo de fabrica NA
cada 50 milisegundos. Valor minimo 0%
Valor maximo 800%

1 Tens&o do Motor foi adicionada na Versao 3.xx.

Converséao

4096 = tensao do motor
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235 Ativar Perfil NUmero do parametro 235
. L . . Arquivo:grupo Comando de Perfil
Ativar Perfil € a palavra de comando para o perfil de velocidade. Tipo de parametro Configuracio
Bit 0 — Configure a posi¢ao inicial e deve ser configurado em 1 Display Bits
para que o perfil opere. Configuragéo de fabrica 0
Bit 1 — Deve ser configurado para executar a seqiiéncia do perfil Valor minimo 0000hex
de velocidade que é programada. Valor maximo FFFFhex
Bit 2 — Quando configurado em 1, faz com que a transi¢cdo de um Conversao
passo etapa seja ignorada.
Bit 3 — E usado com os passos seqiiénciais do encoder e evita
que a velocidade caia para zero ao final de cada passo.
Bits 4-7 - Reservados
236 Status de Perfil Nudmero do parametro 236
o . . Arquivo:grupo Comando de Perfil
O Status de Perfil indica o estado da rotina de perfil. Tipo de parametro Configuracao
Bits 0-4 — Indicam o valor binério do passo ativo, 1-16. Display Bits
Bit 5 — Ativado quando configurado em 1. Configuragéo de fabrica 0
Bit 6 — Executa sequéncia quando configurado em 1. Este bit é Valor minimo 0000hex
limpo apés a concluséo da sequéncia. Valor maximo FFFFhex
Bit 7 — A espera é ativada quando configurado em 1. Converséo
Bit 8 — Modo Enc Vel Blend selecionado quando configurado
em 1.
237 Erro Ganho Ajuste NUmero do parametro 237
) ) ) Arquivo:grupo Comando de Perfil
(_Zo_nﬂgura 0 ganho para o gontrole do perfil de velocuiade no Tipo de parametro Configuracio
limite de 1,,0 —16,0. Ao enviar valores por uma conexao de rede, Display x.x unidades
aescala €128 =1,0. Configuracéo de fabrica 2
Valor minimo 0,5
Valor maximo 16,0
Converséo 128=1,0
238 Sel Acdo Fin Nudmero do parametro 238
. . ) Arquivo:grupo Ac0es Finais de Perfil
(e} pffrAam_etro 238 pod? sef usa_do para selecionar como o final da Tipo de parametro Configuracao
sequéncia de execugdo é realizado. Display %
0 = Parar Configurag&o de fabrica 0
1 = Ir para Passo, usa P240 para determinar a etapa a qual Valor minimo 0
deve-se proceder quando o fim for alcangado. Valor maximo 3
2 = Entrada TB3, usa 0 P241 para selecionar qual terminal TB3 Conversao
sera usado.
3 = Comparar, usa P242 como um valor comparativo.
4 = Inicio Encoder, vai para a posicao inicial determinada quando
a fungéo é ativada.
239 Veloc Agé_o Fin NUmero do parametro 239
. . ) Lo Arquivo:grupo Ac0es Finais de Perfil
O parametro 239 configura a velocidade para a acgéo final. Tipo de parametro Configuracio
4096 = Velocidade Bésica Display +/- X,X rpm
Configuracéo de fabrica +0,0 rpm

Valor minimo
Valor maximo
Converséao

-8 x velocidade basica
+8 x velocidade basica
4096 = velocidade basica
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240 Fim Agéo Ir Para NUmero do parametro 240
. . 3 Arquivo:grupo Ac0es Finais de Perfil
O parametro 240 configura a etapa para qual se procedera Tipo de parametro Configuracio
quando P238 =1 Display x Etapa#
Configuracéo de fabrica 1
Valor minimo 0
Valor maximo 16
Converséo
241 Fin Ent Acdo Nudmero do parametro 241
. . . Arquivo:grupo Ac0es Finais de Perfil
O parametro 241 seleciona o terminal TB3 usado quando Tipo de parametro Configuracao
P238 =2 Display X
0=TB3-19 Configurag&o de fabrica 0
1=TB3-22 Valor minimo 0
2 = TB3-23 Valor maximo 5
3 =TB3-26 Converséo
4 =TB3-27
5=TB3-28
6 = Reservado
242 Comp Agé_o Fin NUmero do parametro 242
. . Arquivo:grupo Ac0es Finais de Perfil
O parametro 242 configura o valor usado quando P238 = 3 Tipo de parametro Configuracio
Display X
Configuracéo de fabrica 1
Valor minimo 1
Valor maximo 296
Converséo
243 Valor Acdo Final Nudmero do parametro 243
R B o B . Arquivo:grupo Ac0es Finais de Perfil
9 paramet"ro 243 ¢ usado quando a agéo final € configurada em Tipo de parametro Configuracao
comparar Display 7
Configuracéo de fabrica 0
Valor minimo -32767
Valor maximo 32767
Converséo
244 Tolerancia Valor Numero do parametro 244
. ; o ; . Arquivo:grupo Controles de Perfil
S) paramet"ro 243 é usado quando a ag&o final € configurada em Tipo de parametro Configuracao
comparar Display x Pulsos Encoder
Configuracéo de fabrica 20
Valor minimo -32767
Valor maximo 32767
Conversao
245 Contagem por Unidade Numero do parametro 245
. , ) Arquivo:grupo Controles de Perfil
O parametro 245 é configurado em 4 vezes o PPR do encoder. Tipo de parametro Configuracao
(Escala 10 = 1,0) Display x. Pulsos do Encoder
Configuracéo de fabrica 4096
Valor minimo 1
Valor maximo 32767

Converséao

Pulso enconder/4
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246 Unidades de Deslocamento Numero do parametro 246
R ; R . R Arquivo:grupo Comando de Perfil
O parametro 246 € um parametro 9e ‘{§|Fu_ra"somente e |é o valor Tipo de parametro Configuracio
de deslocamento a partir da posic¢ao “inicial”. Display x.x unidades
Configuracéo de fabrica 4096
Valor minimo -3276,7
Valor maximo 3276,7
Converséo 10 = 1 unidade
247 Perfil LSW CMD Nudmero do parametro 247
R , . . . . Arquivo:grupo Comando de Perfil
O pararpetro 245éa palavra inferior da referéncia de veloc!dade Tipo de parametro Configuracao
de 32 bits. Ele deve estar vinculado ao P28 [Frac Ref Velocidade Display +- XX rpm
1. Configuracéo de fabrica +0,0 rpm
Valor minimo -8 x velocidade basica
Valor maximo +8 x velocidade basica
Converséo 4096 = Velocidade Béasica do Motor
248 Perfil MSW CMD Ndmero do parametro 248
. , ) . Arquivo:grupo Comando de Perfil
0 par_ametro 248 e_a palavra superior (_ja referéncia de Tipo de parametro Configuracao
veIOC|_dade de 32 bits. Ele deve estar vinculado ao P22 [Ref Display +- XX rpm
Velocidade 1]. Configuracéo de fabrica +0,0 rpm
Valor minimo -8 x velocidade basica
Valor maximo +8 x velocidade basica
Converséo 4096 = Velocidade Basica do Motor
249 Velocidade Passo 1 NUmero do parametro 249
. ) Arquivo:grupo Dados de Testes de Perfil
O parametro 249 conf!gura o] \{al_or de rpm para este passo. Tipo de parametro Configuracao
(Escala: 4096 = Velocidade Bésica) Display +- XX rpm
Configuracéo de fabrica +0,0 rpm
Valor minimo -8 x velocidade basica
Valor maximo +8 x velocidade basica
Converséo 4096 = Velocidade Basica do Motor
250 Valor Passo 1 Numero do parametro 250
. ) Arquivo:grupo Dados de Testes de Perfil
O parametro 250 configura o tempo em segundos para 0s Tipo de parametro Configuracio
passos de tempo, as contagens em unidades para os passos do Display XS, X, XX unidades
encoder, e a entrada de TB3 a disparar para passos de Entrada Configurago de fabrica 0.0,0,0,0
de TB. Escala: Valor minimo 0,0, 0, 0,0
Passo Tempo: 10 x valor desejado (10 = 0,1 s) Valor maximo 3276,7, 5, 3276,7
Passo Encoder: 1 = 1 revolugao Conversao 0=1,0 s, x TBib, 10 = 1 unidade

Passo Entrada TB: depende da [Sel Modo Op¢éao L]
251 Tipo Passo 1 Numero do parametro 251
. ) . Arquivo:grupo Dados de Testes de Perfil
O parametro 251 seleciona o tipo de passo a ser usado Tipo de parametro Configuracio
0 = N&o Usado (isso forga uma Agéo Final) Display X
1 = Passo Tempo, operar na velocidade indicada em P249 para Configuracéo de fabrica 0
o tempo em P250. Valor minimo 0
Valor maximo 3

2 = Passo Entrada TB3, operar na velocidade indicada em P249
até que essa entrada se torne verdadeira.

3 =Passo Encoder, operar na velocidade indicada em P249 para
contagens em P250.

Converséao
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252 Velocidade Passo 2 Numero do parametro 252
. . Arquivo:grupo Dados de Testes de Perfil
O parametro 252 conf!gura 0 \{al_or de rpm para este passo. Tipo de parametro Configuracio
(Escala: 4096 = Velocidade Basica) Display +- XX rpm
Configuracéo de fabrica +0,0 rpm
Valor minimo -8 x velocidade bésica
Valor maximo +8 x velocidade basica
Converséo 4096 = Velocidade Basica do Motor
253 Valor Passo 2 Nudmero do parametro 253
. ) Arquivo:grupo Dados de Testes de Perfil
O parametro 253 configura o tempo em segundos para 0s Tipo de parametro Configuracao
passos de tempo, as contagens em unidades para o0s passos do Display XXS, X, X.X unidades
encoder, e a entrada de TB3 a disparar para passos de Entrada Configuracao de fabrica 0,0, 0,00
de TB. Escala: Valor minimo 0,0, 0, 0,0
Passo Tempo: 10 x valor desejado (10 = 0,1 s) Valor maximo 3276,7, 5, 3276,7
Passo Encoder: 1 = 1 revolugéo Conversdo 0=1,0 s, x TBib, 10 = 1 unidade
Passo Entrada TB: depende da [Sel Modo Op¢éo L]
254 Tipo Passo 2 NUmero do parametro 254
. ) . Arquivo:grupo Dados de Testes de Perfil
O parametro 251 seleciona o tipo de passo a ser usado Tipo de parametro Configuracio
0 = N&o Usado (isso forca uma Acéo Final) Display X
1 = Passo Tempo, operar na velocidade indicada em P252 para Configuragéo de fabrica 0
0 tempo em P253. Valor minimo 0
2 = Passo Entrada TB3, operar na velocidade indicada em P252 Valor maximo 3
até que essa entrada se torne verdadeira. Converséo
3 =Passo Encoder, operar na velocidade indicada em P252 para
contagens em P253.
255 Velocidade Passo 3 Numero do parametro 255
. ) Arquivo:grupo Dados de Testes de Perfil
O parametro 255 conf!gura o} \{a!or de rpm para este passo. Tipo de parametro Configuragéo
(Escala: 4096 = Velocidade Basica) Display +- XX rpm
Configuracéo de fabrica +0,0 rpm
Valor minimo -8 x velocidade bésica
Valor maximo +8 x velocidade basica
Converséo 4096 = Velocidade Basica do Motor
256 Valor Passo 3 Numero do parametro 256
. ) Arquivo:grupo Dados de Testes de Perfil
O parametro 256 configura o tempo em segundos para 0s Tipo de parametro Configuracio
passos de tempo, as contagens em unidades para os passos do Display XS, X, XX unidades
encoder, e a entrada de TB3 a disparar para passos de Entrada Configuracao de fabrica 0,0, 0,00
de TB. Escala: Valor minimo 0,0, 0, 0,0
Passo Tempo: 10 x valor desejado (10 = 0,1 s) Valor maximo 3276,7, 5, 3276,7
Passo Encoder: 1 = 1 revolugdo Convers&o 0=1,0 s, x TBib, 10 = 1 unidade
Passo Entrada TB: depende da [Sel Modo Op¢éao L]
257 Tipo Passo 3 Numero do parametro 257
. ) . Arquivo:grupo Dados de Testes de Perfil
O parametro 257 seleciona o tipo de passo a ser usado Tipo de parametro Configuragéo
0 = Né&o Usado (isso forca uma Agéo Final) Display X
1 = Passo Tempo, operar na velocidade indicada em P255 para Configuragio de fabrica 0
0 tempo em P256. Valor minimo 0
2 = Passo Entrada TB3, operar na velocidade indicada em P255 Valor maximo 3
até que essa entrada se torne verdadeira. Converséao

3 =Passo Encoder, operar na velocidade indicada em P255 para
contagens em P256.
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258 Velocidade Passo 4 Numero do parametro 258
. . Arquivo:grupo Dados de Testes de Perfil
O parametro 258 conf!gura 0 \{al_or de rpm para este passo. Tipo de parametro Configuracio
(Escala: 4096 = Velocidade Basica) Display +- XX rpm
Configuracéo de fabrica +0,0 rpm
Valor minimo -8 x velocidade bésica
Valor maximo +8 x velocidade basica
Converséo 4096 = Velocidade Béasica do Motor
259 Valor Passo 4 Nudmero do parametro 259
. ) Arquivo:grupo Dados de Testes de Perfil
O parametro 259 configura o tempo em segundos para 0s Tipo de parametro Configuracao
passos de tempo, as contagens em unidades para o0s passos do Display XXS, X, X.X unidades
encoder, e a entrada de TB3 a disparar para passos de Entrada Configuracao de fabrica 0,0, 0,00
de TB. Escala: Valor minimo 0,0, 0, 0,0
Passo Tempo: 10 x valor desejado (10 = 0,1 s) Valor maximo 3276,7, 5, 3276,7
Passo Encoder: 1 = 1 revolugéo Conversdo 0=1,0 s, x TBib, 10 = 1 unidade
Passo Entrada TB: depende da [Sel Modo Opc¢éo L]
260 Tipo Passo 4 Nudmero do parametro 260
. ) . Arquivo:grupo Dados de Testes de Perfil
O parametro 260 seleciona o tipo de passo a ser usado Tipo de parametro Configuracao
0 = Nao Usado (isso for¢a uma Acéo Final) Display X
1 = Passo Tempo, operar na velocidade indicada em P258 para Configuracéo de fabrica 0
o0 tempo em P259. Valor minimo 0
2 = Passo Entrada TB3, operar na velocidade indicada em P258 Valor maximo 3
até que essa entrada se torne verdadeira. Converséo
3 =Passo Encoder, operar na velocidade indicada em P258 para
contagens em P259.
261 Velocidade Passo 5 Numero do parametro 261
. . Arquivo:grupo Dados de Testes de Perfil
O parametro 261 conf!gura 0 \{al_or de rpm para este passo. Tipo de parametro Configuracio
(Escala: 4096 = Velocidade Basica) Display +- XX rpm
Configuracéo de fabrica +0,0 rpm
Valor minimo -8 x velocidade bésica
Valor maximo +8 x velocidade basica
Converséo 4096 = Velocidade Béasica do Motor
262 Valor Passo 5 Nudmero do parametro 262
. ) Arquivo:grupo Dados de Testes de Perfil
O parametro 262 configura o tempo em segundos para 0s Tipo de parametro Configuracao
passos de tempo, as contagens em unidades para o0s passos do Display XXS, X, X.X unidades
encoder, e a entrada de TB3 a disparar para passos de Entrada Configuracao de fabrica 0,0, 0,00
de TB. Escala: Valor minimo 0,0, 0, 0,0
Passo Tempo: 10 x valor desejado (10 = 0,1 s) Valor maximo 3276,7, 5, 3276,7
Passo Encoder: 1 = 1 revolugdo Convers&o 0=1,0 s, x TBib, 10 = 1 unidade
Passo Entrada TB: depende da [Sel Modo Op¢éo L]
263 Tipo Passo 5 NUmero do parametro 263
. ) . Arquivo:grupo Dados de Testes de Perfil
O parametro 263 seleciona o tipo de passo a ser usado Tipo de parametro Configuracio
0 = N&o Usado (isso forga uma Agéo Final) Display X
1 = Passo Tempo, operar na velocidade indicada em P262 para Configuragéo de fabrica 0
0 tempo em P262. Valor minimo 0
2 = Passo Entrada TB3, operar na velocidade indicada em P261 Valor maximo 3

até que essa entrada se torne verdadeira.
3 =Passo Encoder, operar na velocidade indicada em P261 para

contagens em P262.

Converséao
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264 Velocidade Passo 6 Numero do parametro 264
. . Arquivo:grupo Dados de Testes de Perfil
O parametro 264 conf!gura 0 \{al_or de rpm para este passo. Tipo de parametro Configuracio
(Escala: 4096 = Velocidade Basica) Display +- XX rpm
Configuracéo de fabrica +0,0 rpm
Valor minimo -8 x velocidade bésica
Valor maximo +8 x velocidade basica
Converséo 4096 = Velocidade Basica do Motor
265 Valor Passo 6 Nudmero do parametro 265
. ) Arquivo:grupo Dados de Testes de Perfil
O parametro 265 configura o tempo em segundos para 0s Tipo de parametro Configuracao
passos de tempo, as contagens em unidades para o0s passos do Display X XS, X, X.X unidades
encoder, e a entrada de TB3 a disparar para passos de Entrada Configuracao de fabrica 0,0, 0,00
de TB. Escala: Valor minimo 0,0, 0, 0,0
Passo Tempo: 10 x valor desejado (10 = 0,1 s) Valor maximo 3276,7, 5, 3276,7
Passo Encoder: 1 = 1 revolugéo Conversdo 0=1,0 s, x TBib, 10 = 1 unidade
Passo Entrada TB: depende da [Sel Modo Op¢éo L]
266 Tipo Passo 6 NUmero do parametro 266
. ) . Arquivo:grupo Dados de Testes de Perfil
O parametro 266 seleciona o tipo de passo a ser usado Tipo de parametro Configuracio
0 = N&o Usado (isso forca uma Acéo Final) Display X
1 = Passo Tempo, operar na velocidade indicada em P264 para Configuragéo de fabrica 0
0 tempo em P265. Valor minimo 0
2 = Passo Entrada TB3, operar na velocidade indicada em P264 Valor maximo 3
até que essa entrada se torne verdadeira. Converséo
3 =Passo Encoder, operar na velocidade indicada em P264 para
contagens em P265.
267 Velocidade Passo 7 Numero do parametro 267
. ) Arquivo:grupo Dados de Testes de Perfil
O parametro 267 conf!gura o} \{a!or de rpm para este passo. Tipo de parametro Configuragéo
(Escala: 4096 = Velocidade Basica) Display +- XX rpm
Configuracéo de fabrica +0,0 rpm
Valor minimo -8 x velocidade bésica
Valor maximo +8 x velocidade basica
Converséo 4096 = Velocidade Basica do Motor
268 Valor Passo 7 Numero do parametro 268
. ) Arquivo:grupo Dados de Testes de Perfil
O parametro 268 configura o tempo em segundos para 0s Tipo de parametro Configuracio
passos de tempo, as contagens em unidades para os passos do Display XS, X, XX unidades
encoder, e a entrada de TB3 a disparar para passos de Entrada Configuracao de fabrica 0,0, 0,00
de TB. Escala: Valor minimo 0,0, 0, 0,0
Passo Tempo: 10 x valor desejado (10 = 0,1 s) Valor maximo 3276,7, 5, 3276,7
Passo Encoder: 1 = 1 revolugdo Convers&o 0=1,0 s, x TBib, 10 = 1 unidade
Passo Entrada TB: depende da [Sel Modo Op¢éao L]
269 Tipo Passo 7 Numero do parametro 269
. ) . Arquivo:grupo Dados de Testes de Perfil
O parametro 269 seleciona o tipo de passo a ser usado Tipo de parametro Configuragéo
0 = Né&o Usado (isso forca uma Agéo Final) Display X
1 = Passo Tempo, operar na velocidade indicada em P267 para Configuragio de fabrica 0
0 tempo em P268. Valor minimo 0
2 = Passo Entrada TB3, operar na velocidade indicada em P267 Valor maximo 3
até que essa entrada se torne verdadeira. Converséao

3 =Passo Encoder, operar na velocidade indicada em P267 para
contagens em P268.
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2-78 Parametros
270 Velocidade Passo 8 Numero do parametro 270
. . Arquivo:grupo Dados de Testes de Perfil
O parametro 270 conf!gura 0 \{al_or de rpm para este passo. Tipo de parametro Configuracio
(Escala: 4096 = Velocidade Basica) Display +- XX rpm
Configuracéo de fabrica +0,0 rpm
Valor minimo -8 x velocidade bésica
Valor maximo +8 x velocidade basica
Converséo 4096 = Velocidade Béasica do Motor
271 Valor Passo 8 Nudmero do parametro 271
. ) Arquivo:grupo Dados de Testes de Perfil
O parametro 271 configura o tempo em segundos para 0s Tipo de parametro Configuracao
passos de tempo, as contagens em unidades para o0s passos do Display XXS, X, X.X unidades
encoder, e a entrada de TB3 a disparar para passos de Entrada Configuracao de fabrica 0,0, 0,00
de TB. Escala: Valor minimo 0,0, 0, 0,0
Passo Tempo: 10 x valor desejado (10 = 0,1 s) Valor maximo 3276,7, 5, 3276,7
Passo Encoder: 1 = 1 revolugéo Conversdo 10=1,0 s, x TBib, 10 = 1 unidade
Passo Entrada TB: depende da [Sel Modo Opc¢éo L]
272 Tipo Passo 8 NUmero do parametro 272
. ) . Arquivo:grupo Dados de Testes de Perfil
O parametro 272 seleciona o tipo de passo a ser usado Tipo de parametro Configuracio
0 = N&o Usado (isso forga uma Agéo Final) Display X
1 = Passo Tempo, operar na velocidade indicada em P270 para Configuragéo de fabrica 0
o tempo em P271. Valor minimo 0
2 = Passo Entrada TB3, operar na velocidade indicada em P270 Valor maximo 3
até que essa entrada se torne verdadeira. Converséao
3 =Passo Encoder, operar na velocidade indicada em P270 para
contagens em P271.
273 Velocidade Passo 9 Numero do parametro 273
. ) Arquivo:grupo Dados de Testes de Perfil
O parametro 273 conf!gura o} \{a!or de rpm para este passo. Tipo de parametro Configuragao
(Escala: 4096 = Velocidade Basica) Display +- XX rpm
Configuracéo de fabrica +0,0 rpm
Valor minimo -8 x velocidade bésica
Valor maximo +8 x velocidade basica
Converséo 4096 = Velocidade Basica do Motor
274 Valor Passo 9 Numero do parametro 274
. ) Arquivo:grupo Dados de Testes de Perfil
O parametro 274 configura o tempo em segundos para 0s Tipo de parametro Configuracio
passos de tempo, as contagens em unidades para os passos do Display XS, X, XX unidades
encoder, e a entrada de TB3 a disparar para passos de Entrada Configuragao de fabrica 0,0, 0,00
de TB. Escala: Valor minimo 0,0, 0, 0,0
Passo Tempo: 10 x valor desejado (10 = 0,1 s) Valor maximo 3276,7, 5, 3276,7
Passo Encoder: 1 = 1 revolugdo Convers&o 10=1,0 s, x TBib, 10 = 1 unidade
Passo Entrada TB: depende da [Sel Modo Op¢éao L]
275 Tipo Passo 9 Numero do parametro 275
. ) . Arquivo:grupo Dados de Testes de Perfil
O parametro 275 seleciona o tipo de passo a ser usado Tipo de parametro Configuragéo
0 = N&o Usado (isso forca uma Agéo Final) Display X
1 = Passo Tempo, operar na velocidade indicada em P273 para Configuragio de fabrica 0
0 tempo em P274. Valor minimo 0
2 = Passo Entrada TB3, operar na velocidade indicada em P273 Valor maximo 3

até que essa entrada se torne verdadeira.
3 =Passo Encoder, operar na velocidade indicada em P273 para

contagens em P274.

Converséao
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Parametros 2-79
276 Velocidade Passo 10 Numero do parametro 276
. . Arquivo:grupo Dados de Testes de Perfil
O parametro 276 conf!gura 0 \{al_or de rpm para este passo. Tipo de parametro Configuracio
(Escala: 4096 = Velocidade Basica) Display +- XX rpm
Configuracéo de fabrica 0,00 rpm
Valor minimo -8 x velocidade bésica
Valor maximo +8 x velocidade basica
Converséo
277 Valor Passo 10 Nudmero do parametro 277
. ) Arquivo:grupo Dados de Testes de Perfil
O parametro 277 configura o tempo em segundos para 0s Tipo de parametro Configuracao
passos de tempo, as contagens em unidades para o0s passos do Display XXS, X, X.X unidades
encoder, e a entrada de TB3 a disparar para passos de Entrada Configuracao de fabrica 0,0, 0,00
de TB. Escala: Valor minimo 0,0, 0, 0,0
Passo Tempo: 10 x valor desejado (10 = 0,1 s) Valor maximo 3276,7, 5, 3276,7
Passo Encoder: 1 = 1 revolugéo Conversdo 10=1,0 s, x TBib, 10 = 1 unidade
Passo Entrada TB: depende da [Sel Modo Op¢éo L]
278 Tipo Passo 10 NUmero do parametro 278
. ) . Arquivo:grupo Dados de Testes de Perfil
O parametro 278 seleciona o tipo de passo a ser usado Tipo de parametro Configuracio
0 = N&o Usado (isso forca uma Acéo Final) Display X
1 = Passo Tempo, operar na velocidade indicada em P276 para Configuragéo de fabrica 0
0 tempo em P277. Valor minimo 0
2 = Passo Entrada TB3, operar na velocidade indicada em P276 Valor maximo 3
até que essa entrada se torne verdadeira. Converséo
3 =Passo Encoder, operar na velocidade indicada em P276 para
contagens em P277.
279 Velocidade Passo 11 Numero do parametro 279
. ) Arquivo:grupo Dados de Testes de Perfil
O parametro 279 conf!gura o} \{a!or de rpm para este passo. Tipo de parametro Configuragéo
(Escala: 4096 = Velocidade Basica) Display +- XX rpm
Configuracéo de fabrica 0,00 rpm
Valor minimo -8 x velocidade bésica
Valor maximo +8 x velocidade basica
Converséo 4096 = veloc basica
280 Valor Passo 11 Numero do parametro 280
. ) Arquivo:grupo Dados de Testes de Perfil
O parametro 280 configura o tempo em segundos para 0s Tipo de parametro Configuracio
passos de tempo, as contagens em unidades para os passos do Display XS, X, XX unidades
encoder, e a entrada de TB3 a disparar para passos de Entrada Configuracao de fabrica 0,0, 0,00
de TB. Escala: Valor minimo 0,0, 0, 0,0
Passo Tempo: 10 x valor desejado (10 = 0,1 s) Valor maximo 3276,7, 5, 3276,7
Passo Encoder: 1 = 1 revolugdo Convers&o 10=1,0 s, x TBib, 10 = 1 unidade
Passo Entrada TB: depende da [Sel Modo Op¢éao L]
281 Tipo Passo 11 Numero do parametro 281
. ) . Arquivo:grupo Dados de Testes de Perfil
O parametro 281 seleciona o tipo de passo a ser usado Tipo de parametro Configuragéo
0 = Né&o Usado (isso forca uma Agéo Final) Display X
1 = Passo Tempo, operar na velocidade indicada em P279 para Configuragio de fabrica 0
o tempo em P280. Valor minimo 0
2 = Passo Entrada TB3, operar na velocidade indicada em P279 Valor maximo 3
até que essa entrada se torne verdadeira. Converséao

3 =Passo Encoder, operar na velocidade indicada em P279 para
contagens em P280.
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2-80 Parametros
282 Velocidade Passo 12 Numero do parametro 282
. . Arquivo:grupo Dados de Testes de Perfil
O parametro 282 conf!gura 0 \{al_or de rpm para este passo. Tipo de parametro Configuracio
(Escala: 4096 = Velocidade Basica) Display +- XX rpm
Configuracéo de fabrica +0,00 rpm
Valor minimo -8 x velocidade bésica
Valor maximo +8 x velocidade basica
Converséo 4096 = veloc basica
283 Valor Passo 12 Nudmero do parametro 283
. ) Arquivo:grupo Dados de Testes de Perfil
O parametro 283 configura o tempo em segundos para 0s Tipo de parametro Configuracao
passos de tempo, as contagens em unidades para o0s passos do Display XXS, X, X.X unidades
encoder, e a entrada de TB3 a disparar para passos de Entrada Configuracao de fabrica 0,0, 0,00
de TB. Escala: Valor minimo 0,0, 0, 0,0
Passo Tempo: 10 x valor desejado (10 = 0,1 s) Valor maximo 3276,7, 5, 3276,7
Passo Encoder: 1 = 1 revolugéo Conversdo 10=1,0 s, x TBib, 10 = 1 unidade
Passo Entrada TB: depende da [Sel Modo Opc¢éo L]
284 Tipo Passo 12 NUmero do parametro 284
. ) . Arquivo:grupo Dados de Testes de Perfil
O parametro 284 seleciona o tipo de passo a ser usado Tipo de parametro Configuracio
0 = N&o Usado (isso forga uma Agéo Final) Display X
1 = Passo Tempo, operar na velocidade indicada em P282 para Configuragéo de fabrica 0
0 tempo em P283. Valor minimo 0
2 = Passo Entrada TB3, operar na velocidade indicada em P282 Valor maximo 3
até que essa entrada se tornar verdadeira. Converséo
3 =Passo Encoder, operar na velocidade indicada em P282 para
contagens em P283.
285 Velocidade Passo 13 Numero do parametro 285
. ) Arquivo:grupo Dados de Testes de Perfil
O parametro 285 conf!gura o} \{a!or de rpm para este passo. Tipo de parametro Configuragao
(Escala: 4096 = Velocidade Basica) Display +- XX rpm
Configuracéo de fabrica +0,00 rpm
Valor minimo -8 x velocidade bésica
Valor maximo +8 x velocidade basica
Converséo 4096 = veloc basica
286 Valor Passo 13 Numero do parametro 286
. ) Arquivo:grupo Dados de Testes de Perfil
O parametro 286 configura o tempo em segundos para 0s Tipo de parametro Configuracio
passos de tempo, as contagens em unidades para os passos do Display XS, X, XX unidades
encoder, e a entrada de TB3 a disparar para passos de Entrada Configuragao de fabrica 0,0, 0,00
de TB. Escala: Valor minimo 0,0, 0, 0,0
Passo Tempo: 10 x valor desejado (10 = 0,1 s) Valor maximo 3276,7, 5, 3276,7
Passo Encoder: 1 = 1 revolugdo Convers&o 10=1,0 s, x TBib, 10 = 1 unidade
Passo Entrada TB: depende da [Sel Modo Op¢éao L]
287 Tipo Passo 13 Numero do parametro 287
. ) . Arquivo:grupo Dados de Testes de Perfil
O parametro 287 seleciona o tipo de passo a ser usado Tipo de parametro Configuragéo
0 = N&o Usado (isso forca uma Agéo Final) Display X
1 = Passo Tempo, operar na velocidade indicada em P285 para Configuragio de fabrica 0
0 tempo em P286. Valor minimo 0
2 = Passo Entrada TB3, operar na velocidade indicada em P285 Valor maximo 3
até que essa entrada se torne verdadeira. Converséao

3 =Passo Encoder, operar na velocidade indicada em P285 para
contagens em P286.
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Parametros 2-81
288 Velocidade Passo 14 Numero do parametro 288
. . Arquivo:grupo Dados de Testes de Perfil
O parametro 288 conf!gura 0 \{al_or de rpm para este passo. Tipo de parametro Configuracio
(Escala: 4096 = Velocidade Basica) Display +- XX rpm
Configuracéo de fabrica +0,0 rpm
Valor minimo -8 x veloc bésica
Valor maximo +8 x veloc basica
Converséo 4096 = veloc basica
289 Valor Passo 14 Nudmero do parametro 289
. ) Arquivo:grupo Dados de Testes de Perfil
O parametro 289 configura o tempo em segundos para 0s Tipo de parametro Configuracao
passos de tempo, as contagens em unidades para o0s passos do Display XXS, X, X.X unidades
encoder, e a entrada de TB3 a disparar para passos de Entrada Configuracao de fabrica 0,0, 0,00
de TB. Escala: Valor minimo 0,0, 0, 0,0
Passo Tempo: 10 x valor desejado (10 = 0,1 s) Valor maximo 3276,7, 5, 3276,7
Passo Encoder: 1 = 1 revolugéo Conversdo 10=1,0 s, x TBib, 10 = 1 unidade
Passo Entrada TB: depende da [Sel Modo Op¢éo L]
290 Tipo Passo 14 NUmero do parametro 290
. ) . Arquivo:grupo Dados de Testes de Perfil
O parametro 290 seleciona o tipo de passo a ser usado Tipo de parametro Configuracio
0 = N&o Usado (isso forca uma Acéo Final) Display X
1 = Passo Tempo, operar na velocidade indicada em P288 para Configuragéo de fabrica 0
0 tempo em P289. Valor minimo 0
2 = Passo Entrada TB3, operar na velocidade indicada em P288 Valor maximo 3
até que essa entrada se torne verdadeira. Converséao
3 =Passo Encoder, operar na velocidade indicada em P288 para
contagens em P289.
291 Velocidade Passo 15 Numero do parametro 291
. ) Arquivo:grupo Dados de Testes de Perfil
O parametro 291 conf!gura o} \{a!or de rpm para este passo. Tipo de parametro Configuragéo
(Escala: 4096 = Velocidade Basica) Display +- XX rpm
Configuracéo de fabrica +0,0 rpm
Valor minimo -8 x veloc bésica
Valor maximo +8 x veloc basica
Converséo 4096 = veloc basica
292 Valor Passo 15 Numero do parametro 292
. ) Arquivo:grupo Dados de Testes de Perfil
O parametro 292 configura o tempo em segundos para 0s Tipo de parametro Configuracio
passos de tempo, as contagens em unidades para os passos do Display XS, X, XX unidades
encoder, e a entrada de TB3 a disparar para passos de Entrada Configuracao de fabrica 0,0, 0,00
de TB. Escala: Valor minimo 0,0, 0, 0,0
Passo Tempo: 10 x valor desejado (10 = 0,1 s) Valor maximo 3276,7, 5, 3276,7
Passo Encoder: 1 = 1 revolugdo Convers&o 10=1,0 s, x TBib, 10 = 1 unidade
Passo Entrada TB: depende da [Sel Modo Op¢éao L]
293 Tipo Passo 15 Numero do parametro 293
. ) . Arquivo:grupo Dados de Testes de Perfil
O parametro 293 seleciona o tipo de passo a ser usado Tipo de parametro Configuragéo
0 = Né&o Usado (isso forca uma Agéo Final) Display X
1 = Passo Tempo, operar na velocidade indicada em P291 para Configuragio de fabrica 0
0 tempo em P2692. Valor minimo 0
2 = Passo Entrada TB3, operar na velocidade indicada em P291 Valor maximo 3
até que essa entrada se torne verdadeira. Converséao

3 =Passo Encoder, operar na velocidade indicada em P291 para
contagens em P292.
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2-82 Parametros

294 Velocidade Passo 16 Numero do parametro 204
. . Arquivo:grupo Dados de Testes de Perfil
O parametro 294 conf!gura 0 \{al_or de rpm para este passo. Tipo de parametro Configuracio
(Escala: 4096 = Velocidade Basica) Display rpm
Configuracéo de fabrica +0,0 rpm
Valor minimo -8 x veloc bésica
Valor maximo +8 x veloc basica
Converséo 4096 = Velocidade Béasica do Motor
295 Valor Passo 15 Nudmero do parametro 295
. ) Arquivo:grupo Dados de Testes de Perfil
O parametro 295 configura o tempo em segundos para 0s Tipo de parametro Configuracao
passos de tempo, as contagens em unidades para o0s passos do Display XXS, X, X.X unidades
encoder, e a entrada de TB3 a disparar para passos de Entrada Configuracao de fabrica 0,0, 0,00
de TB. Escala: Valor minimo 0,0, 0,0,0
Passo Tempo: 10 x valor desejado (10 = 0,1 s) Valor maximo 3276,7, 5, 32767,7
Passo Encoder: 1 = 1 revolugéo Conversdo 10=1,0 s, xTBin, 10 = 1 unidade

Passo Entrada TB: depende da [Sel Modo Opc¢éo L]
296 Tipo Passo 15 NUmero do parametro 296
. ) . Arquivo:grupo Dados de Testes de Perfil
O parametro 296 seleciona o tipo de passo a ser usado Tipo de parametro Configuracio
0 = N&o Usado (isso forga uma Agéo Final) Display X
1 = Passo Tempo, operar na velocidade indicada em P294 para Configuragéo de fabrica 0
0 tempo em P295. Valor minimo 0
2 = Passo Entrada TB3, operar na velocidade indicada em P294 Valor maximo 3

até que essa entrada se torne verdadeira.
3 =Passo Encoder, operar na velocidade indicada em P294 para

contagens em P295.

Converséao
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Capitulo 3

Diagramas de blocos de controle

Objetivos do capitulo O Capitulo 3 fornece descri¢des dos diagramas de blocos de controle.
A visao geral deste topico: Comeca na pagina:
Placa de controle do motor 3-2
Selecgao de referéncia de velocidade 3-4
Controle de ajuste 3-10
Feedback de velocidade 3-13
Regulador PI de velocidade 3-16
Referéncia de torque 3-19
Bloco de torque 3-24
Deteccao de falha do inversor 3-27
Sobrecarga do conversor 3-32
Sintonia automatica do loop de velocidade 3-35
Tempo de transferéncia 3-38

Ao longo deste apéndice:

Este
simbolo:

<15 > | Um parametro fonte.

Ca7> | Um parametro de destino.

Indica:

Um determinado bit. Por exemplo, os simbolos a seguir identificam o bit 6

E] (Ativ Ramp Jog) em Opgoes de Lagica:
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3-2 Diagramas de blocos de controle

Visado geral da placa de Segue-se uma visdo geral de como o inversor processa informacoes.
controle do motor

Sintonia auto-
matica do loop
de velocidade

Pagina 35
TorqueTrim A
ntrol Torque Limit
7Referér|cias —> rgfcezrér?ctiead(?e Controle Regulador PI % &
de Velocidade . ﬁ de ajuste de velocidade
2iogs — velocidade A A
J P o
o Pagina 10 | Ganho de Péagina 16 ZARA
Pagina 4 queda %

|

Ajuste do Processo

Vi o
Controle de 'ﬁ TorqueCommand
feed baCk de Encoderless

velocidade
Péagina 13

Simbolos das conexdes na folha

A — Saida da rampa de velocidade A — Saida do regulador Pl de velocidade — Referéncia de velocidade
A —— Comando do Processador de Corrente A — & — Ajuste de Torque

& — Filtrado é referéncia A — Ajuste de Velocidade A —  Errode Ajuste
A — Referéncia Iq A — Limite elevado de torque A — Referéncia da corrente do estator

A — Comando légico ativo A — Limite baixo de torque
& —— Palavra de controle légico A — Comando de torque

& — Modo de torque ativo A — Feedback de velocidade
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Diagramas de blocos de

controle 3-3

&—— Entradas locais

Deteccao de
falha do
—> inversor
Péagina 27
. \ v

Referéncia ﬁ Bloque de torque Regulador
de Torque ‘m (Conversor CC Id REFAC) analégico
Referénci £y para CA) de corrente
ererencia Paglna 19 fe
de torque —» o .
externo Pagina 24 Pagina 34
Encoder
A digital
Sem encoder
®

#€&—— Filas de falhas e adverténcias

Iq REF(AC)
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3-4

Diagramas de blocos de controle

Viséo geral da selecéo de
referéncia de velocidade

O diagrama de blocos a seguir pode ser usado para visualizar como o
inversor usa os diversos parametros de selecao de referéncia de velocidade
para determinar a velocidade e direcao que o inversor deve executar.

s
Wir%

- Stat Entrada Logica i T —
7 & Vel Partida ~ Tempo Partida Logic Input Sts ——
_— < 14 > Imediata Imediata < 14 > —
- Escala Veloc 1 . .
_ scala Veloc % Sintonia
@ 1a][13][12 automatica ativa
Frac Ref Veloc 1 ? I_"_"_I IEI Y
A
o S H !
C29) 8192 > o
1
Ref Veloc 1 Escala [ Refveloc2 ((31) — 010 Wy _|'
Velocidade
Ref Veloc 3 @ — 011 Velocidade ' ' de Autotune Seleco de
' ' (Sintonia
EscalaVeloc 7 Refveloc4 (33) — 100 ewmmen I o Automaica) | referéncia da
@ Refveloc 5 (34 — 101 Miadehinanie —I' sintonia
Speed Ref 7 RefVeloc 6 @ 110 : : automatica
Scale [
T >l 111 GO+—H.
Velocidade
Escala Jog 2
Selegdo de referéncia Selegdo de
de velocidade referéncia de jog
Logic Input Sts
<14 o] 7]s]
"
Selecdo de I Al <
T maximo '
. ' . ) Logic Input Sts
Unipolar 0 — —] 0 —|
: ' <2 2ol
-32767 _| - Comando
Bipolar \ de parada 1
1 1
t [}
1
@ Tipo Ref Veloc f
Opgdes Logicas Logic Options :
-
)
Limite Vel Frente Min Desvio de rampa
Logic Input Sts C41 D Speed Limit
4>
Status inversor/
conversor
T — B
' < 15 > |/_ , \ Saida da rampa
N ' Limite
_|' 4 Min Vel ¢ : “ /I B
[ Porcentagem \ v
' dacurvaS —
] I
—>>
X (-1) _|:
15 Rampa de acel/
' ‘m desacel linear
|| 17 >
' Limite Vel Rev
n Opcdes Ldgicas
Selegdo
de direcéo
m
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Diagramas de blocos de controle

3-5

arquivo: Controle

grupo: Referéncia de
velocidade

arquivo: Monitor

grupo: Stat Inversor/Conversor

Selecao das referéncias de jog e velocidade

Varios parametros podem afetar as referéncias de jog e velocidade. Esses
parametros sdo 0s seguintes:

Este grupo de
parametro:

E representado
pelos
parametros:

E possui a seguinte funcéo:

Referéncia de
velocidade

28,29,e31a36

Fornece as referéncias de velocidade que o
inversor deve usar.

Fator de escala
da velocidade

30e37

Configura o multiplicador de ganho utilizado
para graduar a referéncia de velocidade.

Velocidade Jog

38e39

Configura a referéncia de velocidade de jog.

Ao determinar a referéncia de velocidade, os bits 12, 13 e 14 de
Stat Entrada Légicgparametro 14) identificam a referéncia de
velocidade ou parametro de velocidade pré-configurado utilizado:

Se o bit 14
for:

E o bit 13 for:

E o bit 12 for:

Entéo, a referéncia de
velocidade seré:

Zero

Ref Veloc 1

Ref Veloc 2

Ref Veloc 3

Ref Veloc 4

Ref Veloc 5

Ref Veloc 6

PR, [O|O|OC|O

PP |O|O|FR|FRL|[O|O

P O|FRP|O|FRL|[|O|F|O

Ref Veloc 7

Da mesma forma, ao determinar a referéncia de jog, os bits 2%tétde
Entrada Légicaidentificam o parametro de velocidade de jog usado.

Utilizacdo da partida imediata

Pode-se usarel Partida Imediatgdparametro 193) @&mpo Partida
Imediata(parametro 194) para configurar a velocidade e periodo que o
inversor devera produzir imediatamente quando um comando de partida for
emitido. Quando o tempo especificado tiver decorrido, o inversor percorre a
rampa até a velocidade que foi selecionada na referéncia de velocidade 1 a 7

Velocidade | Tempo Partida Imediata

Vel Partida Imediata
(pardmetro 193) =3

07

(parémetro 194)
<

Tempo

Comando de partida
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Selecdo do comando de parada

Deve ser especificado como vocé deseja que o inversor pare o motor quando
for emitido um comando de parada. Vocé tem trés opcdes:

Estetipo | E especificado neste E pode ser representado pelo seguinte
de bit de Stat Entrada P P : .p 9
) L diagrama:
parada: Légica :
Velocidade Comando de parada emitido
~ I \
Reducéo 8 / ~—
Tempo
Isso resulta no desligamento do conversor.
Velocidade Comando de parada emitido
Limite de 7 / \
corrente ‘
Tempo
Isto resulta na parada mais rapida possivel.
Velocidade Comando de parada emitido
)
Normal n
0
(Rampa)

Tempo
Vocé determina a
quantidade de tempo

Por padréo, é utilizada a parada normal (bit 0).

Para visualizar o tipo de parada atualmente selecionada para o inversor,
verifique para ver qual o bit do Stat Entrada Légica esta configurado (0, 7,
ou 8). Se varios bits estiverem configurados, a ordem de prioridade € bit 8

(parada com reducéo), bit 7 (parada com limite de corrente), seguido do bit 0
(parada normal).

O método de frenagem (se houver) que foi selecionado também afeta
como o inversor para. Consulte a descricdo das Opgoes
Barramento/Frenagem (parametro 13) para obter informacdes sobre
os métodos de frenagem disponiveis.
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Selecao de uma direcéo

> Para os motores, as dire¢des para frente e reverso sdo arbitrarias.
Nesta sec¢édo, para frente é considerado o sentido anti-horario a
partir da extremidade do eixo do motor.

O inversor 1336 IMPACT permite mudar a dire¢do do movimento de rotacao

ivo: C I . . . A
arquivo: Controle do motor. A dire¢do depende do bit 11 @yx;6es Logicagparametro 17)

grupo: Selegdo Logica do estar ou ndo configurado como unipolar ou bipolar:
Inversor
Seo
bit 11 . N
estiver O inversor recebe Para alterar a diregéo
) referéncias que sao: vocé deve:
configura
do como:

Configurar o bit para frente/reverso na placa
de Opcao L ou palavra de comando. Este bit
€ exibido nos bits 4 (para frente) e 5
(reverso) do Stat Entrada Ldgica.

Unipolar | Todas positivas

Mudar o sinal de referéncia.

Para este .
tipo de PaAra mudar o sinal (_je .
Bipolar | Positivas e negativas referéncia: referéncia, use o seguinte:
Analdgico + tensbes
Digital + ndmeros

Independentemente de como vocé altera a direcéo, € possivel especificar
a rapidez o inversor pode operar em qualquer uma das direcdes (para frente
grupo: Limites de Controle ou reverso). Para fazer isso, deve-se configurar os valores maximos

arquivo: Controle

no Limite Vel Frentgparametro 41) kimite Vel Reparametro 40).

E possivel especificar a velocidade minima na qual vocé deseja que o
inversor opere. Para fazer isto, introduza a velocidade mininhaneite

Min Vel(parametro 215). Quando a velocidade minima for configurada,

ainda assim é possivel passar de uma referéncia positiva para uma referéncis
negativa. Ao pressionar o botéo de parada, a velocidade vai decrescer até
zero.

Utilizacdo das rampas de velocidade

O inversor 1336 IMPACT permite configurar as rampas de aceleracao e
desaceleracéo especificando o tempo desejado para que o inversor va de
0 rpm até a velocidade basica e da velocidade basica de volta a 0 rpm.

Diregéo para frente
Aceleracéo Desaceleracéo
Velocidade constante

'
. ;
Velocidade ) :
' '
' '
' '
] ]
0 — ' '

| Tempo | Tempo | Tempo |
Acel Desacel
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Aceleracdo e desaceleracdo sao termos relativos. A aceleracdo se refere

a mudanca na velocidade afastando-se de O rpm, e a desaceleracéo é a
mudanca na velocidade em direcdo a 0 rpm. Por exemplo, o tempo de
aceleracdo pode ser usado para aumentar a velocidade na direcao negativa:

I 0 Tempo Tempo

Direg&o Reversa | Acgl | | Desae:el |

0— T ]

' '

' '

Velocidade ) :

' '

' '

' '

Velocidade constante ' '
Aceleracdo Tempo Desaceleragéo

Pode-se usarempo Acel Ipardmetro 42) dempo Acel Zpardmetro 43)
para mudar a rampa de aceleracderapo Desacel (pardmetro 44) e
grupo: Acel/Desacel Tempo Desacel arametro 45) para mudar a rampa de desaceleragéo.

arquivo: Controle

> Caso o seu sistema ndo possua freio, o regulador de barramento
limita o Tempo Desacel 1 para evitar a ocorréncia de sobretenséo
do barramento.

> Tempo Acel 2 e Tempo Desacel 2 s estdo disponiveis se vocé
possuir a placa de Opc¢des L e o Modo de Opgdes L
(parametro 116) tiver sido configurado em 4, 11, ou 14.

A Porcentagem da Curva(Barametro 47) pode ser usada para controlar o
nivel de filtragem aplicado as rampas de aceleracdo e desaceleragéao.

Se a Porcentagem da
Curva S for Entéo:
configurada em:

Nenhuma curva S é utilizada.

Velocidade Saida da rampa

0%

0
0 Tempo (em segundos)

A curva S é aplicada em 10% do tempo da rampa.

Velocidade Saida da rampa

10%

0 Tempo (em segundos)
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Se a Porcentagem da
Curva S for Ent&o:
configurada em:

A curva S é aplicada em 50% do tempo da rampa.

Velocidade Saida da rampa

50% ‘

0 Tempo (em segundos)

A curva S é aplicada em 100% do tempo da rampa.

Velocidade Saida da rampa

100%

0 Tempo (em segundos)

Para desviar as rampas de aceleracdo e desaceleracéo, use o0 modulo de
comunicacad ou a placa de Opc¢des L para configurar o bitSéatle

Entrada Légica(parametro 14). Também é possivel desviar das rampas
configurando os devidos parametros Tempo Acel/Desacel (parametros 42,
43, 44 e 45) como zero.
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Visédo geral do controle de
ajuste

O diagrama de blocos a seguir pode ser usado para visualizar como o
inversor usa 0s parametros de ajuste de processo para modificar os valores
de referéncia de torque e velocidade usados pelo motor.

_
Wy [}
"ol

Selecéo AjusProc . %
(Selecionar Entrada Process Trim HJ'
de Velocidade)

BW Filtro AjusProc

L) 2]

1

_'l

Referéncia AjusProc : + Filtro
> passa-

)
1
)

]

baixa
Feedback AjusProc
Selegdo AjusProc
Velocidade do Motor . ; (Selecionar saida da velocidade)
Lim Sup AjusProc
' @ @m PARADA
Saida AjusProc
Sele o de entrada v
de velocidade do 48 :
ajuste de processo Regulador Pl de |/- \ ' '
ajuste de processo | >} >t
) ]
Pré-carga Ajus Proc ( :: )—>>| Dados A ) ol
Ki AjusProc K/4096 — 0 i’.l _|||
] Limite -
Kp AjusProc @—P Kp/4096 Ajuste de Refer ncia
(da A Ganho de Velocidade zero
Ganho Saida AjusProc
ida Aju saida/4096
Selecéo AjusProc 3 T TAtivar Lim Inf AjusProc
(Configurar Saida) @l e
b L ‘b
Selecéo AjusProc 4 ouU [
(Integ. Pré-configurado) 6. 0— ! Para referéncia
Y Selecéo AjusProc h de torque
Process Trim (atvan) X
-2
Stat Entrada Logca AE>) G|
Selecdo AjusProc Ajuste de
(Selecionar torque) Torque
Ajuste de Velocidade
Ajus Veloc
Selegéo AjusProc Fre Max
(Limitador de ajuste) @ Status Veloc
@ Comando

7N\

L}
1
' Para regulador
| | — Pl de velocidade
T Limitador

— J L Vel e
| / /

o Aot Limite de

.. eAjuste i

Limite i freq ncia
Ajuste Veloc Rev Max Hz da Placa
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Compreenséao do ajuste de processo

O ajuste de processo permite ajustar a velocidade ou torque do motor.
_ Referéncia AjusProfparametro 49) contém a entrada pré-configurada para
grupo: Ajuste do Processo o processador sob controkeedback AjusPro(parametro 50) contém

arquivo: Aplicacéo

a entrada pré-configurada para a variavel de processo que esta sendo
controlada. Esses valores sdo comparados. O regulador gpastaa
AjusProc(parametro 48) de maneira que a diferenca erReferéncia
AjusProce Feedback AjusProse aproxima de 0.

A figura A.1 ilustra o ciclo de ajuste do processo.

Figura A.1
Ajuste do processo

Motor

Regulador |— Saida AjusProc —@ Processo

O regulador PI (proportional integral — integral proporcional) de ajuste
do processo recebe entradadPdé-carga AjusProg¢parametro 53)Ki
AjusProc(parametro 54)Kp AjusProc(parametro 55), &elecédo AjusProc
(parametro 51)

A Selecédo AjusPropermite selecionar op¢des especificas para
o regulador de ajuste do processo. As seguintes opc¢des estdo disponiveis:

Referéncia AjusProc —3|

Feedback AjusProc —»|

. Configu
Para selecionar
esta opgao: re este
’ bit:
Ajustar a referéncia de velocidade. 0
Ajustar a referéncia de torque. 1
Configurar como um loop externo de ajuste de velocidade. Configure o bit
2 para pré-configurar os valores da Referéncia AjusProc (parametro 49) e 2

Feedback AjusProc (parametro 50) para usar os sinais de feedback da
velocidade e saida da rampa de velocidade.

Configurar opg¢éo de saida. Ao configurar o bit 3, a saida segue a Pré-
carga AjusProc) (parametro 53) com o bit de ativagdo do ajuste de
processo desligado. A subida da ativacao de ajuste do processo ira pré- 3
configurar o termo integral do regulador de ajuste do processo para
inicializar a Saida AjusProc (parametro 48) no valor da entrada de dados.

Pré-configurar opgédo do integrador. Ao configurar o bit 4, a Saida
AjusProc é zero com o bit de ativagdo do ajuste de processo desligado. A 4
subida da ativagéo ira pré-configurar o integrador como no bit de opgéo 3.

Forcar a opgcéo ON (ligada) de limite de ajuste. Ao configurar o bit 5, a
funcéo de limite do ajuste de velocidade estara sempre ativa. Ao limpar

(bit 5 = 0), o limitador de ajuste de velocidade sera desativado 5
automaticamente.
Ativar ajuste do processo. 6

Se os hits 3 e 4 estiverem limpos (03adda AjusPro¢parametro 48) se
torna zero com o bit de ativar desligado e o termo integral € inicializado
em zero. Se os bits 3 e 4 estiverem configurados em (1), a opcédo 3
(configurar opcéo de saida) assume prioridade.
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A funcéo de limite permite selecionar os valores minimos e maximos.

Para introduzir o:

Introduza um valor neste parametro:

Nivel minimo

Lim Inf AjusProc (parametro 58)

Nivel maximo

Lim Sup AjusProc (parametro 59)

Quando o valor sair da fungéo de limite, a Selecdo AjusProc (pardmetro 51)
determina se o valor € usado como ajuste de velocidade ou ajuste de torque.

Se este bit for configurado:

Entao:

0

A referéncia de velocidade sera usada.

1

A referéncia de torque sera usada.

Ambos, bit 0 e bit 1

Nem bit 0, nem bit 1

As referéncias de torque e velocidade nao serédo
afetadas.
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Visado geral do feedback de O diagrama de blocos a seguir pode ser usado para visualizar como o
velocidade inversor usa os parametros de feedback de velocidade.

| rin

M f

A

Escala Escala
Veloc1 Veloc7

Fdbk Vel em Esc @
| Selegéo de
Sel Filtr Fdbk

8192 l&— referéncia de

Tipo de dispositivo
de feedback

- Escala velocidade
: : Para regulador
, Pl de velocidade
'o
' ] N
. i) i /N
1 l )
Sem encoder +—1}1 1 35/49
|
[ < WF - —9
Encoder > 12 ' Filtro
—|, ' Filtro de
'3 ' 2040 |__{ 125 ms
Canal A Simulador ——|| ' Filtro Velocidade
o Encoder : [ 3 do Motor
anal Signal ! L —0—.@.
. I ead/La
Processing : N Fit 2
, Hro
)
)
' 2
- 1
! —ﬁ G,
! . Ganho BW
> ) Para regulador i i
'. 1,3 PI de velocidade Filtr Filtro Para funcao
—— Fdbk  Fdbk de sobrecarga do
motor Sobrevel.
Sgle O.d.o Absoluta 12T
dispositivo
de feedback

J

Integrar

Selecao do tipo de dispositivo de feedback

O Tipo Dispos FdbKparadmetro 64) pode ser usado para selecionar o tipo de

arquivo: Control . .- N . ~
q oniroe dispositivo de feedback. Vocé tem as seguintes opcdes:

grupo: Dispositivo de

Feedback Se vocé pretende usar Selecione
este tipo de dispositivo de feedback: este valor:
Sem encoder. Este é o dispositivo de feedback padréo. 1

Encoder. Os encoders estéo disponiveis somente através da placa de

Opcoes L. 2

Simulagdo do motor. E (til para testar a operacéo do inversor e
verificagdo de interface quando o motor néo esta disponivel ou ndo 3
pode ser usado.
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arquivo: Controle

grupo: Feedback de
velocidade

1336 IMPACT - 5.6 — Dezembro de 1999

Importante: Apesar ddlipo Dispos Fdblpermitir a troca do tipo de
dispositivo de feedback, deve-se utilizar o procedimento de inicializacéo
para fazer isto. O procedimento de inicializacéo altera varios parametros
relacionados automaticamente. A alteracao manugipdoDispos Fdbké&o
fard o reset destes parametros.

Selecao do filtro de feedback

UseSel Filtr Fdbk(parametro 65) para selecionar o tipo do filtro de
feedback. Escolha entre os seguintes filtros:

Para selecionar Selecione
este tipo de filtro: este valor:

Ganho

Sem filtro 0db 0
Rad/s

Ganho
Um filtro de
feedback leve | 0db | 1
de 35/49 x
radianos. -6db —

| |
35 49 Rad/s
Ganho
Um filtro de
feedback 0db | )
pesado de x
20/40 radianos. 12 db—- | |
20 40 Rad/s
Ganho
" x
Para par. 66 —— |
] entre0e 1,0
Um filtro de Par. 67 Rad/s
feedback de
3
avanco/retardo
monopolar. Ganho
BW
0db [

Para par. 66 —— |

iguala 0

e Par. 67 Rad/s

Observe qu&anho Filtr Fdbk(parametro 66) 8W Filtro Fdbk

(pardmetro 67) sao utilizados para o filtro de avanco/retardo monopolar.
O Ganho Filtr Fdbkpermite especificar o termo Kn do filtro de avango/
retardo de alimentacéo simples.

Se Kn for: Entéo:

Maior que 1,0 Sera produzido um filtro de avango.
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Se Kn for: Entdo:
Menor que 1,0 Sera produzido um filtro de retardo.
Iguala 1,0 O filtro de feedback é desativado.

Sera produzido um filtro simples, de baixa

Igual a 0,0
passagem

BW Filtro Fdbkpermite definir a freqliéncia do ponto de interrupcao (em
radianos) para o filtro de feedback de avanco/retardo de velocidade. A
freqiiéncia do ponto de interrupcéo é indicadaBWr(largura de banda).

Um filtro de entalhe estd também disponivel através de Sel Filtro
Fdbk. Informacgbes sobre o filtro de entalhe séo fornecidas na secao
Viséo geral da referéncia de torque deste apéndice.
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Visédo geral do regulador Pl de O diagrama de blocos a seguir pode ser usado para visualizar como o
velocidade inversor usa os parametros do regulador PI de velocidade.

1 [
]

Mh

65,535

Status veloc comando (para sintonijl automatica) gy Filtro Erro 50 (para smtoia automatica)

<&>

Referéncia s
de velocidade K. + Al
> f Passa:  jmp K p
Do controle 65,535 - B 8 Palavra de
de ajuste controle l6gico
Loop Veloc Kf . |—>
Alimentacéo | Ganho
para frente Loop Veloc Kp proporcional
Do controle Para controle
de feedback + 600% ? de referéncia
' de torque
+ '
Stat Limite Torque —.——'. A
<87 > Z0 + 0 - !
Torque ¢é limitado  600%
Limitador Ativar
ou de torque regulador
]|
L)
Espera
8 (para sintonia automatica)
Espera
L
— > s = » K
8
Loop Veloc Ki
Integrador lGanho
integral
Do controle
de feedback

Porcentagem
de queda X.X%

Ganho
de queda
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+
Referéncia de ® Erro de velocidade

O inversor 1336 IMPACT toma a referéncia de velocidade especificada

para o inversor e compara este valor ao valor de feedback de velocidade que
vem do motor. O inversor tenta fazer os dois valores se aproximarem o0 mais
possivel enviando um valor de erro de velocidade para o regulador PI de
velocidade. O regulador Pl de velocidade usa os ganhos Kp (proporcional)

e Ki (integral) para ajustar o valor de referéncia de torque que é enviado ao
motor para tentar aproximar tanto quanto possivel a velocidade real do motor
da velocidade especificada. Isso pode ser ilustrado da seguinte maneira:

Regulador de velocidade

Motor

velocidade

Kp —

Encoder

Feedback de velocidade

Ki

Os ganhos Kp e Ki sdo configurados durante o procedimento de sintonia
automatica. Quando os ganhos que oferecem uma boa reacéo de veloci-
dade para o sistema sem tornar o sistema instavel forem encontrados, os
parametros Kp e Ki néo devem ser alterados. As informacdes a seguir

sobre Kp sdo também fornecidas para mostrar o que acontece se os ganhos
adequados para o sistema ndo estiverem sendo usados.

Se Kp for: Entao:

O tempo de resposta diminui. Isto significa que o regulador leva mais
Muito baixo | tempo para obter o valor de feedback da velocidade préximo ao valor
de referéncia de velocidade especificado.

Poderé ser produzida uma ondulagéo de torque. Se houver um

Muito encoder no sistema, a ondulacédo de torque pode ser tipicamente
elevado produzida quando o Kp for aproximadamente 50. Se ndo houver
encoder, 0 maximo é menos de 50.

O regulador Pl de velocidade é estritamente um regulador integral. Isto
causa uma operagao instavel.

As seguintes informacdes sdo fornecidas sobre Ki:

Se Ki for: Entao:

O tempo que leva para recuperar de um distdrbio de carga ou
velocidade aumentada. Isto significa que o regulador leva mais tempo

Muito baixo . e
para obter o valor de feedback da velocidade préximo ao valor de
referéncia de velocidade especificado.
Muito . = . . .
O sistema nédo estara estavel e pode oscilar.
elevado
0 O regulador PI de velocidade é estritamente um regulador

proporcional.

Utilizacdo do ganho Kf

Além dos ganhos Kp e Ki, o regulador PI de velocidade usa um ganho Kf.
O ganho Kf afeta 0 aumento momentaneo de velocidade como uma reacao
a alterac&o de passo na referéncia de velocidade. E possivel ajustar o
pardmetro de ganho Kf a qualquer momento, independente dos ganhos
proporcional e integral, sem afetar a estabilidade do sistema.
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arquivo: Controle

grupo: Regulador de
Velocidade

1336 IMPACT - 5.6 — Dezembro de 1999

Graduacéo do ganho do regulador Pi de velocidade

Loop Veloc Kiparametro 160),00p Veloc Kgparametro 159) Eoop
Veloc Ki(parametro 158) estao disponiveis para graduar os ganhos. A
escala usada para esses parametros é em oitavos (8 = 1.0).

Utilizacdo da largura de banda do filtro de erro

BW Filtro Erro (parametro 162) fornece um filtro passa-baixa para
aplicac8es que exigem maior filtragem do ruido. Ao utilgAaf Erro Filtro,
mantenha o valor do parametro entre 3 a 5 vezes maior que o vBMf de
Veloc Desejad@parametro 161) que representa a largura de banda do loop
de velocidade.

Ajuste da velocidade do motor com alteracdes na carga
(Ganho de Queda)

Em algumas aplicacdes, vocé pode querer que a velocidade do motor caia
com um aumento de carga. Nestes casos, pode-seRmaeatagem de
Queda(parametro 46) para especificar a porcentagem da velocidade basica
em que a referéncia de velocidade é reduzida quando em torque de carga
plena.
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Visdo geral da referéncia de O diagrama de blocos a seguir pode ser usado para visualizar como o
torque inversor usa os parametros de referéncia de torque.

4 O]
J

Mt

_— < l 1 — —
—_
// —_

_—— —_—

- —
-
-
-
—_— ~ . .
- Sele(}ao de limite Opgdes Barramento/Frenagem
(Freio/Regen) Limites de poténcia
@ Limite Pos Torque

Regulador de barramento
+
(76 )— Limite alimentag&o

+— + de torque positivo | Selecdo
“| de minimo

+

Y

Lim Poténcia Regen

Regulador | * & T [ Retificacéo de Torque
Pl tensdo de Limite ondacompleta | ~ Sint Auto
barramento

—/+ —

DC Bus Voltage

Limite alimentacé@o

Feedback de Limite neg torque
velocidade b ?.

de torque negativo

Selecdo
Limite de poténcia do motor = +800% _1__&_> de méaximo

Selegdo de torque

% Torque escravo

Sel Modo - 3 Selegédo
Veloc/Torq @ de Torque

Ref Torque 1 Escala 0 > 0
—_— Velocidade > 1
4096
Torque 2 Sel Filtr Fdbk
) > (Entalhe: quando valor = 4)
Do controle X
de ajuste Ajuste de +
Torque
ﬁ_’.\__ MIN 3 ® { th
1
'
[ == 4 '
— 11— MAX |—>» ) ,
'I > Fitro de
Do regulador PI ! entalhe
de velocidade /'p, TN

@ Freq filtro entalhe
+ i + sum | 5 (186) Qual Filtro Entalhe

Selecdo do modo de torque
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Viséo geral da referéncia de torque, Continuagéo

- —— —
' - — — -
' Monitor - Status do Motor
)
: % Torque Motor
Limite de torque % o 7 :
, do Motor DX —_ Filtro % Poténcia
' 125 MS do Motor
H )
Min Flux Level . 1q% m
|
' Feedback de 1 Filtro Velocidade
[ velocidade Kis | 125 MS do Motor
)
q| '
' L e T T T T T T T
)
)
! Lim Pos Corr Mtr Corrente de Fluxo L| m|te de co I’I’ente
)
| 1
1 —
.l Fluxo
)
1 % Fluxo N Limite superior
1 do Motor Sobrecarga NTC Limit Selecdo delq
' do conversor » de minimo
' IT Limit +
' Pagina -34
Flux Current Frenagem
de fluxo
Neg Mtr Cur Lim
Limite
inferior
Selegdo de Iq
-1 de maximo [
—1:® >
Corrente de Fluxo (Id)

Kig =\ 1= 142 _ + Lim Taxa
Corrente

- +
Y Y l . 1q %
e L VA
&. fr—  Flux0 Kis > -/l > - \‘ .
\ '
Torque para — + +  Referéncia para
corrente bloco de torque
Limite de torque .
T Limite (:e Limitador da d
Stat Limiteé Status de limite corrente taxade Iq
Torque 87 >, _

| Parametro limitador de Iq
1 Limite NTC
— Limites de % Fluxo do Motor
[ Limite do conversor (IT) corrente Fluxo limitado Selegdo
de maximo
[ Frenagem de fluxo
L Param. de lim. de torque
[ Param. de lim. de poténcia [— Limite de
torque |
@ . . Parém1¢_1e lim. sintonia Sem encoder no
E automatica p— modo de velocidade

Nivel Fluxo Min

A referéncia de torque é dividida em 6 areas: regulador de barramento,
limites de alimentacéo, selecdo de torque, limite de torque e status do
monitor-motor.
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arquivo:

grupo:

Aplicacéo

Controle de Barramento

Compreenséao do regulador de barramento

O regulador de barramento limita a tensdo maxima de barramento para
sistemas que nao tém capacidade de regeneracdo ou frenagem.

Se o bit 10 das Opgoes
Barramento/Frenagem
(parametro 13) for:

Entao:

arquivo:

grupo:

Controle

Limites de Controle

Configurado (1) para indicar
gue o sistema possui
capacidade regenerativa ou
frenagem

O inversor usa o valor de Lim Poténcia Regen
(parametro 76).

O regulador de barramento limita a tensdo méaxima
de barramento ajustando o valor do Lim Poténcia
Regenautomaticamente. Nesse caso, deve-se usar o
valor padrao de -25%. Se o sistema do inversor tiver
perdas significativas, € possivel diminuir este valor
até que ocorram falhas de tensé@o de barramento.

Limpo (0) para indicar que o
sistema ndo possui
capacidade regenerativa ou
frenagem

arquivo:

grupo:

Sintonia Automatica

Configuracao de
Sintonia Automatica

arquivo:

grupo:

Controle

Limites de Controle

Compreenséo dos limites de alimentacéo

Os limites de alimentacdo permitem configurar os limites da alimentacéo
maxima nas dire¢es positiva e negativa. Sem esses limites, poderia haver
um Disparo de Sobretensao do Barramento, que é uma falha de hardware.

Os limites de alimentacédo primeiro realizam uma retificacdo de onda
completa para separar a entrada do regulador de barramento em valores
positivos e negativos. Uma vez que estes valores tenham sido separados, as
funcBes de selecdo minimo/maximo comparam os valores da retificacéo de
onda completa com o valor dorque Sint Autgparametro 164) e o valor do
Limite Pos Torquéparametro 74) olim Neg Torquéparametro 75) para
determinar qual valor esta mais proximo de zero (o valor mais conservador).
Em seguida, o inversor transfere os valores para a funcdo de limite de torque.

Compreenséao do limite de torque

A funcéo de limites de torque usa os valores recebidos da funcdo de limite de
alimentacéo.

Os valores
serao:

Se o Nivel Fluxo Min
(parametro 71) for:

N&o 100%

Passados diretamente para o seletor de limite de torque.

Multiplicado por 1/fluxo e o % Fluxo do Motor
(parametro 88) é aplicado antes que os valores sejam
passados para o seletor de limite de torque.

Configurado como 100%

Se um valor estiver limitando o torque ou corrente na direcao positiva ou
negativa, um bit é configurado ébtat Limite Torquéparametro 87).

Esse bit sera
) o configurado para os
Se o (a): Estiver sendo limitado(o) pelo(a): limites nesta diregéo:
Positivo |Negativo
Os parametros de limite de 1q: Lim Pos Corr Mtr 0 8
(parametro 72) ou Lim Neg Corr Mtr (parametro 73).
Corrente | O limite NTC 1 9
O limite do conversor (IT) 2 10
Frenagem de fluxo 3 11
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Esse bit sera

. . configurado para os
Se o (a): Estiver sendo limitado(o) pelo(a): limites nesta direcéo:

Positivo | Negativo

Os parametros do limite de torque: Lim Pos
Torque (parametro 74) ou Lim Neg Torque 4 12
(parametro 75).

Torque Os parametros de limite de alimentagéo (do
5 13
regulador de barramento)
Os parametros de limite de sintonia automatica 6 14

arquivo:

grupo:

Controle

Modo Veloc/Trq

arquivo:

grupo:

Controle

Referéncia de Torque

arquivo:

grupo:

Monitoracao

Pontos de teste

arquivo:

grupo:

Controle

Feedback de
velocidade
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Compreenséao da selecao de torque

A Sel Modo Veloc/Trgparametro 68) permite selecionar entre o modo de
velocidade e o modo de torque.

Se vocé
selecionar Entdo a referéncia provém de:
este modo:

Velocidade Regulador Pl de velocidade.

O controle de ajuste e Ref Torque 1 (parametro 69). Pode-se usar
Torque também % Torque Escravo (parametro 70) para graduar a Ref
Torque 1.

Sel Modo Veloc/Tortprnece as seguintes opcdes:

Configure este .
au Se desejar:
bit:

0 O uso de torque zero.

1 Que a fonte para a referéncia de torque do inversor venha do
regulador da velocidade.

2 Que a fonte para a referéncia de torque do inversor venha de um
torque externo.

3 Comparar os valores da saida do regulador da velocidade com a
soma de referéncia de torque e selecionar o menor valor.

4 Comparar os valores da saida do regulador da velocidade com a
soma de referéncia de torque e selecionar o maior valor.

5 Usar a soma numérica da saida do regulador de velocidade mais
a soma de referéncia de torque.

E possivel visualizar os valores da saida do regulador de velocidade e da
soma de referéncia de torque.

Para visualizar o valor da saida do regulador da velocidade:
1. Configure aSelecéo Teste @arametro 95) como 58220.

2. Visualize o valor da saida do regulador de velocidadBados Teste 2
(pardmetro 94).

Para visualizar o valor da soma de referéncia do torque:

1. Configure aSelecéo Teste @arametro 95) como 9730.

2. Visualize o valor do regulador da velocidade@ados Teste 2
(pardmetro 94).

SeSel Filtr Fdbk(parametro 65) for configurado como 4, entéo a saida passa

por um filtro de entalhe antes de ser usada pelo limite de tdneuogekiltro

Entalhe(pardmetro 185) configura a freqiiéncia de centro para o filtro de

entalhe bipolar, ®ual Filtro Entalhe(parametro 186) configura o fator

de qualidade. Apresentamos a seguir um exemplo de filtro de entalhe.
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arquivo: Controle

grupo: Limites de Controle

Ganho Qual Filtro Entalhe
(pardmetro 185)

0db ’_\/‘

Freq Filtro Entalhe
(parametro 186)

Hz

Outros filtros estdo disponiveis através da Sel Filtro Fdbk. Esses
filtros sdo cobertos na secao Visao geral do feedback de velocidade
deste apéndice.

Compreenséo dos limites de corrente

A funcéo de limitagdo de corrente usa um procedimento de selecéo de
minimo e maximo para selecionar os limites inferior e superior de Ig. O
limite superior de Iq € o menor valor quando comparahirséos Corr Mtr
(parametro 72), o limite NTC e o limite IT. O limite inferior de Iq € o maior
valor quando comparam-kén Neg Corr Mtr(parametro 73), o negativo do
limite NTC, e o negativo do limite IT.

Os limites de corrente do motor afetam o nivel da corrente total do estator
(Is). Para fazer a conversao de corrente do estator (Is) para corrente de torque
(Ig), deve-se compensar a corrente de fluxo (Id). Isto é feito subtraindo-se a
Corrente de Fluxdgparametro 168) do limite da corrente do motor
utilizando-se matematica vetorial.

Durante a frenagem de fluxo, o limite Iq é reduzido de forma significativa
para permitir niveis elevados de corrente Id. E necessario uma grande
corrente Id para que ocorra a frenagem de fluxo.

Compreenséao do status monitor-motor

Os parametros do status monitor-motor estéo disponiveis para visualizar os
valores de varias func¢@es relacionadas a alimentacdo. Os valores positivos
indicam alimentacdo do motor e os valores negativos a alimentacéo
regenerativa.
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Visado geral do bloco de torque O diagrama de blocos a seguir pode ser usado para visualizar como o
inversor usa os parametros de bloco do torque.

1 [

—_—
> — ] —=
e —_—
w17 o
i —
—_
< —_
_— — Y v T —
-
—
-
— . .
- Condicionamento do comando de corrente
_— 19 % Ativar
— inversor
<> | Mébx = 8192
|
8192 I (l) N 9 —
/19X R 1T o1 - ‘ 4 Transformagdo de
Da referéncia
de torque Limitador sincrono para
Min = -8192
estacionario
Ativar
] Max = 3072
inversor (conversédo de
Corrente de Fluxo 8102 i l/ de CC para CA)
@ . : = > % —_—
Limitador
Min=0

Limitador/escalador

Condicionamento de feedback do encoder  Polos do Motor

Contador 2 X oe
2 Y A
Canal A + +
Contadores Contagens de Delta | 1024 [Pblos] gr [
Canal B | [PPR] 4 T\ +
de hardware - A
Encoder digital Contador 1
0s
O
PPR Encoder
Ganho de Difer Veloc
KSLIP 1g_CMD >
67 1024 o
Condicionamento
de feedback

sem encoder

Frequiéncia do Motor

Fe (dif
e (diferenca P

de velocidade)

D Fr » R+ Fe

et (rotor) :_U (freq. elétrica

ou do estator)
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Viséo geral do bloco de torque, Continuagéo

Atensdo a 1 ampere = pico de 2,5V com
amperagem nominal do motor através do mesmo

CKT feedback do inversor tipo gate

' 1
' 1
' 1
' Sensor de corrente :
' Resisténcia de carga ,
' '
' 1

A tensdo através da resisténcia = 2,5V com o inversor
proporcionando a corrente nominal méaxima do inversor

Tens&o em 1C = maximo de 5V com

Resisténcia de carga

—— 1A
T 2048
Feedback [Ganho]
+ —
g8 e
DAC Comando
DAC Regulador de corrente K
L |
DAC lds CKT feedback do inversor tipo gate
Comando F = m e e m = m == - - -
- |
1
1c .
T 2048 !
Feedback [Ganho] , Sensor de corrente
1
1
1

MRNY

corrente nominal do motor pelo mesmo

A tensdo através da resisténcia = 2,5 V com o inversor
proporcionando a corrente nominal maxima do inversor

Corrente total

U —
W —
VvV ——>

MAX

Fdbk Corr Motor

el <

mMumor

X,X amperes

Corrente do Conversor

AC
Motor
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arquivo:

grupo:

Motor/Conversor

Constantes do motor

arquivo:

grupo:

Monitoracao

Status do Motor

arquivo:

grupo:

Motor/Conversor

Dados do Encoder da
Placa de Identificacdo
do Motor

A funcdo Limitador/Escala toma informacdeslaléo (pardmetro 91),
referéncia de torque@orrente de Fluxdgparametro 168) e realiza
verificacdes e escalonamento nos dois valores. A funcao Limitador/Escala
produz valores sincronos (ou elétricos) do controle de torgye(bmprrente

de fluxo (Id,).
Esses valores, {e Id,, séo convertidos em valores fixos. Para converter os

valores, o procedimento de conversao também toma informacgdes do
dispositivo de feedback.

Se o dispositivo

de feedback for: Entao:
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O valor da Freqiiéncia do Motor (parametro 89) é integrado para
Sem encoder | obter as unidades adequadas e depois € utilizado para a
conversao.

O inversor usa os valores dos Pélos do Motor (parametro 7) e
PPR Encoder (parametro 8) para ajustar o valor oriundo do
Encoder encoder. O valor do Ganho de Difer Veloc (parametro 169) é
integrado para obter as unidades adequadas e depois é
adicionado ao valor do encoder.

Quando os valores estiverem convertidos em valores fixos, eles serao
enviados para o regulador de corrente.
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Viséo geral da deteccéo de O diagrama de blocos a seguir pode ser usado para visualizar como o
falha do inversor inversor detecta falhas.
Kt
| v A —
1 T —
Rk A A T —
il —
—> — — —
A A
/
-
/
/
/
— Falhas configuraveis
/
/ i 0 -
- Encoder Tlpo Dispos Fdbk = Encoder 2
— Perda quad ——»——ro D,etec.gé.o " Cadigo de falha 5048
Perda fase , nivel limite I
Stat Limite |
Torque - P d
araao
Stat Inversor/@@ Velocidade zero E [™|RETARDO Cadigo de falha 1053
Conversor I\l
Tempo !
Travamento @ XXXS s E
do Motor Motor enguicou Stat Inversor/
Conversor
A Codigo 1052
Filtrado & f t > » de disparo 12T
It 4096 _B> A>B~ Sobrecarga do Motor
) (100%)
Fator de Servico Calculos
D > Cédigo 1051 e, €D oelecao
A de disparo 12T Selegdo Falha T Adverténcia 1
% Sobrec Motor B |A>B? pendente 2D (23)  selego
26 = 3891 = Selego Falha 2 Adverténcia 2
(95%) 1
- 'IF Condicéo de
Funcéo da corrente de sobrecarga do motor "I2T" X F="advertencia
- | ,
—— Fault
Condition
Selecgéo Teste 1 (parametro 20) Selecéo Teste 2 (parametro 22) Selecionar
Selecéo adverténcia 1 (parametro 21) Selecéo adverténcia 2 (parametro 23)
Cadigo . L Cadigo
de falha Bit Descricdo de falha Bit  Descricdo
12064 0 Tempo de Percurso 5048 0 Perda Fdbk Veloc
12065 1 | Tempo Pré-carga 2049 1 Sobretemp Conv
12066 2 Queda de Barramento 2 Reservado
12067 _ |3 | _Subtensdo de Barramento 1051 _ _ _[3_{ SobrecMtrPend _
12068 4 | Ciclos de barramento >5 1052 4 Disparo SobrecMtr
12069 5 Circuito Aberto 1053 5 Travamento Mtr
6 Reservado 5054 6 Ent Falha Ext
|7 | Reservado 7 Reservado
3072 8 Entrada mA 8 Reservado
6073 9 | Intervalo SP 1 3057 9 Limite Parametro
6074 10| Intervalo SP 2 3058 10| Limite Matematico
6075 _ _|iL) IntervaloSP3 B | 11] Reservado
6076 12| Intervalo SP 4 12| Reservado
6077 13| Intervalo SP 5 2061 13| SobrecConv Pend
6078 14| Intervalo SP 6 14| Reservado
6079 15( Erro de SP 2063 15| Sobrec Conv
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Falhas ndo con

Alimentagéo

figurareis

Viséo geral da deteccao de falha do inversor, Continuagao

analégica
de 15 volts

Feedback de

Escala [

(13V - 18V)

Retardo Cadigo de falha 3026

de 200 ms

Tolerancia de alimentagdo analdgica

Stat Inversor/ Inversor néo parado
Conversor ..—

velocidade
filtrada
—l X
Sobrevelocidade '
Absoluta '
o - - - - :
Limite de velocidade @ ! F '
de avango do motor 'R ; Retardo }:/1 Codigo de falha 3025
[ 3 I
de 100 ms
Limite de velocidade
reversa do motor Verificagdo de limites .
Cadigo 2028
Sobrevelocidade Absoluta
Giﬂ ¢ Retardo
100°C de05s

Verificacdo da temperatura do conversor

Temperatura do dissipador

Temperatura do dissipador de calor
do transistor de poténcia, °C

Tc
A

de calor de poténcia
(NTC)

Entrada

Tabela de
referéncia

Retardo Caodigo de falha 2049

de0,5s

>
Adver- [—

NTC

téncia

Sobretemperatura do conversor esta pendente

arquivo: Configuragdo de Falha

grupo: Config Falha
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E possivel configurar como vocé deseja que algumas situacées sejam
relatadas (falha do inversor, adverténcia, ou ignorar), enquanto outras
situacBes serdo sempre relatadas como falhas. Quatro parametros sdo
fornecidos para as falhas configurav&slecao Falha {parametro 20),
Selecdo Adverténcia(parametro 21)Selecéo Falha Zparametro 22) e
Selecdo Adverténcia(@arametro 23). Esta secdo explica como algumas
falhas ocorrem e séo detectadas.

Falha Perda Fdbk Veloc

Perda Fdbk Velo& uma falha configuravel controlada pelo bit (Ba¢ecéo
Falha 2 e Selegdo Adverténcia 36 é possivel obter uma falha/adverténcia
daPerda Fdbk Velose o sistema possuir um encoder, o que € indicado
guando dlipo Dispos FdbKpardmetro 64) for configurado como 2. Uma
falha/adverténcia déerda Fdbk Veloocorre quando o hardware detecta
uma perda de entrada do encoder. Isto pode ocorrer por dois motivos:
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arquivo:

grupo:

Monitoracao

Stat Inversor/Conversor

arquivo:

grupo:

Configuracao de Falha

Limites de Falha

Este tlpo.de Ocorre quando:
perda:
Héa uma perda de quadratura. A causa mais provavel é um nivel
Quadratura p .
elevado de ruido em um ou em ambos os canais do encoder.
O hardware detecta que falta algum dos quatro fios (A, A NOT, B,
Fase g noT)

Falha Travamento Mtr

Travamento Mt uma falha configuravel controlada pelo bit Sa¢ecao

Falha 2 e Selecdo Adverténcia 2 falha Travamento Mtr ocorre quando

0 motor nao esta em funcionamento (velocidade zero) e o inversor esta em
uma condicao limite (o inversor esta produzindo torque, corrente ou poténcia
maxima).

Esta condigé&o: E indicada por:

Bit 12 no Status Inversor/Conversor

© motor ngo esta funcionando. (parametro 15) sendo configurado.

O inversor encontra-se em uma Stat Limite Torque (parametro 87) com um
condicao limite valor diferente de 0.

Pode-se usarempo Travamento do Mot{parametro 25) para introduzir
a quantidade de tempo que o inversor deve estar no limite de corrente e na
velocidade zero antes que o inversor indique uma falfisad@amento Mtr

As falhas de Pnd SobrecMtr e Disp SobrecMtr (I 2T)

Pnd SobrecMte Disp SobrecMtisao falhas configuraveis controladas pelos

bit 3 e 4 d&Selecéo Falha 2 Selecdo Adverténcia 2s falhas sdo geradas
guando forem alcancados pontos na curva de sobrecarga do motor. Pode-se
usarFator de Servicqgparametro 9) & Sobrecarga Motofparametro 26)

para mudar a curva.

As curvas seguintes ndo se aplicam ao gabinete H. As informacdes
referentes ao gabinete H ndo estavam disponiveis por ocasiao da
impressao.
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Porcentagem da corrente Fator de servigo de 100%
nominal do motor

200% \ \
190%
180% \

170% \

160% \\ \\
150%

140% \‘
130%

N
Configurado pelo
0,
120% ‘\ N Fator de Servigo
\ ST (parémetro 9) '\
110% T
100%
10 / 100 Segundos até disparo 1000 10000
Limite de sobrecarga de 60 segundos e (0% de sobrecarga do motor

estabelecido pelo % de sobrecarga

175% de sobrecarga do motor
do motor (parametro 26) ’ g

150% de sobrecarga do motor

Porcentagem da corrente
nominal do motor

200% \

190% \

180% \ \\

170% \

Fator de servico de 110%

160% N

150% - \
N \\\
N

)

140% N

/

Configurado pelo
\ Fator de Servigo
Ny (parametro 9) \

:‘:;— \l

130% \

120%

N
~

\

™~

/
!
I

110%

100%
10 / 100 Segundos até disparo 1000 10000

Limite de sobrecarga de 60 segundos e )(00% de sobrecarga do motor
estabelecido pelo % de sobrecarga
do motor (parametro 26)

175% de sobrecarga do motor

150% de sobrecarga do motor
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Falha Tol Fonte Analdg

Tol Fonte Analég uma falha ndo configuravel. Ela indica que as tensdes

da fonte de alimentacao analégica estao fora do intervalo apropriado (13 V a
18 V). Se uma falha dkol Fonte Anal6dor recebida, provavelmente ha um
problema com a fonte de alimentacao.

Falha Sobrevel Absoluta

Sobrevel Absoluté uma falha ndo configuravel que ocorre quando o
regulador de feedback da velocidade indica que a velocidade do motor é
grupo: Limites de Controle maior que os valores maximos especificadod ienite Vel Frente

arquivo: Controle

(parametro 41) e&imite Vel Rey{parametro 40). /Sobrevel Absoluta

(parametro 24) pode ser usada para especificar o quanto mais rapido do que
as velocidades maximas especificadad.ienite Vel Frentee Limite Vel Rev

o0 inversor pode operar antes de gerar uma faltgoteevel Absoluta

Falhas Pend Sobretemp Conv e Disp Sobretemp Conv

Pend Sobretemp Codvuma falha configuravel controlada pelo bit 1 da
Selecdo Falha 2 Selecdo Adverténcia ® inversor monitora a temperatura
do dissipador. Se a temperatura alcancar aproximadamé@eséda

recebida uma falha d®end Sobretemp Canv

O Disp Sobretemp Cor& uma falha nédo configuravel. Ocorrera uma falha
deDisp Sobretemp Corse a temperatura do dissipador ndo estiver entre
-20°C e 100C.

A causa para ambas as falhas pode ser um sensor aberto ou em curto, um
ventilador de resfriamento do inversor bloqueado ou inoperante, ou uma
operacao estendida do inversor além da corrente nominal.
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Visdo geral da sobrecarga do

conversor

&S

Amps da
Placa

aD

Y

O diagrama de blocos a seguir pode ser usado para visualizar como o
inversor usa 0s parametros para a sobrecarga do conversor.

[+

11

Corrente do

conversor M

nte

~

~

™~

Stat Limite Torque
+

Integrador

Para a sele¢éo
 doflimite de

Limitador

—>> —> -
> =3
/
/
/
/
/
o — Flux Current
/
1
1
1
1
: Protecdo de reversao
M =
[Is] x n ' AUMENTO DE °C
X + +
! Transistor RIC Erro
! o
Converter motor ' 30°C—> + -
a unidade de ' MULT
conversor ! 120°C
1
L
Temperatura do
dissipador do conversor, °C
Flux Current
| !
100% x M_ * - 100% de Iq nominal do conversor no motor por unidade
30
Converter

conversor a
unidade de motor

|
150% x —
0 X M

Flux Current

Converter
conversor a
unidade de motor

e U |

Filtro 125 MS

I

Protecdo do conversor IT

60 s @ 150% da corrente do conversor

Conversor IT

Protecdo

Stat Limite Torque

+ -_

150% de Iq nominal do conversor no motor por unidade
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= corrente
do motor

A

! e Para a selecéo

(Limitando) do limite (;;e

: > corrente
O (N30 pendente) do motor

]

1

1 Selecionar
B

@ Selegéo Falha 2

® Selegdo Adverténcia 2

A sobrecarga do conversor é projetada para fornecer limites que assegurem
gue as classificacBes dos dispositivos para os semicondutores de alimentacao
ndo sejam excedidas. A sobrecarga do conversor verifica as temperaturas
excessivas dentro do dispositivo e corrente excessiva ao longo do tempo (IT).
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arquivo: Monitoragéo

grupo: Stat Inversor/Conversor

Tanto para os testes de temperatura como para os de corrente ao longo
do tempo, a referéncia interna Is é graduada em termos de percentual da
corrente nominal do motor. Ela é graduada também para o conversor. Para
essas conversdes, usam-se tamABps da Placdparametro 4) €orrente

do Converso(parametro 11).

Compreenséao da protecdo de reversdo NTC

O teste de protecao de reversdo NTC mede temperaturas excessivas dentro

do dispositivo. Para fazer isto:

1. O valor de § que foi convertido para as unidades do conversor é
multiplicado por 36C.

2. Este valor representa o aumento de temperatura que é adicionado a
temperatura real do dissipador do conversor.

3. Subtrai-se 12TC do resultado desta soma.
4. O resultado é um valor de erro que € integrado e limitado.

Se a reversdo NTC indicar que a temperatura dentro do inversor excedeu
120°C, entéo a corrente do motor sera limitada (causando uma condicao de
reversao).

Se a corrente do motor estiver sendo limitada na direcdo positiva ou negativa
devido a temperatura excessiva, 0 bit 1 sera configuraddtarhimite
Torque(parametro 87). O bit 9 indica o limite da corrente na direcédo

negativa devido a temperatura excessiva do conversor.

Compreenséo da prote¢éo de IT do conversor

O teste de protecao de IT do conversor mede correntes excessivas ao longo
do tempo. Para fazer isto para a maioria dos inversores, o teste usa 100% e
150% vezes a corrente nominal do conversor no motor por unidade. (Para 0s
inversores com gabinete H de 460/800 HP, o teste usa 100% e 135%.) Se a
corrente permanece 150% (ou mais) vezes a corrente nominal do inversor
por 60 segundos, o teste limita a corrente a 100% vezes a corrente nominal
do inversor. Quando o inversor limitar a corrente, sera configurado o bit 2
(valores positivos) ou o bit 10 (valores negativosptat Limite Torque
(parametro 87).

Vocé pode decidir se deseja ser notificado quando o inversor limita a
corrente.

Para: Vocé deve:

Configurar o bit 13 na Selecédo de Teste 2

Receber uma falha (parametro 22).

Configurar o bit 13 na Selecdo Adverténcia 2

Receber uma adverténcia (parametro 23) e limpar o bit 13 na Selecdo Falha 2.

Ignorar a condicéo de Limpar o bit 13 na Selecdo Falha 2 e na Selecdo
limite Adverténcia 2.

Segue-se a curva de sobrecarga do conversor para os gabinetes A — G. Esta
curva de sobrecarga aplica-se também ao gabinete H, exceto para o de
460V/800 HP.

1336 IMPACT - 5.6 — Dezembro de 1999



3-34 Diagramas de blocos de controle

) L L]
2 190% \ \ -
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Sobrecarga do conversor pendente
A curva de sobrecarga do conversor para o gabinete H de 460V/800 HP é
mostrada abaixo.
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—— Reversdo de sobrecarga
—— Adverténcia de sobrecarga
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Diagramas de blocos de controle 3-35

Visdo geral da sintonia O diagrama de blocos a seguir pode ser usado para visualizar como o
automatica do loop de inversor usa os parametros para a sintonia automatica do loop de velocidade.
velocidade

—>> —> - ->
% 1L} | Fo=
S N
/ R
e N
e N
/ \
/ Velocidade AN
de Autotune G
/ Torque (Sintonia Stat Inversor/
/ Sint Auto Automatica) Conversor \

/ @ @ 15 > Status de Autotune ~

(Sintonia Automatica)
Inversor

e Sel Autotune/Diag (Inércia) operando/parado 156 5 1 Executando
- @ L N —" 1 Inibic&o de Autotune
, (Sintonia Automatica) 1 | Concluido
! 2 || Falhar
1
0 + 1 Status de Autotune 3_|| Abortar
Esperar > Start (Sintonia Automatica)
(Iniciar) Y
BW Veloc Desejada A 4 || Fluxo Ativo
x,xx rad/s | —»A ~
161 )= Y 5 | N&o Pronto
Sint Auto ativa
L 2 6 || Velocidade n&o zero
Inércia Total Imediato
X,XX S
157 - - -® 7 || Executando
\ _I
12 | Intervalo de perfil
4 3
Stop Medir 13 || Limite de torque
(Parar) —
 J |
Loop Veloc Ki
Calculos dos Estados de Autotune (Sintonia Automatica)

Loop Veloc Kp ganhos do loop

de velocidade

Loop Veloc Kf —>

Sel BW Lim
Filtr Filtro Taxa
Fdbk Erro Corrente
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arquivo: Sintonia Automatica

grupo: Configuragéo da
Sintonia Automatica

arquivo: Aplicacdo

grupo: Controle/Reg
Barramento

Com freio:
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O teste de sintonia automatica do loop de velocidade mede basicamente a
inércia. Para fazer isto, o teste faz um ciclo através de cinco estados:

Neste estado:

O teste esta:

0 (Esperar)

Aguardando que o bit 5 na Sel Sint Auto/Diag (parametro 173) seja
configurado. Isto geralmente acontece quando a sintonia automatica
é executada a partir do procedimento de Sintonia Rapida do Motor.

1 (Partir)

Aguardando que start (partida) seja pressionada.

2 (Esperar)

Aguardando um tempo fixo que permite a estabilizag&o do fluxo no
motor.

3 (Medir)

Medindo a quantidade de inércia aplicando a quantidade de torque
especificada em Torque Sint Auto (parametro 164) ao motor.

4 (Parar)

Parando.

Medicéo da inércia

Para mediar a inércia, o teste de sintonia automatica do loop de velocidade:

1. Aplica a quantidade de torque especificadalemgque Sint Auto
(parametro 164) ao motor.

2. Aumenta a velocidade até a velocidade especificadéetonidade Sint
Auto (parametro 165).

3. Diminui a velocidade até zero.
4. Mede ainclinacdo do aumento e decréscimo para determinar a inércia.

Quando o torque é aplicado, a maneira como o teste mede a inércia depende
de como o bit 10 da®pc¢des Barramento/Frenaggiparametro 13) esta

configurado.

Se o bit 10 estiver configurado, a velocidade diminui até 0 apds o motor
alcancar a velocidade especificada/elbbcidade Sint AutdAo mesmo
tempo, o torque torna-se um valor negativo e permanece negativo até a
velocidade alcancar 0. Isto é ilustrado da seguinte maneira:

Velocidade

Velocidade de - -

sintonia automatica
(parametro 165)

Tempo
imediato

Inclinagéo usada para encontrar a inércia

Torque

Torque de ----

sintonia automatica
(parametro 164)

Tempo
imediato

Tempo

07

Torque de
sintonia automatica
(parémetro 164)

Tempo
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3-37

Sem freio:

arquivo: Controle

grupo: Regulador de
Velocidade

arquivo: Controle

grupo: Regulador de
Velocidade
Feedback de
Velocidade
Limites de Controle

arquivo: Sintonia Automatica

grupo: Status de Sint Autom

Se o bit 10 nao estiver configurado, a velocidade reduzira até 0 apds o motor
alcancar a velocidade especificada/alcidade Sint AutdNeste ponto, o
torque também torna-se 0. Isso € ilustrado da seguinte maneira:

Velocidade L N
Inclinagéo usada para encontrar a inércia
Velocidadede |- --=-=-=-=----
sintonia automatica
(parémetro 165)
Tempo
imediato
— »— Tempo
]
‘ '
0 )
]
I
Torque )
Torque de ---- :
sintonia automatica !
(parametro 164) )
Tempo '
imediato !
0— - Tempo
\
0

Uma vez que a inércia tenha sido determinada, o valor é colocaufrgia
Total (par@metro 157). O valor &W Veloc Desejadgparametro 161) pode

ser determinado.

Uma vez que esses valores tenham sido determinados, o teste de sintonia
automatica do loop de velocidade realiza os calculos do ganho de loop de
velocidade para determinar os valores dos seguintes pardmetros:

Este parametro:

Tem a seguinte definicdo:

Loop Veloc Ki
(parametro 158)

Controla o ganho de erro integral do regulador da
velocidade.

Loop Veloc Kp
(parametro 159)

Controla o ganho de erro proporcional do regulador da
velocidade.

Loop Veloc Kf
(parametro 160)

Controla o ganho de alimentacao para frente do regulador
da velocidade.

Sel Filtr Fdbk
(parametro 65)

Seleciona o tipo do filtro de feedback.

BW Filtro Erro
(parametro 162)

Configura as larguras de banda de dois filtros passa-baixa
conectados em cascata no caminho de erro Kf do regulador
PI de velocidade.

Lim Taxa Corrente
(parametro 77)

Especifica a maior taxa permissivel de alteragdo para o
sinal de referéncia da corrente.

Durante a sintonia automatica do loop de velocidade, é possivel verificar
o status do teste utilizanddtatus de Sint Auto(parametro 156). Os
primeiros quatro bits (0 — 3) identificam o status da corrente:

Se este bit for =
) Ent&o:
configurado:
0 O teste estd em execugao no momento.
1 O teste foi concluido.
2 Foi encontrado um erro.
3 O teste foi abortado devido a emissdo de um comando de parada.
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Os bits 4 -7, 12 e13 identificam porque o bit 2 pode ter sido configurado.

Se este bit for =
) Entéo:
configurado:
4 Ha fluxo ativo no motor.
5 O inversor ndo esta pronto para iniciar a sintonia automatica.
6 O inversor esta em uma velocidade diferente de zero.
7 O motor esta operando.
O intervalo do teste de sintonia automatica expirou porque o teste
12 de inércia ndo conseguiu acelerar a carga. A carga deve acelerar
em uma taxa de 5% de alteragéo de velocidade por minuto, ou
mais.
13 O teste de inércia ndo conseguiu atingir o limite de torque.
Tempo de transferéncia O diagrama de blocos e a tabela a seguir podem ser usados para determinar a

guantidade maxima de tempo que levara para a execugdo de um comando.

Referéncia de Torque
Entradas — -
de trem de Referéncia de velocidade
pulso (4 ms)

Entradas
analégicas
(4 ms)

Ajuste do Yy
Processo
(12,5 ms)

Comando
da corrente

Controle FO.C

Entradas do ) de saida
encoder »| Controle de diotrgr'&'; »| Adaptativo/Comutagéo
(2ms) velocidade @ms)
(1 ms)
Referéncia >
do SCANport
(4ms) ¢
Avaliacao Saidas
l6gica .
c dod SCANport a”‘(”‘"lf’r?]'sc)as Tabela da ordem de execucéo
omando do o (50 ms)
SC(ANP;JH = Y Intervalo Functions
4ms
dsa'dla, 1ms Controle orientado de campo
Entradas do_|o0mmands (13 ;en?s) 2ms Entradas do encoder
relé daplaca | Faults Idndifc?r:ior Ee?ul:’sldqr (i‘e \-/reloudade
de opgoes L > e falhas eferencia de Torque
(8 ms) (100 ms) 4ms Referéncia/comandos do SCANport
Scanner de Entradas do trem de impulsos
vinculos dos

Entradas anal6gicas

parametros . P
}4_ (4 ms) —> ‘ * Blocos de Saidas analdgicas
funcdes Scanner de vinculos dos parametros
programaveis Referéncia de velocidade

(125ms) 8ms Entradas do relé da placa de opgdes L

12.5ms Blocos das fungBes programaveis
* tempo de transferéncia 12,5 além de outros Saida do relé
tempos de escaneamento de I/0s Ajuste do Processo
50 ms Avaliacao légica SCANport
Sequéncia légica de partida/parada do invel

100 ms Indicador de falhas
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Por exemplo, o tempo que leva para uma referéncia de velocidade ser
convertida em uma corrente de saida pode ser determinado da seguinte
maneira:

Referéncia de SCANport 4 ms

Controle de Velocidade/Torque 2ms
Controle F.O.C Adaptativo/Comutacao 1ms
Tempo Total 7ms

Assim, o tempo maximo seria 7 ms. (Podera levar menos de 7 ms, mas néo
mais.) Observe também que levaria 0 mesmo tempo se fosse utilizada uma
referéncia de velocidade analégica.
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Notas:
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Capitulo 4

Caodigos de Falhas

Objetivos do Capitulo O capitulo 4 fornece uma lista dos cddigos de falha para o inversor
1336 IMPACT.

ATENCAO: Nao tente solucionar os problemas ou fazer a
manutenc¢éo do inversor 1336 IMPACT a menos que vocé
esteja familiarizado com o sistema do inversor e de maquinas
semelhantes. Se este aviso nao for obedecido, vocé podera
sofrer lesbes e/ou o0 equipamento podera ser danificado.

Equipamento Necessario Para a solucéo de problemas inicial, sera necessario um dispositivo de
programacdo como uma Interface de Operacéo e Programacao (HIM)
para ler os cédigos de falhas. Vocé também deve possuir o0 seguinte antes
de iniciar qualquer procedimento de solucao de problemas:

* manual de instrucdo do dispositivo de programagéo

Manuseio de Quando ocorrer um problema com o inversor, verifique as luzes VP
Falhas/Adverténcias (processador de velocidade) e CP (processador de corrente) no inversor.
A figura 4.1 indica a localiza¢&o das luzes VP e CP.
Figura 4.1

Localizagdo dos LEDs VP e CP

Médulo de
Idiomas

INV
EN VP CP

Yvy
OO0 = Verde
|:| |:| -« Vermelho

0l

00000 [500000006600] ‘ =
P WP

<« Y

00000« mven Gabinetes B - H
AAd A

Verde

Vermelho Vermelho
Verde Verde

Frames Al - A4

As luzes no quadro de controle do motor indicam o status do processador de
velocidade (VP) e processador de corrente (CP):
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4-2 Caddigos de Falhas

Se o LED de VP ou CP estiver: Entéo, para aquele processador:
Verde, aceso N&o ocorreu falha.
Verde, piscando Ocorreu uma adverténcia no inversor.
Vermelho, piscando Ocorreu uma falha de software do inversor.
Vermelho, aceso Ocorreu uma falha de hardware do inversor.

As falhas possuem trés categorias basicas:

Este tipo de . N Para remover esta falha,
] Tem a seguinte definicao: . ]
falha: vocé deve:
Dispara o inversor fazendo com
P ~ Executar um comando de Reset
que pare. O controle ndo pode . .
Hard . Inversor ou desligue/ligue a
ser recuperado até fazeroreset | _,. ~ )
. alimentacéo do inversor.
do inversor.
1. Cuidar da condig&o que causou
Soft Dispara o inversor fazendo com a falha.
que pare. 2. Executar um controle de
Remocé&o de Falhas .
Indi dics 1. Cuidar da condig&o que causou
o _n Ica _u’ma con_ 1¢a0 o a adverténcia.
Adverténcia |indesejavel. O inversor néo ir4
parar 2. Executar um controle de
' Remocéo de Falhas .

As falhas séo notificadas na Interface de Operacéo e Programacéo (HIM -
Human Interface Module) quando ocorrem. As adverténcias ndo sao
notificadas na Interface de Operacédo e Programacéo.

Para ajuda-lo a solucionar os problemas de seu inversor 1336 IMPACT,
o inversor registra quaisquer falhas ou adverténcias na fila de falhas ou
adverténcia. As falhas e adverténcias contidas nas filas sdo do tipo
configuravel ou ndo configuravel.

Este tipo de falha: Se refere as falhas que vocé:

Pode configurar para disparar o inversor ou apenas
Configuravel fornecer uma adverténcia visual enquanto o inversor
continua operando.

Na&o é possivel desativar. Essas falhas resultam de uma
N&o configuravel condicao que poderia danificar o inversor se for permitido
que persistam.

> E possivel fazer o reset das falhas pressionando-se o bot&o stop
(parar) no HIM.

Configuracdo de Falhas e Adverténcias — Grupo 1

E possivel configurar quais das falhas seguintes disparar&o o inversor usando
aSelecao Falha {pardmetro 20) 8elecio Adverténcia(parametro 21). A
Selecéo Falha &Selecé@o Adverténcigpbssuem as seguintes definicdes de

bit:
arquivo: Configuragdo de Falha Este -
- Com este texto: E definido como:
grupo: Config Falha bit:

0 | Tempo de Percurso | Ocorreu um intervalo de percurso do barramento.

1 | Tempo Pré-carga Ocorreu um intervalo de pré-carga.
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Cédigos de Falhas 4-3

Selecdo Falha Selegédo de Advertér

bit=1 bit=1
Dispara o inversor Reporta como
o— uma adverténcia
Falha ——o—" o—
o S—
bit=0 o—
Reporta como bit=0
uma adverténcia Nio ha informe

Ebsltte Com este texto: E definido como:
Ocorreu uma queda de tenséo do barramento de 150V
2 Queda de abaixo da tensdo do rastreador de barramento. Isto é
Barramento abordado com maiores detalhes mais adiante neste

capitulo.

= Uma queda de tens&o de barramento para um nivel
Subtenséao de . . U
3 abaixo do valor estabelecido em Subtenséo Linha
Barramento A
(parametro 27).

Ciclos de
Barramento>5

Ocorreram mais de 5 percursos dentro de um periodo
de 20 segundos.

A corrente ascendente de fluxo rapido € menos de

5 Circuito Aberto 50% da corrente controlada.

Houve perda da conexdo de entrada apos ela ter sido

8 Entrada mA estabelecida.

9 |intervalo SP 1 Uma perda de comunicag¢@o com o dispositivo

SCANport 1.
10 |Intervalo SP 2 g(r:n:'\[l:)s:rjtaztlje comunicagdo com o dispositivo
11 |intervalo SP 3 g(r:n:'\?s;?tasc.le comunicagdo com o dispositivo
12 | Intervalo SP 4 g(r:n:'\?s;?tafe comunicagdo com o dispositivo
13 | Intervalo SP 5 gg:'\?ségtasc.le comunicagdo com o dispositivo
14 | Intervalo SP 6 gg:'\?ségta;e comunicagdo com o dispositivo

15 | Erro de SP Ocorreram muitos erros nas comunicagoes.

Bits 6 e 7 estdo reservados.
Configure o bit correspondente &elecao Falhafara cada condi¢cédo onde

vocé deseja que o inversor acuse a falha. Quando o inversor dispara em uma

condicao configurada para causar uma falha no inversor, a reagao do inversor
dependera da condicdo ocorrida.

Para os bits 0 a 5:

e Asluz vermelha do CP acende.

e O motor vai diminuir de velocidade até parar.
Para os bits 8 a 14:

e Asluz vermelha do VP acende.

e O motor para de acordo com a configuracédo dos bits -©pgdes
Légicas(parametro 17) .

Se estg bit esti.ver Entdo este tipo de parada é usada:
configurado:
1 Reducéo
2 Limite de corrente
3 Rampa

Para cada condigdo em que a exibi¢do de falha de adverténcia é desejada,
deve-se:

1. Configurar o bit correspondente &elecéo Adverténcia 1

2. Certifique-se de que o bit correspondenteSatecao Falhadsteja
configurado com O.

Quando o inversor dispara em uma condigdo configurada para exibir uma
adverténcia:
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e Asluz verde do CP pisca.
* O nversor continua a operar.

Se um determinado bit ndo estiver configurad&elacdo Falha bu
Selecdo Adverténcia b inversor ignora a condicdo quando ela ocorrer.

A maioria da opces de configuracao de falha/adverténcia do grupo 1 trata
das condi¢cbes de barramento CC. Essas condi¢cdes do barramento lidam com
guaisquer condicdes de pré-carga do barramento e de percurso. As condi¢des
de pré-carga de barramento e percurso serdo abordadas mais adiante neste
capitulo.

Se vocé estiver usando os bits 9 — 14 para ignorar erros de comunicacao,
favor ler a declarag&o a seguir:

ATENCAO: Ha risco de les&o pessoal ou dano no equipa-
mento. Se for emitido um comando de inicializacdo ou jog, e
depois que o dispositivo de programacéao for desconectado,
nao ocorrera falha no inversor se a falha de comunicacées do
SCANport estiver configurada para ser ignorada para aquela
porta.

Configuracdo de Falhas e Adverténcias — Grupo 2

E possivel configurar quais das falhas seguintes disparar&o o inversor usando
aSelecao Falha Zparametro 22) 8elecéo Adverténcia(@arametro 23). A
Selecao Falha 2 Selecdo Adverténciagbssuem as seguintes definicdes de

bit:

Ebsitt:e Com este texto: E definido como:
o [perdaranveoc | coresperis delormaci e feedieck
1 | SobretempConv Pnd | Pendéncia de uma sobretemperatura do conversor.
3 | Pend SobrecMtr Pendéncia de uma sobrecarga do motor (12T).
4 | Disp SobrecMtr Ocorreu um disparo de sobrecarga do motor (I2T).
5 | Travamento Mtr O motor enguigou.
6 | Ent Falha Ext Ocorreu uma falha externa.
9 | Limite Parametro Um parametro esta fora dos limites
10 |Limite Matematico Ocorreu um limite matematico.
13 | Pend SobrecConv Pendéncia de uma sobrecarga do conversor (IT).
15 | Disp SobrecConv Ocorreu disparo de sobrecarga (IT) do conversor.

Os bits 2, 7, 8, 11, 12 e 14 estdo reservados.

Para cada condicdo onde se deseja que o inversor acuse uma falha, é
necessario configurar o bit correspondent8elacéo Falha 2Quando o
inversor dispara em uma condicdo configurada para causar uma falha no
inversor, a reacdo do inversor dependera da condigao ocorrida.



Cédigos de Falhas 4-5

Selecdo Falha  Selecdo de Adverténc

bit=1 bit=1
Dispara o inversor Reporta como
o— uma adverténcia
Falha —o0— O—O/o—
bit=0 o—
Reporta como bit=0
uma adverténcia Niio ha informe,
ignorado

Visualizacdo das filas de
adverténcias e falhas na
Interface de Operagéao e
Programacao (HIM)

Para os bits 0, 1, 4, 5 e 15:

e Aluz vermelha do VP acende.

e O motor vai diminuir de velocidade até parar.
Para os bits 3 e bits 6 a 13:

e Aluz vermelha do VP acende.

e O motor para de acordo com a configuracéo dos bits —Qpgies
Légicas(parametro 17) .

Se estg bit esti_ver Entdo este tipo de parada é usada:
configurado:
1 Reducgédo
2 Limite de corrente
3 Rampa

Para cada condi¢do em que a exibicdo de falha de adverténcia é desejada,
deve-se:

1. Configurar o bit correspondente &elec¢éo Adverténcia 2

2. Certificar-se de que o bit correspondenteSsatecao Falha&steja
configurado em 0.

Quando o inversor dispara em uma condi¢do configurada para exibir uma
adverténcia:

e Aluz verde do VP pisca.
e O inversor continua a operar.

Se um determinado bit ndo estiver configurad&elacdo Falha »u

Selecdo Adverténcia B inversor ignora a condigdo quando ela ocorrer. Por
exemplo, se houver uma perda de feedback e o bit 0 for configurado em 0
tanto naSele¢&o Falha 2omo naSele¢do Adverténcig B inversor ignora

a perda de feedback.

A Interface de Operacédo e Programacao pode ser usada para visualizar as
filas de adverténcias e falhas. Para visualizar fila de falha é necessério:

1. Pressionar a teclascapeaté atingir o niveSelecionar Modo

2. Use a tecldhumentarou Diminuir para se movimentar pelas opc¢des de
Selecionar Modaté queControlar Statuseja exibido.

3. Pressione a tecknter

4. Use a tecldumentarou Diminuir para se movimentar pelas op¢des de
Status de Contro&é qud-ila de falhasseja exibido.

5. Pressione a tecknter
6. Quando for exibidd/isualizar Fila pressione a tecknter.

A fila de falhas pode conter até 32 falhas. O inversor 1336 IMPACT registra
as falhas utilizando o formato seguinte:

Fault name

I 7 S N

FIL L H2H0R208H LRI

| I I |
Indicador de Namero do Indicador Posicéo ndo
fila de falhas codigo de falha de disparo fila de falhas
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4-6 Caddigos de Falhas

O que sao as descri¢des de
falhas?

1336 IMPACT - 5.6 — Dezembro de 1999

O indicador de disparo s6 estara presente se esta falha causou o disparo do
inversor.

O dltimo ndmero (1) indica a posi¢édo desta falha dentro da fila de falhas.

Um marcador é colocado na fila quando a primeira falha ocorrer apés a
sequéncia de energizacdo. O marcador de energizacao € ilustrado abaixo.

1 O A 1
FILIC LI JI0LJEJCITIL I I T

O inversor IMPACT 1336 marca o tempo decorrido desde a energizacédo. O
inversor utiliza essa informacéo como uma marca de tempo para que vocé
possa saber quando ocorreu uma falha em relagcéo a energizacao do inversor.
Para visualizar esta marca de tempo é necessario U3ados Teste 2

(parametro 94) &elecdo Teste Parametro 95). E necessario introduzir um
valor para &elecdo Teste 2 fim de visualizar o tempo (em horas) desde a
energizacao e um outro valor para visualizar os minutos e segundos. Esses
valores estéo relacionados na descrica8alacdo Tester@o Chapter 2,
Parameters

Por exemplo, se vocé deseja saber quando ocorreu a falha na posi¢céo 12 em

relacdo a energizacdo do inversor, vocé teria de fazer o seguinte:

1. Introduzir o valor 11112 n8elecéo Teste hardmetro 95).

2. Veja o valor doPados de Teste @arametro 94). Este valor representa
0 numero de horas ap0s a energizacao quando ocorreu a falha na
posicéo 12.

3. Introduzir o valor 11212 n&elecdo Teste 2

4. \Veja o valor do®ados de Teste [2ara visualizar o nimero de minutos e
segundos apoés a energizacdo quando ocorreu a falha na posigéo 12.

Para limpar uma fila de falha, selecidnmpar Fila a partir das opcdes da

Fila de Falhas

Para visualizar uma fila de adverténcias, selediilaede Adverténcia

partir das op¢des deontrolar StatusAs etapas restantes sdo as mesmas da

fila de falhas.

Quando ocorrer uma falha, ela é exibida até que seja iniciado um controle de
Reset Inversoou Limpar Falhas O Reset Inversaremove todas as falhas ao
passo que o controlempar Falhasemove somente as falhas de adverténcia

e de software. Pode-Reset Inversoe Limpar Falhasatravés dos bits no

Stat Entrada Logicdparametro 14) ou com um terminal.

Os cédigos de falhas sdo definidos conforme indicado na Tabela 4.A.



Cédigos de Falhas

Tabela 4.A

Descrices das Falhas

Cédigo da Informacgdes | Tipo de Descricio Acdo sugerida
falha e texto de LEDs Falha
O inversor detectou um problema
durante a execucao dos testes
01027 Luz de sintonia automatica. _Consulte~os Erros SintAutq (parametro 176). Para maiores
Diag Sint Auto verm_elha do | Soft |Quando esta condigéo ocorrer, |nf0rmagoes_ sobre Erros S/r_rtAuto, consulte o Chapter 5,
VP piscando a velocidade do inversor reduz Understanding the Auto-tuning Procedure
até parar, independentemente
do tipo de parada selecionada.
Verifique quanto a um possivel superaquecimento do motor.
Uma sobrecarga do motor estad | Se a temperatura do motor for excessiva, reduza os tempos de
01051 Luz pendente. O inversor alcangou acel/desacel (parametros 42 — 45) ou reduza a carga.
Pend vermelhado | Soft |95% do nivel necessario paraum | Se a temperatura do motor for aceitavel, aumente o valor do %
SobrecMtr VP piscando disparo de sobrecarga do motor | Sobrec Motor (parametro 26).
(ver falha 01052). Se desejar que esta condicéo n&o seja registrada como falha,
mudar o bit 3 na Sele¢do Falha 2 (parametro 22) para 0.
) Verifique quanto a um possivel superaquecimento do motor.
qurecarga d_o r_notor’dlsparou. * Se a temperatura do motor for excessiva, reduza os tempos
Luz O inversor atingiu 0 nivel da de acel/desacel (parametros 42 — 45) ou reduza a carga.
01052 vermelhado | Soft |COTeMe acumulada do motor « Se a temperatura do motor for aceitavel, aumente o valor do
Disp SobrecMtr VP piscando ao longo do tempo conforme % Sob, p . ’
configurado pelo % Sobrec 6 Sobrec Motor (parametro 26).
Motor % (parametro 26). Se desejar que esta condi¢é@o ndo seja registrada como falha,
mudar o bit 4 na Selecdo Falha 2 (parametro 22) para 0.
o |nv_er~sor_ esta em uma ; Verifique o Stat Limite Torque (parametro 87) para ver o limite
01053 Luz condu_;ao limite por um r_)_enodo ocorrido. Aumente o parametro do limite apropriado ou reduza
superior ao valor especificado
Travamento vermelha do Soft acarga.
Mir VP piscando em Tempo Travamento do Motor Se deseiar dicio na . i d talh
(parametro 25) com o motor na jar que esta condi¢&o nao se]aAreglstra a como falha,
velocidade zero. mudar o bit 5 na Selecdo Falha 2 (parametro 22) para O.
Verifique quanto a um possivel superaquecimento do motor.
. Se a temperatura do motor for excessiva, reduza os tempos de
Pendenm_a de sobrecarga do acel/desacel (parametros 42 — 45) ou reduza a carga.
01083 Luzverdedo | Adver- |To%" O inversor alcangou 95% Se a temperatura do motor for aceitavel, aumente o valor do %
Pend VP piscando | téncia do nivel necessério para um p - ’
SobrecMtr P disparo de sobrecarga do motor Sobrec Motor (parametro 26).
(ver falha 01084). Se desejar que esta condi¢@o ndo seja registrada como uma
adverténcia, mudar o bit 3 na Selecao Adverténcia 2
(parametro 23) para 0.
) Verifique quanto a um possivel superaquecimento do motor.
qurecarga d_° r_notor’dlsparou. Se a temperatura do motor for excessiva, reduza os tempos de
O inversor atingiu o nivel da acel/desacel (parametros 42 — 45), ou reduza a carga.
corrente acumulada do motor ",
01084 Luz verdedo | Adver- Se a temperatura do motor for aceitavel, aumente o valor do %
Disp SobrecMtr | VP piscando | téncia ao ango do tempo conforme Sobrec Motor (parametro 26)
configurado pelo % de p ’
Sobrecarga do Motor % Se desejar que esta condi¢éo néo seja registrada como uma
(parametro 26). adverténcia, mudar o bit 4 na Selecao Adverténcia 2
(parametro 23) para 0.
O inversor estad em uma Verifique o Stat limite torque (parametro 87) para ver qual o
condigo limite por um periodo limite que ocorreu. Aumente o parametro do limite apropriado
2'}2\/8;mento Luz vgrde do AAdve.r- superior ao valor especificado ou reduza a carga.
Mir VP piscando | téncia |em Tempo Travamento do Motor | Se desejar que esta condigdo ndo seja registrada como uma

(parametro 25) com o motor na
velocidade zero.

adverténcia, mudar o bit 5 na Selecao Adverténcia 2
(parametro 23) para 0.
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4-8 Caddigos de Falhas
Codigo da Informacgdes | Tipode . x .
falha e texto de LEDs Falha Descri¢ao Acdo sugerida
Verificar os filtros do gabinete, ventiladores do inversor e
Disparo de sobretemperatura do | gissipadores.
02028 conversor. Ha uma temperatura | v/erificar o sensor térmico e a fiagdo do sensor (conector).
Disp Luz excessiva no dissipador. Se possivel, reduzir a carga ou ciclo de funcionamento
Sobretemp vermelhado | Soft |Quando esta condi¢do ocorrer,a | . . or d e ) o :
oy VP piscando velocidade do inversor reduz até Diminuir o valor da Freqiéncia PWM (parametro 10).
parar, independentemente do Verifique a diregdo de rotagéo do ventilador da cobertura
tipo de parada selecionada. (somente no gabinete H). Quando vista de cima, a rotag&o
deve ser no sentido anti-horario.
Verificar os filtros do gabinete, ventiladores do inversor e
dissipadores.
Verificar o sensor térmico e a fiagdo do sensor (conector).
02049 Pendéncia de uma Se possivel, reduzir a carga ou ciclo de funcionamento.
Pend Luz sobretemperatura do conversor. Diminui lor da Freatiéncia PWM R 10
Sob vermelhado | Soft |A temperatura do dissipador do iminuir o valor da rrequencia (parametro 10).
CO retemp VP piscando conversor esta se aproximando | Verifique a diregéo de rotagao do ventilador da cobertura
onv do nivel de disparo. (somente no gabinete H). Quando vista de cima, a rotagéo
deve ser no sentido anti-horario.
Se desejar que esta condi¢do néo seja registrada como falha,
mudar o bit 1 na Sele¢do Falha 2 (parametro 22) para 0.
Pendéncia de uma sobrecarga
do conversor (IT). A corrente
02061 Luz do conversor ultrapassou 105% Se possivel, reduzir a carga ou ciclo de funcionamento.
da Corrente do Conversor Se desejar que esta condi¢do nao seja registrada como falha,
Pend vermelha do Soft (parametro 11) por um periodo mudar o bit 13 na Selecdo Falha 2 (parametro 22) para 0
SobrecConv VP piscando pay P per ¢ p P ’
muito longo. Uma operagao
continua neste nivel de corrente
causara uma sobrecarga.
Sobrecarga do conversor (IT). A
02063 Luz corrente do conversor Se possivel, reduzir a carga ou ciclo de funcionamento.
Sobrec Conv vermelhado | Soft | ultrapassou 105% da Corrente | Se desejar que esta condigdo n&o seja registrada como falha,
VP piscando do Conversor (parametro 11) por | mudar o bit 15 na Selecdo Falha 2 (parametro 22) para 0.
um periodo muito longo.
Verificar os filtros do gabinete, ventiladores do inversor e
dissipadores.
Verificar o sensor térmico e a fiagdo do sensor (conector).
02081 Pendéncia de uma Se possivel, reduzir a carga ou ciclo de funcionamento.
Pend Luz verde do | Adver- sobretemperatLérago GOHZGFS(;JT- Diminuir o valor da Freqiéncia PWM (parametro 10).
Sobretemp VP piscando | téncia A temperatura do dissipador do | verifique a direco de rotag&o do ventilador da cobertura
Conv conversor esta se aproximando | (somente no gabinete H). Quando vista de cima, ela deve
do nivel de disparo. ser no sentido anti-horario.
Se desejar que esta condi¢éo néo seja registrada como uma
adverténcia, mudar o bit 1 na Selecdo Adverténcia 2
(parametro 23) para 0.
Pendéncia de uma sobrecarga
do conversor (IT). A corrente
02093 do conversor ultrapassou 105% | Se possivel, reduzir a carga ou ciclo de funcionamento.
Pend Luz verdedo | Adver- |da Corrente do Conversor Se desejar que esta condi¢éo ndo seja registrada como
SobrecConv VP piscando | téncia | (parametro 11) por um periodo | uma adverténcia, mudar o bit 13 na Selecdo Adverténcia 2
muito longo. Uma operagéo (parametro 23) para O.
continua neste nivel de corrente
causard uma sobrecarga.
Sobrecarga do conversor (IT). Se possivel, reduzir a carga ou ciclo de funcionamento.
02095 Luz verde do | Adver- A corrente do conversor ultra- Sed . dicio na . . d
_ \AVer- | assou 105% da Corrente do e desejar que esta condi¢do ndo seja registrada como uma
Sobrec Conv VP piscando | téncia

Conversor (parametro 11) por
um periodo muito longo.

adverténcia, configurar o bit 15 na Selecdo Adverténcia 2
(parametro 23) para 0.
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Cédigos de Falhas 4-9
Codigo da Informacgdes | Tipode . ~ .
Descri A ri
falha e texto de LEDs Falha escrigao ¢do sugerida
Foi detectado um funcionamento
indevido de hardware durante a
03008 .

- Luz energizagao ou reset. . . . . .
Funcionamento vermelha 1 Hard d dica Desligue e volte a ligar a alimentacdo. Se esta falha nédo for
indevido de . Quan. 0 esta cpn I¢ao ocprrer, ‘T" removida, substitua a placa do controle principal.

do VP pisca velocidade do inversor vai reduzir
hardware. i -
até parar, independentemente do
tipo de parada selecionada.
Foi detectado um funcionamento
indevido de hardware durante a
03009 .

” Luz energizagao ou reset. . . . ~ .
Funcionamento vermelha 2 Hard d dica Desligue e volte a ligar a alimentacdo. Se esta falha nédo for
indevido de . Quan_ 0 esta c_on I¢ao oc_orrer, ‘T" removida, substitua a placa do controle principal.

do VP pisca velocidade do inversor vai reduzir
hardware. . -
até parar, independentemente do
tipo de parada selecionada.
Foi detectado um funcionamento
indevido de hardware durante a
03010 o

- Luz energizagéo ou reset. . . . ~ =
Funcionamento vermelha 3 Hard d dica Desligue e volte a ligar a alimentacdo. Se esta falha néo for
indevido de . Quan_ 0 esta €coNdIca0 OCOITer, & | o ygyida, substitua a placa do controle principal.

do VP pisca velocidade do inversor vai reduzir
hardware. . -
até parar, independentemente do
tipo de parada selecionada.
Foi detectado um funcionamento
indevido de hardware durante a
03011 .

3 Luz energizagéo ou reset. . ) ) N N
Funcionamento vermelha 4 Hard d dica Desligue e volte a ligar a alimentacdo. Se esta falha ndo for
indevido de . Quan. 0 esta cpn I¢ao ocprrer, ‘T" removida, substitua a placa do controle principal.

do VP pisca velocidade do inversor vai reduzir
hardware. i -
até parar, independentemente do
tipo de parada selecionada.
Foi detectado um funcionamento
indevido de hardware durante a
03012 o~

¢ Luz energizagao ou reset. . . . ~ .
Funcionamento vermelha 5 Hard d dica Desligue e volte a ligar a alimentacdo. Se esta falha nédo for
indevido de . Quan_ 0 esta c_on I¢ao oc_orrer, ‘T" removida, substitua a placa do controle principal.

do VP pisca velocidade do inversor vai reduzir
hardware. . -
até parar, independentemente do
tipo de parada selecionada.
Inicializar os parametros ou:
» Realizar uma operacgao de Rechamada de Valores.
03014 Lulﬁ d Soft A base de dados do parametro » Realizar uma operacgao de Rechamada de Valores.
vermelha do o}
EE Checksum ) esta corrupta. . ifi 3
VP piscando p Verificar os parametros.
* Reset Inversor.
Se esta falha néo for removida, substituir a placa.
03015 . . . = =

; Luz . Desligue e volte a ligar a alimentacdo. Se esta falha néo for

Funcionamento Ocorreu um funcionamento . ’ e .
: ; vermelha do Soft |. . removida, substitua a placa do controle principal (gabinetes B a
indevido do ) indevido de hardware. . . .
VP piscando gabinetes H) ou inversor (gabinetes A).
hardware.
03022 Luz A placa do controle principal foi | Emitir um controle de Reset Defaults para configurar os
: . vermelha do Soft |inicializada em um inversor de parametros do inversor de volta aos valores de configuracéo de
Tipo Inv Dif ) . o
VP piscando tamanho diferente. fabrica.
03023 . . . = =

; Luz . Desligue e volte a ligar a alimentacdo. Se esta falha néo for

Funcionamento Ocorreu um funcionamento h . -
: ; vermelhado | Hard |. . removida, substitua a placa do controle principal. Se esta falha
indevido de indevido do software. ~ - o }
VP acesa néo for removida, substituir a placa do inversor de gate.
software.
Ocorreu um funcionamento
03024 indevido do software.

) Luz s . . . ~ ~
Funcionamento vermelha do Hard- | Quando esta condig&o ocorrer, a | Desligue e volte a ligar a alimentacdo. Se esta falha néo for
indevido de VP acesa ware |velocidade do inversor vai reduzir | removida, substitua a placa do controle principal.
software. até parar, independentemente do

tipo de parada selecionada.
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4-10 Caddigos de Falhas
Cadigo da Informacdes | Tipode . ~ .
falha S texto de LEQDs FF;Iha Descri¢ao Acdo sugerida
A velocidade do motor
ultrapassou as configura¢des do
limite da velocidade como Se estiver operando no modo de torque, verifique se a carga
03025 Luz também o da Sobrev Absoluta esta permitindo uma velocidade excessiva do motor.
Sobrevel. vermelha do Soft | (parametro 24). Verificar se a configuragéo da Sobrevel. Absoluta
Absoluta VP piscando Quando esta condigéo ocorrer, a | (parametro 24) ou dos limites de velocidade (parametros 40 e
velocidade do inversor vai reduzir | 41) estd muito baixa.
até parar, independentemente do
tipo de parada selecionada.
A tenséo de tolerancia de fonte
analdgica esté fora da faixa de
03026 Luz 13V ai8V. Fonte de alimentagdo anal6gica de 15V provavelmente com
Tol Fonte vermelha do Soft | Quando esta condig&o ocorrer, a | defeito. Pode ser que a fonte de alimentagéo ou placa do
Analog VP piscando velocidade do inversor vai reduzir | controle principal tenha de ser substituida.
até parar, independentemente do
tipo de parada selecionada.
03029 Luz
Funcionamento Ocorreu um funcionamento Desligue e volte a ligar a alimentacdo. Se esta falha néo for
indevido de vermelha do Hard indevido do software. removida, substitua a placa do controle principal.
VP acesa
software.
Ocorreu um funcionamento
03030 indevido do software.
Funcionamento vermLeuIﬁa do | Hard Quando esta condigéo ocorrer, a | Desligue e volte a ligar a alimentagéo. Se esta falha nao for
indevido de VP acesa velocidade do inversor vai reduzir | removida, substitua a placa do controle principal.
Software. até parar, independentemente do
tipo de parada selecionada.
03031 Luz
Funcionamento Ocorreu um funcionamento Desligue e volte a ligar a alimentacdo. Se esta falha néo for
indevido de vermelha do Hard indevido do software. removida, substitua a placa do controle principal.
VP acesa
software.
Verifique a fiacéo e conexdes.
03040 VermLeulﬁa i ot Ocorreu uma perda de entrada sﬁni?;;falha néo for removida, substitua a placa do controle
Entrada mA . de 4 — 20mA. )
VP piscando Se desejar que esta condi¢do nao seja registrada como falha,
mudar o bit 8 na Selecdo Falha 1 (parametro 20) para O.
Examine os pontos de teste de limite de pardmetros para
03057 Luz determinar a causa exata. Consulte a secdo mais adiante neste
Limite vermelha do Soft | Ocorreu um limite de parametro. | capitulo.
Pardametro VP piscando Se desejar que esta condi¢do nio seja registrada como falha,
mudar o bit 9 na Sele¢do Falha 2 (parametro 22) para 0.
Examine os pontos de teste do limite matemético para
03058 Luz . L determinar a causa exata.
Limite vermelha do Soft | Ocorreu um limite matematico. ) o . .
Matemtico VP piscando Se desejar que esta cond~|gao nao seja rAeglstrada como falha,
mudar o bit 10 na Selecdo Falha 2 (parametro 22) para 0.
Verifique a fiagéo e conexdes.
03072 Luz verdedo | Adver- | Ocorreu uma perda de entrada | Se desejar que esta condig&o n&o seja registrada como uma
Entrada mA VP piscando | téncia |de 4 —20mA. adverténcia, mudar o bit 8 na Selegdo Adverténcia 1
(parametro 21) para 0.
Examine os pontos de teste de limite de parametros para
determinar a causa exata. Consulte a secdo mais adiante neste
03059 Luz verde do | Adver- - R capitulo.
Limite . o Ocorreu um limite de parametro. ) L . .
Parametro VP piscando | téncia Se desejar que esta condi¢do néo seja registrada como uma

adverténcia, mudar o bit 9 na Selecdo Adverténcia 2
(parametro 23) para 0.
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Cédigos de Falhas 4-11

Cadigo da Informacgdes | Tipode Descricio Acio sugerida
falha e texto de LEDs Falha ¢ ¢ g
Examine os pontos de teste do limite mateméatico para
03090 R determinar a causa exata.
o Luz verde do | Adverté - - ) P . .
Limite VP piscando ncia Ocorreu um limite matematico. Se desejar que esta condi¢cdo nédo seja registrada como uma
Matematico adverténcia, mudar o bit 10 na Selecdo Adverténcia 2
(parametro 23) para 0.
Verificar a fiagao do encoder.
05048 Luz Verificar se os sinais do encoder estdo sem ruidos
Perda Fdbk vermelha do Soft | Ocorreu uma perda de feedback. ) L ) . ’
Veloc VP piscando Se desejar que esta condi¢cdo nédo seja registrada como falha,
mudar o bit 0 na Sele¢do Falha 2 (parametro 22) para O.
L Verifique o circuito externo quanto ao motivo de um sinal de
05054 uz A entrada da falha externa da entrada aberto.
vermelha do Soft ~ . . N . .
Ent Falha Ext VP piscando placa de Opcdes L esta aberta. | Se desejar que esta condigdo ndo seja registrada como falha,
mudar o bit 6 na Selecdo Falha 2 (parametro 22) para 0.
Verificar a fiagao do encoder.
05080 R Verificar se os sinais do encoder estdo sem ruidos.
Luz verde do | Adverté ) _ ) )
Perda Fdbk VP piscando | ncia Ocorreu uma perda de feedback. | se desejar que esta condicsio n4o seja registrada como uma
Veloc adverténcia, mudar o bit 0 na Selegcdo Adverténcia 2
(parametro 23) para 0.
Verifique o circuito externo quanto ao motivo de um sinal de
05086 R entrada aberto.
Ent Falha Luz verde do | Adverté | A entrada da falha externa da Se desei dicio na . istrad
VP piscando ncia |placa de Opgdes L esta aberta. e esAeja.r que esta cop I¢ao nao se~Ja reglstra} a.como uma
Externa adverténcia, mudar o bit 6 na Selecdo Adverténcia 2
(parametro 23) para 0.
Se o adaptador néo foi desconectado intencionalmente:
0 ad dor SCAN « Verificar a fiagdo para os adaptadores SCANport.
Luz ac aptador port na porta |, Substituir a fiag8o, expansor do SCANport, adaptadores do
06041 1 foi desconectado e o bit de o
vermelha do Soft ) - SCANport e placa do controle principal.
Intervalo SP 1 ) mascara logica para a porta 1 o )
VP piscando esta configurado (1). * Se necessario, completar o inversor.
Se desejar que esta condi¢cdo néo seja registrada como falha,
mudar o bit 9 na Sele¢do Falha 1 (parametro 20) para O.
Se o adaptador néo foi desconectado intencionalmente:
0 ad dor SCAN  Verificar a fiagao para os adaptadores SCANport.
Luz a_ aptador port na pora |, Substituir a fiagdo, expansor do SCANport, adaptadores do
06042 2 foi desconectado e o bit de o
vermelha do Soft . - SCANport e placa do controle principal.
Intervalo SP 2 VP piscando mascara légica para a porta 2 . )
p esta configurado (1). * Se necessario, completar o inversor.
Se desejar que esta condi¢do nao seja registrada como falha,
mudar o bit 10 na Selecdo Falha 1 (parametro 20) para 0.
Se o adaptador néo foi desconectado intencionalmente:
* Verificar a fiagdo para os adaptadores SCANport.
Luz © a(_japtador SCANport na pora |, Substituir a fiag8o, expansor do SCANport, adaptadores do
06043 3 foi desconectado e o bit de o
vermelha do Soft . - SCANport e placa do controle principal.
Intervalo SP 3 VP piscando mascara logica para a porta 3 . )
p esta configurado (1). » Se necessario, completar o inversor.
Se desejar que esta condi¢do nao seja registrada como falha,
mudar o bit 11 na Selecdo Falha 1 (parametro 20) para 0.
Se o adaptador néo foi desconectado intencionalmente:
0 ad dor SCAN * Verificar a fiagdo para os adaptadores SCANport.
Luz a. aptador port Qa porta |, Substituir a fiag8o, expansor do SCANport, adaptadores do
06044 4 foi desconectado e o bit de o
vermelha do Soft ) - SCANport e placa do controle principal.
Intervalo SP 4 ) mascara logica para a porta 4 o )
VP piscando * Se necessario, completar o inversor.

esta configurado (1).

Se desejar que esta condi¢cdo néo seja registrada como falha,
mudar o bit 12 na Selegdo Falha 1 (parametro 20) para 0.
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4-12 Caddigos de Falhas
Codigo da Informacgdes | Tipode . ~ .
falha e texto de LEDs Falha Descrigao Acdo sugerida
Se o adaptador néo foi desconectado intencionalmente:
0 ad dor SCAN * Verificar a fiagcdo para os adaptadores SCANport.
Luz ac aptador port na pora |, Substituir a fiagdo, expansor do SCANport, adaptadores do
06045 5 foi desconectado e o bit de o
vermelha do Soft . - SCANport e placa do controle principal.
Intervalo SP 5 ) mascara logica para a porta 5 o )
VP piscando esta configurado (1). * Se necessario, completar o inversor.
Se desejar que esta condi¢cdo néo seja registrada como falha,
mudar o bit 13 na Selecdo Falha 1 (parametro 20) para 0.
Se o adaptador néo foi desconectado intencionalmente:
o ad dor SCAN  Verificar a fiagao para os adaptadores SCANport.
Luz a_ aptador port r?"" pora |, Substituir a fiag&o, expansor do SCANport, adaptadores do
06046 6 foi desconectado e o bit de o
vermelha do Soft . - SCANport e placa do controle principal.
Intervalo SP 6 ) mascara légica para a porta 6 ; )
VP piscando esta configurado (1), « Se necessario, completar o inversor.
Se desejar que esta condi¢do nao seja registrada como falha,
mudar o bit 14 na Selecdo Falha 1 (parametro 20) para 0.
Se o adaptador néo foi desconectado intencionalmente:
* Verificar a quantidade de ruidos no sistema.
« Verificar a fiagdo para os adaptadores SCANport.
Luz N - o
06047 As comunicagBes do SCANport |« Substituir a fiagio, expansor do SCANport, adaptadores do
Erro de SP vermelha do Soft foram interrompidas | d le principal
VP piscando p - SCANport e placa do controle principal.
» Se necessario, completar o inversor.
Se desejar que esta condi¢do nao seja registrada como falha,
mudar o bit 15 na Selegdo Falha 1 (parametro 20) para 0.
Se o adaptador néo foi desconectado intencionalmente:
* Verificar a fiagdo para os adaptadores SCANport.
O adaptador SCANport na porta |+ Substituir a fiagdo, expansor do SCANport, adaptadores do
06073 Luz verde do | Adver- |1 foi desconectado e o bit de SCANport e placa do controle principal.
Intervalo SP 1 | VP piscando | téncia | méascara légica para a porta 1 - Se necessario, completar o inversor.
esta configurado (1). Se desejar que esta condi¢do nédo seja registrada como uma
adverténcia, mudar o bit 9 na Selecdo Adverténcia 1
(parametro 21) para 0.
Se o adaptador néo foi desconectado intencionalmente:
« Verificar a fiagdo para os adaptadores SCANport.
O adaptador SCANport na porta |+ Substituir a fiagdo, expansor do SCANport, adaptadores do
06074 Luz verde do | Adver- |2 foi desconectado e o bit de SCANport e placa do controle principal.
Intervalo SP 2 | VP piscando | téncia |mascara logica para a porta 2 « Se necessario, completar o inversor.
esta configurado (1). Se desejar que esta condi¢do néo seja registrada como uma
adverténcia, mudar o bit 10 na Selecdo Adverténcia 1
(parametro 21) para 0.
Se o adaptador néo foi desconectado intencionalmente:
 Verificar a fiagao para os adaptadores SCANport.
O adaptador SCANport na porta |+ Substituir a fiagdo, expansor do SCANport, adaptadores do
06075 Luz verde do | Adver- |3 foi desconectado e o bit de SCANport e placa do controle principal.
Intervalo SP 3 | VP piscando | téncia | méascara légica para a porta 3 « Se necessario, completar o inversor.
esta configurado (1). Se desejar que esta condi¢do néo seja registrada como uma
adverténcia, mudar o bit 11 na Selecdo Adverténcia 1
(parametro 21) para 0.
Se o adaptador néo foi desconectado intencionalmente:
* Verificar a fiagdo para os adaptadores SCANport.
O adaptador SCANport na porta |+ Substituir a fiagdo, expansor do SCANport, adaptadores do
06076 Luz verde do | Adver- |4 foi desconectado e o bit de SCANport e placa do controle principal.
Intervalo SP 4 | VP piscando | téncia | mascara légica para a porta 4

esta configurado (1).

* Se necessario, completar o inversor.

Se desejar que esta condi¢do nédo seja registrada como uma
adverténcia, mudar o bit 12 na Selecdo Adverténcia 1
(parametro 21) para 0.
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falha e texto de LEDs Falha Descri¢ao Acdo sugerida
Se o adaptador néo foi desconectado intencionalmente:
« Verificar a fiagdo para os adaptadores SCANport.
O adaptador SCANport na porta |+ Substituir a fiagdo, expansor do SCANport, adaptadores do
06077 Luz verde do | Adver- |5 foi desconectado e o bit de SCANport e placa do controle principal.
Intervalo SP 5 | VP piscando | téncia | mascara l6gica para a porta 5 - Se necessario, completar o inversor.
esta configurado (1). Se desejar que esta condi¢do nédo seja registrada como uma
adverténcia, mudar o bit 13 na Selecdo Adverténcia 1
(parametro 21) para 0.
Se o adaptador néo foi desconectado intencionalmente:
« Verificar a fiagdo para os adaptadores SCANport.
O adaptador SCANport na porta |+ Substituir a fiagdo, expansor do SCANport, adaptadores do
06078 Luz verde do | Adver- |6 foi desconectado e o bit de SCANport e placa do controle principal.
Intervalo SP 6 | VP piscando | téncia | mascara l6gica para a porta 6 « Se necessario, completar o inversor.
esta configurado (1). Se desejar que esta condi¢do néo seja registrada como uma
adverténcia, mudar o bit 14 na Selecdo Adverténcia 1
(parametro 21) para 0.
Se o adaptador néo foi desconectado intencionalmente:
« Verificar a quantidade de ruidos no sistema.
 Verificar a fiagao para os adaptadores SCANport.
06079 Luz verde do | Adver- | As comunica¢des do SCANport ‘ :gbAS’El'tu” a f|a|gao,(;expansor| do $CAN|r)ort, adaptadores do
Erro de SP VP piscando | téncia |foram interrompidas. port e placa do controle principal.
» Se necessario, completar o inversor.
Se desejar que esta condi¢do néo seja registrada como uma
adverténcia, mudar o bit 15 na Selecdo Adverténcia 1
(parametro 21) para 0.
Monitore a linha CA quanto a tensao elevada da linha ou
A tensdo de barramento CC condigOes do transiente.
Luz ultrapassou o valor maximo. Aumente o tempo de desaceleragdo ou instale a opgéo de freio
12016 vermelha do Soft Quando esta condigéo ocorrer, a | dindmico porque a regenerac@o do motor também pode causar
Sobretenséo CP acesa velocidade do inversor vai reduzir | sobretensdes de barramento. Consulte a descrigdo das Op¢des
até parar, independentemente do | de Barramento (parametro 13) para informagdes adicionais
tipo de parada selecionada. sobre sobretensdes de barramento.
Havia muita corrente no sistema.
12017 Luz Quando esta condigdo ocorrer, a Execute os diagndsticos de alimentac¢éo da estrutura.
Dessaturacio vermelha do Soft | velocidade do inversor vai reduzir | Verifiqgue quanto a um motor em curto ou a fiagéo do motor.
CP acesa até parar, independentemente do | Substitua o inversor.
tipo de parada selecionada.
Foi detectada um percurso de
corrente para o aterramento em
gxcesso da corrente ngmmal do Execute os diagndsticos de alimentagdo da estrutura.
12018 Luz inversor em um ou mais Verif fiacs ) d ) terminais d ida d
Falha de vermelha do Soft | terminais de saida do inversor. Verifique a fiacao externa e do motor aos terminais de saida do
L inversor quanto a uma condigdo de aterramento.
aterramento CP acesa Quando esta condigéo ocorrer, a Substi )
velocidade do inversor vai reduzir | SUPSttua 0 Inversor.
até parar, independentemente do
tipo de parada selecionada.
Havia muita corrente no sistema.
12019 Luz Quando esta condicdo ocorrer, a Execute os diagndsticos de alimentagéo da estrutura.
Sobrecorrente vermelha do Soft | velocidade do inversor vai reduzir | Verifique quanto a um motor em curto ou a fiagdo do motor.
CP acesa até parar, independentemente do | Substitua o inversor.
tipo de parada selecionada.
12032 Luz Houve uma queda de tensdo d_o Verifique os fusiveis e alimentacédo de entrada.
barramento de 150V e a energia ) L ] ]
Tempo de vermelhado | Soft = Se desejar que esta condigdo ndo seja registrada como falha,
. néo retornou dentro de 2 . N "
Percurso CP piscando mudar o bit 0 na Selecdo Falha 1 (parametro 20) para O.

segundos.
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Codigo da Informacgdes | Tipode . ~ .
falha e texto de LEDs Falha Descri¢ao Acdo sugerida
12033 . Luz A fungao de pré-carga ndo pode Se desejar que esta condi¢cdo néo seja registrada como falha,
Tempo Pré- vermelha do Soft | completar dentro de 30 . ~ A
) mudar o bit 1 na Selecdo Falha 1 (parametro 20) para O.
carga CP piscando segundos.
N ) Monitore a linha CA de entrada quanto a interrupcéo de forga
12034 Luz A tensé@o (_jo barrame~nto caiu da linha ou baixa tenso.
Queda de vermelha do Soft | 150V abaixo da tenséo do Se desei dicio na . istrad talh
Barramento CP piscando rastreador de barramento. e esejar que esta con~ I¢a0 nao seJaAreglstra @ como 1alha,
mudar o bit 2 na Sele¢cdo Falha 1 (parametro 20) para O.
Monitore a linha CA de entrada quanto a interrupgéo de forga
12035 Luz A tens&o de barramento CC caiu | da linha ou baixa tenséo.
Subtensdo de | vermelhado | Soft |abaixo do valor minimo Se desejar que esta condi¢do ndo seja registrada como falha,
Barramento CP piscando (388V CC a entrada 460V CA). | mudar o bit 3 na Selegdo Falha 1 (parametro 20) para 0 ou
diminuir o ponto pré-programado da subtenséo do barramento.
Mais de 5 ciclos de percurso
12036 L ocorreram em um periodo de 20 | Monitore a linha CA de entrada quanto a interrupgéo de forca
; uz segundos. Isto indica um da linha ou baixa tensé&o.
Ciclo de vermelha do Soft roblema com o conversor ou um | Se desej dicdo na i istrad falh
Barramento>5 | CP piscando p : C e desejar que esta condicéo n&o seJaAreglstra a como falha,
problema com a alimentagdo de | mudar o bit 4 na Selegcdo Falha 1 (parametro 20) para 0.
entrada.
12037 Luz A corrente ascendente de fluxo Certifique-se de que o motor esta devidamente conectado.
Circuito Aberto vermelhado | Soft |rapido € menos do 50% da Se desejar que esta condi¢do ndo seja registrada como falha,
CP piscando corrente controlada. mudar o bit 5 na Selecdo Falha 1 (parametro 20) para 0.
Verifique os fusiveis e alimentagao de entrada.
12064 Luz verde do | Adver- Houve uma queda de 150V e a Se desei dicio na ) istrad
Tempo de oo e energia ndo retornou dentro de 2 ;3 esAeJa.r que Zsta cgrl icao na(; se~1a rec?lstra} a como uma
Percurso segundos. al veArtenC|a, mudar o bit 0 na Selecdo Adverténcia 1
(parametro 21) para 0.
12065 A funcéo de pré-carga ndo pode | Se desejar que esta condi¢cdo ndo seja registrada como uma
. Luz verde do | Adver- . . ~ R
Tempo Pré- A completar dentro de 30 adverténcia, mudar o bit 1 mm na Selecdo Adverténcia 1
CP acesa téncia A
carga segundos. (parametro 21) para 0.
Monitore a linha CA de entrada quanto a interrupcéo de forga
12066 A tensdo do barramento caiu da linha ou baixa tenséo.
Luz verde do | Adver- . = . T . .
Queda de A | 150V abaixo da tensdo do Se desejar que esta condi¢do néo seja registrada como uma
CP acesa téncia NN . - .
Barramento rastreador de barramento. adverténcia, mudar o bit 2 na Selegcdo Adverténcia 1
(parametro 21) para 0.
Monitore a linha CA de entrada quanto a interrupgéo de forga
12067 A tensdo de barramento CC caiu | da linha ou baixa tenséo.
x Luz verde do | Adver- . L ) e . .
Subtenséo de CP acesa téncia abaixo do valor minimo Se desejar que esta condi¢do nédo seja registrada como uma
Barramento (388V CC a entrada 460V CA). | adverténcia, mudar o bit 3 na Selecdo Adverténcia 1
(parametro 21) para 0.
Mais de 5 ciclos de pfer(cj:urzo 20 Monitore a linha CA de entrada quanto a interrup¢éo de forga
12068 ocorreram em um periodo de da linha ou baixa tenséo.
Ciclo de Luz verde do | Adver- | segundos. Isto indica um Sed . dicio na . . d
Barramento>5 CP acesa téncia | problema com o conversor ou um j esAeJa_r que ZSta ccl;_n Z;ao r;ac; se}a/rqec?stra} a_colmo uma
problema com a alimentago de a veArtenma, mudar o bit 4 na Selecdo Adverténcia
entrada. (parametro 21) para 0.
Certifique-se de que o motor esta devidamente conectado.
A corrente ascendente de fluxo . R . )
12069 Luzverdedo | Adver- | .-~ o Se desejar que esta condigéo nédo seja registrada como uma
Circuito Aberto CP acesa téncia rapido € menos do 50% da d énci d bi Selecdo Ad enci
corrente controlada. al veArtenma, mudar o bit 5 na Selecdo Adverténcia 1
(parametro 21) para 0.
13000 Luz
Funcionamento Ocorreu um funcionamento Desligue e volte a ligar a alimentacdo. Se esta falha néo for
: ; vermelha do Hard |. ) h .
indevido de indevido do hardware. removida, substitua a placa.
CP acesa
hardware.
13001 Luz
Funcionamento Ocorreu um funcionamento Desligue e volte a ligar a alimentacdo. Se esta falha ndo for
. ; vermelha do Hard |. . . .
indevido de indevido do hardware. removida, substitua a placa.
CP acesa
hardware.
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Cédigo da

Informacdes

Tipode

falha e texto de LEDs Falha Descri¢ao Agdo sugerida
13002 Luz
Funcionamento Ocorreu um funcionamento Desligue e volte a ligar a alimentacdo. Se esta falha néo for
. ; vermelha do Hard |. . . .
indevido de indevido do hardware. removida, substitua a placa.
CP acesa
hardware.
13003 Luz
Funcionamento Ocorreu um funcionamento Desligue e volte a ligar a alimentacdo. Se esta falha néo for
. ; vermelha do Hard |. . . .
indevido de indevido do hardware. removida, substitua a placa.
CP acesa
hardware.
13004 Luz
Funcionamento Ocorreu um funcionamento Desligue e volte a ligar a alimentacdo. Se esta falha nédo for
: ; vermelha do Hard |. . . .
indevido de indevido do hardware. removida, substitua a placa.
CP acesa
hardware.
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Compreensao das falhas de
limite de parametro

arquivo: Configuragéo de falha

grupo: Pontos de teste
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Se vocé receber unkalha de Limite de Paramet(®3057) ou adverténcia
(03089), o inversor limitou o valor de um ou mais parametros. Quando

for introduzido um valor de parédmetro a partir de um dispositivo de
programacéo (tal como a Interface de Operacéo e Programacéo (HIM -
Human Interface Module)), o inversor verifica este valor contra o limite
minimo e maximo do parametro. Entretanto, os valores de parametros
podem mudar também em decorréncia de um vinculo ao parametro.
Quando o valor de um paradmetro muda indiretamente devido a um vinculo,
0 inversor executa uma verificacdo adicional de limite para diversos
parametros criticos.

Por exemplo, se for criado um vinculo enti® Pos Corr Mtr

(parametro 72) ¥alor Ent Analog lparametro 96), ¥alor Ent Analog 1
poderia alterar o valor dam Pos Corr Mtr Se o nivel de entrada anal6gica
exceder a faixa deim Pos Corr Mtr o inversor limita o valor dos dados
armazenados como limite de corrente. Quando isto acontecer, ocorreu uma
condicao limite de parametro.

O inversor pode ser configurado para registrar uma condi¢do de limite de
parametro como falha ou adverténcia, ou ignorar esta condig&o.

Para: Vocé deve:

Registrar a condicdo como uma | Configurar o bit 9 na Selegéo Falha 2
falha (parametro 22).

Registrar a condicdo como uma | Limpar o bit 9 na Selecdo Falha 2 e configurar o
adverténcia bit 9 na Selecdo Adverténcia 2 (parametro 23).

Limpar o bit 9 tanto na Sele¢do Falha 2 como na

Ignorar a condi¢do Selegcdo Adverténcia 2.

O inversor executa uma verificagéo de limite de pardmetro,
independentemente da configuracdo para registrar a condi¢ao.

Utilizac&o dos pontos de teste de limite de parametros

Quando ocorrer um falha ou adverténcia de limite de parametro, é necessario
olhar em dois testes de ponto de softwar®ados Teste Gparametro 94) e
Selecao Teste arametro 95) para identificar qual(ais) o(s) parametro(s)

que esta(&o) sendo limitado(s).

Se oDados Teste forem diferentes de zero, o valor indica qual a condi¢do
de limite de parametro ocorrida. Uma posicao de bit € designada para cada
condicao de limite. Sendo assim, o valor 1 corresponde ao bit 0, 2 ao bit 1, 4
ao bit 2 e assim por diante. Normalmente, apenas uma condi¢do de limite de
parametro ocorrera de cada vez. Se ocorrerem condi¢des mdltiplas, deve-se
interpretar o valor do ponto de teste como uma combinacdo de mais de um
bit. Por exemplo, bits 0 e 1 = valor decimal 1+2 = 3.

Para visualizar os pontos de teste:
1. Introduzir o valor 10503 n&elecao Teste parametro 95).

2. Veja o valor doPDados de Teste barametro 94). Se d&xados de
Teste Xorem zero, va para a etapa 3. S®ados Teste forem
diferentes de zero, use a tabela a seguir para determinar qual o
parametro que esta sendo limitado.

Se Dados Entdo, este Foi
Teste 2 ~ .
paréametro: limitado a:
forem:

. Limite Vel Rev - - o
1 (bit 0) (parametro 40) Limite minimo/maximo
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Se Dados ~ .
Entéo, este Foi
Teste 2 i ) L .
; parametro: limitado a:
forem:

2 (bit 1) L/mlte vel Frente Limite minimo/maximo
(parametro 41)

4 (bit 2) (parametro 71) Limite minimo/maximo

g (bitg) | LM PosComMir e minimo/méximo
(parametro 72)

Lim Neg Corr Mtr

16 (bit 4) (parametro 73) Limite minimo/maximo

. Lim Taxa Corrente . .
32 (bit 5) (parametro 77) Ndmeros positivos

. Ajuste Veloc Rev , .
128 (bit 7) Méx (parametro 61) Zero ou humeros negativos
256 (bit 8) Ajus Veloc Fre Max Zero ou nimeros positivos

(parametro 62)

3. Introduzir o valor 10504 nSelegdo Teste (pardmetro 95).

4. \eja o valor doPados Teste Ppardmetro 94). Se @ados Teste 2
forem zero, nenhum parametro deste grupo esta sendo limitado. Se os
Dados de Teste forem diferentes de zero, use a tabela a seguir para
determinar qual o parametro que esta sendo limitado.

Se Dados Enté&o, este Foi
Teste 2 A L
; parametro: limitado a:
forem:
4 (bitz) | Loop Velocki Limite minimo/maximo

(parametro 158)

Loop Veloc Kp

8 (bit 3) (parametro 159) Limite minimo/maximo
. Loop Veloc Kf - - o

16 (bit 4) (parametro 160) Limite minimo/maximo

32 (bit5) | [P0 Dispos Fabk |\ i e minimo/méximo

(parametro 64)

64 (bite) | BW Filtro Fabk Limite minimo/maximo
(parametro 67)

Corrente do

128 (bit 7) | Conversor Limite minimo/maximo
(parametro 11)
512 (it 9) | BW Filtro Erro Limite minimo/maximo

(parametro 162)

1024 RPM da Placa
(bit 10) | (parametro 3)

2048 PPR Encoder
(bit 11) (parametro 8)

Limite minimo/maximo

Limite minimo/maximo

Limite minimo/maximo Amperagem da
4096 Amperagem da Placa deve ser menor ou igual a duas
(bit 12) Placa (parametro 4) | vezes a Corrente do Conversor
(parametro 11).

Porcentagem de
Queda Limite minimo/maximo
(parametro 46)

-32768
(bit 15)

Os pontos de teste de limite de parametro séo limpos quando as falhas forem
removidas.
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Quando se souber qual(ais) o(s) parametro(s) que esta(ao) sendo limitado(s),
€ possivel determinar o motivo da limitacdo. Em muitos casos, um vinculo
de um parametro limitado a um outro parametro explicara como o valor
limite foi atingido. Por exemplo, um vinculo a um valor de entrada

analdgica.

O fato da ocorréncia de um limite de pardmetro em si ndo cria um problema
para o inversor, pois o inversor limita o parametro a um namero valido.

A capacidade para configurar uma falha ou adverténcia é fornecida para
permitir a determinacéo da existéncia de um provavel problema de
aplicacdo — a ac¢éo exigida ndo pode ser executada porque foi feito uma
tentativa para configurar um parametro fora de seus limites. Se esta situacdo
for compreendida e aceita, basta configurar o inversor paradweaéncia

de Limite Pardm (limpar bit 9 n8elecdo Falha Zparametro 22) e

configurar bit 9 né&Belecdo Adverténcia@arametro 23) ou para que ignore
totalmente a condicéo (limpar os dois bits). Por padréo, esta condigéo é
ignorada (limpar os dois bits).



Capitulo 5

Objetivos do Capitulo

O que é Sintonizacdo
Automatica ?

Compreenséao do procedimento de
sintonia automatica

O inversor 1336 IMPACT executa os procedimentos de sintonia automatica
como parte do procedimento de Sintonia Rapida do Motor.

Importante: Vocé pode pular este capitulo se o seu inversor passou nos
testes de sintonia automatica durante o procedimento de Sintonia Rapida
do Motor. Este capitulo é necessario somente se o inversor falhou durante
algum dos testes de sintonia automatica.

Este tdpico: Comeca na pagina:

Descrigao da sintonizagdo automatica 5-1
Execucéo dos_testes de diagndstico de transistor e 5.2
estrutura de alimentagéo

Execucéo do teste de rotagdo de fase 5-5
Execucéo de testes de sintonia de torque sequencial 5-6
Execucéo do teste de inércia 5-10
Verificagdo do status de sintonia automatica 5-13

Sintonizagdo Automatica € um procedimento que envolve a execucgédo de
um grupo de testes em uma combina¢do de motor/inversor. Alguns testes
verificam o hardware do inversor e outros configuram os parametros do
inversor para maximizar o desempenho do motor conectado.

ATENCAO: Deve-se fornecer forca para o inversor e
conectar o motor para os testes de sintonia automatica.
Algumas das tensdes presentes estao na tensdo de linha de
entrada. Apenas o pessoal técnico qualificado deve realizar os
procedimentos seguintes para evitar o choque elétrico ou
danos no equipamento.

Importante: O inversor falhara se for parado quando iniciarem os testes de
resisténcia, indutancia, fluxo e inércia.
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5-2 Compreenséao do procedimento de sintonia automatica

arquivo: Sintonia Automatica

grupo: Configuracéo de
Sintonia Automatica

Execucédo dos testes de
diagndsticos de transistor e
estrutura de alimentacao

arquivo: Controle

grupo: Selecéo Logica do
Inversor
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Para executar o teste de sintonia automatica é necessarelLSart
Auto/Diag(parametro 173). Ele possui as seguintes definices de bits:

E necessério
. ) A carga tem que estar
Para executar este teste: configurar este 1
bit: acoplada ao motor?
Diagnéstico do transistor do x
9 0 N&o
conversor
Teste de rotacao de fase do motor 1 Né&o
Teste de medida de indutancia 2 N&o
Teste de medida de Rs (resisténcia) 3 N&o
Teste de medida da corrente de fluxo 4 Néao
Teste de inércia 5 Sim

1 Embora o motor ndo necessite estar acoplado a carga durante estes testes, ele pode
estar acoplado a carga durante qualquer um dos testes. O motor deve estar acoplado
ao inversor durante todos esses testes.

Os bits 6 e 15 estao reservados; deixe em 0.

Importante: Os testes de rotagéo de fase do motor, indutancia, resisténcia,
fluxo e inércia devem ser executados em ordem.

Para executar um teste especifico:

1. Configure o bit n&el Sint Auto/Diagjue corresponde ao teste cuja
execucao ¢ desejada.

2. Ativar o inversor.
Quando o teste estiver concluido, o bit é limpo (0).
Os testes de sintonia automatica podem ser executados separadamente.

Os procedimentos de diagnosticos do transistor e estrutura de alimentacéo
permitem determinar se ha problemas na alimentacéo da estrutura do
inversor e determinam suas provaveis causas.

O software de diagnoéstico determina problemas de hardware através de uma
série de testes do sistema. Os testes sdo dependentes dos parametros. Os
resultados do teste dependem do tamanho do inversor, tamanho do motor,
fiacdo do sistema, e outros fatores que afetam a impedéancia de carga e tenséo
do sistema.

Na maioria dos casos o software pode determinar adequadamente se ha
alguma falha; entretanto podera haver algumas instalaces onde as falhas
ndo possam ser verificadas corretamente. Em geral, os resultados de teste
sédo relacionados como “reprovados” se for encontrada uma situagéo
guestionavel. Deve-se avaliar os resultados dos testes em relacdo ao sistema
do inversor como um todo para interpretar corretamente se ha um problema
de fato.

Os diagnésticos do transistor podem ser executados antes da inicializacéo
configurando-se o bit 8 d&@pc¢des Logicagparametro 17). Os diagndsticos

do transistor exigem corrente do motor, de forma que uma transicao usuario-
inicializacdo é necessaria para executar os testes.

Para executar os diagnosticos do transistor independentemente:
1. NasSel Sint Auto/Diagparametro 173), configure o bit 0 em 1.
2. Ativar o inversor.



Compreensao do procedimento de sintonia automatica 5-3

A luz de ativacao verde (D1) acende por muito pouco tempo (aproximada-
mente 300 ms) e depois desliga. Isto executa somente os diagndsticos do
transistor e deixa o inversor desativado ap6s a conclusao dos diagnésticos.
A Sel Sint Auto/Diag automaticamente zerada apds a execucdo dos
diagndsticos.

Ja que os testes dependem do sistema utilizado, os testes que produzem
falhas questionaveis ou inconvenientes podem ser desativadd3ohfigp

grupo: Configuragdo de Diag Trans(parametro 172) para desativar testes separadamente:
Sintonia Automatica

arquivo: Autotune

Para desativar: Configure este bit:

Testes de offset de feedback de corrente fase U 0
Testes de offset do feedback de corrente fase W 1
Testes de transistor de forga em curto 2
Testes de falha de aterramento 3
Testes de transistor, motor, feedback de corrente, 4
inversor tipo gate, e fusiveis de barramento abertos.

Transistor de forca U superior para todos os testes 6
Transistor de for¢a U inferior para todos os testes 7
Transistor de forca V superior para todos os testes 8
Transistor de forca V inferior para todos os testes 9
Transistor de forca W superior para todos os testes 10
Transistor de forca W inferior para todos os testes 11

Bits 5 e 12 a 15 estao reservados. Estes bits devem ser deixados em 0.

> Apesar dos bits 6 a 11 serem configurados para desativar testes
separadamente, vocé obtera uma falha com outros testes se houver
uma abertura em uma sec¢ao separada.

Para testar os modulos especificos dentro da estrutura de alimentacao é
possivel desativar qualquer transistor separadamente ou uma combinagao
destes. Sob a maioria das condi¢Bes, todos os transistores deve estar
ativados. Faca um bom julgamento para verificar se as condi¢des de falha
do transistor de forca ndo ocorram antes de desativar os testes.

Diag Conv 1(parametro 174) Biag Conv 2(pardmetro 175) contém os
resultados dos testes diagndsticos do transistor.

Importante: Falhas graves de componentes podem ocorrer se as condicdes
de falha do transistor de forca forem ignoradas ou se os testes forem

arquivo: Sintonia Automatica

grupo: Status de Sintonia
Automética

desativados antes do funcionamento do inversor sob carga.
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Diag Conv 1(paradmetro 174) é definido como:

Quando este bit:
estiver Ent&o:
configurado (1):
0 Ocorreu uma falha de software.
1 Nenhum motor esta conectado ou um fusivel de barramento
esté aberto.
2 Fase U e W em curto.
3 Fase U e V em curto.
4 Fase V e W em curto.
5 H& mdédulos em curto.
6 Ocorreu uma falha de aterramento.
7 A falha ocorreu antes da execug¢@o médulo em curto.
8 Ocorreu uma falha de sobretensé&o de hardware.
9 Ocorreu uma falha de desat de hardware.
10 Ocorreu uma falha de aterramento de hardware.
11 Ocorreu uma falha de sobrecorrente de fase de hardware.
12 Ha transistor(es) de forga aberto(s).
13 Ha falhas de feedback de corrente.

Bits 14 e 15 estdo reservados.
Diag Conv 2(parametro 175) é definido como:

Quando este bit:
estiver Ent&o:
configurado (1):

0 Transistor U superior em curto.

Transistor U inferior em curto

Transistor V superior em curto.

Transistor V inferior em curto.

Transistor W superior em curto.

Transistor W inferior em curto.

Offset do feedback de corrente fase U é muito grande.

Offset do feedback de corrente fase W é muito grande.

Transistor U superior aberto.

Ol | N|o|lO|D|W[IN|F

Transistor U inferior aberto.

10 Transistor V superior aberto.

11 Transistor V inferior aberto.

12 Transistor W superior aberto.

13 Transistor W inferior aberto.

14 Feedback de corrente fase U aberto.
15 Feedback de corrente fase W aberto.

Se houver alguma falha de hardware durante o teste de transistor aberto,
ocorrera o seguinte:

+ Afalha de hardware é salva.
* Uma falha de fase-a-fase é configurada.
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Execucéo do teste
de rotacdo de fase

arquivo: Sintonia Automatica

grupo: Configuragéo de
Sintonia Automatica

* Todos os testes subsequentes sdo suspensos.
» Alguns dispositivos ndo testados podem ser configurados como abertos.

Em geral, deve-se consertar as falhas de hardware e executar testes abertos
novamente para determinar se ha componentes abertos.

O que é indicado pelas falhas de transistores abertos?

As falhas de transistor aberto podem indicar uma abertura em qualquer lugar
na secao de alimentag&o ou controle e que aciona um determinado transistor.
Deve-se verificar o sinal do inversor tipo gate do transistor de forca
proveniente da placa de controle através dos cabos aos opto-isoladores,
continuando através dos inversores tipo gate e finalmente pelos cabos ao
transistor de forga. Isso inclui a fiagdo de alimentacdo aos terminais do
motor. Se a tensdo de barramento for muito baixa, podera ocorrer aberturas;
a tensdo de barramento deve ser superior a 85% da linha nominal.

O que sucede se ocorrer aberturas multiplas?

Se ocorrerem aberturas multiplas, diversas falhas adicionais podem ser
indicadas. Por exemplo: se o transistor U superior e transistor U inferior
estiverem abertos, o teste indica também que o feedback de corrente da
fase U esta aberto. Como a corrente ndo passa pela fase U, o dispositivo
de feedback de corrente ndo pode ser verificado e, consequentemente, €
relacionado como um funcionamento indevido. O tipo de instalacdo
geralmente determina as partes dos diagndsticos do transistor que podem
ou nédo operar. Sendo assim, trate do software apenas como um auxilio
para testar a estrutura de alimentagéo.

O que devo fazer se houver uma falha de software?

Se o bit 0 ddiag Conv lestiver configurado (1), ocorreu uma sequéncia
indevida de eventos. O software ndo consegue distinguir o que esta
ocorrendo ou ha ruido no sistema. Se uma falha ocorrer repetidamente,

o problema pode ser uma falha que o software ndo pode identificar
diretamente (como por exemplo, uma quebra de tensdo em um dispositivo de
seguranca). Caso seja este o motivo, deve-se determinar através de medidas
externas se o problema é real ou se ha um problema de ruido. Nos casos onde
um teste especifico resulta continuamente em falhas molest&onfig

Diag Trans(parametro 172) para desativar tal teste.

Para uma operacao adequada do inversor deve-se ter:

* Uma seqiiéncia especifica da fase dos terminais do motor (T1 T2 T3, T1
T3 T2, etc.)

* Uma seqiiéncia especifica dos cabos do encoder (pulso A primeiro que
B, etc.)

Essas seqiiéncias determinam o sentido do giro do eixo do motor quando é
aplicado o torque. Se a sequéncia nao for configurada corretamente, o motor
pode girar no sentido incorreto ou talvez nenhum torque seja produzido.

Para executar o teste de rotacéo de fase:
1. Configurar o bit 1 n&el Sint Auto/Diagparametro 173).
2. Ativar o inversor.

3. \Verificar se 0 motor estd operando na direcao que foi definida como
positiva. Caso contrario, pare o inversor, inverta os terminais T1 e T2
do motor e volte a etapa 1.
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4. Para sistemas baseados em encoder com o motor girando no sentido
positivo, verificar se &elocidade do Motofparametro 81) é positiva.
Se o valor ndo for positivo, inverta os terminais TB3-32 and TB3-34 do
encoder e volte a etapa 1.

> Quando nédo ha um encoder, a velocidade do motor é 0 durante este

teste.
Execucéo de testes de Os bits 2 a 5 d&el Sint Auto/Diagontrola os testes de sintonizagéo do
sintonizacao sequencial comando sequencial de torque.
de torque Se durante algum destes préximos testes o bit 0 (negativo ou escorregamento

zero) dosErros Sint Autqparametro 176) estiver configuraddRBM da
Placa(parametro 3) sera menor do que a velocidade sincrona do motor
determinada a partir ddz da Placaparametro 6) €olos do Motor
(parametro 7). Por exemplo, um motor de 60 Hz com 4 polos possui
uma velocidade sincrona de 1800 rpm. Neste caso, o rpm da placa de
identificacdo do motor de 1750 rpm resulta em 50 rpm, ou seja, 1,67 Hz
de escorregamento.

Execucao do teste de indutancia

E necessario uma medida da indutancia do motor para determinar as

referéncias para os reguladores que controlam o torque. Este teste

grupo: Resultados do Sintonia mede a indutancia do motor e exibe a mesmadtancia de Fuga
Automatica (parametro 167).

Ao executar este teste, deve-se estar ciente de que:

« O motor ndo deve girar durante este teste, mesmo que as tensdes e
correntes nominais estejam presentes e existir a possibilidade de
rotacdo. Para os sistemas sem encoder, deve-se fazer uma verificacéo
visual de que o motor ndo esta girando.

» [Este teste é executado na corrente nominal do motor e se desvia das
fungBes normais de limitacdo de corrente.

Antes de executar o teste de induténcia, certifique-se de que foi introduzida
a informacdao correta sobre a placa de identificacdo do motor.
Para executar o teste de indutancia:
1. Configurar o bit 2 n&el Sint Auto/Diagparametro 173).
) 2. Ativar o inversor.
grupo: Configuragéo de . N i i . .

Sintonia Automatica A luz de ativacgéo do inversor desliga quando o teste estiver concluido. O
teste de indutancia é executado em aproximadamente 1 minuto. Quando
for obtida uma leitura nendutancia de Fugafaga o teste da resisténcia.

Os valores tipicos para a indutancia por unidade estdo numa faixa de 15%
a 25% da impedéancia do motor. O valor indicadtndatancia de Fug&

um valor percentual. Caso estiver usando fios longos, o valor tipico para a
indutancia por unidade devera aumentar na proporcao da induténcia da
fiagdo para a indutancia do motor.

O procedimento de medicao da indutancia do motor contém varias falhas
especiais. Se o inversor disparar durante o teste de indutancia, verifique os

grupo: Status de Sintonia bits 1 a 5 do&rros Sint Autqparametro 176):
Automatica

arquivo: Sintonia Automatica

arquivo: Sintonia Automatica

arquivo: Sintonia Automatica
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Se este bit estiver

configurado (1): Entéo:

Ind->0 Vel
O motor esta em uma velocidade diferente de zero. Geralmente, este bit &€ configurado em dois casos:

« Se 0 motor girar durante este teste é provavel que ocorra um resultado incorreto. Certifique-se de que o motor
(desacoplado da carga ou processo) nado esteja girando um pouco antes ou durante o teste.

1 « Se 0 motor néo estiver girando durante este teste, investigar o ruido elétrico que esta criando transi¢cdes do encoder.
O aterramento indevido do encoder ou uma fonte de alimentacao do encoder com ruido poderia causar interferéncia.

Esta falha ndo pode ser determinada para aplicacdes sem encoder. Nestes tipos de sistemas, deve-se fazer uma
verificacdo visual.

Se o motor girar durante o teste, consulte a fabrica.

Ind- Erro Sinal
A falha de erro de sinal ocorre quando a tensdo média for negativa. Quando for recebido um erro de sinal, deve-se

1. Executar o teste novamente.
2. Considerar a substituicdo das placas de circuito.

Ind- Cor O
Se este bit estiver configurado, deve-se:

3 1. Ajustar a corrente nominal do motor na Amperagem da Placa de Identificagdo (parameter 4) para o valor correto.
2. Executar o teste novamente.
3. Considerar a substituicdo da placa de controle.

Ind- Sobrfl A/ID
O circuito de medicéo da tenséo do terminal do motor n&o esta funcionando corretamente. Vocé deve:

1. Determinar se o motor esta conectado.

2. Verificar as conexdes dos cabos entre o inversor tipo gate e placas de controle.
3. Considerar a substituicdo das placas de circuito.

4. Investigar quaisquer problemas de ruido.

Ind- Ativ Queda

A ativacgao do inversor foi perdida durante o teste de indutancia. Considerar uma nova execugao do teste e monitorar a
ativacao do inversor (bit 9 doStatus Inversor/Conversor (parametro 15) e/ou LED En Conv na placa de controle
principal.

Execucao do teste de resisténcia

O inversor necessita de uma medicdo da indutancia do motor para
determinar as referéncias para os reguladores que controlam o torque. O
grupo: Resultados da Sintonia teste de resisténcia do motor mede a resisténcia do motor e exibe a mesma n:

Automatica Resist Estato(parametro 166). O teste de indutancia é executado em
aproximadamente 10 — 30 segundos.

Ao executar este teste, deve-se estar ciente de que:

» O motor ndo deve girar durante este teste, mesmo que as tensdes e
correntes nominais estejam presentes e existir a possibilidade de
rotacdo. Para os sistemas sem encoder, deve-se fazer uma verificagéo
visual de que o motor ndo esta girando.

» Este teste é executado na corrente nominal do motor e se desvia das
funcBes normais de limitacdo de corrente.

Antes de executar o teste de resisténcia, certifique-se de que foi introduzida a

informacédo correta sobre a placa de identificacdo do motor.

Para executar o teste de resisténcia do motor:

1. Configurar o bit 3 n&el Sint Auto/Diagparametro 173).
) 2. Ativar o inversor.

grupo: Configuracéao de

Sirinne Al A luz de ativacéo do inversor desliga quando o teste estiver concluido.
Quando for obtida uma leitura Reesist Estatgrfaca o teste de fluxo.

arquivo: Sintonia Automatica

arquivo: Sintonia Automatica
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Os valores tipicos para a resisténcia do motor por unidade estdo numa faixa
de 1% a 3%, como exibido fResist EstatorO valor naResist Estator
aumenta a medida que o comprimento dos fios aumentarem.

arquivo: Sintonia Automatica

Diversas falhas foram incluidas para identificar alguns dos problemas que
podem ocorrer no procedimento de medicao de resisténcia. Se o inversor

grupo: Status de Sintonia disparar durante o teste de resisténcia, verifique os bits 6 a EordesSint

Automatica

Auto (pardmetro 176):

Se este bit estiver

configurado: Entdo:
Res- >0 Vel
O motor estd em uma velocidade diferente de zero. Geralmente, este bit € configurado em dois casos:
« Se o motor girar durante este teste é provavel que ocorra um resultado incorreto. Certifique-se de que o motor
(desacoplado da carga ou processo) nao esteja girando um pouco antes ou durante o teste.
6 « Se 0 motor néo estiver girando durante este teste, investigar o ruido elétrico que esta criando transi¢cdes do encoder.
O aterramento indevido do encoder ou uma fonte de alimentacédo do encoder com ruido poderia causar interferéncia.

Esta falha ndo pode ser determinada para aplicacdes sem encoder. Nestes tipos de sistemas, deve-se fazer uma
verificagao visual.
Se o motor girar durante o teste, consulte a fabrica.
Res- Erro Sinal

7 A falha de erro de sinal ocorre quando a tensédo média for negativa. Se um erro de sinal for recebido, execute o teste
novamente porque o valor encontrado nao é confiavel.
Res- Cor 0
Se este bit estiver configurado, deve-se:

8 1. Ajustar a corrente nominal do motor na Amps da Placa (parameter 4) para o valor correto.
2. Executar o teste novamente.
3. Considerar a substituicdo da placa de controle.
Res- Erro SW

9 Uma falha de software é gerada quando ocorreu uma seqiiéncia de eventos incorreta. Considere executar o teste
novamente.
Res- Ativ Queda

10 A ativacéo do inversor foi perdida durante o teste de resisténcia. Considerar uma nova execucao do teste e monitorar a

ativacao do inversor (bit 9 doStatus Inversor/Conversor (parametro 15) e/ou LED En Conv na placa de controle
principal.

Execucao do teste de corrente de fluxo

O fluxo nominal do motor é necessario para produzir o torque nominal na
corrente nominal. O teste de fluxo do motor mede a quantidade de corrente
necessaria para produzir o fluxo nominal do motor e exibe esta quantidade
naCorrente de Fluxdparametro 168). O motor acelera por aproximada-
mente dois tercos da velocidade basica e apds reduz por varios segundos.
Este ciclo pode ser repetido diversas vezes. Depois, 0 motor desacelera para
uma velocidade baixa antes de desativar.

arquivo: Sintonia Automatica

Se o0 motor ndo acelerar, aumenferque Sint Autgparametro 164) até que
acelere. NMelocidade Sint Aut(parametro 165) muda a velocidade para a

grupo: Configuracdo de qual o motor acelera.

Sintonia Automatica

Importante: Deve-se executar os testes de diagnostico do transistor, rotagédo
de fase, indutancia e resisténcia antes de fazer este teste.

Para executar o teste de fluxo do motor:

1. Configurar o bit 4 n&el Sint Auto/Diagparametro 173).

2. Ativar o inversor.

A luz de ativagdo do inversor desliga quando o teste estiver concluido.
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arquivo: Sintonia Automatica

grupo: Resultados da Sintonia

Os valores tipicos para o fluxo nominal do motor variam de 20% a 50%,
conforme exibido n&orrente de Fluxdparametro 168). Diversas falhas
foram adicionadas para identificar alguns dos problemas que podem ocorrer

Automatica

no teste de fluxo. Se o inversor disparar durante o teste de fluxo, verifique os
bits 11a 15 dog&rros Sint Autdparametro 176):

Se este bit estiver =
: Entdo:
configurado:
Baixo SintAut- Fix
1 O ponto de configuragdo da sintonia automatica esta configurado em um valor muito baixo. O menor valor que deve ser
usado para o ponto de configuracdo da velocidade de sintonia automatica € 30% da velocidade nominal minima. Deve-
se aumentar o valor da Velocidade Sint Auto (parametro 165).
FIx- Flux <0
12 Um ou mais parametros estéo configurados incorretamente, interferéncia elétrica esta/estava presente, o faseamento
do motor pode estar incorreto, ou ha outros problemas.
Cor FIx>CorM
13 A velocidade do motor € igual ou superior a 100% da corrente da placa de identificacdo do motor. Isto pode ser devido
a configuracdes incorretas de parametros, um inversor subdimensionado para o motor ou algum problema do motor.
14 FIx- Ativ Queda
A ativacao do inversor foi perdida durante o teste de fluxo.
FIx- Carga Elevada
15 Ha muita carga no motor. Reduzir a carga para obter um nimero de fluxo valido. Se a carga for desconectada para este
teste, ela deve ser reconectada antes de executar o teste de inércia.
> Se houver problemas durante a execucao do teste de fluxo, deve-se
verificar se os parametros estao devidamente configurados. Depois
deve-se executar novamente os testes de resisténcia do estator e
induténcia de fuga, e verificar se os resultados s&o normais
conforme descritos nestas secoes.
Os parametros seguintes afetam diretamente o teste de fluxo.
Parametro Nun}ero do Valor/Comentarios
Nome parametro
Limite Vel Rev 40 Conflgurar isto para o limite da aplli:agao. Se
configurado em 0, talvez o motor ndo acelere.
Limite Vel Frente M Conflgurar isto para o limite da apllgagao. Se
configurado em 0, talvez o motor ndo acelere.
arquivo: Controle Configurar isto para o limite da aplicagéo. Se
grupo: Limites de Controle Lim Pos Corr Mtr 72 configurado em um valor muito baixo, talvez o
motor ndo acelere.
Configurar isto para o limite da aplicagdo. Se
Lim Neg Corr Mtr 73 configurado em um valor muito baixo, talvez o
motor ndo acelere.
Lim Poténcia Se configurado em um valor muito alto, pode
76 = 1
Regen ocorrer uma sobretenséo de barramento.
arquivo: Sintonia Automatica Torque,d_e Sintonia 164 100% permite 1 po[ unidade (pu) do torque
Automatica durante a aceleragéo.
grupo: C_onflg_uragao d? ) Velocidade de 165 +68% € 0 maximo para o teste de fluxo. Isto &
PuioniEE oMl Sintonia Automatica limitado internamente pelo software.

1 Aopcao de regenerar para parar depois da identifica¢cdo de uma corrente que produz
fluxo deve funcionar adequadamente com ou sem um freio ou unidade de
regeneragéo.
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Execucéo do teste de inércia

arquivo: Sintonia Automatica

grupo: Resultados da Sintonia
Automética

1336 IMPACT - 5.6 — Dezembro de 1999

O teste de inércia mede a inércia do motor e carga conectada (maquina). O
inversor necessita de um valor preciso da inércia para configurar a largura da
banda ou reacéo do regulador de velocidade. Pode-se selecionar a operacao
em qualquer largura de banda igual ou abaixo da largura de banda maxima
calculada.

Para executar o teste de inércia:
1. Configurar o bit 5 n&el Diag Sint Aut@parametro 173).
2. Ativar o inversor.

O motor deve acelerar até a velocidade especificatlaloeidade Sint Auto
(parametro 165) a uma taxa limitada pelo torque especificadiorgoe Sint
Auto (parametro 164). O motor para e o inversor atualingé@ia Total
(parametro 157). Os ganhos de Ki e Kp sdo ajustados com base nos
resultados do teste inércia, na configuracdo do ganho de Kf, e na
configuracao d8W Veloc Desejadgparametro 161), que € a largura de
banda desejada para o regulador de velocidade do inversor. A largura de
banda é limitada com base nos resultados dos testes de inércia.

Sintonizagao do regulador de velocidade

A sintonizacéo do regulador de velocidade se refere a configuracéo dos trés
ganhos do regulador — Ki, Kp e Kf para obter a reacao desejada do inversor
as mudancas na carga e referéncia de velocidade. O inversor 1336 IMPACT
utiliza um controlador PI (integral proporcional) modificado para o

regulador de velocidade. Pode-se ajustar a configuracdo dos ganhos do
regulador automaticamente ou manualmente.

As configuracdes dos ganhos Kp (proporcional) e Ki (integral) para o
regulador de velocidade afetam a estabilidade do regulador e a reagdo as
mudancas nas perturbacbes de carga e referéncia de velocidade. Pode-se
ajustar os ganhos Ki e Kp automaticamente selecionando-se uma largura de
banda da velocidade. Eles também podem ser configurados manualmente. O
método automatico é preferivel, ja que é mais facil e também configura o
Loop Veloc Kipardmetro 160)5el Filtr Fdbk(parametro 65), BW Filtro

Erro (pardmetro 162), de acordo condipo Dispos FdbKparametro 64).

Para usar a sintonizacéo automatica:

1. Executar o teste de inércia para obter o valor correto paéaca
(parametro 157). Se nao for possivel executar o teste de inércia devido a
limitac6es mecénicas, pode-se introduzir o valor da inércia
manualmente. Anércia Totalé definida como o tempo, em segundos,
gue o inversor leva para acelerar o motor e carregar de zero até a
velocidade nominal do motor no torque nominal do motor. Se as
medidas forem feitas em um valor inferior as condic8es de classificagéo,
extrapolar os resultados para as condi¢cdes de classificacao.

2. Apo6s o teste de inércia, o inversor ajusta a faixa maxima e apresenta a
configuracéo da largura de banda da velocidBu¢ Veloc Desejada
(par&metro 161). Esses ajustes séo feitos com base no valor medido da
Inércia Total Inércias elevadas implicam em baixas larguras de banda e
inércias baixas em larguras de banda elevadas.

O inversor configura seis parametros ao concluir o teste de inércia. A

maneira como estes parametros séo configurados depende da configuracdo

do Tipo Dispos FdbKparametro 64).
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Se oTipo Dispos Fdblestiver configurado para um uso sem encoder, 0s
parametros sao configurados da seguinte maneira:

Este grupo de parametro:

E configurado para este valor:

Nivel Min Fluxo (parametro 71) 25.0%
Sel Filtro Fdbk (parametro 65) 1 (35/49 radianos/segundo)
Loop Veloc Kf (parametro 160) 0.7

BW Filtro Erro (parametro 162)

500,0 radianos/segundo

A Inércia Totale BW Veloc Desejadsdo configuradas da seguinte maneira:

Quando a Inércia Total
(parametro 157) for:

Entdo a BW Veloc Desejada
(parametro 161) é configurada em:

inércia< 0,3 segundos

15 radianos/segundo

0,3 segundos < inércia < 2 segundos

10 radianos/segundo

2 segundos < inércia< 5 segundos

5 radianos/segundo

5 segundos < inércia< 20 segundos

1 radianos/segundo

inércia= 20 segundos

0,5 radianos/segundo

Se oTipo Dispos Fdblestiver configurado para um uso com encoder, 0s
parametros sdo configurados da seguinte maneira:

Este grupo de parametro:

E configurado para este valor:

Nivel Min Fluxo (parametro 71) 25.0%
Sel Filtr Fdbk (parametro 65) 0 (nada)
Loop Veloc Kf (parametro 160) 1.0

A Inércia Total, BW Velocidade Desejada e BW Filtro Erro sédo configurados

da seguinte maneira:

Quando a Inércia Total
(parametro 157) for:

BW Veloc Desejada
(parametro 161) estiver configurada em:

E BW Filtro Erro
(parametro 162) estiver configurado em:

inércia< 0,3 segundos

25 radianos/segundo

125 radianos/segundo

0,3 segundos < inércia < 2 segundos

16 radianos/segundo

80 radianos/segundo

2 segundos < inércia< 5 segundos

8 radianos/segundo

40 radianos/segundo

5 segundos < inércia< 20 segundos

1,6 radianos/segundo

25 radianos/segundo

inércia= 20 segundos

0,8 radianos/segundo

25 radianos/segundo

Em muitos casos, a sele¢éo automatica pelo inversor para a configuragao

da banda de largura proporciona um desempenho aceitavel e nenhum ajuste
adicional é necessario. Entretanto, quando for desejada uma reacéo mais
rapida para a referéncia de velocidade e menos perturbagdes de velocidade
para mudangas na carga, deve-se aumentar a largura da banda. Se, ao
contrario, for desejado uma reacédo mais lenta, deve-se diminuir a largura

da banda. As configurac6es médias, na metade do valor da largura de banda
méxima, sdo um bom lugar para se comecar a ajustar esta ultima. O inversor
configura os ganhos Kp e Ki do regulador quando é feito o ajuste da largura

de banda.

Importante: Se a largura da banda do regulador de velocidade for muito
elevada, o motor e carga podem trepidar. Se configurado em um valor muito
baixo, a reacdo sera muito lenta.
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arquivo: Controle

grupo: Regulador de
velocidade

1336 IMPACT - 5.6 — Dezembro de 1999

Para usar a sintonizacdo manual:

1.

Ajustar aLoop Veloc Kgparametro 159) para configurar a rapidez da
reacdo do inversor as mudancas na referéncia e carga. Valores maiores
de ganho resultam em reac¢des mais rapidas as mudancas de referéncia
e menos perturbacdes de velocidade devido as mudancas na carga.
Valores muito elevados do ganho de Kp causam a trepidacdo do motor e
carga, uma vez que ampliam as interferéncias no sinal de feedback de
velocidade. Grandes ajustes no ganho de Kp vao exigir o ajuste no
ganho de Ki para manter a estabilidade.

Ajustar aLoop Veloc Ki(parametro 158) para determinar a rapidez da
recuperacdo do inversor as mudancas de velocidade e carga. O aumento
do ganho de Ki faz com que o inversor se recupere mais rapidamente de
uma perturbacéo de carga. O ajuste do ganho de Ki também remove as
instabilidades de estado estacionario (longo tempo). Valores excessivos
de ganho de Ki fazem com que o sistema vibre e se torne instavel. Para
sistemas de larguras de banda mais elevadas (sistemas com larguras de
banda maior que 3 a 5 radianos/segundo), Ki é maior que Kp. Em
sistemas com baixas larguras de banda, Kp € maior que Ki.

Verificar as mudancas dos ajustes de ganho de Kp e Ki utilizando uma
pequena alteragéo na referéncia de velocidade e/ou carga. Grandes
alteracdes (mais do que uma pequena porcentagem) fazem com que o
regulador entre em uma condigao de limite e tornam dificil a verificagéo
da reacao. Talvez seja necessario ajustar o ganho de Kp e Ki repetida-
mente para obter a reacdo desejada pois esses ganhos interagem. Faca
somente pequenos ajustes de cada vez e depois verifiqgue os resultados.

Figura 5.1
Reacéo escalonada de pequena referéncia do regulador
de velocidade (Escala de 50% a 53%)

Velocidade

53%

51%
50%

0%

Tempo

Figura 5.2
Reacéo de perturbacéo de carga escalonada do regulador
de velocidade

Velocidade

Tempo
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arquivo: Controle

grupo: Regulador de

velocidade

Importante: Quando d-oop Veloc KpulLoop Veloc Kiorem mudados,

o inversor IMPACT 1336 coloca o valor da banda de largura em zero. Isto
desliga o calculo automatico dos ganhos com base na configuracdo da

BW Veloc Desejadgarametro 161). O regulador entdo usa os valores
personalizados de ganho de Ki e Kp que foram introduzidos. Para retornar
a sintonizacdo automatica de Ki e Kp, introduza uma largura de banda com
valor diferente de zero r&\W Veloc Desejad&empre que possivel, use a
sintonizacdo automatica.

Ajuste do Ganho Kf

Além dos ganhos Ki e Kp, foi incluido um terceiro ganho. Este ganho é
representado por Loop de Velocidade Kf (parametro 160). O ganho Kf

afeta 0 aumento momenténeo de velocidade como uma reac¢éo a alteracdo
escalonada na referéncia de velocidade. E possivel ajustar o parametro de
ganho Kf a qualquer momento, independentemente dos ganhos proporcional
e integral . O inversor seleciona a configuracdo de default do Kf com base no
Tipo Dispos FdbKparametro 64) quando o teste de inércia é realizado. A
configuracao de Kf em 1.0 faz com que o controle aja como um regulador
convencional do tipo proporcional-integral. O ganho de Kf também pode

ser configurado manualmente com base no aumento momentaneo:

Quando o Kf for:

Entéo:

O loop da velocidade age como um loop de Pl norma com o aumento momentaneo equivalente a aproximadamente

1.0 . ) ~ .
13%. Esta é a configuracéo de default para sistemas baseados em encoder.
0.7 O aumento momenténeo é geralmente inferior a 1%. O ponto de operacdo recomendado é 0,7. Esta é a configuracéo de
' default para sistemas sem encoder.
0.5 A reacgdo se torna sub-amortecida sem aumento momentaneo. O menor valor recomendado €é 0,5.

Verificacdo do status de
sintonia automética

arquivo: Sintonia Automatica

grupo: Status de Sintonia

Pode-se usar $tatus Sint Aut@parametro 156) para visualizar varias
condicdes associadas ao recurso de sintonia automatica.

Status de Sintonia Automatica é definido da seguinte maneira.

Automatica
Se este bit estiver .
. Entéo:
configurado:
Execucgéo
0 . =
O teste estd em execucao.
1 Concluido
A execucdo do teste foi concluida.
2 Fracasso
O teste fracassou.
3 Abortar
Foi emitido um controle de parada antes da conclusdo do teste.
4 Fluxo Ativo
O inversor ndo deve estar operando quando a sintonia automatica for solicitada.
N&o pronto
5 p

N&o ha a entrada de “pronto”.
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Se este bit estiver

: Ent&o:
configurado:

Na velocidade diferente de zero
Geralmente, este bit é configurado em dois casos:
« Se 0 motor girar durante este teste é provavel que ocorra um resultado incorreto. Certifique-se de que o motor

6 (desacoplado da carga ou processo) ndo esteja girando logo antes ou durante o teste.
« Se 0 motor néo estiver girando durante este teste, investigar o ruido elétrico que esta criando transi¢cdes do encoder.

O aterramento indevido do encoder ou uma fonte de alimentacéo do encoder com ruido poderia causar interferéncia.

Se o motor girar durante o teste, consulte a fabrica.

7 Executando
O inversor esta operando neste momento.

8-11 Reservado

Interrupcéo

12 O teste de inércia foi executado por um minuto sem medir no minimo uma mudanca de 5% na velocidade do motor.
Possivel carga excessiva. Tente executar um nivel mais elevado de Torque Sint Auto (parametro 164).
N&o Lim Trg
O teste de inércia mediu uma Velocidade do Motor (parametro 81) acima da metade da Velocidade Sinto Auto
(parametro 165), mas o Stat Limite Torque (parametro 87) nao foi indicado. O inversor entra em uma condig&o de limite

3 de torque no inicio do teste de inércia.
1

 Certifigue-se de que o motor esteja parado, ou pelo menos girando em menos da metade da velocidade de sintonia
automatica antes de iniciar o teste de inércia.

» Se 0 motor nao estiver girando no inicio do teste de inércia, investigar a fiacao do encoder e areas relacionadas como
uma fonte para o feedback de velocidade incorreto.
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