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COMO UTILIZAR ESTE MANUAL E O
GUIA SIMPLIFICADO.

Este manual apresenta as informagoes de que vocé precisa para instalar,
programar e operar os conversores de freqiiéncia da série CFW-04.

Se este é 0 seu primeiro contato com este produto, sugerimos que leia
€ execute os passos para instalagdo e programac¢ao conforme consta
no GUIA SIMPLIFICADO que também acompanha o CFW-04.

Este guia o orienta, passo a passo, a instalar e programar o CFW-04,
utilizando as conexo6es e os ajustes mais usuais.

Uma vez que vocé estiver mais familiarizado com o produto através do
GUIA SIMPLIFICADO, este manual pode ser utilizado para explorar
totalmente os recursos disponiveis do CFW-04, caso a sua aplicagao
assim o exija.
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I. REFERENCIA RAPIDA DOS PARAMETROS,
MENSAGENS DE ERRO E ESTADO:

Software: V2.XX
Aplicagao:
Modelo: [

N° de série:

Responsavel: Data: __/ __ /

I.1. PARAMETROS:

Para- Fungao Faixa de Valores Ajuste de F :
metro Fabrica ario

POC Gravagdo de EEPROM.{ 1 = grava. 0
0 = s/ gravagéo.

PO1 Saida do modo de 1 = sai do modo de alteragéo.
alteragéo dos 0 = permanece no modo de 1
parémetros de alteragéo.
operagao.

P02 Entrada no modo de 1 = entrada no modo de
alteracao dos alteracao. 0
parametros de 0 = s/ mudanga no modo de
operagao. funcionamento.

P100 Liberagao da alteragao [0...10.
dos parametros 5 = libera alteracéo. 0
(“senha”).

P03 Controle das teclas “I" e[ 1 = nao operantes. 0
‘0" da IHM. 0 = operantes (com P08=0).

P04 Controle de limitagao de| 0 = limitagao na desaceleracéo
tensao no circuito habilitada.
intermediario na 1 = limitagdo na desaceleracdo 1
desaceleracéo. desabilitada

P05 Tipo de sinal na entrada|0 = 0 a 10V, 0 a 20mA.
analdgica auxiliar 1 =4a20mA. 0

(AUX).
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Para- Faixa de Valores Ajuste de
metr Fabrica

A

P07 Controle de referéncia |0 = conforme P16. 0
de frequéncia. 1 = via serial.

P08 Controle de comandos |0 = Controle das teclas “I” ou “O”

“LIGA” / "DESLIGA”. conforme PO3. 0
1 = blogueio e reset pela serial
habilitados.

P09 Controle de sentido de |0 = sentido de rotagéo definido
rotagao. pelatecla #™» (com

P10=0) ou borne (com
P10=1). 0
1 = sentido de rotagao definido
pela serial (independe
de P10).
P10 Controle da tecla. g |0 = tecla habilitada. 0
1 = tecla desabilitada.
P13 Controle de “jog”. 0 = via borne (entrada digital
programavel). e
1 = via serial.
P14 Faixas de frequéncia. [0=0 .. 75Hz
1=0.. 150Hz 0
2=0 . 300Hz

P16 Selegao de referéncia |1 = via teclado (P56/57).
de frequéncia. 2 = via sinal analégico 0 a 10V

ou 0 a 20mA
(REF.PR=EAP).

3 = via sinal analégico 4 a 20mA 1
(REF.PR=EAP).

4 = potencidmetro eletrénico
(REF.PR=PE)

P17 Selegao de corrente  [0=24A 1=38A De acordo
nominal de saidado  |[2=52A 3 =65A coma
conversor (I ). 4=82A 5=90A corrgnte

om 6= 12A 7 =17A nominal do
conversor,

P18 Selegao da tensdo de |0 = 220V De acordo
alimentagdo nominal. 1 =380V com o

2 =440V modelo do
3 = 480V conversor.
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Faixa de Valores Ajuste de
Fabrica

ey

P19 Caracteristicas U/F. Motor 60Hz:
0 = linear
8 = U/F ajustavel
Motor 50Hz:
1 =linear
P20 Fungdo da entrada 0 = bloqueio por rampa.
EDP1 1 = bloqueio geral.
2 = bloqueio para F
P21 Defini¢ao das 0 = REF.PR (EAP)
referéncias analégicas. |1 = REF.PR/ (AUX-P101)
bidirecional
2 =[REF.PR + AUX - P101]
> 0.
P22 Tempo para auto-reset. |3 a 255seg (< 2 nunca ocorrera
auto-reset).
P23 Fungéo da entrada 0 = sentido de rotagao.
1) EDP2. 1= LOCAL (IHM)/
REMOTO (BORNES).
p24 Selegdo da taxa de 0 = serial desabilitada.
transmissao da serial. |1 =300 bps
2 =600 bps
3 =1200 bps
4 = 2400 bps
5 = 4800 bps
6 = 9600 bps
P25 Enderego do conversor |1 a 30
na rede de
comunicagéo serial.
P26 Fungdo da entrada 0 = sem fungao.
(D] EDPS5 (cartao opcional =LOC/REM.
CEF1). 2 =NORMAL /SERIAL.
3 = BLOQUEIO GERAL.
4=J0G.
5=DEFEITO EXTERNO.
6 = REF.PR/AUX.




Ajuste de
Fabrica

P27 Faixa de ajuste das 0 = resolugao de 0,1seg e faixa
rampas. de 0.5 a 18.0seg.
1 = resolugdo de 1seg e faixa de 0
5 a 180segq.

2 = resolucao de 10seg e faixa
de 50 a 990seg.

P28 Determinagao do 0 = P96 (freq. de saida).
parametro default. 1 = P97 (cor. de saida). 0
2 =P95 (KxFs).
P29 Fungao da entrada 0 = sem fungéo.
EDP6 (cartao opcional - |1 = LOC / REM.
(CEF1). 2 =NORMAL / SERIAL.
3 = BLOQUEIO GERAL. 0
4=J0OG.

5= DEFEITO EXTERNO.
6 = REF.PR/AUX.

P30 Fungéo de entrada 0 = sem fungao.
EDP3. 1=1L0C/REM.
2= NORMAL/SERIAL.
3 = BLOQUEIO GERAL. 4
4=J0OG.

5 =DEFEITO EXTERNO.
6 = REF.PR/AUX.
7 = ACELERA [P16=4 (PE)].

P31 Fungéo de entrada 0 = sem fungao.

EDP4. 1=1LOC/REM.

2 = NORMAL / SERIAL.
3 =BLOQUEIO GERAL.
4=JOG. 1
5=DEFEITO EXTERNO.

6 = REF.PR/AUX.

7 = DESACELERA [P16=4

(PE)L.

P32 Saida programavel a 0=Fs>Fx
transistor SPT1 (cartéo |1 = Fs < Fy
opcional - CEF1). 2=Fs=Fe 1
3=ls>Ix
4=E05
5=CONTON
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Faixa de Valores Ajuste de A €
Fabrica ario

P33 Saida programavel a 0=Fs>Fx
transistor SPT2. 1=Fs<Fy
Cartéo opcional - CEF1 |2 =Fs = Fe 3
3=lIs>Ix
4=E05
5=CONTON
P34 Selegao da variavel na |0 = frequiéncia na saida da
3) saida analdgica. rampa (P96).
1 = freqUéncia na entrada da 0
rampa (P56-57).
2 = corrente saida (P97).
P45 Configuragdes de 0 = padrdo (controte U/F de
1) controle. acordo com referéncia): 0
OBS.: 2
P46 Frequéncia de 0=14,4kHz 1 =72kHz 1
chaveamento. 2 = 3,6kHz 3=1,8kHz
P107 Reset para padraode [0 .5 0
fabrica. 5 =reset

P35 Tempo de aceleragdo: |[0.5a18.0seg (P27=0
[0a75Hz (P14=0)] [5a 180seg (P27=1} 5.0
[0a150Hz (P14=1)] [50a990seg (P27=2)
[0a300Hz (P14=2)]

P36 Tempo de 05a180seg (P27=0)
desaceleragéo: 5a 180seg (P27=1)
[75 a OHz (P14=0)] |[50a990seg (P27=2) 10.0
[150a 0Hz (P14=1)]
[300 a OHz (P14=2)]

P37 Ajuste da compensagao| 0 = sem compensacao.
IXR. : 2

9= compenéa@éo maxima.

P40 Tempo de atuagdoda |0.0a 15.0seg. 0
frenagem CC. 0BS.: 2

P43 Ganho da 00a 1.0seg 0
compensacgéo IxR OBS.: 2
automatico

Vi
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Faixa de Valores Ajuste de A :
Fabrica aria

P47 Escorregamento 0.0a 10.0seg 0
nominal. OBS.: 2

P53 Frequéncia minima 0 Fy < Fra (P14) 3.0

P54 Frequéncia maxima.  |oHz _ F__ (P14) 66.0

P55 Corrente limite para 02 ,a125 . Igual a
sobrecarga. do
(Ajustar na corrente Conversor

nominal do motor).

P56 Entrada da rampa L P54 (Hz)
(Af=0,1Hz) (P16=1). >P53
P57 Entrada da rampa < P54 (Hz)
(Af=10Hz) (P16=1). > P53
P58 Valorde | . (limitagao 1021 a1,5t 1.4x
de corrente). bom
P60 Corrente Ix Q.15 . liom
P61 Frequéncia de "JOG". {0,0... 60Hz 5.0
P62 Fregliéncia Fx. 0...75Hz (P14=0)
0..150Hz (P14=1) 3.0
0...300Hz (P14=2)
P63 Frequéncia Fy. 0..75Hz (P14=0)
0..150Hz (P14=1) 60.0

0. 300Hz (P14=2)

Pe4 Ganho da Saida 0.0a999 1.00
Analdgica Programavel.

P65 Ganho da Entrada 002999
Analoégica Principatl 1.00
EAP.

P66 Ganho da Entrada 00a999 1.00
Analogica Auxiliar AUX.

P68 Muitiplicador K 000 K< 9,99 30.0
(indicagédo de k.fs = 100 K 999
P95).

Vil
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Fungdo Faixa de Valores Ajuste de | Ajuste
Fabrica | Usuario

P101  |Off-setde EAX 0..100%F,,, 0

P90 Registrar cédigo do
ultimo erro ocorrido.

P91 Registrar codigo do
pendltimo erro ocorrido.

00, 01,02, 03, 04, 05, 06, 08, 11.

P92 Registrar cédigo do
ante-penultimo erro
ocorrido.

P93 Registrar cddigo do

ante-ante-penditimo
erro ocorrido.

P95 Grandeza proporcional |0 a 9999
a freqliéncia (k.fs)
(P95 = P68 x P96).

P96 Frequéncia de saida. {0.0 a 300Hz .
3

P97 Corrente de saida. 0.0a37A -
P98 Tensé&o de saida. 0a 500Vca -
P99 Tensé&o de circuito 0 a 999V B

intermediario.

OBS.: (1)  Pode assumir outros valores relacionados a Funcdes
Especiais.

(2) Valores maiores que zero neste pardmetro configuram o
conversor para funcdes especiais.
Maiores detalhes veritem 7.

(3)  Sua funcao pode ser modificada quando se utiliza
Funcdes Especiais.

viii
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1.2. PARAMETROS E AJUSTES RELACIONADOS
AS FUNCOES ESPECIAIS:

1.2.1. Multispeed (P45=4):

Para- Faixa de Valores Ajuste de | Ajuste
Fabrica | Usuério

P26 Fungao da entrada 9 = MULTISPEED 0 9
digital em EDPS.

P30 Fungao da entrada 9 = MULTISPEED 0 9
digital em EDP3.

P31 Funcéo da entrada g = MULTISPEED 0 9
digital em EDP4.

P45 Configuragdes de 4 = MULTISPEED 0 4
controle.

P73 Frequéncia Multispeed |F_aF_ 10Hz
1

P74 Frequéncia Multispeed |F_aF_ 20Hz
2

P75 Frequéncia Multispeed |F_ aF 30Hz
3

P77 Frequéncia Multispeed FrndFoa 40Hz
4

P78 Frequéncia Multispeed |F aF S0Hz
5

P79 Frequéncia Multispeed |F _ aF 60Hz
6
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I.2.2. Frenagem por corrente continua (frenagem CC) (P40>0):

Faixa de Valores Ajuste de | Ajuste
Fabrica | Usudrio

Tempo de atuagéo da
frenagem CC.

0.00 a 15.0seg.

P41

FreqUéncia de inicio de
atuagao da frenagem
CC na desaceleragao.

0.0a15.0Hz.

P42

Tenséo CC na
frenagem.

0.0a20%

50

1.2.3. Compensacdo automatica da queda IxR (IxR automatico) (P43>0):

Faixa de Valores Ajuste de | Ajuste
metr Fabrica Usuario

P43

Ganho da
compensacao IxR
automatico.

0.00a1.00

P48

Filtro de corrente de
saida.

0.0 a 16.0seg.

0.2

P49

Corrente nominal do
motor utilizado.

0.0a1.25t

nom

Inom

P50

Cos ¢ nominal do
motor.

04..1

0.75
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1.2.4. Compensagado de escorregamento (P47>0) {*):

Para- Faixa de Valores Ajuste de | Ajuste
metr Fabrica Usuario

P28 Detfarminag:éo de 0 = P96 = P76 (referéncia) 0
parametro defauit. 1 = Pg7 {corrente de saida)
2 = P95 (K x P96)

P34 Selegdo de variaveis na | o = pgg = P76 (referéncia de
saida analogica. velocidade). 0
1 = P56/57 (entrada da rampa).
2 = P97 (corrente de saida).

P47 Escorregamento 0.00a 10.0% 0
nominal do motor.

P48 Filtro da corrente de 0.0 a 16.0seg. 0.2
saida.

P49 Corrente nominal do 0.0a1.25l Liom
motor utilizado. nem

P50 Cos ¢ nominal 04 1 0.75

P76 Referéncia de 0a 100% -
velocidade.

P89 Valor de compensagao | g3 100% F -
de escorregamento. rom

Po6 Referéncia de 0a100%F . -
velocidade. e

OBS.: ] Nao atuacomP45=1 2 ou 3.

Xi
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1.2.5. Regulador superposto do tipo proporcional, integral e derivativo
(regulador PID) (P45=1):

Para- Fungio Faixa de Valores Ajuste de | Ajuste
metro Fabrica

controle.

P15 Tipo de acédo do 0 = regulador PID direto. 0
regulador PID. 1 = regulador PID reverso.
P23 Funcao da entrada 2= MANUAL / AUTOMATICO 0
digital EDP2.
P26 Fungdo da entrada 7 = MANUAL / AUTOMATICO 0
digital auxiliar EDP5.
P28 Determinagéo do 0= P96 : P96+P76 p/ P16=1
pardmetro default. (referéncia de velocidade),
P96 = P87 p/ P16=2 0u 3
(valor real). 0
1 = P97 (corrente de saida).
2 = P98 (tensé@o de saida).
3 = P95 (Kx P87).
P34 Seleg&o de varidvel na |0 = P88 (saida da rampa).
salda analdgica. 1 = P56/57 (entrada da rampa). 0
2 = P97 Corrente de saida).
3 = P87 (valor real).
P45 Configuragéo de 1 = regulador PID. 0

P51 Ganho integral do 0 a 5600seg. 1.00
regulador.

P66 Ganho do sinal de 0.0a29.99 1.00
realimentagéo.

P68 Multiplicador K. 0.0a29.99 1.67

102999

P70 Ganho proporcional 0.0a9.99 1.90
do regulador.

P71 Ganho diferencialdo  ]0.0 2 9.99 0.00
regulador.

P72 Filtro do valor real. 0.0 a 16.0seg 0.00

Xli
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Para- Faixa de Valores Ajuste de : :
metro Fabrica ario

P76 Valor desejado a 100% -
ajustado pelo teclado.

P86 Valor desejado via 0 a 100% -
EAP.
P87 Valor real. 0 a 100% -
P88 Saida da rampa. 0a100% (*) -
P89 Saida do regulador. 0 a 100% -
P95 Gandeza proporcional 10 a 9999
ao valor real P95 = P68 -
x P87.
P96 P16=1; P96=P76 0a 100%

(valor desejado ajustado -
pela teclado)

P16=2 ou 3; P96=P87
(valor real)

OBS.: () P14=0: 100% .. 75Hz.
P14=1: 100% ... 150Hz.
P14=2: 100% ... 300Hz.

xiii
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1.2.6. Regulador de velocidade com realimentagdo por encoder
incremental (P45=2 e P05=0):

Ajuste
Usuario

Ajuste de
Fabrica

P05 Tipo de sinal na Entradal 0 = 0 a 10V 0
Analégica Auxiliar EAX.
P34 Selegdo da variavel na {0 = P88 (saida da rampa).
saida analdgica. 1 = P56/57 (entrada da rampa).
2 = P97 (corrente de saida). 0
3 = P87 (valor real de
velocidade).
P45 Configuragdes de 2 = regulador de velocidade. 0

controle.

P51 Ganho integral do 0 a 5600seg. 1.00
regulador.

PS6 Referéncia > P53(F ) -
(P16=1 A f=0,1Hz). < P54(F_.)

P57 Referéncia > P53 (F) -
(P16=1 A f=10,0Hz). < P54 (F ..

P66 Ganho do sinal de 0.00a9.99 1.00
realimentagéo.

P68 Muitiplicador K 0.00 K 9.99 1.67
(indicacéo de Kx P87 ={10.0 K 99.9
P95).

P70 Ganho proporcional do [0.0a9.99 1.90
regulador.

P71 Ganho diferencial do  [0.0a9.99 0.00
regulador.

P72 Filtro do valor real. 0.00 a 16.00seg. 0.00

Xiv
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Para- Funcgao Faixa de Valores Ajuste de
metro Fabrica

P87 Valor real. 0a100% -

P88 Saida da rampa 02 100% -
(referéncia).

P89 Saida do regulador. 0a+/-6% (0a+/-122Hz).

P95 Grandeza proporcional |0 a 9999
a frequéncia
P95=P68xP87

Pae Saida da rampa Ao fundo de escala (P14)
(freqliéncia do motor).

1.2.7. AVANCO / RETORNO:

Parametro Fungao Valor Ajuste de| Ajuste p/
Fabrica | Aplicagdo

P26/P30 Habilitagao de 10 0/4
AVANCO

P29/P31 Habilitagao de 10 0/1
RETORNO

XV
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1.2.8. 22 Rampa de ACELERAGAO / DESACELERAGAO:

Para- Fungédo Valor Ajuste de] Rampa| Ajuste p/
metro Fabrica Padrao | Aplicagao

P44 | Faixa de ajuste das | O = resolugao de

rampas. 0,1seg. e faixa de
0,5 a 18seq.

1 = resolugédo de 1seg.
efaixade5a 1 P27
180seg.

2 = resolugdo de
10seg. e faixa de

50 & 990seg.
P38 | TEMPO DE 0,5a 18seg. (P44=0)
ACELERAGAO: 5a180seg. (P44=1)
P14=0-0a75Hz |50 a990seg. (P44=2) 5 P35
P14=1-0a 150Hz
P14=2 -0 a 300Hz
P39 | TEMPO DE 0,5a 18seg. (P44=0)
DESACELERAGAQ: |5a 180seg. (P44=1) 10 P36

P14=0-0a75Hz {50 a 990seg. (P44=2)
P14=1-0a 150Hz
P14=2 -0 a 300Hz

OBS.: Selecdo 22 rampa: EDP3 - P30 = 8
ou EDP4-P31=8
ou EDP5-P26=38
ou EDP6-P29=8

XVi
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1.2.9. U/F AJUSTAVEL (P19=8):

P102 Tensao de saida 0...100%
maxima USMAX 100%
(P19=8).

P103 Tensao de saida na 0...100%
frequiéncia intermediaria 50%
USI (P19=8).

P104 Tensdo de saida para |0 ... 100%
frequéncia = 3Hz. 8%
US3 (P19=8).

P105 Frequéncia para tensao |[F (> 3Hz) .. F_

min ax

maxima USMAX 60Hz
.(P19=8).

P106 Frequéncia 3Hz < P106 < P105
intermediaria FUSI 30Hz
(P19=8).

1.2.10. RAMPAS §:

Faixa de Valores Ajuste de | Ajuste
Fabrica | Usuario

P116 Rampa S. 0 = linear.
1=5-50% 0
2 = 5-100%

XVil
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1.2.11. REJEIGAO DE BANDAS DE FREQUENCIA:

Ajuste de | Ajuste
Fabrica | Usuario

P110 Banda de frequéncia 1. 0a250Hz 0.0
P111 Banda de freqtiéncia 2. 0a25.0Hz. 0.0
P112 Banda de frequéncia 3. 0a250Hz 00
P113 Frequéncia central 1. Frin@ Froa 200
P114 Frequéncia central 2. Frin @ Froa 30.0
P115 FreqUénc?a central 3. Frin@F . 400

1.3. MENSAGEM DE ERRO:

Significado
EOO Sobrecorrente (ou curto-circuito na saida).
EO1 Sobretensao no circuito intermediario.
E02 Subtenséo no circuito intermediario.
EO3 Subtensdo na alimentagao da eletronica.
EO5 Sobrecarga na saida (I x T).
EO6 Defeito externo.
E08 Erro na CPU (Watchdog).
E09 Erro na EPROM.
E10 Erro na leitura / escrita da EEPROM.
E2X Erro da comunicagéo serial.

Xviii
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I.4. MENSAGEM DE ESTADO:

Cédigo Significado
b00 Bloqueio pela tecla "O” {(P03=0).
bO1 Bloqueio externo ou bloqueio pela serial
atuando.
b02 Blogueio externo atuando e subtensao no
circuito intermediario (P20=1).

Xix
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1.

INTRODUCAO:

Este manual descreve os pardmetros e fungdes relacionadas as
operacdes basicas via teclado, display e bornes.

Para utilizacdo de interface serial para controle e/ou monitoracdo ver
Manual da Comunicacao Serial.

1.1. SEGURANCA PARA O OPERADOR E O EQUIPAMENTO:

Os paragrafos seguintes destacam alguns cuidados que
recomendamos serem seguidos quando da instalacao e
operacao do equipamento.

As seguintes convencgdes serdo usadas em todo o texto:

CUIDADO

REFERE-SE A PRATICAS E PROCEDIMENTOS QUE PODEM
RESULTAR EM DANOS PESSOAIS OU MESMO PERDA DA VIDA,
SE NAO FOREM CORRETAMENTE SEGUIDOS.

AVISO

REFERE-SE A PRATICA E PROCEDIMENTOS QUE, SE NAO
FOREM SEGUIDOS A RISCA, PODEM RESULTAR EM DANOS OU
ATE MESMO NA DESTRUICAO DO EQUIPAMENTO.

NOTA

OBJETIVA SOMENTE CHAMAR A ATENCAO PARA INFORMAGCOES
QUE SAO ESPECIALMENTE SIGNIFICATIVAS PARA
ENTENDIMENTO E OPERACAO DO EQUIPAMENTO.

Recomendacdes preliminares:

CUIDADO

. Leia 0 manual na integra antes de instalar o conversor.

. Varios componentes permanecem carregados com tensdes letais,
mesmo apos o desligamento da alimentacdo. O tempo de descarga
completa dos capacitores inter nos é de, aproximadamente, 5
minutos.

. Sempre conecte o ponto X1:10 a um terra.
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AVISO

Equipamento com componentes sensiveis a eletricidade estatica. Os cartdes

eletronicos devem ser manuseados com 0s seguintes cuidados:

. N&o tocar com as méos diretamente sobre componentes ou ligagdes
(conectores).

Quando necessario tocar antes em um objeto metélico aterrado.

. Utilizar ferro de solda com ponteira aterrada.

. Para efetuar ensaio de tenséo aplicada consulte a fabrica.

NOTA

Os conversores de freqiéncia transmitem fortes ondas eletromagnéticas de
alta frequéncia, que podem interferir em outros equipamentos eletrénicos.
Os seguintes cuidados reduzem esta interferéncia:

. Instalagdo do conversor dentro de um painel metalico (aterrado);

. Uso de cabos blindados para conexdes do motor;

. Aterramento de boa qualidade (baixa resisténcia);

. Uso de filtros supressores na alimentacdo do conversor.

1.2. GENERALIDADES:

A série CFW-04 consiste em conversores de fregiiéncia do tipo
PWM senoidal, projetados para operar em conjunto com motores
de inducao trifasicos padroes.

Compreendem modelos de 0,9; 1,5; 2,5 e 3,5KVA com
alimentagdo monofasica em 220V, 6,5KVA com alimentacao
trifasica em 220V e 3,4 a 13KVA com alimentacao trifasica em
380, 440 e 480V (*).

No circuito de poténcia utiliza-se um retificador ndo controlado
na entrada, um filtro capacitivo e inversor transistorizado (com
mddulos de transistores IGBT).

A eletronica de controle € baseada em um microcontrolador de
16bits, sendo que as funcbes de regulacdo e protegdo sao
implementadas via software. Todos os ajustes sao feitos através
de pardmetros e armazenados em uma memoria EEPROM (ndo
volatil). Os comandos e ajustes podem ser feitos através da
Interface Homem x Maquina (IHM).

Esta pode ser interna ao conversor ou externa podendo, neste
caso, ser instalada até uma distancia de 3 metros deste, via
cabo-fita.

OBS.: (*) tensdo de saida 440V para 60Hz (P19=0).
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1.3. IDENTIFICAGAO:

Os diferentes modelos sao identificados da seguinte forma:

CFW-04 XX / YYY ...

I— OPCOES:

Nao Preenchido: conversor com
IHM interna.

. -I: Conversor sem IHM interna.

. +F: Frenagem reostatica.

. +IHM04.X: com IHM externa.
.-IRFT: conversor s/ IHM, sem real.
de corrente e sem sensor de falta
a terra.

TENSAO DE ALIMENTAGAO:
220 : 220VCA monofasicos (0,9;
1,5; 2,5; 3,5KVA)

220 : 220VCA trifasicos

380 : 380VCA trifasicos

440 : 440VCA trifasicos

480 : 480VCA trifasicos

Poténcia aparente de saida
(nominal) em KVA:
09,15:25;34,35,40;,54,6,2;
7.9:9,1;11; 13.

OBS.:Para uso de IHM externo ver anexo 7.
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2.

INSTALAGAO:

21.

2.2.
2.21.

RECEBIMENTO:

Quando do recebimento do produto verificar:

. Se os dados de identificacdo correspondem ao do modelo
desejado;

. Se néo ocorreram danos durante o transporte;

Em caso afirmativo, contatar a fabrica ou seu representante na

regiao.

INSTALAGAO MECANICA:

Ambiente:

Alocalizagdo dos conversores é fator determinante para se obter
um funcionamento correto e uma vida normal de seus
componentes. Quanto ao ambiente, recomenda-se evitar 0
seguinte:

. Exposicdo direta a raios solares, chuva ou umidade;

. Gases ou liquidos corrosivos;

. Vibracdo, poeira ou particulas metalicas no ar.

Quanto a temperatura, permite-se seu uso em um ambiente entre
0 e 40°C (uso nas condicdes nominais).

Para temperaturas acima de 40°C, até um maximo de 50°C, a

corrente de saida deve ser reduzida em 2% para cada grau
Célsius acima de 40°C.

NOTA:
Prever exaustdo adequada do painel onde o conversor sera instalado,
para que a temperatura interna fique dentro dos valores permitidos.

2.2.2.

Posicionamento: Ll L
Mn 100 mn
. Instalar o conversor na posicéo vertical;
. Deixar espacos livres, conforme figura 1 .
CFW-04 -
Mn 100 m’n
it
Flg. 1 - Espacos lvres
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. Instalar em superficie razoavelmente plana;
. Dimensdes externas e fixacdo conforme figura 2;
. Caso seja utilizado IHM externa ver ANEXO 7.

B(x4)

i . 13(x4)

13— |<7

3
g

1.51z220

62

2.,5f220 218 257 238 tzn 50

62

3. 51220 78 287 248 150 60

82

3,41380
4,0i440
4,01480

287 138 318 150 160
5,4§380

6,21440
6.,2/480

92

6,5/220
7.,85380
g.17440
g.1r480 414 454 437 150 1680
117380
131440

137480

Fig. 2 - Dimensodes externas e fixagdo (em milimetros)

92
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2.3. INSTALAGAO ELETRICA:

A instalacéo elétrica sera baseada nos “Acionamentos Tipicos”
definidos nas figuras 4 e 5.

ATENCAO:
A alimentacéo da eletrénica nos bornes X1:4 e 5 sai de fabhrica
conectada internamente aos bornes de alimentacao da poténcia.

Caso for necessario alimentar a eletrénica, independentemente
da poténcia, € preciso retirar 0s jumper’s XJ5 e XJ6 nos modulos
de poténcia, para isto retirar a tampa inferior.

2.3.1. Bornes de Poténcia:

Fazer conexdo da poténcia retirando a tampa frontal, de acordo
com o0 seguinte:

. Bitola dos fios em X1:1,2,3,6,7,8 deve ser de, no minimo,
1.5mm? e no maximo 4mm?

. Bitola do fio para aterramento (X1:10) deve ser de 4mm";

. Funcao dos bornes conforme TABELA 1.

AVISOS

. Evitar o contato da fiagdo com os dissipadores da poténcia.
Estes podem atingir temperaturas altas em uso normal.

. Relés e contatores proximos aos conversores devem utilizar
supressores RC.

BORNES ?(A; POTENCIA FUNGCOES
1231 Alimentagio da poténcia
4-5 Alimentaco da eletronict!
6-7-8 Saida para ligagio do motor
9-10 Conexdo de terra
11-12 Conexdo resistor de frenagentd)

TEBELA 1 - Func¢&o dos bornes da poténcia.

OBS.:

(1) Somente para os modelos com entrada trifasica.
(2) Normalmente estes bornes estdo ligados internamente a
alimentacao da poténcia através de XJ5 e XJ6.

(3) Somente para 0s modelos op¢ao +F.

6
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2.3.2- Bornes da Eletronica:

A fiacdo do controle esta indicada na fig. 6, sendo constituida
das ligacbes em XC1.

Devera ser observado o seguinte:

. Afiacdo em XC1:1— 6 devera apresentar ainda:

bitola maxima dos fios 2,5mm?

* Separagéo fisica dos cabos da poténcia e de comando
(bobina de contatores, etc.).

* Usar cabos trangados para distancias de fiaco menores
que 10 metros;

* Usar cabos blindados para fiagdes maiores que 10 metros.
A blindagem deve ser aterrada no fado do conversor, sendo
que o outro extremo deve ser isolada para evitar contato
acidental com o terra;

* Para comprimentos maiores que 50 metros é necessaria
a utilizacido de moédulos para isolamento galvanico
(consultar fabrica);. Dados e fungdes dos bornes de
comando conforme a TABELA 2.

BORNES = ;
XA FUNQOES NIVEIS
Ligagdo para COW
8V a
1 8 -BY {of potencidmetro de 5K
®eld
Ligacho para CW
4 wa +5V (¢f potencitmetro de 5K)
€014
Entrada diferencial de referBnecia (XK1= 1-2
KC1.2 = ertrada - 03 10V {(Rin=400K)
23 XC1:3 = enfrada +
K1 =2-3
0 @ 20méa& (Rin=500R)
4 3 20mA (Rin=500R)
5 Saida analdygica programavel 10%, Tma
{Pad
6 11
Internamente conectado ao tera
Tens&o de alimentagao das
7 entradas (isolada) AV +25%
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T
! BORNES ~ .
XC1: FUNCOES NIVEIS
8 EDP1 (fungéo definida pelo
parémetro P20)
9 EDP2 (fungao definida pelo Nivel alto:
pardmetro P23) 24Vce +/- 25%, = 20mA
EDP3 (fungao definida pelo Nivel baixo:
10 -
parametro P30) <= 3Vce
11 EDP4 (fungao definida pelo
parametro P31} i
12 Relé de defeitos:
Normal: 12-14 = aberto
12-13 = fechado Capacidade dos contatos:
13 250V, 1A indutivo
Defeito: 12-14 = fechado
14 12-13 = aberto

TABELA 2 - Bornes da Eletrénica.

2.3.3. IHM externa:
Caso utilizar-se IHM externa ver ANEXO 7.

2.3.4. Aterramento:

Os conversores devem ser aterrados através do borne X1:10.
Observar ainda o seguinte:

. Resisténcia do aterramento menor ou igual a 10 Ohms.

. N&o aterrar o conversor com fic comum ao aterramento de
outros equipamentos que operam com altas correntes.

Exemplo: motores, maquinas de solda, etc.

. Usar cabo de 4mm? com menor comprimento possivel.

. Quando varios conversores forem montados lado a lado,
observar o aterramento dos mesmos conforme a fig. 3.
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OBS.:

O nao aterramento do conversor, ou “aterramento” no neutro da rede,
resulta em funcionamento intermitente, riscos para o equipamento e
para as pessoas.

Chw-04| |CFW-04| |CFw-04

Fig. 3 - Aterramento de varias unidades.
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W3IYNTHS
30 d0LSISIY

......... I

OVIVINIWIY

Fig. 4 - Acionamento tipico A: comando pelo teclado com um sentido

de rotacéo.

10
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LIBERADO
BLOQUEADD
|

§>
>
Q
M=¢‘
3%

| ANTI-HOR.

|

|

|

|
.
I '8!

“p

|
4
5
o

pvs

WITYNIH S
3¢ A0LSIS3Y

OVIVYLINIAIY

Fig. 5 - Acionamento tipico B: comando remoto com dois sentidos de

rotacao.

11
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Notas relativas as figuras 4 e 5:
1- Para utilizacéo de potenciémetro, é necessario ajustar P16=2.

2- Com os ajustes de fabrica a tensdo nos bornes XC1:5 e 6 sera de
10V-75Hz.
A partir do ajuste de ganho desta saida, em P64, ¢ possivel fazer a
calibragdo da escala do instrumento.
Ex.: Para obter-se 10V em 60Hz € necessario ajustar P64=1.25.
Maiores detalhes ver item 6.3.11.

3- Se nao forem desejados 2 sentidos de rotacdo, ndo é necessaria
S2.

4- O relé de defeitos pode ser utilizado por exemplo para:
. Sinalizar remotamente que o conversor esta blogqueado (via
sinaleiro).
. Informar a um sistema de controle o fato de que o conversor
néo respondera a sinais de comando por estar bloqueado por
algum tipo de erro.

12
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ALIMENTACAD

-Referencia
analogica:
0 o 10V
0 A 20mA
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3. COLOCACAO EM FUNCIONAMENTO:

3.1. ACIONAMENTO TiPICO “A” (FIG. 4):

Este acionamento sera descrito para uso com IHM interna.
Caso seja utilizada IHM externa sera possivel ainda utilizar
as funcdes de SENTIDO de ROTAGCAO ou LOCAL/REMOTO.
Ver anexo 7.

. Nao é obrigatério ajustar parametros, o conversor funciona
com o ajuste de fabrica.

. Energizar conversor: o display ird mostrar Uer (versio) por
aproximadamente 1 segundo e, em seguida, Y.XX por alguns
segundos, sendo Y.XX a versdo do software existente na
EPROM. Apos serd mostrado b00 no disptay. Isto indica que
0 conversor esta pronto para operar.

Pressionar a tecla “ | “: o motor devera comecar a girar e
o display apresenta o valorde f ~ em Hz (Se P28=0 que € o
padrdo). Se o sentido de rotacdo nédo é o correto, desligar a
alimentacao e inverter dois fios do motor entre si em X1:6,7 ou
8.

. Manter pressionada a tecla A«a freqiiéncia comecara

a aumentar até ser atingida a fregiiéncia maxima.

Pressionar a tecla *“ O “: imediatamente o display ira
mostrar b00 e o motor ird desacelerar pela rampa de
desaceleracao, até a sua parada.

Pressionar novamente a tecla “ i o display ira mostrar
novamente a freqiiéncia de saida e o motor deverg acelerar,
pela rampa de aceleracdo até f__ .

NOTAS:
1) Se, em qualquer momento aparecer no display qualquer tipo de

erro EXX, ver item 4.
(erro) codigo piscante.

2) Asteclas A e “ tem a funcdo de variar a referéncia,

aumentando e diminuindo respectivamente.

14
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3) Atecla “ | “tem dupla fungio: além da mostrada anteriormente, esta
também pode ser usada para comutar, a cada toque, a indicacéo do
display, de frequéncia para corrente, de corrente para rpm e de rpm
novamente para freqiéncia. A indicacéo ¢é feita na forma:

XXA.

—— valor da corrente em amperes

XXXH

L——  valorda freqiiéncia em Hz
XXXX

I

valor de rotagdo em RPM

3.2. ACIONAMENTO TiPICO “B” (FIG. 5):

. E obrigatorio reajustar: P03=1 e P16=2. Demais parametros

podem permanecer com os ajustes de fabrica. Para alterar
parametros ver itens 5 e 6.

Energizar conversor com S1 aberta e potenciémetro
girado totalmente no sentido anti-horario: o display ira
mostrar Uer (vers&o) por aproximadamente 1 segundo e, em
seguida, por alguns segundos, Y.XX a versao do software
existente na EPROM. Apods sera mostrado b01 no display, o
que indica que 0 conversor esta pronto para operar.

. Fechar 81: o motor comecara a girar e o display apresenta o

valordef —emHz

Se o sentido de rotacdo do motor for diferente do
desejado, trocar chave S$2: o motor ird reverter o sentido
de rotacao.

. Girar lentamente o potenciémetro até o maximo no sentido

horario: a freqliéncia ira atingir aproximadamente o valor

max.’

. Abrir 81: o motorira desacelerar pela rampa de desaceleragio

até a parada.

. Fechar $1: o motor ira acelerar pela rampa de aceleracio

NOTAS:

atéf

X

1) Se, em qualquer momento, aparecer no display qualquer tipo de
erro EXX, ver item 4;
cbdigo piscante.

15



2)Atecla “I1* possuineste caso, a funcio de comutar,
a cada toque, a indicag¢do do display de freqiiéncia para
corrente, de corrente para rpm e de rpm novamente para
freqliéncia. A indicagao é feita na forma:

XXA
L valorda corrente em amperes

XXXH
L valor da fregiiéncia em Hz

XXXX
L valor da rotagdo em RPM

16
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4. INDICACOES DE ESTADO E ERRO:

4.1. MENSAGENS DE ESTADO:

Estas mensagens indicam quais os bloqueios que estdo atuando.

cODIGO SIGNIFICADO
b00 Blogueio pela tecla "O" (P03=0)
bO1 Bloqueio externo ou blogueio pela serial atuando
b0O2 Blogueio externo atuando e subtensao no circuito intermediario (P20=1)

TABELA 4 - Codigo de estado.

OBS:
h01 tem prioridade de indica¢do sobre b00.
quando qualquer tecla for pressionada a informacio de estado é
perdida.

4.2. ERROS E POSSIVEIS CAUSAS:

Quando um erro é detectado, o conversor € bloqueado e o erro
€ mostrado na forma EXX, sendo XX o codigo do erro (piscante).
ApOs a ocorréncia de um erro, é necessario, para voltar a operar,
desligar a alimentacao e liga-la novamente (power-on reset).

17
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ERRO DESCRIGAO CAUSAS
. Sobretemperatura na poténcia.
. Curto-circuito entre duas fases do motor.
. Curto-circuito contra o terra de uma ou mais fases do
EQO0 (V| Sobrecorrente na saida motor. X . L
. Liberag&o do conversor com o motor girando por inércia.
. Inércia da carga muito alta ou rampa de aceleragado muito
rapida..
. Danos da poténcia.
Sobretensdo no circuito
intermediario . Tensao de alimentagéo muito alta.
E01 Ud > 380V (P18=0) . Inércia da carga muito alta ou rampa de aceleragao muito
Ud > 680V (P18=1) rapida..
Ud > 780V (P18=2)
Ud > 800V (P18=3)
Subtensao no circuito
intermediario
E02 ud < 215V (P18=0) . Tens&o de alimentagdo muito baixa.
Ud < 375V (P18=1) . Fusiveis da poténcia abertos.
Ud < 430V (P18=2)
Ud < 479V (P18=3)
Subtenséo na - . - .
£03 alimentac3o da . Tensao de rede abaixo do.mlmmo permitido. (-15%)
o . Falta breve da rede (> 1 ciclo)
eletrénica.
EO5 Sobrecarga na saida, . Ajuste de P55 muito baixo para o motor utilizado.
fungdo LT (ver P55) . Carga no eixo muito alta.
Defeito externo:
0V nas entradas digitais
EDP3...EDP6 . Falta fonte 24V.
EO6 programadas . Defeito fiagdo externa.
para "defeito externo”, . Defeito externo.
(P30, P31, P26 ou
P29=5)
. Ruido elétrico.
EO8 | Errona CPU Watchdog | eppoym, RAM ou EEPROM com mau contato ou defeito
Erro na EPROM
E09 (checksum) . Defeito na EPROM.
* Nao desativa relé de | . Mau contato desta com o soquete.
defeitos
Erro na leitura / escrita
£10 da EEPROM. . Ruido elétrico.

* Nao desativa relé de
defeitos

. EEPROM com defeito.

TABELA 5 - Erros e possiveis causas.

18
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0BS.:

(1) Cabos de ligacdo do motor muito longos, (mais de 100 metros), ou
cabos blindados para 0 mesmo, poderdo apresentar uma grande
capacitancia para aterra. isto pode ocasionar a ativacao do circuito
de falta a terra e, consequientemente, bloqueio por E00.

O sintoma, tipico neste caso, é o bloqueio por E00 imediatamente
apos a liberacao do conversor.
Solugéo:
- Ligacado de reaténcia trifasica em série com a linha de
alimentacao do motor. Neste caso consultar a fabrica.

- Redugédo da freqiiéncia de chaveamento (P46)

(2) Os erros E22, E24, E25, E26 e E27 sé&o relacionados a
comunicacdo serial. Para detalhes ver manual da comunicagio
serial.

OBS.:

Quando ocorrem erros, diferentes de EQO, E09 ou E10, o “reset” podera
ser efetuado através das seguintes formas:

. Manual: pressionando atecla “O*“

. Automatico: através do ajuste de P22.

Neste caso, o “reset” ira ocorrer apés transcorrido o tempo determinado
por este parametro.

4.3. MENSAGENS DE ESTADO E ERROS SEM IHM (VERSAO-I):

A identificagdo do estado e dos erros pode ser feita através dos
led's do cartao de controle (CEC1).

ey | " e £5TA00 / ERRO
Desligado - Eletrdnica desenergizada
Ligado Desligado Energizado, sem falha
Ligado Ligado EQO
Ligado Piscante O numero de piscadas indica o erro
correspondente (tabela 5)

19
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5. PROGRAMACAO:

5.1. TIPOS DE PARAMETROS:

Os ajustes dos conversores sao feitos através de pardmetros
via Interface Homem x Maquina, ou ligacio serial, e
armazenados na memodria.

Os parametros sdo divididos em quatro grupos, conforme
definido a seguir:

® Parametros para alteragcdo do modo de operagao e
gravacio de EEPROM:

Estes parametros tem atribuigbes especiais, conforme veremos
adiante.

® Parametros de Operagao:

Os parametros de operacgdo definem o modelo do conversor, e
as suas funcdes basicas.

Para alterar estes pardmetros é necessario entrar no “modo de
alteracao dos parametros de operacao”, fazendo P02=1 e, apds
alterados estes de acordo com o desejado, sair deste modo
fazendo P01=1.

® Parametros de Regulagao:

Estes parametros podem ser alterados a qualquer momento,
mesmo com o conversor liberado.

® Parametros de Leitura;

Estes parametros podem apenas ser visualizados no display
(ou lidos via serial) mas ndo € possivel alterar diretamente seus
conteudos viateclas A e Y  (ou pela serial).

<0
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5.2. AJUSTES DE PARAMETROS:

Todos os parametros ja vem pré-ajustados de fabrica, porém,
se necessario, poderdo ser alterados.

Seqiiéncia para alteragao/visualizagao de parametros:
Energizar o conversor;

Pressionar a tecla * P “ até aparecer no display um dos
parametros: P95, P96, ou P97 correspondente a variavel
indicada;

Usar as teclas A ou §/  paraincrementar ou
decrementar os parametros, respectivamente.

Quando o display mostrar o pardmetro desejado, pressionar
“P * e o0 canteudo deste sera mostrado no display. Se desejar
alterar o conteudo mostrado, usar as teclas A ou V para
tanto (*) (**).

Para mostrar novamente o numero do parametro, pressionar
“pe

OBS.:
(*) Caso tratar-se de um parametro de operagio, para altera-lo é
necessario observar a seqiiéncia de operac¢des dada a seguir.

(**)Embora seja sempre possivel a visualizacdo dos conteudos dos
parametros, a sua alteragdo so € possivel apds a introdugdo do
valor “5” no pardmetro P100. O pardmetro P100 atua como “senha”
habilitando ou n&o a alteracdo dos outros pardmetros.

21



lieq

CrVWw-U4

5.2.1.  Ajuste de Parametros de Operagao:

OCORRERA:

—bloqueio do conversor

-display=Ver —»YXX — P00

-os parometros sgo
carregados com valores
da EEPROM

¥

Alterar
parametros
de operacao

1—>P01 (%)

FIM

(*) Incompatibilidade no modo de
operagao:

1) P27=2 e P35>99 ou P36>99;
2) P44=2 e P38>99 ou P39>99;
3) Dois ou mais pardmetros entre P23,
P26, P29, P30 ou P31 iguais a 1;
4) Dois ou mais paradmetros entre P26,
P29, P30 e P31 iguais a 2 ou 6;
5) Um ou mais parametros entre P26,
P29, P30 eP3tigualabe P45# 3 0;
6) PA5#0eP21#a O;
7) P26 # 9 e P29 ou P30 ou P31 igual a
8,
8) Dois ou mais parametros entre P29,
P30 e P31 igual a 8;
9) P23=2 e P26=7;
10) P24=0 e P07 ou P08 ou P09 ou P13
igual a 1;
11) P16=4 e P45=1 ou P30 # 7 0u P31 #
7 ou P21>1.

Caso exista “erro de parametrizagdo”, por exemplo, quando
programadas duas ou mais entradas digitais com a mesma fungéo
excludente como sentido de rotacdo, LOCAL/REMOTO, etc, ndo sera
possivel sair do modo de alteracio dos pardmetros de operacéo.
Neste caso P01 n&o aceitara o valor 1.

Apds o ajuste dos pardmetros de operacdo estes deverdo ser
gravados em EEPROM - veritem 5.2.3.
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5.2.2.

OBS.:

Ajuste dos Pardmetros de Regulagao:

Para ajustar estes pardmetros basta seguir a seqiiéncia dada
em 5.2. Quando alteramos o conteido de um parametro de
regulacdo, o conversor passa imediatamente a operar com 0
novao valor.

Para alterar os paradmetros de regulacao € necessario termos P01=1,
ou seja, o conversor deve estar em um modo de operacéo definido.

ApéGs o ajuste dos pardmetros de regulacdo estes deverdo ser
gravados em EEPROM - veritem 5.2.3.

5.2.3.

Gravagao de EEPROM:
Quando o conversor é energizado, 0s parametros sio carregados
com 0s valores armazenados na EEPROM.

Esta tem a funcio, portanto, de reter os mesmos apds o
desligamento da alimentacao.

Em alguns casos € conveniente alterar um ou mais parametros
apenas para teste.

Neste caso, é conveniente testar o funcionamento antes de
proceder a gravagdo da EEPROM.

Sequéncia de Gravacao:

(R (XX)
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OBS.:

(*) Quando é detectado algum erro na gravagdo é indicado E10 no
display.

(**)Apos a gravacdo o parametro P100 (“senha” para alteracao de
parametros) retorna ao valor zero, impedindo a alteracio dos outros
parametros.
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6. DESCRICAO DOS PARAMETROS:

6.1. PARAMETROS PARA ALTERAGAO DO MODULO DE
OPERAGAO E GRAVAGAO DE EEPROM:

Estes parametros tem atribui¢des especificas, conforme veremos
adiante.

6.1.1. P00 - gravagido da EEPROM:

Valor padréo: 0;
Quando seu conteudo é colocado em 1, inicia gravacio dos
pardmetros na memoria EEPROM,;

. Quando detectado algum erro na gravacéo, é indicado E10 no
display;
Quando todos os parametros sdo gravados com sucesso, 0
contetdo deste volta automaticamente para 0.

6.1.2. P01 - saida do “modo de alteragdo dos parametros de
operagao”:

Valor padrdo: 1;

ApOs ajustados os paradmetros de operacdo, este deve ser
colocado em 1, o que faz com que o conversor saia do “modo
de alteracdo dos parametros de operacio” e fique liberado
para receber os comandos.

OBS.:
(1) N&o seré possivel sair do “Modo de Alteracdo dos Parametros de
Operacao” quando:

(a) Duas ou mais EDP’s forem programadas simultaneamente com as
mesmas func¢des seguintes.
. P23=1, P26=1, P29=1, P30=1, P31=1 (LOCAL/REMOTO)

. P26=2, P29=2, P30=2, P31=2 (NORMAL/SERIAL)
. P26=6, P29=6, P30=6, P31=6 (REF.PR./AUX)
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(b) Duas ou mais EDP’s forem programadas como selecéo de 22 rampa
(P26=9, P29=8, P30=8 e/ou P31=8).

(c) P21#0eP45#0

(d) P24=0e P07=1 ou P08=1 ou P09=1 ou P13=1

(e) P45# 0 e P26=6 ou P29=6 ou P30=6 ou P31=6

(f) P23=2e P26=8

(g) P27=2e P350u P36 >99

(h) P44=2 e P38 ou P39 > 99

(i) P16=4 e P30 e P31#7 ou P21=1, 2, 3 ou P45=1

() P45=1,2e3eP47>0

6.1.3. P02 - entrada no “Modo de alteragdo dos Parametros de
Operacao’:
Valor Padréo: 0;

Este para@metro permite a entrada no “Modo de Alteracao
dos Pardmetros de Operacgao”.

Ap6s a sua colocagdo em 1, ira ocorrer o seguinte:
Bloqueio do conversor;
Indicacio de P00 no display;

Todos 0s parametros sdo carregados com o0s valores da
EEPROM.

OBS..
As situagdes anteriores so irdo ocorrer se PO1=1.

A partir deste momento é possivel alterar os parametros de operacao.
Quando da saida do "modo de alteracdo dos pardmetros de operacéo”
(P01=0 -» 1) o conversor passara a operar com o0s ultimos pardmetros
introduzidos.

6.1.4. P100 - “senha” para liberacao da alteracao de parametros:

Valor padréo: 0,
Valor para liberacdo: 5;

. A alteragao de qualquer outro pardmetro so6 é possivel apds a
introducido do valor 5 em P100. Ap6s a gravacao da
EEPROM ou a desenergizacio o parametro P100 retorna ao
valor 0.
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6.2. PARAMETROS DE OPERAGAO:

6.21.

6.2.2.

Os parametros de operacio definem o modelo do conversor, e
de que forma este ira operar.

Para alterar estes parametros é necessario entrar no “modo de
alteracdo dos parametros de operagio”, fazendo P02=1 e, apds
alterados estes parametros de acordo com o desejado, sair deste
modo fazendo P01=1 (ver item 5.2).

P03 - controle de teclas “ 1 “ e * O “:

. Valor padréo: 0;
* 1 = teclas ndo operantes;
* 0 = teclas operantes;

Estes parametros referem-se a fungdo dasteclas “ | “ (GIRAR)
e * O " (PARAR) como bloqueio de referéncia.

P04 - controle da regulacao de tensao no circuito
intermediario:

Valor padrao: 1;
A regulagao de tensdo no circuito intermediario (limitacao)
atua durante a desaceleracéo da seguinte forma: quando a
tensdo do circuito intermediario for maior que V (valor
limite), a rampa de desaceleracdo serd inibida.
Como resultado teremos um prolongamento automatico dos
tempos de desaceleragédo, quando do uso de cargas com altas
inércias e/ou valores pequenos de P36.

Com este pardmetro é possivel habilitar ou desabilitar esta funcao
como segue:

* 0 =regulacdo na desaceleracdo habilitada;
* 1 =regulacdo na desaceleragdo desabilitada.

CiLim
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6.2.3. P05 - Tipo de Sinal na Entrada Analdgica Auxiliar (AUX):

Valor padrao: 0;
Esta entrada localiza-se nos modulos opcionais CEF (XC15:2

e1).
Oa10V Freq.=P66. Fmax .V, /10
(colocar
XJ8:1-2
médulo Vx =10.Fmin/ P66 . Fmax |
CEF) Fmin :
P05=0 5
0a20mA Freq. = P66 . Fmax .1, /20 i
(colocar :
XJ8:2-3 ) V7YV 10V VAUX
modulo Vs = 20 . Fmin / P66 . Fmax CLAUXFn > C20mAY (JAUX)
CEF) Fmin
FREQ
Freq. = [(Fmax . 1,/ 16} - Frax
4.2 20mA (Fmax / 4)] . P66 :
(colocar |
PO5=1 | XJ8:2-3 :
médulo }
CEF) Laux =(16 . Fmin) / (P66 . Fmax) + 4 Frin !
Fmin 1 ] |
4:|A ILUX,-"' zn:-m TAUX

6.2.4. P07 - controle da referéncia de freqiiéncia:

. Valor padréo: 0;
* 0 = referéncia conforme P16;
* 1 = referéncia via serial.

6.2.5. P08 - controle de comandos (Bloqueio e Reset):

. Valor padrao: 0;
*0 = controle das teclas “1” e “0O“ conforme P03;
*1 = bloqueio e reset pela serial.
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6.2.6. P09 - controle do sentido de rotagao:

. Valor padrao: 0;

* 0 = sentido de rotacao possivel via borne (P10=1) ou tecla
(P10=0) se P23=0.

* 1 = sentido de rotacdo via serial (independente de P10).

6.2.7. P10 - controle da tecla »™»

Valor Padréo: 0;
. 0=tecla #™habilitada para comando do sentido de rotagéo;

1 =tecla #™ desabilitada e comando do sentido de rotagdo
possivel via bornes.

6.2.8. P13 - Controle de JOG:

. Valor Padréo: 0;
. 0 = controle de JOG via bornes (EDP).
. 1 =JOG via serial.

6.2.9. P14 = Faixas de frequéncia:

. Valor padrao: 0;

. 0=0...75Hz;
. 1=0...150Hz;
. 2=0...300Hz.

6.2.10. P16 - selecdo da referéncia:

. Valor padrao: 1,
. Seleciona o tipo de referéncia.

P16=1: referéncia pelo teclado (teclas A e \VAD?
A cadatoque natecla A (ou V/ ), afreqgiiéncia de saida sera

incrementada (ou decrementada) de 0,1Hz. Para incrementos
(decrementos) maiores (10Hz) usar P57.

OBS.:
No caso em que o conversor € bloqueado, e logo ap6s liberado, a
referéncia assumira o valor anterior ao blogueio.
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P16=2: REF.PR.=EAP com sinal em tensdo 0 a 10V ou corrente
0 a 20mA.

. Curvas ref. x freqiiéncia:

. 0a 10V (a): (colocar XJ3=1-2)

freq. = P65 . f .V /10 FREQ
Fmax
{
VEAmem = 10 ) fmin / P65 - fmz’ax :
l
Fmin :
! !
. 0.a20mA (a): (colocar XJ3=2-3) VERe Cor 10V VEAP
CIEAPL ) C20mA) (IEAP
freq. =P65 . f .1, /20
IEAmeln = 20 ) fm'\n / P65 ) fméx

P16=3: REF.PR.=EAP com sinal em corrente 4 a 20mA.
Neste caso colocar XJ3=2-3.

Frog = [ - Tesp ! 16) - (f ./ 4)]. PB5

IEAPf =(16.f /P65.f )+4

FREQ

Fmax

Fmin

|
|
|
|
I
|
|

L | !
4mA  TEAP 20mA TEAP
Fmin
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P16=4: REF.PR. = Potencidmetro eletrénico (P.E.)
Areferéncia passa a ser controlada pelas entradas digitais EDP3
(ACELERA e EDP4 (DESACELERA). Portanto P30 e P31 devem
estar em 7 nesta opg¢ao (P.E.). Caso contrario, ndo sera possivel
sair do “modo de alteracdo dos parametros de operacgio”.

No caso de queda de energia (ou desligamento) a referéncia é
mantida na memoria.

6.2.11. P17 - selegdo da corrente nominal:

Valor padro: varia de acordo com cada modelo de conversor.

Este valorira ajustar a medicdo de corrente e afetara, portanto,
sua indicacdo e 0s demais parametros a ela relacionados

(P55, P58).

0=24A 1=38A
2=52A 3=6,5A
4=82A 5=9,0A
6= 12A 7=17A

6.2.12. P18 - sele¢ao da tensao de alimenta¢gao nominal:

. Valor padréo: varia de acordo com o modelo de conversor.

Este ird ajustar a leitura da tensao do circuito intermediario.
Parametros relacionados: P98 e P99

0 =220V
1 =380V
2 =440V
3 =480V

6.2.13. P19 - caracteristicas U/F:

Valor padréo: 0;

Determina a relacao tensao/freqiiéncia na saida:
0 = U/F==cte, frequiéncia nominal 60Hz.

1 = U/F=cte freqliéncia nominal 50Hz.
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Us/Ve Us/Ve
((],‘32)’l o+-——-—-———-——-——-— (0,92)' 1.0

0,465 05

(0,467 05T -
r (0,375 0.4 1

(0,323*0.35 |

" L N N N
1 10 20 30 40 S0 60FREQ 1 10 20 30 40 50 60FREQ
¢H2) Hz>

Obs' (%} Valores entre parenteses valldos para P18=3.

6.2.14. P20 - fungdo da entrada EDP1:

. Valor padrao: 0;

0 = Blogueio por rampa (motor desacelera de acordo com a
rampa de desaceleracéo e quando chega a freqiiéncia ~ OHz
€ bloqueado).

1 = Bloqueio geral (motor gira livre no instante do bloqueio).

6.2.15. P21 - defini¢ao das referéncias:

Valor padrao: 0;

P21=0: REF.PR.=EAP controle da referéncia pela EAP se
P16 > 2.

P16=23 P65
XCl: A Dg

_.._9 ~,
&3 D Av
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P21=1: REF.PRJ/[AUX - P101] BIDIRECIONAL
A selecdo entre as duas referéncias pode ser executada por uma
das entradas digitais programaveis: EDP3...EDP6.

. O “off set” de EAX (P101) permite transformar esta entrada como
uma referéncia bidirecional (com P101 = 50% e P66=2). O sentido
de giro do motor sera definido pela combinagcdo com a
entrada digital EDP2 programada para sentido de giro (P23=0):

EDP2
SENTIDO DE GIRO
DO MOTOR
ov 24V
EAX > P101 HORARIO ANTI-HORARIO
EAX < P101 ANTI-HORARIO HORARIO
P16=2,3 P&5
XCli2,3 A w
D Av
EDP3.EDP6
Piot (P26,P29PI0P31-6)
P05 P66
xcﬁ.a A
> P
(CEF) D + Av

P21=2: REFPR + AUX -P101 (EAP + AUX -P101)

Neste caso a referéncia sera dada pela soma acima. Utilizada em
aplicagdes especiais.

EX.: Controle de tracdo por balancim.

Eap P16=2,3 P63
XCle,3 A Dg
D Av
P101
AUX P05 ~ P66
X2 | A
(CER B ¥ Av
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6.2.16. P22 - tempo para “auto-reset’:

. Valor padrao: 0;
. Quando ocorre um erro, exceto E00, E09 ou E10, o conversor

podera provocar um “reset” automaticamente apéds
transcorrido um tempo dado por P22 em segundos.

Se 0KP2X 2 ndo ocorrera “auto-reset”.

Ap0s ocorrido o “auto-reset”, se o mesmo erro voltar a ocorrer
por trés vezes consecutivos (*), a funcdo do auto-reset sera
inibida. Se um erro ocorrer quatro vezes consecutivos, este
permanecera sendo indicado (e o conversor bloqueado)
permanentemente apos a terceira tentativa de remover o erro.

) Um erro € considerado reincidente, se este voltar a ocorrer
(o mesmo erro) até 30 segundos apos ser executado o auto-
reset.

6.2.17. P23 - fung¢ado da entrada digital EDP2:

. Valor padréo: 0;
. 0 = sentido de rotacio;
. 1 = LOCAL (IHM) REMOTO (BORNES).

OBS.:
Néo é possivel fazer simultineamente P23 = P26 = 1.

A funcdo LOCAL / REMOTO tem a finalidade de comutar o
controle (blogueio e referéncia) do teclado para 0s bornes de
acordo com a entrada EDP2:

EDP2 = 0V: referéncia e teclas “1“ e “ O “ funcionam de
acordo ¢/ os parametros: P03, P07, P08, P16, P24.

EDP2 = +24V: referéncia via sinal analdgico no padrédo 0
al10Veteclas “1” e “O" desativadas (para funcao girar/
parar), independentemente de P03 e P16.

2=MANUAL / AUTOMATICO: ver funcio especial - regulador
PID superposto.
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6.2.18. P24 - selecdo da taxa de transmissdo da serial:

. Valor padrao: O;

. 0 = serial desabilitada;
.1 =300 bps;

. 2 =600 bps;

. 3=1200 bps;

. 4 = 2400 bps;

. 5= 4800 bps;

. 6 =9600 bps.

6.2.19. P25 - endereco do conversor na rede de comunica¢ao

serial:

. Valores possiveis: 1 a 30;
. Valor padréo: 1;

6.2.20. P26 - funcdo da entrada digital EDP5 (Cartao Opcional -

CEF):

. Valor padréo: 0;

. 0 = sem funcao;

.1=LOCAL / REMOTO;

.2 =NORMAL / SERIAL;

. 3 = BLOQUEIO GERAL;
.4=J0G

. 5= DEFEITO EXTERNO

. 6 = REF PRINC./AUX.

.7 = veritem 7. - MANUAL/AUTOMATICO
.8 = ver item 7. - SEL. 22 RAMPA
.9 =veritem 7. - MULTISPEED
.10 = ver item 7. - AVANCO
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6.2.21. P27 - faixa de ajuste das rampas:

Valor padrio: 0;

Define a resolucéo e a faixa de ajuste das rampas em P35 e
P36.

0 = resolugao de 0,1 seg. e faixade 0,5 4 18 seq.;
1 = resolucdo de 1 seg. e faixa de 5 a 180 seq.;
2 = resolucéo de 10 seg. e faixa de 50 4 990 seq.;

Os tempos definidos acima referem-se a uma variacdo de 0
ao fundo da faixa de frequiéncia definida em P14.

6.2.22. P28 - determinagao do parametro default:

. Valor padréo: 0;

Este pardmetro define o parametro, cujo conteudo sera
mostrado quando, ap6s o power-on, o conversor for liberado;

* 0 = mostra contetdo de P86 (freqgiiéncia);
* 1 = mostra o conteudo de P97 (corrente);
* 2 = mostra o conteudo de P95 (K x fregiiéncia).

6.2.23. P29 - fun¢ao da entrada EDP6 - Cartao Opcional (CEF):

Valor padrdo: 0.
0 = sem fungéo;
1 = LOCAL/REMOTO;
2 = NORMAL/SERIAL;
3 = BLOQUEIO GERAL,;
4 = JOG;
5 = DEFEITO EXTERNO;
6 = REF.PR./JAUX.
8 = veritem 7 - SEL. 22 RAMPA
10 = veritem 7 - RETORNO
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6.2.24. P30 - Fungao da entrada EDP3: (*)

Valor padrao: 4.
0 = sem funcéo;
1 = LOCAL/REMOTO;
2 = NORMAL/SERIAL;
3 = BLOQUEIO GERAL;
4 = JOG;
5 = DEFEITO EXTERNO;
6 = REF.PR./AUX.
7 = ACELERA [P16=4 (PE)]
8 = veritem 7 - SEL. 22 RAMPA
9 = veritem 7 - MULTISPEED
10 = ver item 7 - AVANCO

6.2.25. P31 - Fungao da entrada EDP4: (*)

Valor padréao: 1.
0 = sem funcéo;
1= LOCAL/REMOTO,
2 = NORMAL/SERIAL;
3 = BLOQUEIO GERAL;
4 = JOG,;
5 = DEFEITO EXTERNO;
6 = REF.PR./JAUX.
7 = DESACELERA [P16=4 (PE)]
8 = ver item 7 - SEL. 22 RAMPA
9 = veritem 7 - MULTISPEED
10 = veritem 7 - RETORNO

OBS.:

(*) Para maiores detalhes sobre as fungdes listadas ver item
6.5.
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6.2.26. P32 - Fungao da saida programavel a transistor 1 (SPT1)
Cartao Opcional (CEF):

Valor padrao: 1.

Define a funcdo de controle na saida a transistor SPT1 no
cartdo opcional (CEF):

0: Fs > Fx

TRANSISTOR CORTADD

(Salda em 24V)
N / TRANSISTOR SATURADD
| (Soida em OV)
Pe2-# P62 Pe2+A £5(P96)
(Fx)
.1:Fs<Fy
TRANSISTOR CORTADIRAV)
TRANSISTOR
SATURADO(OV) )
T
P63-A P63 P63+A £5(P96)
Fy)
2. Fs=Fe

V72=CORTADD

———Ffs5 decrescente
——fs crescente

|

|

|

V72=SATURADD :
|

:

| Popsess? | i £5(P9)
PS&/57-2A P56/57’A(FE) P36/57+A PS6/57+24

. A =0,5% do fundo de escala da faixa de freqliéncia.
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.3 1s > Ix
TRANSISTIR
CORTAIOGAVY
TRANSISTIR
, SATIRADOAV),
i PE0 1sPST)
.
PGS ranryy  TO0RMSInnPLT)
. 4: EO05

Sem E05  Saturado (saida em 0V),
Com EQ5 Cortado (saida em 24V).

. 5. CONTON (%)
Bit 5 comando loégico =0  Transistor = Cortado;
Bit 5 comando logico =1 Transistor = Saturado.

OBS.:
(*) Maiores detalhes ver Manual da Comunicagio Serial.

6.2.27. P33 - Funcao da saida programavel a transistor 2 (SPT2)
Cartao Opcional (CEF):
Valor padrao: 3.
Define a funcio de controle na saida a transistor SPT2 no
cartao opcional (CEF):
Valores e fungdes programaveis: idem SPT1.

6.2.28. P34 - selegao da variavel na saida analégica:

Valores possiveis: 0,1, 2 e 3;
Valor padréo: 0;
Define o tipo da variavel a ser indicada pela saida analogica.
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6.2.29. P45 - configuragdes de controle:

Valores possiveis: 0 a 4,
Valor padrdo: 0;

P45=0: configuracdo padrdo (controle U/F de acordo com a
referéncia de freqiiéncia).

ATENGAO:

Valores maiores que zero neste parametro configuram o
conversor para aplicacoes especiais. Na maioria dos casos opera
com P45=0. Maiores detalhes veritem 7.

6.2.30. P46 - Freqiiéncia de chaveamento:

Ver item 7.11.

6.2.31. P107 - reset para padrao de fabrica:

Este pardmetro permite que a EEPROM seja gravada com 0s
valores padrdes de fabricacdo do conversor. Para atuar o reset
deve-se executar a seguinte seqiiéncia:

- Liberar a senha para alteracio de para@metro (P100=5);

- Entrar no “modo de alteracdo dos pardmetros do modo de
operagdo” (P02=1);

- Ajustar P107=5. A EEPROM ser4 gravada com os valores
de ajuste de fabrica. O parametro P18 é gravado com valor
igual a 0 (Unom = 220V) e o pardmetro P17 com valor igual
a 3 (inom = 6,5A).

O conversor permanece no “modo de alteraco dos parametros
de operacao”. Deve-se alterar os pardmetros P17 e P18 com
os valores nominais (dados de placa) bem como outros
parametros que se queira;
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- Sair do “modo de alteracdo de parametros de operacio”
fazendo-se PO1=1;

- Gravar EEPROM com P00=1.

6.3. PARAMETROS DE REGULAGAO:

Podem ser alterados a qualguer momento, inclusive com o motor
girando.

6.3.1. P35 - tempo de aceleragao:

Valores possiveis: 0.5 a 18.0 seg. p/ P27=0;

5.0 a 180 seg p/ P27=1;
50 a 990 seg. p/ 27=2.
Valor padréo: 5.0 (p/ P27=0);

Determina o tempo em segundos para freqiiéncia ir de 0 ao
fundo de escala da faixa de freqiiéncia definida por P14.

6.3.2. P36 - tempo de desaceleracao:

. Valores possiveis: 0.5 a 18.0 seg. p/ P27=0;

5.0 a 180 seq. p/ P27=1,
50 a 990 seq. p/ P27=2;
. Valor padrédo 10.0 (p/ P27=0);

. Determina o tempo em segundos, para freqiéncia ir do fundo

de escala da faixa de freqliéncia determinada por P14 até
OHz.

6.3.3. P37 - ajuste da compensagao IxR:
Valor padréo: 0;

Modifica a curva U/F para valores de fregiiéncia abaixo de
20Hz.

N&o tem fungéo para P19> 2.

Deve ser ajustado para partidas com carga pesada, ou
velocidade abaixo de 20Hz com carga pesada.
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6.3.4.

6.3.5.

6.3.6.

i
i 10 20 20 40 so soFRED
(Hzd

Ha)

P40 - tempo de atuac¢ao da frenagem CC:

Faixa de valores: 0.0 a 15.0 seg ;
Valor padréo: 0

ATENGAO:
Valores maiores que zero neste pardmetro implicam na atuagéo
da frenagem CC. Maiores detalhes ver item 7.

P43 - ganho da compensagado IxR automatica:

Faixa de valores: 0.0 a 1.00;
Valor padrdo: 0.0

ATENGAO:
Valores maiores que zero neste parametro habilitam a
compensacao IXR AUTOMATICA. Maiores detalhes veritem 7.

P47 - escorregamento nominal:

Faixa de valores: 0.0 a 10.0;
Valor padréo: 0.0,

ATENGAO:

Valores maiores que zero neste parametro habilitam o controle
com compensacio de escorregamento. Neste caso, além da
atuacgdo da funcao, alguns pardmetros também tem seu contetdo
alterado (valor e/ou unidade). Maiores detalhes veritem 7.
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6.3.7. P53 - frequéncia minima (f_, ):
. Valor padréo: 3.0;
. Define o valor minimo da saida para qualquer valor de P16;
. Com zona morta para referéncias analogicas.

6.3.8. P54 -freqiiéncia maxima (f__):
Valor padrao: 66;
Define o valor maximo da saida para qualquer valor de P16;

Para referéncias analdgicas, este valor é atingido quando
estas estdo no maximo (10V ou 20mA).

6.3.9. P55 - corrente limite para sobrecarga:

Valor padréo: |
Este define o valor maximo da corrente na saida. Se esta
saida ultrapassar o valor de P55, sera ativada a funcéo IxT e
podera haver o bloqueio por EQ5.

nom"’

CURVA DE ATUAGAO:

Is/P33
301-
2.0
15 -—__.:_
[__—f___l | |
1 0~'__JI'__'I‘ _____ " -
| | | |
| I | |
| I | |
1 | | !
— } }
30 60 90 Tempo
(seg.
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6.3.10. P56 - referéncia:

Este pardmetro mostra a referéncia antes darampa (em Hz),
Se P16 = 2 ou 3 (ref. anal.) este parametro tem a fungéo
apenas de leitura;

Se P16 =1 poder-se-a variar a entrada de referéncia através
de A e ¥V com resolucdo de 0,1Hz.

6.3.11. P57 - referéncia:

Este parametro mostra a referéncia antes da rampa (em Hz);
Se P16 = 2 ou 3 (ref. anal.) este parametro tem a funcéo
apenas de leitura;

Se P16=1 poder-se-a variar a entrada de referéncia através
de A e Y com resolucio de 10Hz.

6.3.12. P58 - valor de Imax.:

Valores possiveis: Inom/2 a 1,5xInom;
Valor padrdo: 1,4 x Inom;

Este parametro tem o objetivo de ajustar a limitacéo de
corrente na aceleracdo. Se nesta situacdo, a corrente de
saida ultrapassar o valor de P58, o incremento da saida da
rampa sera suprimido até que a corrente caia abaixo de P58;

i
i
|
|
|
pan
Freq
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Este parametro também tem o objetivo de reduzir a freqii€ncia
do motor caso a corrente ultrapasse o valor deste. Esta acdo
de controle visa evitar o tombamento do motor. Se a corrente
cair abaixo de P58, o motor acelerara novamente.

6.3.13. P60 - corrente Ix:

Valor padrdo: Inom (definido por P17);

Este pardmetro é utilizado na func¢ao Is > Ix relacionado as
saidas programaveis a transistor conforme definido por P32
e P33.

6.3.14. P61 - fregiiéncia de JOG:

Valor padrdo: 5.0Hz;
Determina a referéncia para JOG.

6.3.15. P62 - freqiiéncia Fx:

Valor padréo: 3.0Hz;

. Este parametro é utilizado na funcdo Fs > Fx que comanda as
saidas programaveis a transistor conforme definido por P32
e P33.

6.3.16. P63 - freqiiéncia Fy:

Valor padréo: 60.0Hz;

Este parAmetro é utilizado na fungéo Fs < Fy relacionado as
saidas programaveis a transistor conforme definido por P32
e P33.
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6.3.17. P64 - Ganho da Saida Analégica Programaveil:

Valor padrao: 1.00;
. Ajuste de ganho de acordo com cada funcio definida por P34.

F34=0

VXC15-6 = (P96.P64/A) Valts P14 A
(Fs)
P34=1 1 75

VXC1.5-6 = [(P56 ou PS7) PB4/A] Volts
(Fe)

2 15

P34=2

VXC1:5-6 = (P97.P64 5/lnom) Volts
(Is) 3 30

6.3.18. P65 - ganho da Entrada Analdgica Principal (EAP):

Valores possiveis: 0.00 a 9.99;
Valor padréo: 1.00;
Ver P16 e P21.

6.3.19. P66 - ganho da entrada Analogica Auxiliar (AUX):

Valores possiveis: 0.00 a 9.99;
Valor padrdo: 1.00;
Ver P05 e P21.

6.3.20. P68 - multiplicador K:

Valor padrdo: 30.

Este parametro é utilizado para ajustar a indicacdo K.fs
mostrada em P95. Deve ser ajustado em funcdo da grandeza
a serindicada, variando, portanto, de acordo com a aplicacao;

Ex.: metros/min., metros/seg., etc.

6.3.21. P101 - “Off-set” da entrada analogica (EAX):

Valor padrao: 0
Ajusta o valor em percentual de Fmax (P54) a ser subtraido
da entrada analogica auxiliar EAX.

Utilizado para tornar a referéncia bidirecional, permitir
referéncia inversa e aplicagfes com balancim. Verdescricio
do parametro P21.
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6.4. PARAMETROS DE LEITURA:

6.4.1. P90 - ultimo erro ocorrido:

. Registra o cédigo do ultimo erro ocorrido V.
Ex.: EOO® P90=00
EQ1-» P90=01
E11 % P90=11

6.4.2. P91 - penultimo erro ocorrido:

Registra o codigo do penultimo erro ocorrido.

A cada erro gque ocorre, o valor de P90 é transferido para
P91,

6.4.3. P92 - Ante-peniltimo erro ocorrido:

Registra o codigo do ante-penuitimo erro ocorrido.

A cada erro que ocorre, o valor de P91 é transferido para
P92,

6.4.4. P93 - Ante-ante-penultimo erro ocorrido:

Registra ¢ cédigo do ante-ante-penuitimo erro ocorrido.

A cada erro que ocorre, o valor de P92 é transferido para
Pa3™,

OBS.:

(1) Sistematica de registro dos erros:
Ocorréncia

de erro

EXX =% P90 -» P91 ¥» P92 -» P93 % O conteudo de
P93 é perdido.

NAO E CONSIDERADO O E03 PARA FINS DE REGISTRO
EM P90,...,P93.
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6.4.5. P95 -Indicacdo de grandeza proporcional a freqiiéncia (K.fs):

. Indica o valor:
P95 = P68 x P96

6.4.6. P96 - freqiiéncia de saida:

. Indica o valor em Hz na saida da rampa.

6.4.7. P97 - corrente de saida:

Indica a corrente de saida em amperes. E influenciado por
valores indicados na escala definida por P17.

6.4.8. P98 - tensao de saida:

Indica a tensdo em volts entre fases na saida. E influenciado
por valores indicados na escala definida por P18.

6.4.9. P99 - tensao de circuito intermediario:

Indica a tensao do circuito intermediario em volts C.C.. E
influenciado por valores indicados na escala definida por P18.

6.5. DETALHES ADICIONAIS SOBRE FUNGOES SIMPLES E
PROGRAMAGCAO:

NOTA:

Os dados deste capitulo consideram a configuragao basica com
P45 = P47 = 0.

Neste capitulo sdo abordadas algumas funcdes existentes nos
conversores e seus detalhes de programacgéo e operacgio. Estas
funcdes sdo tratadas como blocos sendo citados todos os
parametros relacionados a cada um deles.

Todos estes pardmetros constam nos itens 6.2, 6.3 e 6.4.

A leitura deste capitulo facilita o entendimento e a programacao
(ajuste) do conversor.

48



CFW-04

6.5.1. Controle da referéncia e entrada analégica:

O ajuste da frequiéncia de saida pode ser realizado via teclado

(IHM), entradas analdgicas ou combinacdes de ambas.
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6.5.2. Potenciometro eletronico:

A referéncia de freqliéncia pode ser dada via potenciémetro

eletrénico.
PS6 (salda de rampad
ACELERA
XCUIOCEDP3) O REF. PE
DESACELERA P E

XCIICEDP4> O
i; RESET

BLOQUELD

O diagrama a segquir ilustra o comportamento do conversor
quando a referéncia é dada pelo P.E.

BLOQ.

ACELERA
EDP3CPIN=7>

ABERTA

24VL( 1

ABERTA

DESACELERA
EDP4(P31=7)

REF. PE ] F3
(ENTRADA A RAMPA) i
1

] 1

] i ]
SAIDA DA w R R [ |
RAMPA (P96)

As rampas de aceleracao e desaceleragio sdo ajustadas
em P35 e P36 respectivamente.




NOTA:

Quando o conversor & liberado a freqiiéncia sobe até o valor
desta antes do bloqueio. Caso, na condi¢édo de bloqueio, sejam
ativadas simultaneamente as entradas “ACELERA” e
‘DESACELERA", o valor da freqiiéncia antes do bloqueio
armazenada na memoria ("BACK-UP”) é zerado (RESET do
P.E.). Destaforma, quando o conversor for novamente liberado,
a freqiiéncia subira somente até Fmin.

Em algumas aplicagbes em que se queira, a cada liberacdo do
motor, iniciar um novo ciclo de funcionamento, independente
do anterior é necessario este zeramento.
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6.5.3. Entradas digitais programaveis:

Existem 6 entradas digitais que podem ser programadas
conforme o diagrama abaixo:

0- BLOQUEIO POR RAMPA
P20 <1- BLOQUEID GERAL
2- BLOQUEID P/ Fmin

XC1:8 o—> EDP1 —>

p23 JO- SENTIDO DE ROTAXA-D
1- LOCAL/REMOTO

XC19 o—>EDP2 —>

XCl1:10 EDP3—>

0- SEM FUNCAD
XCli1 o—3EDP4 [—> 1- LOCAL/REMOTO

~ P30 5. NORMAL/SERIAL
L— P31 |3- BLOGUEID GERAL

L ppg, Y4 J0G
S- DEFELTO EXTERND
— P29 |¢- REF. PR/AUX
XC15:8

CEES —EDPS > 7- ACELERA P/ EDP3
DESACELERA P/ EDP4

}P16:4(PE)

XC1519
(ceFi> o AEDPE >

2



DESCRICAO DAS FUNCOES PROGRAMAVEIS:

6.5.3.1. Bloqueio por rampa (P20=0):

24VCC

EDP1-— ABERTA-—-
F1

SAIDA DA
RAMPA (P96)

6.5.3.2. Bloqueio geral (P20=1, P26=3, P29=3, P30=3 ou P31=3):

2avee e
EDPX L“ABERTP«——
|

VEL. MOTOR _ . ____
(rpmd

* Motor para girando livre.
** Motor acelera pela rampa (P35).

6.5.3.3. Sentido de rotagao (P23=0):

24VCC

EDP2-——— ——-ABERTA-———

Vi

VEL.MOTOR ___ __ . N\ 1 / _ANTI-HORARIO
Crpmd

HORARIO
vi

*A desaceleracdo e a aceleracdo em sentidos opostos sdo
ajustadas por P36 e P35 respectivamente.
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6.5.3.4. Bloqueio para Fmin (P20=2):

2AVLL————— r

EDPL-————— - —-ABERTA-——-

F1

* Desaceleracdo e aceleracdo ajustadas por P36 e P35
respectivamente.

OBS.:

Quando o conversor estd na condigdo de bloqueio para fmin
este ndo reconhece comando para alterar o sentido de rotacéo.

6.5.3.5. JOG (P26=4, P29=4, P30=4, P31=4):

24vee
EDPX ABERTO
T

BLOQUETO
POR
RAMPA

:

BLOQUETIO
GERAL

1
|
i
|
{
|
|
L
{
1
1

F1

RAMPA(PS6)

*

Desaceleracdo e aceleragdo ajustadas por P36 e P35
respectivamente.
O JOG s6 ird ocorrer se o conversor estiver com bloqueio

por rampa ativo (pela tecla “O” ou pela EDP1 com P20=0) e
com bloqueio geral inativo.
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6.5.3.6. Defeito externo (P26=5, P29=5, P30=5, P31=5):

EDPX - ———— e e e L ABERTD

* Motor para girando livre.

Para sair da condicdo E06 é necessario efetuar reset ou
programa-io para que aconteca automaticamente (P22).

6.5.3.7.LOCAL /REMOTO (P23=1, P26=1, P29=1, P30=1 ou P31=1):

Quando uma das entradas digitais programaveis possui esta
funcao, a sua atuacdo faz com que os comandos sejam
comutados da IHM (Interface Homem x Maquina) para 0s
bornes (XC1) ou vice versa como segue:

LOCAL: (entrada aberta):

A referéncia sera definida por P16, P21 e borne programado
para REF.-PR./AUX (se houver)

Asteclas “I” / “O" e »irdo operar de acordo com P03
e P10, respectivamente.

REMOTO: (entrada em 24V):

Teremos REF.PR. = EAP no padrdo 0 a 10V,
independentemente de P16. A freqliéncia sera definida em
funcdo de P21 e borne programado para REF.PR./AUX (se
houver).

Asteclas “I” / “O” e M nidoirdo operar, indepen-
dentemente de P03 e P10. As entradas programadas para
sentido de rotacdo e JOG passar&o a operar.
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6.5.3.8. NORMAL. / SERIAL (P26=2, P29=2, P30=2 ou P31=2):

Quando uma das EDP’s esta programada para esta funcao,
faz com que os comandos para o conversor sejam comutados
entre a IHM ou bornes (EDPX aberta) e a comunicaco serial
(EDPX em 24Vcc).

Para maiores informacdes ver Manual de Comunicacio Serial.

6.5.3.9. ACELERA (EDP3=7), DESACELERA (EDP4=7):

Quando estas entradas estao programadas para esta funcao
e P16=4 temos a referéncia de freqliéncia via potencidometro
eletrénico, Ver item 6.5.2.

6.5.4. Rampas:

E possivel programar os tempos de aceleragio e desaceleragio
através dos pardmetros que definem as rampas.

0- Rampas de 0,5 a 18s com Ols de resolucao
(————P274¢ 1- Rampns de 3 a 1805 com 1s de resolucan
2~ Rampas de 50 a 990s com 10s de resolucao
0- 0 a 75Hz
P14 {1- 0 a 150Hz

Tempo de aceleracao
P35
2- 0 a 300Hz

de acordo com P27

0- 75 a O0Hz

Tempo de desaceleracoo
P36 d o pay P14 <1~ 150 a OHz
e acordo com 2- 300 o OHz

ENTRADA

REFD y \ ——> SAIDA RAMPA
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6.5.5. Saida Analégica Programavel:

Existe uma saida analdgica em tensdo com fungéo definida como

segue:
P34=
POAGANE: 0 & 999
FREQ. SADACPY6) 0 \F
TREQ. ENTRABA RANPACPS6/P57) -I
ENTRABA oy _—1 SANPR
CIRRENTE SAIDMPOT) | 2

6.5.6. Saidas programaveis a transistor (SPT1 e SPT2):

Existem duas saidas a transistor que podem ser programadas
para diferentes funcdes.

FsdFx

Fx(PE2 e
] ] =
Lol s o P2 ; XCIs12
Trans, ST " XCIS10
B o 1 st
e 2 {Opcianald
Pt ) apt- sen
S0 s s 4
1 (
o gl 5
Trans. LOFF
24V
P33=
XC1512
o ) XCIS11
L (CEFD)
2 (Opcianald
€05 £os . 12
ST 4
. , R
Trans. OFF
CONTON CONTON
] ST
L
Trans. OFF |
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LEGENDA:
Fs: freqiiéncia de saida da rampa (P96);
Fx: valor da fregiiéncia programavel em P62;
Fy: valor da fregiiéncia programavel em P63;
Fe: freqiiéncia de entrada da rampa (P56 - P57);
Is: corrente de saida do conversor (P97);
Ix: valor de corrente programavel em P60,
EOS5: erro por sobrecarga na saida;
St. sinal de comando das saidas a transistor.
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7. FUNCOES ESPECIAIS:

NOTA:
As seguintes fun¢des ndo podem ser usadas simultaneamente:

Regulador PID, reguiador de velocidade, ciclo automatico e
multispeed, pois sédo funcdes excludentes, selecionadas em P45,
A compensacgdo de escorregamento ndo pode ser utilizada
conjuntamente com o regulador PID ou como regulador de
velocidade.

7.1. MULTISPEED:

7.1.1. Introdugao:

Esta fungdo permite o controle da freqiiéncia de saida do
conversor através das entradas digitais EDP3, EDP4 e EDP5
em ateé seis valores (patamares) diferentes.

Seu uso é recomendado quando utiliza-se de duas a seis
velocidades fixas (pré ajustadas), pois traz as seguintes
vantagens: as frequiéncias dos patamares sio estaveis, ndo
apresentando influéncias da temperatura (grande repetibilidade),
imunidade a ruido elétrico, etc.; que sdo comuns em sinais
analogicos.

7.1.2. Principio de operagao:

A fungéo multispeed é selecionada colocando-se P45=4.
A frequiéncia de saida sera dada pelo seguinte:
P30=9 P31=9 P26=9

I rererencia |

EDP3 EDP4 EDP5 DE

XC110 Xc1tt XC15:8 (CEF) FREQUENCIA
ov ‘ ov ov REF T’;IZIJC?PAL
24V . ov ov P73 (MS1)
ov 24v ov P74
24V 28V ov P75
ov oV 24v P77
24v ov 24V P78 ]
ov 24V 24V P79 {MS6) ‘[
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Exemplo: Controle com 6 velocidades crescentes.

5]

234

4V

24V

24V

(BLOG. GERAL

7.1.3. Descricdo dos parametros relacionados:
7.1.3.1.Parametros de operagao:
7.1.3.1.1. P45 - configuragoes de controle:

Valores possiveis: 0, 1, 2 e 4;

Valor padréo: 0;

P45 = 4: seleciona comando do tipo MULTISPEED,;
Caso tenhamos P45=4 ¢ P21 # 0 ou P26, P29, P30 ou
P31=6, ndo sera possivel sairdo “Modo de Alteracio dos
Parametros de Operacdo” fazendo P01=1.

7.1.3.1.2. P26 - Fungao de Entrada Digital EDP5:

Valores possiveis: 0 2 9;

Valor padrao: 0;

P26=9: Define a entrada XC15:8 CEF1 (opcional) para
controle MULTISPEED. Veritem 7.1.2.
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7.1.3.1.3. P30 - Fungao da Entrada Digital EDP 3:
Valores possiveis: 04 9;
Valor padréo: 4;

P30=9: Define a entrada XC1:10 para controle
MULTISPEED. Veritem 7.1.2.

7.1.3.1.4. P31 - Fung¢do da Entrada Digital em EDP 4:
Valores possiveis: 0 4 9;
Valor padréao: 1;

P31=9: Define a entrada XC1:11 para controle
MULTISPEED. Veritem 7.1.2.

7.1.3.2. Parametros de Regulagao:
7.1.3.2.1. P73 - Frequiéncia para MULTISPEED 1:
Valores possiveis: P53 <P73<P54;

Valor padréo: 10.0;
Valorem Hz. Veritem 7.1.2.

7.1.3.2.2. P74 - Frequéncia para MULTISPEED 2:

Valores possiveis: P53<P74 <P54;
Valor padr&o: 20.0;
Valorem Hz. Veritem 7.1.2.

7.1.3.2.3. P75 - Frequiéncia para MULTISPEED 3:

Valores possiveis: P53 <P75 <P54;
Valor padrdo: 30.0;
Valor em Hz. Veritem 7.1.2.

7.1.3.2.4. P77 - Frequéncia para MULTISPEED 4:

Valores possiveis: P53<P77<P54;
Valor padréo: 40.0;
Valor em Hz. Veritem 7.1.2.
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7.1.3.2.5. P78 - Freqiiéncia para MULTISPEED 5:

Valores possiveis: P53 <P78 <P54;
Valor padréo: 50.0;
Valor em Hz. Veritem 7.1.2.

7.1.3.2.6. P79 - Frequéncia para MULTISPEED 6:

Valores possiveis: P53 <P79<P54;
Valor padrao: 60.0;
Valor em Hz. Veritem 7.1.2.

7.2. FRENAGEM POR CORRENTE CONTINUA (FRENAGEM CC):

7.21.

7.2.2.

Introdugao:

A frenagem do motor é conseguida aplicando-se no seu estator
uma tensdo continua. Esta é obtida pelo disparo dos transistores
do inversor, ndo necessitando de nenhum dispositivo adicional .

Este tipo de frenagem é util guando se deseja a parada do motor,
diferentemente da frenagem reostatica que pode ser utilizada
para reduzir a velocidade, mantendo-se o motor girando.

O torque de frenagem pode ser ajustado de acordo com a
aplicacéo, bem como o tempo da injecio de corrente continua.

Principio de Operacao:
A frenagem por corrente continua pode ser executada quando
ocorrer 0 bloqueio do conversor, da seguinte forma:
a) Bloqueio porrampa: . pelatecla “ O “ (P03=0):
. pela abertura de XC1:8 (P20=0);
b) Bloqueio geral: . pela abertura XC1:8 (P20=1);

. pela abertura de alguma das entradas
digitais EDP 3... EDP 6 programada
como bloqueio geral.

O tempo de injecdo de corrente continua pode ser ajustado
em P40 (0 a 15seg).
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NOTAS:

Antes de iniciar a frenagem por corrente continua existe um
‘tempo morto” (motor gira livre), necessario para
desmagnetizacdo do motor. Este tempo é funcéo da
velocidade (freqiiéncia) do motor.

Uma vez iniciado o processo de frenagem o conversor ndo
aceitara outros comandos, até a finalizacdo do mesmo.

. Atensio CC, ou indiretamente o torque de frenagem pode ser

ajustado em P42 (0 a 20% da tensdo nominal de alimentaco).
O ajuste deve ser feito aumentando-se gradativamente o valor
de P42 até conseguir-se a frenagem desejada. Uma curva
tipica do torque de frenagem é mostrada na figura abaixo
para P42=20.

T _FRENAGEM
T NOM

15
1

0.3

FIG. 7.2.1. TORQUE FRENAGEM X VELOCIDADE.

Quando ocorrer bloqueio pela rampa a frenagem CC ird atuar
numa freqiiéncia definida por P41 (0 a 15Hz).

Os diagramas abaixo ilustram a atuacao da frenagem CC:

INJECAT DF

CORRENTE CONTINUA
¢ )
s k——ﬂ
P40
Pa——= !
!

i

!
TEMPO
‘c1a 24V MORTO

(Peg=0

ABERTO

FIG. 7.2.2 - FRENAGEM CC NO BLOQUEIO POR RAMPA.
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INJECAD DE

g T ]  CORRENTE CONTINUA
s
YT ’I
TEMPO
MORTO
+24V
XC1B ABERTO
(P20=1)

FIG. 7.2.3 - FRENAGEM CC NO BLOQUEIO GERAL.

7.2.3. Descrigdo dos Parametros Relacionados:

7.2.3.1. P40 - Tempo de Atuagao da Frenagem CC:

Valores possiveis: 0.0 a 15.0;
Valor padrio: 0.0;
Ajusta tempo (em seg) de injecdo da corrente continua.

7.2.3.2. P41 - Frequéncia de Atuagao da Frenagem CC na
Desaceleracgao:
Valores possiveis: 0.0 a 15.0;
Valor padrao: 1.0;

Define a freqiiéncia (em Hz) de inicio da frenagem CC
quando do bloqueio por rampa.

7.2.3.3. P42 - Tensdo CC na Frenagem:

Valores possiveis: 0.0 a 20.0;
Valor padrao: 5.0;
Este par@metro ajusta a tenséo continua injetada para
parada do motor.
O valor de 20% permite aproximadamente 0,2 x tensao de
entrada do conversor.
A corrente CC e torque de frenagem serao funcio deste
parametro.
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7.3. COMPENSAGAO AUTOMATICA DA QUEDA IXR (IXR

7.31.

7.3.2.

AUTOMATICA):

Introdugao:

O principio de operacéo dos conversores desta série baseia-se
no controle tipo U/F. Neste caso para termos um fluxo
aproximadamente constante no entreferro do motor, a
relacio Us/fs &€ mantida constante na faixa de freqiiéncia
de zero até a nominal do motor (50 ou 60Hz).

Contudo, em freqiiéncias baixas (menores que 20Hz), a queda
de tensdo, principalmente na “resisténcia ohmica” do
estator, provoca uma reducao de fluxo no entreferro e,
consequentemente, perda de torque no eixo do motor.

Para evitar esta situacdo é necessario fazer-se 0 aumento da
retacdo U/F em baixas freqliéncias, de forma a compensar
a perda IxR.

A adaptacdo automatica da relagado U/F as condic¢des de carga
em baixas velocidades é a melhor alternativa para
utilizac@o da plena capacidade de torque do motor.

Principio de Operagéao:

Existem duas formas de se fazer o ajuste de compensacao
IXR:

a) Pré-determinada através de P37;
b) Automatica através de P43, P48, P49 e P50.

A alternativa (a) é recomendada para 0s casos em que a carga
do motor é aproximadamente constante. Jé a (b) deve
ser utilizada quando forem necessarios torques altos de
partida ou cargas com grandes variag¢des, tipo a que opera
numa determinada rotacao ora a vazio, ora a plena carga.

A desvantagem da compensacgao IxR automatica, € o fato de
serem necessarios ajustes que dependem do motor e do
tipo de carga utilizados.

A compensagio segue 0 seguinte equacionamento (ver fig.
7.3.1):
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FIG. 7.3.1 - CURVA DE ATUACAO DA COMPENSACAO

Us = Us’ +AU;

P48 x P50

U= &3:,‘:?43( Lo ];Efs % U mrada

f Hom

AU =0 quando: .fs>fnom/2;
- Ud > Udlim (frenagem reostatica);
. Esta ocorrendo frenagem CC

Termos:
Us = Tensdo de saida do conversor;
Uentrada = Tens&o de alimentag&o do conversor;

AU = Valor da compensacéao IxR automatica;

fnom = Freqiiéncia nominal do motor (50 ou 60Hz);
fs = Freqiiéncia de saida do conversor,

P49 = Corrente nominal do motor;
P50 = Cos<nominal do motor;
P43 = Ganho da compensacio [xR automatica.

us
(P}

05

ISELF ADAPTING
AREA

i
i
i
i
i
i
i

FHOF\ F}'}Oﬂ

AUTOMATICA.

IXR
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7.3.3.

NOTAS:

Valores de P43, P48, P49 e P50 mal ajustados, poderao ocasionar
oscilagGes da corrente no motor, sobreaquecimento deste,
operacéo intermitente do conversor, dificuldade de partida do
motor, etc.

Os parametros P48, P49 e P50 sdo utilizados também na
compensacao de escorregamento.

A sequéncia de ajuste deve ser feita observando o seguinte:
(a) Ajustar P37=0 e P43=0(1)
(b) Ajustar P49 = corrente nominal do motor (dado de placa).

(c) Ajustar P50 com o valor do fator de poténcia nominal do
motor.

(d) Passar P43 para 0.20.
Acionar motor com carga e observar funcionamento.

(e) Caso o funcionamento nao esteja adequado, ou seja, 0
motor apresenta dificuldades para partir ou operar em
baixas rotagfes, aumentar + 0,05 o valor de P43.

Repetir este procedimento até obter o funcionamento desejado.

OBS.:

(1) Poderao ser ajustadas combinacbes de P37 e P43 diferente
destas, contudo estes valores sio suficientes para a
maioria dos €asos.

(2) O parametro P48 funciona como filtro da corrente de saida
(P97) para a compensacao IxR automatica. O valor padrdo
de 0,2seg é adequado para a maioria dos ¢casos.

Descri¢gao dos Parametros Relacionados:

7.3.3.1. Parametros de Regulagao:

7.3.3.1.1. P43 - Ganho da Compensacao IxR Automatica:

. Valor padrao: 0.00;

Utilizado para controlar o valor da compensacdo IxR
automatica.
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7.3.3.1.2. P48 - Filtro da Corrente de Saida:

. Valor padréo: 0.2seg;

. Filtro de primeira ordem da corrente de saida utilizada na
compensagio de escoregamento e IXR automatica.

7.3.3.1.3. P49 - Corrente Nominal do Motor:

. Valor padrido: Inom do conversor;
. Deve ser ajustado de acordo com o motor utilizado.

7.3.3.1.4. P50 - Fator de poténcia nominal do motor (cos (l)):

. Valor padrio: 0,75;
. Deve ser ajustado de acordo com o motor utilizado.

7.4. COMPENSAGAO DE ESCORREGAMENTO:

7.41.

7.4.2.

Introdugao:

A compensacio de escorregamento tem o objetivo de melhorar
a regulacdo de velocidade com as variacdes de carga.

Sem esta compensacao a velocidade sera reduzida com o
aumento da carga , de acordo com o escorregamento do
motor. Valores tipicos de regulagdo, neste caso, situam-
se entre 3 e 5% da velocidade nominal, para variacdes
de 0 a plena carga do motor.

Com a compensacio de escorregamento a freqiiéncia de saida
é aumentada, em propor¢cdo ao aumento de corrente,
melhorando-se a regulagdo de velocidade.

Valores tipicos de regulagdo situam-se em 1% da velocidade
nominal, para uma faixa de freqiiéncia entre 20 e 100Hz
e variagées de carga de 20% a nominal do motor.

Principio de Operacao:

A compensacio de escorregamento é selecionada colocando-
se P47 (escorregamento nominal) maior do que zero.

Neste caso a freqliéncia de saida segue as seguintes equacdes:
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P56 /P57 = P76 x P54 = Af

100
‘\_V_f \MV“....../
entrada da fe
rampa
Onde:
P47 . Pl6x P54
& froe e —— ...........‘?.g.vf’w para ——————— _c;
v 100 f’“’"‘{mg X Pﬁt}) 100 T

100

. ara  TFIEX P54
&f:(ﬁ5x954]><?4’?x( L prive ), .

_’M}f Hom

100 \ PASx F50

of=0 para: .P19>2 (curvas quadraticas);
.Ud>Ud , (frenagem reostatica);
. Esta ocorrendo frenagem CC.
.P45=10u2.

A curva de atuacio da compensacio de escorregamento €

CAFD

100x 4 Friom
From

A From

mostrada na fig. 7.4.1.

AFnom = P47 xFrom
100

] @zana de compensagio

/ para torque constante
@

zona de compensacéo

@ para poténcia constante
!
|

/

FIG. 7.4.1.
ESCORREG

00z P

CURVA DE ATUACAO PARA COMPENSACAO DE
AMENTO.
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Funcionalmente o conversor ira operar conforme o seguinte

diagrama de blocos:

Lbd

L

G43n

¢=led

2HSIIX

E2TIX

< 0Cd
OLNIANYOIAN0IS3 & 61d
. 0a <—d L _ W
OVIWSNIdWOD /b4 (=(2d
(9=1€40Ed62d9D
68d 9d037"ed (3
YdiW¥y
v " —-——C -
VIV ING Q\ £2=91d | 0=Nd
[ ‘ <0av¥133D
£59Cd 96d9/ d 1914 Sd

E'3TX

E‘a113X

FIG. 7.4.2 - DIAGRAMA DE BLOCOS SIMPLIFICADO PARA

ATUACAO DA COMPENSACAO DE ESCORREGAMENTO.
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NOTAS:

Quando for usada compensacao de escorregamento (P47 > 0)
ocorrera o seguinte:

A indicacdo em P96 passa a ser aproximadamente a mesma
de P76 [entrada de referéncia em % de fmax (P54)].

A referéncia pelo teclado (com P16=1) é mostrada em P76.

Os parametros de P48, P49 e P50 sio 0s mesmos utilizados
na fungdo ixR automatica.

Seqliéncia para ajuste;

(a) Ajustar P47=0, P54=(Nmax . P . 1,10) e P49 = corrente
120

nominal do motor (dado de placa).

(b) Ajustar P50 com o valor do fator de poténcia nominal do
motor (cos ¢).

(c) Ajustar P47 para o seguinte: (*)

(: 205 Som ) N
¥

(woxfm)
¥

E7.4.2.

P47 = *x 100"

ONDE:

fnom = frequéncia nominal do motor:

P = numero de polos do motor:

Nnom = velocidade nominal do motor (dado de placa).
Nmax = velocidade maxima do motor na aplicacao.

OBS.:

(*) Eventualmente o motor, quando acionado pelo conversor,
apresenta um escorregamento levemente maior que o dado
pela equacgao acima.

Para um ajuste mais preciso podera ser feita uma correcdo em
P47, na condicdo de maxima carga de trabalho no eixo
do motor, tomando-se como referéncia a medi¢io, por
instrumento, da RPM deste.
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7.4.3. Descri¢gdo dos parametros relacionados:
7.4.3.1. Parametros de Operacéo:

7.4.3.1.1. P28 - Determinagao do parametro default:

Valor padrio: 0;

P28 = 0 - Neste caso sera indicado P96 == P76 (entrada de
referéncia) - % em relacdo a fmax (P54).

7.4.3.1.2. P34 - Selegao da variavel na saida analdgica:

Valor padrio: 0

P34 =0 - Saida analdgica: P96 = P76 (entrada de referéncia)
- % em relacao a fmax (P54).

\‘yXC&S_ﬂ = %—%6— x P64, volts

Escala:

P34 = 1. Saida analégica igual a entrada da rampa:

pssrs7 | DT0HPE9Y oy
100

P34=0
PS6=P76>—0—— P64
P76.P54 ., PB9PS54 P34=1 ] XC1:5,6
PS6/57 = + o — -0
< 100 100 }\ pP34=2 [j —>0 o 10V
P97>—0——

7.4.3.2. Parametros de requlagio:

7.4.3.2.1. P47 - escorregamento nominal do motor:

Valor padrio: 0.0

Define o valor de escorregamento nominal do motorem %.
Ajuste conforme equacio E7.4.2.
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7.4.3.2.2. P48 - Filtro da corrente de saida:

Valor padréo: 0.2seg

Filtro de primeira ordem da corrente de saida utilizado na
compensacao de escorregamento e IXR automatica.

7.4.3.2.3. P49 - Corrente nominal do motor:

Valor padréo: Inom
Deve ser ajustado de acordo com o motor utilizado.

7.4.3.2.4. P50 - Fator de poténcia nominal do motor (cos 0):

Valor padrao: 0,75
Deve ser ajustado de acordo com o motor utilizado.

NOTA:

Os parametros P48, P49 e P50 sio utilizados tanio pela
compensacio de escorregamento, quanto pela
compensacao IxR automatica.

Caso sejam utilizadas as duas fung¢des, simultaneamente,
ajusta-las de forma a garantir o funcionamento correto
para ambas.

7.4.3.2.5. P76 - Referéncia de velocidade:

Valores possiveis: 0 a 100%

Este pardmetro representa a referéncia de velocidade em
valor %, em relacio a fmax (P54).

Para P16=1 (referéncia pelo teclado) a cada toque em A

(ou } o conteddo de P76 sera incrementado (ou
decrementado) de ~ 1%. Isto acontecera quando o
conteudo de P76, P96 ou P97 estiver sendo mostrado no
display.

Para P16=2 Este parametro serd do tipo de apenas leitura.
Os valores indicados serdo em % de acordo com as
entradas analogicas (ver fig. 7.4.2)).
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7.4.3.3. Parametros de Leitura:

7.4.3.3.1. P89 - Valor da compensacao de escorregamento:

Valores possiveis: 0 a 100% de fnominal

Este parametro indica o valor da compensacao de
escorregamento, isto é, o valor a ser somado a freqiiéncia
de entrada para compensar as variagdes de carga (ver
equacdo E7.4.1).

7.4.3.3.2. P96 - Referéncia de velocidade:

Indica valor aproximadamente igual a P76.

7.4.4. Dados técnicos para controle de velocidade:

Faixa de regulacéo basica: 1:5 (20 a 100Hz)

Precisdo de regulacdo, para uma variacdo de carga de 20 a
100%, em relacéo a velocidade nominal: <1%.

Linearidade em relacio a velocidade nominal (Controle via
Entrada Analégica Principal): 0,5%

Precisao de regulagdo com a variacio de temperatura: 0,5%
da velocidade nominal (25°C + 10°C).

NOTA:

Estes dados técnicos sdo conseguidos através de otimizacéo
dos parametros relacionados a compensacdo de
escorregamento, e utilizacdo de motores com IV polos iguais
aos maximos recomendados,
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7.5. REGULADOR SUPERPOSTO DO TIPO PROPORCIONAL,

7.5.1.

AC SUPPLY @
T0LE0HE -

7.5.2.

INTEGRAL E DERIVATIVO (REGULADOR PID):

Introducgao:

O uso de conversor de freqiiéncia € comum em aplicacbes de
controle. Nestes casos deseja-se controlar uma determinada
grandeza no processo, sendo a velocidade do motor variada
para tanto.

Como exemplo temos o controle de vazéo:

20V

S-MOTOR
Lo -PUMP

= l L e =i 3-SENSOR
CEF1 B :f ____________ !

Com a utilizagdo do Regulador PID interno evita-se o uso de
um controlador de processo exierno ao conversor, em muitas
aplicacdes.

NOTA:

Para utiliza¢éo do regulador PID é necessario o uso de um dos
cartbes opcionais: CEF 1.

Principio de Operagao:

A colocacao de P45=1 configura o conversor para operacdo com
regulador PID superposto.

A saida do regulador ira funcionar como entrada de referéncia
de freqliéncia para o conversor. Uma das entradas EDP2 ou
EDPS pode ser utilizada para comando MANUAL (entrada aberta
- bypass do regulador) ou AUTOMATICO (com regulador ativo).
O diagrama de blocos pode ser visto na fig. 7.5.1. O sinal de
realimentacéo (valor real} é proveniente do cartao opcional CEF
1.
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7.5.3. Descrigao dos parametros relacionados:
7.56.3.1. Parametros de operagao:

7.5.3.1.1. P15 - tipo de agdo do regulador PID:

Valores possiveis: 0 ou 1

Valor padréo: 0

Define a inversdo ou n&o da saida do regulador (ver item.
75334).

7.5.3.1.2. P23 - Fungao da entrada Digital EDP2:

Valor padrao: 0

P23=2: define XC1:9 para controle MANUAL/
AUTOMATICO.

XC1:9 = aberto > MANUAL;

XC1:9 = +24V > AUTOMATICO.

7.5.3.1.3. P26 - Fungdo da Entrada Digital EDP5:

Valor padrdo: 0

P26=7: define XC15:8 para o controle MANUAL /
AUTOMATICO:

XC15:8 = aberto » MANUAL;

XC15:8 = +24V> AUTOMATICO.

7.5.3.1.4. P28 - Determinagao do Parametro defauit:

Valores possiveis: 0, 1 ou 2;

Valor padrao: 0;

P28=0: P16=1—> P86 = P76 (valor desejado pelo
teclado) P16=2, 3 P96 = P87 (valor real).
Indicacdo: 0...100%.
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7.5.3.1.5. P34 - Sele¢do da varidvel na saida analogica:

Valores possiveis: 0 a 3
Valor padréo: 0
P34=3: Saida analogica indica o valor de P87 (valor real).

P87

yXC'L.S.lS = % ® P64 volls

pga>—hot=
Ps6/57 >—h305

P97 >—034=
P34=
pg7>— 0=

XC15,6
0 a 10V

0,00a9,99

7.5.3.1.6. P45 - Configuragdes do controle:

Valores possiveis: 0, 1,2 e 4
Valor padrdo: 0

P45=1: Seleciona funcionamento c/ regulador PID
superposto.

NOTA:

Caso P23=2 e P26=8 nao sera possivel sair do modo de
alteracdo dos pardmetros de operacao.

7.5.3.2. Parametros de regulagdo:

7.5.3.2.1. P51 - Ganho integral dos reguladores:

Valores possiveis: 0.00 a 5600 seg

Valor padrdo: 1.00

Define parcela integral do regulador PID.
Formas de indicacdo no display:

0.00 > 9.99: segundos;

10.0 > 99.9: segundos;

100. = 999.: segundos;

1000 > 5600 segundos.
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7.5.3.2.2. P66 - Ganho do sinal de realimentagao:

Valores possiveis: 0.00 a 9.99

Valor padrdo: 1.00

Com este parametro é possivel ajustar sinal de
realimentacao lido em P87, da seguinte forma:

P05=0 e sinal em tenséo (0 a 10V):
P87 = Vaux x 10 x P66 (%)

P05=0 e sinal em corrente (0 a 20mA)
P87 = laux x 5 x P66 (%).

P05=1 e sinal em corrente (4 a 20mA)
P87 = (laux x 25 - 25) x P66 (%)
4

7.5.3.2.3. P70 - Ganho proporcional dos reguladores:

Valores possiveis: 0.00 a 9.99
Valor padréo: 1.90
. Define parcela proporcional do regulador PID.

7.5.3.2.4. P71 - Ganho diferencial do regulador:

Valores possiveis: 0.00 a 9.99
Valor padrdo: 0.00
Define parcela diferencial do regulador PID.

7.5.3.2.5. P72 - Filtro do valor real:

Valores possiveis: 0.0 a 16.0 seg

Valor padrdo: 0.0

Define constante de tempo para filtragem do valor reat
(filtro de primeira ordem).
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7.5.3.2.6. P76 - Valor desejado ajustado pelo teclado:

Valores possiveis: 0 a 100%

Através deste parametro € possivel ajustar pelo teciado o
valor desejado em %, se P16=1. A cada toque na
tecla A (ou /) o conteddo deste pardmetro sera
aumentado (ou diminuido) em ~ 1%.

Caso uma das entradas (EDP 2 ou EDP 5) selecione a operacio
MANUAL, a freqiéncia na entrada da rampa sera dada

P56/57 W (Hz) (P16-1)

7.5.3.3. Parametros de leitura:

7.5.3.3.1. P86 - Valor desejado via Entrada Analdgica Principal
EAP (XC1:2, 3):
Valores possiveis: 0 a 100%

Este pardmetro indica o valor desejado, via EAP, da seguinte
forma:

P16=2 e sinal em tensdo (0 a 10V):
P86 = V_,, x 10 (%)

P16=2 e sinal em corrente (0 a 20mA):
P86 = IEAF x 5 (%)

P16=23 e sinal em corrente (4 a 20mA):
P86 =1_,x25-25 (%)
4

80



m CrWw-04

OBS.:
V... =V e |

EAP XC12,3 EAP = 'xc1 23"
Caso uma das entradas (EDP 2 ou EDP 5) selecione a operacéo
MANUAL, e referéncia na entrada da rampa sera dada por:

P56 /57 P861>é_op—54 (Hz) (P16-2 OU 3)
7.6.3.3.2. P87 -valor real:

Valores possiveis: 0 a 100%

. Este parametro indica o valor real, em percentual, da seguinte
forma:

P05=0 e sinal de realimentagio em tenséo (0 a 10V):
P87 = (V,, x10) x P66 (%)

AUX

P05=0 e sinal de real. em corrente (0 a 20mA):
P87 = ((l,,, x 100) / 20) x P66 (%)

AUX

P05=1 e sinat de real. em corrente (4 a 20mA):
P87 =((I,, x25/4)-25)xP66 (%)

AUX

Onde:V, =V el =1

XC151.2 AUX XC15.1,2

7.5.3.3.3. P88 - saida da rampa:

Valores possiveis: 0 a 100%
Este parametro mostra a saida da rampa na forma seguinte:

2.

P83 =
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Onde: fs = freqliéncia de saida do conversor em Hz.
fe= T75Hz para P14= Q;
150Hz  para P14=1;
300Hz para P14= 2.

7.5.3.3.4. P89 - Saida do regulador PID:

Valores possiveis: 0 a 100%

Este pardmetro mostra a saida do regulador PID conforme
fig. 7.5.1. O contedo é dado em % da seguinte forma:

AUTOMATICO:

P15=0: P56/57 = PS‘;;«:;’M (}ﬁ)(*)

PI5=1: psgray= psg- DB P4

100 #)0)

OBS.:

(*) A entrada da rampa (P56/57) é limitada, no seu valor minimo
e maximo, por P53 e P54, respectivamente.

A limitacio da fregliéncia minima resulta numa “zona morta”,
ou seja, enquanto a entrada da rampa for menor que o
valor de fmin a freqiiéncia de saida sera igual a fmin.

MANUAL: P89=0

7.5.3.3.5. P96 - IndicagoOes de valores:

Valores possiveis: 0 a 100%

P/ P45=1 a indicacdo neste parametro sera funcdo de P16:
P16=1 -> P96 = P76 (valor desejado ajustado pelo teclado)
P16 = 2 ou 3 -> P96 = P87 (valor real)
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7.6. REGULADOR DE VELOCIDADE COM REALIMENTACAO POR

7.6.1.

7.6.2.

ENCODER INCREMENTAL:

Introdugao:

A configuracdo padrdo do conversor apresenta controle de
velocidade em matha aberta. Neste caso a preciséo de controle
desta depende do escorregamento do motor. Valores tipicos de
regulacio situam-se entre 3 e 5% da velocidade nominal para
variacdes de carga no eixo de 0 a 100%.

A operacio em laco fechado de velocidade tem o objetivo de
melhorar a regulacdo desta com as variagdes de carga. Para
isto, deve ser acoplado ao eixo do motor um encoder do tipo
incremental (tacogerador de pulsos) utilizado como sensor de
velocidade.

Neste caso é possivel atingir-se uma precisdo melhor que 0,5%,
para uma variacao de carga de 0 a 100%, e velocidades entre
Nnom/10 a Nnom.

Alem da instalacio do encoder incremental, 0 conversor devera
ser configurado (parametrizado) para operar como ‘regufador
de velocidade”, e seus pardmetros correspondentes ajustados
para a aplicacdo. Devera ser instalado também o modulo
opcional CEF 1.

Principio de Operacgao:
A configuragdo do regulador de velocidade é obtida colocando-
se P45=2.

Neste caso a freqliéncia de saida sera dada pela soma do sinal
do valor desejado (P88) com a saida do regulador de velocidade
(P89) como pode ser visto na fig. 7.6.1.

A saida do regulador de velocidade (P89) estd limitada ao
maximo de + 6% de F.S. A freqiiéncia de saida, neste caso,
podera apresentar 0s seguintes valores extremos:

minimo: P53 - 15% FS (P14)> 0Hz
maximo: P54 + 15% FS (P14) < FS.
FS - fundo da escala da faixa de freqiiéncia definida em P14.
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O ganho do sinal de valor real é ajustado em P66,

Neste caso P66 deve ser ajustado de acordo com o numero de
pontos por rotacdo (PPR) do encoder incremental utilizado. No
item seguinte & mostrado como escolher o0 encoder, como ajustar
0 ganho em P66 e os ajustes na interface deste (pontes MKBL).

Os parametros do ganho proporcional e integral, P70 e P51
respectivamente, devem ser ajustados para uma performance
dindmica (tempo de resposta) otimizada.

O pardmetro diferencial normalmente é zerado (padrdo). Os
valores ajustados de fabrica para P51, P70 e P71, sdo aceitaveis
para a maioria das aplicacdes.

NOTA:

Para funcionamento com regulador de velocidade é necessario
0 uso de um cartdo opcional, CEF 1. Nestes carides deve-se
ajustar XJ9=1-2, para uso com encoder incremental, e colocar
P05=0 (padrdo).
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FIG. 76.1 - DIAGRAMA DE BLOCOS DO REGULADOR DE

VELOCIDADE.
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7.6.3. Escolha do encoder:

Para definicdo do encoder, inicialmente determina-se o numero
de pulsos por rotacéo (PPR) deste como segue:

300X000 _ 5 o 720000

ONDE: Nmax = velocidade maxima de trabalho.

Em principio, valores de PPR de acordo com a equagéo acima,
podem ser utilizados. Na pratica outras caracteristicas devem
ser levadas em consideragio, como por exemplo a utilizagéo de
indicador de velocidade, ligado diretamente ao sinal do encoder.
Neste caso o PPR podera ter um limite superior menor que o
dado pela equagido E7.6.1.

Na tabela 77.6.1 temos os valores mais comuns existentes de
PPR para encoders comerciais.

No item 7.6.7 adiante temos valores de PPR sugeridos para
freqiiéncias do encoder entre 6 e 8KHz, na velocidade maxima.

I S 12 [ 30 | SO | 90 [ 125 [ 180 [ 300 [ 400 [ 565 900 | 1200 | 2000
2 6 16 | 36 | 60 | 96 | 130|200 | 320 [ 450 1600 | 960 | 1230 | 2500
3 & 20 | 40 [ 70 § 100 | 142 1240 | 360 [ 480 | 720 | 1060 [ 1140
4 10 | 24 [ 45 [ 80 [ 120 [ 1521250 | 378 | 500 | K00 [ 1024 | 1500

T7.6.1 - PPR MAIS COMUNS PARA ENCODERS INCREMENTAIS.

Além do PPR conforme definido acima, os encoders utilizados
Qevem serdo tipo PUSHPULL com alimentagido em 24V + 25%.
E necessario apenas uma saida de pulsos.

Para outros tipos de encoders ou outras tensdes de alimentacéo
consultar a fabrica.
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7.6.4. Ajustes na interface para encoders (cartdo opcional CEF1):

A interface para encoder incremental consiste em um conversor
frequéncia/tensao (F/U), cuja saida é lida pelo microcontrolador
do modulo de controle.

Para que este opere corretamente € necessario o ajuste das
pontes conectoras (jumper’'s) como segue:

a) XJ9=1-2: Este seleciona o circuito F/U, desativando a Entrada
Analogica Auxiliar (AUX) em XC15:1,2.

b) XJ7: Define o ganho do circuito F/U. Deve ser ajustado de
acordo com a freqiiéncia dos pulsos do encoder, na rotacédo
maxima (Nmax), como segue:

FREQ. MAXIMA DO ENCODER POSICAO DE XJ7
(N
ol 20
(PPR) x Nmax < 6KHz 4 3 XJ7
60
(@)
(PPR) x Nmax < 8KHz
60 bo2xy7
04 30

W

(PPR) x Nmax € 12KHz

1 20
XJ7
60 4 30
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7.6.5. Ajuste do ganho da realimentacao (P66):

O ganho do nivel de realimentacdo deve ser ajustado como

segue:
PEE = 2.5 x P
f.e. x (PPR) . Gy,
Onde:

P= namero de polos do motor.
f.e.= 75Hz para P14= 0;
150Hz para P14= 1;
300Hz para P14= 2.
PPR= nuimero de puisos por rotacdo do encoder;
G,,= Ganho do F/U.
Este ganho depende de XJ7 como segue.

X7 Gru
Posigao 1 6_3%% (V/Hz)
Posicao 2 %gﬁ (V/Hz)
Posigéo 3 130500 (V/Hz)

NOTA:

Na pratica P66 pode ser otimizado acionando-se o motor a vazio
e variando seu valor até zerar P89 (erro).
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7.6.6. Ajuste da freqiiéncia maxima (P54):

A freqiiéncia maxima pode ser ajustada de acordo com a
rotacdo maxima (Nmax) como segue:

Ny X P
120

P54 = (Hz)

ONDE:
P= numero de polos do motor;
Nmax= rotacdo maxima em RPM.

7.6.7. Valores recomendados:

Na tabela seguinte temos valores de PPR e ajustes,
recomendados para as aplicagdes mais comuns:

Nmax n° de polos PPR Fmax | Freg. max. pulsos XJ7 P6E6
(RPM) do motor (Hz) encoder (Khz) posicao
900 8 400 60 6000 1 0,33
8 400 80 8000 2 0,44
1200
6 400 60 8000 2 0,33
4 250 60 7500 2 0,35
1800
6 250 90 7500 2 0,52
4 100 120 6000 1 0,65
3600
2 100 60 6000 1 0,33
OBS.:

Outras combina¢des de PPR e ajustes podem ser utilizados.
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7.6.8. Descrigdo dos parametros relacionados:

7.6.8.1. Parametros de operagdo:

7.6.8.1.1. P05 - Tipo de sinal na Entrada Analogica Auxiliar:

Valores possiveis: 0 e 1

Valor padrédo: 0
Para que a interface para encoder incremental (F/U) opere
corretamente é necessario P05=0 (0 a 10V).

7.6.8.1.2. P34 - Selecao da variavel na saida analdgica (XC1:5, 6):

Valores possiveis: 0 a 3

Valor padrdo: 0
A selecdo da variavel na saida analdgica obedece o seguinte:

P34=0: V,_, = P88 x P64 volts
10

P34=3: V,_,, .= P87 x P65 volts
10

7.6.8.1.3. P45 - Configuragdes de controle:

Valores possiveis: 0, 1,2e 4

Valor padréo: 0

P45=2: seleciona funcionamento com regulador de
velocidade.

90



Wieq

7.6.8.2.

7.6.8.2.

Parametros de regulagao:

1. P51 - Ganho integral do regulador:

Valores possiveis: 0.00 a 5600 seg
Valor padrao: 1.00 seg
Define parcela integral do regulador de velocidade.
Formas de indicacdo no display:
0.00—> 9.99: segundos;
10.0-> 99.9: segundos;
100> 999.: segundos;
1000~ 5600 segundos.

7.6.8.2.2. P56 - Entrada da rampa:

Valores possiveis: P53 (Fmin) a P54 (Fmax)

Este parametro sera fungdo de P16 como sera visto a
seguir. A frequéncia de saida sera dada por:

P96 — P56 %g x FS (Hz)

MAXIMO +15% FS

P16=1: Permite ajuste da referéncia pelo teclado com
variagdes de + 0, 1Hz.

P16=2 e 3: P56 torna-se um pardmetro so de leitura, para
referéncia proveniente da Entrada Analégica Principal -
EAP (XC1:2, 3).

P16=2c/ entr. 0 a 10V. P56/57 = (P65 x V_,, x P54) / 10
P16=2 c/ entr. 0 a 20mA: P56/57 = (P65 x |_,, x P54) / 20
P16=3 ¢/ entr. 4 a 20mA:

Podx ]
= - £34 ® P65
16 4

FP56157 m[
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7.6.8.2.3.

P57 - Entrada da rampa:

Este parametro tem o mesmo comportamento de P56, com a
diferenga de que para P16=1, permite o ajuste da referéncia
pelo teclado com variacdes de + 10,0Hz.

7.6.8.2.4.

7.6.8.2.5.

7.6.8.2.6.

7.6.8.2.7.

P66 - Ganho do sinal de realimentacao:

Valores possiveis: 0.00 a 9.99
Valor padréo: 1.00

Este parametro deve ser ajustado de acordo com o numero
de pulsos do encoder e 0 ganho do F/U, como definido no

ifem 7.6.%.

P70 - Ganho proporcional do regulador:

Valores possiveis: 0.00 a 9.99
Valor padrédo: 1.9
Define parcela proporcional do regulador de velocidade.

P71 - Ganho diferencial do regulador:

Valores possiveis: 0.00 a 9.99
Valor padréo: 0.00
Define parcela diferencial do regulador de velocidade.

P72 - Filtro do valor real:

Valores possiveis: 0.0 a 16.0 seg
Valor padréo: 0.0

Define constante de tempo para filtragem do valor real (filtro
de primeira ordem).
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7.6.8.3.

Parametros de leitura:

7.6.8.3.1. P87 - Valor real:

Valores possiveis: 0 a 100% FS
Este parametro indica o valor rea! da seguinte forma:

XJ7 =posicdo 1 | P87 = P66 x 3 x FENC
200

XJ7 =posicdo 2 | P87 = P66 x 9 x FENC
800

XJ7 =posicdo 3 | P87 =P66 x 3 x FENC
400

Onde: FENC = N x PPR
60

Para: FENC = frequéncia de encoder em Hz
N rotacdo do motor em RPM
PPR = numero de pulsos por rotacdo do encoder

7.6.8.3.2. P88 - Saida da rampa:

Valores possiveis: 0 a 100%
Indica valor % da saida da rampa (ver fig. 7.6.1), com 100%

representando FS (fundo de escala da faixa de freq.

definida em P14).

7.6.8.3.3. P89 - Saida do regulador de velocidade:

Valores possiveis: 0 a £ 15%
Indica valor em %, na saida do regulador de velocidade,

com 100% representado FS da faixa de freqiiéncia.
A saida do regulador de velocidade esta limitada em + 15%, do

FS da faixa de freqiiéncia.
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7.6.8.3.4. P96 - Saida da rampa:

Valores possiveis: 0 a P54 £ P89
Este parametro indicara o seguinte:

P88 x FS P89 x FS
P96 = ——56— * — 05 (H?®)

7.6.9. Dados técnicos para controle de velocidade:

Faixa de regulacdo basica: 1,10 (6 a 60Hz).

Precisao de regulacdo, para uma variagio de carga de 20 a
100%, em relagdo a velocidade nominal: < 0,1%.

. Linearidade em relacdo a velocidade nominal (Controle via
Entrada Analégica Principal): < 0,1%.

Precisdo de regulacio com a variacdo de temperatura, em
relagdo a velocidade nominal: £ 0,2% (25°C + 10°C).
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7.7. AVANGCO/RETORNO:

7.71.

7.7.2.

a) Avanco : EDP3/EDP5 ------- > | P30/P26 =10

INTRODUGAO:

Esta funcao é utilizada quando se deseja habilitar , bloquear e/
ou inverter o sentido de rotacdo do motor através de comandos
simples, atuando nas entradas digitais EDP3 e EDP4.

Asteclas “" , “O" e #™ dalHM deixam de atuar.

O Avanco (Forward) é definido como sentido de rotagao horario,
e o retorno (Reverse) como rotacdo no sentido anti-horario.

Em ambas as entradas sdo comandadas a habilitacdo e o
bloqueio por rampa.

PRINCIPiO DE OPERACAO:

Para utilizar a fungdo Avanco/Retorno observar a seguinte
programacao:

b) Retorno: EDP4 / EDP6 - > | P31/P29=10 |

Ambos sdo parametros de operacdo e, para efetuar sua alteracao,
observar a sequéncia para ajustes e gravagao de EEPROM, item 6.2

7.7.21. DIAGRAMAS DE TEMPO:

NI

AVANCO OV

T

RETORNO ov

24V —

BLOQUEID
GERAL v

|
]
\
]
ROTACAT HORARIL | HORART
ANTY-HORARIG \
I,
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7.7.2.2. ESQUEMA DE APLICAGAO:

+24V‘ e = +24Vm® liberado o gro
XCl10 U no sentido horario
Xcisg > AVANCO CEDP3, P30=10 | = gpertor bloqueado por
ou EDP5, P26=10) rampa
XCly1 ou = +24Vw liberado o giro
__>XCISI9 RETORND CEDP4, P31=10 no sentido anti-horario
ou EDP6, P29=10) | = aberto' bloqueado por
rompa

ﬂ8—) BLOQUEIO GERAL CEDPL P20=1)

7.7.3. DESCRIGAO DOS PARAMETROS RELACIONADOS:

7.7.3.1. Parametros de Operacao:
7.7.3.1.1. P30/P26 - Funcao da entrada digital EDP3/EDPS5:
. P30/P26=10 seleciona a entrada digital EDP3/EDP5 pa
habilitacdo de avanco. »
. +24V na EDP programada habilita o avanco.

7.7.3.1.2. P31/P29 - Fungdo da entrada digital EDP4/EDP6:

. P31/P29=10 seleciona a entrada digital EDP4/-EDP6 pai
habilitacdo de retorno.

. +24V na EDP programada habilita o retorno.

NOTAS:

1) O primeiro sentido de rotagdo selecionado tem prioridad
sobre 0 outro.

2) A ativagdo simultédnea do avanco e do retorno faz com que
motor gire no sentido horario (avanco).

3) O bloqueio geral tem prioridade sobre o avanco e retorno, o
seja, se o bloqueio geral (b01) estiver ativo o conversor na
podera ser liberado pelo avango ou retorno.

4) A selecdo das entradas digitais para Avanco e Retorno fa
com que o controle do sentido de rotacdo, por bornes (EDPz
ou pela tecla = néo atue, independente de P10.

5) Caso se programe apenas AVANCO ou apenas RETORN(
ndo é possivel sair do modo de aiteragdo dos parametros d:
operacao, ou seja, P01 ndo aceita valor 1.
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7.8. SEGUNDA RAMPA DE ACELERAGAO / DESACELERAGAO:

7.8.1. INTRODUGCAO:

Durante a operac¢do do conversor pode-se selecionar outro
conjunto de parametros que definem as rampas, em substituicdo
aos padrdes P27, 35 e 36.

Esta selegéo entre estes parametros podera ser feita via entrada
digital programada para tanto.

O ajuste dos tempos de aceleracdo e desaceleracdo da 22 Rampa
é semelhante ao ajuste da rampa padrdo, mudando apenas o
pardmetro a ser programado.

7.8.2. PRINCIPIO DE OPERACAO:
O conjunto de pardmetros da 2 Rampa é mostrado abaixo com
os parametros equivalentes da Rampa Padréo:
P44 = Faixa de ajuste das rampas => P27
P38 = Tempo de aceleracédo => P35
P39 = Tempo de desaceleracdo => P36.

Selecdo 22 RAMPA:
P30=8 —> EDP3

ou
P31=8 —> EDP4
ou
P26=8 —> EDP5
ou

P29=8 —> EDP6
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7.8.2.1. Diagramas de tempo:

SELECAD - _RAMPA PADRAO 2 0 RAMPA
RAMPA!L/RAMPA2

AVANCO

RETORND

|
1 |
RID |\ /
ROTACAD HORARID !

]

1

]

i

1

\
{ ANTI-HORARTD 1) 1
i A

tdesl tace tdes2 Itncl

tdes!

o+
B
al

7.8.2.2. Esquema de aplicagao:

D—» +24% ((CLD)
EBERTA ——> RAMPA PADRAT

+24% —» 20 RAMPA
XC110 EDP3 (P30=8>
XClll EDP4 (P31=8)
XC1'S EDPS (P26=8)
XCli6 EDP6 (P29=8)

7.8.3. DESCRIGAO DOS PARAMETROS RELACIONADOS:
7.8.3.1. Parametro de Operagao:

7.8.3.1.1. P44 - Faixa de Ajuste da 27 Rampa:
Este pardmetro define a resolugéo e a faixa de ajuste das
rampas em P38 e P39.
0 = resolugdo de 0,1 seq. e faixa de 0,5 4 18 seq.
1 = resolugéo de 1 seg. e faixa de 5 a 180 seg.
2 = resolugdo de 10 seg. e faixa de 50 4 990 seg.

Os tempos acima referem-se a uma variacio de freqiiénci
igual ao fundo de escala da faixa de freqiiéncia (P14).

98



mEg Vi ¥YV=-vu&e

7.8.3.2. Parametros de Regulac¢ao:

7.8.3.2.1. P38 - Tempo de aceleragio 2:

Faixa de valores depende de P44,

Determina o tempo em segundos para a freqiiééncia ir de
OHz ao fundo de escala da faixa de freqiiéncia (P14).

7.8.3.2.2. P39 - Tempo de desaceleragao 2:

Faixa de valores depende de P44.

Determina o tempo em segundos para a freqiiéncia ir do
fundo de escala da faixa de freqiiéncia (P14) a OHz.

NOTAS:

1) Todas as consideracdes validas para a parametrizacdo da
Rampa Padrdo devem ser observadas para a 22 Rampa.

2) Caso seja comutada a Rampa Padrao/22 Rampa ou vice-
versa durante uma aceleragdo ou desaceleragdo, o
coNversor ira seguir esta nova rampa instantaneamente.

3) Caso se programe mais de uma EDP como selegdode 22
Rampa, ndo se consegue sair do modo de alteracéo dos
parametros de operacao, ou seja, P01 ndo aceita valor 1.
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7.9. CICLO AUTOMATICO:

7.9.1.

7.9.2,

INTRODUGAO:

O ciclo automatico é utilizado para acionar um motor numa
determinada seqiiéncia de operacdo, a ser repetida a cada
liberagdo do conversor.

A freqiiéncia em Hz de cada patamar, bem como a sua duragao
em minutos, podem ser ajustadas através de parametros
especificos.

As taxas de variacdo da freqiiéncia, ajustadas nos parametros
que determinam as rampas, irdo definir os tempos de transicéo
de um patamar para outro.

PRINCIPIO DE FUNCIONAMENTO:

Para habilitar o funcionamento com ciclo automatico é necessario
fazer P45=3.

Neste caso, quando pressionarmos a tecla “I” da Interface
Homem x Maquina (IHM) daremos inicio ao ciclo automatico,
como mostrado de forma genérica na fig. 7.9.1.

O ciclo sera interrompido se ocorrer uma das seguintes situacoes:
Bloqueio do conversor pela tecla “O” ou via bornes;

Ocorréncia de algum erro que cause o bloqueio dos
pulsos;

Queda de tens&o de alimentagéo da eletronica.

Nestes casos, o conversor ird memorizar o estado do ciclo
automatico em que ocorreu a interrupgdo. Quando for colocado
novamente em condi¢do de operar, € liberado pressionando-se
a tecla “I”, ira retornar ao ciclo automatico no ponto em que
parou.

A reaceleragdo ao patamar em que foi interrompido se dara
conforme o valor de P35 se a interrup¢do ocorreu no primeiro
patamar, ou conforme o valor de P38 para os demais.
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Caso seja desejado fazer o reset do ciclo em execucdo, deve-
se bloquear o conversor e a seguir pressionar A e \v4

simultaneamente. Quando pressionada a tecla “I” iniciara
um novo ciclo.

Quando expirar o tempo do patamar 6, dado por P85, a
frequiéncia ira diminuir até OHz, quando se dara o bloqueio dos
pulsos e a indicagéo no display de b00 (bloqueio pelo teclado).
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FIG. 7.9.1 - DIAGRAMA GENERICO DO CICLO AUTOMATICO.
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7.9.3. DESCRIGAO DOS PARAMETROS RELACIONADOS:
7.9.3.1. PARAMETROS DE OPERAGAO:

7.9.3.1.1. P44 - Faixa de ajuste da 2? Rampa:
Este pardmetro define a resolugio e a faixa de ajuste das
rampas em P38 e P39.
0 = resolugdo de 0,1 seqg. e faixa de 0,5 a 18 seg.
1 = resolucéo de 1 seg. e faixa de 5 3 180 seg.
2 = resolucdo de 10 seg. e faixa de 50 a 990 seg.

Os tempos acima referem-se a uma variacdo de
freqliénciaigual ao fundo de escala da faixa de freqiiéncia
(P14).

7.9.3.1.2. P45 - Configuragoes de controle:

Valores possiveis: 0,1,2, 3 e 4
P45=3 seleciona o funcionamento com ciclo automatico.

7.9.3.2. PARAMETROS DE REGULAGAO:

7.9.3.2.1. P38 - Tempo de aceleracao 2:

Faixa de valores depende de P44.

Determina o tempo em segundos para a freqiéncia ir de
0Hz ao fundo de escala da faixa de frequiéncia (P14).

7.9.3.2.2. P39 - Tempo de desaceleragao 2:

Faixa de valores depende de P44.

Determina o tempo em segundos para a freqiiéncia ir do
fundo de escala da faixa de freqiiéncia (P14) a OHz.

7.9.3.2.3. P73 - Frequéncia do patamar 1:

Valores possiveis: P53 < P73 < P54
Valor padrido: 10.0Hz
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7.9.3.24.

7.9.3.2.5.

7.9.3.2.6.

7.9.3.2.7.

7.9.3.2.8.

7.9.3.2.9.

P74 - Freqiiéncia do patamar 2:

Valores possiveis: P53 < P74 < P54
Valor padrdo: 20.0Hz.

P75 - Freqiiéncia do patamar 3:

Valores possiveis: P53 < P75 < P54
Valor padrao: 30.0Hz.

P77 - Frequéncia do patamar 4:

Valores possiveis: P53 < P77 < P54
Valor padrao: 40.0Hz.

P78 - Frequiéncia do patamar 5:

Valores possiveis: P53 < P78 < P54
Valor padrao: 50.0Hz.

P79 - Freqiiéncia do patamar 6:

Valores possiveis: P53 < P79 < P54
Valor padrao: 60.0Hz.

P80 - Tempo do patamar 1:

Valores possiveis: 0.00 4 909 min
Valor padréo: 1.00 min
Incrementos de 1 minuto.

7.9.3.2.10. P81 - Tempo do patamar 2:

Valores possiveis: 0.00 a 909 min
Valor padrdo: 1.00 min
Incrementos de 1 minuto.
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7.9.3.2.11.

7.9.3.212.

7.9.3.2.13.

7.9.3.2.14.

P82 - Tempo do patamar 3:
Valores possiveis: 0.00 a 909 min
Valor padrao: 1.00 min
Incrementos de 1 minuto.

P83 - Tempo do patamar 4:

Valores possiveis: 0.00 a 909 min
Valor padrdo: 1.00 min
fncrementos de 1 minuto.

P84 - Tempo do patamar 5:

Valores possiveis: 0.00 a 909 min
Valor padrdo: 1.00 min
Incrementos de 1 minuto.

P85 - Tempo do patamar 6:
Valores possiveis: 0.00 4 909 min
Valor padrdo: 1.00 min
Incrementos de 1 minuto.

7.10. RELAGAO U/F AJUSTAVEL:

7.10.1. Introdugao:

Esta

funcdo permite a alteragdo das curvas caracteristicas
padrbes definidas em P19, que relacionam a tenséo e a
freqliéncia de saida do conversor.
exemplo, em aplicagbes especiais nas quais o motor utilizado
necessita de tensdo nominal numa frequiiéncia diferente das

padrdes (50 ou 60Hz).
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7.10.2. Principio de operagao:

A relacdo U/F ajustavel é habilitada quando se programa o
parametro P19=8.

A relacdo entre a tensdo e a freqliéncia de saida do conversor
segue a curva:

USLZRATED]

100
USMAX=[{P108Y -~~~ m e e e

USI=LP103) [-———m——————-

t
t
t
|
|
|
|
|
|
|
|
|

US3=[P104] i

|
1
|
1
l
|
|
I
1
1
|
|
|
[ : FslHz]

A 1 1
IHz 3Hz  FUSI=[PI106] FUSMAX=[P105] FMAX=[P54]

7.10.3. Descrigao dos parametros envolvidos:

7.10.3.1. Parametros de operagao:

7.10.3.1.1. P19 - Caracteristicas U/F:
Valores possiveis: 0, 1, 8;
Valor padrao: 0
P19 = 8 programa relacdo U/F ajustavel.

7.10.3.1.2. P102 - Tensio de saida maxima (USMAX):

Valores possiveis: 0 a 100% da tensdo nominal;

Define a tensio de saida para a freqiiéncia acima do valor
definido em P105.

7.10.3.1.3. P103 - Tensdo de saida na frequéncia intermediaria
(usl):

Valores possiveis: 0 a 100% da tensdo nominal.
Define a tensdo de saida na freqliéncia definida por P106.
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7.10.3.1.4. P104 - Tensao de saida para freqiiéncia = 3Hz (US3):

Valores possiveis: 0 a 100% da tensdo nominal.

7.10.3.1.5. P105 - Freqiiéncia para tensdao maxima (fUSMAX):

Valores possiveis: fTMIN (> 3Hz)...fMAX;

Define a freqiiéncia a partir da qual a tensdo de saida
deixa de aumentar (enfraquecimento de campo).

7.10.3.1.6. P106 - Freqiiéncia intermediaria (FUSI):
Valores possiveis: 3Hz < P106 < P105.

7.11. FREQUENCIA DE CHAVEAMENTO:

O parametro P46 permite a escolha da freqiiéncia de
chaveamento dos transistores da poténcia.

Fregliéncias de chaveamento disponiveis:
P46 =0 14,4KHz
P46 =1 72KHz
P46 =2 3,6KHz
P46 =3 1,8KHz

A escolha da freqiiéncia de chaveamento resulta num
compromisso entre o ruido acustico no motor e as perdas nos
semicondutores. Frequéncias de chaveamento altas implicam
em menor ruido acustico no motor porém aumentam as perdas
nos semicondutores, elevando a temperatura nos componentes
e reduzindo sua vida atil. Em alguns modelos de conversores €
necessario reduzir a corrente nominal de saida em freqiiéncia
de chaveamento altas para manter a temperatura nos
semicondutores abaixo do permitido. Para determinar o fator
de reducdo a ser aplicado bem como a freqiéncia de
chaveamento para as correntes nominais, ver as tabelas de
especificacdo padrdo (Anexo 1). A reducéo da freqiiéncia de
chaveamento também colabora na reducio dos problemas de
instabilidade e ressonancias que ocorrem em determinadas
condigOes de aplicacdo (ver anexo 6).
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7.12. RAMPA S:

E possivel utilizar dois modos de aceleracdo/desaceleragio:
Linear ou Rampa S.

Os recursos da rampa S sio utilizados para suavizar o inicio € 0
fim das aceleracdes/desaceleragdes, reduzindo choques
mecéanicos nas maquinas acionadas.

Fs [Hz]

P116=2 - 100% da rampa "§”

- Acel/Desac. inear

da rampa "§”

Ta

Onde:
ta = temnpo de aceleracto

td = ferpo de desaceleragdo

Td

Em qualquer dos modos, 0os tempos de aceleragéo/
desaceleracdo (ta/td), sdo ajustados nos parametros P35/P36
ou P38/P39, quando a segunda rampa estiver sendo utilizada.

OBS.:

Esta fungéo nao funciona corretamente com P16=4

(Potencidometro eletronico)
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7.13. REJEIGAO DE BANDAS DE FREQUENCIA:

Esta funcao é utilizada para evitar que o conversor opere
permanentemente nos valores de frequiéncia nas quais o sistema
mecanico (carga acionada) entra em ressonancia, causando
vibragéo ou ruido exagerado

treq. nafda |Hr)

~,

N

+

]

|

|

1

1

1

1

1

1

1

I

1

-

N
'y

<
-

|
.
1]
L
3

I A

NS T

Atuacdo com P110, P111 ou P112>0

A passagem pela faixa de freqiiéncia rejeita é feita através da
rampa de aceleracdo/desaceleracio.

OBS.:

1) Se as extremidades de uma faixa tocar ou sobrepor outra
faixa, esta funcdo ndo ira operar de forma correta.

2) Esta funcio ndo funciona corretamente com P16=4
(potencidmetro eletronico).

7.13.1. Parametros relacionados:

P113, P114, P115 = frequéncias centrais das faixas a serem
rejeitadas.

P110, P111, P112 = faixas de frequéncias rejeitadas (bandas)
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ANEXO 1: ESPECIFICACAO PADRAO PARA MODELOS COM
ALIMENTACAO 220 VCA.

MODELO
DADOS 0.,9/220 | 1,5/220 | 2,6/220 | 3,5/220 | 6,5/220
Capacidade nominal
(KVA) 0.2 1.5 2.5 3,5 6,5
Corrente nominal de
saida (A} * 24 3.8 6.5 9 17
SAIDA Corrente maxima (A)
de saida (60seg) 36 87 9,7 13,5 22,5
KwW 0,37 0,75 1,5 2,2 4,4
Motor trif. max.
de 4 polos
cv 0,5 1 2 3 6
Tipo Monofasica Trifasic
Tenséo 220VCA +10%, -15%
ALIMENTAGAO
Frequéncia 50/60Hz +/-2Hz
Corrente nominal de
entrada (A) 5 7 13 20 23
POTENCIA TOTAL DISSIPADA PELO
GCONVERSOR G/ CARGA NOMINAL (W) 60 70 100 120 4 221
GRAU DE PROTECAO P20
Altura 194 194 218 228 414
DIMENSOES Largura 162 162 162 192 192
(mm)
Profundidade 150 150 150 160 160
PESO TOTAL (em kilogramas) 3.6 3,9 43 5,8 1
COR Acabamento CINZA RAL 7032, RAL 7022

(") Corrente para freqiiéncia de chaveamento = 7,2KHz (P46=1)
Para freqtiéncia de chaveamento = 14, 4KHz (P46=0);

MODELO CORRENTE NOMINAL (A)
2.5KVA 5.2

3.5KVA 7.2

6.5KVA 13.6

4
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ANEXO 1: ESPECIFICACAO PADRAO PARA MODELOS COM
ALIMENTACAO 380 VCA.

i
MODELO 13,4/380 | 5,4/380 \ 7.9/380 ’ 11/380
“ \
: | Capacidade nominat
‘ (KVA) ; 34 54 7.9 11
‘ | Corrente nominal de |
| | caida () - } 52 | 82 12 17
|
SAIDA Corrente maxima (A} |
| de saida (60seq) 78 1123 1 18 255
i 22 37 55 75
Motor trif méax |
. | de 4 polos
| i [GAV] 3 5 75 10
| |
: Tipo ! Trifasica
i
2 Tenséo ‘ 380VCA +10%, -15% l
| ALIMENTAGAO
| Frequéncia 50/60Hz +/-2Hz L
| Coryente nominal de ‘ - ‘
1 entrada (A} ‘ ! 10 16 ‘x 23
| POTENCIA TOTAL DISSIPADA PELO ‘
| CONVERSOR G/ CARGA NOMINAL () | 111 | 184 1 276 | 460
\
| GRAU DE PROTEGAO P20
‘ ’ {
“ ‘ Altura 297 297 | 414 ‘ 414
! i ‘
| DIMENSOES Largura 19 1 192 | o192 | 192
{ (mm) | i
i i \ ’
} ‘ Profundidade | 160 | 160 | 180 | 160
| PESO TOTAL (em kilogramas) 7.1 | 7.1 ‘ 11 ‘ 11
! | i
: i
“ COR Acabamento CINZA RAL 7032, RAL 7022
|

(*) Corrente para freqliéncia de chaveamento = 7,2KHz (P46=1)
Para fregiiéncia de chaveamento = 14 4KHz (P46=0);

MODELO CORRENTE NOMINAL (A)
3,4/380 42

5,4/380 6,6

7,9/380 9.6

11/380 13,6
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ANEXO 1: ?SPECIFICAQAO PADRAO PARA MODELOS COM
ALIMENTACAO 440 VCA.

MODELO 4,0/440 | 6,2/440 | 9,1/440 | 13/440
Capacidade nominal
(KVA) 4 6,2 9,1 13
Corrente nominal de
saida (A) * 52 8,2 12 17
SAIDA Corrente méxima (A)
de saida (60seg) 78 12,3 18 25,5
KW 22 3,7 55 9,2
Mator trif. max.
de 4 polos
cv 3 5 7.5 12,5
Tipo Trifasica
Tensé&o 440V CA +10%, -15%
ALIMENTAGCAO
Freqgiiéncia 50/60Hz +/-2Hz
Corrente nominal de
entrada (A) 7 10 18 23
POTENCIA TOTAL DISSIPADA PELO
CONVERSOR C/ CARGA NOMINAL (wy | 117 184 276 460
GRAU DE PROTECAO 1P20
Altura 297 297 414 414
DIMENSOES Largura 192 192 192 192
(rm)
Profundidade 160 160 160 160
PESO TOTAL {em kilogramas) 7.1 7,1 k| 11
COR Acabamento CINZA RAL 7032, RAL 7022

(" Corrente para freqliéncia de chaveamento = 7,2KHz (P46=1)
Para freqiiéncia de chaveamento = 14 4KHz (P46=0);

MODELO CORRENTE NOMINAL (A)
4,0/440 42

6,2/440 6,6

9,1/440 9.6

13/440 13,6
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ANEXO 1: ESPECIFICACAO PADRAO PARA MODELOS COM

ALIMENTACAO 480 VCA.

SAIDA

ALIMENTAGCAO

POTENCIA TOTAL

MODELO

Capacidade nominal

(KVA)
saida (A) *

Corrente maxima (A)
de saida {60seq)

Motor trif. max. |
de 4 polos

cv
Tipo
Tensado

Frequéncia

Corrente nominal de

entrada (A}

DISSIPADA PELC

CONVERSOR C/ CARGA NOMINAL (W)

GRAU DE PROTEGAO

DIMENSOES
(mm)

PESO TOTAL (em kilogramas)

COR

e —

Altura
Largura

Profundidade

Acabamento

Corrente nominal de

;,707/478;70’ 76,2748;)” '79':'1’/4;;0 771 3/;8(;
4 6,2 9.1 13
5,2 8,2 12 717
7,87 :2,37 7718 25,5
22 | a7 | 55 | 82
737” J‘W /57 V ;,57 71257
T
 sovoa o s

 soeorz waHe
7l e | s

) N N
111 184 276 460

- ﬁ!PZb -
27 | 207 | ata | et

de2 | 19 | e | a2

te0 | te0 | 160 | 160

R T T

U I N W
CINZA RAL 7032, RAL 7022

(*) Corrente para freqiiéncia de chaveamento = 7,2KHz (P46=1)
Para freqiiéncia de chaveamento = 14,4KHz (P46=0);

MODELO CORRENTE NOMINAL (A)
4,0/480 42

6,2/480 6,6

9,1/480 9.6

13/480 13,6
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Meétodo de controle

PWM senoidal {tensao imposta)

Variagao de freqiiéncia

0...75Hz, 0...300Hz (resolugéo 0.1Hz)

CONTROLE
Sobrecarga 150% por minuto
Rendimento Maior que 95%
. Freqliéncias de velocidade 0 a 10Vcc, 0 a 20mA,
Analbgicas
42 20mA
ENTRADAS
Digitais Fungdes programaveis
Analogicas Fungdes programaveis
SAIDAS
Defeito geral Contato reversor livre de potencial
Curto-circuito na saida (fase-fase e fase-terra)
Sobrecarga (IxT)
Subtensao e sobretensao no circuito intermediario
SEGURANGA Protegdes Subtensdo na eletrdonica
Erro nas memérias EPROM e EEPROM
Erro na CPU
Sobretemperatura
xR
Freqgiiéncia nominal do motor (50/60Hz)
ad Tipo de referéncia
AJUSTES Parametrizados por
teclas o o .
Freqiiéncia minima : Fregiiéncia maxima
Tempo de aceleragio : Tempo de desaceleraczo
Limite de sobrecarga
0 a 40°C (até 50°C com reducdo de poiéncia
Temperatura .
nominal)
CONDIGOES ) . o ~
AMBIENTAIS Umidade A baixo de 90% (sem condensacao)
Altitude Menor que 1000m (até 4000m com reducéo de

poténcia nominat)
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ANEXO 2: JUMPER’S:

AJUSTE FUNCAO PADRAO

Controle de shunt para referéncia em corrente ou
tensao (EAP) 1.2
1-2:ref. em 0a 10V (V)

2 -3 ref em 4(0) a 20mA (1)

XJ1

TABELA A2.1 - JUMPER’S (PONTES MKBL) NO MODULO DE

CONTROLE.
AJUSTE FUNGAO PADRAO
XJ5 ¢/ jumper em XJ5

Jumper's para possibilitar a alimentacgdo

da eletrdnica derivada da poténcia )
XJ6 ¢/ jumper em XJ6

TABELA A2.2 - JUMPER’S NOS MODULOS DE POTENCIA.

AJUSTE FUNGAO PADRAO

Selecao EA ou realimentacdo por encoder
incremental.

3 - 2 entrada auxiliar dos bornes XC15:1, 2 ativa 2-3
2 -1 realimentagéo por taco de pulso.

XJ9

TABELA A2.3 - JUMPER NO CARTAQ DE EXPANSAO DE FUNCOES
- CEF 1.
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ANEXO 3. ESQUEMA GERAL MODELOS 0,9/220, 1,5/220 E 2,5/

220:

UEER TONMELD TIONS:
LLECTRONIC
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USER CORNETTIONS:
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ANEXO 4: MODULO DE CONTROLE - CEC1 (COM IHM LOCAL +

CEF 1):

MODULO DE CONTROLE - CEC1 (COM IHM EXTERNA):

X5 X4 X14 xca X16
06008 x0’¢ o
ox8
Q e oxe
IR 0 x1o CECS
x40 o x1
X30 |Clly e oxiz
XC4
|:] oxi13
x1C
x10Q¥C3
%2 XCSA CHM1 XCSC
%J7 ] E T T Y-
cers HiEE B
H1 Ha H3 H4
w2 PN
. P
(s]
Q)
iy .
xcu |2 HSAY
1
XCSD
oelodooe (V)
REET
Gl talts 010, a)ls Calls oy Yukls,
O IEZZ==xCSB
1
X1 X S K1 |:|
XCll XCl2
o R
1234567850 H@I1AI4 o)

X5 X4 Xi4 Xl6
086 0¥ x150°g o
1
Xca
XC5A xcsC
h 1
1
X
i 5
n 3 D7
HL
O
T
X1 E
O oo} XCSD XCs
173 A1
XC3R
1
TER
X1 KL
o
o] o]
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ANEXO 5: FUNCOES OPCIONAIS:

5.1. CEFX.XX = CARTAO DE EXPANSAO DE FUNGOES:

5.1.1.

Descrigao:

Nestes moédulos existem os seguintes circuitos:
Entrada analogica auxiliar;
Interface para encoder incremental,
Entradas digitais auxiliares;
Interface serial (RS-485 ou RS-232);
Saidas digitais auxiliares.

Entrada Analogica Auxiliar (AUX):

Esta entrada (XC15:1,2) admite tensdes de 0 a 10V, correntes
0 a 20mA ou 4 a 20mA, definidas por XJ8 e P05. Sua fungio
¢é definida por P21.

NOTA:

Para que a entrada analogica auxiliar seja interligada ao médulo
de controle é necessario colocar XJ9=2-3. Esta entrada nédo
pode ser usada simultaneamente com a interface para encoder
incremental.

Interface para Encoder Incremental:

Este circuito permite a interligagdo ao conversor de um encoder
incremental, acoplado mecanicamente ao motor, com a fungéo
de sensor de velocidade. A fregiiéncia do encoder que é
proporcional a velocidade, sera lida pelo microcontrolador do
mobdulo de controle. Com isto pode-se configurar um
acionamento em laco fechado de velocidade aumentando a
precisao de controle desta (precisao tipica: 0,5% da velocidade
nominal).

A selecio do encoder que melhor se adapta a aplicacao, bem
como 0s ajustes necessarios para o funcionamento podem
ser vistos no item 7.6.
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Interface Serial R$-485 (CEF1.02):

Esta interface é necessaria quando se utiliza comunicacio
serial em uma rede de varios conversores (maximo 30).

Maiores detalhes ver Manual da Comuinicacao Serial.

Interface serial RS-232 (CEF1.00 / CEF1.01):

Esta interface é necessaria quando se utiliza comunicacéo
serial entre mestre e um conversor (ponto-a-ponto) com cabos
de interligacdo menores que 10 metros.

Maiores detalhes ver Manual da Comunicagao Serial.

Entradas Digitais Auxiliares:

Sao 02 entradas digitais isoladas, EDP5 e EDP6, com funcoes
definidas pelos pard@metros P26 e P29.

Saidas Digitais Auxiliares:

Sa0 02 saidas atransistorisoladas, SPT1 e SPT2, com funcdes
definidas pelos parametros P32 e P33,

5.1.2. Versodes disponiveis:

CEF1.00: Entrada Analdgica Auxiliar + Saidas Digitais
auxiliares. Interface serial RS232.

CEF1.01:  Entrada Analégica Auxiliar + Entradas Digitais
auxiliares + Saidas Digitais auxiliares + Interface para Encoder

+ Interface Serial R9-232,

CEF1.02: Entrada Analdgica Auxiliar + Entradas Digitais
auxiliares + Saidas Digitais auxiliares + Interface para Encoder
+ Interface Serial RS-485.

comando de uma distancia maior que 100 milimetros.
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5.1.3.

Instalacao:

Estes cartdes sdo instalados diretamente sobre o cartio de
controle CEC1 com fixagdo através de espagadores plasticos,
e conexdes via XC3, XC4 e XC11 (+24V). Ver anexo 4.

As conexbes do cliente devem ser feitas em XC15.

A fiacdo dos sinais em XC15 devera obedecer alguns cuidados.

A entrada analogica auxiliar (XC15:1,2) devera obedecer o
seguinte:

. Separacio fisica dos cabos da poténcia e comando (bobina
de contator, etc);

. Uso de cabhos trancados para fiagdo com menos de 10 metros;
. Uso de cabos blindados para fiacdo com comprimentos entre
10 e 50 metros. A blindagem deve ser atefrada no lado do
conversor, sendo isolada no outro extremo;

. Para distancias maiores que 50 metros devera ser utilizado
isolador galvanico (consultar a fabrica);

A fiagcdo para ligacdo do encoder deve utilizar cabo blindado,
da mesma maneira como visto acima. Além disto, esta deve
ser separada da fiacdo do motor e demais fiacdes de poténcia
e comando de uma distancia maiorque 100 milimetros.

Os cuidados relacionados aos cabos da interface serial séo
relacionados no Manual da Comunicacéo Serial.
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5.1.4. Descricao dos bornes em XC15:

5.1.4.1. CEF1.00

BORNE FUNGAO
Entrada Analdgica Auxiliar (AUX)
1
0a +V [XCIS §o 2k s
RIN = 400K {
2 XJ8 = 2-3
4 0OV (ndo isolado)
5 Rx (entrada de dados)
6 Tx (saida de dados)
Saidas digitais:
wos e Y4V
T
|
W & B
10, 11
lload = 50mA
12 +24V1
Capacidade maxima 50mA continuos.
13 ov*
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51.4.2. CEF1.01

BORNE FUNGAO
Entrada Analogica Auxiliar (AUX)
1 . 0 a 20mA
Sa+10v |XC15: 4@ 20mA x2c;15:
Y RIN =500
2 RIN = 400K 1
XJ8 = 2.3
3 5V (aplicagbes futuras)
4 0V (n&o isolado)
5 Rx (entrada de dados)
6 Tx (saida de dados)
Entradas Digitais Auxiliares
e XD
g8
8,9
' LIPs
9
D24V
Saidas digitais:
s e [E
[j T
10, 11
lload = 50mA
12 | +24V*
Capacidade maxima 50mA continuos.
13 |ov*
Entrada para encoder do tipo PUSH-PULL, alimentado
em 24V
ENCODER_#Vee (31 oo
14 v ’ SHOVES NS = -2
o 14
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5.1.4.3. CEF1.02
BORNE FUNGAQ
Entrada Analdgica Auxiliar (AUX)
A
0 +OvV |XCIS § o 2k s
2
1.2 -
XJ9 = 2-3 RIN = 500
RIN = 400K 1
XJ8 = 1-2 X8 = 2-3
3 5V (aplicagdes futuras)
4 Conexéo de 3° fio (referente) para RS-485
normalmente nao conectado externamente
5 Conexdo B (RS-485)
6 Conexdo A (RS-485)
7 Aterramento {uso como referéncia para RS-485)
Entradas Digitais Auxiliares
Eps  |XCS
8
EDPS 9
8.9
12¢124vm)
Saidas digitais.
4Ve
ws e Y?
L7
|
110
T
10, 11 :
SPTL
lload = 50mA
12 +24V*
Capacidade maxima 50mA continuos
13 ov*
Entrada para encoder do tipo PUSH-PULL. alimentado em 24V
+
ENCODER  +Vcc N S 120+24vn) o
‘I | -
14 ‘ WS v X5 = 1ﬂ
AlomA 1] " —
@]
\J
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5.2. FRENAGEM REOSTATICA:

A frenagem reostatica permite tempos de desaceleracéo
menores, dissipando em um resistor conectado externamente,
a energia cinética da carga, regenerada ao link DC, evitando a
atuacgéo da protecéo de sobretensdo (E01). Ela é possivel nos
conversores com a opgdo +F: CFW-04.XX/YYY +F. Estes
conversores possuem internamente a parte eletronica, sendo
necessaria a conexao externa do resistor de frenagem:

MODELO RE
(menor valor permitido)

0,94/220 180 Q

1,5/220 100 Q

FTo T XL 2,5/220 50 Q
+Ud 11 3.5/220

| 8,5/220 18 Q

3,4/380
4,0/440-480

5,4/380

6,2/440-480 39 O

—
o

|
|
|

—Ud ! 7,9/380
| 9,1/440-480

11/380
13/440-480

Para o dimensionamento correto do resistor RF deve-se levar
em conta os dados da aplicacdo como: tempo de desaceleracio
inércia do conjunto da carga, freqiiéncia da repetico, etc.
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ANEXO 6: CARACTERISTICAS DE MOTORES DE INDUCAO
ACIONADOS POR CONVERSORES DE FREQUENCIA.

6.1- TORQUE MAXIMO E EM REGIME PERMANENTE:

Quando um motor é acionado por um conversor de fregiiéncia,
a sua performance depende ndo so das caracteristicas do motor
(curva TxN), mas também das caracteristicas do conversor.

A caracteristica U/F (Volts/Hertz) é o principal fator para a
determinacdo do torque em regime permanente e a maxima
corrente de saida é o fator principal para a determinacio do
torque maximo de curta duragéo.

A figura A6.2 mostra uma curva tipica de TxN para um motor de
IV polos e corrente igual a nominal do conversor utilizado. Esta
curva foi obtida ajustando-se uma curva U/F conforme fig. A6.1.

FIG. A6.1 - CURVA U/F

Vs/U
10

016

ol

500 Fs (Hz)
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TORGUE NOMINAL ]

TORQUE 15

14

|/ R
1]

1.0

09
/ 1
|
|
|
}

I
.
T

o8
0.7

0.6

0.5

0.4

0.3

02

0.1

610 20 30 40 S0 60 70 80 90 100 Fs(H2

300
600
900

NCRPM)

1200
1500
1800
2100
2400
2700
3000

@ Curve de utilizacao em regime permanente para
motores autoventilados.

@ Curva de utilizacao maxima ¢curta duracaon)

OBSERVACAL:
Esta curva nao se refere o conjugado de partida,

FIG. A6.2 - CURVA T X N PARA MOTORES DE IV POLOS.
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SOBRE A FIGURA A6.2 TEMOS O SEGUINTE:
(1) Tratam-se de “valores tipicos”, utilizando motores standard

de IV polos.

{2) Atensao de alimentacdo tem influéncia direta sobre a tenséo

de saida. Portanto, se a tensdo de alimentacéo baixar, a
tensao de saida também o fara, alterando a curva TxN.

(3) Para motores autoventilados destacam-se as seguintes

faixas, para uso em regime permanente:
100 a 60Hz: zona de enfraguecimento de campo (T &
60 a 30Hz: zona de torque constante;

30 a6Hz: decréscimo no valor de torque, devido ao fato do
motor ser auto-ventilado, e a baixa rotagéo neste caso. ndo
proporciona uma adequada ventilagdo do motor para cargas
com torque nominal. Para este tipo de carga, & necessario
colocar-se ventilacdo forcada independente do motor ou sobre
dimensiona-lo.

f);

(4) O ajuste de compensacdo IxR tende a methorar o

desempenho de torque em baixas rotagcdes compensando a
queda de tensdo na resisténcia do estator que é
proporcionalmente maior em baixas rotactes. No entanto,
em operacdes com carga reduzida, podera ocorrer uma
saturacdo do motor, resultando em aquecimento excessivo,
ruido magnético forte e vibragbes. Portanio, o aumento da
compensacio IxR é recomendado para cargas com torques
aproximadamente constantes ou quando a aplicacdo nao
exige uma operagdo continua em freqiiéncias abaixo de
~15Hz.

A compensagao IxR automatica (item 7.3) é recomendada
para cargas variaveis com operacdo em baixas velocidades.

(5) Para cargas variaveis, vale o seguinte:

O valor do torque R. M. S. (TRMS) deve ser menor que 0
torque para operacao continua indicado pela curva TxN.
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Exemplo:
Lax
L%
Lz L1t
duty:
L4y Ly L4y
1
12 1 1t 5 ) 8
T
1 cycle g
1

Condigdes: L, al,:razdo (%) do torque nominal a 60Hz.
t, at : tempos de atuagdo (600 segundos max.
por ciclo).

b 2><:+ Ly 2><!,+ L 2xz+ Ly gx(: ey L)
100 Y l1o0 * 1100 1100 Ao

(8, +2, +E, +2, +2, +2)

Tring =

6-2- TORQUE DE PARTIDA:

O torque de partida disponivel pode ser estimado como o torque
nominal do motor e sua ocorréncia verificar-se-a em freqliéncias
entre 5 e 12Hz, aproximadamente (motor de iV polos como
definido anteriormente).

Seu valor exato e freqgiuéncia de ocorréncia dependem
basicamente do motor (escorregamento) e do ajuste da
compensacao IxR.

6-3- TORQUE DE FRENAGEM:

Quando o escorregamento torna-se negativo, isto é, quando a
velocidade sincrona torna-se menor que a velocidade do motor,
o torque gerado pelo motor torna-se negativo e este é frenado.

129



Neste estado o motor opera como gerador com a energia cinética
(do motor e da carga) convertida em “energia elétrica” e
transmitida ao circuito intermediario (dc) através do inversor
COmo energia regenerativa.

Quando o torque de frenagem exigido é de 10 a 20% do torque
nominal esta energia € consumida pelas perdas do motor e do
inversor.

Caso seja necessario um torque de frenagem maior, podem ser
adotadas duas solucgdes:

a) Resistor fixo ligado a +Ud e -Ud (externo)
b) Mddulo de frenagem + resistor (externos)

Nestes casos utilizar conversores com opc¢édo +F (frenagem
reostatica).

6-4- FREQUENCIAS ACIMA DE 60HZ:

Alguns problemas podem ocorrer quando motores standard
forem utilizados nestas freqiiéncias, como por exemplo:

. Aumento da vibracéo;

. Ressonancias (ruido acustico);

. Redugéo da vida utit dos rolamentos;
. Sobreaguecimento;

. Danos a ventoinha.

E recomendado, portanto, consultar o fabricante dos motores
quando utilizados nesta faixa.

6-5- VIBRAGAO:

Quando um motor é acionado por um conversor de freqgiiéncia
vemos que:

. Existem harménicas na tensao e corrente do motor;

130



]3]

viFvv-u4

. A operacéo ocorre em qualquer velocidade entre a minima e a
maxima.

A melhoria da qualidade da forma senoidal de onda da corrente
reduziu os problemas de torques pulsantes (provocado por
harmoénicas), a um minimo.

Ressonancias mecanicas podem ocorrer em rotacoes
especificas, sendo, neste caso, normalmente, necessario
alteracdo na estrutura da maquina acionada.

6-6- FENOMENOS DE INSTABILIDADE:

6.6.1- Oscilagao:

E caracterizada por: oscilagdes da corrente, vibragdes e ruidos
intermitentes do motor quando operado sem carga ou com carga
muito baixa. A forma de onda da corrente de saida tipica deste
fenébmeno € mostrada na figura A6.3 (a).

Sua ocorréncia é verificada em inversores do tipo PWM e
principalmente relacionado ao tempo morto que ocorre no
chaveamento dos transistores de poténcia e a flutuagbes de
tenséo (ripple) no circuito intermediario.

A instabilidade tende a ocorrer nos seguintes casos:
. A carga é baixa ou inexistente;
. Alinércia da carga é baixa;

. A constante de tempo secundaria do motor é alta (motores de
alto rendimento;

A frequiéncia de comutacao é alta;
Opera na porcéo da curva U/F mostrada na figura A6.3 (b)
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INSTARILIDADE

60 f

(@ (b)

FIGURA A6.4 -
(a) Forma de onda tipica da corrente quando da ocorréncia de
instabilidade.

(b) Regido de instabilidade.

6.6.2- Batimento:

Quando a freqiiéncia de saida (fs) esta proxima a freqiiéncia da
rede de alimentacio (fe) e os capacitores do circuito
intermediario sao tais que aparece um ripple consideravel na
tensao dc, o motor apresentara instabilidade.

Esta pode ser notada pelas vibracdes do motor e oscilacdes da
corrente do mesmo.

Este fendmeno ocorre quase que exclusivamente naqueles
conversores que possuem entrada monofasica.

6.7- RUIDO ACUSTICO:

O ruido do motor, acionado através do conversor de freqgliéncia
difere em volume e qualidade, quando comparado com aquele
do motor acionado pela rede comercial. Isto se da devido a
harmonicas presentes na tenséo e corrente do mesmo.
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6.8- PROTEGAO DO MOTOR:

A funcao de protecao contra sobrecarga existente (IxT) limita-se a
bloquear o conversor quando ocorre um aumento de corrente, acima
do limite e por tempo acima do permitido pela curva padréo.

Funciona como um “relé de sobrecarga eletronico”. Caso o motor
opere em regime permanente abaixo de 30Hz, sua atuacio nao
garante a prote¢do do motor. Para estes casos, recomenda-se
0 uso de sensores térmicos instalados dentro do motor, e quando
detectado sobretemperatura, estes causardo o bloqueio do
CONVersor.
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ANEXO 7. INTERFACE HOMEM X MAQUINA IHMO04.

7.1. DESCRIGAO:

A Interface Homem x Maquina pode ser utilizada para ajuste
(parametrizacdo) ou comando (liga/desliga, variagio de velocidade,

sentido de rotacao, etc)).

Na fig. A7.1, temos a descri¢cdo da operacio das teclas e do display.
Caso seja desejado, é possivel a operacdo do conversor sem a cone-
x&o da IHMO04, bastando para isto passar o comando para 0s bornes.

FIG. A7.1.

| Indicagao de frequéncia, ‘
‘ corrente, par@metros e seus ‘
‘ |

|
\ 1

contetidos, erros e bloqueio,
através de display de sete
segmentos e ponto decimal

. Seleciona |
display entre |
n® do [ —
parametro e |
Iseuvalor |

.. Incrementa
Ifrequiéncia, n°
fou valor de
iparametro.

(2)

.. Decrementa
lfrequéncia, n®
‘ou valor de

jparametro. i

@

- Acende quando o motor
! estad com sentido
i anti-horario. P23 =0

Inverte sentido de rotagéo;
|do motor. P23 =0

P03 =0
operante

P03 =1

nao operante |

. Libera
conversor
via rampa

|. A cada toque comuta
i,Iﬂdl(.?&l(;ao.,x_)Hf#_)A—_> :

P03 =0
operante
P03 =1

nao operante!

. Bloqueia
conversor
via rampa

. Resete conversor apés
ocorréncia de erro
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OBS.: RELATIVOS A FIG. A7.1.

(1) Atecla “P” continua ativa mesmo com o conversor no modo
“REMOTO”, bem como as teclas “* A “e * ¥ * para
variacbes do numero e valor dos parametros.

(2) As teclas ‘A e WV variam a fregiiéncia de saida, quando
o valor de um dos seguintes parametros estiver sendo
indicado: P95, P96, P97 e P568/57 para P16=1 (modo
“LOCAL").

7.2. INSTALAGAO MECANICA:

Quando instalada na porta de painéis, recomenda-se as seguintes
condicbes no interior deste:

Temperatura na faixa de 0° a 50°C.
Atmosfera livre de vapor, gases ou liquidos corrosivos.
Arisento de poeira ou particulas metdlicas.

Além disto, evitar exposicao do teclado diretamente a raios
solares, chuva ou umidade.

Para fixagdo ver figura A7.2.

SCREW
FOR PLASTIC

t

APERTURE
PANELS DOOR

| METALIC PIECE
FOR FASTENING

FIG. A7.2.
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7.3. INSTALACAO ELETRICA:

A interligacdo da IHM04 ac conversor é feita através do cabo
fita XC11, conectado ao conector XC5 (CEC 1).

Este cabo deve ser separado fisicamente das demais fiagbes
de pelo menos 100mm. A blindagem deste cabo deve serligada
somente no lado do conversor em X1:10.

7.4. CODIFICAGAO:

IHMO04.1 = IHM com cabo de 1 metro.

IHMQ4.2 = IHM ¢om ¢aho de 2 metros,
IHM04.3 = [HM com cabo de 3 metros.
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ANEXO 8: CTM1.XX = CARTAO PARA COMPENSACAO DO
TEMPO MORTO:

ATENCAO: Este cartdo ndo pode ser instalado nos modelos 0,9; 1.2;
2,5; e 3,5kVA/220VCA.

8.1- DESCRIGAO:

Este cartdo tem a funclo de compensar as distorgbes ocorridas
nos pulsos da tensdo de saida, fazendo com que estes sejam
fiéis aos pulsos tedricos gerados pelo microcontrolador. As
distorcbes s&o provocadas principalmente pelo tempo morto
introduzindo no chaveamento dos transistores IGBT da parte
inversora de saida, além dos atrasos na programacao dos sinais
de disparo ao longo do circuito.

Os principais efeitos praticos destas distor¢des sdo oscilacbes
de corrente e da velocidade do motor conforme mostra na figura
8.1A. O motor apresenta vibragdes excessivas na sua estrutura.

Estas oscilagdes tendem a ocorrer quando:

- a carga no eixo do motor € baixa ou inexistente;

a inércia da carga é baixa;

a constante de tempo secundario do motor é alta (motores de
alto rendimento ou de 2 polos);

a freqiiéncia de comutacio € alta;

a operacao na curva UxF mostrada na figura 8.2A.

Estas oscila¢6es podem ser reduzidos ou eliminadas atraveés da
reducdo da freqiiéncia de chaveamento (P46) ou utilizado o
cartdo CTM1.

8.2- VERSOES DISPONIVEIS:

CTM1.00: Tensdo de alimentacdo em 220V.
CTM1.01: Tensdes de alimentagdo em 380, 440 e 480V.
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8.3- INSTALACAO:

Este cartio é instalado sobre a blindagem que separa as placas
CID e CEC1, com fixagao através de espacgadores plasticos e
conexdes via XC2 (CEC), XC24 (CID) e XC30 (CEF1) e conexdes
de poténcia através de cabos de interligacdo com a placa CID
(fig. 8.3).

TR
ki

b

NL

|
|
J

"

]

FiG. 8.1A

INSTABILIDADE

60 F

FiG. 8.2A
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ESQUEMA GERAL

XCez

i~ CONEXOES
DE
POTENCIA
CCABO 0.75 A 1 mm2>
~]-uUD

CTM1 xcaa

>
»]
%]
=]
>
O
n
fde
<

DETALHE DE INSTALAGAO
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Cartdo CTM1.XX : Vista do lado dos componentes.

Op =0

ry D
W1 N
7 14
o [RTICD
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o (]

oo o

b” [

w10 Wi
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9. TERMO DE GARANTIA:

A Weg Automacao Ltda. oferece garantia contra defeitos de fabricagéo ou de
materiais, para seus produtos por um periodo de 12 meses, contados a partir
da data de emissdo da nota fiscal fatura de fabrica ou do distribuidor/
revendedor, limitado a 18 meses da data de fabricacdo, independente da data
da instalagdo e desde que satisfeitos os seguintes requisitos:

- fransporte, manuseio e armazenamento adequados;

- Instalagdo correta e em condigdes ambientais especificadas e sem presenca
de agentes agressivos;

- operacdo dentro dos limites de suas capacidades;
- realizacdo periodica das devidas manutengdes preventivas;

- realizagdo de reparos e/ou modificagdes somente por pessoas autorizadas
por escrito pela Weg;

- 0 produto, na ocorréncia de uma anomalia esteja disponivel para o fornecedor
por um periodo minimo necesséario a identificacdo da causa da anomalia e
seus devidos reparos;

- aviso Imediato, por parte do comprador, dos defeitos ocorridos e que os
mesmos sejam posteriormente comprovados pela Weg como defeitos de
fabricacao;

A critéerio da Weg, os servicos em garantia poderdo ser realizados nas
instalacdes do comprador, em oficinas de Assisténcia Técnica autorizadas
da Weg Automacao Ltda., quando estas existirem, ou na propria fabrica.

A garantia n&o inclui servigos de desmontagem e montagem nas instalacées
do comprador, custos de transporte do produto ou pecgas, despesas de
locomocgao, hospedagem, alimentacdo e horas exiras do pessoca! de
Assisténcia Técnica quando os servicos forem realizados nas instalagées do
comprador.

Excluem-se desta garantia componentes como: lampadas, fusiveis,
semicondutores de poténcia, assim como componentes cuja vida utl, em uso
normal, seja menor que o periodo de garantia.

O reparo e/ou substituicdo de pecas ou produtos, a critério da Weg durante o
periodo de garantia, ndo prorrogara o prazo de garantia original.

A presente garantia se limita ao produto fornecido ndo se responsabilizando
a Weg por danos a pessoas, a terceiros, a outros equipamentos ou
instalacoes, lucros cessantes ou quaisquer outros danos emergentes ou
consequentes

141






