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l. INTRODUCAO:
Este manual descreve os parametros ¢ fungoes relacionadas as operagdes basicas via teclado, display e bornes.

Na utilizagio de interface serial para controle efou monitoragio ver Manual da Comunicagao Seral.
(MANUO0.4150.3017.00).

[.1. SEGURANCA PARA O OPERADOR E O EQUIPAMENTO:
Os paragrafos seguintes destacam alguns cuidados que recomendamos serem seguidos quando da instalacdo e operagao
do equipamento.
As seguintes convencoes 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.

AYISO
REFERE-SE A PRATICAS 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 INFORMACOES QUE SAO ESPECIALMENTE
SIGNIFICATIVAS PARA ENTENDIMENTO E OPERACAO DO EQUIPAMENTO.

Recomendagoes preliminares:

CUIDADO

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

. Virios componentes ficam carregados com tensoes letais, mesmo apds o desligamento da alimentacao.
O tempo de descarga completo dos capacitores internos ¢ de, aproximadamente, 5 minutos.

. Sempre conecte a carcaga do conversor a um terra.

AVISO -

Equipamento com componentes sensiveis a eletricidade estdtica. Os cartdes eletrénicos devem ser manuseados com os

seguintes cuidados:

. Nio tocar com as mios diretamente sobre componentes ou ligagdes (conectores). Quando necessdrio tocar antes em
um objeto metdlico aterrado.

. Utilizar ferro de solda com ponteira aterrada.

NOTA

Os conversores de freqiiéncia transmitem fortes ondas eletromagnéticas de alta freqiiéncia, que podem interferir em
outros equipamentos eletronicos,

Os seguintes cuidados reduzem esta interferéncia:

. Instalagao do conversor dentro de um painel metdlico (aterrado);

. Uso de cabos blindados para conexoes do motor;

. Aterramento de boa qualidade (baixa resisténcia);

. Uso de filtros supressores na alimentacido do conversor.
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GENERALIDADES:

A séric CFW-03 consiste em conversores de fregiiéncia do tipo PWM senoidal, para utilizagio em conjunto com
motores de inducdo trifdsicos padroes, permitindo variar a sua velocidade continuamente em uma ampla gama de
valores.

Compreende modelos de 6,5 a 25KVA com alimentagio trifisica em 220V, modelos de 11 a 130KVA em 380V, 13
a 150KVA em 440V ¢ 13 a 150KVA em 480V.

O modelo bdsico permite o acionamento de um ou mais motores no I e I quadrantes da curva torque x velocidade
mostrada na figura 1. Neste caso temos a operagio com velocidade e torque no mesmo sentido (motora). A operac¢do
nos quadrantes II e IV (frenagem) ¢ limitado a um torque reduzido (aproximadamente 20% do torque nominal do
motor), como mostrado pelas regides hachureadas na figura 1.

VIS

7777771 N

1l v

Fig. 1 - Curva T x N para acionamentos.

A operagao na regiao total dos quadrantes III e IV ¢ possivel somente com a interligacio ao conversor de um médulo
de frenagem reostdtica externo (FR1 ou FR2) e de uma resisténcia de descarga, como mostrado no item 5.2.

O diagrama de blocos simplificado dos conversores desta séric é mostrado na figura 2.

Neste, vemos que o circuito de poténcia ¢ formado por uma ponte retificadora de diodos. Esta transforma a tensio
alternada de entrada em uma tenséo continua (Ud) que é filtrada por um banco de capacitores. O circuito de corrente
continua é chamado de CIRCUITO INTERMEDIARIO.

Esta tensao continua alimenta uma ponte inversora formada por transistores bipolares e diodos de roda livie. O
comando das bases dos transistores, feito pelo circuito de comando, permite a geragio de pulsos para o motor com
tensdo e fregiiéncia controlados. O formato dos pulsos obedece ao principio de modulagio denominado PWM Senoidal
com Injecao de 32 Harmonica, que permite um acionamento com corrente praticamente senoidal no motor.

O circuito de controle ¢ responsdvel pela geragao dos pulsos de disparo dos transistores, monitoragio e protegio dos
componentes da poténcia, interpretagao dos comandos, etc.

Todos os parametros necessdrios para o funcionamento do conversor podem ser visualizados ou alterados através da
Interface Homem x Mdquina (IHM), que ¢ conectada ao médulo eletronico de controle (MECI).

No modulo MEC1 estio localizados o microcontrolador, a meméria EPROM (Erasable Programmable Read Only
Memory), RAM (Random Access Memory) e a EEPROM (Electrically Erasable Programmable Read Only Memory)
além dos demais circuitos para controle e interfaceamento.
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Fig. 2 -Diagrama de blocos simplificado para modelos com corrente de saida < 67A.
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A fungéo dos componentes citados é a seguinte:
EPROM : Memoria nao volitil que armazena o programa bisico de controle (FIRMWARE) executado  pelo
microcontrolador.
RAM : Memoria voldtil utilizada para armazenar dados que sofrem alteragdo durante o funcionamento do

conversor (varidveis).
Para reter os dados nesta, por um periodo de aproximadamente 1 semana, utiliza-se um capacitor de
back-up.

EEPROM : Memoéria ndao volitil que pode ter seus dados regravados pelo microcontrolador. Nela estio
armazenados os parimetros acessados pela THM.

Através das entradas e saidas do médulo MECI1 é possivel comandar o motor e receber sinais de informacio sobre a
operacdo do conversor.
O cartdo opcional MFO permite a adigdo das seguintes fungoes:

. Interface para Encoder Incremental: permite configurar um circuito de controle de velocidade em matha fechada, com
realimentacao por encoder incremental acoplado ao motor. Este aumenta a precisdo do controle de velocidade (valor
tipico de precisao: 0,5% da velocidade nominal).

. Entrada analogica isolada (AUX2): entrada analégica bipolar com isolamento galvanico do circuito de controle.

. Saida anal6gica programdvel e isolada: saida analdgica programavel com isolamento galvanico do circuito de controle

A fungdo e os valores desta saida sdo idénticos a saida existente no borne XC1:32.

. Interface serial: a interface serial permite a parametrizagio, controle e monitoragio dos conversores através desta.
O protocolo de comunicagio € baseado no tipo perguntajresposta com troca de caracteres do tipo ASCII entre os
conversores ¢ um mestre (controlador da rede).

Existem 2 tipos de interface de acordo com a configuragio do cartdo opcional. Abaixo listamos estas com as
principais caracteristicas:

. RS8-232:  ponto-a-ponto, distincias menores que 15 metros, sem isolamento galvanico. (MF02.01)

. RS-485:  multiponto (até 30 conversores), transmissio e recep¢io diferencial, alta imunidade a ruido,
(MFO02.00) isolamento galvanico.

Maiores dados sobre a comunicagio serial podem ser vistos no Manual da Comunicagio Serial MANU0.4150.3017)
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1.3. IDENTIFICACAO:

Plaqueta de identificacao:

WEG AUTOMAGAO LTDA

CP.420-85258—-000—JARAGUA DD SUL — SC
CGCWF 79.670.501 — 0001.35

INDUSTRIA BRASILEIRA

MOD.: CFW-03 21/380

VERSAD: WAUE 012 - V1.00

REDE: 380 wvcal 35 a 50/60 Hz
salDA: 0...3B0VCA| 33 A| 1..204 Hz
CAMPO: —_ vCC —_— A

Nt 05 — 93 — PC15602A

1- Modelo do conversor:;
Crw-03 XXX [/ YYY

|

| . Nio preenchido: Com THM (Interface Homem x Miquina) interna;
| .-I :s/IHM interna;

| 411 :s/ [HM interna + ITHM externa ¢/ cabo de 1m;

l +12  :s/ IHM interna + IHM externa ¢/ cabo de 2m;

| +I3 :s/ IHM interna + IHM externa ¢/ cabo de 2m.

l

l

i

L— Tensao de alimentagio:
. 220 : 220V Trifasicos
. 380 : 380V Trifasicos
. 440 : 440V Trifasicos
. 480 : 480V Trifisicos

L Poténcia aparente nominal de saida em KVA:
6,5, 9,5; 11; 12; 13; 16; 19; 21; 25; 32; 38; 44; 51; 65, 75; 88; 100; 130; 150.

2- Identifica¢io da versdo de software:

WAUE 012 - V X.Y¥
L Numero da versao

3- Dados nominais de Entrada:
(Tensdo, Corrente, Freqiiéncia)

4- Dados nominais de Saida:
(Tensao, Corrente, Freqiiéncia)
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5- Numero de identificacao do conversor:

MM - AA PCXXXXXX
Més Ano Numero do pedido
Fabricacao de compra

1.4. DADOS TECNICOS:

1.4.1. Dados da Poténcia:

ALIMENTACAQ EM 220V:

Modelo 6,5/220 9,5/220 124220 19/220 25220
Poténcia (KVA) 6,5 9.5 12 19 25
Motor Miximo (CV) 6 7.5 12,5 20 25
Corrente Nominal de Saida (A) 17 25 33 50 67
Corrente Nominal de Entrada (A) 20 27 35 53 67
Poténcia Nominal Dissipada pelo Conversor (W) 160 200 303 494 589
Peso aproximado (Kg) 15 27 27 36 44
Altura: 375 625 625 720 850
Dimensdes aproximadas
(milimetros) Largura: 270 270 270 270 270
Profundidade: 220 245 245 265 265
Grau de Protecio P20

ALIMENTACAO EM 380V:

Modelo 11/380 | 16/380 | 21/380| 32/380 [44/380| 56/380 | 65/380 | 88/380 | 130/380
Poténcia (KVA) 11 16 21 32 44 56 65 88 130
Motor Maximo (CV) 10 15 20 30 50 60 60 75 125
Corrente Nom. de Saida (A) 17 25 33 50 67 85 100 135 200
Corrente Nom. de Entrada (A) 20 27 35 53 67 85 100 | 135 200

Poténcia Nom. Dissip. pelo Conversor (W) | 273 362 494 604 853 | 1023 | 1038 | 1270 | 2077

Peso aproximado (Kg) 15 27 27 36 44 44 80 102 135

Altura:| 375 | 625 625 720 | 850 | 905 | 1120 | 1120 | 1200
Dimensoes aproximadas

(milimetros) Largura:| 270 270 270 270 | 270 | 270 410 410 500

Profundidade:| 220 245 245 265 | 265 265 375 375 395

Grau de Protecao P20 POO
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ALIMENTACAO EM 440V:
Modelo 13/440 | 19/440 | 25/440| 38/440 | 51/440 | 65/440 |75/440 100/440 | 150/440
Poténcia (KVA) 13 19 25 38 51 635 75 102 152
Motor Miximo (CV) 12,5 20 25 40 50 60 75 100 150
Corrente Nom. de Saida (A) 17 25 33 50 67 85 100 135 200
Corrente Nom. de Entrada (A) 20 27 35 53 67 85 100 135 200
Poténcia Nom. Dissipada pelo Conversor (W) | 303 494 589 692 853 1023 | 1270 | 1730 2540
Peso aproximado (Kg) 15 27 27 36 44 44 80 102 135
Altura:| 375 625 625 720 850 905 | 1120 | 1120 1200
Dimensoes aproximadas
(milimetros) Largura:| 270 270 270 270 270 270 | 410 410 500
Profundidade:| 220 245 245 265 265 265 375 375 395
Grau de Protecio 1P20 [POO
ALIMENTACAO EM 480V:
Modelo 13/480 | 19/480 [ 25/480 | 38/480 | 51/480 | 65/480 |75/480| 100/480 | 150/480
Poténcia (KVA) (*) 13 19 25 38 51 65 76 102 i52
Motor Miximo (CV) 12,5 20 25 40 50 60 75 100 150
Corrente Nom. de Saida (A) 17 25 33 50 67 85 100 135 200
Corrente Nom. de Entrada (A) 20 27 35 53 67 85 100 135 200
Poténcia Nom. Dissip. pelo Conversor (W) 303 494 589 692 853 1023 | 1270 | 1730 2540
Peso aproximado (Kg) 15 27 27 36 44 44 80 102 135
) _ . Alturaz) 375 | 635 | 625 | 720 | 850 | 905 | 1120 1120 | 1200
Dimensoes aproximadas
(milimetras) Largura:l 590 | 270 | 270 | 270 | 270 | 270 | 410 | 410 | s00
Profundidades 220 245 245 265 265 265 375 375 395
Grau de Protegio P20 IP0O
OBS.:  (*) Esta poténcia ¢ para motores com tensio de 440V. A tensio de saida nominal do conversor ¢ 440V!
1.4.2. Dados Genéricos da Poténcia:
Sobrecarga admissivel  [1,5 x corrente nominal de saida por 1 minuto
Temperatura 0 a 40°C (até 50°C com redugio de 2% / °C na corrente de saida)
Condigdes ambientais Umidade Abaixo de 90% (sem condensacio)
Altitude Menor que 1000 metros (até 4000 metros com reducio da poténcia nominal)
Tampa: cinza claro RAL7032
Acabamento Cor ; :
Gabinete: cinza escuro RAL7022
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1.4.3. Dados da Eletrénica:

Alimentacdo

Tensio e freqiiéncia

Tensao: 220/380/440/480V (+10%, -15%)
Freqiiéncia: 50/60Hz ( :2Hz )

Controle

Método de controle

Tensao imposta - PWM senoidal

Fregiiéncia
de
saida

Resolucao;
P14=0: 0,1Hz; maxima fregiiéncia possivel = 102Hz
P14=1: 0,2Hz; mdxima freqiiéncia possivel = 204Hz

Precisao:
referéncia analogica: EAP e AUXI
0,2% da mixima freq. (102/204Hz, 25°C + 10°C)
referéncia digital: via teclado, potenciémetro eletronico ou serial
0,1% da mdxima freq.(102 /204Hz, O a 40°C)

Entradas

Analégicas

Referéncia (2): 0 a 10Vec, 0 a 20mA ou 4 a 20mA

Entrada isolada (opcional): 0 a +10Vec ou 0 a «20mA

Digitais

Entradas programiveis (6): 24Vce (isoladas)

Saidas

Analdgicas

Corrente de saida Precisio: 10% da corrente nominal
(XC1:29) do conversor (*)

Resolugio: 8 Bits

Programavel Frecisay; v 5

(XC1:32) P34=0 ou 1: 0,5% da maxima
freq. (102 ou 204Hz)

P34=2: 10% da corrente no-
minal do conversor (*)

(Com isolagao - opcional)

Digitais

Saida de defeitos (relé): contato reversor livre de potencial

Saida de freqiiéncia (relé): Fs > Fx- contato livre de potencial

Saidas programaveis (2) i transistor:
24Vcc; Fs = Fe; Is » Ix; Fs < Fy; Es > Fx: EQ5

Seguranca

Protecoes

Erro na CPU; crro na EPROM; erro na leiturafescrita da EEPROM

Subtensao e sobretensio no circuito intermedidrio

Subtensio na eletrénica; fusiveis na alimenta¢io da eletronica ¢ fonte de
24Vce

Sobrecarga (IxT)

Corrente de pico na saida e no circuito intermediario

Curto-circuito na saida (fase-fase e fase-terra)

Sobretemperatura no dissipador de poténcia

Erros na comunicagio serial

Interface
Homem

X
Maquina
(destacavel)

Teclado
e
Display

FUNCOES OPERACIO- FUNCOES PARAMETRIZAVEIS
NAIS BASICAS

.Liga/desliga Ajuste de IxR

.Aumenta velocidade (freq.) .Selecdo do tipo de referéncia

.Diminui velocidade (freq.) .Freq. nom. do motor (50/60Hz)

JOG (impulso) .Freqiiéncia minima e maxima
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.Sentido de rotagio .Tempos de aceler. e desaceler.
Titeibace .Localfremoto .Selecao das curvas de torque
Homem Teclado Leitura de freqiiéncia .Limite de comrente de sobrecarga

X e

Miquina Display Leituras de corrente/tensao .Limite de corrente na aceleracao
(destacivel) Leit. de vel. do motor (rpm) .Limite de corrente em regime

.Diagnostico de defeitos .Ajuste da freqiéncia de JOG
Comunicacio Interface serial Tipo RS-232 ou RS-485 para comunica¢do com microcomputadores,

W (opcional) controladores programaveis, SDCD, etc.

Precisao das

P94 (rotagdo em RPM)

Funcdo do escorregamento do motor

P97 (corrente de saida)

10% da corrente nominal do conversor (*)

indicacges 6% do valor do fundo de escala que ¢ de 1 iiénci
R " ; que € de 1,72 x Vnom para freqgiiéncia de
principais £98 (lonsiodesaide) Lo 4 10a 100Hs (Vaom & funcio de P18)
P99 (tensao do circuito (5% do valor do fundo de escala que é de 1,72 x Vnom
intermedidrio) {(Vnom ¢ funcio de P18)
OBS.:

(1) Nos modelos 65/380, 75/440, 75/480 a protecio de curto circuito entre fases de saida apenas detecta a
sua ocorréncia, podendo, neste caso, ocorrerem danos nos transistores de poténcia.

Para evitar a ocorréncia destes danos, no caso de curto circuito na carga é necessério o uso de reatincia
trifdsica entre o conversor e o motor.

(*) Condigoes:
Carga motora.

Freqiiéncia de saida entre 10 a 100Hz.
Corrente de saida entre Inom a Inom.

2

Motor igual a0 miximo motor de IV polos recomendado nas tabelas de dados da poténcia.
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1.5. BORNES PARA CONEXAO:

1.5.1. Bornes da Eletrénica:
e FUNCR0 CARACTERISTICAS TECNICAS
1 EDP! (blog. geral,
blog. rampa, blog. para . )
2 EDP2 (sentido de rotagio,
local/remoto)
NIVEL ALTO: 424Vge £25%, [,220mA(100mA,, ,, )
EDP3 (local/remoto,
3 normal/serial,
blog. geral, jog,
def. ext., ref.pr/aux)
EDP4 (local/remoto, NIVEL BAIXO: OV (ATE < 3Vee)
4 normal/serial,
blog. geral, jog,
def. ext., ref.pr/aux)
EDP5 (local/remoto,PE+,
5 normal/serial,
bloq. geral, jog,
def. ext., ref.pr/aux)
EDP6 (local/remoto,PE-,
6 normal/serial,
blog. geral, jog,
def. ext., ref.pr/aux)
78,11 +24V1 +24VCC +20%, ~30% 0250mA gy em relagdo a XC1:9
9 a1 0V da fomte de 24Vee
SPT2 (Saida programavel Exemplo: : ¥mAdmiy o
B 4 tranststor 2 ) KA1=KA2=CW07 '$ = =
( bobine 24VCC 50mh iy s +24V1 vl
SPTI (Saida programavel — I
2 i transistor 1 ) i
13 NA contatos: 250V 13 s/erro=K1 energizado
14 C {Apgyindutivo 14 c/erro=Kl desenergizado
5 NF Reld de defeitos 15
16 NA 18 Relé de frequéncia £ocx
17 C 17 desenerg. ¥ A, %
18 NP 18 W21y ot P2 N\\Pe2+0.5(1ks
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BORNES
XCt

FUNCXO

CARACTERISTICAS TECNICAS

19,20
21,22

Ver
Entrada analdgica
Principal em tensio
(0 2 10V ou potenciGmetro)

* POTENCIOMETRO
ouU

¢ SINAL 0 a 10V

=15V

+
Vae o | Ry 2400K

20

23,24

Ipsp
Entrada analdgica
Principal em corrente
(0 a 20mA ou 4 a 20mA)

&8
)_

=

Q R, 2250R

25,26

It
Entrada analdgica
AUX! em corrente
(0 a 20mA ou 4 a 20mA)

lj Ry =250R

27,28

Vi
Entrada analdgica
AUX1 em lens¥o

(0 a 10V)

3

—O——0— | —O—0—| —

Ry 2400K

Saida analdgica
Proporcional &
Corrente de salda
(SANCOR)

Padrio 0 a 10V
10V equivale
1,.5xInom.

oAmis

30,31

BV da eletrbnica

7ERO VOLT
INTERNO DO
"7 MODULO DE CONTROLE

32

Saida analdgica

Programdvel
(SANPRG)

Pad
Yer 1

o0 a 10V
m 6.4.3.18

1mA e
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1.5.2. Bornes da Poténcia:

-
. 5]
L \ '

Alimentag@o  Alimentagdo ConexBo
do elatrBnico dao pot8ncia modulo
3~220, 380, frenagem
440 ou 480Vac
50/60Hz

Modelos com corrente de saida < 85A.

. DEFEITO 241
FiFzis X LIBERADO GERAL XC1:3 XC1:8 XC1:1

(111114 fh3

112134567 (8(9[10]111]12[13[14[15|16[17[18]19

Nime;tuc'ﬁ'o Saida FUE?;HTA DEFEE‘ILE-
da eletronica 220V
1~220, 380,

440 ou 480Vac UGA DESL. BLOQUEID  BLOQUEIO
50,/60Hz (ABERTQ) Refer8ncia
(ABERTO)

AlimentagBo Conexdo
da potncia modulo
3~220, 380, frenagem
440 ou 480Vac
50/60Hz

Modelos com corrente de saida > 85A.
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Esquema da poténcia (ENTRADA) 65-88/380 75-100/440-480 130/380 150/440-480

1.6.

Q180N oD Quisg
8 1l oL @ . _ £1_si T
. 3 _.._.M T
oLE e

= ; H S| W o
k. f o et

LT x : - I

_ N EEE BN LAY

— | TS
_ ‘Iwn HTH T ww
_ || __%__ _ "
000 r_,m_;r 1_.,r__L,_, T
_._.._1.._._rF |
,_”._.Mlu.u.ncuL L

BOOVIIIIL3 V831 V ViV NOSNIS
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INSTALACAO:

2.1.

22,

RECEBIMENTO:

Quando do recebimento do produto verificar;

- Se 0s dados de identificagao correspondem ao do modelo desejado;
. Se nio ocorreram danos durante o transporte;

Em caso afirmativo, contatar a fibrica ou seu representante na regido.

Este capitulo aborda a instalacdo do conversor com THM interna. Caso seja utilizada IHM externa (opgdes +11, +12
¢ +I3) ver item 5.3.

INSTALACAO MECANICA:

221,

2.2.2.

OBS.:

Ambiente:
A localizacdo dos conversores é fator determinante para se obter um funcionamento correto ¢ uma vida
normal de seus componentes. Quanto ao ambiente, recomenda-se evitar o seguinte:

Exposic¢ao direta a raios solares, chuva ou umidade;

Gases ou liquidos corrosivos;

Vibracdo, poeira ou particulas metilicas no ar.
Quanto a temperatura, permite-se seu uso em ambientes entre 0 ¢ 40°C (uso nas condigdes nominais).
Para temperaturas acima de 40°C, até um mdximo 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 serd instalado, para que a temperatura
interna fique dentro dos valores permitidos.

Posicionamento:
Instalar o conversor na posigio vertical;
Deixar espagos livres conforme figura 3;

LLLLLL S S 7
/ Min 100mm [/
7 (200) f
7
2 £
/ L/
7 = e
/ —
7 E| (W03 | EV
7 o o~ [/
4 & =17
; = ' =0
7 Min 100mm [/
4 000 1

LSS
Fig. 3 - Espagos livres para ventilacao.

Valores nos parénteses aplicam-se para conversores com corrente de saida > 100A

Instalar em superficie razoavelmente plana;

Dimensoes externas, furos para fixagdo, etc., ver figura 4.

Colocar primeiro os parafusos na superficie onde o conversor serd instalado. Fixar entdo o conversor nesta
superficie.
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Noe

375

215

9
"
M A i
200
270
AN [N
\vZ A2
N, 4xMB6
uy
gl @
w
L M
- ——
270

\]

250

CFW—-03 6,5.12/220

CFW-03

Fig. 4 - Dimensional.

11.21/380
13/440
13/480

9,5.12/220
16.21/380
19.25 /440
19.25/480



CFW-03

720

_695

Tk

270 |

CFW-03  19/220
32/380
38/440
38/480

e

900
925

200
270

270

\

=

4

Fig. 4 - Dimensional (cont.)

M@

825

850

200

270

CFW—-03

56/380
65/440
65/ 480

i

270

CFW-03

25/220
44/380
51/440
51/480
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WL

CFW-03  65-B8/380
75-100/440
75—100/480

1050
1080

_410

@\L O ///—h

CFW-03  130/380
150/440
150/480

1170
1200

ks T

| 375 B 390 |

Fig. 4 - Dimensional (cont.)
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INSTALACAO ELETRICA:

CIRCUITQO DE CONTROLE (XC1):
A fiagao do circuito de controle deve ter os seguintes cuidados:
(1) Bitola dos cabos 0,5...2,5 mm?;
(2) Fiacdo em XC1:19...32 devem ser feitas com cabo blindado e separadas das demais fiagdes (poténcia,

comando, etc.), conforme o seguinte:

23.1. Fiacado:
Esquemas elétricos ver ACIONAMENTOS TIPICOS (item 3).
Bitolas das fiagoes:
Gabinetes 1P20:
FIACAO DE POTENCIA l;”é:%ﬂéﬁ?&
MODELOS XI1: 3.10 ATERRAMENTO X1: 1e2
6,5/220 11/380 13/440 13/480 2.5 mm?
9,5/220 16/380 19/440 19/480 4,0 mm* 4,0 mm’
12/220 21/380 25/440 25/480 6,0 mm? 6,0 mm*
19/220 32/380 38/440 38/480 16 mm? 10 mm? 1.0..4:0 sifn?
25/220 44/380 51/440 51/480 16 mm® 16 mm’
56/380 65/440 65/480 25 mm® 25 mm?
TABELA 1
Gabinetes P00:
MODELOS R,S,T,U,V,W ATERRAMENTO X1
65/380 75/440 75/480 35 mm’ 16 mm’
88/380 100/440 100/480 70 mm’ 35 mn?’ L0..4,0 nm®
130/380 150/440 150/480 95 mm’ 50 mm®
TABELA 2

MODELOS COMPRIMENTO DISTANCIA MINIMA
DA FIACAO DE SEPARACAQ
Corrente de saida < 100 m > 10 ¢cm
€228 > 100 m > 25 cm
Corrente de saida <30 m > 10 cm
2334 >30m > 23 cm
TABELA 3

Caso o cruzamento destes cabos com os demais seja inevitivel o mesmo deve ser feito de forma
perpendicular entre eles, mantendo-se um afastamento minimo de 5cm neste ponto.
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23.2.

Conectar blindagem conforme abaixo:

LADO DO isolar com fita
CONVERSOR

onectar ap N&0 aterrar
terra @

Parafuso localizado na chapa de sustentagiio do mddulo de controle
Ver Anexo | (Mddulo de Controle~MEC0)

(3) Parma distancias de fiagio maiores que 50 metros é necessdrio o uso de isoladores galvanicos para os
sinais em XC1:19...32. Com a utiliza¢do de cartdo opcional ¢ possivel o isolamento de uma entrada de
referéncia ¢ da saida analogica programavel. Ver item 5.1 - Modulo de fungdes opcionais.

(4) Relés, contatores, solendides ou bobinas de freios eletromecinicos instalados proximos aos conversores
podem eventualmente gerar interferéncias no circuito de controle. Para eliminar este efeito, supressores
RC devem ser adicionados em paralelo com as bobinas destes dispositivos.

(5) Quando da utilizagio de IHM externa, o cabo fita que conecta ela ao conversor, deve ser passado pelo
rasgo existente na lateral esquerda deste. Deve-se ter o cuidado de separar este cabo dos demais
existentes na instalacao, de uma distincia minima de 10cm,

Aterramento:
Os conversotes devem ter sua carcaga aterrada.
Observar ainda o seguinte:
Resisténcia do aterramento menor ou igual a 10 Ohms;
Nio aterrar o conversor com fio comum ao aterramento de outros equipamentos que operam com altas
correntes. Exemplos: motores, madquinas de solda, etc.
Usar bitola do cabo para aterramento conforme TABELAS 1 ¢ 2;
Quando virios conversores forem utilizados observar o aterramento dos mesmos conforme o seguinte:

CFw-03| [CFw-03| |CFw-03

1

Fig. 5 - Aterramento de vdrias unidades.

Rede de alimentagao:

A tede, ou transformador de alimentagio, devera apresentar uma capacidade minima de 1,5 vezes a poténcia
em KVA do conversor, para que este opere corretamente.

Capacidades acima desta exigirdo, ¢ventualmente, a utilizagdo de reatancia de rede conforme mostrade no
item seguinte.
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234,

Reatincia de rede:
Em alguns casos deve-se instalar uma reatancia trifdsica entre a rede e a entrada do conversor.
Estas reatincias funcionam como filtro das correntes de entrada reduzindo as harmdnicas nestas.
Como resultado tem-se:

reducao da corrente RMS de entrada;

aumento do fator de poténcia;

aumento da vida util dos capacitores do circuito intermediario;

diminuicio da distorgio na rede de alimentagio.

Os critérios para utilizagdo ou ndo destas sdo os seguintes:
Utilizar quando:

conversor com corrente < 50A, poténcia da rede (ou transformador) de alimentagio > 500KVA
¢ queda na cablagem de alimentagdo do conversor < 2% na corrente nominal de entrada;
conversores com corrente > S0A alimentados direto da rede;

virios conversores em um painel alimentados pela mesma rede;

desejado fator de poténcia na entrada > 0,9 na condi¢do nominal.

Nio utilizar quando:

conversor com corrente < SOA, poténcia da rtede (ou transformador) de alimentagdo < S00KVA.
conversor com corrente < 5S0A, poténcia da rede (ou transformador) de alimentagao > 500KVA e
queda na cablagem de alimentagao do conversor > 2% na corrente nominal de entrada.

forem utilizados transformadores, ou autotransformadores, para alimentagio individual de conversores
(poténcia < 3 x poténcia KVA do conversor). A propria reatincia de dispersio de fluxo do
transformador associado a resisténcia 0hmica dos fios fazem o papel da reatancia de rede, sendo esta
portanto, dispensavel.

Deve-se dimensionar estas reatincias para uma queda de 2 a 4% na corrente nominal de entrada.
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COLOCACAO EM FUNCIONAMENTO:

3.1.

32.

INSPECAO INICIAL:

Verifique se as conexdes elétricas estdo bem firmes. Isto inclui a fiagio de poténcia e de controle.
Verifique se a tensdo de alimentacao estd com valor correto, com tolerancia de +10, -15%.

A corrente, tensdo e freqiiéncia dos motores devem estar de acordo com o conversor utilizado.
Verificar se as ligacoes do estator do motor nio apresentam conexoes a terra.

Verificar se os aterramentos da carcaca do motor e do conversor estdo corretamente [eitos.

NOTA: O ajuste padrao prevé o uso de motores com freqiiéncia nominal de 60Hz. Caso seja utilizado motor de S0Hz
€ necessario reajustar P19. Ver capitulo 6 - Programagio.

CONTROLE PELA THM: (Modelos com cortente de saida < 85A).
Com os pariametros ajustados na fibrica é possivel fazer o comando do conversor diretamente pela IHM. Na fig. 6
temos um exemplo de acionamento tipico simples.

ALIMENTAGAO
_L 1 L2 L3
= 1 1 1
F1F2F3 WODELOS[F1.2.3 (UR)s
17A | 25A
o 1 25A | 35A
af ——\-- 33A 50A
N ) 50A | 63A
67A B0OA
854 | 100A
9 i 3" © (+) Fusiveis Ultra—Rapidos
Y Z
M -
CFW-03 ' Y [
6.5......65KVA ~]
+Ud — ELETROMCA

T 5 S TTX ;l,?_ -
. |

- ! _
>

~

(+24v)
(+2av)

Obs.: (s) O uso ou ndo de LR1
vai depender de alguns fatores.
Ver item 2.3.4- Reatlincia de rede.

R ]S
T
M

M@

Fig. 6 - Acionamento tipico A: comando pela [HM (Interface Homem x Mdquina)
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3.2.1. Seqiiéncia de Operagoes (baseada na fig. 5):
ACAO RESULTADO INDICACAO
. Alimentacio do conversor
. Display indica versio por U E r
N T
I
IoC —~ 0P V A Rz
Fechar
Q1 : . _ _
. Display mostra numero da versao de software por ~ Iseg
Ex.: 1.00 4
I
10~ VvV A &
. Display indica bloqueio pela tecla "O” (b00) . . ... .. .. b H U
BECCIO0O
Ioc ~ R V A I
.Motoracelerade OHz . . ...... ... ... ... ... ..., H- U
Pressionar % ! E g ? E

7] I.rr

a 3Hz (fmin) no sentido anti-horario "

| Ny

53

B
20
<0
=[]
rB

Pressionar ¢ manter ” A 7

até atingir 60Hz

.Motoracelera até 60Hz @ . .. . .. .. e

;0 O
=1
-0 B3

Pressionar
Ca

. Motor desacelera © até a freqiiéncia de OHz e, entao,

troca o sentido de rotagio ANTI-HORARIO -
HORARIO, voltando a acelerar até 60Hz . ... ........

o~

el
=

<0
-0
=0




el N &

ACAO RESULTADO INDICACAO
. Motor desacelera e ao chegar em OHz os pulsos sao b H D
Prossicnat bloqueados @ . ... ... ...
" 0 i - D D D D D
we MWl v A I
. Motor acelera de 0Hz a freqiiéncia a D
de. JOG dada POLPEL:. - oo v snmmaman wx son xoo s ape o
: BOOCOCOE
Pressionar e — “I? e
JOG
€ manter
Ex.: P61 = 5,0Hz 5 D
. Sentido de rota¢do hordrio . ......... ... .00
BOCOOCOOE
ot —~ WP V &
Liberar . Motor desacelera e ao chegar em OHz os pulsos sao 0 H
JOG BIOGEAES ™ oo s s s v ws s e sne S
BOCOCOE
ot P VvV A B
Dressionar . Conversor passa a ser comandado via bornes (REMOTO) Jj U
"LOC/REM”
% . Motor acelera até 3Hz (fmin)
ml Jwimim) |
oc ~EPH V A B
. Conversor volta a ser comandado via teclas (LOCAL)
Pressionar i
——— . Motor desacelera e, ao chegar em OHz, os pulsos sao
p blogueados
HLOC{REL&H un ...............................
. Indica bloqueio pela tecla “O " IE ‘;.' HL—.J' I;I IE] EI
OBSERVACOES:

(1) Caso o sentido de rotagdo do motor esteja invertido, desligar o conversor ¢ trocar a ligacao de dois fios quaisquer
em X1: 8,9 ou 10 entre si.

(2) Caso a comente na aceleragio fique muito elevada, principalmente em baixas freqiiéncias (f, < 15Hz), é
necessario o ajuste da compensagao IxR em P37.
Aumentar o conteudo de P37 de forma gradual até obter uma operagio com corrente aproximadamente
constante em toda a faixa de freqiiéncias.
Em alguns casos ¢ ainda necessirio aumentar o valor de P58 para conseguir efetuar a aceleragao ou deixi-la
mais linear.
Nos casos acima, ver descricio dos parametros respectivos no capitulo 6 - Programagdo.

(3) Caso ocorra EO1 na desaceleragdo & necessario aumentar o tempo desta através de P36.

(4) O bloqueio dos pulsos significa que ndo hd tensao na saida do conversor para 0 motor.
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32.2.  Funcao Display:
Para observar as varidveis de monitoragdo que sdo freqiiéncia de saida, corrente de saida, tensdo de saida,
RPM e K x freqiiéncia de saida pode ser utilizada a tecla ” 1 ” como segue:
Ex.: P96 = 60,0Hz
P97 = 8,5A
P98 = 220V
P94 = 1800RPM
P95 = 300 (K.f)

o
=2
53

&l
)]
20
<[]
=0
7H

i Toque "I"

{ Toque "1I"
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3.23. Mensagens de Estado:
Estas mensagens indicam quais os bloqueios que estao atuando.

CODIGO SIGNIFICADO
b00 Bloqueio pela tecla ” O * (P03 = ()
bO1 Bloqueio externo ou bloqueio pela serial atuando
b02 Bloqueio geral ativo ¢ subtensao no circuito intermediario

TABELA 4 - Codigos de Estado.

OBS.: . b0l tem prioridade de indicacao sobre b00;
. quando qualquer tecla for pressionada a informag¢ao de estado ¢ retirada dos displays.

3.24. Led's no Modulo de Controle:

Além dos displays na THM, existem 3 led’s, localizados no mddulo de controle, com o objetivo de dar
algumas informagées de estado.

LED ACESO PISCANTE APAGADO

POWER(VERDE)

conversor alimentado com
nivel de tensdo na eletronica
e poténcia, dentro da faixa
permitida.

* eletrOGnica alimentada e
nivel de tensao nesta ou da
poténcia abaixo do valor
minimo permitido.

* comresponde a um dos
estados B02, E02 ou EQ3.

eletronica nao alimentada,

ERROR(VERMELHQ) blogueio por um dos * eletronica alimentada ¢
seguintes erros: EQO, EO1, CONVETsOT sem 08 eITos
E02, E03, E04, E05, EO6, anteriores;
EQ8, E11. * eletrOnica nao alimentada.
IMAX(VERMELHO)* indica que estc circuito csta circuito nao esta atuando.

atuando e provocando
bloqueio momentineo dos
pulsos (nao memorizado).
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33.

3.2.5. Erros e Reset:
Caso ocorra a indicagdo de algum erro durante a operagio, ¢ conseqiientemente 0 bloqueio do conversor, este
serd indicado de forma piscante no display:

Ex.: E04
.‘\\\ II ! rd
Eill\HK
T KoY
1 o o o o
oc ~wH Y A B
OBSERVACOES:

(1) Os erros E10 (erro na gravagao de EEPROM) e E2x (erros na serial) nao bloqueiam o conversor.
Apenas sdo indicados no display de forma "nao piscante”. Para retirar a indicacdo basta pressionar
qualquer tecla.

(2) Os erros E0D, E09, ¢ Ell s6 poderio ser resetados atraves do desligamento e religamento da
alimentago da eletrnica (POWER-ON - RESET).
Os erros EO1, E02, E03, E04, EO5, EO6 ¢ EO08 poderao ser resetados automaticamente (P22) ou
manualmente através da tecla ” O .

(3) Para identifica¢do dos erros, ver item 4.1.

CONTROLE VIA BORNES E SINAIS ANALOGICOS:

Neste caso utilizar exemplos mostrados na fig. 7(*).

Se o conversor estiver programado com os ajustes de fabrica devera ter P11 ¢ P03 alterados de O para 1. Isto faz com
que a tecla LOC/REM ¢ “ 1 " ¢ " O " nao mais atue.

Obs.: (*) Sdo possiveis outras combina¢des de comandos, bastando para isto alterar parametros que definem as
entradas analogicas, digitais, saidas analogicas, etc.
Para os modelos com corrente de saida > 100A utilizar exemplo mostrado na figura 7.b.
Neste caso nio hd necessidade do contator externo K3 pois ji existe intcrnamente K1.

AVISO: Os modelos de 130 e 150K VA necessitam obrigatoriamente usar 0s seguintes cartoes:
MEC1.01
MFO2.XX ou MFO3.XX
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- Acionamento tipico B para converos com corrente de saida < 85A: Comando via bornes.

Fig. 7-a



Pe]

[Sa)
ﬂu
z
O

vdvy TvH3D

S oo SO
"o —— W35

2]
b

30vWdID0T3A
30 31snry

- Acionamento tipico C para conversor com corrente de saida > 100A: Comando via bornes.

7-b

“ig.



T

29

CFwW-03
3.3.2.  Seqiiéncia de Operacoes:
ACAO RESULTADO INDICACAO
. Alimentacdo da eletronica U E
S3 (Girar/Parar) = fechada . Display indica versaopor ~ Iseg ................. r
S4 (Anti-Hor/Hor)= aberta
S5 (EAP/AUX1) = aberta ot
S7 (LOC/REM) = fechada
Potenciometro R1 = totalmente
Anti-Hor
. Display indica n® da versdopor “6seg . ............ ,. D D
Ex.: 1.00
[ o o Y
Wt~ V A HE
. Display indica
Fechar bloqueio externo + subtensdo ... ... ...l
1
¢ OmC OO0
oC —~RPM V A [
. K3 fecha contatos (ou K1 fig. 7.b)" (a)
. H1 acende (fig. 7.a)
. Reset do conversor r
. Display indica versdo de software por ~ lseg
[
oC ~RPM V A Hs
®)
. Digplay indica n® da versao por ~ Iseg
Ex.. 1.00 A
OO,
Wt —~rPM V A K
Pressionar ;
S1 (liga) (©)
.Motoracelerade OHz . .. ... ... ... o . D ﬂ
(] Iy |
Wt —~ M V A B
a
(d)
3Hz no sentido anti-hordrio ™ . ... ... L. o
CJ s
wc — RPd

Girar  potenciémetro
sentido
hordrio até o maximo

R1 no

. Motor acelera até 60Hz ®

&0
B
a0l
<0

<[]
=[] a =[]
-8 CJ | =@
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ACAO RESULTADO INDICACAO
Fachar §4 . Motor desacelera ¥ até chegar a freq. 0Hz e, entdo, troca
(Hor./Anti-Hor) sentido de rotacio Anti-Hor ~ Hor voltando a acelerar até

60Hz

oogoclm
O~V A B

. Motor desacelera e ao chegar em OHz os pulsos sao

Abrir S3 bloqueados b H I
(Girar/Parar)

(o o

e —~RPM V A H

. Motor acelera de OHz a freqiiéncia de JOG dada por P61,
no sentido de rotacido Hordrio o

OO

oc ~ RPM V A 0
Pressionar e

manter S6 (JOG)

B BT B0 o s o b R e U6 S S

55

g0
[l
30
<[]
=
|

Liberar i
. Motor desacelera e, ao chegar em OHz, os pulsos sdo
JOG «
Bloqueados ! .n.cncnsn s sn smninn v e s e e
ocooom
e~k V A B
. H1 apaga (fig. 7.a)
. Abrem contatos KA1 e K3 (ou K1 fig. 7.b) b D ,
; Display tadica B 3 v o v s os o seaemans e
Pressionar o0
-~ P

52 (Desliga)

80
<0
=[]
#[]

e apos alguns segundos bO2 .. .. ... L Ll

3o O~
=
M

O =isl=

c V A B
OBSERVACOES:
(*) No acionamento da figura 7.b as situagdes (a), (b) e (c) nao ocorrem, tem-se diretamente a situagao ()

(1)

(2)

Caso o sentido de rotagdo do motor esteja invertido, desligar o conversor e trocar a ligagéo de dois fios
quaisquer em X1: 8, 9 ou 10 entre si.

Caso a corrente na aceleracio fique muito eclevada, principalmente em baixas freqiiéncias (f, <
15Hz), é necessario o ajuste da compensagao IxR em P37.
Aumentar o contetido de P37 de forma gradual até obter uma operagao com corrente aproximadamente
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3.3.3.

334.

335,

3.3.6.

33.7.

3.3.8.

constante em toda a faixa de freqiiéncias.

Em alguns casos ¢ ainda necessario aumentar o valor de P58 para conseguir efetuar a aceleracio ou
deixi-la mais linear.

Nos casos acima, ver descri¢do dos parametros respectivos no capitulo 6 - Programagdo.

(3) Caso ocorra EO1 na desaceleragio ¢ necessario aumentar o tempo desta através de P36.

(4) O blogqueio dos pulsos significa que nao ha tensdo na saida do conversor para o motor.

EXPLICACOES ADICIONAIS SOBRE COMANDOS NA FIG. 7 (PARAMETROS CONFORME O
PADRAO, COM EXCECAO DE P11 QUE DEVE SER 1).

Referéncia em 4 a 2(mA:
A chave S5 (EAP/AUX1) se fechada faz com que a freqiiéncia seja controlada pela corrente na entrada
AUXI1 (bornes XCI: 25 ¢ 26).

Controles pela THM:

Os controles pela IHM ( <™ , JOG, “1”, " O ” e referéncia por A 71 V) estao desabilitadas quando
a chave S7 estd fechada.
Quando esta abre desabilita os comandos por S4, S5 ¢ S6, habilitando 0 comando por ~~ , JOG," 1"

e” 0" e” A i vV para a referéncia na IHM.

Logica de Parada:

Se o motor estiver sendo acionado pelo conversor e for pressionada a chave 52 (DESLIGA), ocorrera a
abertura imediata de KA1, a freqiiéncia ird diminuir pels rampa de desaceleragdo até que atinja o valor de
3Hz (ajustado em P62), quando entio os contatos do relé K2 e do contator K3 irdo abrir, desenergizando o
circuito de poténcia.

A chave S3 também podera ser utilizada para parada, sG que neste caso ocorrerd somente o bloqueio do
conversor sem a desenergizagio do circuito de poténcia.

Nos modelos com corrente de saida > 100A também estd prevista logica de parada semelhante.

Erros:

Quando ocorrerem um dos erros E00, E01, E02, EQ3, E04, EO3, E06, EO8 ou Ell ocorrera o blogueio do
conversor, a abertura de K1 ¢ a desenergizagdo do circuito de poténcia.

A alimentagio da eletronica de controle permanece, e com isto a indicagao do erro ocorrido para diagnose.
Os erros E00, E09 e E11 s6 poderio ser Tesetados através do desligamento e religamento da alimentagio da
eletronica.

Os erros EO1, E02, EO3, E04, E05, E06 e E08 poderao ser resetados automaticamente (P22 - auto-reset) ou
manualmente através da tecla ” O ”.

Os ertos E10 (ermo de gravagio na EEPROM) e E2x (erros na serial) nao provocarao o desligamento de K1.
Para retirar a indicagio do display basta pressionar qualquer tecla.

Fungio Display:
Ver item 3.2.2.

Mensagens de Estado e Led's no Médulo de Controle:
Ver item 3.2.3 e 324
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4. MANUTENCAO:

41, TERROS B POSSIVEIS CAUSAS: 7
Quando um erro € detectado, o conversor é bloqueado e o erro mostrado na forma EXX, sendo XX o codigo do erro
{piscante).
Apos a ocorréncia de um erro, ¢ necessdrio, para voltar a operar, desligar a alimentagao ¢ ligd-la novamente (POWER-
ON - RESET) ou fazer o RESET manualmente pela tecla “ O ” ou automaticamente através do ajuste de P22

(AUTORESET).
ERRO RESET CAUSAS MAIS PROVAVEIS
Curto-circuito entre duas fases do motor;
EQO Atuacido da limitacao de corrente instantinea por tempo

Sobrecorrente na saida.

Desligar e ligar
alimentagdo da
eletronica.

prolongado ( > ~ 3 seg.);

Liberacdo do conversor com o motor girando por inércia;
Inércia da carga muito alta ou rampa de aceleragio muito rapida;
Modulos de transistores em curto.

EO1

Sobretensdo no circuito
intermedidrio.

EO02

Subtensao no circuito

Manual através da tecla
“O" ou automatico

Tensdo de alimenta¢do muito alta, ocasionando uma tensio no
circuito intermedidrio acima do valor méaximo:
Ud=>372V (P18 =0)
Ud >642V (P18 =1)
Ud > 744V (P18 = 2)
Ud > 811V (P18 =3)
Inércia da carga muito alta ou rampa de desaceleracdo muito
rapida.

Tensdo de alimentagio muito baixa, ocasionando tensao no
circuito intermedidrio abaixo do valor minimo:

Ud <242V (P18 =0)

Ud <418V (P18=1)

intermediario. Ud <484V (P18 =2)
com tempo dado por Ud < 528V (P18 = 3)
P22. Poténcia nio alimentada;
Resistor(es) de pré-carga aberto(s).
E03 Alimentacio da eletrdnica abaixo do valor minimo:
Subtensio na Ustim < 0,85 X Uy nom
alimentagao da
eletronica.
Temperatura ambiente alta ( > 40°C ) ¢ comrente de saida
E04 elevada;
Sobretemperatura no Ventilador bloqueado ou defeituoso;
dissipador principal. Fusivel F1 na MECI1 aberto;
Conector XC9 da MEC1 nao conectado.
EO05
Sobrecarga na saida, Ajuste de P55 muito baixo para o motor utilizado;
funcio IxT Carga no eixo muito alta.
( Ver P55 ).
E06

Defeito externo
(abertura da entrada
digital programada para
defeito extemno).

E08

Erro na CPU
“Watchdog".

Manual através da
tecla” 0" ou
automatico com tempo
dado por P22.

Fiagdo em XCl:3,...,8 aberta {nao conectada a +24V1);
Fusivel F1 na MEC1 aberto.

Ruido elétrico;
EPROM, RAM ou EEPROM com mau contato ou defeito.
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ERRO RESET CAUSAS MAIS PROVAVEIS
By Consultar a Assisténci
Erro na EPROM UOAICAL 4 assniencla EPROM com valores alterados.
Técnica da WA U.,
(checksum),
=iy Pressionar qualquer
Erro na leitura/Escrita t= :S U H—Ti/[a que Jumper XJI =1-2 quando da gravacao da EEPROM.
da EEPROM, RO O 1,
Ell Desligar ¢ ligar a Curto para o terra em uma ou mais fases de saida;

Sobrecorrente fase-terma
no circuito de poténcia.

alimentagédo da
eletronica.

Capacitincia dos cabos do motor muito elevada‘” gerando
correntes de pico capacitivas na saida.

Ver manual da Comunicagio Serial
MANAU.4150.3017.00

Cabos de ligagao do motor muito longos (mais de 100 metros), ou cabos blindados para o
mesmo, poderao apresentar uma grande capacitincia para a terra. Isto pode ocasionar a ativacao
do circuito de falta a temra e, conseqiientemente, bloqueio por E00.

O sintoma tipico, neste caso, é o bloqueio por EOO imediatamente apos a liberagio do conversor.

Ligacao de reatincia trifasica em série com a linha de alimentacio do motor. Neste caso

Eix Pressionar qualquer
Erros da C(_}mumca(;ao tecla da THM.
Serial.
Obs.:(1)
com 0 motor conectado.
SOLUCAOQ:
consultar a fabrica.
NOTA:

FORMA DE ATUACAO DOS ERROS:

EQO, EO1, E02, EO3, EO4, EOS, EQ6, EO8, El11 =
desliga relé de defeitos K1 (XC1:13, 14, 15), desliga contator de pré-carga, bloqueia pulsos
e indica no display de forma piscante.

EQ9, E10, E2x = indica no display.
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42.  LISTA DE PECAS PARA REPOSICAQ:
ALIMENTACAO EM 220V:
TEM POTENCIA (KVA) [ TENSAO (V)
NOME DE ESPECIFICACAO | 6,5/220 | 9,57220 | 12/220 | 19/220 | 25/220 | OBS:
ESTOQUE QUANTIDADES POR CONVERSOR
0303.8661 50A/600V 1
MODULO 0303.8696 75A/600V 3
DE 0303.8726 100A/600V 3
TRASISTORES 0303.8734 [50A/600V 3
0303.8742 200A/600V 6
MODULO 0303.8017 30A/800V 1
DE 0303.0407 45A/800V 3 3 3
DIODOS 03038750 R0A/300V 3
CAPACITOR 0302.4008 2200uF/450V 1 2 2 3 3
1400.6117 CW4.01 1
—— 1400.6125 CW7.01 1 1
1400.6133 CW17.01 1
1400.6141 CW27.00 1
FUSIVEL DE 0305.7380 2A (6x32) 1 1 1 1 1
COMANDO 0305.5175 2A (5x20) 1 1 1 1 1
MEM. EPROM 0950.0120 1 1 1 1 1
MODULO MEC1.00 | 4150.2274 1 1 1 1 1
MODULO MCB0.0X | 41502193 1 1
MODULO MCB1.0X | 4150.2215 1
MODULO MCB1.1X | 41502231 1 (I) VER
MODULO MCB2.0X | 4150.2258 1 BAGTS
MODULO IDP0.01 4150.2720 I
MODULO IDP0.02 | 41502738 1 1
MODULO IDP1.00C | 4150.2150 1
MODULO IDP1.01 4150.2177 1
MODULO MFLO0.00 | 41502711 1 1 1 1 [
MODULO THM 4150.2746 1 1 I [ 1
RESISTOR PRE- 0301.0660 220R 50W 1
CARGA 0301.1402 100R 100W [ 1 7] 3
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ALIMENTACAO EM 380 E 440V:

(A) I < 85A
POTENCIA (KVA) / TENSAO (V)
ESTOQUE | ESPECIFICACAO |1t o o [aaradn | et |- os:
QUANTIDADES POR CONVERSOR
0303.8670 50A/1000V 1
0303.8700 75A/1000V 3
-IW;S'DULO 0303 8335 100A/1000V 3
TRASISTORES 0303.8343 150A/1000V 3
0303.8351 200A/1000V 6
0303.8521 300A/1000V 6
MODULO 0303.8289 30A/1200V 1
DE 0303.0415 45A/1200V 3 3 3
Lzl 0303.8297 80A/1200V 3 3
CAPACITOR 0302.4008 2200uF/450V 2 4 4 6 6 8
1400.6117 CW4.01 1
1400.6125 CW7.01 1 1
CONTATOR 1400.6133 CW17.01 i
1400.6141 CW27.00 1
1400.5617 CW37.00 1
FUSIVEL DE 0305.7380 2A (6x32) 1 1 1 1 1 1
COMANDO 0305.5175 2A (5x20) i 1 1 1 1 1
MEM. EPROM 0950.0120 1 1 1 1 1 1
MODULO MECL1.00 | 4150.2274 1 I 1 1 1 1
MODULO MCBO0.0X | 4150.2193 1 I
MODULO MCB1.0X | 4150.2215 |
MODULO MCBL.IX | 41502231 1 () VER
PAG.38
MODULO MCB2.0X | 4150.2258 1
MODULO MCB6.0X | 4150.4587 1
MODULO IDP0.01 | 4150.2720 1
MODULO IDP0.02 | 4150.2738 1 1
MODULO IDP1.00 | 4150.2150 1
MODULO IDP1.01 | 41502177 1
MODULO IDP1.02 | 4150.4609 1
MODULO MFL0.00 | 41502711 1 1 1 1 1 1
MODULO THM 4150.2746 1 1 1 1 1 1
RESISTOR PRE- 0301.0660 220R 50W 1
CARGA 0301.1402 100R 100W I 1 2 2 2
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ALIMENTACAO EM 480V:

{TEM POTENCIA (KVA) / TENSAO (V)
NOME DE ESPECIFICACAO | 13/480 | 19/480 | 25/480 [ 38/480 [51/480]65/480| OBS:
ESTOQUE QUANTIDADES POR CONVERSOR
0303.8688 50A/1200V 1
0303.8696 75A/1200V 3
J‘[*)’Ié’DULU 0303 8440 [00A/1200V 3
TRASISTORES 0303.8459 150A/1200V 3
0303.8467 200A/1200V 6
0303.8530 300A/1200V 6
MODULO 0303.8386 30A/1400V 1
DE 0303.8041 45A/1400V 3 3 3
DIODOS 0303.1268 80A/1400V 3 | 3
CAPACITOR 0302.4008 2200uF/450V 2 4 4 6 6 8
1400.6117 CW4.01 1
1400.6125 CW7.01 1 1
CONTATOR 1400.6133 CW17.01 1
1400.6141 CW27.00 1
1400.5617 CW37.00 1
FUSIVEL DE 0305.7380 2A (6x32) 1 1 1 1 1 1
COMANDO 0305.5175 2A (5x20) 1 1 1 1 1 1
MEM. EPROM 0950.0120 1 1 1 1 1 1
MODULO MEC1.00 | 41502274 1 1 i 1 1 I
MODULO MCB0.0X | 41502193 1 1
MODULO MCB1.0X | 4150.2215 1
MODULO MCBI1.1X | 41502231 1 s
MODULO MCB2.0X | 4150.2258 1
MODULO MCB6.0X | 4150.4587 1
MODULO IDP0.01 4150.2720 1
MODULO IDP0.02 4150.2738 1 1
MODULO IDP1.00 4150.2150 1
MODULO IDP1.01 4150.2177 1
MODULO IDP1.02 4150.4609 1
MODULO MFL0.00 | 41502711 1 1 1 1 1 1
MODULO IHM 4150.2746 1 1 [ 1 1 1
RESISTOR PRE- 0301.0660 220R 50w 1
CARGA 0301.1402 100R 100W 1 1 2 2 2
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ALIMENTACAO EM 380, 440E 480V:

(A) I < 100A
(TEM POTENCIA (KVA) ] TENSAO (V)
NOME LD Uy, | FSPECIF. 657380 | 887380 | 1307380 :‘;gmg :ggﬁ;g }i{% OBS:
Aale QUANTIDADES POR CONVERSOR
0303.8521 300A/1000V 6
_ 0303.8610 400A/1000V 6
?;‘P?DU”} 0303.8645 | 600A/1000V 6
TRASISTORES 03038530 | 300A/1200V 6
0303.8629 | 400A/1200V 6
0303.8653 | 600A/1000V 6
0303.8297 | B0A/1200V 3
, 0303.1357 | 160A/1200V 3
’[‘;‘SDULO 0303.1373 | 260A/1200V 3
DIODOS 0303.1268 | S0A/1400V 3
0303.1365 | 160A/1400V 3
03031361 | 260A/1400V 3
CAPACITOR 0302.4008 | 2200ur/450v | 10 12 20 10 12 20
) - 14002340 | CW77.22 I [
‘[&?NTMOR 14002529 | CWI07.22 1 1
14002618 | CWi77.22 I 1
CONTATOR 1400.3010 CW4.22 I 1 1 I
K2 1400.1441 CW7.22 I 1
CONTATOR KA2Z [400.0160 | CAWO04.31 1 1 I 1 1 1
CONTATOR KA3,KA4 | 1400.0100 | CAWO04.22 2 2 2 2 2 2
0401.1473 | 200A/900VCC | 1 1
FUSIVEL C.C. 0401.1481 | 250A/900VCC 1 I
0401.1490 | 400A/900VCC i 1
FUSIVEIS DA 0303.6643 F11-4A 1 1 1 1 1 1
ELETRONICA 0305.7380 | FIZ,FI3-2A 2 3 2 2 2 2
MEM. EPROM 0950.0120 I 1 1 I 1
MODULO MECL.00 4150.2274 1 1 1 i
MODULO MECT.01 41502774 1 I
MODULO RC202 4011.3645 1 I I | 1 1
MODULO IHM 4150.2746 I 1 1 I I 1
MODULO MCB3.0X 4150.3211 1 1 (1)
MODULO MCB4.0X | 4150.3220 1 1 ;’fg
MODULO MCB5.0X 4150.3238 1 1 38
MODULO MFL0.00 41502711 1 1 1 1 1 1
MODULO CIP1.00 4150.3386 1 1
MODULO CIP1.01 4150.3394 1 1
MODULO CIP1.02 4150.3408 I 1
MODULO DRV2 4150.1995 6 6
MODUL0 MFO2.00 4150.2398
MODULO MFO2.01 4150.2460
MODULO MFO2.02 4150.2967 1 1
RELE KT1 1500.6064 | RTW-02.60 1 1 I 1 1 1
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(T) VALORES AJUSTAVEIS DE ACORDO COM A TENSAO DE ALIMENTACAO:

PLACAS : MCB0.0X MCB1.0X MCB1.1X MCB2.0X

gﬁgERENCIAS TENSAO DE ALIMENTACAO
COMPONENTES 220V 380V 440V 480V
R68(W1-W2) jumper de fio 270k 1% 0.4W 270k 1% 0.4w 330k 1% 0.4W
R69(W3-W4) jumper de fio 270k 1% 0.4W 270k 1% 0.4W 330k 1% 0.4W
“R70(W5-W6) jumper de fio 270k 1% 0.4W 330k 1% 0.4W 330k 1% 0.4W
R71(W7-W8) jumper de fio 270k 1% 0.4W 330k 1% 0.4W 330k 1% 0.4W
R72(W9-W10) 82k5 1% 0.4W 100k 1% 0.4W 243k 1% 0.4W 330k 1% 0.4W
R73(WI1-W12) 82k5 1% 0.4W 100k 1% 0.4W 243k 1% 0.4W 330k 1% 0.4W
R39(W37-W38) jumper de fio 56k 5% 2W 56k 5% 2W 56k 5% 2W
R4Z(W41-W42) jumper de fio 56k 5% 2W 56k 5% 2W 56k 5% 2W
R45(W45-W46) jumper de fio 56k 5% 2W 56k 5% 2W 56K 5% 2W
R40(W39-W4D) 27k 1% 2W 56k 5% 2W 56k 5% 2W 56K 5% 2W
R43(W43-W44) 27k 1% 2W 56K 5% 2W 56k 5% 2W 56k 5% 2W
R46(W47-W48) 27k 1% 2W S6k 5% 2W 56k 5% 2W 56k 5% 2W
(I) VALORES AJUSTAVEIS DE ACORDO COM A TENSAO DE ALIMENTACAO:
PLACAS : MCB0.0X MCB1.0X MCBL.1X MCB2.0X
T?ERENCIAS TENSAO DE ALIMENTACAO
géfdeNENTES 380V 440V 480V
270k 1% 0.4W 270k 1% 0.4W 330k 1% 0.4W
270k 1% 0.4W 330k 1% 0.4W 330k 1% 0.4W
R7(W65-W6e) (LIGADOS EM (LIGADOS EM | (LIGADOS EM
SERIE) SERIE) SERIE)
270k 1% 0.4W 270k 1% 0.4W 330k 1% 0.4W
e .
RSUWELWE | ianosmm | GioanoS o | GiADes s
SERIE) SERIE) ERIE)
R59(W69-W70) 100k 1% 0.4W 243k 1% 0.4W 330k 1% 0.4W
R6(W71-W72) 100k 1% 0.4W 243k 1% 0.4W 330k 1% 0.4W
“RT2(W9-W10) 82k5 1% 0.4W 100k 1% 0.4W 243k 1% 0.4W

AVISO: OS MODELOS DE 130 E 150 KVA NECESSITAM OBRIGATORIAMENTE USAR 0S
SEGUINTES CARTOES:
- MECI1.01
- MFO2.XX ou MFO3.XX
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5.1.

5. DISPOSITIVOS OPCIONAIS:

MFO02 = MODULO DE FUNCOES OPCIONAIS:

. 5 &

Descrigio:

E composto dos seguintes circuitos;

. Entrada analdgica auxiliar isolada (AUX2):
. Saida analégica programavel isolada;

. Interface para encoder incremental;

. Interface serial (RS-485 ou RS-232).

ENTRADA ANALOGICA AUXILIAR ISOLADA (AUX2):

Esta entrada admite tensoes de 0 a <10V (bipolar), ou correntes de 4 a 20mA, definidas em PO6.

A entrada AUX2 ird controlar a freqiiéncia (referéncia) quando P21=1 e uma das entradas digitais
programada para REF.PR/AUX estiver ligada a +24V1,

Caso P21=2, a referéncia sera comandada pela soma algébrica das entradas analdgicas, mais a referéncia
principal:

REF = REF.PR. + AUX1 + AUX2

onde a REF.PR. poderi ser via teclado ou Entrada Analogica Principal.
Jd no caso de P21=3, a freqii®ncia serd comandada por REF.PR. + AUX2 ou pela AUXI1 dependendo do
estado de entrada programada para REF.PR./AUX:

REF.PR/AUX = aberto - REF = REF.PR. + AUX2

REF.PRJAUX = +24V1 ~ REF = AUX1

Nos casos em que P21=1,2 ou 3 o sentido de rotacdo serd influenciado pela polaridade da AUX2 ou pela
polaridade do resultado das somas como segue:

Polaridade(*): Controle do Sentido de Rotagio:

AUX2 BORNE
ou ou Sentido de Rotagio

REF.PR. + AUX1 + AUX2 Tecla »™ Resultante

REE.PR. + AUX2 SERJAL

ou ou

+ ANTI- HORARIO ANTI-HORARIO

+ HORARIO HORARIO

- ANTI-HORARIO HORARIO

S HORARIO ANTI-HORARIO

o
1
O

OBS.: (*) A polaridade é definida pelo seguinte:

a) AUX2Z
XCl1l: . XC11l:
7 - — o0 7

NEGATIVA i POSITIVA
8 (=) + —— o0 8 (+)

b) No caso das somas deve ser considerado o sinal do resultado.



5

40
CFW-03

5.1.2.

SAIDA ANALOGICA PROGRAMAVEL ISOLADA:

Esta saida ¢ idéntica aquela existente no borne XC1:32, com a diferenca de que esta é isolada galvanicamente
do circuito interno de controle.

INTERFACE PARA ENCODER INCREMENTAL:

Este circuito permite a utiliza¢do de um encoder incremental acoplado mecanicamente ao motor, que funciona
como sensor de velocidade. A freqiiéncia do encoder, que ¢ proporcional a velocidade, sera lida pelo
microcontrolador do madulo de controle.

Com isto pode se utilizar um acionamento em lago fechado de velocidade aumentando a precisao de controle
desta.

Maiores detalhes ver item 7.6.

INTERFACE SERIAL RS-435:

Esta interface é necessdria quando se utiliza a comunicagao serial entre um mestre e um conversor, a distancia
entre eles supervisores a 10 metros efou utiliza¢do em rede de vdrios conversores (até 30 conversores) e se
utiliza comunicacao serial em uma rede de varios conversores (até 30 conversores).

Maiores detalhes ver Manual da Comunica¢do Serial MANAU0.4150.3017.00.

INTERFACE SERIAL RS-232:
Esta interface é necessdria quando se utiliza comunicagao serial entre um mestre e um conversor (ponto-a-
ponto) com cabos de interligacao menores que 10 metros.

Maiores detalhes ver Manual da Comunicagio Serial MANAU0.4150.3017.00.

Dados técnicos:

Entrada analdgica isolada (AUX2) Precisio para controle da freqiiéncia de saida:

0,4% da maxima freqiiéncia (102 ou 204Hz)

Saida analdgica programavel isolada Resolugdo: 8 bits

Precisio: P34=0 ou 1: 1% da m:ixima freqiiéncia (102 ou 204Hz)
P34=2: 10% da corrente nominal do conversor (*)

5.13.

OBS.: (*) Condicoes:
Carga motora.
Freqgiiéncia de saida entre 10 e 100Hz.
Corrente de saida entre Inom a Inom.
2
Motor igual ao maximo motor de IV polos recomendado nas tabelas de dados da poténcia.

Versoes disponiveis:

MFQO2.00 = interface RS-485 + entrada anal. isol. + saida anal. isol. + conversor F/U;
MFQ2.01 = interface RS-232 + entrada anal. isol. + saida anal. isol. + conversor F/U;
MFQ2.02 = interface RS-232.

Instalacao:

Estes cartdes sao instalados dirctamente sobre o cartio de controle MECI, com fixagio através de
espagadores plasticos, e conexoes via XC3, XC4, XC5 e XC7 (+24V).

As conexdes do cliente devem ser feitas em XCl11.
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5.1.5. Descricao dos bornes em XC11:
5.1.5.1, MF02.00:
CONECTOR XC11:
BORNE FUNGCAO
1 Aterramento  (uso como referéncia para RS-485)
- Conexiao de 3@ fio (referéncia) para RS-485
- Normalmente ndo conectado externamente
3
3 Conexio B (RS-485)
5
3 Conexiao A (RS-485)
Entrada analogica isolada AUX2
7
0 a +10V 4 a 20mA
7 (-
referéncia ~
polaridade BL= 5008
8 (+) ~ 8
: J1=Aberto Ru=A00R J1=Ligado
Saida analdgica programadvel e isolada
¥ 9
9 Vs ¢ ImApiy
10V iy
- 1
Entrada para encoder incremental com saida PUSH-PULL, alimentado em 24V
10
11 ovi Saida da fonte para alimentagio do encoder incremental. Capacidade maxima de
%) av1 corrente: 50mA.
OBS.: O bome XC11:11 é usado como 0V tanto para a saida analogica quanto para 0 encoder.
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51.5.2. MFO22.01:

CONECTOR XCl11:

BORNE FUNCAO
|
5 0V (ndo isolado)
3 Rx (entrada de dados)
4 +15V
5 -15V
6 Tx (saida de dados)
Entrada analdgica isolada AUX2
7
0a +10V 4 a 20mA
? (- tetfindd ,\?
referéncia ~
® >polari(hde ® = S
()
A p o~ 3
8 J1=Aberto B 100K Ji=Ligado
Saida analogica programdvel e isolada
i 9
9 Vs f ImAmiy
- 1
Entrada para encoder incremental com saida PUSH-PULL, alimentado em 24V
12 {(+24V
10 2 (+24V1)
11 {(ov1)
10
11 ovl Saida da fonte para alimentagdo do encoder incremental. Capacidade
B AVl maxima de corrente: 50mA.

OBS.. O bome XC11:11 é usado como 0V tanto para a saida analdgica quanto para o encoder.



5.1.6.  Distribuicao de componentes:

- 43
|||E II CFW-03
5153. MF0O2.02:
CONECTOR XCl11:
BORNE FUNCAO
1
> 0V (nio isolado)
3 Rx (cntrada de dados)
4 +15V
5 -15V
6 Tx (saida de dados)
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52. MF03 = MODULO DE FUNGCOES OPCIONAIS COM SAIDA ANALOGICA EM CORRENTE:

5.2.1.

5.2.3.

Descri¢ao:

Este cartao € constituido dos seguintes circuitos:

A) Interface serial (RS-485);

B) Entrada analégica isolada (AUX2);

C) Interface para encoder Incremental;

D) Saida analogica isolada em corrente, com ajuste padrao de fabrica em 4 a 20mA.

Os circuitos A, B ¢ C sio idénticos aqueles da MFQ2, inclusive com a mesma numeracgdo dos bornes.

Versoes disponiveis:

. MF03.00 = Interface RS-485 + Entrada analogica isolada + Saida analdgica isolada em cormente +
conversor FfU,

. MF03.01 = Entrada analdgica isolada + Saida analdgica isolada em corrente.

Instalacao:

Estes cartdes sio instalados diretamente sobre cartio de controle MEC1, com fixagio através de espacadores
pldsticos e conexdes via XC3, XC4, XC5 ¢ XC7 (+24V).

As conexdes dos clientes devem ser feitas em XCI11.
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524. MF03.00:
CONECTOR XC11:
BORNE FUNCAO
1 Aterramento (uso como referéncia para RS-485)
2 Conexao de 3° fio (referéncia) para RS-485. Normalmente nao conectado
externamente
3
4 Conexdo B (RS-485)
5
. Conexiao A (RS-485)
Entrada analdgica isolada AUX2
7
0 a +10V 4 a 20mA
17 (- 7
referéncia ~
)
8 P 1) pyz400 s
J1=Aberto Be=400K ioligedo
Saida analdgica programével e isolada em corrente
9-13 i
- ’/1{;) (Ver observagoes (1) € (2) )
- 13
Entrada para encoder incremental com saida PUSH-PULL alimentado em 24V
10
11 ovi Saida da fonte para alimentagao do encoder incremental.
Capacidade mdaxima de corrente: 50mA. (3)
12 +24V1

OBSERVACOES:
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OBSERVACOES:

(1) Com o ajuste de fabrica (4 a 20 mA) temos os seguintes valores de corrente:

P34=0 P14=0 Ixc11:9-13 = ((P96*P64/6,375) +4) mA
(Fs) P14=1 Ixc11:9-13 = ((P96*P64/12,75) +4) mA
P34=1 P14=0 Ixc11:9-13 = (P56 *P64) /6,375) +4) mA
(Fe) P14=1 Ixcl1:9-13 = (P56 *P64) [12.75) +4) mA
P‘E’]‘SZ Ixc11:9-13 = ((P9T*P64*8/T,. ) +4) mA
P?;? [xc11:9-13 = ((P87*P64/6.25) +4) mA
o

(2) Para ajustar saida em corrente no padrio 0 a 20mA, fazer seguinte:
12 Colocar P34=0;

(3)

2@ Com o conversor bloqueado (b0Q ou bO1), ajustar OV (zero volt) no pino 7 de N1 (em relagio
a XCI11.9), através de R97.

32 Liberar o conversor ¢ fazer com que atinja a freqiiéncia maxima;

42 Quando o conversor atingir a freqiiéncia mdxima, ajustar a corrente na saida (entre os bomes
9 ¢ 13), conforme equacio abaixo, atuando em R94.

Pl4=0: I =1s/5.1 mA
P14 =1: I = £5/10.2 mA

Podem ser usados encoders com outras tensoes, além de +24Vcc. Para isso é necessdrio dispor de uma
fonte externa e alterar jumpers ¢ componentes ajustdveis na MF03. Neste caso consultar a fibrica.
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52.5. MF03.01
CONECTOR XCl1:
BORNE FUNCAO
Entrada analogica isolada AUX2
7
0 a +10V 4 a 20mA
7(- o ,_\7
referéncia ~
. >pnlu'idtde ® LS 3008
i {+) ~ []
I1=Aberto Sy Ji=Ligado
Saida analogica programavel e isolada em corrente
+
9-13 )
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: 26  Distribuiciao de componentes MFO3:
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5.3. MODULOS DE FRENAGEM REOSTATICA:

5.3.1. Introducao:

Estes mddulos foram projetados para uso conectados aos conversores da séric CFW.
Sdo utilizados nos casos em que sdo desejados tempos de desaceleragdo curtos, ou quando forem acionadas

cargas com elevados momentos de inércia.

Eles contém apenas a parte eletronica sendo necessdrias para o funcionamento resisténcias externas.
Se necessdrio, varios modulos podem operar em paralelo o que permite a ampliagao da poténcia disponivel

na frenagem.

5.3.2, Dados gerais:

MODELO
DADO FR1 )
Corrente de pico mdxima (A) 30 50
Corrente RMS madxima (A) 10 15

Tensdo de alimentagio (V)

220, 380, 440 ou 480V, +10, -15%

Freqiiéncia (Hz) 50/60
Ciclo de opera¢ao nominal 1/6 : 1=ON, 5=0FF
220V 366 (histerese = 19V)
Tensao C.C. de ligamento 380V 626 (histerese = 32V)
UE (V)
4oy 725 (histerese = 38V)
480V 784 (histerese = 41V)
Sobretensio Diodo de roda livre, capacitor de clamp
Protecoes T = -
Sobrecorrente Relé térmico em série com resistor de frenagem
Atuando Led vermelho indica que o transistor de poténcia esta
Sinalizagoes recebendo um comando de liga
Sobrecarga Contato reversor livre de potencial
o , Saida para ativacdo de ouo |y = _3y pio ativo Iméx = 3mA
Sincronismo de médulos em modulo VS = 5V ativo
paralelo
Entrada para ativagao YE = 3V ativa modulo FR
VE < 0,5V desliga médulo FR
Cores Tampa frontal: cinza RAL 7032
U bdsico: cinza escuro RAL 7022
Gabinete Grau de protegao P00
Dimensoes (AxLxP) 260 x 125 x 170

Condigoes ambientais

Temperatura ambiente entre 0 e 40°C.
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Diagrama de Blocos dos Médulos FR:
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5.3.4. Métodos de utilizacio:
As figuras A ¢ B mostram como devem ser instalados os conversores, modulos de frenagem e resistores.
No anexo 3 temos um exemplo de uso de varios modulos de FR. ligados em paralelo.

53.4.1.  Tabelas nominais:
As tabelas seguintes apresentam os modulos e os resistores de frenagem determinados para as
seguintes condigoes:
C (Conjugado de Frenagem) = Cnom do motor
Cr (Conjugado Resistente) = o
Ty (Tempo de Frenagem) < 20 seg.
Ciclo de trabalho: Ty < 1
T 6
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4
NnoMiNAL NNOMINAL
| |
| I
| |
1 |
I I
1 |
| I
1 |
| |
: ! : | — TEMPO
| | 1 |
e —| —_
TR TR
| , I
MODELOS EM 220V:
Modelo do Motor miximo | Médulo Resisténcia Poténcia por resistor
Conversor (CV) FR Q aconselhada W)
6,5/220 6 FR1 15R 800
9,5/220 7.5 800
12/220 125 FR2 2x 4R7 (série) 800
19/220 20 2x 800
251220 25 2xFR2 [2x 4R7] (série) 800
MODELOS EM 380V:
Modelo do Motor miximo | Modulo Resisténcia Poténcia por resistor
Conversor (CY) FR Q aconselhada W)
11/380 10 FR1 2x 15R (série) 800
16/380 15 e 800
21/380 20 FR2 4R7 (série) 800
32/380 30 2% 800
44/380 30 2xFR2 [4x 4R7] (série) 800
56/380 60 800
3x
65/380 60 3xFR2 [4x 4R7] (série) 800
88/380 75 1000
130/380 125 4xFR2 4x [4x 4R7] (série) 1000
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MODELOS EM 440V:

Modelo do Motor miximo Médulo Resisténcia Poténcia por resistor
Conversor (CY) FR Q aconselhada (W)
12/440 12,5 FRI 2x 15R (série) 800
19/440 20 800
FR2 4x 4R7 (série)
25/440 25 800
38/440 40 2x 800
2xFR2 [4x 4R7] (série)
51/440 50 800
65/440 60 800
3xFR2 3x [4x 4R7] (série)
751440 75 800
1007440 100 3xFR2 3x [4x 4R7] (série) 1000
150/440 150 5xFR2 5x [4x 4R7] (séric) 1000

534.2.  Roteiro para determinacio dos médulos de frenagem em outras condicdes:
Quando sio conhecidas as caracteristicas da carga como a sua inércia ¢ o conjugado resistente,
¢ possivel seguir um roteiro de calculo para a determinagio dos modulos de frenagem e
resistores adequados para a aplicacao.

12 Determinar a inéreia total:
J = momento de inércia do motor +momento de inércia da carga (Kgm?).

2% Determinagdo do conjugado de frenagem:
C=Jx*2¥ (Nm)
Al
onde: Aw = w2 - wi

_ 2mn
)

w2 = velocidade angular no inicio da frenagem:;
w1l = velocidade angular no término da frenagem;
n = velocidade (rpm).

32 Conjugado de frenagem do motor:
Cft=C-C; (Nm)
onde: Cy = conj. resistente da carga
OBS.: Para o caso de nido se conhecer o valor de Cr, a aproximagio Cg = 0 é vilida, pois
oferece uma margem de seguranca ao cilculo.

42 Calculo da poténcia instantinea de frenagem:
Pl = Clwn (w)
Wn = velocidade angular no inicio do processo de frenagem.

5¢ Cilculo da poténcia média de frenagem durante a desaceleracao:
Pfd = 0,5.Pf (W)
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Célculo da poténcia média de frenagem durante um ciclo:

Pfn - PR * I{;fj_

TH _ 1 W7,
T B i
i | Pl PET 5 T
_?:5 fim =Prd * 7

Onde: Tfr = tempo de frenagem (s).

Determinar Irms ¢ o modulo de frenagem:

Para isso se faz necessario a utilizacio da tabela abaixo, como primeira aproximacao:

TABELA 1
Modulo FR1 FR2
Tensao
220 I15R 8R2
380 - 480 27R Zx8R2
Ims - ff-j*;ﬂ (Pl tf o< 205)
Irmns =\!% (pl i >205)

Inicialmente realizar os calculos com valores de “R” para FR1:

* Se Irms < 10A, utilizar 0 modulo FR1:

* Se Irms > 10A, repetir os cileulos, porém, com os valores de “R” da
mddulo FR2.

—
Irms = \ ff}? (para T < 20s)

e
Ifrms - \' }% (para T > 20s)

* Se 10A < Imms < I5A, utilizar 1 mddulo FR2;
* Se Irms > 15A, fazer n = Irms/15 e utilizar “n” modulos FR2.

tabela para o

Os resistores de frenagem devem possuir valor dhmico maior ou i gual aquele determinado
pela TABELA 1, de acordo com cada modulo (FR1 ou FR2) e tensio utilizadas.

A poténcia de cada resistor deve ser a seguinte:

Tfr <20seg: 15xP

fm
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5.3.5. Identificacio dos Componentes da Poténcia;

a) FRI-220V (*)

E
E
E P=170mm
b) FRI-380-440-480V (*)
FR2-220-380-440-480V
TJP' Vi 4:_
]l|ol|ollof||[]
e O
=
& . P=170m¢
4 fad B2 £3
FT1 ®
o[ele]
_4?" n F
g
alelele
— 2|e|e]e
| [ [
X1
L=125mm

OBS.: (*) Cartdo eletronico de controle: AP212 montado sobre os componentes da poténcia.
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54. INTERFACE HOMEM x MAQUINA I1HM-03:

5.4.1. Descricao:
A interface Homem x Miquina externa pode ser utilizada para ajustes (parametrizacio) ou comando
(liga/desliga, variac@o da velocidade, controle do sentido de rotacao, etc.).
Na figura abaixo temos a descri¢io da operagao das teclas ¢ do display.
Caso seja desejado é possivel a operagao do conversor sem a IHM-03, bastando para isto, passar o comando
para os bornes. Neste caso, os led’s localizados no cartio MEC1 dardo informacdes de estado do conversor.
Yer item 3.2.4.

Acende quando grandeza no Acende quando grandeza no
display tem unidade "rpm’ ] \ . | display tem unidade "VoIt’

Acende quando grandeza no
display tem unidade ~Ampere’

Acende quando o motor estd
com sentido anti—hordrio

——

Acende quando grandeza no
display tem unidade "Hertz’

Seleciona origem dos

comandos (local/remoto) ***

Pi1=0 Operante

Pil=] N¥o Operante

Local=via [HM-03 (as tecles que
estiverem babilitadas

Remoto=via bornes

Acende quando origem dos
comandos ¢ local *

Seleciona display entre numero)
do parimetro e seu valor

Nota:

E necessirio ter XJ2=2-3 (H)
para esta tecla funcioner

A

Realiza a fun¢¥o jog quando
conversor esta blogueado

por rampa

Pi2=0 Operante

Pi2=1 Ni¥o Operante

P61 Ajusta frequéncia de JOG

Inverte o sentido de rotag¥o
do motor A
P10=0 Operante

P10=1 N¥o Operante

Libera
P03=0 Operante
COIEEE {PDS:I Nio Operante

.\"'"’”'
\ via rampa
o A cada toque comuta indicagiq
RESET
)

Incrementa frequéncia ou k

nimero e valor de parfmetro®®
l—K.fs < rpm <V i <H <

/! b

Decrementa frequéncia ou Bloqueia conversor ma Operante
nimero ¢ valor de parimetro®® via rampa =| N¥o Operante
Reseta conversor apds ocorréncia de erro

* Este led 50 acenderd quando ao menos uma dentre as teclas @™", "J0G", "1 "¢ "O" ou a refe-
réncia por " A" e "~ estiver habilitada (operante).

** Estas lteclas so variam a frequéncia quando o valor de um dos seguintes parimetros estiver sendo
indicado: P58, P57, P94, P96, PO7, P98, e a refertncia de frequéncia estiver via teclado (P18=1).

%5 ) tecla "P" continua ativa mesmo com o conversor mo modo remoto, bem como as teclas "A’ e
"W para veriagdo do pumero e valor dos parimetros de regulagio.
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Instalaciao Mecinica:

Quando instalado na porta de painéis recomenda-se as seguintes condigdes no interior deste:
. temperatura na faixa de 0 a 50°C;
. atmosfera livre de vapor, gases ou liquidos corrosivos;
. ar isento de poeira ou particulas metdlicas.

Além disto, evitar exposi¢io direta do teclado a raios solares, chuva ou umidade.

Para fixacio ver figuras seguintes:

144

140

o

a
Q
s}

OO0O0Oo0oogao
LOC #~ RPM V A Hz
P LEE

REM
r’ ™ ~ ™y
A~ | | JOG
\ J e =,
L .
' ' []
;; ] RESET

73

ASGO NA PORTA
DO PAINEL

A

_F“|

139

F

AT TR T TR TR RTR R OTR LY

PEGA METALICA —_|
PARA FIXAGAO

—Sm

1y
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5.4.3. Instalaciio Elétrica:

A interligacao da IHM-03 ao conversor é feita através de cabo-fita blindado conectado a XC6 no mddulo de

controle MECI. A blindagem deve ser conectada através de terminal tipo faston proximo a XC6, conforme
desenho a seguir.

Este cabo deve ser localizado separadamente das demais fiagOes a uma distancia de pelo menos 100mm.

Opcoes:
+11: IHM-03 + cabo de 1m:
+12: ITHM-03 + cabo de 2m;
+13: IHM-03 + cabo de 3m.

Rosgo na loteral
esquerda do conversor

/ Blindagem

I

5.4.4. Codificaciao:
Modulo IHM-03.1; I[HM com cabo de 1 metro.
Madulo [HM-03.2: [HM com cabo de 2 metros.
Modulo THM-03.3: IHM com cabo de 3 metros.

N 0

0000000000000 O

MECG
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6.

PROGRAMACAO:

6.1,

6.2.

TIPOS DE PARAMETROS:

Os ajustes dos conversores sdo feitos através de parametros via Interface Homem x Miquina, ou ligacao serial, e
armazenados na memoria.

Os pardmetros sao divididos em quatro grupos, conforme definido a seguir:

® Pardmetros para alteragio do modo de operacio e gravagio de EEPROM:
Estes pardmetros tem atribuicoes especiais, conforme veremos adiante.

® Parimetros de Operacao:
Os parimetros de operagao definem o modelo do conversor, e as suas fungoes basicas,
Para alterar estes parametros é necessirio entrar no “modo de alteragao dos parametros de operagao”, fazendo PO2=1
¢, apos alterados estes de acordo com o desejado, sair deste modo fazendo PO1=1.

® Parimetros de Regulacio:
Estes parimetros podem ser alterados a qualquer momento, mesmo com o conversor liberado.

® Parimetros de Leitura:
Estes pardmetros podem apenas ser visualizados no display (ou lidos via serial) mas nio & possivel alterar diretamente
seus conteudos via teclas ¥ A A VA (ou pela serial).

AJUSTES DE PARAMETROS:

Todos os parimetros ji vem pré-ajustados de fabrica, porém, se necessdrio, poderio ser alterados.
Seqiiéncia para alteragiofvisualizacio de parimetros:

. Energizar o conversor;

- Pressionar a tecla ” P * até aparecer no display um dos parametros: P94, P95, P96, P97 ou P98, correspondente a
varidvel indicada;

. Usar as teclas * A ~ ou "V para incrementar ou decrementar os parimetros, respectivamente.

- Quando o display mostrar o parimetro desejado, pressionar “ P “ ¢ o conteido deste serd mostrado no display. Se
desejar alterar o contetido mostrado, usar as teclas * A * e "V para tanto (%),

. Para mostrar novamente o nimero do parimetro, pressionar * P “.

OBS.: (*) Caso tratar-se de um parametro de Operacao, para alterd-lo ¢ necessdrio observar a seqiiéncia de operagdes
dada a seguir.

NOTA: O JUMPER XJ2 TEM A FUNCAO DE HABILITAR OU NAO A TECLA " P *
NA THM. PARA QUE ESTA OPERE DEVERA ESTAR EM 2-3 (H).
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6.2.1.

Ajuste de Pardmetros de Operacio:

(*)  Incompatibilidade no modo de operacio:

1) P27=2 e P35>99 ou P36>99.

2) P44=2 e P38>00 ou P39>99,

3 Dois ou mais parametros entre P23, P26, P29, P30 e P31 iguais

al.
4) Dois ou mais parametros entre P26, P29, P30 ¢ P31 iguais a 2
ou 6.
3 5) Um ou mais parametros entre P26, P29, P30 ¢ P31 iguais a 6
—~bloqueio do conversor e P45 +0.
~display=Ver— Y.XX- P0OO 6) P45=0 e P21+=0.
—par@metros s¥o carre- 7 P26=9 e P29 ou P30 ou P31 igual a 8.
ES‘;;,;_"’“ valores da 8) Dois ou mais parimetros entre P29, P30 e P31 igual a 8.
%) P23=2 e P26=8.

6.2.2,

6.2.3.

i 10} P24=0 e P07 ou P08 ou P09 ou P13 igual a 1.

11)  P16=4 ¢ P45=1 ou P30#7 ou P31+7 ou P21>1.

Alterar
parGmetros
de operacdo

Y

1-=P01

cHo

Caso exista “erro de parametrizagao”, por exemplo, quando programada duas ou mais entradas digitais com
a mesma funcao excludente como sentido de rotagio, LOCAL/REMOTO, etc, niio serd possivel sair do modo
de alteracdo dos parimetros de operacdo. Neste caso POl nio aceitari o valor 1.

CASOS EM QUE OCORRERA "ERRO DE PARAMETRIZACAQ":

(a) P16=4 ¢ P30#7 ou P31 #7 ou P21=2 ou 3;

(b) Dois ou mais dos parimetros seguintes: P26, P29, P30, P31 iguais a 1, 2 ou 6;
(c) P23=1 e P26=1 ou P29=1 ou P30=1 ou P31=1;

(d) P27=2 ¢ P35 > 99 ou P36 > 99,

ApOs 0 ajuste dos pardmetros de operagdo estes deverio ser gravados em EEPROM - ver item 6.2.3.

Ajuste dos Parimetros de Regulagio:
Para ajustar estes parimetros basta seguir a seqiiéncia dada em 6.2, Quando alteramos o conteudo de um
parametro de rcgulagdo, o conversor passa imediatamente a operar com 0 novo valor.

OBS.: Para alterar os parimetros de regulagio ¢ necessdrio termos PO1=1, ou seja, o conversor deve
estar em um modo de operagao definido.

Apos o ajuste dos parimetros de regulagao estes deverdo ser gravados em EEPROM - ver item 6.2.3.

Gravacio de EEPROM:

Quando o conversor ¢ energizado, os parimetros sio carregados com os valores armazenados na EEPROM.
Esta tem a funcdo, portanto, de reter os mesmos apos o desligamento da alimentagao.

Em alguns casos ¢ conveniente alterar um ou mais parimetros apenas para teste. Neste caso, ¢ conveniente
testar o funcionamento antes de proceder a gravacio da EEPROM.

NOTA:  Para gravar na EEPROM, ¢ necessirio colocar XJ1=2-3 (H). Apds gravada, recomenda-se voltar
XJ1=1-2 (D) para evitar uma gravacao acidental.
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6.3.

6.4,

Seqiiéncia de Gravacao:

Gravag¥o concluida
Coloecar jumper
Mi= 1-2 (D)

FIM

OBS.: (*)Quando € detectado algum erro na gravacdo ¢ indicado E10 no display.
A causa mais comum ¢ a tentativa de gravacao com XJ1 em -2 (D).
Caso isto ocorra, para efetuar nova gravacio alterar XJ1 e fazer POO=0 e em seguida 1.

RETENCAO DE DADQOS NA RAM:

Na memoria RAM (D3) sio armazenados dados que sofrem alteragdes durante a operagio do conversor.
Dentre estes dados incluem-se:

- Valor da referéncia pelo teclado (P56/P57), quando P16=1 (REF.PR. = teclado);

. Valor da referéncia pelo potenciometro eletrénico (PE - P56/P57), quando P16=4 (REF.PR. = P.E.);

. Memoria dos 4 ltimos erros ocorridos: P90,...,P93.

Para que estes dados nio sejam perdidos, quando do desligamento da alimentagao da eletronica, o capacitor C18 (back-
up) mantém a RAM alimentada, sendo que esta fica no modo "STAND-BY” onde apresenta baixa corrente de consumo,
Para conversores dentro das condigdes nominais de trabalho a retencao de dados € garantida por um periodo minimo
que 7 dias.

Os demais pardmetros, por outro lado, sdo armazenados na EEPROM (D4) e nao apresentam limitagao de tempo na
retengio de dados,

DESCRICAO DOS PARAMETROS:
6.4.1. PARAMETROS PARA ALTERACAO do MODO de OPERACAO ¢ GRAVACAQ de EEPROM:

6.4.1.1. PU0 - Gravacio de EEPROM:
. Valor padrio: 0.
Quando seu conteudo € colocado em 1, inicia a gravacdo dos parimetros na memoria
EEPROM.
Quando detectado algum erro na gravagio, ¢ indicado E10 no display.
Quando todos os pardmetros sdo gravados com sucesso, o contetido deste volt
automaticamente para 0,

NOTA: Para gravacao da EEPROM é necessirio que XJ1=2-3 (H).
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6.4.2,

6.4.1.2.

6.4.1.3.

P01 - Saida do "modo de alteragio dos parametros de operacio”:

Valor padrao: 1.

Apos ajustados os parimetros de operagao, este deve ser colocado em 1, o que faz com que
0 conversor saia do “modo de alteragio dos parametros de operagao” e fique liberado para
reccber os comandos.

OBS.: (1) Nao sera possivel sair do "Modo de Alteragao dos Parametros de Operagao” quando:

(a) Duas oumais EDP's forem programadas simultancamente com as mesmas
fungoes seguintes.
. P23=1, P26=1, P29=1, P30=1, P31=1 (LOCAL/ REMOTO)
. P26=2, P29=2, P30=2, P31=2 (NOR MAL/SERIAL)
. P26=6, P29=6, P30=6, P31=6 (REF. PR./AUX)

(b) Duas oumais EDP’s forem programadas como selecio de 22 rampa (P26=9,
P29=8, P30=8 ¢/ou P31=8).

(c) P21=0¢ P45-0

(d) P24=0 e PO7=1 ou P08=1 ou P09=1 ou P13=1
(¢) P45:0¢e P26=6 ou P29=6 ou P30=6 ou P31=6
() P23=2 ¢ P26=8

(g) P27=2¢ P35 0uP36>99

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

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

() P45=1,2¢ 3¢ P47>0

P02 - Entrada no "modo de alteracao dos parametros de operagao":

Valor padrio: 0.

Este parametro permite a entrada no “modo de alteracdo dos parametros de operagio”.
Apos a sua colocagao em |, ird ocorrer o seguinte:

- bloqueio do conversor;

- indicacdo de POO no display;

- 0s parametros sao carregados com os valores armazenados na EEPROM;

- possibilidade de alterar o conteudo dos parametros de operagao.

PARAMETROS DE OPERACAQ:

6.4.2.1.

6.4.2.2.

P03 - Controle das teclas " I" ¢ " O ":

Valor padrio: 0.

1 = teclas ndo operantes.

0 = teclas operantes.

Este parimetro refere-se a func¢ao das teclas “ 1 “ (GIRAR) e “ O ” (PARAR) como
bloqueio de referéncia.

P04 - Controle da limitacdo de tensido no circuito intermediario:

Valor padrio: 1.

A limitagdo de tensdo no circuito intermediario atua durante a desaceleragiao da seguinte
forma: quando a tensiao do circuito intermedidrio for maior que Uy, (valor limite), a
rampa de desaceleragio sera inibida. Como resultado teremos um prolongamento
automdtico dos tempos de desaceleracao, quando do uso de cargas com altas inércias efou
valores pequenos da rampa de desaceleragio. Maiores detalhes ver item 6.5.7.3.

Com este parametro € possivel habilitar ou desabilitar esta fungio como segue:

0 = limitacdo na desacelera¢do habilitada;

1 = limitagao na desaceleragio desabilitada.
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6.4.2.3.

6.4.2.4,

6.4.2.5.

6.4.2.6.

6.4.2.7.

6.4.2.8.

6.4.2.9,

6.4.2.10.

6.4.2.11.

6.4.2.12,

6.4.2.13.

P05 - Tipo de sinal na entrada analogica AUX1:
Valor padrio: 1.
0=0a10V,0a20mA.
I =4 a20mA.
O controle pela AUX1 ira depender de P66 {ganho).

P06 - Tipo de sinal na entrada analogica AUX2 (entrada analog. do cartao opcional):
Valor padrio: 1.
0=0a -10V,0a :20mA.
1 =4 a 20mA.
O controle pela AUX2 ird depender de P67 (ganho).

P07 - Controle da referéncia de freqiiéncia:
Valor padrio: 0.
0 = via teclado ou entradas analogicas.
1 = via serial.

P08 - Controle de comandos (Blogueio ¢ Reset):
Valor padrao: 0.
0 = controle pelas teclas “ 1" e “ O ” conforme PO3.
1 = bloqueio ¢ reset pela serial habilitados, " 1 ” ¢ " O " desabilitadas.

P09 - Controle do sentido de rotacao:
Valor padrio: 0.
0 = sentido de rotagao via borne ou tecla «~ de acordo com P10.
1 = sentido de rotacao via serial.

P10 - Controle da tecla ~—~
Valor padrio: 0.
0 =tecla »~ habilitada para comando do sentido de rotacio.
1 =tecla #~ desabilitada e comando do sentido de rotagdo possivel via bornes.

P11 - Controle da tecla " LOC/REM " ;
Valor padrio: 0.
0 = tecla * LOC/REM " habilitada.
1 = tecla * LOC/REM “ desabilitada e comando LOCAL/REMOTO possivel via bornes.

P12 - Controle da tecla " JOG " :
Valor padrao: 0.
0 = tecla ” JOG " habilitada.
1 = tecla " JOG ” desabilitada e controle de JOG possivel via bornes.

P13 - Controle de JOG:
Valor padrio: 0.
0 = controle de JOG via tecla ” JOG " ou bomnes conforme P12.
1 = JOG via scrial.

P14 - Faixa de freqiiéncias:
Valor padrio: 0.
0 = freqiiéncia maxima = 102Hz ¢ resolucao de 0,1Hz.
1 = freqiiéncia maxima = 204Hz ¢ resolugio de 0,2Hz.

P16 - Selecdo da Referéncia:
Valor padrao: 1.
Seleciona o tipo de referéncia.

P16: | = referéncia principal pelo teclado (teclas ” AW g ).



64
CFW-03

A cada toque na tecla © A (ou "V "), a freqiiéncia de saida serd incrementada (ou
decrementada) nos seguintes valores:

P14 =90
AUMENTO DIMINUICAO
fs +Af (s -Af
- 99.9Hz 0,1Hz = 100Hz 0,1Hz
- 100Hz 1Hz - 101Hz 1Hz
P14 = 1]
AUMENTO DIMINUICAO
Is +Af fs -Af
= 99 8Hz 0,2Hz < 100Hz 0,2Hz
> 100Hz 1Hz - 101Hz 1Hz

No desligamento da alimenta¢ao da eletronica a referéncia ¢é retida na RAM pelo capacitor
de back-up, de modo que, se o conversor for novamente energizado, a referéncia pelo
teclado assumird o dltimo valor antes do desligamento,

P16: 2 = REF.PR. = EAP (cntrada analogica principal bornes
XC1:19,...,24) com sinal em tensio 0 a 10V ou corrente 0 a 20mA

Curvas ref. x fregiiéncia:

.0a 10V:
. FRE
Freq = P65 . fmix. Vi, / 10 pmdo,(
I
Vi = 10 . fmin/ P65 . fmix |
fmin :
|
-0a 20mA: Ly |
L ]
2 EAP Fmi 10V VEAP
Freq = P65 . fmix . I, / 20 (EAP Fmin)  (20mA) (|EE:p)
Liap = 20 . fmin / P63 . fmix

fmfn

. P16: 3 = REF.PR. = EAP com sinal em corrente 4 a 20mA.
Freq = [(fmdx . I,, [ 16) - (fmdx / 4)] . P65

Iap = (16 . fmin / P65 . fmix) + 4 FREQ
Fmax
finin

|
|
|
|
I
1
|
I
I
|

1 I

4mA IEAP_ . 20mA  |EAP

P16: 4 = REF.PR. = Potenciometro eletronico (P.E.).
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6.4.2.14.

6.4.2.15.

6.4.2,16.

Us/Ue
1.0

A referéncia passa a ser controlada pelas entradas digitais EDP5 (ACELERA) e EDP6
(DESACELERA). Portanto P30 e P31 devem estar em 7 nesta opcido (P.E.). Caso contrdrio,
nao serd possivel sair do “modo de alteracio dos parametros de operagdo.

No caso de queda de energia (ou desligamento) a referéncia é mantida na RAM pelo capacitor
de back-up.

P17 - Selecdo da corrente nominal:
Valor padrio: varia de acordo com cada modelo de conversor.
Este valor ird ajustar a medicdo de corrente e afetard, portanto, sua indicacao (P97) ¢ os
demais pardmetros a ela relacionados (P55, P58, P59 & P60).
Valores:
5=17A 7=33A 9=67A 11=135A 13=85A
6=25A 8=50A 10=100A 12 =200A

P18 - Selecao da tensio de alimentacio nominal:
Valor padrao: varia de acordo com o modelo de conversor.
Este valor ird ajustar a leitura da tensdo do circuito intermedidrio [P99 e parimetro
relacionado (P98)].
Valores: 0 = 220V 1 = 380V
2 = 440V 3 = 480V

P19 - Caracteristicas U/F:
Valor padrio: 0,
Determina a relagio tensaoffreqiiéncia na saida.
P19 =0 ou 1 - curvas com U/F constante para motores de freqgiiéncia nominal 60 ou S0Hz
respectivamente,
P19 =2,...,7 - curvas com relagdes quadrdticas para utilizagio em cargas de torque varidvel,
visando a economia de energia. (Ex.: bombas e ventiladores.)

| __P19=0___ Us/Uel __p19=1

i

|

|

|

O |

=y '

I

b

. |

s —

110 20 30 40 50 60 FREQ 110 20 30 40 50 60 FREQ
(Hz) (Hz)

6.4.2.17.

t y t t t ; 4 IP‘ |=5| Jdo
11020 30 40 50 60 Fafta) 116 20 30 40 50 60 FA(H2)
OBS; Para P19 = 2,...,7 a curva U/F nio ¢ influenciada por P37.

P2( - Fungio da entrada EDP1:
Valor padrio: 0.

0= blogueio por rampa (motor desacelera de acordo com a rampa de desaceleragio
¢ quando chega a freqiiéncia ~ 0Hz é blogueado).

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

2= “bloqueio” para fmin (motor desacelera, segundo a rampa de desaceleracio até

[min e assim permanece - aplicagdes especiais).
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6.4.2.18.

6.4.2.19.

6.4.2.20.

6.4.2.21.

6.4.2.22,

P21 - Definicio das referéncias:

Valor padrao: 0.
= REF.PR. | AUX]1.

1= REF.PR. | AUX2.
= REF.PR. + AUX| + AUX2 W@,
= REF.PR. + AUX2 / AUX1 .

OBS.: (1) Caso da REE.PR. = PE (P16=4) ¢ P21-2 ou 3 nio sera possivel sair do

“modo de alteracio dos parametros de operacao” (condigdo nao permitida).
(2) Caso P21=2 a fungio REF.PR. /| AUX perde o sentido (nao atua).

(3) Caso P45-0 (ver fungoes especiais - item 7), deve-se programar P21=0.

P22 - Tempo para "auto-reset":

Valor padrio: 0.

Quando ocorre um erro, exceto EQ0, E09, E10, E11 ou E2x, 0 conversor poder4 provocar
um “reset” automaticamente, apds transcorrido um tempo dado por P22 em segundos (3 a
255 seg).

Se 0 < P22 < 2 niio ocorrera "auto-reset”.

Aps transcorrido 0 “auto-reset”, se o mesmo erro voltar a ocorrer por trés vezes
consecutivas (*), a fungdo de auto-reset serd inibida. Portanto, se um erro ocorrer quatro
vezes consecutivas, este permanecerda sendo indicado (¢ o conversor blogueado)
permanentemente apos a terceira tentativa de remover o erro.

(*) Um erro € considerado reincidente, se este voltar a ocorrer at€ 30 segundos apds
ser executado o auto-reset,

P23 - Funcio da entrada EDP2;

Valor padrio; 0.

0 = sentido de rotagao (aberta = sentido anti-horério; fechada = sentido hordrio):

O controle do sentido de rotagio por EDP2 s6 vai ser possivel se:

a) P23=0e P10=1;

b) P23=0, P10=0 e conversor no modo "REMOTO".

Caso seja usado P21 > 0 o sentido de rotagio também sera influenciado pela polaridade da
entrada analogica AUX2. Ver item 5.

1 = LOCAL/REMOTO:

No modo “LOCAL" pode operar com comandos via teclado (0s habilitados em P03, P10,
P11, P12 ¢ P16) e no modo "REMOTQ" opera somente via bornes (mesmo com teclas
habilitadas). Ver item 6.5.3.8.

2 = MANUAL/AUTOMATICO:
Ver item 7.5 - Regulador PID superposto.

P24 - Sele¢ao da taxa de transmissio da serial:

Valor padrio: 0.
0 = serial desabilitada;

1 =300 bps;
2 = 600 bps;
3 = 1200 bps;
4 = 2400 bps;
5 = 4800 bps;
6 = 9600 bps.

P25 - Enderego do conversor na rede de comunicaciio serial:

Valor padrio: 1.
Poderi ser ajustado de 1 a 30.
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6.4.2.23. P26 - Func¢ao da entrada EDP3: (*)
Valor padrio: 3.
0 = sem fungio;
1 = LOCAL/REMOTO;
2 = NORMAL/SERIAL;
3 = BLOQUEIO GERAL;
4 = ]JOG;
5 = DEFEITO EXTERNO;
6 = REF.PR /AUX.
7 = ver item 7.7 - AVANCO/RETORNO;
8 = ver item 7.5 - REG. PID SUPERPOSTO:
9 = ver item 7.8 - 22 RAMPA

6.4.2.24. P27 - Faixa de ajuste das rampas:
Valor padrao: |.
Este parametro define a resolugio e a faixa de ajuste das rampas em P35 ¢ P36,
0 = resolugdo de 0.1 seg. e faixa de 0.5 4 18 seg.
1 = resolugao de 1 seg. e faixa de 5 a 180 seg.
2 = resolugao de 10 seg. e faixa de 50 4 990 seg.
Os tempos acima referem-se a uma variacio de fregiiéneia de:
P14=0 - variacio de 102Hz;
Pl4=1 - variacao de 204Hz.

6.4.2.25. P28 - Determinacio do parimetro default:
Valor padrio: 0.
Este define o parimetro, cujo contetido sera mostrado no display da [HM quando, apos o
power-on, o conversor for liberado.
0 = mostra o contetido de P96 (freqiiéncia).
1 = mostra o conteudo de P97 (corrente).
2 = mostra o conteudo de P98 (tensio de saida).
3 = mostra o valor de RPM (P94 = P69 x P96).
4 = mostra o valor de k.f (P95 = P6§ x P96).

6.4.2.26. P29 - Funcao da entrada EDP4: (*)
Valor padrao: 6.
0 = sem fungio;
1 = LOCAL/REMOTO;
2 = NORMAL/SERIAL;
3 = BLOQUEIO GERAL;
4 = JOG;
5 = DEFEITO EXTERNO;
6 = REF.PR./JAUX.
7 = ver item 7.7 - AVANCO/RETORNO;
8 = ver item 7.8 - 22 RAMPA
9 = ver item 7.1 - MULTISPEED

6.4.2.27. P30 - Funcao da entrada EDP5: (*)
Valor padrao: 4.
0 = sem funcio;
1 = LOCAL/REMOTO;
2 = NORMAL/SERIAL;
3 = BLOQUEIO GERAL;
4 = JOG;
5 = DEFEITO EXTERNO;
6 = REF.PR.JAUX.
7 = ACELERA [P16=4 (PE)}]
8 = ver item 7.8 - 22 RAMPA
9 = ver item 7.1 - MULTISPEED
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6.4.2.28. P31 - Funcao da entrada EDP6: (*)

. Valor padrio: 1.
0 = sem funcao;
1 = LOCAL/REMOTO;
2 = NORMAL/SERIAL;
3 = BLOQUEIO GERAL;
4 = JOG; :
5 = DEFEITO EXTERNO;
6 = REF.PR/AUX.
7 = DESACELERA [P16=4 (PE)]
8 = ver item 7.8 - 22 RAMPA
9 = ver item 7.1 - MULTISPEED

OBS.: (*)  Para maiores detalhes sobre as fungoes listadas ver item 6.5.3.
6.4.2.29. P32 - Fungio da saida programivel a transistor 1 (SPT1):

Valor padrio: 1.
Define a fun¢io de controle na saida a transistor SPT1 (V72) no bome XC1:12:

. 0. Bs > Bx
V71=SATURADO (saida em OV)
\(f71.d=CORTJ\g2v)
3aida em "
P62-A P52 PB2+A —f:(PQG]
(Fx)
. I: Fs < Fy

V72=SATURADO (0V)

Im-comoo (24v)
P63-A P63 P63+A fs {P96)
(Fy)

A=0,5 pora Pl4mi
A=1,0 poro P14=

]
a l ¥ —=—={s decrasce
|
|
|
i

= {3 crescente

>
H fs (P9S)
)

PS8/57-A PS8/57+4A |
PS6/57-24 P56/57+2A

]

] .

, .
R
[}
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3 Is > Ix

V72=SATURADO (OV)

Y72=CORTADO (24VJ s
1 P60 Is (P97)
i (x)
! P60+0,05.nam (P17)
P&0~0,051nem (P17)

. 4: EQS
Com E05 - V72 = Saturado (saida em ov);
Sem EO05 ~ V72 = Cortado (saida em 24V).

. 5: CONTON ©
Bit 5 comando logico =0 ~ V72 = Cortado;
Bit 5 comando 16gico = 1 ~ V72 = Saturado.

OBS.: (*) Maiores detalhes ver Manual da Comunicagio Serial
(MANAUO0.4150.3017.00).

6.4.2.30. P33 - Fungio da saida programavel a transistor 2 (SPT?2):
Valor padrio; 3.
Define a fungdo de controle na saida a transistor SPT2 (V71) no bome XC1:10:

.0: Fs > Fx
V71=SATURADO (saida em OV)
&
}r?!.-COWAEZ)EV)
soida em
. : =i
P6Z-A P62 P62+A fs (P96)
(Fx)
. L. Fs < Fy
V72=SATURADO (OV)
F 3 v
V72=CORTADO (24v)
o B
P63-A P83 PE3+A fs (P96)
(Fy)
.2:Fs =Fe
V72=SATURADD {OV) Onde:
= —— v A=°.5 para p14=0
| I A=1,0 para P14=1
} l === {3 decrescente
W2=C?2R¢TVA)DO : = {3 crescente
% T fr—
1
i PSE/57-A Pss/S74m |
P56/57-2A P36/57+2A
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Y Is > Ix

V72=SATURADO (OV}

V72=CORTADO (24

5 .

IEIESJ I Is (P97)
P60+0,05.Inom (P17)
P&0—-0,05.nom (P17)

. 4: EO5
Com E05 -~ V71 = Saturado (saida em OV);
Sem E05 - V71 = Cortado (saida cm 24V).

. 5: CONTON
Bit 5 comando logico =0 - V71 = Cortado;
Bit 5 comando logico = | ~ V71 = Saturado.

OBS.: (*) Maiores detalhes ver Manual da Comunicacao Serial
(MANAU0.4150.3017.00).

6.4.2.31. P34 - Selecdo da variavel na saida analogica programavel:
Valores Possiveis: 0, 1,2 ¢ 3
Valor padrao: 0.
0 = freqiiéncia de saida (P96).
1 = freqiiéncia de entrada (P56/57) (antes da rampa).
2 = corrente de saida (P97).
Os valores de tensio dependem de P64 (ganho).

6.4.2.32. P45 - Configuragoes de Controle:
Valores Possiveis: 0 a 4
VYalor Padrao; 0

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

ATENCAO: Valores maiores que zero neste parametro configuram o conversor para
aplicagoes especiais. Maiores detalhes ver item 7.
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6.4.3.

PARAMETROS DE REGULACAO:

6.43.1. P35 - Tempo de aceleracio:
Valor padrao: 5 seg. para P27=1.
Faixa de valores depende de P27,
Determina o tempo em  segundos para a freqiiéncia ir de:
0 a 102Hz (P14=0)
0 a 204Hz (P14=1).

6.4.3.2, P36 - Tempo de desaceleracio:
Valor padrio; 10 seg. para P27=1.
Faixa de valores depende de P27.
Determina o tempo de rampa em scgundos para a freqiiéncia ir de;
102Hz a 0 (P14=0)
204Hz a 0 (P14=1),

6.4.3.3. P37 - Ajuste da compensacio IxR:
Valor padrio: 2.
Modifica a curva U/F para valores de freqiiéncia abaixo de 20Hz,

Us/Ua 2 Us/Ue e
/;‘OL__mg_o /1_0 P19=1

1 |
| |
| |
| |
i 0 |
1 Q'\* }
I o
F
3\ ! 5\ ;
1 1 1 I
1 —
110 20 30 40 50 60 FREQ 110 20 30 40 50 60 FREQ
0 20 30 40 50 sy 203 5 by

64.3.4. P40 - Tempo de atuagio da frenagem CC:
Faixa de valores: 0.0 4 15.0 .seg
Valor padrao: 0.0

ATENCAO: Valores maiores que zero neste parametro implicam na atuagio da frenagem CC.
Maiores detalhes ver item 7.

6.4.3.5, P43 - Ganho da compensacio IXR automaitica:
Faixa de valores: 0.0 2 1.00
Valor padrao: 0.0

ATENCAOQ: Valores maiores que zero neste parametro habilitam a compensagio IxR
AUTOMATICA. Maiores detalhes ver item 7.4.

6.4.3.6. P47 - Escorregamento nominal;
Faixa de valores: 0.0 a 10.0
Valor padrao: 0.0

ATENCAO: Valores maiores que zero neste paramctro habilitam o controle com compensacio
de escorregamento. Neste caso, além da atuacdo da funcio, alguns parametros
também tem scu conteudo alterado (valor efou unidade). Maiores detalhes
ver item 7.3,

6.43.7. P53 - Freqiiéncia Minima:
Valor padrao: 3.0Hz.
Define o valor minimo da freqiiéncia na saida para gualquer referéncia.
Com zona morta para referéncias analogicas. Ver curvas relativas ao parametro P16.
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6.43.8. P54 - Freqiiéncia Mixima:
Valor padrio: 60.0Hz.
Define o valor maximo da freqiiéncia na saida para qualquer referéncia.
Para referéncias analdgicas, este valor ¢ atingido quando estao no mdximo (10V ou 20mA).

6.43.9. P55 - Corrente limite para sobrecarga:
Valor padrio: [nom (definido por P17).
Este parametro define o valor mdximo da corrente na saida em fungao do tempo. Sc esta
ultrapassar o valor de P55, serd ativada a fungao LT ¢ poderd haver o bloqueio por E05.
Curva de atuacao:

P97(1s)/P55

3.01

2.0

L5 x

Sy
1.0
L
30 60 Q0 {:gpf

6.4.3.10. P56 - Freqiiéncia na entrada da rampa:
Este parametro mostra a referéncia antes da rampa (em Hz).
Caso a referéncia seja controlada pelas entradas analogicas, ou pela serial, este parimetro
ira indicar o valor da freqiiéncia antes da rampa.

Neste caso serd um parametro so de leitura.

Para P16=1 a referéncia podera ser controlada pelo teclado. A cada toque em A ou

AV ", ocorrerd uma variagao na freqiiéncia, aumento ou diminui¢io, respectivamente, de:

Pl4 =0
AUMENTO DIMINUICAQ
fs +AF fs -Af
< 99.9Hz 0,1Hz < 100Hz 0,1Hz
> 100Hz I|Hz = 101Hz 1Hz
Pl4=1
AUMENTO DIMINUICAO
fs +Af fs -Af
< 99 8Hx, 0,2Hz < 100Hz 0,2Hz
= 100Hz 1Hz - 101Hz 1Hz

6.4.3.11. P57 - Freqiiéncia na entrada da rampa:
Este parimetro mostra a referéncia antes da rampa (em Hz).
Caso a referéncia seja controlada pelas entradas analégicas, ou pela serial, este parametro
ird apenas indicar o valor da freqiiéncia antes da rampa.
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6.4.3.12.

6.4.3.13.

6.4.3.14.

6.4.3.15,

6.4.3.16.

Neste caso serd um pardametro so de leitura.

Para P16=1 a referéncia poderd ser controlada pelo teclado. A cada toque em ” A" ou
* V' *, ocorterd uma variacdo na freqiiéncia, aumento ou diminui¢io, respectivamente, de:
ﬁf = 10,2Hz para P14=0;
Af = 20,4Hz para P14=1,

P58 - Valor de Imix na aceleracio:

Valor padrao: Inom (definido por P17).

Este pardmetro tem como objetivo ajustar o limite de corrente na aceleragao. Se a
corrente de saida ultrapassar o valor de P58, o incremento na saida da rampa serd
suprimido até que a corrente caia abaixo de P58.

Maiores detalhes ver item 6.5.7.1.

P59 - Valor de Imax em regime:

Valor padrao: 1,5 x Inom (definido por P17).

Este parimetro tem o objetivo de reduzir a freqiiéncia do motor caso a corrente ultrapasse
o valor deste. Esta agao de controle visa evitar o tombamento do motor. Se a corrente cair
abaixo de P58, 0 motor acelerard novamente.

Maiores detalbes ver item 6.5.7.2.

P60 - Corrente Ix:

Valor padrio: Inom (definido por P17).
Este parametro € utilizado na fun¢io Is > Ix relacionado as saidas programdveis a transistor
conforme definido por P32 e P33.

P61 - Freqgiiéncia de JOG:

Valor padrio: 5.0Hz.
Determina a referéncia para JOG.

P62 - Freqiiéncia Fx:

Valor padrio: 3.0Hz
Este parametro é utilizado na fung¢ido Fs > Fx que comanda o Relé de Freqiéncia K2, ou
as saidas programadveis a transistor conforme definido por P32 e P33.
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6.43.17. P63 - Freqiiéncia Fy:
Valor padrio; 60.0Hz.
Este parimetro ¢ utilizado na fun¢do Fs < Fy relacionado as saidas programaveis a
transistor conforme definido por P32 e P33.

6.43.18. P64 - Ganho da saida analégica programavel:
Valor padrao: 1.00.
Ajuste de ganho de acordo com cada fungdo, definida em P34:

P14=0 |Vyerm = (P96 . P64/ 102) volts
p34=0 (%) Pld=1 |V = (P96 . P64 [ 20,4) volts
P14=0 |Vycn = [(PS6 ou 57) . P64 / 10,2] volts
Bl i Pld=1 |[Vyens = [(PS6 0u 57) . P64 [ 20.4] volts
P34=2 (Is) Vycin = (P97 . P64 . 5 [ Inom) volts
P34=3 Vycios = P87 . P64/10,0

6.43.19. P65 - Ganho da entrada EAP:
Valor padrio: 1,00.
O valor interno da EAP é multiplicado por P65 de modo que:

Freq = P65 . fmix . V,p/ 10 FREQ
Fmax
0a 10V {
Viap = 10 . fmin / P65 . fmix :
P16=2 L :
1
. Fmin 1
Freq = P65 . fmix . Ig,, / 20 ! I
0 a 20mA :
] , , VEAP Fmin 10v. VEAP
IFJ\.P =20 . fmm;‘ P65 . fmdx (|EAP Fl"nl'll'l) (ZGmA) (IEAP)
{nin
FREQ
Fmax

Freq = [(fmax . Ip.p/ 16) - (imax [ 4)] . P65
P16=3 4 a 20mA
Ipap = (16 . fmin / P65 . fmaix) + 4

o
mn Frin|

4mA IEAP_ . 20mA |EAP

6.4.3.20. P66 - Ganho da entrada AUX1:
Valor padrao: 1,00,
O valor interno da AUX1 ¢ multiplicado por P66, de modo que:
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Freq = P66 . fmix . V,ux, / 10

FREQ
0a 10V Frnax

Vux, = 10. fmin / P66 . fmax

imin
P05=0
Freq = P66 . fmdx . I gy, / 20
0220mA |l = 20. fmin/ P66 . fmix Fooin
fmin

4mA [EAP, . 20mA [EAP

FREQ
Frmax
|
|
Freq = [(fmax . Ly, / 16) - (fmdx [ 4)] . P66 [
P0OS=1 4 a 20mA :
Lauxs = (16 . fmin / P66 . fmax) + 4 I
finin 1
Fmin 1
| !

4mA Lygxipmin 20MA  laux

6.43.21. P67 - Ganho da entrada analégica AUX2:
Valor padrio: 1,00.
O valor interno da AUX2 ¢ multiplicado por P67 de modo que:

Freq = P67 . fmax . { Vux }/ 10 FREQ
Frmax
Oa 10V |
{ Vo } =10 . fmin / P67 . fmax I
fmin :
P06=0 !
H 1
Freq = P67 . finix .{ L) / 20 Feln—f |
0@ :20mA V) : Fmin 151*\! \/
B ; : Auxz Fmu AUXN2
{ IM}X-%]M } 20 . Fﬂ]m,’ P67 . fmax (lauxz FI"I"IIH) (ZUYTIA) (IAUu )

FREQ
Freq = [(fméx . Ly, / 16) - (fmax / 4)] . P67 Frmax
PO6=1 | 4 a20mA
I = (16 . fmin / P67 . fmdx) + 4

G fmin

Fmin
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7.53. Descricao dos parimetros relacionados:
753.1.  Parimetros de operagio:
7.5.3.1.1. P15 - Tipo de acio do regulador PID:

7.53.1.2.

7.53.14.

7.53.1.5,

V.

. Valores possiveis: 0 ou 1
. Valor padrao: 0
. Define a inversdo ou nio da saida do regulador (ver item. 7.5.3.3.4.).

P23 - Funcdo da entrada digital em XC1:2:

. Valores possiveis: 0 a 3

. Valor padrao: 0

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

. XCI:2 = aberto ~ MANUAL;
. XC1:2 = +24V — AUTOMATICO.

P26 - Funcao da entrada digital auxiliar em XC1:3:

. Valores possiveis: 023 9;

. Valor padrio: 3

. P26=8: define XC1 para o controle MANUAL / AUTOMATICO:
. XC1:3 = aberto = MANUAL;

. XCIL:3 = +24V —~ AUTOMATICO.

P28 - Determinagio do parimetro default:

. Valores possiveis: 0 4 4

. Valor padrio: 0

. P28=0:  P16=1 -> P96 = P76 (valor desejado pelo teclado)
P16=2, 3 -> P96 = P87 (valor real).

. Indicacio: 0...100%.

NOTA: P28=3 seleciona P94 como pardmetro default. Este procedimento deve
ser evitado. Ver nota apds item 7.5.3.3.6.

P34 - Selecao da varidvel na saida analogica:

. Valores possiveis: 0 a 3

. Valor padrio: 0

. P34=3: saida analogica indica o valor de P87 (valor real).

P87

XCES, 6 = T X PM VO]I‘S

P34=0

PBE = — — Qe

P34=
PS6/57 e ——

P64

1

O— D %C1:32,31
. > Ew— 0 ¢ 10V
PG7 ———O — — Ot A

P34=3 0.00 a 9.99
-o0—

P87 ——0——

7.53.1.6.

P45 - Configuragoes do controle:

. Valores possiveis: 0, 1,2 ¢ 4

. Valor padrio: 0

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

NOTA:
Caso P23=2 e P26=8 nio seri possivel sair do modo de alteragio dos parimetros
de operagdo, fazendo-se PQ1=1.



7.53.2. Parametros de regulagio:

7.53.2.1

7.5.3.2.2.

75323,

7.5324.

7.53.2.5.

7.5.3.2.6.

P51 - Ganho integral do regulador:

. Valores possiveis: 0.00 a 9900 seg

. Valor padrio: 1.00

. Define parcela integral do regulador PID.
. Formas de indica¢ao no display:

0.00 — 9.99: segundos;
10.0 — 99.9: segundos:
100. — 999.: segundos;
1000.~ 9900.: segundos. (resolugdo de ajuste de 100seg).

P66 - Ganho do sinal de realimentacao:

. Valores possiveis: 0.00 a 9.99

. Valor padrao: 1.00

. Com este parametro ¢ possivel ajustar sinal de realimentacio lido em P87, da
seguinte forma:

P0O5=0 e sinal em tensao (0 a 10V):

P87 = Vaux x 10 x P66 (%)

P0O5=0 e sinal em corrente (0 a 20mA)

PR7 = laux x 5 x P66 (%).

P0O5=1 e sinal em corrente (4 a 20mA}

P87 = (laux x 25 - 25) x P66 (%)
4

P68 - Multiplicador K:
. Valores possiveis: 0.00 a 9.99
10.00 2 99.9

. Valor padrao: 1,67

. Este parametro ¢ utilizado para ajustar a indicacio K x P87 mostrada em P95.
Deve ser ajustada em fungio da grandeza a ser indicada, variando, portanto, de
acordo com a aplicagao.
Ex.: Pressio, vazdo, velocidade, etc.

P70 - Ganho proporcional do regulador:

. Valores possiveis: 0.00 a 999

. Valor padrao: 1.90

. Define parcela proporcional de regulador PID.

P71 - Ganho diferencial do regulador:

. Valores possiveis: 0.00 a 9.99

. Valor padrao: 0.00

. Define parcela diferencial do regulador PID.

P72 - Filtro do valor real:

. Valores possiveis: 0.0 a 16.0 seg

. Valor padrao: 0.0

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

P76 - Valor desejado ajustado pelo teclado:
. Valores possiveis: 0 a 100%
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- Através deste parametro € possivel ajustar pelo teclado o valor desejado em
%, se P16=1. A cada toque na tecla A (ou V) o conteiido deste parametro
serd aumentado (ou diminuido) em ~ 1%.

Caso uma das entradas (XC1:2 ou XC1:3) selecione a operagio MANUAL, a
freqgiiéncia na entrada da rampa serd dada

P76 x P54
P36l 57 -
6/ 57 ;

( Hz) (Pl6-1)

7.53.3. Parimetros de leitura:

7.533.1. P86 - Valor desejado via Entrada Analogica Principal
EAP (XC1: 20, 21, 23, 24):
. Valores possiveis: 0 a 100%
. Este parametro indica o valor desejado, via EAP, da seguinte forma:

P16=2 ¢ sinal em tensio (0 a 10V):

P86 = Vi X 10 (%)

P16=2 e sinal em cormrente (0 2 20mA):

P86 = Ip\p X 5 ()

P16=3 e sinal em comente (4 2 20mA}):

P86 = Ipup x 25 - 25 (%)
4

OBS.: Vi = Vn-:cnm,zl ¢ Ieap = Ixcioang-
Caso uma das entradas (XC1:2 ou XC1:3) selecione a operagio MANUAL, e

referéncia na entrada da rampa sera dada por:

P86 x P54 1y (pI6-2 ou 3)

Ps6] 57 - 00

7.533.2. P87 - Valor real:
. Valores possiveis: 0 a 100%
. Este parimetro indica o valor real, em percentual, da scguinte forma:

P05=0 e sinal de realimentacio em tensio (0 a 10V):

P87 = (VAL’K X 10} x P66 (%}

P05=0 e sinal de real. em corrente (0 a 20mA):

P87 = ((I,ux x 100} / 20) x P66 (%)

POS=1 e sinal de real. em corrente (4 a 20mA):

P87 = (Tyux X 25 / 4) - 25) x P66 (%)

Onde: Vyx = Viciazas € laex = Ixciasze
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7.533.3. P88 - saida da rampa:
. Valores possiveis: 0 a 100%
. Este parimetro mostra a saida da rampa na forma seguinte:

P88 = fs x 100 (%)  (P14=0)
102

P88 = fs x 100 (%) (P14=1)
204

Onde: fs = freqiiéncia de saida do conversor em Hz.

7.5.334. P89 - Saida do regulador PID:
. Valores possiveis: 0 a 100%
. Este parimetro mostra a saida do regulador PID conforme fig. 7.5.1. O
conteudo ¢ dado em % da seguinte forma:

AUTOMATICO:

P89 x P54

P15=0: P56 ik
15-=0 56 ] 57 100

(Hz) (*)

P8 x P54 (pp (%)

Pi5-=1: P = 25 - A2
5-1 561 57 54 100

OBS.: (*) A entrada da rampa (P56/57) é limitada, no seu valor minimo ¢ maximo, por
P53 e P54, respectivamente.
A limitagio da freqiiéncia minima resulta numa “zona morta’, ou seja,
enquanto a entrada da rampa for menor que o valor de fmin a freqiiéncia de
saida serd igual a fmin.

MANUAL: P89=0

7.533:5. P95 - Grandeza Proporcional ao Valor Real:
. Valores possiveis: 0 4 9999
. Este parametro indica o valor: P95=P68 x P87
. Pode ser usado para indicar a grandeza controlada pelo conversor.
Ex.: Pressao, vazao, velocidade, etc.

7.53.3.6. P96 - Indicacoes de valores:
. Valores possiveis: 0 a 100%
. P P45=1 a indicagdo neste parametro serd funcgio de P16
P16=1 -> P96 = P76 (valor desejado ajustado pelo teclado)
P16 = 2 ou 3 -> P96 = P87 (valor real)

NOTA: O parimetro P94 ndo deve ser utilizado com P45=1, pois nesta
situacdo sua indicacdo nao corresponde 4 velocidade real do motor.

OBS.: Nao é possivel usar a entrada analogica auxiliar 2 (cartdo MFO) como
referéncia, podendo apenas utilizar a Entrada Analogica Principal,
teclado ou serial (conforme fig. 7.5.1.).
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7.6. REGULADOR DE VELOCIDADE COM REALIMENTACAO POR ENCODER INCREMENTAL:

7.6.1. Introducao:
A configuracdo padrio do conversor apresenta controle de velocidade em malha aberta. Neste caso a precisao
de controle desta depende do escorregamento do motor. Valores tipicos de regulagio situam-se entre 3 ¢ 5%
da velocidade nominal para variagdes de carga no eixo de 0 a 100%.
A operagio em lago fechado de velocidade tem o objetivo de melhorar a regulagdo desta com as variacoes
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 ¢ possivel atingir-se uma precisao methor que 0,5%, para uma variacao de carga de 0 a 100%,
e velocidades entre Nnomy/10 a Nnom.
Além da instalagao do encoder incremental, 0 conversor deveri ser configurado (parametrizado) para operar
como “regulador de velocidade”, ¢ seus parametros correspondentes ajustados para a aplicagao. Devera ser
instalado também o modulo opcional MFQO.
7.62. Principio de Operagao:
A configuragao do regulador de velocidade é obtida colocando-se P45=2. Neste caso a freqiiéncia 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% (+ 12,2Hz). A freqiiéncia
de saida, neste caso, poderd apresentar os seguintes valores extremos:
minimo: P53 - 6,1Hz minimo:; P33 - 12,2Hz
P14=0 Pi4=1
maximo: P54 + 6,1Hz maximo: P54 + 12,2Hz

O ganho do sinal de valor real ¢ ajustado em P66.

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

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

O parametro diferencial normalmente é zerado (padrao). Os valores ajustados de fabrica para P51, P70 e
P71, sdo aceitiveis para a maioria das aplicagoes.

NOTA:
Para funcionamento com regulador de velocidade € necessario o uso de um cartao opcional, MFO. Neste caso
deve-se conectar o cabo do encoder em XC11:10, 11 e ajustar o jumper XJ1, além de programar P05=0.
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Figura 7.6.1 - Diagrama de blocos do Regulador de Velocidade
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76.3.  Escolha do encoder:
Para definicio do encoder, inicialmente determina-se 0 numero de pulsos por rotagao (PPR) deste como
segue:
2
300 . 000 . ppp < 720000
THaX Mn‘ﬂ'
E7.6.1.

ONDE: Nmix = velocidade maxima de trabalho.
Em principio, valores de PPR de acordo com a equacdo acima, podem ser utilizados. Na prdtica oufras
caracteristicas devem ser levadas em consideracao, como por exemplo a utilizacao de indicador de velocidade,
ligado diretamente a0 sinal do encoder. Neste caso o PPR podera ter um limite superior menor que 0 dado
pela equagao E7.6.1.
Na tabela T7.6.1 temos os valores mais comuns existentes de PPR para encoders comerciais.
No item 7.6.7 adiante temos valores de PPR sugeridos para freqiiencias do encoder entre 6 ¢ 8KHz, na
velocidade maxima.

1 3 12 30 50 00 125 180 300 400 565 900 1200 | 2000

2 6 16 36 60 96 130 200 320 450 600 960 1250 | 2500

3 3 20 40 70 100 142 240 360 480 720 1000 | 1440

4 10 24 45 80 120 152 250 378 500 800 1024 | 1500

T7.6.1 - PPR mais comuns para encoders incrementais.
Além do PPR conforme definido acima, 0s encoders utilizados devem ser do tipo PUSH PULL com
alimentagdo em 24V + 25%. E necessdrio apenas uma saida de pulsos.
Para outros tipos de encoders ou outras tensoes de alimentagao consultar a fibrica.
76.4.  Ajustes na interface para encoder (cartdo opcional MFO):

A interface para encoder incremental consiste em um Conversor freqiiénciajtensao (F/U), cuja saida é lida pelo
microcontrolador do modulo de controle.
Para que este opere corretamente é necessario 0 ajuste das pontes conectoras (jumper’'s) COMO sEgUe:

XJ1: Define o ganho do circuito F/U. Deve ser ajustado de acordo com a freqiiéncia dos pulsos do
encoder, na rotagio mixima (Nmax), como segue:

Freq. Méxima do Encoder Posigao de XJ1.
3 2
(PPR) x Nmix < 6KHz o 0
60
4 1
3 2
(PPR) x Nmax < 8KHz it
60 o 0
4 1
3 2
(PPR) x Nméx < 12KHz (o)
X1
60 O
4 1

OBS.: Nmax cm RPM
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7.6.5. Ajuste do ganho da realimentagao (P66):
O ganho do nivel de realimentagdo deve ser ajustado como segue:
2.8 S P& K
P66 - ————mhp — P14 -0)
102 x ( PPR) GH U (
2.5 xPx R
P = —————e e (P4 -1)
204 x ( PPR) g v
Onde:
P= numero de polos do motor.
PPR= niimero de pulsos por rotagao do encoder;
Grp= Ganho do F/U. Este ganho depende de XJ1 como segue.
XJ1 Gy
i 45 (V/Hz)
Posicao 1 6000
__'_ 45 (V/Hz)
Posigio 2 3000
P 45 (V/Hz)
Posi¢do 3 12.000
NOTA:  Na pritica P66 pode ser otimizado acionando-se 0 motor a vazio e variando seu valor até zerar
P89 (erro).
76.6. Ajuste da freqiiéncia maxima (P54):
A freqiiéncia mixima pode ser ajustada de acordo com a rotacao mixima (Nmax) como segue:
N & F
P54 - 22— Hz
120 (#2)
ONDE:
P= nimero de polos do motor;
Nméx= rotacao maxima em RPM.
7.6.7. Valores recomendados:
Na tabela seguinte temos valores de PPR e ajustes, recomendados para as aplicagdes mais comuns:
Nmix N2 de polos PPR Fmidx Freq. Mix. Pulsos XI P66
(RPM) do motor (Hz) encoder (kHz) posicao (P14=0)
900 3 400 60 6000 4-1 0,65
8 400 80 8000 3-2 0,37
1200
6 400 60 8000 3-2 0,65
4 250 6 00 3-2 0,70
1800 ; 7 -
6 250 90 7500 32 1,04
4 100 120 6000 4-1 1,31
3600
2 100 60 6000 4-1 0,65

OBS.: Outras combinagdes de PPR ¢ ajustes podem ser utilizados.
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7.6.8.

Descricio dos parimetros relacionados:
7.6.8.1. Parimetros de operacao:

7.6.8.1.1. P05 - Tipo de sinal na Entrada Analdgica Auxiliar:
. Valores possiveis: O e 1
. Valor padrao: 0
. Para que a interface para encoder incremental (F/U) opere corretamente ¢é
necessario P0O5=0 (0 a 10V).

OBS.. Nio & possivel utilizar a entrada analdgica auxiliar 1 para confrolar a
referéncia.

7.6.8.1.2. P34 - Selecio da variavel na saida analogica (XC1:5, 6):
. Valores possiveis: 0 a 3
. Valor padrao: 0
. A selegdo da varidvel na saida analogica obedece 0 seguinte:

P34=0
PEE —— -
P56/57 O — — g D XC1:32,31
P34=3 0. :
- 4 . 00 o 9.99
. P34=0: Vyqmau = P88 x P64 volis
10

. P34=3; Vyqm s = P87 x P65 volts
10

7.6.8.1.3. P45 - Configuracoes de controle:
. Valores possiveis: 0, 1,2,3e 4
. Valor padrao: 0
. P45=2: seleciona funcionamento com regulador de velocidade.

7.68.2.  Parametros de regulacao:

7.682.1. P51 - Ganho integral do regulador:
. Valores possiveis: 0.00 a 9900 seg
. Valor padrao: 1.00 seg

. Define parcela integral do regulador de velocidade.
. Formas de indicagao no display:

0.00 — 9.99: segundos;
10.0 = 99.9: segundos;
100. —* 999.: segundos;
1000.~ 9900.: segundos.
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7.6.8.2.2,

- Quando P14 for igual = 0

P89

pos - pss 57 + F82
57 100

P36 57

7.6.8.2.3.

7.6.8.2.4.

7.6.8.2.5.

7.6.8.2.6.

7.6.8.2.7.

P56 - Entrada da rampa:

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

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

- Quando P14 for igual = |
P59

x 102 ( Hz) P96 = Ps6157 + —— x 204 ( Hz)

100

P16=1: Permite ajuste da referéncia pelo teclado com  variagoes de -
0,2Hz.

P16=2 e 3: P56 torna-se um parametro so de leitura, para referéncia proveniente
da Entrada Analogica Principal - EAP (XC1:19, 20, 21, 22, 23 ¢
24).

P16=2 cf entr. 0 a 10V: P56/57 = (P65 x Vp,p x P54} / 10
P16=2 ¢/ entr. 0 a 20mA: P56/57 = (P65 X lg.p x P54) / 20

P16=3 com entr. 4 a 20mA;

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 variagoes de -
20,4Hz.

P66 - Ganho do sinal de realimentagao:

. Valores possiveis: 0.00 a 9.99

. Valor padrio: 1.00

. Este parimetro deve ser ajustado de acordo com o nimero de pulsos do
encoder e o ganho do F/U, como definido no item 7.6.5.

P68 - Multiplicador K:

. Este parimetro ¢ utilizado para ajustar a indicacao mostrada em P95. Deve
ser ajustado em funcdo da grandeza a ser indicada:
Velocidade (m/min, %. etc.), pressao, vazao, etc.
P95 = P68 - P37

P69 - Multiplicador K1:

. Este parametro ¢ utilizado para ajustar a indicagdo de K1 x P87, ou RPM,
mostrado em P94. (P94 = P69 x P87).

. Para indicagio dc P94 em RPM deve-se fazer P69 = (N .(RPM))/P87,
sendo P87 calculado utilizando-se o mesmo N (RPM). Ver item 7.6.8.3.1.).

P70 - Ganho proporcional do regulador:

. Valores possiveis: 0.00 a 9.99

. Valor padrdo: 1.9

. Define parcela proporcional do regulador de velocidade.
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7.6.8.2.8. P71 - Ganho diferencial do regulador:
. Valores possiveis: 0.00 a 9.99
. Valor padrao: 0.00
. Define parcela diferencial do regulador de velocidade.

7.6.8.2.9. P72 - Filtro do valor real:
. Valores possiveis: 0.0 a 16.0 seg
. Valor padrao; 0.0
. Define constante de tempo para filtragem do valor real (filtro de primeira
ordem).

7.6.8.3. Parimetros de leitura:

7.6.83.1. P87 - Valor real:
. Valores possiveis: 0 a 100%
. Este parametro indica o valor real da seguinte forma:

XT1 = posiio 4-1 P87 = P66 x 3 x FENC
200
e E T P87 = P66 x 9 x FENC
XJ1 = posigao 3-2 ——““—800
e P87 = P66 x 3 x FENC
XJ1 = posigao 3-4 400
Onde: FENC = N x PPR
60
Para: FENC = freqiiéncia de encoder em Hz
N = rotacdo do motor em RPM

PPR = nimero de pulsos por rotagio do encoder

7.6.83.2. P88 - Saida da rampa:
. Valores possiveis: 0 a 100%
. Indica valor % da saida da rampa (ver fig. 7.6.1), com 100% representando
102Hz (P14=0) ou 204Hz (P14=1).

7.6.8.3.3. P89 - Saida do regulador de velocidade:
. Valores possiveis: 0 a = 6%
. Indica valor em %, na saida do regulador de velocidade, com 100%
representando 102Hz (P14=0) ou 204Hz (P14=1).
A saida do regulador de velocidade esta limitada em : 6%, 0 que equivale a
¢ 6,1Hz.

7.6.8.3.4. P94 - Rotacao em RPM (K1 x P§7);
. P94 = P69 x P87
. Led RPM acende

7.6.83.5. P95 - Indicacdo de grandeza proporcional ao valor real:
. Indica o valor: P95 = P68 x P87
. Nenhum led de unidade acende.

7.6.8.3.6. P96 - Saida da rampa:
. Valores possiveis: 0 a P54 - P89
. Este parametro indicard o seguinte:
P88 x 102 " P89 x 102
100 100

P96 ( Hz) ( P14-=0)

pos - P88 x 204 P89 x 204 ( Hz) (PI4=1)

100 100
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7.6.9.

Dados técnicos para controle de velocidade:

. Faixa de regulagio bdsica: 1:10 (6 a 60Hz)

. Precisio de regulacio, para uma variacao de carga de 20 a 100%, em relagio a velocidade nominal: <
0,1%

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

. Precisdo de regulagio com a variagio de temperatura, em relacio a velocidade nominal: + 0,2% (25°C
: 10°0)

7.7. AVANCO/RETORNO:

7.7.1.

7.7.2.

INTRODUCAO:

Esta fun¢ao é utilizada quando se deseja habilitar , bloquear efou inverter o sentido de rotagdo do motor
através de comandos simples, atuando nas entradas digitais EDP3 e EDP4.

Asteclas [, Oe ¢« da [HM deixam de atuar, neste caso, bem como o bloqueio por rampa, via EDP1.
quando P20=0.

O Avancgo (Forward} € definido como sentido de rota¢ao hordrio, e o retomo (Reverse) como rotagao no
sentido anti-hordrio.

Em ambas as entradas sdo comandadas a habilita¢do e o bloqueio por rampa.

PRINCIPIO DE OPERACAO:
Para utilizar a fun¢ao Avango/Retomno observar a seguinte programacao:

~J

a) Avanco ¢+ EDP3 —P | P26 =

"

b} Retormo : EOP4 — | P29

=~

Ambos sio parametros de operagio e, para efetuar sua alteragio, observar a seqiiéncia para ajustes e gravacao
de EEPROM, item 6.2

7.72.1. DIAGRAMA DE TEMPO:

24v

AVANCO QV

24v — e

RETORNO OV

24y

BLOQUEID
GERAL OV

el

HORARIO | HORARIO |

AN'I'I-\HORA'RIO / \

ROTAGAQ

I
I
I
I
I
I
|
|
I
I
I
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7.722. ESQUEMA DE APLICACAO:

» +24V (XC1.7.8.11)

" _XC1.3 o AVANGO (EDP3, P26=7)

il

_~"_XC1.4 o peTORNO (EDP4, P29=7)

" _XC1.1 o B 0QUEID GERAL

+24V1: liberado o giro
no sentide horario
aberto: bloqueado por
rampa

+24V1: liberado o giro
no sentide anti—horario

aberta: blogueado por
rampa

7.7.3.  DESCRICAO DOS PARAMETROS RELACIONADOS:

7.73.1.  Parimetros de Operacio:

7.73.1.1. P26 - Funcdo da entrada digital em XC1:3:

. Valores possiveis 0 4 9
. Valor padrdo: 3

. P26=7 seleciona a entrada digital em XCI:3 (EDP3) para habilitacio de

avango.

. +24V em XC1:3 habilita o avango.

7.73.1.2 P29 - Fungio da entrada digital em XC1:4:

. Valores possiveis: 04 9
. Valor padrao: 6

. P29=7 seleciona a entrada digital em XCl:4 (EDP4) para habilitacio de

retomao.

. +24V em XC1:4 habilita o retorno.

NOTAS:

1) O primeiro sentido de rotagio selecionado tem prioridade sobre o outro.

2) A ativacdo simultinea do avanco e do retorno faz com que o motor gire no
sentido hordrio (avango).

3) O bloqueio geral tem prioridade sobre o avango e retorno, ou seja, se 0
bloqueio geral (b01) estiver ativo o conversor nio podera ser liberado pelo

avanco ou retorno.

4) A selecdo das entradas EDP3 e EDP4 para Avanco e Retorno faz com que
o controle do sentido de rotacdo, por bornes (EDP2) ou pela tecla
nio atue, independente de P10,

5) Caso se programe apenas uma das duas EDP’s (EDP3=7 e EDP4+#7 ou vice-
versa) ndo ¢ possivel sair do modo de alteracdo dos parimetros de
operagdo, ou seja, PO1 ndo aceita valor 1.

7.8. SEGUNDA RAMPA DE ACELERACAQ / DESACELERACAO:

78.1. INTRODUCAO:

Durante a operacio do conversor pode-se selecionar outro conjunto de parametros que definem as rampas,

em substitui¢io aos padroes P27, 35 e 36.

Esta selecio entre estes parametros podera ser feita via entrada digital programada para tanto.
O ajuste dos tempos de aceleragio e desaceleracio da 22 Rampa ¢ semelhante ao ajuste da rampa padrao,

mudando apenas o parimetro 4 ser programado.
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7.82.  PRINCIPIO DE OPERACAO:
O conjunto de parimetros da 2® Rampa ¢ mostrado abaixo com os parimetros equivalentes da Rampa Padrao:
P44 = Faixa de ajuste das rampas => P27
P38 = Tempo de aceleragio => P35
P39 = Tempo de desaceleragao => P36.

Selegio RAMPA 1/RAMPA 2:

P26=9 ---> EDP3

ou
P29=8 ---> EDP4
ou
P30=8 ---> EDP5
ou

P31=8 -—> EDP6

7.82.1.  Diagramas de tempo:
Exemplo de aplicagio em conjunto com AVANCO/RETORNO:

SELEGAO RAMPA PADRXO 22 RAMPA
RAMPA1 /RAMPA2
I i
| I
B .
AVANGO - 5
| B | |
| [ l
| I l
RETORNO ' f '
| | | |
| 1 |1
| { | |1
o I " ANTI-HORARIO ! V‘ |
I AN AN
I 11| 74
toc1 E1E: tdes2 | toc1
tdes1
7
7.82.2. Esquema de aplicacao:
& +24Y1 (XC1.7.8.11)
P ABERTA —#» RAMPA PADRRO

XC1:3bEDP3 pos=g) | +24Y1 —® 24 RAMPA

XC1:4 EDP4 (P29=8
XC1:5 EDP5 (P30=8
XC1:6 EDP& (P31=8
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7.83.

DESCRICAO DOS PARAMETROS RELACIONADOS:

7.8.3.1.

7.8.3.2.

Parimetro de Operagao:

7.83.1.1.

P44 - Faixa de Ajuste da 2* Rampa:
. Valor padrio: 1
. Este parimetro define a resolugdo e a faixa de ajuste das rampas em P38 e

P39.

. 0 = resolugdo de 0.1 seg. e faixa de 0,5 4 18 seg.

. 1 = resolugao de 1 seg. e faixa de 5 4 130 seg.

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

. Os tempos acima referem-se 4 uma variagio de fregiiéncia de

P14 = 0 --> variagao de 102Hz,
P14 = 1 --> variacdo de 204Hz.

Parimetros de Regulacao:

7.8.3.2.1,

7.8.3.22.

P38 - Tempo de aceleracio 2:

. Valor padrdo: 5 seg. para P44=1

. Faixa de valores depende de P44,

. Determina o tempo em segundos para a [reqiiéncia ir de:

0 a 102Hz (P14=0)
0 a 204Hz (P14=1)

P39 - Tempo de desaceleracao:

. Valor padrdo: 10 seg. para P44=1

. Faixa de valores de P44.

. Determina o tempo em segundos para a freqiiéncia ir de:

102 4 OHz (P14=0)
204 a OHz (P14=1)

NOTAS:

1) Todas as consideragoes vilidas para a parametrizagdo da Rampa Padrao
devem ser observados para a 2? Rampa.

2)  Caso seja comutada a Rampa Padrao/2* Rampa ou vice-versa durante uma
aceleracio ou desaceleragdo, 0 conversor ira seguir esta nova rampa
instantaneamente.

3) Caso se programe mais de uma EDP como selecdo de 2* Rampa, por

exemplo: P26=9 ¢ P29=8, nio se consegue sair do modo de alteracio dos
parametros de operagdo, ou seja, PO1 nio aceita valor 1.
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79.

CICLO AUTOMATICO:

7.9.1.

79.2.

INTRODUCAO:

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

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

As taxas de variacio da freqiiéncia, ajustadas nos parametros que determinam as rampas, irao definir os
tempos de transi¢ao de um patamar para outro.

PRINCIPIO DE FUNCIONAMENTO:
Para habilitar o funcionamento com ciclo automatico ¢ necessario fazer P45=3. Neste caso, quando
pressionarmos a tecla ” I " da Interface Homem x Maquina (IHM) darcmos inicio ao ciclo automatico, como
mostrado de forma genérica na fig. 7.9.1.

O ciclo sera interrompido se ocorrer uma das seguintes situagoes:
. Bloqueio do conversor pela tecla "0” ou via bornes;

. ocorréncia de algum etro que cause 0 blogueio dos pulsos;

. queda de tensdo de alimentacao da eletronica.

Nestes casos, 0 CODVErsor ird memorizar o estado do ciclo automidtico em que ocoffeu a interrup¢ao.
Quando for colocado novamente em condicao de operar, ¢ liberado pressionando-se a tecla “ 17, ird retornar
a0 ciclo automatico no ponto cm (ue parou.

A reaceleragio ao patamar em que foi interrompido se dara conforme o valor de P35 se a interrupgao ocorreu
no primeiro patamar, ou conforme 0 valor de P38 para os demais.

Caso seja desejado fazer o reset do ciclo em execucio, deve-se bloquear 0 conversor ¢ a seguir pressionar
" A "e" V" simultancamente. Quando pressionada a tecta . ” iniciard um novo ciclo.

Quando expirar o tempo do patamar 6, dado por P85, a freqiiéncia ira diminuir até 0Bz, quando se dard o
bloqueio dos pulsos ¢ a indicagao no display de b00 (bloqueio pelo teclado).

OBS.: - Caso algum dos parametros P80 a P85 seja programado para valores maiores do que 900min,
o ciclo ficard permanente no patamar correspondente enquanto essa condi¢do perdurar.

- Nio devem ser cfetuadas alteragoes nos parametros do C.A. quando o mesmo estiver sendo
executado, sob pena de um funcionamento nao esperado do conversor.
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Figura 7.9.1 - Diagrama genérico do ciclo automatico.
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793. DESCRICA© DOS PARAMETROS RELACIONADOS:
793.1. PARAMETROS DE OPERACAQ:

79311 P44 - Faixa de ajuste da 2° Rampa:

. Valor padrao: 1

. Este parimetro define a resolugao ¢ a faixa de ajuste das rampas em P38 e
P39.

0 = resolucao de 0,1 seg. e faixa de 0,5 a 18 seg.

1 = resolucdo de 1 seg. ¢ faixa de 5 4 180 seg.

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

. Os tempos acima referem-se 4 uma variacao de freqiiéncia de
P14 = 0 —-> variacao de 102Hz
P14 = 1 --> varia¢ao de 204Hz.

7.93.1.2. P45 - Configuracoes de controle:
. Valores possiveis: 0, 1,2, 3¢ 4
. Valor padrao: 0
_ P45=3 seleciona o funcionamento com ciclo automatico.

793.2. PARAMETROS DE REGULACAO:

7.93.2.1. P38 - Tempo de aceleragio 2:
. Valor padrdo: 5 seg. para P44=1
. Faixa de valores depende de P44.
. Determina o tempo em segundos para a freqiiéncia ir de:
0 a 102Hz (P14=2)
0 a 204Hz (P14=1)

7932.2. P39 - Tempo de desaceleragdo 2:
. Valor padrio: 10 seg. para P44=1
. Faixa de valores depende de P44.
. Determina o tempo em segundos para a freqiiéncia ir de:
0 a 102Hz (P14=2}
0 a 204Hz (P14=1)

7.9.3.23. P73 - Freqiiéncia do patamar 1:
. Valores possiveis: P53 « P73 = P54
. Valor padrao: 10.0
. Valor em Hz.

7.9.3.24. P74 - Fregiiéncia do patamar 2:
. Valores possiveis: P53 = P74 < P54
. Valor padrao: 20.0
. Valor em Hz.

7.9.3.2.5. P75 - Fregiiéncia do patamar 3:
. Valores possiveis: P53 < P75 < P54
. Valor padrio: 30.0
. Valor em Hz.

7.9.3.2.6. P77 - Fregiiéncia do patamar 4:
. Valores possiveis: P53 < P77 < P54
. Valor padrao: 40.0
. Valor em Hz.

7.9327. P78 - Freqiiéncia do patamar 5:
. Valores possiveis: P53 - P78 < P54
. Valor padrao: 50.0
. Valor em Hz.
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7.93.2.8. P79 - Freqiiéncia do patamar 6:
_ Valores possiveis: P53 < P79 < P54
. Valor padrao: 60.0
. Valor em Hz.

7.93.2.9. P80 - Tempo do patamar 1:
_ Valores possiveis: 0.00 4 909 min
. Valor padrao: 1.00 min
. Incrementos de 1 minuto.

793.2.10. P81 - Tempo do patamar 2t
Valores possiveis: 0.00 2 909 min
Valor padrao: 1.00 min
Incrementos de 1 minuto.

7932.11. P82 - Tempo do patamar 3
Valores possiveis: 0.00 a 909 min
Valor padrdo: 1.00 min
Incrementos de 1 minuto.

7932.12. P83 - Tempo do patamar 4:
Valores possiveis: 0.00 a 909 min
Valor padrdo: 1.00 min
Incrementos de 1 minuto.

7932.13. P84 - Tempo do patamar 3:
Valores possiveis: 0.00 4 909 min
Valor padrio: 1.00 min
Incrementos de | minuto.

7932.14. P85 - Tempo do patamar 6:
Valores possiveis: 0.00 a 909 min
Valor padrao: 1.00 min
[ncrementos de 1 minuto.

OBS.. (*) Valores maiores que 900 nestes parametros faz com que a freqiéncia fique
permanentemente neste patamar.
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8. ANEXOS:
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A VEXO 1:  Localizacio de Cartoes ¢ Componentes da Poténcia:

Moadulo de controle - MEC1:

Esti localizado na frente da poténcia. £ acessivel através da abertura da tampa frontal basculznte do conversor.
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Distribui¢ao dos componentes da poténcia:

Modelos: 6,5/220, 11/380, 13/440 ¢ 13/480

OBS.: No modelo 6,5/220 R2 e C2 nao sao montados.
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Modelos: 9.5 - 12/220, 16 - 21/380, 19 - 25/440 ¢ 19 - 25/480
OBS.: Nos modelos 9,5 - 12220 R2, C2 ¢ C4 nao sao montados.
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OBS.: No modelo 19/220 R2, R2.2, C2, C4 e C4.1 ndo sao montados.

Modelos: 197220, 32/380, 44/440 ¢ 44480

=



125

CFW-03

1

R3.

MFLOOO

[©10]d

o)

ololo

M1

K1
(o

V10

T3

T4

X1

OBS.: No modelo 25/220 R2, R2.2, C2, C4 e C4.1 nao sao montados.

Modelos: 25/220, 44{380, 51/440 ¢ 51/480
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