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6.4.2,

6.4.1.2.

6.4.1.3.

P01 - Saida do "modo de alteracdo dos parametros de operacio":

Valor padrao: 1.

Apos ajustados os paraimetros de operagao, este deve ser colocado em 1, o que faz com que
o conversor saia do “modo de alteragio dos pardmetros de operagio” e fique liberado para
receber os comandos.

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

(a) Duas oumais EDP’'s forem programadas simultaneamente 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 ou mais EDP’s forem programadas como sele¢ao de 22 rampa (P26=9,
P29=8, P30=8 ¢/ou P31=8).

(c) P21=0¢ P45-0

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

(g0 P27=2¢P350uP36>99

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

(i) Pl16=4 ¢ P30 e P31 = 7 ou P21=1, 2, 3 ou P45=1

(j) P45=1,2¢e 3¢ P47>0

P2 - Entrada no "modo de alteracio dos pardmetros de operacao”;

Valor padrio: 0.

Este parametro permite a entrada no “modo de alteragdo dos parametros de operagio”.
Apos a sua colocacio em 1, ird ocorrer o seguinte:

- bloqueio do conversor;

- indica¢do de POO no display;

- 0§ pardmetros sdo carregados com os valores armazenados na EEPROM;

- possibilidade de alterar o conteudo dos parametros de operagio.

PARAMETROS DE OPERACAOQ:

6.4.2.1.

6.4.2.2.

P03 - Controle das teclas " 1" ¢ " (O ":

Valor padrio: 0.

1 = teclas nio operantes.

0 = teclas operantes.

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

P04 - Controle da limitac@o de tensdo no circuito intermediario:

Valor padrao: 1.

A limitagdo de tensdo no circuito intermediario atua durante a desaceleragao da seguinte
forma: quando a tensdo do circuito intermedidrio for maior que Uy, (valor limite), a
rampa de desaceleragio sera inibida. Como resultado teremos um prolongamento
automadtico 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 funcio como segue:

0 = limitagao na desaceleracao habilitada;

1 = limitacdao na desacelerag¢io 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 analégica AUX1:
Valor padrio: 1.
0=0a10V,0a20mA.
[ =4a20mA.
O controle pela AUX1 ird 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 (Bloqueio ¢ Reset):
Valor padrio: 0.
0 = controle pelas teclas “ 1 ¢ “ O ” conforme PO3.
1 = bloqueio ¢ reset pela serial habilitados, “ 1" ¢ “ O “ desabilitadas.

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

P10 - Controle da tecla ~—~
Valor padrao: 0.
0 =tecla #~ habilitada para comando do sentido de rotagio.
1 =tecla #~ desabilitada e comando do sentido de rotagdo possivel via bores.

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 padrio: 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 bomes conforme P12.
1 = JOG via scrial.

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

P16 - Sele¢do da Referéncia:
Valor padrao: 1.
Seleciona o tipo de referéncia.

P16: | = referéncia principal pelo teclado (teclas ” A w g i e ).
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A cada toque na tecla © A (ou "V "), a freqiiéncia de saida serd incrementada (ou
decrementada) nos scguintes valores:

Pl4 =90
AUMENTO DIMINUICAO
fs +Af fs -Af
< 99.9Hz 0,1Hz - 100Hz 0,1Hz
- 100Hz 1Hz - 101Hz 1Hz
P14 = 1]
AUMENTO DIMINUICAQ
fs +Af fs -Af
= 99.8Hz 0,2Hz < 100Hz 0,2Hz
> 100Hz 1Hz - 101Hz 1Hz

No desligamento da alimentagao da cletronica a referéncia ¢ retida na RAM pelo capacitor
de back-up, de modo que, se o conversor for novamente energizado, a referéncia pelo
teclado assumird o iltimo valor antes do desligamento.

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

Curvas ref. x freqiiéncia:

.0a 10v:
i FREQ
Freq = P65 . fmix. Vi, / 10 Fmdx
I
Vear = 10 . fmin / P65 . fmix IF
fmin
i
2 !
.0a20mA: Pt :
L 1
; EAP Fml 10v  VEAP
Freq = P65 . fméx . I.,, / 20 {YEAP Fm:'l:} (20mA) (,,.;E:p)
Igap =20 . finin { P63 . fmdx

fimin

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

(5 = (16 . fmin / P65 . fmix) + 4 FREQ
Fmaox
finin

|
|
|
|
|
1
|
1
|
|

4mA EAP_ . 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) ¢ EDP6
(DESACELERA). Portanto P30 e P31 devem estar em 7 nesta op¢ao (P.E.). Caso contrario,
nao serd possivel sair do "modo de alteragdo dos pardmetros de operagio.

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 medigdo de corrente e afetara, portanto, sua indicagao (P97) ¢ os
demais pardmetros a ela relacionados (P55, PS8, P59 e P60).
Valores:
5=17A 7=33A 9=67A 11=135A 13=85A
6=25A 8=50A 10=100A 12 =200A

P18 - Sele¢ao da tensdo 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 relagdo tensaoffreqiiéncia na saida.
P19 =0 ou 1 - curvas com U/F constante para motores de freqiiéncia nominal 60 ou 50Hz
respectivamente,
P19 =2,...,7 - curvas com relagoes quadraticas para utilizagio em cargas de torque varidvel,
visando a economia de energia. (Ex.: bombas e ventiladores.)

| __Pi9=0___ Us/ls| __P19=1

i

|

|

|

O |

Ql\# I

I

SO

I

[ I

e s —

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

6.4.2.17.

R . | T P19=3 |
1 10 20 30 40 50 60 F5(Hz) "1 10 20 30 40 50 60 F=(Hz)
OBS.: Para P19 = 2,...,7 a curva UJF nio ¢ influenciada por P37.

P20 - Funcido da entrada EDP1:

Valor padrio: 0,

0= bloqueio por rampa (motor desacelera de acordo com a rampa de desaceleragio
¢ quando chega a freqiiéncia -~ 0Hz é bloqueado).
bloqueio geral (motor gira livre no instante do blogueio).
“bloqueio” para fmin (motor desacelera, segundo a rampa de desaceleracdo até
fmin e assim permanece - aplicagoes especiais).

I
2
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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 - Defini¢iao das referéncias:

Valor padrio: 0.
= REF.PR. | AUX1.

1= REF.PR. | AUX2.
= REF.PR. + AUX1 + AUX2 W@
= REF.PR. + AUX2 f AUX1 V.

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

"modo de alteracio dos parametros de operacao” (condi¢ao nao permitida).
(2) Caso P21=2 a fun¢io REF.PR. | AUX perde o sentido (ndo atua).

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

P22 - Tempo para "auto-reset":

Valor padrio: 0.

Quando ocorre um erro, exceto E00, E09, E10, E11 ou E2x, o conversor poderd provocar
um “reset” automaticamente, apds transcorrido um tempo dado por P22 em segundos (3 a
255 seg).

Se 0 < P22 < 2 ndio ocorrerd "auto-reset”.

Apos transcorrido o "auto-reset”, se o mesmo erro voltar a ocotIer por trés vezes
consecutivas (*), a fung¢ao de auto-reset serd inibida, Portanto, se um erro ocorrer quatro
Vezes consecutivas, este permanecerd sendo indicado (¢ o conversor blogueado)
permanentemente apos a terceira tentativa de remover o erro.

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

P23 - Fungio da entrada EDP2:

Valor padrio; 0.

0 = sentido de rotagio (aberta = sentido anti-hordrio; fechada = sentido horirio):

O controle do sentido de rotacio por EDP2 s6 vai ser possivel se;

a) P23=0¢ P10-1;

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

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

1 = LOCAL/REMOTO:

No modo “"LOCAL" pode operar com comandos via teclado (os habilitados em P03, P10,
P11, P12 ¢ P16) & no modo "REMOTOQ" 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 - Selegao 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 - Enderecgo 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 - Funcao da entrada EDP3: (*)
Valor padrio: 3.
0 = sem funcio;
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: 1.
Este parametro define a resolucio ¢ a faixa de ajuste das rampas em P35 ¢ P36.
0 = resolugdo de 0.1 seg. e faixa de 0.5 4 18 seg.
1 = resolugdo de 1 seg. e faixa de 5 & 180 seg.
2 = resolugao de 10 seg. e faixa de 50 a 990 seg.
Os tempos acima referem-se a uma variacdo de fregiiéncia de:
P14=0 - variacio de 102Hz;
Pl4=1 - variagio de 204Hz.

6.4.2.25. P28 - Determinacio do parimetro default:
Valor padriio: 0,
Este define o parametro, cujo contetido serd mostrado no display da IHM quando, apos o
power-on, o conversor for liberado.
0 = mostra o contetido de P96 (freqiiéncia).
1 = mostra o conteado 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 = P68 x P96).

6.4.2.26. P29 - Fungio da entrada EDP4: (*)
Valor padrio: 6.
0 = sem fungio;
1 = LOCAL/REMOQOTO;
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 EDPS: (%)
VYalor padrao: 4.
0 = sem fungio;
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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6.4.228. P31 - Funcio da entrada EDP6: (*)

. Valor padrao: 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¢do de controle na saida a transistor SPT1 (V72) no bome XC1:12:

.0 Fs > Bx
V71=SATURADO (=aida em ov)
Y71=CORTADO
(saida em 24v) 2
P62-A P62 P82+A fal (Pgs)
(Fx)
. 1. Fs < Fy

V72=SATURADD (OV)

Im-comoo (24v)
PE3-A P83 P&3+A r? {P35)
(Fy)

V72=SATURADO (V) Onde:
A=Q.5 para P14m
A=10 pora Pl4=

i
* ¥ ——=15 decresce:
!
|
1
{

= {g crescente

>
H fs (Pg6)
)

P36/57-A PS8/57+4A |
PS6/57-2A P56/5742A

]

| .

, ;

I
(]
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.3 Is > Ix
V72=SATURADO (OV)
VJ &
V72=CORTADO (24 1 ; -
i P60 Is (P97)
i (x)

! P60+0,05.Inam (P17)
P&0~0,051nam (P17)

. 4: EO5
Com E05 - V72 = Saturado (saida em vy,
Sem EO05 ~ V72 = Cortado (saida em 24V,

. 5: CONTON ©
Bit 5 comando logico =0 ~ V72 = Cortado;
Bit 5 comando légico = 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 (SPT2):
Valor padrio: 3.

Define a fungdo de controle na saida a transistor SPT2 (V71) no borme XC1:10:

.0: Fs » Fx
V71=SATURADO (scida em OV)
&
g?!.-CORTAggv)
soida
am | : _’
P62-A P62 P62+A fs (P96)
(Fx)
. 1. Fs < Fy
V72=SATURADO (OV)
F v
V72=CORTADO (24V)
G B
PE3-A P63 PB3+A fs (P96)
(Fy)
.2:Fs=Fe
V72=S5ATURADOD {OV) Pt

o o= -—

A=0,5 pora P14=0
A=1,0 para P14=1

]
l === {5 decrescente
i
i
T

m— {5 crescente
(24V) .

] (Fe) [ ]
P56/57-A P56/57+A
P56/57-2A PAE/5742A

:

Y
V72=CORTADO =

; fa (P3s6)

1

1
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3 Is > Ix

V72=SATURADO (0OV)

V72=CORTADO (24

4 >

%2()) | Is (P97)
P60+0,05.Inom (P17)
P80-0,05.lnem (P17)

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

. 5: CONTON "
Bit 5 comando logico =0 - V71 = Cortado;
Bit 5 comando logico = 1 - V71 = Saturado.

OBS.: (*) Maiores detalhes ver Manual da Comunicagao Serial
(MANAUOQ.4150.3017.00),

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

6.42.32, P45 - Configuracoes de Controle:
Valores Possiveis: 0 a 4
Valor Padrio: 0

P45=0: Configuracio padrao {(controle U/F de acordo com a referéncia de
freqiiéncia).

ATENCAO: Valores maiores que zero neste parimetro 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 desaceleraciio:
Valor padrio: 10 seg. para P27=1.
Faixa de valores depende de P27.
Determina o tempo de rampa em segundos para a freqiiéncia ir de:
102Hz a 0 (P14=0)
204Hz a 0 (P14=1).

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

Us/Ue : Us/Ue =
/Val __plo=0___ [us]  pigsy
| |
I I
| |
| |
i o |
A I Q*\* }
? P l PN
o\ | 5\ |
1 1 i |
TS . " U
110 20 30 40 50 60 FREQ 110 20 30 40 50 60 FREQ
50 ey 0 20 30 40 50 @)

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

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

6.4.3.5. P43 - Ganho da compensacdo IxR automitica:
Faixa de valores: 0.0 a 1.00
Valor padrao: 0.0

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

6.4.3.6. P47 - Escorregamento nominal:
Faixa de valores: 0.0 4 10.0
Valor padrio: 0.0

ATENCAOQ: Valores maiores que zero neste parametro habilitam o controle com compensagao
de escorregamento. Neste caso, além da atuacio da func¢do, alguns parametros
também tem seu conteudo alterado {valor ¢fou 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 qualquer referéncia.
Com zona morta para referéncias analdgicas. Ver curvas relativas ao parametro P16,
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6.43.8. P54 - Freqiiéncia Maixima:
Valor padrio: 60.0Hz.
Define o valor maximo da freqiiéncia na saida para qualquer referéncia.
Para referéncias analdgicas, este valor ¢ atingido quando estio no maximo (10V ou 20mA).

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

P97(1s)/P55
3.0
2.0
1.5 x
=y
1.0
30 60 g0 {:;'s;p)‘"

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

Neste caso serd um parametro so de leitura.

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

“ ¥V ", ocorrerd uma variagao na freqiiéncia, aumento ou diminui¢io, respectivamente, de:

P14 =0
AUMENTO DIMINUICAO
fs +AF fs -Af
2 99.9Hz 0,1Hz < 100Hz 0,1Hz
> 100Hz lHz = 101Hz 1Hz
Pl4 =1
AUMENTO DIMINUICAO
fs +Af fs -Af
< 99.8Hz 0,2Hz < 100Hz 0,2Hz
= 100Hz 1Hz - 101Hz 1Hz

6.4.3.11. P57 - 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, cste 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 parametro so de leitura.

Para P16=1 a referéncia poderd ser controlada pelo teclado. A cada togque em ” A ou
* V" ocorrerd uma variag¢do na freqii€ncia, aumento ou diminuigio, respectivamente, de:
ﬁf = 10,2Hz para P14=0;
Af = 204Hz 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 Imdx em regime:

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

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

Maiores detalhes ver item 6.5.7.2.

P60 - Corrente Ix:

Valor padrio: Inom (definido por P17).
Este pardmetro ¢ utilizado na fungio 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 ¢ utilizado na fun¢ao Fs > Fx que comanda o Relé de Freqiiéncia K2, ou
as saidas programaveis a transistor conforme definido por P32 ¢ P33.
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6.43.17. P63 - Freqiiéncia Fy:
Valor padrio: 60.0Hz.
Este parimetro ¢ utilizado na funcdo Fs < Fy relacionado as saidas programdveis 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 funcio, definida em P34:

P14=0 [Vyeim = (P96 . P64 [ 10.2) volts
Sasd Pld=1 |Vyep = (P96 . P64 [ 20,4) volis
P14=0 |Vyern = [(PS6 ou 57) . P64 / 10,2] volis
Rk L) Pld=1 [Vyens = [(PS6 0u 57) . P64 [ 20.4] volts
P34=2 (Is) Vycin = (P97 . P64 . 5/ Inom) volts
P34=3 Vycisa = P87 . P64/10,0

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

Freq = P65 . fmix . Vg / 10 FREQ
Fmax
0a 10V :
Vear = 10 . fmin { P65 . fmax {
P16=2 e :
1
. Frmin I
Freq = P65 . fmax . Ig,p / 20 ! I
0 a 20mA ;
; ; : VEAP Fmin 10v  VEAP
IF,AP =20 . fmin / P65 . fmix (|EAP Fm;ln) (zom’\) (IEAP)
{nin
FREQ
Fmadx

Freq = [(fmdx . Ipsp / 16) - (fmax [ 4)] . P65
P16=3 4 a 20mA
Iear = {16 . fmin [ P65 . fmix) + 4

fmin

Frin|

4mA IEAP_ . 20mA |EAP

6.4.3.20. P66 - Ganho da entrada AUXI1:
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 Frax
Vi, =10 . fmin/ P66 . fmix
imin
POS=0
Freq = P66 . fmdx . L gy, / 20
0220mA |l = 20. fmin/ P66 . fmix Fron
fmin

4mA [EAP_ . 20mA [EAP

FREQ
Frnax
|
|
Freq = [(fmax . [y, / 16) - (fmdx [ 4)] . P66 I
P05=1 4 a 20mA :
o = (16 . fmin / P66 . fmix) + 4 i
finin ]
Fmin |
.

AmA Iygxrpmen  20MA  Lauxy

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 . { V,ux }/ 10 FREQ
Frnax
O0a:10V :
| Vauxe } =10 . fmin / P67 . fmax :
fmin
|
P06=0 !
H 1
Freq = P67 . fndx .{ L) /20 e B |
MRS v' Fmin 1clw v,
- . . mi AUX2
{ IM'FX-‘;:mn Ji= 20 . fmin / P67 . fmax (l:z:i Fmin) (ZDmA) (Ll.uu )
FREQ
Freq = [(fméx . Ly, / 16) - (fmax / 4)] . P67 Fmax
PO6=1 4 a 20mA
L s (16 . fmin / P67 . fmix) + 4

Fmin

4mA |Aux2chn 20mA lAUXZ
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7.53.  Descri¢ao dos parimetros relacionados:

753.1.  Parimetros de operagio:

7.5.3.1.1. P15 - Tipo de acdo do regulador PID:

. Valores possiveis: 0 ou 1

. Valor padrio: 0

. Define a inversao ou ndo da saida do regulador (ver item. 7.5.3.34.).
75312, P23 - Funcio 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.

7.53.1.3. P26 - Funcao da entrada digital auxiliar em XC1:3:
. Valores possiveis: 04 9;
. Valor padrio: 3
. P26=8: define XC1 para o controle MANUAL / AUTOMATICO:
. XCI:3 = aberto =+ MANUAL;

. XCl1:3 = +24V = AUTOMATICO.

7.53.14. P28 - Determinagao 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).
. Indicacao: 0...100%.

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

7.53.1.5. P34 - Selecdo da varidvel na saida analégica:
. Valores possiveis: 0 a 3
. Valor padrao: 0
. P34=3: saida analdgica indica o valor de P87 (valor real),
P87

I{YC'?‘:S, & = T X PM VOI{S

P34=0
PB3 -

P64
P34=1
PG6/ST mmeeD— —

00— D XC1:32,31
Bt > Sm_— ——— 0 ¢ 10V
PG7 ——O — — Ot A

F34=3 0.00 a 9.99
-o—

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 serd possivel sair do modo de alteragio dos parimetros
de operagao, fazendo-se PO1=1,
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7.53.2. Parametros de regulagio:

7.53.2.1.

7.53.22.

7.53.2.3.

7.5.324.

7.53.2.5.

7.5.3.2.6.

P51 - Ganho integral do regulador:

. Valores possiveis: 0.00 a 9900 seg

. Valor padrao; 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. (resolugao de ajuste de 100seg).

P66 - Ganho do sinal de realimentagao:

. Valores possiveis: 0.00 a 9.99

. Valor padrao: 1.00

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

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

P0O5=0 ¢ 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 4 9.99
10.00 a 99.9

. Valor padrao: 1,67

. Este parametro ¢ utilizado para ajustar a indicacao K x P87 mostrada em P95.
Deve ser ajustada em fungdo da grandeza a scr indicada, variando, portanto, de
acordo com a aplicagao.
Ex.: Pressao, vazdo, velocidade, ctc.

P70 - Ganho proporcional do regulador:

. Valores possiveis: 0.00 a 9.99

. 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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i

- Atraves deste parametro € possivel ajustar pelo teclado o valor desejado em

%, se P16=1. A cada toque na tecla A (ou V') o conteido deste parametro
serd aumentado (ou diminuido) em ~ 1%.
Caso uma das entradas (XC1:2 ou XCI1:3) selecione a operagio MANUAL, a
fregiiéncia na entrada da rampa serd dada

P76 x P54
P561 57 -
o 100

( Hz) (Pi6=1)

7.53.3. Parimetros de leitura;

7.5.33.1. P86 - Valor desejado via Entrada Analdgica 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\p x 10 (%)

P16=2 e sinal em comrente (0 a2 20mA):

P86 = I ,p x 5 (%)

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

P86 = Ipp x 25 - 25 (%)
4

OBS.: Ve = Vicrzom € Iear = Ixcrzsas-

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

P56[ 57 = 00

(Hzy (Pi6-2 ou 3)

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

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

P87 = (VAIJK X 10} x P66 (%}

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

P87 = ((Iyux x 100) / 20) x P66 (%)

PO5S=1 e sinal de real. em corrente (4 a 20mAY:

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

Onde: Vyx = Viciazas € Laex = Ixcrasas
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7.53.33.

7.5334.

P15-0:

PlLi=1s P56 57 = P54 -

P88 - saida da rampa:
. Valores possiveis: 0 a 100%
. Este parametro 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

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:

pss) 51 - PEX P (g (4
100
PS9 x P54
—=I00 (Hz) (*)

OBS.: (*) A entrada da rampa (P56/57) ¢ limitada, no seu valor minimo e maximo, por

7.533.5.

7.5.33.6.

P53 e P54, respectivamente.

A limitacio 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 sera igual a fmin.

MANUAL: P89=0

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.: Pressdo, vazao, velocidade, etc.

P96 - Indicacoes de valores:

. Valores possiveis: 0 a 100%

. P/ P45=1 a indicacao neste parametro sera funcio 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
situacio sua indicagao nao corresponde a velocidade real do motor.

OBS.: Nio ¢ 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. Introdugio:
A configuragdo 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 regulagdo situam-se entre 3 e 5%
da velocidade nominal para variagoes 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 variagoes
de carga. Para isto, deve ser acoplado ao eixo do motor um encoder do tipo incremental (tacogerador de
pulsos) utilizado como sensor de velocidade.
Neste caso é possivel atingir-se uma precisao melhor que 0,5%, para uma variagdo de carga de 0 a 100%,
e velocidades entre Nnomy/10 a Nnom.
Além da instalagio 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 MFO.
7.62. Principio de Operagao:
A configuragao do regulador de velocidade ¢ 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, podera apresentar os scguintes 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 mimero de pontos por rotagio (PPR) do encoder
incremental utilizado. No item seguinte é mostrado como escolher 0 encoder, como ajustar o ganho em P66
e os ajustes na interface deste (pontes MKBL).

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

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

NOTA:
Para funcionamento com regulador de velocidade é necessario o uso de um cartao opcional, MFQ. 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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7.6.3. Escolha do encoder:
Para definicio do encoder, inicialmente determina-se o numero de pulsos por rotagao (PPR) deste como
segue:
2
300 . 000 _ ppp < 720 . 000
Tax Mnu
E7.6.1.

ONDE: Nmix = velocidade maxima de trabalho.
Em principio, valotes de PPR de acordo com a equagdo acima, podem ser utilizados. Na préatica outras
caracteristicas devem ser levadas em consideracdo, como por exemplo a utilizacao de indicador de velocidade,
ligado diretamente ao sinal do encoder. Neste caso o PPR podera ter um limite superior mepor que o dado
pela equacao E7.6.1.
Na tabela T7.6.1 temos 0s valores mais comuns existentes de PPR para encoders comerciais.
No item 7.6.7 adiante temos valores de PPR sugeridos para freqiiéncias do encoder entre 6 ¢ 8KHz, na
velocidade maxima.

1 ] 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 8 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
alimentagio em 24V + 25%. E necessdrio apenas uma saida de pulsos.
Para outros tipos de encoders ou outras tensoes de alimentagdo consultar a fabrica.
76.4.  Ajustes na interface para encoder (cartao opcional MFO):

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

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

Freq. Maxima do Encoder Posigio de XJ1.
3 2
(PPR) x Nmix < 6KHz o O
60
4 1
3 2
(PPR) x Nmix < 8KHz sk
60 o0
4 1
3 2
(PPR) x Nmdx < 12KHz o] :
XJ
60 o}
4 1

OBS.: Nmiax cm RPM
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7.6.5. Ajuste do ganho da realimentacao (P66).
O ganho do nivel de realimentagio deve ser ajustado como segue:
2.5 £ P X R
Po6 = o - P14 =0
102 x ( PPR) GH u ( )
2.8 x Px B
P66 = e Pld -1
204 x ( PPR) GH v ( )
Onde:
P= numero de polos do motor.
PPR= niimero de pulsos por rotagao do encoder;
Grp= Ganho do FfU. Este ganho depende de XJ1 como segue.
XN Gen
o 45 (V/Hz)
Posicao 1 5000
= 45 (V/Hz)
Posigio 2 2000
owe b _45 (V/Hz)
Posi¢io 3 12.000
NOTA: Na pratica P66 pode ser otimizado acionando-se o motor a vazio ¢ variando seu valor até zerar
P89 (erro).
76.6. Ajuste da freqiiéncia maxima (P54):
A freqiiéncia maxima pode ser ajustada de acordo com a rotacao mixima (Nmdx) como segue:
N xF
P54 - B Hz
120 4
ONDE:
P= numero de polos do motor;
Nméx= rotagio maxima em RPM.
7.0.7. Valores recomendados:
Na tabela seguinte temos valores de PPR ¢ ajustes, recomendados para as aplicagOes mais comuns:
Nmix N2 de polos PPR Fmdx Freq. Mix. Pulsos X111 P66
(RPM) do motor (Hz) encoder (kHz) posigao (P14=0)
900 8 400 60 6000 4-1 0,65
8 400 80 8000 3-2 0,87
1200
6 400 60 8000 3-2 0,65
4 250 6 00 3-2 0,70
1800 . 13 .
6 250 90 7500 3-2 1,04
4 100 120 6000 4-1 1,31
3600
2 100 60 6000 4-1 0,65

OBS.: Outras combinacoes de PPR ¢ ajustes podem ser utilizados.
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7.6.8.  Descri¢io dos parametros relacionados:
7.6.8.1. Parimetros de operacao:
7.6.8.1.1. P05 - Tipo de sinal na Entrada Analogica Auxiliar:

. Valores possiveis: O ¢ |

. Valor padrao: 0

. Para que a interface para encoder incremental (FfU) opere corretamente ¢
necessario P05=0 (0 a 10V).

OBS.. Nio & possivel utilizar a entrada analogica auxiliar 1 para conmolar a
referéncia.

7.6.8.1.2. P34 - Selecdo da variavel na saida analogica (XC1:5, 6):
. Valores possiveis: 0 a 3
. Valor padrio: 0
. A selecdo da varidvel na saida analogica obedece o seguinte:

P34=0
P88 e} — PE4
P34=1
P56/57 = — ~ Ot D XC1:32,31
P34=3 0.0 .99
. P34=0: Viqm.s = P88 x P64 volts

10

 P34=3: Vyems = P87 x P65 volts
10

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

7.6.8.2.  Parametros de regulagao:

7.6.82.1. 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

P56 - Entrada da rampa:

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

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

- Quando P14 for igual = |
P59

P96 = P56]57 + ~— x 102 (A2 P96 = P56[57 + —— x 204 ( Hz)

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.

100

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

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

P16=2 ¢/ entr. 0 a 10V: P56/57 = (P65 X Vp x P34) / 10
P16=2 ¢/ entr. 0 a 20mA: P56/57 = (P65 x lg,p x P54) / 20

P16=3 com entr. 4 a 20mA.;

(P x L

. At
= ") x P65

P57 - Entrada da rampa:

Este parimetro tem o mesmo comportamento de P56, com a diferenca de que
para P16=1, permite o ajuste da referéncia pelo teclado com variagoes de -
20,4Hz.

P66 - Ganho do sinal de realimentagio:

. 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 fungio da grandeza a ser indicada:
Velocidade (m/min, %. etc.), pressao, vazao, etc.
P95 = P68 - P87

P69 - Multiplicador K1:

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

. Para indicacio de P94 em RPM deve-se fazer P69 = (N .(RPM))/P87,
sendo P87 calculado utilizando-se 0 mesmo N (RPM). Ver item 7.6.8.3.1.).

P70 - Ganho proporcional do regulador:

. Valores possiveis: 0.00 a 9.59

. Valor padrdo: 1.9

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

7.6.8.3.1. P87 - Valor real:
. Valores possiveis: 0 a 100%
. Este parametro indica o valor real da seguinte {orma:

XT1 = posicio 4-1 P87 = P66 x 3 x FENC
200
i By P87 = P66 x 9 x FENC
XJ1 = posigio 3-2 —_800
S P87 = P66 x 3 x FENC
X1 = posi¢ao 3-4 '——400
Onde: FENC = N x PPR
60
Para: FENC = freqiiéncia de encoder em Hz
N = rotacdo do motor em RPM

PPR = numero de pulsos por rotacao do encoder

7.683.2. 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:
. Valozes 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 estd limitada em : 6%, o que equivale a
¢ 6,1Hz.

7.6.83.4. P%4 - Rotacao em RPM (K1 x P87):
. P94 = P69 x P87
. Led RPM acende

7.6.83.5. P95 - Indicacao 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:

PE8 x 102 P89 x 102
P96 = -~ . Pid=
. 100 ' 100 | =) ( 0

P88 x 204 P59 x 204 i
PI6 = 100 | 00 ( Hz) ( Pld4d=1)
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7.6.9.

Dados técnicos para controle de velocidade:

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

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

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

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

77. AVANCO/RETORNO:

T.3.1.

Tadadi

INTRODUCAO:

Esta funcao 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 [, O e «~ da [HM deixam de atuar, neste caso, bem como o bloqueio por rampa, via EDP1.
quando P20=0.

O Avanco (Forward} é definido como sentido de rota¢ao hordrio, e o retormo (Reverse) como rotacido no
sentido anti-hordrio.

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

PRINCIPIO DE OPERACAO:
Para utilizar a fungao Avango/Retorno observar a seguinte programacao:

~J

a) Avanco ¢ EDP3 —p | P26 =

1}

by Retorro : ECP4 —p | P20 = 7

Ambos sdo parametros de operacgao e, para efetuar sua alteragio, observar a seqiiéncia para ajustes e gravagao
de EEPROM, item 6.2

7.72.1. DIAGRAMA DE TEMPO:

24y

AVANCO OV

24y e e

RETORNO OV

24y

oL o

HORARIO | HORARIO |

ANTI-\HORA'RIO { \

ROTAGAO

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

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

B +24V (XC1.7.8.11)

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

+24V1: liberado o giro

wll

/ XC1.4.RETORND (EDP4, P29=7) no sentido anti—horario

]

aberto: blogqueado por
rampa

" _XC1.1 o Bl 0QUEID GERAL

7.7.3.  DESCRICAO DOS PARAMETROS RELACIONADOS:

7.73.1.  Parimetros de Operacao:

7.73.1.1.

7.73.1.2.

P26 - Funcdo da entrada digital em XC1:3:

. Valores possiveis 0 a4 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.

P29 - Fungio da entrada digital em XC1:4:

. Valores possiveis: 0a 9

. Valor padrio: 6

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

retormo.

. +24V em XCl1:4 habilita o retorno.

NOTAS:

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

2} A ativagdo simultinea do avango e do retorno faz com que o motor gire no
sentido bordrio (avango).

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

4) A selecdo das entradas EDP3 ¢ EDP4 para Avanco e Retorno faz com que
o controle do sentido de rotagdo, 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) nio ¢ possivel sair do modo de alteragio dos parimetros de
operagdo, ou seja, PO1 ndo aceita valor 1.

78. SEGUNDA RAMPA DE ACELERACAQ /| DESACELERACAO:

7.8.1. INTRODUCAO:

Durante a operacio do conversor pode-se selecionar outro conjunto de parimetros que definem as rampas,
em substitui¢io aos padrdes P27, 35 e 36.

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

O ajuste dos tempos de aceleragio e desaceleracdo da 2% Rampa ¢ semelbante ao ajuste da rampa padrao,
mudando apenas o parimetro a ser programado.



