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Prefacio

A série BD8000 é a nova mais nova geragao de inversor de frequéncia que visa
atender a necessidade geral e a demanda técnica especial. O novo Controle Vetorial
desempenha ainda mais confiabilidade em baixa velocidade, maior capacidade de
sobrecarga em baixa frequencia e alta preciséo de controle no modo de controle de
tensdo de malha aberta. Sua fungédo de “anti-trip” e sua forte adaptabilidade a piores
niveis de temperatura, humidade e poeira fazem com que atenda os requisitos de alto
desempenho para satisfazer o cliente.

Os inversores da série BD8000 sao construidos com interface RS 485 que
permite acionamento, monitorameto e parametrizagao por redes. Possui controle PID,
16 velocidades pré fixadas, fungdo “Traverse” de alta precisdo para diversos
segmentos da industria como embalagem, impressdo, bombeamento/ventilagéo,

papeleiras, textiles, entre outras.
Esse manual fornece instrugbes para instalagdo, configuragdo, definicdo de

parametros, diagnéstico de falha, manuntengdo diéria e precaugdes relacionadas ao
cliente. Leia cuidadosamente este manual antes de instalar para assegurar uma
instalacdo propricia e com uma operacéo de alta performace dos inversores da série
BD8000.

L/‘B PERIGO: Indica a situacdo na qual o ndo cumprimento dos requisitos

operacionais pode resultar em incéndio, ferimentos graves ou até mesmo em morte.

& CUIDADO: Indica a situagao na qual o ndo cumprimento dos requisitos

operacionais pode causar lesées moderadas ou leves e danos ao equipamento.
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Capitulo 1 Precaucoes

Precauces de seguranca

Etapa Classe Precaucao

€ Nao instale o equipamento caso a embalagem

f esteja molhada, com componentes faltando ou
danificado.
Perigo @ Néo instale o produto caso a etiqueta do inversor

seja diferente da embalagem.

Antes da € Seja cuidadoso ao carregar ou transportar, risco
instalag&o de danos internos ao dispositivo.

f @& Nao utilize o produto danificado ou com
componentes faltando. Risco de leséo.

Cuidado .
€ Néo togue nas partes do controle de sistema com

as méaos desprotegidas. Risco de descarga
eletrostatica e dano ao equipamento.

@ A base da instalacdo deve ser metal ou material
nao inflamavel. Risco de fogo.

€ Ndo instale o inversor em ambiente contendo gases
& explosivos, caso contrério ha perigo de explosao.

Perigo @ Nio desaperte os parafusos de conexao,

especialmente aqueles lacrados (coloridos).

Durante a . .
@ Nao deixe resto de cabos ou parafusos soltos, risco

Instalagcdo .
de dano ao inversor.

@ Instale o produto em local com menos vibracéo e
f sem incidéncia de luz solar direta.

€ Considere o espaco de instalagdo para fins de
refrigeracdo quando dois ou mais inversores estdo
no mesmo painel.

Cuidado




Etapa

Classe

Precaucao

Conexao dos
Cabos

Perigo

A instalacgo elétrica deve ser realizada por pessoas
qualificadas e autorizadas.

O dispositivo de protecdo deve ser instalado entre
o inversor e a fonte de energia. Risco de fogo.

Certifique-se de que a fonte de alimentacdo de
entrada tenha sido totalmente desconectada antes
de realizar a instalagdo elétrica. O nao
cumprimento pode resultar em ferimentos pessoais
e danos ao equipamento.

Como a corrente de fuga geral deste equipamento
pode ser maior que 3.5mA, por seguranca, esse
equipamento e seu motor associado devem estar
devidamente aterrados para evitar o risco de
choque elétrico.

Nunca conecte os cabos de energia aos terminais
de saida (U, V, W) do inversor de frequéncia.
Atencdo s identificages dos terminais e garanta a
correta instalagdo elétrica. O ndo cumprimento
pode acarretar em danos ao inversor de
frequéncia.

Instale resistores de frenagem apenas nos
terminais (P+) e (PB). O ndo cumprimento pode
resultar em danos ao equipamento.

A

Cuidado

Todos os inversores de frequéncia Bluedrive sao
submetidos a testes de alta poténcia antes da
entrega, 0s usuarios estdo proibidos de
implementar tal teste neste equipamento. O nao
cumprimento pode resultar em danos ao
equipamento.

Os cabos de controle devem estar o mais longe
possivel dos cabos de alimentagéo e saida para o
motor. Caso nao seja possivel, cabos com malha
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Etapa

Classe

Precaucao

aterrada devem ser utilizados, caso contrario,
pode ocorrer ruidos de interferéncia no sinal do
controle.

Se os cabos do motor sdo maiores do que 100m, é
recomendado o uso de Reator AC na saida do
inversor. O ndo cumprimento pode resultar em
falhas.

Antes da
Energizagédo

VLN

Perigo

O inversor deve ser energizado somente depois da
tampa frontal estar montada. Risco de choque
elétrico.

A

Cuidado

Verifique que a tensdo de entrada esteja idéntica a
tensdo nominal do produto, a fiagao correta dos
terminais de entrada R, S, T e os terminais de
saida U, V e W, seus circuitos periféricos e todos os
fios devem estar em boas condigGes de conexao.
Risco de danos ao inversor.

Apbs a
Energizagédo

N

Perigo

Né&o abra a tampa ap6s ligar, Risco de choque
elétrico.

Né&o toque nenhum terminal de entrada e saida do
inversor com as méos desprotegidas. Risco de
choque elétrico.

A

Cuidado

Se a fungdo auto sintonia seja necessaria, tenha
cuidado quando o motor estiver em funcionando.

N&o altere os parametros padrdes. Risco de danos
ao aparelho.

Durante a
operagdo

VLN

Perigo

Apenas profissionais qualificados podem realizar
medic¢des nos terminais do inversor. Risco de
ferimentos pessoais ou dano ao aparelho.

Néo toque no ventilador ou no resistor de
frenagem para conferir a temperatura. Risco de




Etapa

Classe

Precaucao

ocasionar queimaduras e ferimentos pessoais.

A

Cuidado

Evite que itens estranhos sejam deixados nos
dispositivos durante a operacéo. Risco de danos ao
dispositivo.

N&o controle a partida e a parada do inversor pela
sua fonte de alimentacéo (contator/disjuntor).
Risco de danos ao aparelho.

Manutencao

Perigo

A manutencéo e a inspecao s6 pode ser realizada
por profissionais. Risco de ferimentos pessoais.

Faga a manutenc&o e inspecione o dispositivo
somente depois que a energia for desligada. Risco
de choque elétrico.

Repare ou faga a manutengéo do dispositivo AC
apenas depois de 10 minutos desligado. Isso
permite que a tenséo residual nos capacitores
descarregue para um valor seguro.

Todos os periféricos devem ser conectados e
desconectados com o inversor de desenergizado.

Defina e verifique os parametros novamente apés
o dispositivo ser substituido.

Precaugdes para uso

Quando estiver usando o seu inversor Bluedrive da série BD800O, favor atentar-se

aos seguintes pontos:

Torque constante e operagdo em baixa velocidade

Quando o inversor esté funcionando com um motor normal por um longo periodo
em velocidade baixa, o efeito de dissipacao de calor afetara a vida util do motor. Se
vocé precisa de torque constante de baixa velocidade para operacéo de longo prazo,
vocé deve usar um motor dedicado para a aplicagdo.




Confirmacdo do isolamento do motor

Ao utilizar o inversor da série BD8000, verifique o isolamento do motor antes de
sua conexao ao inversor para evitar danos ao equipamento. Inspecione o motor
regularmente quando o ambiente for agressivo, para garantir a operagao segura do
seu sistema.

Carga de torque negativa

Para situacdes de levantamento de carga, geralmente ha um periodo de torque
negativo, e o inversor ird desarmar caso ocorra uma falha de sobrecorrente ou
sobretensado. Neste caso, o resistor de frenagem opcional deve ser considerado.

Ponto de resonancia mecanica do dipositivo de carga

O inversor pode encontrar o ponto de resonancia mecénica do dispositivo de
carga dentro de uma certa faixa de frequéncia de saida e deve ser evitado ao
configurar a frequéncia de rejeicéo.

Capacitancia ou varistor para melhorar o fator de poténcia

Como a tenséo de saida do inversor é pulsante, se a saida for equipada com
capacitores de correcéo de fator de poténcia ou varistor para protecao contra raios,
isso fara com que o inversor desarme ou danifique o dispositivo. Cetifique — se de
remove-los. Evite adicionar dispositivos de comutagéo, como disjuntores e contatores
a saida do inversor, conforme mostrado na figura (1-1).

:'”'”K'M””T
U]‘ 5 o t

Inversor V£ }}% {
wcL 5 o

Figura 1-1 Capacitores, prote¢ées ou chaves na saida.

Reduzir a configuracdo de frequéncia base
Quando a frequéncia base é menor do que a frequénica nominal do motor,

10



verifique se 0 aguecimento do motor.

Operando em frequéncias acima de 50Hz

Se for operado acima de 50 Hz, além de considerer a vibra¢éo e o ruido do
motor, é necessario garantir a faixa de velocidade dos mancais e dispositivos
mecéanicos do motor.

Valor de protecdo térmica do motor

Quando o motor for de mesma corrente que o inversor, o inversor pode proteger
térmicamente o motor. Se o motor for de corrente nominal diferente da capacidade
nominal do inversor, certifique-se de ajustar o valor de protecdo ou tomar outras
medidas de protecdo para garantir a operagéo segura do seu motor.

Altitude e desclassificacdo

Em &reas onde a altitude é maior do que 1000 metros, o efeito de dissipacéo de
calor do inversor é deteriorado devido ao ar rarefeito, e € necessario reduzir o0 uso. A
figura 1-2 mostra a relagdo entre a corrente nominal do inversor e a altitude.

lout A

100%

90%

(m)
'

80%

1000 2000 3000 4000
Figura 1-2 Corrente de saida nominal do inversor e diagrama de reducgao de altitute

Sobre o grau de protecdo
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O nivel de protegado IP20 do inversor BD800O refere-se ao grau de protegao
alcancado quando a unidade de exibi¢do de status ou teclado é selecionado.
Consideracgdes sobre o descarte

Ao descartar o inversor, observe:

Os capacitores eletroliticos do circuito principal e o capacitores eletroliticos das
placas de circuito impresso podem exploder quando incinerados. O gas venenoso é
gerado quando as pecas de plastico séo incineradas. Favor trate como residuo
industrial.
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Capitulo 2 Instrucdo do Produto
Regras de nomenclatura

BD8000— 4 T 0015 G

Tenséo Cod
220V 2
380V 4

Entrada Cod
Monofasico S
Trifasico T

Fig 2-1. Codificagdo dos modelos
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Cod Tipo
G Carga pesada
Torque Constante
Code Taxa de energia
0007 0.75KW
0015 1.5KW
0075 7.5KW




Modelos e séries

Tenséo Modelo N (e S
BD8000-2S0004G 1 2.3 0.4
;i% BD8000-2S0007G 15 4 0.75
fasico BD8000-2S0015G 3 15
BD8000-2S0022G 4 9.6 2.2
BD8000-2T0004G 15 2.1 0.4
BD8000-2T0007G 3 3.8 0.75
BD8000-2T0015G 4 5.1 15
BD8000-2T0022G 5.9 9 2.2
BD8000-2T0037G 8.9 13 3.7
BD8000-2T0055G 17 25 55
BD8000-2T0075G 21 32 75
220V BD8000-2T0110G 30 45 1
Trifasico BD8000-2T0150G 40 60 15
BD8000-2T0185G 57 75 18.5
BD8000-2T0220G 69 91 22
BD8000-2T0300G 85 112 30
BD8000-2T0370G 114 150 37
BD8000-2T0450G 134 176 45
BD8000-2T0550G 160 210 55
BD8000-2T0750G 231 304 75
BD8000-4T0007G 15 2.1 0.75
BD8000-4T0015G 3.8 15
BD8000-4T0022G 4 5.1 2.2
BD8000-4T0037G 5.9 9 3.7
380V BD8000-4T0055G 8.9 13 55
Trifasico BD8000-4T0075G 11 17 75
BD8000-4T0110G 17 25 1
BD8000-4T0150G 21 32 15
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Tenséo Modelo nomnal RV | nominal (k| W
BD8000-4T0185G 24 37 18.5
BD8000-4T0220G 30 45 22
BD8000-4T0300G 40 60 30
BD8000-4T0370G 57 75 37
BD8000-4T0450G 69 91 45
BD8000-4T0550G 85 112 55
BD8000-4T0750G 114 150 75
BD8000-4T0900G 134 176 90
BD8000-4T1100G 160 210 110
BD8000-4T1320G 192 253 132

380V BD8000-4T1600G 216 304 160

Trifasico BDS000-4T1850G 234 355 185
BD8000-4T2000G 250 377 200
BD8000-4T2200G 280 426 220
BD8000-4T2500G 355 465 250
BD8000-4T2800G 396 520 280
BDS000-4T3150G 445 585 315
BD8000-4T3500G 500 650 350
BD8000-4T4000G 565 725 400
BD8000-4T4500G 630 820 450
BD8000-4T5000G 700 860 500
BD8000-4T5600G 784 990 560
BDS000-4T6300G 882 1100 630
BD8000-4T7100G 994 1280 710
BD8000-4T8000G 1120 1400 800
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Especificacdes

ltens

Especificacdes

Tensdo nominal

Monofasico 220V 50Hz/60Hz;
Trifasico 220/240V, 380V / 415V, 440V/460V;
50Hz/60Hz

Entrada Tensao: +20%
Tolerancia Desbalanceamento entre fases:<3%;
Frequéncia: +5%
Tens&o nominal | 0~220V / 240V /380V / 415V / 440V | 460V
Frauencia | 1, 320Hz
Maxima
Saida Resolui;ao. de 0.01Hz
frequéncia
Capacidade 150% da correte nominal por 1 minuto, 180% da
sobrecarga corrente nominal em 3 segundos
Precisao do
controle de +5% (FVC)
torque
Modo de V/F, Vetorial malha aberta (SVC), Vetorial malha
controle fechada (FVC)
Precisao de Ajuste digital: Frequencia Maximax+ 0.01%
frequéncia Ajuste analogico: Fregquencia Maxima x+0.2%
% Resolugdo de | Ajsute digital: 0.01Hz;
= frequéncia Ajuste analogico: Frequencia Maximax 0.1%
o A -
< Frequéncia |, 40Hz~20.00Hz
o inicial
@ Torque boost | Automatico ou manual 0.1%~30.0%
S 1 x Curva de torque constante V/F
T

2 x Curvas de torque predefinidos com

aceleracéo e
desaceleragéo

Curva VIF atenuacao de torque (2.0/1.7/1.2 x potencia)
1 x Curva de torque definida pelo usuario
Aceleracdo/Desaceleracéo linear.

Curva de Curva S de Aceleragdo/Desaceleragao

7 rampas
Definicao de tempo em segundos ou minutos,
tempo maximo 6000 minutos.
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Itens Especificacdes
Frenagem CC: 000Hz~ Frequencia Maxima
Frenagem CC | Tempo de frenagem: 0.0s~36.0s
Corrente de frenagem: 0.0%~100.0%
. Abaixo de 37KW, todos os inversores possuem
Resistor de .
freqnacem entrada para resistor de frenagem.
qnag 30-37KW opcional.
Jo Frequencia JOG:0.1Hz~50.00Hz,
9 Aceleragéo/Desaceleracéo JOG: 0.1~60.0s
PID Controle simples de malha fechada
Velocidade Até 16 velocidades pre fixadas acionadas por
pre fixada terminais ou CLP integrado.
Funcéo Oscilagéo de frequencia a partir de uma
Traverse frequencia central pre definida.
Regulagem .
. Mantem a saida estavel, mesmo quando ha
automatica de S
- oscilagdes na rede
Tenséo
Funcéo . . . .
) Economia de energia por ajuste automatico da
Economia de
. curva V/F.
Energia
Limitagéo e .
- A funcéo limitagdo automatica de Corrente
automatica de .
previne falhas de sobrecorrente
corrente
.| Com um cartdo adicional, esta fun¢éo pode ser
Controle multi . .
habilitada, controlando varias bombas com um
bombas Lo
unico inversor.
Comunicacdo | RS485 Modbus
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ltens

Especificacdes

Funcg¢des de Comando

Metodos de
comando

Local (IHM)
Remoto: terminais de controle ou comunicagao
MODBUS

Ajuste de
frequencia

Potenciometro da IHM

Teclas A. V¥ da|HM

Comunicagdo MODBUS

Entrada digital com funcéo
incremento/decremento

Entrada analogica de Tensao

Entrada Analogica de Corrente

Entrada de Pulsos de alta frequencia
Combinacao entre as formas acima citadas

Entradas

8 termiais de entrada digital, 1 suporta pulsos de
até 100KHz

2 terminais de entrada analégica, 1 de tensédo
0~10V,

1 de tensé@o 0~10V ou corrente 0~20mA.

Saidas

1 terminal coletor aberto, suporta pulsos de até
100Khz

1 terminal digital ON/OFF

2 Saidas relé (=5.5kw), 1 relé para potencias
<5.5kw

2 termianis de saida analogica de tenséo 0~10V
ou Corrente 0~20mA (=5.5kw), 1 terminal para
potencias <<5.5kw

Painel de

controle

Display de
LED

Parametros de monitoramento, indicagcao de
falhas, parametrizagao

Medidor
externo

Frequencia, corrente, tensdo de saida, etc.

Travamento
das teclas

Todas as teclas podem ser bloqueadas
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ltens

Especificacdes

Funcdes de protegéo

Sobre corrente
Sobre tensdo
Sub tensdo
Aquecimento
Sobre carga
Falta de fase
Etc.

Partes Opcionais

Resistor de frenagem, cartao para multi bombas,
cartao para encoder, IHM externa, modlura, cabo
de comunicacio.

. Interno, livre de incidencia de luz solar direta,
Ambiente . .
poeira, gases corrosivos, oleo, agua, etc
Altitud 1000 b
Altitude _ itu e_menor que m (sobre
® dimensionamento para acima de 1000m)
S Temperatura | —10°C~+40C
‘ED Umidade <90%RH, sem condensacéo
< Vibragéo Menor que 5.9m/s (0.69)
Temperatura
de —20C~+60TC
armazenagem
Grau cie P20
Estrutura protecao
Refrigeracédo Refrigeracéo forgada (ar)
Fixacao Painel/gabinete na posigdo vertical em Parede
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Partes

Carenagem supsrior

Carenagem central

Furos de montagem

Fig 2-3 Partes do inversor

Dimensdes

0.75~22KW (Carenagem plastica)

Fig 2-4

Furacéo para fixagao
(mm)

Dimensdes (mm)

Modelo

20



‘ H ‘ w ‘ D ‘ H2 ‘ H1 ‘ w1 ‘ Furo
Série BD8000 380V trifasico
BD8000-4T0007G-B
BD8000-4T0015G-B 184 98 135 174 88 o5
BD8000-4T0022G-B
BD8000-4T0037G-B 184 98 156 174 88 5
BD8000-4T0055G-B 230 118 153 220 108 o5
BD8000-4T0075G-B 230 118 173 220 108 ®5
BD8000-4T0110G-B
261 130 190 250 107 5
BD8000-4T0150G-B
BD8000-4T0185G-B
293 190 196 282 168 o5
BD8000-4T0220G-B

130~160KW (Carenagem metélica)

Fig 2-5
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f o Furacdo para fixagao
Dimensdes (mm) (e
Modelo
H ‘ w D ‘ H2 H1 ‘Wl ‘Furo
Serie BD8000 380V trifasico
BD8000-4T0300G-B 330 316 200 316 188 o7
BD8000-4T0370G-B 445 260 230 426 200 9
BD8000-4T0450G-B
505 320 240 486 200 ®9
BD8000-4T0550G-B
BD8000-4T0750G-B 585 310 260 530 250 ®12
BD8000-4T0900G-B
650 400 300 619.5 280 ®17
BD8000-4T1100G-B
BD8000-4T1320G-B
760 340 320 730 280 ®14
BD8000-4T1600G-B
185~250KW (Carenagem metélica)
— W -—
Wi__ W2

I

i
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Fig 2-8(Base adicional)




Fig 2-9
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Siinanshcs G Furacdo para fixacao
(mm)
Modelo
H‘W D|H2 H1 Wl‘WZ‘Furo
BD8000 series/Input voltage: 380V three-phase
BD8000-4T1850G-B
810 550 330 | 1200 | 775 200 200 | 914
BD8000-4T2000G-B
BD8000-4T2200G-B
810 640 350 1270 | 775 240 240 ®12
BD8000-4T2500G-B
280~450KW (Gabinete)
_ w
_Wi__w2_ D
w ; s
= q i) S |
W1__w2 D [ 1 B
(R 0 0 0 A
T|T E
g ™
T E E oo =
|- (]
gg ' to I 4
§§
1 1 — '

Fig 2-10(Base Adicional)




Inverter Model

Dimensdes (mm)

Furacdo para fixacdo
(mm)

H‘W D|H2 H1 Wl‘WZ‘Furo

BD8000 series/Input voltage: 380V three-phase

BD8000-4T2800G-B
1102 720 440 1542 | 1047 250 250 22
BD8000-4T3150G-B
BD8000-4T3500G-B
BD8000-4T4000G-B 1270 | 820 400 1760 | 1220 | 300 300 ®25
BD8000-4T4500G-B
350~630KW (Gabinete)
w
[ 1
o - o
i
T
3 T T | I ]
Fig 2-11(Base Adicional)

Modelo H(mm) W(mm) D(mm)
BD8000-4T5000G 1900 950 475
BD8000-4T5600G

2000 1200 600
BD8000-4T6300G
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BD8000-4T7000G

2000 1500 600

BD8000-4T8000G

Partes opcionais:
Resistor de frenagem

No inversores Bluedrive da série BD8000, abaixo de 37KW (incluindo 37KW) ha
possibilidade da utilizacdo de unidade de frenagém. Se houver necessidade de
consumo de energia na frenagem, selecione o resistor de frenagem de acordo com a
tabela a seguir. A conexéao do resistor de frenagem é mostrado na figura 2-8.

R _ u

> ‘s
S = Y
T @ w

o PE

(@)

=

PB  P(+)

O

Figure 2-8 Diagrama de conexdes do inversor e componentes de frenagem

Tabela de sele¢&o de resistor de frenagem

oo | woror o | Fie | omaedh | et
BD8000-4T0007G 0.75 300 400 Necessario
BD8000-4T0015G 15 300 400 Necessario
BD8000-4T0022G 2.2 200 500 Necessario
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Modelo Motor (W) | RGO | RESTOrGN) | Trenagem
BD8000-4T0037G 4.0 200 500 Necessario
BD8000-4T0055G 5.5 100 800 Necessério
BD8000-4T0075G 7.5 75 800 Necessario
BD8000-4T0110G 11 50 1000 Necessario
BD8000-4T0150G 15 40 1500 Necessario
BD8000-4T0185G 18.5 30 4000 Necessario
BD8000-4T0220G 22 30 4000 Necessério
BD8000-4T0300G 30 20 6000 Necessario
BD8000-4T0370G 37 16 9000 Necessério
BD8000-4T0450G 45 13.6 9000 Opcional
BD8000-4T0550G 55 20*2 12000 Opcional
BD8000-4T0750G 75 13.6*2 18000 Opcional
BD8000-4T0900G 90 20*3 18000 Opcional
BD8000-4T1100G 110 20*3 18000 Opcional
BD8000-4T1320G 132 20*4 24000 Opcional
BD8000-4T1600G 160 13.6*4 36000 Opcional
BD8000-4T1850G 185 13.6*4 36000 Opcional
BD8000-4T2000G 200 13.6*5 45000 Opcional
BD8000-4T2200G 220 13.6*5 45000 Opcional
BD8000-4T2500G 250 13.6*5 45000 Opcional
BD8000-4T2800G 280 13.6*6 54000 Opcional
BD8000-4T3150G 315 13.6*6 54000 Opcional
BD8000-4T3500G 350 13.6*7 63000 Opcional
BD8000-4T4000G 400 13.6*8 72000 Opcional
BD8000-4T4500G 450 13.6*8 90000 Opcional
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Capitulo 3 Instalacéo e conexdes

Instalagdo Mecanica
Ambiente de instalacdo

Instalar em local interior com circulagdo de ar, a temperatura ambiente deve estar
entre -10°C e +40°C, se a temperatura exceder os 40° C, a carga devera ser
reduzida ou a dissipacdo aumentada.

Evite instalar em local com luz direta do sol, muita poeira e fibra flutuante.
Proibida a instala¢&o em local com cavaco de metal.

Proibida a instalag&o em local com gases corrosivos e/ou explosivos.

A umidade deve ser menor do que 90% RH, sem condensagao.

Instalar em posicao vertical, evitar vibragdo maior que 5,9 m /s 2 (0,6 g).
Mantenha longe de fontes de perturbagdo eletromagnética e outros aparelhos

eletrénicos sensiveis a interferéncias eletromagnéticas.

Instalagdo e Espagamento

Deve ser instalado verticalmente.
A figura abaixo mostra o espacamento minimo para garantir a ventilacdo

adequada.
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Minimo
200 mm

Minimo
100 mm

Minimo
100 mm

Minimo
200 mm

Para aplicagcbes com instalagdo de vérios inversores em coluna, aletas de
direcionamento do ar quente devem ser instaladas a fim de evitar o sobre

aquecimento dos inversores instalados acima, conforme a figura abaixo:

Aleta de

T Ray




e Para a sua seguranga e dos materiais elétricos, recomendamos que o local onde o

equipamento serd instalado, seja em area coberta e distante de umidade,

conforme a figura abaixo:

AN N N U WY
L N N N T W Y
¥ AN NN N

LA
N
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L ¢
\
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/) e
&
!y
!’y
&7
g
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Conexdes dos Cabos
Precaucdes

Nivel de
seguranca

Precaucdes

Atencao

Antes de iniciar as conexdes elétricas ao seu inversor,
certifique-se de que o mesmo esteja a pelo menos 10min
desernegizado.

N&o conecte a rede elétrica aos terminais de saida U/V/W, P+,
P-,PBou E.

Para garantir a seguranca, o inversor e o motor devem ser
aterrados, com cabos de cobre de mesma bitola utilizado na
entrada. Resistencia de aterramento menor que 10Q.

O inversor foi submetido a testes em fabrica, ndo ha
necessidade de refaze-los ao receber.

Solenoides, capacitors ou dispositivos de prote¢cdo nao devem
ser conectados aos terminais de saida.

Para melhor protecdo de sobre corrente, o inversor deve ser
conectado a rede através de disjuntor AC.

Use cabos de par trangado ou com malha para as conexdes de
comando (X1~X6, OC, DO, AO,VI,Cl). Uma ponta da malha
deve ficar suspensa e a outra conectada ao terminal PE do
inversor. Nao utilizer cabeamento com mais de 50m.

Atenccao

A tampa de protecéo deve ser removida apenas 10min apés a
desenergizacdo, com todos os LEDs apagados.

Conexdes elétricas somente poderao ser efetuadas quando o
link CC estiver abaixo de 36VCC (entre os terminais P+ e P-).

As ligagGes devem ser feitas por técnico qualificado.

Antes de energizer, verifique se a tensdo da rede é compativel
com a tensdo do inversor.

Ligagdes principais
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Ligacdes de poténcia

DISJUNTOR

REDE
ELETRICA

-

Fig. 3-3 Ligacdes de poténcia

Terminais de poténcia

Descrigdo dos terminais de poténcia de entrada e saida
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Aplicacéo Conexdes Terminal Funcéo
Alimentacdo monofésica 220V
220V L,N ou alimentagdo fotovoltaica
monofasico | EDNBKDIKDIKDIKBIKDIDKD s10vCC
PB P+ L N PE U vV W
0.4~3.7KW [URVAYY Saida trifasica 220V
PE Aterramento
R,S, T | Alimentacdo trifasica 380V
380V trifasi R, T Alimentagdo fotovoltaica
rifasico
0.75kw-1.5« | KDIDIDICDICDICIDIDIE | 0 v,w | saida witasica 380v
W PB P+ R 5 T PE U vV W
PE Aterramento
P+, PB Resistor de frenagem
R,S, T | Alimentacéo trifasica 380V
380V trifasico R, T Alimentagao fotovoltaica
2.2kw-3.7K | KEKEICIEIBIBIIEEEIE | U v, w |  saida wifasica 3s0v
PE R 5 T P+ P- u v w E
w E Aterramento
P+, PB Resistor de frenagem
mmm R,S, T AIimentagéo trifasica 380V
TR s T R R u v R, T Alimentacdo fotovoltaica
380V trifasico .
5 5KW~22KW (URVAYY Saida trifasica 380V
E Aterramento
P+, PB Resistor de frenagem
R,S, T | Alimentacéo trifasica 380V
380V trifasico R, T Alimentagao fotovoltaica
S enck
(URVAYY Saida trifasica 220/380V
w ! E Aterramento
P+, PB Unidade de frenagem

PADROES DE CORES:

PB — |Amarelo
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P+ —Vermelho

P-—Azul
E — Verde
Diagrama geral de ligacdes
R "R
ELETRICA bS
—
l.xl E " MOTORELE TRIC O
— ¢ =
EMTRADAS X3 :f:__:‘_l RESISTORDE FRENAGEM
DIGIT Als —@Xy
———#Xs _
—9%6 T‘
p COM B+
C::pOP B-
p 124V Z+
b oM :‘E T MEODER
SAIDATOLETOR & DL 1
ABERTO | b CME 10V —
SAIADE PULSO VI EHTRADAS
ot ALTAvELOODAD Y M GNCIII)I @ ANALOGH AS
p TA
s [o—3s rep—]
p TC
;&:@ AL o conmene
0000000
P 485+ -
}Of;{ju \_):\J_{{' 485- A0z ':@ r:!h’l:lvlif TENSAL
COMUNIC AL AD GND'

Fig. 3-4 Diagrama geral de Ligacdes

LigacBes de controle

Posicao dos termianis e jumpers na placa de controle

A posicdo dos terminais e jumpers sdo conforme a Fig 3-5. As fun¢bes dos
jumpers estéo descritas na Tabela 3-2. A descricdo dos termianis do relé esta na
Tabela 3-3 e dos demais terminais na Tabela 3-4. Certifique-se das posicdes dos
jumpers e conexdes de commando antes de energizer 0 seu inversor.
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P2

AO2 AO1

JP3

JP1 CN1

CN2 D

o]

Fig. 3-5 Posicao dos terminais e jumpers na placa de controle

Jumpers
NO Funcéo Ajustes Padréo
1-2: COM e CME conectados 1-2
JP1 | COM e CME conectados 2-3: COM e CME desconectados conectados
1—2: GND e E (Aterramento Principal)
P2 GND e carenagem desconectados 1-2
conectados 2—3: GND e E (Aterramento Principal) conectados
conectados
1—2: COM e E (Aterramento Principal)
IP3 COM e carenagem desconectados 2-3
conectados 2—3: COM e E (Aterramento Principal) conectados
conectados
AO1 saida corrente ou Centro + |: AO1: saida 0~20MA ou Saida
ACL tenséo 4~20MA 0-10V
Centro + V: AO1: saida 0~10V
+ 1 . 1 -
AO2 saida corrente ou Centro + I: AO2: saida 0~20MA ou Saida
AO2 tenséo 4~20MA 0-10V
Centro + V: AO2: saida 0~10V
cl Cl entrada corrente ou Centro + |: Cl: saida 0~20MA ou 4~20MA | Entrada
tenséo Centro + V: Cl: saida 0~10V 0-10V

Tabela - Configuracéo de jumpers
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Terminais de controle CN1

Funcéo | Terminal Ajustes Padréo
TA/RA TA-TC(RA-RC): Normalmente
. N Fechado
. TB/RB | A descri¢éo das fungdes
Termiais

. . . TA-TB(RA-RB): Normalmente
aplicadas aos relés estéo
do(s) . . Aberto
) descritas no capitulo 6.5,
Relé(s) AC250V/2A (COS®=1)
TC/RC | parametros P4.12, P4.13.
AC250V/1A (COS®=0.4)

DC30V/1A

Tabela 3-3 Terminais do(s) relé(s)
Terminais de controle CN2

485+ +10v VI TA  TC

DODDEDDD0
DDDDODDDDD

485- GND AOQl1 +24y OP X5 X6 DOl COM TB

Modelo 1

485+ +10V VI X1 X2 X4 X5 X6 +24V OP

COCD0D0D0000] [0
CODOOOODODDD| | DDD

485- GND GND AO1 AO2 CME COM X7 DO1 FM COM PE TA

Modelo 2

Fig. 3-6 Disposi¢éo dos terminais de controle
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OBS: Existem dois modelos de terminais de controle.

Fungéo | Terminal Nome Descrigéo Especificacao
o Terminal de comunicag@o RS485
IS 485+ . . .
g diferencial positivo
(]
2 RS485 ' ' Cabo par trancado
E 485- Terminal de comunicagdo RS485 |ou com malha
8 diferencial negativo
Saida coletor aberto optoisolada
= bipolar. Saida acoplada
% ; . Nota: CME e COM séo isolados Tensédo: 0-24 V
S Saida digital |. } .
o DO1-CME internamente, interligados pelo Corrente: 0-50 mA
3 coletor aberto -
‘T JP1. DOL1 utiliza da fonte +24 V. Se
0 desejar utilizer fonte externa em Referencia P4.0 2
DO, remova JP1
" Para saida de pulsos, P4.00 deve
2 ser igual 0.A descrigdo da fungéo
é_ Saida coletor |aplicada a saida coletor aberto de |Faixa de atuagao
g FM-COM aberto de  |pulsos esté descrita em P4.06. Se |definida em P4.09,
g pulsos P4.00 igual a 1, este terminal terd |Max 100KHz
g as mesmas fungbes de DO1.
( Common terminal: COM)
Faixa de tenséo:
- - 0~10V
Entrada Entrada Analdgica de Tensédo .
v analdgica VI |(referéncia: GND) (Impedancia:
8 ’ 10KQ)
g’ Resolugéo: 1/1000
< Faixa de tenséo:
< 0~10V
ke] .
o Entrada analégica de tenséo ou  |( Impedancia:
= Entrada L 10KQ)
] Cl L. corrente, definida pelo Jumper CI
analégica Cl Faixa de corrente:

(referéncia GND)

0~20mA
(Impedancia: :

PY-V-V-N
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Funcéo | Terminal Nome Descrigéo Especificacao
. - ~ Faixa de corrente:
; . . |Saida analdgica de tensé&o ou
Saida analégica - 4~20mA
AO1 corrente, definida pelo Jumper AO1| _ | N
AO1 L Faixa de tensao:
(referéncia GND)
0~10V
. L " Faixa de corrente:
; , . _|Saida analdgica de tenséo ou
Saida analégica - 4~20mA
AO2 corrente, definida pelo Jumper AO2| _ . -
AO2 (referéncia GND) Faixa de tenséo:
i
0~10V
Terminal de
o X1 entrada
% Multifungdo 1 |As fungBes para estes terminais | Terminais de
‘% Terminal de |ON-OFF séo definidas no capitulo |controle
é X2 entrada 6.5 (grupo P3) . optoisolados
g Multifung&o 2 bipolares.
$ Terminal de |(referéncia: COM)
X3 entrada Impedancia de
Multifuncéo 3 entrada: R=2 KQ
Terminal de Frequencia Max :
X4 entrada 200Hz
Multifuncéo 4 Faixa de tensé&o:
Terminal de |Adicionalemente, o terminal X5 9~30V
X5 entrada pode ser utilizado como terminal de
Multifunc@o 5 |pulsos de alta frequencia.
Terminal de
X6 entrada
Multifuncéo 6
P24 +24V Fonte +24VCC (referenciada ao
COM)
» Padréo de fabrica conectado a +
2 24V
b Ponto comum [Quando usar fonte de alimentagao
OP entradas externa, a mesa deve ser
digitais X conectada ao terminal OP, e 0

jumper entre OP e +24 deve ser
removido.
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Funcéo | Terminal Nome Descrigéo Especificacao
Fonte +10V para entradas/saidas |Corrente max.:
1ov +10V L L
analdgicas (referéncia: GND) 50mA
. Terminal de referéncia para circuito
Referéncia ) .
GND fonte +10V de entradas/saidas analogicas Os terminais COM
(fonte +10V) e GND nao séo
o Terminal de referéncia para circuito|conectados
COM Referéncia d tradas/saidas digitais (font internamente
fonte +24V e entradas/saidas digitais (fonte .
+24V)

Tabela 3-4 Funcdes dos terminais em CN2

Ligagdes de entrada analogica

(1) Entrada de sinal analégico terminal VI:

® 10V
2
+0 A Sin R q
0~+10V )
-0 L ® GND
Fio protegido PE
- &

Fig. 3-7 Ligagéo terminal VI

(2) Entrada de sinal analégico terminal Cl, selecdo de jumper entrada de tensao (0~10V)
ou entrada de correntet (4~20mA):
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Corrente Cl
|
1
® 10V ]‘3'
0~+10V ) JP3
+C f—® ClI g
4~+20mA ” = Tensér o]]
-0 ND -
v Fio protegido G ﬂ (\Jfl
?.E JP3

Fig. 3-8 Ligacéo terminal CI

(3) Saida de sinal analégico AO1

O terminal de saida analdgica AO1 pode ser conectado a outros equipamentos
externos com a finalidade de apresentar medi¢des do inversor bem como possibilita o
sincronismo com outros equipamentos/maquinas através de sinal anal6gico de tensdo
(0~10V) ou corrente (4~20mA):

Saida de tensdo analdgica

Medidor analdgico @ #!\01
<V

AoT © JP2

Saida de corrente anlogica

JdosiaAu|

pe "l
GND @ A01
\

JP2

Fig. 3-9 Ligagdo terminal AO1

(4) Terminal de saida digital DO

Quando um relé ou outra carga indutiva for conectada ao terminal DO, um diodo
roda livre deve ser colocado em anti-paralelo a carga, conforme a figura 3-10. Corrente
max. 50mA.

Nota:
A conexdo erronea do diodo pode causar dano a placa de controle do inversor.
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24V

Rele Diodo

DO

J0SIaAU|

CME

COM

Fig. 3-10 Ligacéo terminal DO

Notas:
(1) Elementos de filtro como capacitor e inductor podem ser instalados entre as
entradas VI/Cl e GND, para evitar interferencia de ruidos.

(2) Utilize cabos com malha aterrada e com a menor distéancia possivel do inversor
quando utilizer os terminais de entradas e saidas analdgicas.

Terminais de comunicacdo RS485

A série BD8000 possui protocolo de comunicagédo RS485 MODBUS.

Pode-se utilizar metodos de controle mestre — escravo(s). Um computador ou
CLP pode monitorar em tempo real o(s) inversor(es), e também commanda-lo(s).

Um painel de controle remoto pode ser conectado diretamente a porta RS485,
sem a necessidade de nenhuma parametriza¢do. A IHM local e o painel de controle
remote podem trabalhar simultaneamente.
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(2) Mestre (PC) — escravo, diagrama de ligagdo com conversor RS232/RS485:

CTTTTTTTTTTTTTT TS T T T T T T TTTTTh [ !
I P | 'Computador mestre!
: o Conversor RS485/RS232 ! i RS232(DBY) i
i 1} Descrigdo do Nome do ] I . Nimero | |
1 11| terminal terminal ! \| Sinal | ppy ]
- ]
i i i ;\o/me de energig 45V 3 _ : PE GCase ||
| . i [ ]
RXD 2 1
. Inversor | {[oeeee o || | |
: o Pala de RXD } 1| TXD 3 }
[} () I -\ ! I
: o ;\?’nte de energia GND ! Cabo com ' GND 5 !
: i } | malha : DTR 4 1
1 I
]
i 3 I I 1 i[osr | & |
: | : | !
! | Descrigio do Nome do = Nome do Descrigodo || | RI 9 |
i | terminal terminal N terminal terminal 1 : co 1 }
| 1 " i
1| Sinal- Pl Sinal- | s 1
1| descrigao 485+ X 485+ descrigio |1 ' RTS 7 |
1| Sinal+ 1t Sinal + i ! |
1| descrigdo 485 3 485- descrigao ] E CTS 8 !
i N i [ |

Fig. 3-11 Diagrama de ligagcdo RS485-(RS485/232)-RS232

(3) Varios inversores podem ser controlados por um PC/CLP conforme diagrama de
ligacdo abaixo Fig.3-12. Um inversor pode ser o “mestre” de outros inversores
conforme a Fig.3-13

PLC Inversor Inversor Inversor Inversor
Painel de Painel de Painel de Painel de
Mestre controle controle controle controle
+485 - PE +485 - PE +485 - PE +485 - PE +485 - PE
o - el = oS = & I; :
O O O u—(r):

Fig. 3-12 Diagrama de ligacdo PC/CLP —inversores (escravos)
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PLC Inversor Inversor Inversor Inversor
Egm%ge Painel de Painel de Painel de Painellde
controle
mestre controle controle controle
+485 - PE +485 - PE +485 - PE +485 - PE +485 - PE
Iy 5 -.-f t 5 T ro L
. LU

Fig. 3-13 Diagrama de ligagdo inversor Mestre — inversores (escravos)

Quanto mais inversores conectados, maior a possibilidade de interferencia na
rede. Utiliza cabos com malha aterrada. Certifique-se do aterramento do inversor e do
motor. A adog&o das medidas abaixo reforga as protecdes contra interferencias.

(1) Separe a fonte do PC/PLC ou isole estas fontes.

(2) Use filtro EMI, reduza a frequencia de chaveamento.

3.3.2 Conexdes elétricas e aterramento

. Né&o instale os cabos de alimentacédo da bobina secundéaria do motor
préximos aos cabos de alimentacéo do inversor, deixe pelo menos 30cm de
distancia entre eles.

. Se possivel instale os cabos de alimentagdo do motor em duto metalico
aterrado.

. Utilize cabos com blindagem metélica aterrada para os sistemas de controle
e comando.

. cabo de aterramento PE deve ser conectado diretamente ao barramento de
terra.

. Os cabos de comando e controle ndo devem ser instalados préximos a
circuitos de poténcia.

e aterramento dos cabos de comando e controle deve ser feito em um circuito
independente do inversor e motor.
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. N&o conecte outros equipamentos no circuito que alimenta o inversor de
frequéncia.

Capitulo 4 Operacéo e exemplos
Energizacédo

Verifique as instrugdes do Capitulo 3 - Instalagdo e Conexdes.

Depois de verificar a tenséo da rede, e confirmar a tenséo do inversor, acione a
chave principal para energizacdo do inversor. O inversor ir4 acionar o display com
informag&ao randomica. Quando o display permanecer na frequencia ajustada, significa
gue o inversor esta inicializado corretamente. Segue o fluxograma para energizagéo

inicial do inversor:
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Iniciar

E—

Fiagdo de acordo com os

requerimentos do capitulo

3?

1 s

Verifique se a fiagao

esta correta

¥ siM

Verifique se a tensédo

de entrada esta
correta

l SIM

Exibir tela de exibigéo

dinamica
¥ SIM
Escutar o contador |

¥ SIM

Exibir configuragtes

de frequéncia

‘ SIM
Iniciado corretamente |

Y

Falha de energia

¥

Verifiqgue o motivo

Fig. 4-1 Procedimento de verificag@o para energizagéo inicial
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Operacao do inversor

Canal de comando de operacéo do inversor

Canal de a
Método de controle
comando
= = + e
Painel de | ¢ a5 teclas | = DATA fEV no painel de
operagéao
controle do inversor (padrdo de fabrica).
Terminal — -
d Use um dos terminais entre X1~X7 + COM para constituir um comando
e .
2-fios.
controle
» Use um computador, CLP ou um inversor mestre para controlar o
Porta inverser escravo via porta serial.
serial > Este canal de comando pode ser selecionado a partir da
configuracé@o de P0.03 ou pelo terminal de entrada multifuntional.
NOTA:

Quando haver a necessidade de troca entre canais, favor realizar depuracgéo e

depuracgéo por antecedéncia para confirmar se pode atender os parametros

necessarios do sistema. Do contrario, existe o perigo de danificar o dispositivo e
ocorrer lesdo pessoal.

Referencia de Frequéncia do inversor

Existem 8 canais de referencia de frequéncia, sendo as seguintes:

Ndmero Canal Namero Canal
0 Teclas do painel de col 4 V¥ . néo grava apods desligamento.
1 Teclas do painel de c¢. 4 vy grava ap6s desligamento.
2 Analdgico via terminal VI 3 Analégico via terminal Cl
4 |- 5 Pulsos de alta frequencia
6 Multi-speed 7 CLP simplificado
8 PID 9 Porta serial (contole remoto)
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Tabela 4.2 — Referencia de frequencia

Estado de execucao do inversor

Quando o inversor é ligado, existem dois estados que sdo: Em Espera, Em

funcionamento.

funcionamento

Status de .
= Descricao
execucao
Estado de Ao ser energizado, o inversor estara em estado de parada antes
parada de receber um comando de partida.
Estado de Apo6s o controle de comando de partida ser recebido, o inversor

entrara em estado de funcionamento.

Modo de operacédo do inversor

Inversores da série BD8000 possuem 5 modos de operagéo de por prioridade: JOG,
malha fechada PID, CLP simplificado, Multi-speed e operagéo normal de partida e
parade, como mostrado na figura 4-2.

Modo de .
operagao Descricéo
Em estado de espera, apds receber o commando de execugdo
JOG, o inversor ird trabalhar de acordo com a frequéncia JOG,
0: JOG por
exemplo, pressionando a tecla JOG/REV no painel de controle
para enviar o commando JOG (consultar a funcéo P2)
Ao definir o pardmetro de controle de operacdo em malha
fechada PID (P0.01=8), o inversor ir& entrar em operagao
1: Malha conforme parametrizagéo Pl realizada no Grupo P6. Para
fechada desabilitar a operagdo em malha fechada, favor definir entrada
de terminal multifunctional Xi (fun¢éo 22) e trocar para modo de
execuc¢ao de baixa prioridade.
2: CLP Ao definir a operagéo pela fungdo CLP simplificado (P0.01 = 7),
simplificado o inversor ira executar os passos definidos no Grupo PB.
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Ao definir a combinagéo diferente de zero nos terminais de
entrada (funcéo 12, 13, 14, 15) e selecionar a fungdo
multi-speed (1-15), o inversor ir4 operar nas frequencias
pré-estabelecidas conforme PB.01~PB.15.

3: Multi-speed

4: Normal Operacado malha aberta normal (partida e parada)

Table 4-4 Modo de operagé&o do inversor

Introducéo ao teclado

Interface do teclado

O painel de operagéo e os terminais de controle do inversor podem controlar o
inicio, a velocidade, o desligamento, a frenagem, a configura¢éo dos parametros de
execucdo e equipamentos periféricos do motor. O painel de operagéo é mostrado na
figura 4-3.

DIGITALOPERATOR

Luz de funcionamento Unidade de frequéncia (Hz)

Luz de status Unidade de tensao (V)
Botao fung¢do/dados Unidade de corrente (A)
Reversoitroca Botao executar

Mudar/monitor Botdo multifuncional

Botdo STOP/RESET

Botdo UP Botao DOWN

Fig. 4-3 Descri¢ao do teclado
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Descrigdes de fungdes do teclado

Nome Descricédo
Quando a luz estiver ligada, o inversor estad em estado de
RUN | funcionamento; quando a luz estiver desligada o inversor esta
em estado de parada.
Indica qu o inversor esta em
O LOCAL/REMOT: desligad
Led de ©s19390 | estado de parada
status . Indica 0 modo de controle de
LOCAL O LOCAL/REMOT: Ligado inicio e de parada
Indica o modo de controle de
O LOCAL/REMOT: Piscando |inicio e de parada por
comunicacao serial
Mostra a unidade de mdedida sendo exibida no teclado
D
Hz Hz A v Unidade de frequéncia
RPM %
. .
A Hz A \" Unidade de corrente
Indicador HEM %
de Hz A ?l
; \% Unidade de tenséo
unidade RPM %
@ @
RPM | Hz A v Unidade de velocidade
RPM %
@ ®
% Hz A \" Porcentagem
RPM %
Nome Descricao
Area de Um display alfa-numerico de LED no painel de operacao do inversor, exibe varios
exibicao dados de monitoramento, como configuragdo de frequéncia, frequéncia de saida e
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Nome Descricao
virtual caédigos de alarme.
Dado no Dado Dﬁgo Dado Dﬁgo Dado
Display |correspondente Display correspondente Display correspondente
o 0 { 1 = 2
3 3 ! 4 5 5
= 6 K 7 8 8
=} 9 H a =) b
C C ] d E E
F F H F = '
= L n N K n
H o] P P R r
S S T t U U
U v -

Potencidometro

)

Virar para esquerda= diminuir, virar para a direita = aumentar

digital Pressione potencidmetro = tec la ENTER
Comando de . N )
. Pressione este bot&o para partir
partida
06 | . . Padréo = comando reverso, outras fun¢des podem ser
— Multi-fungéo . .
| E utilizadas configurando P7.00
Quando o inversor estiver em funcionamento normal,
Botdes de pressione este bot&o para parar.
- Stop/Reset .
operacao Em caso de falha, pressione este botdo para RESET
da falha e voltar ao estado de parade.
i MENU N . ~
‘ o ‘ Menu/ESC Entrar ou sair do menu de programacao
A Incremento Incremento de valor dados ou fun¢éo
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Nome Descricao

v Decremento | Decremento de valor dados ou fun¢é@o

Mover/alterar . ~
” No modo monitoramento, alterna as fungdes;

No modo de edigdo, alterna o digito a ser alterado;

No modo de navegacéo, entra (acessa) grupo ou
Entra/Salva parametro.

‘ ENTER

Modos de exibi¢édo do display

Sé&o 4 modos de exibicdo do display: monitoramento quando parado,
monitoramento quando em funcionamento, indicacdo de falhas e edigdo/leitura de
parametros.

Monitoramento quando parado

Quando o inversor estiver em estado de parada, o display exibira os dados de
“monitoramento quando parado”. Normalmente, o parametro de exibicéo é a referencia
de frequencia. Como mostrado na figura 4-4 “B”, o indicador de unidade no lado direito
mostra a unidade de parametro.

Pressione Mover/Alterar » para exibir outros dados de “monitoramento
quando parado” (Os dados a serem monitorados sdo definidos por P7.04).
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DIGITAL OPERATOR DIGITALOPERATOR DIGITALOPERATOR

LOCAL A

=K sfla|Ee
ESC
0
REV REV REV

Fig. 4-4 Exibicdo do parametro de inicializagdo, monitoramento em funcionamento e parado

Monitoramento quando em funcionamento

Quando o inversor estiver em estado de parada, o display exibir4 os dados de
“monitoramento quando parado”. Padrao de fabrica, o parametro de exibicédo é a
frequencia de saida. Como mostrado na figura 4-4 “C”, o indicador de unidade no lado
direito mostra a unidade de parametro.

Pressione Mover/Alterar l‘ para exibir outros dados de “monitoramento
quando parado” (Os dados a serem monitorados séo definidos por P7.02 e P7.03).

Exibicao de alarme ou falha
Quando o inversor detectar alguma de alarme ou falha, ele entra no modo de
exibicdo do alarme ou falha e pisca o codigo de falha (como mostrado na figura 4-5)

Pressione o botao l‘ para checar o parametro de falha relacionado.

Para verificar o historico de falhas aperte o botdo MENU entre no modo de

programagéo e navegue até o Grupo PA.
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DIGITALOPERATOR

Fig. 4-5 Modo de exibi¢éo de alarme ou falha

Observacéo:

Para algumas falhas graves, como o protecdo do modulo IGBT, sobrecorrente,
sobretenséo, etc. E absolutamente impossivel forcar o reset de falha quando a falha
nao for confirmada e executar o inversor normalmente. Do contrario existe o perigo de
dano ao inversor.

Modo edicdo/leitura de parametros

Com o inversor parado, em funcionamento ou falha, pressione o botdo MENU
para entrar no modo de edigdo/leitura de parametros (se o usudrio tiver uma senha
definida, vocé precisara da senha para editar, veja a descricdo Pd.00 e a figura 4-10),
edite o parametron no terceiro nivel de exibicdo, como mostrado na figura 4-6. Os
niveis de parametros sdo: 1° nivel - Grupo de parametros de funcéo, 2° nivel —
parametro especifico e 3° nivel — valor do parametro.

Pressione ENTER para entrar/confirmar ou MENU para voltar ao nivel anterior sem
salvar os dados.
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Primeiro nivel Segundo nivel Terceiro nivel

MENU ENTER ENTER
MENU
MENU MENU ENTER

Exibigo de parameretro de status de
parada

O exibicao de pardmetro de status de
funcionamento

Ou exibicao de faiha de alarme

Modo de edigao/Leitura de parametros

Fig.4-6 Status de exibicdo do painel de operagao

Teclado

Véarias operagdes podem ser realizadas no inversor atraves do painel de
operacgdo, por exemplo as seguintes:

Mudando a exibi¢do dos parametro de monitoramento

Apbs pressionar a Tecla "/, o dado de monitoramento é alterado. O método de
troca é mostrado na figura 4-7. Contetdo de exibi¢cdo é mostrado por P7.02 e P7.03.

@bluedrive

P T
I
| .
,LED Display :
i [50.00 ] [301.8] == J s J [ 2.0 | :
|
e e e e e e e g
D i R e e e e e e e e e e B B e e e e e T S S S e S o 1
| . —_— —_— — |
|Configuragao da frequéncia [ ‘ | | | | | |
A \”\ '\"\ "’\ " |
: Tensdo de barramento Entrada de status DI Entrada de status DO Tens3o do potenciometro :
I |
| |
| |
, [ 0.00 | [ 2.14 ] ,
' \ | ! | 1
' » ] 1.4 1
: Frequéncia de pulso Saida de tensdo AO Valor de contagem Tensdo da porta :
| |
| |

Fig.4-7 Exemplo de monitoramento em funcionamento
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Alteracdo de parametros
Exemplo de alteragdo do parametro P2.09, de 5.00Hz para 8.5Hz.

LED Display

(50.00 ) [ -Po- | [ -P2- ] [ P2.00] [ P2.09] (05.00] [05.00 ]

| \ 1
| BN
I A S » I
| A az o | |_oata L ) \
| @5 Entra no modo de Escolher codigo Grupo de fungées  Escolher codigo  Confirmar cédigo Escolha o bit de 1
| Es exibigao mostrar o menu fungao P2 confirmar entrar N0 funcgo P2,09  fungioeentrarno  pardmetro e
o de primeiro nivel menu de segundo menu de terceiro nivel altere !
| ) nivel I
| ° I
1 8 1
| 3
L8 [ -P2- | [ P2.10] [08.50 ] [08.00 ] [08.00] | |
I o
i El (MENU | [ERTER | A AR L A :
I _esc ) L DATA | I\ J I
I Sair para menu  Salvar parametro Mudar parametro Escolha o bit de Mudar parametro |
] de primeiro nivel revisado; Sairpara g ,, 5 parametro quando 5~ 8 |
1 menu de segundo mudando o pardmetro |
s nivel; como préximo
: bluedrive cédigo de fungdo !
|
Fig.4-8 Exemplo de alteracdo de parametro
Observacéo:

No terceiro nivel, se o valor do parametro ndo estiver piscando, significa que
este ndo podera ser alterado. Possiveis motivos para isso sao:

Parametro apenas de leitura.

Inversor em funcionamento.

54



Execugdo de operagado JOG

Suponha que o canal de modo de operacdo seja o painel pelo teclado, em

estado de parada, e a frequéncia de execugédo JOG é 5Hz. Por exemplo:

. !
LED Display |
I
[ 50.00 | [ 0.01 ] [ 5.00 ] [ 0.01 ] (50.00 ] 1
_______________________________________________ -
!
Aperte Soltar Parar 1
Em espera Manter ) )

|’ 16 { o6 | (106 |
e L f— > e - |
\ar ) = G .

F de cor Exibir a frequé Aumento de frequéncia Diminuir frequéncia de saida para
de exibigao de saida em execugio  de saida em 5Hz 0Hz, parar maquina :
I
|

Fig.4-9 Exemplo de operacéo JOG

Historico de falha de consulta de status na falha
Observagéo:

O usuario podera visualizer no parametros PA.14~PA.40, os trés conjuntos de

informagdes de registro de falha.

Ajuste de frequencia pelas teclas de incremento e decrement

1. O ajuste de frequéncia adota 0 método integral;

2. Ao manter o de incremento pressionado, a referencia ird aumentar a partir do digito

da unidade, ao atingir a primeira dezena, passa a aumentar o digito da dezena e
assim sucessivamente nos digitos centena, milhar e dezena de milhar. Ao soltar o
bot&o e pressiona-lo novamente reinicia o processo.

3. Ao manter o de decremento pressionado, a referencia ird aumentar a partir do digito

da unidade, ao atingir a primeira dezena, passa a diminuir o digito da dezena e
assim sucessivamente nos digitos centena, milhar e dezena de milhar. Ao soltar o
bot&o e pressiona-lo novamente reinicia o processo.
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Capitulo 5 Descricédo da Propriedade
Descricéo da propriedade

“O” : O parametro pode ser alterado quando o inversor de frequéncia estiver parado
ou em funcionamento.
“X” : O parametro ndo pode ser alterado quando o inversor estiver em
funcionamento.

W

: O parametro é de fabrica e ndo pode ser alterado.

Parametro de Fun¢do Padrao

Funcéo

Nome

Funcgdes

Unidade
minima

Proprie

‘ Padréo ‘ e

Parametro de fungédo padréo (Grupo P0)

P0.00

Modo de Controle

0: Controle escala V/F

1: Controle Vetorial malha
aberta (SVC)

2: Controle Vetorial de
Fechada (FVC)

P0.01

Referéncia de
controle de
frequéncia Principal

0: Teclado IHM (P0.02, N&o
salva na desenergizagéo)
1: Teclado IHM 2(P0.02,
Salva na desenergizag&o)
2: analdgica VI (VI-GND)
3: analdgica Cl (CI-GND)
4: RESERVADO

5: Pulso de alta frequéncia
(X5)

6: Multi — speed

7: CLP Simplificado

8: PID

9: 485 Comunicacédo serial
10: Reservado

P0.02

Valor de frequéncia
inicial

Limite inferior de frequéncia
P0.07 a limite superior de
frequéncia P0.06

0.01Hz

60.00Hz o

P0.03

Método de
comando de
operagéo

0: Teclado IHM (Led

desligado)

1: Terminais de controle (LED

ligado)

2: Controle de comunicacao
(LED piscando)
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o - Unidade - Proprie
Funcéo Nome Funcdes i —— Padré&o e
0: Frente
P0.04 Sentido de rotagédo 1 0 o
1: Reverso
P0.05 | Frequéncia maxima | 00.00Hz~320.00Hz 0.01Hz | 60.00Hz x
Limite sunerior de Limite de frequéncia inferior
P0.06 fre ugncia (P0.07) a frequéncia maxima 0.01Hz | 60.00Hz o
q (P0.05)
P0.07 Limite inierigr da 0.00|—12 go limite superior da 0.01Hz 0.00Hz o
frequéncia frequéncia (P0.06)
0: Configurado por P0.02
Vi
Referéncia do limite | 2:Cl
P0.08 | superior de | 3: RESERVADO 1 0 x
frequéncia 4: Pulso de alta frequéncia
(X5)
5: 485 comunicacdo serial
Offset do limite 0.00Hz até a frequéncia
P0.09 superior de méaxima estabelecida no 0.01Hz 0.00Hz o
frequéncia (P0.05)
Frequéncia de Depende
P0.10 d 0.5KHz~16.0KHz 0.1KHz do o
chaveamento
modelo
Frequéncia de
chaveamento 0: Nao
P0.11 X . 1 0 o
ajustavel com 1: Sim
temperatura
Depende
Tempo de
P0.12 poc 0.1~6500.0s 0.1s do o
aceleracdo 0
modelo
D
Tempo de epende
P0.13 N 0.1~6500.0s 0.1s do o
desaceleracdo 0
modelo
Unidade de Tempo | 0: 1s
P0.14 de aceleracdoe |1: 0.1s 1 1 x
desaceleragao 2: 0.01s
0: Frequéncia maxima
Frequéncia base (P0.05)
P0.15 para as rampas de | 1: Configuragéo ajustada 1 0 x
desaceleracao 2: 100Hz
3: Reservado
Referéncia de . -
P0.16 Vide opgdes de P0.01 de 0~9 1 0 x

controle de
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Funcao

Nome

Funcdes

Unidade
minima

Padréo

Proprie
dade

frequéncia auxiliar

P0.17

Valor base de
frequéncia auxiliar
quando sobreposto

0: Relativo a frequéncia
méaxima
1: Rlativo a frequéncia
principal

P0.18

Limite (escala) da
frequéncia auxiliary
quando P0.17 =1

0%-150%

0%

100%

P0.19

Referéncia de
frequéncia
combinada

1°bit: (Selegdo da fonte de
referéncia de frequéncia)

0: Referéncia de frequéncia
principal 1

1: Referéncia de frequéncia
principal combinada com a
referéncia de frequéncia
auxiliar (resultado da
operagdo determinada pelo
2%bit)

2: Alternada entre referéncia
de frequéncia principal e
referéncia de frequéncia
auxiliar

3: Alternada entre referéncia
de frequéncia princiapl e o
resultado da operacéo entre a
referéncia de frequéncia
principal e auxiliar (2°bit)

4: Alternada entre referéncia
de frequéncia auxiliar e o
resultado da operagéo entre a
referéncia principal e auxiliar
(2°bit)

2°it: operagOes entre as
referéncias

0: Principal + auxiliar

1: Principal — auxiliar

2: Maior referéncia entre
principal e auxiliar

3: Menor referéncia entre
principal e auxiliar

01

00

P0.20

Offset de

0.00Hz até a frequéncia

0.01Hz

0.00Hz
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fonte de frequéncia

: CLP Simples
: Configuragéo de PID

= - Unidade = Proprie
Funcéo Nome Funcdes i —— Padré&o da'c)ie
frequéncia quando | maxima estabelecida no
areferéncia de (P0.05)
frequéncia for
combinada
1: 0.1Hz
- 2: 0.01Hz
Resolugdo do Quando alterar o ponto
P0.21 comando de . 1 2 x
P decimal do comando de
Frequéncia - .
frequéncia, favor também
alterar a frequéncia maxima,
Referéncia digital
P0.22 apos uma'falha de | 0: N&osalva 1 o o
energia ou 1. Salva
desenergizagdo
ModificagGes
durante
funcionamento de | 0: Frequéncia em
P0.23 frequéncia base | funcionamento 0 0 x
para 1: Definir frequéncia
Incremento/Decrem
ento
1°bit (comando do painel de
operacéo de vinculagédo &
fonte de frequéncia)
0: Sem Vinculo
1: Fonte de frequéncia por
configuracgao digital
2: Configuragéo VI (VI-GND)
3: Configuragédo Cl (CI-GND)
e M
P0.24 de vinculagéo a 7 0001 0000 o
8
9

: 485 Configuragéo de
comunicagéo de 2°: Comando
terminal vinculado a fonte de
frequéncia
3°bit: comando de
comunicagao vinculado a
fonte de frequéncia
4°: comando em
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o - Unidade - Proprie
Funcéo Nome Funcgdes i —— Padréo e
funcionamento vinculado a
fonte de frequéncia
D n
o 1: Tipo G (carga pesada) epende
P0.25 Selegao tipo G e P . 1 do *
2: Tipo P (carga normal)
modelo
P0.26 RESERVADO
Protocolo de 0: protocolo MODBUS
P0.27 . ~ . 1 0 X
comunicacao serial | 1~2: Reservado
Parametros de partida e parada (Grupo P1)
0: Partida direta
1: Detecta a velocidade de
P1.00 Modo de partida - L 1 0 o
rotacéo e reinicia
2: Comego por pré - excitagdo
F éncia d
P1.01 requenciade 4 60~10.00Hz 0.01Hz | 0.00Hz °
partida
Tempo de espera
PL.02 P Pera " 5 0~100.0s 0.1s 0.0s x
em freq. de partida
Nivel d te d
PLO3 | o GCCOMENEAO 50, 1000 1% 0% x
freio CC na partida
Tempo de frenagem
PL.04 P 1498M | 5 0~100.0s 0.1s 0.0s x
CC na partida
0: Desacelerar por rampa
P1.05 Modo de parada . p’ . P 1 0 o
1: Parada por inércia
Frequéncia de .
0.00Hz para frequéncia
P1.06 inicio da frenagem .. P 4 0.00Hz 0.00Hz o
maxima
CC na parada
Tempo de espera
P1.07 de frenagem CC na | 0.0~100.0s 0.1s 0.0s o
parada
Tempo de frenagem
PL.08 P 9eM | 9.0~100.0s 0.1s 0.0s o
CC na parada
Nivel de freio CC na
PLO9 | ' 0%~300% 1% 0% o
parada
Dissipagao de
P1.10 sSpag 0%~100% 1% 100% o

energia no resistor
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Fungéo Nome Fungdes lrJnnilndi;dae Padré&o Pa(;zrée
de frenagem
0: a partir da referéncia
Deteccéo de gustada
P1.11 . 1: Apartir da frequéncia zero 1 0 x
velocidade . -
2: A partir da frequéncia
méaxima
Velocidade de
P1.12 deteccdo de 1~100 1 20 o
velocidade
0: Aceleragéo e
Modo de desaceleragéo linear
P1.13 aceleracgéo e 1: Aceleracédo e 1 0 x
desaceleracao desaceleracdo da curva ‘S’
(vide P3.36)
Proporcéo do
P1.14 |tempo de segmento | 0.0%~70.0% 0.1% 30.0% X
inicial da curva ‘S’
Proporcéo do
P1.15 tempo de segmento | 0.0%~70.0% 0.1% 30.0% X
final da curva 'S’
Funcdes auxiliares (Grupo P2)
P2.00 | Frequéncia de Jog | 00 HZ até frequéncia 0.01Hz | 5.00Hz o
maxima
Tempo de
P2.01 aceleracdo de JOG 0.1~6500.0s 0.1s - o
Tempo de -
P2.02 desaceleragédo de |0.1~6500.0s 0.1s o
JOG
Tempo de .
P2.03 - 0.1~6500.0s 0.1 o
aceleracao 1
Tempo de --
P2.04 N 0.1~6500.0s 0.1 o
desaceleracdol
P2.05 Tempo de 0.1~6500.0s 01 - o
aceleracao 2
P2.06 Tempo de 0.1~6500.0s 01 - o
desaceleracdo 2
P2.07 Tempo de 0.1~6500.0s 01 - o
aceleragdo 3
P2.08 Tempo de 0.1~6500.0s 01 - o

desaceleragdo 3
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o - Unidade - Proprie
Funcéo Nome Funcgdes i —— Padréo e
F énci 0.0H f énci
P2.09 rgquenma 0 .Z para frequéncia 0.01Hz | ©0.00Hz o
rejeitada 1 maxima
Freqiéncia rejeitada | 0.0H f énci
P2.10 regiéncia rejeitada 0 lz para frequéncia 0.01Hz | 0.00Hz o
2 maxima
Amplitude da faixa | 0.0Hz para frequéncia
pP2.11 P - . P 4 0.01Hz | 0.00Hz o
de rejeicdo maxima
T t
pa.qp | ‘emPomortopard |4 oo 2000.0s 0.1s 0.0s o
reversao
P2.13 Sentido de rotagédo | 0: Habllht'ado 0 0 o
reverso 1: Proibido
Modo de operacdo | 0: Opera na frequéncia
P2.14 quando referéncia | minima o 0 o
menor que a 1: Para
frequéncia minima | 2: Opera na velocidade zero
Taxa de reducéo d
p215 | @CeTeaULEode g oo, 10.00Hz 0.01Hz | 0.00Hz o
frequéncia
T total
P2.16 empoto 0h~65000h 1h oh °
energizado
T total
P2.17 eMPotota eM 1 oy _65000h 1h Oh o
funcionamento
Partida automética 0. Nio
P2.18 apos S 1 0 o
o 1. Sim
desenergizagédo
P2.19 Frequéncia 0.00|-12 ~_L|m|te superior de 0.01Hz | 50.00Hz o
detectada (FDT1) | frequéncia
Histerese de
P2.20 ferquéncia 0.0%~100.0% (FDT1 level) 0.1% 5.0% o
detectada (FDT1)
P o o P
p2.21 Frequéncia 00/0 100.0% (Frequéncia 0.1% 0.0% o
detectada maxima)
Rejeicédo de
p2.22 frequéncia dtjrante 0: Des?bllltado 1 0 o
a aceleracédo e 1: Habilitado
desaceleracao
Frequéncia de
troca de tempo de .
0.00Hz para frequéncia
P2.23 aceleracdo 1 e Jonz paraireq 0.01Hz | 0.00Hz o
maxima
tempo de
aceleragao 2
F énci .00H f énci
P2 .24 requéncia de 0.00Hz para frequéncia 0.01Hz 0.00Hz o

conversao entre o

maxima
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o - Unidade - Proprie
Funcéo Nome Funcgdes i —— Padréo e
tempo de
desaceleragéo 1 e
tempo de
desaceleracdo 2
Prioridade do 0: Desabilitado
P2.25 1 0
terminal JOG | 1: Habilitado °
Frequéncia .
0.00Hz para frequéncia
P2.26 detectada méximap a 001Hz | 50.00Hz | o
(FDT2)
Histerese de
pP2.27 frequéncia 0.0%~100.0% (Nivel FDT2) 0.1% 5.0% o
detectada (FDT2)
Valor especifico de ) A
. 0.00Hz até a frequéncia
P2.28 frequéncia atingido . 0.01Hz | 50.00Hz o
maxima
1
Amplitude de .
0.0%~100.0% (Frequéncia
P2.29 | frequéncia atingida | . .  (Freq 0.1% 0.0%
maxima)
1 o
Valor especifcio de .
e 0.00Hz para frequéncia
P2.30 frequéncia atingida J P 4 0.01Hz | 50.00Hz o
maxima
2
Ampli .0%~100.0% (F énci
P21 er |.tud_e d_e 0(? o 00.0% (Frequéncia 0.1% 0.0% o
frequénci atingida 2 | Maxima)
Nivel tecca .0 %~ .0 % rrent
p2.32 ivel de detecgdo |0.0 _o 300.0 % (Corrente 0.1% 5.0% o
da corrente zero | nominal do motor 100%)
Tempo de atraso
P2.33 de detecgéo de 0.01S~600.00s 0.01s 0.10s o
corrente zero
Tolerancia de
0.1 %~300.0 % (Corrente
P2.34 sobrecorrente de _0 o ( 0.1% 200.0% o
. nominal do motor 100%)
saida
Atraso para
P2.35 deteccéo de 0.01s~600.00s 0.01s 0.00s o
sobrecorrente
Valor de corrente | 0.0 %~300.0 %( Corrente
P2.36 oe _° o 0.1% | 100.0 % o
atingido 1 nominal do motor 100%)
Amplitude de 0.0 %~300.0 % (Corrente
P2.37 plitude ¢ a 0 ( 01% | 0.0% °
corrente atingida 1 | nominal do motor 100%)
Valor de corrente | 0.0 %~300.0 % (Corrente
P2.38 e ® 0 ( 0.1% | 100.0% o
atingindo 2 nominal do motor 100%)
P2.39 Amplitude de 0.0 %~300.0 % (Corrente 0.1% 0.0 % o
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. - ni = Propri
Funcéo Nome Funcdes l:nir?i;dae Padré&o d(;'c)iee
corrente atingida 2 | nominal do motor 100%)
P2.40 Func_;éo 0: Des_a_bilitado 1 0 o
temporizador 1: Habilitado
0: Ajuste P2.42
. 1: VIcorresponde a P2.42
p2.41 Tempo parcial 2: Clcorresponde a P2.42 1 0 °
3: Reservado
P2.42 Tempo total 0.0Min~6500.0Min 0.1Min 0.0Min o
Limite superior
P2.43 re_fe_rente atensao 0.00V~P2.44 0.01v 3.10v o
minima de entrada
\
Limite inferior
Poaq | [eferEMealensio o, 4y 1100v 0.01v | 6.80v °
maxima de entrada
VI
Limite de
P2.45 temperature do 0~100C 1 75°C o
médulo
0: ventilador operando
Controle do apenas com o inversor em
P2.46 ventilador de funcionamento 1 0 o
resfriamento 1: Ventilador operando o
tempo todo
P2.47
-P2.50 RESERVADO
Tempo de
P2.51 funcionamento 0.0~6500.0Min 0.1Min 0.0Min o
atingido
P2.52
~p254 RESERVADO
Fator de corregéo
P2.55 da potehc_la do 0.1~2 0.1 1 o
motor exibida em
b0.05
Terminais de entrada (Grupo P3)
Selecéo de fungdes | 0: Sem fungédo
P3.00 de entrada terminal | 1: Frente (FWD) 1 1 x
X1 2: Reverso (REV)
P3.01 Selegdo de fungéo |3: Controle de 3 fios 1 4 X
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= ~ Unidade = Proprie
Funcéo Nome Funcgdes i —— Padréo e
X2 4: JOG normal (FIJOG)
Selegéo de fungédo | 5: JOG reverse (RJOG)
P3.02 o 1 9 X
X3 6: Incremento de referéncia
a do0 | 7: Decremento de referéncia
P3.03 Selecao de funcéo > ger 1 12 "
X4 8: Parada por inércia
Selegédo de funcéo 9: Reset de falha
P3.04 X5 10: Pausano CLP 1 13 x
Selecao de fungio | 11: Falha externa (NO)
P3.05 X6 12: Multispeed 1 1 0 *
Selecdo de funcdo | 13: Multispeed 2
P3.06 14: Multispeed 3 1 0 x
X7 !
Selecao de fungao | 19 Multispeed 4
P3.07 X8 16: Terminal 1 de aceleracdo 1 0 x
= = desaceleragédo
Selecao de funcéo e
P3.08 X9 17: Terminal 2 de acelerag&o 1 0 x
= ~- | € desaceleracao
Selecao de funcéo
P3.09 ¢ %10 ¢ 18: Troca de referéncia de 1 0 x
Selecao de funcéo flrgqu;ncw: lor de referanci
P3.10 | Vicomoentrada |- . ~coetvalorcderelerencia 1 1 x
L digital de frequéncia
digital )
20: Troca do método de
controle (terminal 1)
21: Reservado
22: PausaPID
23: Reset do CLP
24: Pausa na funcdo de
transicao
25: Entrada do contador
26: Reset do contador
27: Entrada de medidor de
Selegédo de funcéo comprimento
P3.11 Cl como entrada 1 1 x

digital

28: Reset medidor de
comprimento

29: Bloqueio do controle de
torque

30: Entradade pulso de alta
frequéncia (apenas para X5)
31: Reservado

32: Frenagem imediata CC
33: Falha externa (NF)

34: Bloqueio de alteracdes de
frequéncia

65




Funcao

Nome

Funcdes

Unidade
minima

Padréo

Proprie
dade

35: Direcdo de acao reversa
PID

36: Parada externa 1 (STOP)
37: Troca do método de
controle (terminal 2)

38: Pausa naintegral PID
39: Troca entre fonte de
frequéncia principa X e
frequéncia presente

40: Troca entre a fonte de
frequéncia Y e a frequéncia
presente

41: Selegcdo de motor

42: Reservado

43: Trocaentre PID 1 ePID 2
44: Falha definida pelo
usuario 1

45: Falha definida pelo
usuario 2

46: RESERVADO

47: Parada de emergéncia
48: Parada externa 2 (STOP)
49: Desaceleracdo imediata
de frenagem CC

50: Reset dotempo de
funcionamento

51: Troca entre comando 2
fios para 3 fios

52: Bloqueio de comando
reverso

53~59: Reservado

P3.12

RESERVADO

P3.13

Constante de
tempo do filtro do
terminal digital

0.000s~1.000s

0.010s

P3.14

Comando 2 ou 3
fios

: 2 fios, modo 1
: 2 fios, modo 2
: 3fios, modo 1
: 3 fios, modo 2

wr e o

P3.15

Velocidade de
incremento/

0.001Hz/s~65.535Hz/s

0. 001H
zls

1.00Hz/ s
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Fungéo Nome Fungdes lrJnnilndi;dae Padré&o Pa(;zrée
decremento
P3.16 Tensdo minima VI | 0.00V~P3.18 1 0.00V o
Frequéncia
P3.17 correspondente a | -100.0%~+100.0% 1 0.0% o
tenséo VI minima
P3.18 Entrada VI maxima | P3.16~+10.00V 0.01V 10.00V o
Frequéncia
P3.19 corresponde te a | -100.0%~+100.0% 0.01% 100.0% o
tensdo VI maxima
Constante de
P3.20 tempo de filtro 0.00s~10.00s 0.01s 0.10s o
analégico VI
P3.21 Tens&o minima Cl | 0.00V~P3.23 0.01VvV 0.00V o
Frequéncia
P3.22 correspondente & | -100.0%~+100.0% 0.1% 0.0% o
Cl minima
P3.23 Tensdo Cl maxima | P3.21~+10.00V 0.01V 10.00V o
Frequéncia
P3.24 correspondente a | -100.0%~+100.0% 0.0% 100.0% o
Cl maxima
Constante de
P3.25 |[tempo de filtro | 0.00s~10.00s 0.01s 0.10s o
analogico CI
P3.26
-P3.30 RESERVADO
pag1 | reduénciaminima oo p3as 0.00KHz | 0.00kHz | o
dos pulsos
Frequéncia
paap | cormeseondentea f g, o 10009 0.1% | 0.0% o
ferquéncia minima
dos pulsos
Fequéncia maxima 50.00KH
P3.33 P3.31 ~100.00KHz 0.01Hz o
dos pulsos z
Frequéncia
pag4 | COMEsPONdentea | . oo 1100.0% 01% | 100.0% o
frequéncia maxima
dos pulsos
Constante de
tempo do filtro de
P3.35 0.00s~10.00s 0.01s 0.10s o

terminal digital de
pulsos
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Funcao

Nome

Funcdes

Unidade
minima

Padréo

Proprie
dade

P3.36

Selecao de curvas
Vi

1°bit: Selecdo da curva VI

1: Curval (2 pontos, veja em
P3.16~P3.19)

2: Curva 2 (2 pontos, veja em
P3.21~P3.24)

3: Curva 3(2 pontos, vejaem
P3.26~P3.29)

4: Curva 4 (4 pontos, veja em
PF.20~PF.27)

5: Curva 5 (4 pontos, vejaem
PF.28~PF.35)

2°bit: Selegdo dacurvaCl, a
mesma que a VI

3° bit: Reservado

m

321

P3.37

Configuracdo para
Als quando nivel
menor do que a
entrada minima

1°bit: Configuragédo para VI
0: Valor minima

1: 0.0%

2°bit: Configuragéo para Cl
0: Valor minima

1: 0.0%

3° bit: Reservado

m

000

P3.38

Tempo de atraso X1

0.0s~3600.0s

0.1s

0.0s

P3.39

Tempo de atraso X2

0.0s~3600.0s

0.1s

0.0s

P3.40

Tempo de atraso X3

0.0s~3600.0s

0.1s

0.0s

P3.41

Configuragdo
NPN/PNP

0: nivel alto
1: nivel baixo
1°bit: X1
2°bit: X2
3°bit: X3
4°bit: Xd
5°bit : X5

11111

00000

P3.42

Configuragéo
NPN/PNP

0: nivel alto
1: nivel baixo
1°bit: X6
2°bit: X7
3°bit: X8
4°bit: X9
5°bit : X10

11111

00000

P3.43

Configuragéo
NPN/PNP dos
terminais Al quando

0: Nivel alto
1: Nivel baixo
1°bit: VI

m

1
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= - Unidade = Proprie
Funcéo Nome Funcdes i —— Padré&o da'c)ie
utilizado como 2°bit: CI
entrada digital 3° bit: Reservado
P3.44 RESERVADO
Terminais de saida (Grupo P4)
. 0: Saida de Pulso (FMP)
P4.00 Modo ,de saida 1: Saida do sinal do 1 0 o
terminal FM .
interruptor
Funcgéo terminal FM | 0: Sem fungéo
P4.01 guando coletor 1: Inversor em funcionamento 1 0 o
aberto 2: Inversor em falha
Pa.02 Funcéo Relé 1 3: D?tec_t;ao de Envel de 1 5 .
T/A-T/IB-TIC frequéncia da saida FDT1
Func&o Relé 2 4: Frequéncia alcancada
P4.03 R/,E-R/B-R/C 5: Funcionamento na 1 0 °
Fungao saida velocidade zero
P4.04 digital DO1 6: Pré-aviso da sobrecarga do 1 1 o
(reservado) motor
7: Pré-aviso da sobrecarga do
inversor
8: Valor de contagem total
atingido
9: Valor de contagem
especifico atingido
10: Comprimento atingido
11: Ciclo CLP completo
12: Tempo de funcionamento
atingido
13: Limite de frequéncia
Pa.05 Fungdo saida | atingido

digital DO2

14: Limite de torque atingido
15: Pronto para funcionar
16: VI>CI

17: Limite superior de
frequéncia atingido

18: Limite inferior de
frequéncia atingido

19: Subtenséo

20: Funcgé&o por comunicacao
21: Posicionamento efetuado
22: Aproximagéo do

posicionamento
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Funcao

Nome

Funcdes

Unidade
minima

Padréo

Proprie
dade

23: Funcionamento em
velocidade 0 (2)

24: Tempo energizado
atingido

25: Deteccéo do nivel de
frequéncia da saida FDT2
26: Frequéncia 1 alcangada
27: Frequéncia 2 alcangada
28: Corrente 1 alcangada
29: Corrente 2 alcangada
30: Temporizador alcangado
31: Tens&o de entrada VI
excedida

32: Corrente de saida abaixo
do minimo

33: Funcionamento reverso
34: Corrente 0

35: Sobreaquecimento do
modulo IGBT

36: Limite corrente do
software excedido

37: Limite mais baixo de
frequéncia alcancado (tendo
saida na parada)

38: Alarme de saida (Todas
as falhas)

39: Sobreaquecimento do
motor

40: Tempo de funcionamento
atual alcancado

41: Falha na saida (Nao ha
indicacéo se ocorrer sub
tensdo ou falha na parada por
inércia)

42 ~43: Reservado

P4.06

Funcgéo de saida
FMP

P4.07

Funcao AO1

P4.08

Funcdo AO2

0: Frequéncia de
funcionamento

1: Frequéncia ajustada
: Corrente de saida

: Torque de saida

: Poténcia de saida

: Tensdo de saida

g s wN
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= - Unidade = Proprie
Funcéo Nome Funcgdes i —— Padréo da'c)ie
6: Entrada de pulsos (100.0%
at 100.0KHz)
7: VI
8: CI
10: Comprimento
11: Contador
12: Funcao por comunicacao
13: Velocidade do motor
14: Corrente de saida
(100.0% at 1000.0A)
15: Tensé&o de saida (100.0%
at 1000.0V)
16: Saida de torque com valor
ajustado
Frequéncia 50.00KH
P4.09 méaxima de saida | 0.01KHz~100.00KHz 0.01KHz z o
FMP
P4.10 Offset AO1 -100.0%~+100.0% 0.001 0.0% o
P4.11 Ganho AO1 -10.00~+10.00 0.01 1.00 o
P4.12 Offset AO2 -100.0%~+100.0% 0.001 0.0% o
P4.13 Ganho AO2 -10.00~+10.00 0.01 1.00 )
P4.14 Tem';;gz i:ﬂaso 92 .0s~3600.0s 0.1s 0.0s o
psi5 | TemPodearasoda ), o 460008 0.1s 0.0s o
saida do Relé 1
Tempo de atraso da
P4.16 ; ) 0.0s~3600.0s 0.1s 0.0s o
saida do Relé 2
pai7 | TemPOdeatasodal oo a600.05 01s | 00s o
saida DO1
P4.18 Tem';;zea e;ga:o 92 .0s~3600.0s 0.1s 0.0s o
0: NA, 1: NF
1°bit: FMR
Frequéncia maxima | 2°bit: RELE1
Pa.19 de saida NA ou NF | 3%bit: RELE2 1 00000
4°bit: DO1
5°bit: DO2
Parametros de controle de Curva V/F (Grupo P5)
Configuragdo de |0: V//F linear
P5.00 curva V/F 1: Multiplos pontos V/F ! 0 *
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2: Quadratica V/IF
3: Atenuacdo 1.2 V/IF
4: Atenuacao 1.4 V/F
5: RESERVADO
6: Atenuacdo 1.6 V/F
7: RESERVADO
8: Atenuacéo 1.8 VIF
9: RESERVADO
10: Vindependente de F
11: V parcialmente
infependente de F
0.0% (torque boost Depende
P5.01 Torque boost automatico) -- do o
0.1%~30.0% modelo
P5.02 Frequéncia de corte O.QOHZ até a frequenua 0.01Hz | 50.00Hz M
de torque boost maxima de saida
Frequéncia 1 de
P5.03 multiplos pontos | 0.00Hz~P5.05 0.01Hz 0.00Hz x
V/F
Tensé&o 1 de
P5.04 multiplos pontos | 0.0%~100.0% 0.1% 0.0% x
VIF
Frequéncia 2 de
P5.05 Multiplos pontos | P5.03~P5.07 0.01Hz 0.00Hz x
V/F
Tensé&o 2 de
P5.06 multiplos pontos | 0.0%~100.0% 0.1% 0.0% x
V/F
Frequéncia 3 de P5.05 até a frequéncia
P5.07 multiplos pontos L. 0.01Hz 0.00Hz x
VIF méaxima
Tenséo 3 de
P5.08 multiplos pontos | 0.0%~100.0% 0.1% 0.0% x
V/F
Compensagcao de
P5.09 escorregamento | 0.0%~200.0% 0.1% 0.0% o
V/F
Atenuacéo de
P5.10 | energiaregenerada | 0~200 1 64 o
V/F
P5.11 Atenuagdo de 0~100 1 Depende o
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Funcéo Nome Funcgdes i —— Padréo da'c)ie
oscilagéo da do
frequéncia e modelo
corrente V/IF
P5.12 RESERVADO
0: Configuracao digital
1. VI
2: CI
3: RESERVADO
Fonte de tensdo | 4: Pulsos
P5.13 quando V 5: Multispeed 1 0 o
independente de F | 6: CLP simplificado
7: PID
8: RS485
(corresponde 100% com a
tensdo nominaldo motor)
Configuracéo digital , ~ .
P5.14 de V quando ?n\gtecl’t:a atensdo nominal do 1 ov o
independente de F
Tempo de
aceleragdo de V
P5.15 0.0s~1000.0s 0.1s 0.0s o
quando
independente de F
Funcéo PID (Grupo P6)
0: Configuragao digital P6.01
1: VI
Referenciaparao |2: ClI
Pe.00 controle PID 4: Pulsos ! 0 °
5: RS485
6: Multispeed
Configuragéo digital
P6.01 PID 0.0%~6000.0% 1% 50% o
0: VI
1: CI
2: RESERVADO
3: VI-CI
P6.02 Realimentagéo 4 Conf!gura(;:ilo de pulso 1 0 o
para controle PID | 5: Configuracéo de
comunicagao
6: VI+CI
7: MAX (VI,CI)
8: MIN (VI,CI)
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Funcéo Nome Funcgdes i —— Padréo e
9:Reservado
Caracteristicado |0: Positivo
P6.03 R 1 0 o
PID 1: Negativo
Coeficiente de
laga t
Pe.o4 | [CCOCMIE o geg3s 1 1000 o
referéncia e
realimentagéo PID
Ganh jonal
pe.o5 | —ornoproporcionall 1000 01 20.0 o
KP1
P6.06 Tempo integral TI1 | 0.01s~10.00s 0.01s 2.00s °
Tempo diferencial
P6.07 P o1 0.000s~10.000s 0.001s 0.000s o
Frequéncia de corte
P6.08 de rotacéo reversa | 0.00 a frequéncia maxima 0.01 Hz | 2.00Hz o
do PID
f
P6.09 Offsetde 6 0910009 0.1% | 0.0% o
realimentagéo PID
Limitagdo do tempo
P6.10 ! I < i P 0.00%~100.00 % 0.01% 0.10% o
diferencial PID
Tempo de resposta
P6.11 a alteracéo de 0.00~650.00s 0.01s 0.00s o
referéncia do PID
Flitro do tempo de
P6.12 realimentacéo do | 0.00~60.00s 0.01s 0.00s o
PID
Filtro do tempo da
P6.13 . P 0.00~60.00s 0.01s 0.00s o
saida PID
P6.14 RESERVADO
Ganh ional
pe.15 | onnoproporcionali o o 4600 0.1 20.0
KP2 o
P6.16 Tempo integral TI2 | 0.01s~10.00s 0.01s 2.00s o
T dif ial
pe.17 | CrPoaNerencial |, h0s~10.000s 0.001s | 0.000s o
TD2
0: Sem troca
Condigdo de troca | 1: Troca via Xi
P6.1 .01
6.18 entre PID1 e PID2 |2: Troca automatica baseada 0.0 0 °
no offset de realimentacao
Nivel para troca de
P69 | P 0.0%~P6.20 01% | 20.0% o
PID 1 para PID 2
Nivel de troca de
P6.20 ;N P6.19~100.0 % 01% | 80.0% o

PID 2 paraPID 1
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P6.21 Valor inicial do PID | 0. 0%~100.0 % 1 0.0% o
Tempo de retencéo
P6.22 do valor inicial do | 0.00~650.00s 0.01s 0.00s o
PID
Offset entre duas
P6.23 saidas PID em 0.00%~100.00% 0.01% 1.00% o
dire¢cdo normal
Offset entre duas
P6.24 saidas PID em 0.00%~100.00% 0.01% 1.00% o
direcdo reversa
1°bit: Operagéao integral
0: Invalida
Configracéo de L _Va“d? )
. 2°bit: Agao da variavel
P6.25 operacdo integral | . . . 00~11 00 o
no PID |ntfeg.ral quando a saida atinge
o limite
0: Operagéo integral continua
1: Parar a operagéo integral
Offsgt defaltla na 0.0%: Sem monitoramento o
P6.26 realimentacéo do 0.1%~100.0% 0.01Hz 0.0% o
PID
Atraso para offset
P6.27 de falha na 0.0s~20.0s 0.1s 1.0s o
realimentagéo PID
Operacédo de PID | 0: PID inativo
P6.28 quando inversor | 1: PID ativo 1 0 o
parado 3: Reservado
Pe.29 RESERVADO
pe3o | Valorespeciicode | oy b6 3106 0.001% | 0.500% o
pressdo
Valor maximo
configurado pelas
P6.31 teclas de 0.001~P6.04% 0.001% 1.000% o
incremento e
decremento
Valor minimo
configurado pelas
P6.32 chaves de 0.001~P6.31% 0.001% 0% 5
incremento e
decremento
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Funcéo Nome Funcgdes i —— Padréo e
Limite superior de
P6.33 . P 0.001~P6.04% 0.001% | 1.000% o
pressdo — Alarme
Limite inferior de
P6.34 s 0.001~P6.33% 0.001% 0% o
presséo - Alarme
Nivel de presséo
P6.35 P 0.001~P6.37% 0.001% 0% o
para acordar
Tempo continuo no
P6.36 nivel de pressdo | 0.1~250s 0.1S 0 o
para acordar
Nivel de pressdo
ara entrar em
pe37 | P 0.001~P6.04% 0.01% 0 o
modo de
hibernacdo
Tempo continuo no
nivel de pressao
P6.38 para entrar em 0.1~250s 0.1S 0 o
modo de
hibernacdo
Frequéncia para
P6.39 entrar em modo de | 0.00Hz~500.0Hz 0.01Hz | 25.00Hz o
hibernacéo
Tempo de operagéo
pe.4g | Nafrequénciapara |, o on 0.1s 0
entrar em modo de
hibernacao
1°it: hibernagéo
0: frequéncia de hibernagéo é
valida
1: frequéncia de hibernagéo é
Configuragdo de | . .q ¢
opergao com invalida
P6.41 P F . 2°bit: percentual 1 01 o
frequéncia para -
. 0: presséo atual para acordar
hibernar e acordar }
e hibernar
1: percentual do valor
especifico de pressao para
acordar e hibernar
P6.42 RESERVADO
Painel de Operacdo e Display (Grupo P7)
P7.00 Funcéo da Tecla | 0: Tecla REV desabilitada | 1 | 2 o
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Nome

Funcdes

Unidade
minima

Padréo

Proprie
dade

REV

1: Alternancia nos métodos
de comando de operagfes
Teclado IHM<>
Terminais/RS485

2: Troca entre rotacao frente e
rotacao reversa

3: JOG normal

4: JOG reverso

5: Reverso

P7.01

Funcéo da Tecla
STOP

0: Comando de PARADA
habilitada apenas na
operagdo de painel de
controle

1: Comando de PARADA
habilitada em qualquer modo
de operagao

P7.02

Parametros de
monitoramento (em
funcionamento)
LED display 1

0000~FFFF

Bit00: Frequéncia de
comando 1(Hz)

Bit01: frequéncia ajustada
(H2)

Bit02: tensé&o do link(V)
Bit03: Tensao de saida(V)
Bit04: corrente de saida(A)
Bit05: Poténcia de saida(KW)
Bit06: Saida de torque(%)
Bit07:Status de entrada DI
Bit08: Status de saida DO
Bit09: Entrada analdgica VI
)

Bit10: Entrada analdgica ClI
)

Bit11l: RESERVADO

Bit12: Valor de contagem
Bit13: Valor de distancia
Bit14: Velocidade do motor
Bit15: Referéncia PID

001F

P7.03

Parametros de
monitoramento (em
funcionamento)
LED display 2

0000~FFFF
Bit00:Realimentagéo PID
Bit01:Passo CLP
Bit02:Pulso de referéncia
(kHz)

0.1

0000
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Funcao

Nome

Funcdes

Unidade
minima

Padréo

Proprie
dade

Bit03: Frequéncia em
andamento 2(Hz)

Bit04: Tempo restante em
funcionamento

Bit05: Tens&o VI antes da
correcao(V)

Bit06: Tens&o Cl antes da
corregao(V)

Bit07: RESERVADO

Bit08: Velocidade linear
Bit09: Tempo total alimentado
(hora)

Bit10: Tempo de
funcionamento atual (min)
Bit11: Frequéncia de entrada
de configuragéo de pulso
(kHz)

Bit12: Referéncia de
frequéncia RS485

Bit13: Posi¢édo do encoder
Bit14: Frequéncia principal X
display (Hz)

Bit15: Frequéncia auxiliar Y
Display (Hz)

P7.04

Parametros de

monitoramento

(parado) LED
display 1

0000~FFFF

Bit0O: Frequéncia
ajustada(Hz)

Bit01: Tensao do link(V)
Bit02: Status de entrada DI
Bit03: Status de saida DO
Bit04: Entrada analdgica
VI(V)

Bit05: Entrada analdgica
CI(V)

Bit06: RESERVADO

Bit07: Valor de contagem
Bit08: Valor de distancia
Bit09: Passo de CLP
Bit10: Velocidade de carga
Bit11: Referéncia PID
Bit12: Pulso de referéncia
(kHz)

0033
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o - Unidade - Proprie
Funcéo Nome Funcgdes i —— Padréo e
Offset de
P7.05 ) 0.0001~6.5000 0.0001 1.0000 o
velocidade
Nivel de protecé@o
P7.06 de temperature do | 0.0°C~100.0°C 1 000 *
dissipador do IGBT
Pr.o7 - RESERVADO
P7.10
1°bit:
Numero de casas : L
L 0:0 casas decimais
decimais para o L
P7.11 . 1:1 casas decimais 1 1 o
monitoramento .
2:2 casas decimais
b0-14 .
3:3 casas decimais
P7.12
RESERVADO
~P7.13
Parametros do motor (Grupo 8)
0: Motor assincrono comum
1: Motor assincrono de
P8.00 Tipo de motor A L 1 0 x
frequéncia variavel
2: Reservado
Poténcia nominal Depende
P8.01 0.1KW ~1000.0KW 0.1KW do x
do motor
modelo
Tens&o nominal do Depende
P8.02 1V~2000V v do x
motor
modelo
0.01A~655.35A (potencia
Corrente nominal | nominal do inversor <55KW) Depende
P8.03 - 0.01A do X
do motor 0.1A~6553.5A(potencia modelo
nominal do inversor>55KW)
. . . J— Depende
P8.04 Frequéncia nominal 0.(?1Hz até a frequéncia 0.01Hz ’Zio "
do motor maxima
modelo
. . Depende
Velocidade nominal
P8.05 1rpm~65535rpm 1rpm do x
do motor
modelo
o 0.001Q~65.535Q (potencia
Resisténcia do . . .
P8.06 estator (Motor nominal do inversor <55KW) 0.0010 Auto-ajus «
' assincrono) 0.0001Q~6.5535Q (potencia ' te
nominal do inversor >55KW)
P8.07 | Resisténcia do rotor | 0.001Q~65.535Q (potencia 0.001Q | Auto-ajus x
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= - Unidade = Proprie
Funcéo Nome Funcdes i —— Padré&o da'c)ie
(Motor assincrono) | nominal do inversor <55KW) te
0.0001Q~6.5535Q (potencia
nominal do inversor >55KW)
0.01mH~655.35mH(potencia
Reactancia indutiva | nominal do inversor <55KW) Auto-ajus
P8.08 de fugas (Motor | 0.001mH~65.535mH 0.01mH te x
assincrono) (potencia nominal do inversor
>B5KW)
Reactancia indutiva 0.01mH~6553.5mH(inverter '
P8.09 | mitua (motor | POWer=6SKW) 0.01mH~ oamp |Adtoaus |
assincrono) 655.35mH(inverter power> te
55KW)
Corrente em vazio 0.01A~P8.03(inverter Auto-ajus
P8.10 (Motor assincrono) powers55KW) 0.01A~ 0.01 te x
P8.03(inverter power>55KW)
P8.11~ RESERVADO
P8.26
Numero de pulsos
P8.27 do encoder por 1~65535 1 1024 x
hora
0: Codificador incremental
ABZ
1: Codificador incremental
P8.28 Tipo de encoder | UVW 1 0 x
2: Transformador rotatorio
3: Codificador SIN/COS
4: Codificador UVW encoder
P8.29 RESERVADO
Sequéncia de fase
P830 | ABdoencoder |° Nomal 1 0 x
. 1: Reverso
incremental ABZ
Angulo de
P8.31 instalagado do 0.0~359.9° 0.1° 1 x
codificador
Fase sequencial 0. Normal
P8.32 U,V,\W do 1. Reverso 1 0 x
codificador UVW
Offset do Angulo do N
P8.33 encoder UVW 0.0~359.9 0.1° 1 x
pgas | NUmerodepares |, coess 1 1 x
de podlos de
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= - Unidade = Proprie
Funcéo Nome Funcgdes i —— Padréo da'c)ie
transformador
rotativo
P8.35 ~
P8.36 RESERVADO
0: Sem fungéo
1: Auto-ajuste estatico do
motor assincrono
P8.37 Auto-ajuste 2 ,Auto—ajuste motor 1 0 x
assincrono com carga
3: Auto-aprendizagem do
parametro estatico
4 ~13: Reservado
Parametros de Controle Vetorial (Grupo 9)
P9.00 Modo de c_ontrole 0: Controle de velocidade 1 0 «
vetorial 1: Controle de Torque
Ganho propor
P9.01 cional 1 (controle |1~100 1 30 o
de velocidade)
Tempo integral 1
P9.02 (controle de 0.01s~10.00s 0.01s 0.50s o
velocidade)
Poog |TTeMeNeR detroca | 5 60p9.06 0.01Hz | 5.0OHz | o
P9.04 Ganho 1~100 1 20 o
proporcional 2
Tempo integral 2
P9.05 controle de 0.01s~10.00s 0.01s 1.00s o
velocidade
Frequéncia de P9.02~até a frequéncia
P9.06 L. 0.01Hz 10.00Hz o
trroca 2 maxima
Offset de
P9.07 escorregamento | 50%~200% 0.01% 100% o
vetorial
Constante de
pogg | ‘empodofitode |, h0c 1 oo0s 0.001s | 28s o
controle de
velocidade
Ganho de sobre
P9.09 L 0~200 1 64 o
excitagéo
P9.10 | Limite de torque em | 0: Configuragéo P9.11 1 0 o
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modo de controle | 1: VI
de velocidade 2: Cl
3: RESERVADO
4: Pulso de alta frequéncia
(KHz)
5: RS485
6: MIN (VI, CI)
7: MAX (VI, CI)
As opcdes 1~7 correspondem
ao valor ajustado de P9.11
Ajuste digital do
po.qq | Mitedetorqueem jo 0 60006 0.001 | 150.0% o
modo de controle
de velocidade
0: Ajuste digital
1: VI
Limite de torque em 2: CI
modo de c:ntrole 3: Reservado
P9.12 ; 4: Pulso de alta frequéncia 1 0 o
de velocidade
(parado) (KH2)
5: RS485
6: MIN (VI, CI)
7: MAX (VI, Cl)
Ajuste digital do
limite de torque em
P9.13 modo de controle | 0.0%~200.0% 0.001 150.0% o
de velocidade
(parado)
po.1g | Ganhoproporcional | 00 1 2000 o
do excitagdo
pos | Sanhointegralde |, o004 1 1300 o
excitagdo
Ganho proporcional
P9.16 do ajustamento de | 0~60000 1 2000 o
torque
pg.17 | Ganhoproporcional |y qh 00, 1 1300 °
de torque
’ ~ 1°Bit: Separacéo integral
P9.18 ;‘;’:ngzifzg‘:; 0: Desabilitado 1 1 o
1: Habilitado
P9.19 RESERVADO
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o - Unidade - Proprie
Funcéo Nome Funcgdes ‘ i —— ‘ Padréo ‘ e
P9.20
Coeficiénte de
P9.21 - 100%~110% 100% 105% x
sobre modulagéo
Coeficiénte de
t aximo d
pg.pp | CrAUEMAXIMOCA ) 5n0 o000 50% | 100% o
area de sobre
excitagdo
P9.23 RESERVADO
0: Ajuste digital P9.26
1: VI
2: CI
3: RESERVADO
- 4: Pulso de alta frequéncia
Limite de torque em (KH2)
P9.24 modo de controle 1 0 x
de torque 5: RS485
4 6: MIN (VI, Cl)
7: MAX (VI, Cl)
As opcdes de 1~7
correspondem ao valor
ajustado de P9.26
P9.25 RESERVADO
Ajuste digital do
P9.26 Juste dig -200.0%~200.0% 01% | 150.0% | o
limite de torque
P9.27 Filtro de torque - - - *
Frequécia maxima , -
0.00Hz~Até af
P9.28 no modo de “onzAle alrequencia 0.01Hz | 50.00Hz | o
maxima
controle torque
Frequéncia reversa . .
P9.29 maxima no modo 0'(,)O.HZ Até a frequéncia 0.01Hz | 50.00Hz o
maxima
de controle torque
Tempo de
P9.30 aceleracdo do 0.00s~65000s 0.01s 0.00s o
controle de torque
Tempo de
P9.31 desaceleragédo do | 0.00s~65000s 0.01s 0.00s o
controle de torque
Falha e Prote¢do (Grupo PA)
Protecdo d
rotegao de 0: Desabilitado
PA.00 sobrecarga do - 1 o
1: Habilitado
motor
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= - Unidade = Proprie
Funcéo Nome Funcgdes i —— Padréo da'c)ie
Offset de protecéo
PA.01 de sobrecargado |0.20~10.00 1.00 o
motor
Coeficiente da
PA.02 protegdo de 50%~100% 80% o
sobrecarga do
motor
PA.03 Ganho de protej_;ao 0~100 0 o
de sobretensédo
Coeficiente de
PA.04 protecédo de 120%~150% 130% o
sobretensdo
PA.05 Ganho de protegao 0~100 20 o
de sobrecorrente
Coeficiente da
PA.06 protecéo de sobre | 100%~200% 150% o
corrente
0: Desabilitado
1: Habilitado
PA.07 Falha ao terra 0~20 1 o
0: Desativada
1: Ativada
PA.08 RESERVADO
PA.G9 Tentativas de auto 0~20 0 o
RESET
Ac¢do DO quando |0: Sem agéo
PA.10 houver falha 1: Habilitado 0 °
Intervalo de
PA.11 tentative de auto | 0.1s~100.0s 1.0s o
RESET
1°hit
Protecao de falta de fase na
entrada
Coeficiente de (1) Etf\f:tlvada
PA.12 aviso de . N 11 o
2°bit: acdes de protecao do
sobrecarga no
motor Contador ) )
0: O contator ndo esta
protegido
1: Protegéo de sucgdo
PA.13 | Protecdo de faltade | 0: Desabilitado 1 o
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Nome

Funcdes

Unidade
minima

Padréo

Proprie
dade

fase na saida

1: Habilitado

PA.14

Antepenultima falha

PA.15

Penultima falha

PA.16

Ultima falha

0: Sem falha

1: Sobre corrente durante

aceleracdo (E-01)

2: Sobre corrente durante

desaceleracao (E-02)

3: Sobre corrente em

velocidade constante (E-03)

4: Sobre tenséo durante

aceleragdo (E-04)

5: Sobre tensdo durante

desaceleragédo (E-05)

6: Sobre tensdo durante

velocidade constante (E-06)

7: Falha do contator (E-07)

8: Sobretemperatura do

inversor (E-08)

9: Inversor sobre carregado
(E-09)

10: Sobrecarga no inversor
(E-10)

11: Sub-tensédo (E-11)

12: Perca de fase de saida
(E-12)

13: Falha externa
(E-13)

14: Falha de leitura de

corrente (E-14)

15: Falha de comunicacéo
(E-15)

16: Interferéncia no sistema
(E-16)

17: Falha de gravagao/leitura

EEPROM (E-17)

18: Falha de auto-ajuste do

motor (E-18)

19: Falta de fase na entrada

(E-19

20: Curto ao terra (E-20)

21: Falha na placa de

encoder/cartdo PG (E-21)

22: Falha na fonte de controle
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Funcao Nome Funcdes lrJnnilndi;dae Padréo Pa(;zrée
(E-22)
23: Tempo acumulado de
funcionamento alcancado
(E-23)
24: Tempo acumulado
energizado alcangado (E-24
25: Falha natroca de motor
durante funcinamento (E-25)
26: Curto nasaida (E-26)
27: Sobre temperature no
motor (E-27)
28: Diferenga de velocidade
muito grande (E-28)
29: Sobrevelocidade no motor
(E-29)
30: Sub carga no inversor
(E-30)
31: Realimentagao de PID
perdida durante
funcionamento (E-31)
32: Falha definida pelo
usuario 1 (E-32)
33: Falha definida pelo usario
2 (E-33)
34: Falha contatada (E-34)
35: Falha ao terra - motor
(E-35)
PAL7 FreqL-Jenma apos | ) i N
ultima falha
PA18 Corrente apos ) ) ) N
ultima falha
PA.19 Tensgo no link da ) ) ) .
ultima falha
Status dos
PA.20 terminais dg i ) i N
entrada na ultima
falha
Status dos
PA.21 terminais de saida | - - - *
na ultima falha
PA.22 Status do inversor | - - - *
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Funcao Nome Funcdes lrJnnilndi;dae Padréo P&(;zrée
PA.23 Terr’1po d-e energia ) ) ) N
apos ultima falha
Tempo de
PA.24 funcionamento - - - *
apos ultima falha
Frequéncia de
PA.25 saida na penultima | - - - *
falha
PA.26 Corrente 'de saida i ) i .
na penultima falha
PA 27 Tenséo_no link na B A B .
penultima falha
Status dos
PA.28 terminais de ) ) ) N
entrada na
penultima falha
Status dos
PA.29 termianis de saida |- - - *
na penultima falha
PA.30 Status do inversor | - - - *
PA.31 Tempo dc? energia i ) i .
na penultima falha
Tempo em
PA 32 funcion_amento na |- - - *
penultima falha
Frequéncia de
PA.33 . saidz‘i na - - - *
antipenultima falha
Corrente de saida
PA.34 na ' anti - - - *
penultima
Tensé&o no link na .
PA.35 antipenultima falha
Status de entrada
PA.36 terminal ap6s - - - *
antipenultima falha
Status dos
PA.37 termina.is de s'al’da ) i .
na antipenultima
falha
PA.38 Status do inver - - - *
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Funcdes

Unidade
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Padréo

Proprie
dade

PA.39

Tempo de energia
apo6s antipenultima
falha

PA.40

Tempo em
funcionamento na
antipenultima falha

PA.41

PA..42

RESERVADO

PA.43

Acéo de protecdo
contra falhas 1

1°bit: Sobre carga no motor
(E-11)

0: Parada por inércia

1: Desaceleracéo por rampa
2: Continua funcionando
2°bit: Percade fase na saida
(E-12)

3°bit: Falhaexterna(E-15)
4°bit: Falha de comunicacéo
(E-16)

5°bit: Falha na
leitura/gravacao EEPROM
(E-17)

11111

00000

PA.44

Acéo de protecédo
contra falhas 2

1°bit: Perca de fase de
entrada (E-19)

0: Parada por inércia

1: Parada por rampa

2: Reservado

2°bit: Falha de encoder (E-21)
3°bit: Tempo de funcionameto
acumulado alcancado

4°bit: Tempo energizado
acumulado (E-24)

5°bit: Sobreaquecimento do
motor (E-27)

11111

00000

PA.45

Acéo de protecéo
contra falhas 3

1°bit: Desvio de velocidade
muito grande (E-28)

2°bit: Sobre velocidade no
motor (E-29)

3°bit: sub-carga (E-31)

4°bit: Perca de realimentagédo
de PID durante
funcionamento (E-34)

11111

00000
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5°bit: Reservado
1°bit: falha definida pelo
usuario 1 (E-32)
0: Parada por inércia
1: Desaceleragdo por rampa
Acéo de protecdo |2: Continua funcionando
PA.46 contra falhas 4 2°bit: Falha definida pelo 1l 00000 °
usuario 2 (E-33)
3°bit: Reservado
4°bit: Reservado
5°bit: Reservado
PA.47
PA.48 RESERVADO
PA.49
0: Frequéncia atual
Selegdo de 1: Frequéncia ajustada
PA.50 frequ.enma pa’ra 2: Frequtenc!a mf':l)flma 1 0 o
continuar apos 3: Frequéncia minima
falha 4: Frequéncia de
funcionamente antes da falha
Offset dobackupda | 0 160006 (100.0% para
PA.51 | frequéncia antes da . ) 0.001 100.0% o
frequencia maxima)
falha
PA.52 RESERVADO
Limite de
PA.53 temperatura do 0'C~200C 1T 110C o
motor (falha)
Limite de
PA.54 temperatura do 0°C~200TC 1T 90C o
motor (alarme)
. 0: Continua em
Acdo para falha funcionamento
PA.55 instantanea de 1 0 o
energia 1: Decelera em r'arr?pa
2: Parada por inércia
Tensédo de pausa
PA.56 de ag_ao dur?nte 80.0%~100.0% 0.01Hz 90.0% o
falha instantanea
de energia
Tempo de
PA.57 monitoramento da | 0.00s~100.00s 0.01s 0.50s o

tensdo de falha
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Funcéo Nome Funcgdes i —— Padréo e
instantanea de
enrgia
Tensé&o de
PA.58 moTitoramento da |60.0%~100.0% (Standard 0.10% 80.0% R
acdo nafalhade |bus voltage)
energia
PA.5Q Prote(;ap sub-carga | 0: Des_a_bllltado 1 0 o
no inversor 1: Habilitado
Nivel de deteccao
PA.60 sub-carga no 0.0~100.0% 0.001 10.0% o
inversor
Tempo de detecgdo
PA.61 de sub-cargano | 0.0~60.0s 0.1s 1.0% o
inversor
Valor de detecgdo .
.0%~50.0% (F
PA.63 de sobre 0.0%750.0% (Frequécia 01% | 20.0% o
. méaxima)
velocidade
Tempo de detec¢éo -
0.0s: Sem det
PA.64 de sobre S: >em getecgdo 0.001 1.0s o
. 0.1~60.0s
velocidade
PA.G5 Offset do‘ limite de 0.9%~50.0% (Frequéncia 0.1% 20.0% o
velocidade maxima)
Tempo de detecgdo .
.0s: N
PA66 | dolimite de sobre | 005 Nao detectado 0001 | 50s o
. 0.1~60.0s
velocidade
Funcéo Multispeed e CLP simples (Grupo PB)
. 000 ~ frequencia maxima
Pb.00 Mult d 0 0 0.0H
ulispee estabelecida em P0.05 z °
Pb.01 Multispeed 1 000~ freg. maxima 0 0.0Hz o
Pb.02 Multispeed 2 000~ freg. maxima 0 0.0Hz o
Pb.03 Multispeed 3 000~ freg. maxima 0 0.0Hz o
Pb.04 Multispeed 4 000~ freq. maxima 0 0.0Hz o
Pb.05 Multispeed 5 000~ freg. maxima 0 0.0Hz o
Pb.06 Multispeed 6 000~ freq. méaxima 0 0.0Hz )
Pb.07 Multispeed 7 000~ freq. maxima 0 0.0Hz o
Pb.08 Multispeed 8 000~ freq. maxima 0 0.0Hz o
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Funcéo Nome Funcgdes i —— Padréo e
Pb.09 Multispeed 9 000~ freq. maxima 0 0.0Hz o
Pb.10 Multispeed 10 000~ freg. maxima 0 0.0Hz o
Pb.11 Multispeed 11 000~ freq. maxima 0 0.0Hz o
Pb.12 Multispeed 12 000~ freq. maxima 0 0.0Hz o
Pb.13 Multispeed 13 000~ freq. maxima 0 0.0Hz o
Pb.14 Multispeed 14 000~ freq. maxima 0 0.0Hz o
Pb.15 Multispeed 15 000~ freq. maxima 0 0.0Hz o

0: Parar apds inversor
Modo de 2“”‘;\'/'(’:“?; vmaltz:’:lf(i)nal apos
Pb.16 funcionamentodo |~ ) P 0 0 o
L inversor funcionar um ciclo
CLP simplificado i L.
2: Repetir ap6s inversor
funcionar um ciclo
1°bit: Retorno apos falha de
energia
x 0: NAO
Pb.17 A(‘;ao do cLP 1. SIM 0 00 o
simplificado . .
2°bit: Retorno apds parada
0: NAO
1: SIM
Tempo de
Pb.18 funcionamento 0.0s(h)~6500.0(h) 0 0.0s(h) o
passo 0
Pb.19 Rampas passo0 |0~3 0 0 o
Tempo de
Pb.20 funcionamento 0.0s(h)~6500.0(h) 0 0.0s(h) o
passo 1
Pb.21 Rampas passo1l |0~3 0 0 o
Tempo de
Pb.22 funcionamento 0.0s(h)~6500.0(h) 0 0.0s(h) o
passo 2
Pb.23 Rampas passo 2 |0~3 0 0 o
Tempo de
Pb.24 funcionamento 0.0s(h)~6500.0(h) 0 0.0s(h) o
passo 3
Rampas passo3 | 0~3 0 0 o
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Pb.25
Tempo de
funcionamento 0.0s(h)~6500.0(h) 0 0.0s(h) o
Pb.26 passo 4
Rampas passo4 |0~3 0 0 o
Pb.27
Tempo de
Pb.28 funcionamento 0.0s(h)~6500.0(h) 0 0.0s(h) o
passo 5
Pb.29 Rampas passo5 |[0~3 0 0 o
Tempo de
Pb.30 funcionamento 0.0s(h)~6500.0(h) 0 0.0s(h) o
passo 6
Pb.31 Rampas passo6 |0~3 0 0 o
Tempo de
Pb.32 funcionamento 0.0s(h)~6500.0(h) 0 0.0s(h) o
passo 7
Pb.33 Rampas passo7 |0~3 0 0 o
Tempo de
Pb.34 funcionamento 0.0s(h)~6500.0(h) 0 0.0s(h) o
passo 8
Pb.35 Rampas passo8 |0~3 0 0 o
Tempo de
Pb.36 funcionamento 0.0s(h)~6500.0(h) 0 0.0s(h) o
passo 9
Pb.37 Rampas passo 9 |0~3 0 0 o
Tempo de
Pb.38 funcionamento 0.0s(h)~6500.0(h) 0 0.0s(h) o
passo 10
Pb.39 | T Rampas passo 10 | 0~3 0 0 o
Tempo de
Pb.40 funcionamento 0.0s(h)~6500.0(h) 0 0.0s(h) o
passo 11
Pb.41 Rampas passo 11 | 0~3 0 0 o
Tempo de
Pb.42 funcionamento 0.0s(h)~6500.0(h) 0 0.0s(h) o
passo 12
Pb.43 Rampas passo 12 | 0~3 0 0 o
Pb.44 Tempo de 0.0s(h)~6500.0(h) 0 0.0s(h) °

funcionamento
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passo 13
Pb.45 Rampas passo 13 |0~3 0 0 o
Tempo de
Pb.46 funcionamento 0.0s(h)~6500.0(h) 0 0.0s(h) o
passo 14
Pb.47 Rampas passo 14 |0~3 0 0 o
Tempo de
Pb.48 funcionamento 0.0s(h)~6500.0(h) 0 0.0s(h) o
passo 15
Pb.49 Rampas passo 15 | 0~3 0 0 o
Pb.50 Unidade de tempo | 0: s (Segundos) 0 0 o
dos passos do CLP | 1: H (horas)
0: Configurar por PB.00
1: VI
2: Cl
3: RESERVADO
4: Configuragédo de pulso
Referéncia de 5: PID
Pb.51 frequéncia 6: Configurar por frequéncia 0 0 o
multispeed 0 presente, modificada via
terminais de incrementar e
decrementar
7: Configuragdo de painel
digital 2 (Salvar quando
desligar)
Parametros de Comunicacdo (Grupo PC)
0: 300BPS
1: 600BPS
2: 1200BPS
3: 2400BPS
Velocidade de 4: 4800BPS
PC.00 transmissao 5: 9600BPS ! > °
6: 19200BPS
7: 38400BPS
8: 57600BPS
9: 115200BPS
0: Sem verificagdo (8-N-2)
PC.01 Formato de dados 1: Verificagio equitativa de 1 0 o

do MODBUS

paridade (8-E-1)
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o - Unidade - Proprie
Funcéo Nome Funcdes i —— Padré&o e
2: VerificagBes de paridade

impar (8-O-1)
3: Sem verificagdo (8-N-1)
(Valido para MODBUS)
PC.02 Endereco local 0~247 1 1 o
Atraso de resposta | 0~20ms (Valido para
PC.03 MODBUS MODBUS) tms 2 °
Tolerancia de perda | 0.0: Invalido
PC.04 de comunicagdo |0.1: ~60.0s 0.1s 0.0 °
MODBUS:
PC.05 Protocplo (ie 0: Sem padréo de protocolo 1 0 o
comunicagao Modbus
1: Protocolo Modbus padrdo
.Resolugao de 0 0.01A
PC.06 leitura de corrente 0 0 )
o x 1: 0.1A
na comunicagdo
Gerenciamento de cddigo de fungéo (Grupo PD)
Pd.00 RESERVADO
0: Sem fungéo
1: Carrega padréo de fabrica,
Pd.01 Padréo de fabrica | exceto os parametros do 1 0 x
motor
2: Limpa o histérico de falhas
1°bit: Visualizagao grupo de
- N monitoramento b
Vizualizacdo dos . .
rupos de 0: Indisponivel
Pd.02 grup . | 1: Disponivel 1 001 x
monitoramento “b” S
. 2°bit: Display de grupo E
e parametros E . :
0: Indisponivel
1: Disponivel
0. Grupo basico display;
1. Trocar para parametro de
Individualized definicdo de usuério
Pd.03 parameter display | apertando M 1 0 o
selection 2. Trocar para parametro de
modificacédo de usuério
apertando M
Pd.04 AIterAagéo dos 0: Modifica(;ét? e leitura 1 0 o
parametros 1: Somente leitura
ispl
Pd.05 Seg“”fé’;'s" & Exibicao dupla valida - - x
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Funcao

Nome

Funcdes

Unidade
minima

Proprie

‘ Padréo ‘ e

Frequéncia de transicdo, medidor de distancia e contador (GRUPO PE)

Modo de 0: Relacionado a frequéncia
PE 00 conflgLirag_ao de | ajustada . o 1 0 o
frequéncia de 1: Relacionado a frequéncia
transicao maxima
Amplitude da faixa
PE.O1 de frequénciade | 0.0%~100.0% 0.1% 0.0% o
transicao
peop | AmPitudedesalto ), o0 g4 006 0.1% | 0.0% °
de frequéncia
il F .
peog | Cidlodelrequencia g ;o 3000.0s 0.1s | 10.0s o
de transicéo
Offset do tempo de
PE.O4 subida na onda 0.1s~100.0% 0.1% 50.0% o
triangular
PE.O5 Aluste de Om~65535m m 1000m °
comprimento
pEos | -ewraawalde o cesasm im om o
comprimento
PE.O7 Pulsos por metro | 0.1~6553.5 0.1 100.0 o
PE.08 Ajuste do contador | 1~65535 1 1000 o
Valor d t
PEOg | Rordeconagem 1, eegag 1 1000 o
especifico
Correcdo Al AO e Configuragdo da curva Al (Grupo PF)
PF.00 Tenséo VI1 -10.00V~10.000V 0.001V 2.000V o
PrO1 | o5 S/Tlamos"a -10.00v~10.000V 0001V | 2000v | o
PF.02 Tenséo VI2 -10.00V~10.000V 0.001V 8.000V o
Tens&o d t
PRO3 | 0O | 10.00v~10.000v 0001V | 8000V | o
PF.04 Tenséo CI1 -10.00V~10.000V 0.001V 2.000V o
Tenséo d t
PRO5 | o o0© CTlamos " 1 10.00v~10.000v 0.001V | 2.000V o
PF.06 Tensdo CI2 -10.00V~10.000V 0.001V 8.000V o
Tensdo de amostra
PF.07 ci2 -10.00V~10.000V 0.001Vv 8.000V o
PF.08
PF.09 RESERVADO
PF.10
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o - Unidade - Proprie
Funcéo Nome Funcgdes i —— ‘ Padréo ‘ e
PF.11
PR12 | 1580 'dleal (AOD) -10.00v~10.000v 0.001V | 2.000V o
pr13 | Meddadetensdo .10,00v~10.000v 0001V | 2000V | o

(AO1) 1
pr14 | TonSE0 'dzea' (A01) 1-10.00v~10.000v 0.001V | 8.000V o
pris | Medidadetensdo |.19,00v~10.000v 0.001V | 8.000V o
(AO1) 2
PR16 | oS40 idlea' (A02) | -10.00v~10.000v 0001V | 2000V | o
Leitura de tens —
PF17 eltura de lens€o | -10.00v~10.000v 0.001V | 2.000V o
(AO2) 1
Tens&o ideal (AO2 —
pr1g | oo zea( )| -10.00v~10.000v 0001V | 8000V | o
Leitura de tensé —
pr1g | -onWracelensdo -10.00v~10.000v 0001V | 8000V | o
(AO2) 2
Entrada minima da
PF.20 -10.00V~PF.22 0.0V | 0.00V °
curva 4
Offset da entrad
PF.21 risetda entraca - ;04 096 ~+100.0% 0.001 | 0.0% °
minima da curva 4
Ponto de deflexdo 1
PF.22 PF.20~PF.22 0.01V 3.00V °
curva 4
Frequéncia
T ndent
prpg | correspondenteac | ., o 100,09 0.001 | 30.0% o
ponto de deflexdo 1
curva4
Ponto de deflexao 2
PF.24 PF.22~PF.26 0.0V | 6.00V o
curva4
Frequéncia
dent
pros | COMESPONTENE 40 1 100.09%~+100.0% 0001 | 60.0% | o
ponto de deflexdo 2
curva 4
Entrada maxima da
PF.26 X PE.26~+10.00V 001V | 10.00v o
curva 4
Offset da entrada
PF.27 o -100.0%~+100.0% 0.001 | 100.0% °
maxima curva 4
Entrada minima da
PF.28 -10.00V~PF.10 0.0V | 0.01vV o
curvab
Prog | Offsetdaentrada -100.0%~+100.0% 0.001 | -100.0%
Minima da curva 5
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o - Unidade - Proprie
Funcéo Nome Funcgdes i —— Padréo e
Ponto de deflexdo 1 -3.00V
PR30 | Onode delexdO tl or oe P32 0.01V °
curva s
Frequéncia
dent
PR3y | COTESPONCENte 80 1 54 oy +100.0% 0.001 | -30.0% 0
ponto de deflexdo 1
curva s
Ponto de deflexédo 2
PR32 | OMOUedeNeEO L] o o pR34 001V | 3.00v o
curva s
Frequéncia
dent
pr3g | SOIMesPondente a0 1 44 4 +100.0% 0.001 | 30.0% °
ponto de deflexdo 2
curva s
E -
pras | ENWAMAMAIMAdA | Lo o) 16 0oy 0.01v | 10.00V o
curva s
f:
prgs | Offsetdaentrada | o, o0 1100.0% 0.001 | 100.0% | o
méxia da curva 5
P L
PF.36 onto d\ellreJe'an -100.0%~100.0% 0.001 0% o
PF.37 Faixa de rejeicdo VI | 0.0%~100.0% 0.001 0.5% o
P o
PF.38 onto dglreje'gao -100.0%~100.0% 0.001 0% o
PF.39 | Faixa de rejei¢éo Cl | 0.0%~100.0% 0.001 0.5% o
Grupo de Cddigo de Usuario (Grupo EQ)
Funca fini
E0.00 Lneao d? |_n|da P0.01~PE.xx - P0.01 o
pelo usuério 0
Funca fini
E0.01 uncao definida | oo ) p xx - P0.02 o
pelo usuério 1
Funca —
E0.06 ungao definida | oo ) pE xx - P0.18 o
pelo usuério 6
EO0.07~ Funcao definida
L. P0.01~PE.xx - P0.02 o
EO0.31 pelo usuério 7~31
Parémetros Avangados do Motor E6
Modo de
£6.00 enfraguecimento do | Modo de enfraquecir'r}ento do 1 0 %
campo de motor campo de motor assincrono
sincrono
Coeficiente de -
) Coeficiente de
enfraquecimento do .
E6.01 enfraguecimento do campo 1 0 X

campo de motor
sincrono

de motor assincrono
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Funcao Nome Funcdes lrJnnilndi;dae Padréo Pa(;zrée
Limite maximo de Limite maximo de
E6.02 | enfraquecimento da | enfraquecimento da corrente
corrente de campo de campo
Auto—aj'uste di Auto-ajuste di
E6.03 | enfraquecimento de .
enfraquecimento de campo
campo
Grupo de Parametro de Protecdo Avangados (GRUPO E9)
E9.00 Limite de 50~200% 50% | 150% o
sobrecorrente
Mnitoramento de 0. invalid
E9.01 sobre velocidade ) 1 1 o
1: valid
modo V/F
Supresséo de
£9.02 sobrevelcidade V/F 0-100 ! 20 °
Dupla velocidade
VF sobre
E9.03 | coeficiente corrente | 50~200% 50% 50% o
de perda de
velocidade
220V:
380V
380V:
Nivel de atuagéo de Z:g\\//:
E9.04 protecéo por 200.0V~2000.0V 200V 850V o
sobretensédo 690V-
1250V
1140V:19
ooV
£6.05 Protecao d~e sobre | 0: |nv§1l|do 1 1 o
tensdo 1: valido
Atenuacdo da
E9.06 | frequéncia de saida 1 30 o
por sobre tensé@o
Atenuacdo da
E9.07 | tensdo de saida por | 0~100 1 30 o
sobre tensédo
Overvoltage stall
E9.08 maximum rise limit | 0~50Hz 0.1Hz 5Hz x
frequency
E9.09 Offset de tempo de | 0.1~10.0s 0.1s 0.5s o
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o - Unidade - Proprie
Funcéo Nome Funcgdes i —— Padréo e
escorregamento
E9.10 ~
RESERVADO
E9.17
Limitagdo de
Ctl)rr:anfe ara Depende
E9.18 . P 30%~200% 30% do o
fungdo “Detecta
; » modelo
velocidade e pare’
Depende
T
E9.21 €mpo _de . |0.0~5.0s 0.1s do o
desmagnetizagdo
modelo
Parametros de Monitoramento (b)
b0.00 Fr.equenc'a de 0.00Hz~P0.02Hz 0.01Hz | 7000H
funcionamento (Hz)
b0.01 Frequenc'a 0.00Hz~P0.02Hz 0.01Hz 7001H
ajustada (Hz)
bo.o2 | rensao d(‘\)/)L'NK €€ 1 0.0v-1000.0v 01v | 7002H
b0.03 | Tensé&o de saida (V) | OV~380V v 7003H
b0.04 Co"emf/_\(;e salda | 01a-655.35A 0.01A | 7004H
b0.05 POte“C(EV?: salda | 4 okw~1000.0kw 0.1KW | 7005H
b0.06 | Saida de torque (%) | 0.0%~200.0% 0.1% 7006H
poo7 | SAus dglemrada H.0000~H.FFFF 1 7007H
b0.08 | Status de saida DO | H.0000~H.FFFF 1 7008H
b0.09 Tens&o VI (V) 0.00V~10.00V 0.01V 7009H
Tenséo CI(V) / 0.01v/

1 .00V ~ 10.00V 700AH
b0.10 Corrente (MA) 0.00 0.00 0.01IMA 0o
b0.12 Valor de contagem | 0~65535 1 700CH
b0.13 Valor de distancia | 0~65535 1 700DH
b0.14 Velocidade de | 1 po o5z 1 700EH

carga
b0.15 Referéncia de PID | 0~65535 1 700FH
Realimentagéo d
b0.16 e |mslrl13a(;ao © 1 0.00~300.00KHz 1 7010H
b0.17 Etapa CLP 0~65535 1 7011H
Pul
b0.18 ulsos de entrada | ) 1 _po o5z 0.01KHz | 7012H

de referéncia
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Capitulo 6 - Descricdo Detalhada das principais funcgdes de
Parémetro

Parametro de Fun¢do Padrao (Grupo P0)

. = Prop
= ~ Unidade | Padréo de | .
Funcéo Nome Funcgdes Minima e rlgga
P0.00 Modo de controle | 0~2 1 0 x

0: Controle escalar V/IF
E apropriado para aplicacdes em que ndo necessitam controle muito apurado,
ou quando um inversor aciona varios motores, como ventiladores e bombas.

1: Controle vetorial de malha aberta (SVC)

Refere — se ao controle vetorial de malha aberta, adequado para aplicagbes
gerais de controle de alto desmpenho, um inversor pode acionar um motor. T&o como
magquinas de ferramentas, centrifugas, maquinas de trefilaria, etc.

2: Controle vetorial de malha fechada (FVC)

Refere - se ao controle vetorial de malha fechada, o motor deve ser equipado
com um codificador, o inversor precise ser equipado com o mesmo tipo de placas de
expancgdo como as do codificador, é apropriado para uma alta precisdo no controle de
velocidade e no controle de torque. Somente um motor pode ser acionado por um
inverosor. Tdo alto quanto as maquinas de papel, maquinas de elevacéo, elavadores e
outras cargas.

Pro
= - Unidade | Padréo de | prie
FuleE el FUEES minima fabrica gad
e
Fonte de
P0.01 frequécia 0~10 1 0 X
principal

0: Teclado IHM (P0.02, n&o salva na desenergizacéo)

Use os teclados A, V¥, teclas ou botdes para definir a frequéncia da operagéo.
Quando o inversor é desligado e ligado novamente, o valor do ajuste de frequéncia
retorna para o P0.02 “Valor de frequéncia inicial”.
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1: Teclado IHM (P0.02, salva na desenergizagao)

Opere o teclado, tecla ou botao para definir a frequéncia. Quando o inveros é
desligado e ligado novamente, a configuracéo da frequéncia sera a mesma da hora
em que foi desligado, e é corrigido pelas A, ¥ chaves ou corrigido pelos valores de
correcdo do terminais de incrementar e decrementar.

2: Analégica VI (VI-GND)

A configuragéo da frequéncia é determinada pela tensé@o analogica do terminal
VI. A faixa de tenséo é DC 0~10V. A correspondéncia entre a frequéncia e a entrada
VI é determinada pela funcéo de cédigo P3.21~P3.24.

3: Analdgica Cl (CI-GND)

A configuracéo da frequéncia é determinada pela tenséo/corrente analégica
terminal Cl. A faixa de entrada é DC 0~~10V (JO rejeitor J8 selciona o lado V), DC:
4~20mA ( O rejeitado J8 seleciona o lado A). A correspondéncia entre a frequéncia e a
entrada Cl é determinada pela funcéo de cédigo P3-21~P3~24.

4= Reservado

5: Pulso de alta frequéncia X5

A configuracdo é determinada pela frequéncia terminal de pulso (o sinal de pulso
pode ser a entrada para X5). A correspondéncia entre a frequéncia e a entrada PLUSE
é determinada pela fungdo de cédigo P3.31~P3.34.

6: Multi-speed

Diferente combinacdes de estados dos terminais de entrada digital DI
corresponde a diferentes valores de frequéncia configurado. BD8000 pode configurar
4 comandos terminais de multi-segmento (fung8es terminais 12~15), 16 estados e 4
terminais, podendo corresponder com qualquer dos 16 “comandos multi-segmentos”
através do cddigo de grupo de fungéo FC, “Comandos de multi-segmanetos) é
relacionado a porcentagem de frequéncia maxima P0.05. Quando o terminal de
entrada digital DI é usado como funcéo terminal de comando de multi-segmento ,
precisa ser alocado no grupo P3. Para detalhes, consulte a descri¢cdo de paramentro
de fung&o do grupo P3.

7: CLP Simplificado
Quando a fonte de frequéncia € um CLP simples, o funcionamento da fonte de
frequéncia do inversor pode ser trocada entre 1~16 comando de frequéncia arbitraria.
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O tempo de espera do comando de frequéncia 1~16 e o respectivo tempo de
aceleracéo e desaceleragdo, também pode ser configurada pelo usuéario
8: PID

Quando aplicado PID como fonte de frequéncia, vocé precise configurar a
funcao P6 “fungdo PID” relacionada aos paramentros

9: 485 Comunicagéao serial

A frequéncia é dada pelo metodo de comunicag¢do. O computador superior
fornece os dados para o0 endereco de comunicag¢éo 0x1000, o formato do dado é
-100.00%~100.00% e 100% refere-se a porcentagem relacionada a frequéncia
maxima P0.05.

10= Reservado

Pro
~ ~ ; Padrdaode | p
Funcéo Funcdes Unidade P ;
Nome T fébrica ggg
limite inferior de
P0.02 Valorde frequécia P0.07~~ 0.01Hz | 60.00Hz | o
frequéncia inicial limite superior de
frequéncia P0.06

Quando o canal de configuragdo de frequéncia é difinido como a configuracéo
digital (P0.01= 1,2), o parametro P0.02 é a frequéncia original do inversor.

Pro

ade
Modo de

P0.03 comando de 0~2 1 0 o
operagao

0: Teclado IHM (LED desligado)
Use o teclado de operacdo FWD, PARAR/RESETAR, JOG, para comecar e
parar

1: Terminais de controle (LED ligado)
Partida e parada com os terminais de controle externo FWD, REV, X1 até X6,
etc.
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2: Controle de comunicacao (LED piscando)
Use a interface RS485 para controlar o comegar e parar.

Pro
Funcéo Parametro Funcbes %‘;&?ﬁ: P?ggﬂ%ge e
ade
poo4 | Sentidode 0~1 1 0 °
rotacdo
0: Frente

Use o teclado de operagdo FWD, PARAR/RESETAR, JOG, para comecar e
parar

1: Reverso
Comeca e para com terminais de controle externo FWD, REV, X1 até X6, etc

Obeservacao: Depois dos parametros inicializados, a dire¢cao do funcionamento do
motor retornara para o estado original. Tenha cuidado, n&o troque o motor de dire¢éo
apos o Sistema ser depurado

Pro

. - Unidade |Padrdo de | P

Funcéo Nome Funcbes e e Rie

dad

e

P0.05 Frequéncia | 501z ~320.00Hz 0.01Hz | 60.00Hz | x
maxima

No BD8000, a entrada analégica, entrada de pulso (X5), comando de
multi-segmento, etc.., como a fonte de frequéncia, cada 100% éescalado a relagdo
para P0.05.

Pro

~ - Unidade |Padrédode| p
Funcao Nome Funcdes minima | fabrica |ried
ade

Limite de frequéncia
Limite superior | inferior (P0.07) a

P0.06 . IR 0.01Hz 60.00Hz o
de frequéncia | frequéncia maxima
(P0.05)
Limite inferior de O'OOH.Z até limite
P0.07 frequéncia superior de 0.01Hz 0.00Hz o
frequéncia(P0.06)
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Pro

frequéncia

ade
Referéncia do
P0.08 | limite superior de 0~5 1 0 X

Defina a fonte de frequéncia de limite superior. A fonte superior de frequéncia
pode ser selecionada

a b W NP O

. Configurada pelo P0.02;
: Analdgica V1;

: Analdgica ClI;

: Reservado;

: Pulso de alta frequéncia X5;
: 485 comunicacéo serial

Ao usar a configuragdo analégica, configuragdo de PULSO (X5) ou configuracédo
de comunicacéo, é similar a fonte de frequéncia principal, consulte P0.01.

Pro
Funcéo Nome Funcdes lﬂ‘;ﬂﬁf’: P?ggﬁ%ge rigd
ade
Offset do limite
P0.09 superiAor (_ie O.QO_HZ a frequéncia 0.01Hz 0.00Hz o
frequéncia maxima (P0.05)
superior

Quando o limite superior de frequéncia é analégico ou PULSO, P0.09 é usado
como compensador do valor, o compensador de frequéncia é sobreposto com valor
limite superior de frequéncia do P0.08 como valor final superior ao limite de frequéncia
E a compemséo é sobreposta com o valor da frequéncia limite superior do PO.08
como valor definido da frequéncia limite superior final.

Pro
. - Unidade Padréo de p
Fungcéo Nome Funcdes minima fabrica ried
ade
P0.10 Frequéncia de | 0.5KHz~16.0KHz 0.01Hz Configuragdo | o
chaveamento de modelo

O operador de frequéncia principalmete afeta o barulho do motor e a perca de
calor durante a operacgéao. A relacédo entre o operador de frequéncia, o barulho do
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motor, corrente de fuga e interferéncia é as seguintes:

Operador de - 2
frequéncia Reducdo | Ampliag&o
Barulho
" i |
eletromagnético
Corrente de fuga ) 1
Interferéncia | 1

Incitar:

® Em uma ordem para obter melhor caracteristicas de controle, recomenda-se que a
relacéo entre frequéncia portadora e a frequéncia méaxima de operagéo do inversor
néo seja menor que 36.

® Quando operador de frequéncia € baixo, existe um erro no valor corrente do display.

Pro
= - Unidade | Padréo de | prie
Funcéo Nome Funcoes minima fabrica | dad
e
Frequéncia de
po11 | Chaveamento 0~1 1 0 o
ajustavel com
temperatura
1: Néo
2. Sim

O operador de frequéncia é ajustado com a temperatura, o que significa que
quando o dispositivo detecta que a temperatura do radiador esta alta, o carregador de
frequéncia é automaticamente reduzido para reduzir a temperartura do dispositivo.
Quando a temperatura do dissipador de calor é baixa, o operador de frequéncia
gradualmete retorna ao valor definido. Esse recurso reduz a chance de super
aquecimento do alarme.

Unida Pro
. = de Padrédo de | prie
Funcdo Nome Funcges minim fabrica dad
a e
P0.12 Tempo de 0.1~6500.0s 0.1s | Configuracdo |
aceleracédo 0 do modelo
P0.13 Tempo de 0.1~6500.0s 0.1s | Configuracdo |
desaceleracéo 0 do modelo

O tempo de aceleragédo e desaceleragdo refere-se ao tempo necessario pelo
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inversor para acelerar do zero até a frequéncia maxima (p0.05) (t1 na figura 6-1) e o
tempo requerido de desaceleragéo, da frequéncia maxima (p0.05) até O frequéncia. (t2
na figura 6-1)

O inversor BD800 fornce 4 configurages de tempo de aceleracdo e
desaceleragdo. O usuario pode usar a entrada terminal DI para mudra a selegdo. Os
quarto grupos de tempo de aceleracdo e desaceleragdo s@o acionados pelos
seguintes cédigos:

O primeiro grupo: P0.12~ P0.13;

O Segundo grupo: P2.03~ P2.04;

O terceiro grupo: P2.05~ P2.06;

O quarto grupo: P2.07~ P2.08.

A Frequéncia de saida Hz
Limite superior | __________________________ -
de frequéncia d ™,
[ '
b b
I 'y
P [
[ ]
Vo Ll
- .
Vo "
b [ T
[ [
[ [ -
H o =
= e — [
Tempo de aceleragdo atual I C Tempo de aceleragéo atual
Tempo de aceleragdo definido | | Tempo de aceleragao atual
e L

Tempo de aceleragdo e desaceleracéo

) ~ Prop
= ~ Unidade Padrdo de | .
Funcao Nome Funcdes Tl - rlsga

Unidade de tempo de
P0.14 aceleracéo e 0~2 1 1 X
desaceleragdo

0: 1s
1: 0.1s
2: 0.01s

106



Incitar:

® Ao modificar os parametros da fungéao, o 2°bit € exibido nos 4 grupos de tempo de
aceleracdo e desaceleragdo mudara, e a aceleracéo e desaceleragao
correspondente também mudara. Preste atencéo especial durante o processo de

aplicagéo.
) N Prop
~ ~ Unidade Padrdo de | .
Funcéo Nome Funcdes o P rieda
minima fabrica i
Fréquencia base para
P0.15 as rampas de 0~2 1 0 x
aceleracéo e
desaceleracdo
0: Frequénica maxima (P0.05)
1: Frequéncia ajustada
2: 100.00Hz
3: Reservado
. = Prop
Funcéo Nome Funcdes Lrlnr}lndi?ndae P?ggﬁ%:e rieda
de
Rce(f)irtf(r)]zladge Vide opcdes P0.01
P0.16 o (Fonte de frequéncia 1 0 X
frequéncia S
. principal 1)
auxiliar

O modo referente a frequéncia auxiliar € consistente com o modo referente a
frequéncia principal. Refere-se a fungéo P0.01, descricédo do cédigo para detalhes.

Pro
= . Unidade | Padréo de | prie
Funcéo Nome Funcdes minima fabrica gad
e
Valor base de
P0.17 frequéncia auxiliar 0~1 1 0 o
guando sobreposto

0: Relativo a frequéncia maxima

1: Relativo a frequéncia principal
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Pro
Unidade |Padrédode| p
minima fabrica | ried
ade

Funcéo Nome Funcbes

Limite (escala) de
P0.18 |frequéncia auxiliar 0%-150% 0% 100% o
guando P0.17=1
Este parametro é usado para determinar o ajustamento da funcéo da fonte

auxiliar de frequéncia.

Pro
= = Unidade |Padrdo de |
Funcéo Nome Funcdes e lorfies Rie
dad
e
Referéncia de
P0.19 frequéncia 11-00 01 00 o
combinada

1°bit: (selecdo da fonte de referencia de frequencia)
0: Referéncia de frequéncia principal 1;

1: Referéncia de frequéncia principal combinada com a referéncia de frequéncia
auxiliar (Resultado da operacao deteminada pelo 2° bit)

2: Alternada entre referencia de frequéncia principal e referéncia de frequéncia auxiliar;
Isso pode ser controlado pelo terminal 18 de multi fungdes (Comutacéo de referéncia
de frequéncia). Quando a fungdo do terminal de entrada multifungdo 18 é invalida, o
modo principal de referéncia ( P0.01) é usado como frequéncia pivo;

Quando a fungéo do terminal de entrada 18 € invalido. O modo de referéncia
auxiliar (P0.19) é usado como frequéncia alvo;

3: Alternada entre referéncia principal e o resultado da operacgao entre referéncia de
frequencia principal e auxiliar (2° bit) Troca entre fonte principal 1 e o resultado das
operacdes principal+auxiliar, fungdo comutada através do terminal de multi funcéo 18;

4: Alternada entre frequéncia auxiliar e o resultado da operacgéo entre a referéncia de
frequéncia principal e auxiliary (2°bit). Troca entre fonte 2 e o resultado das operagdes
do 2°bit principal+auxiliar (Principal & relacdo de operacéo de frequéncia auxiliar):
fungdo comutada atraves do terminal de multifungéo 18.
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2°hit: Operacgdao entre referéncia.

0: Principal + Auxiliar;

1: Principal - Auxiliar

2: Maior referéncia entre principal & auxiliar;

3: Menor referéncia entre principal & auxiliar.

Pro
= ~ Unidade | Padréo de | prie
Fulilee e AU ml’lnima fabrica gald
e

ardo arefertnciade | 000Kz
Po.20 |9 rete frequéncia 00lHz | 0.00Hz | o

frequéncia for .
. méxima (P0.05)
combinada

Este cadigo de fungdo é vélido apenas quando a fonte de frequéncia é
selecionada como principal e operagdo auxiliar. Quando a fonte de frequencia é a

operacé&o auxiliar principal, P0.20 é a frequéncia compensada, e o resultado da
operacéo principal e auxiliar € sobreposto como configuragao de frequéncia final,

entdo a configuragdo de frequéncia pode ser mais flexivel.

Pro
= Unidade | Padréo de | prie
Funcéo NBEDE Funcges minima fabrica | dad
e
PO.21 Resolucao doAcornando 1~2 1 2 o
de frequéncia
1: 0.1Hz
2: 0.01Hz

® Quando alterar o ponto decimal do comando de frequéncia, ajustar a frequéncia

maxima. (P0.05 e o limite superior de frequéncia P0.06)

falha de energia ou na
desenergizagdo

Pro
= ~ Unidade | Padréo de | prie
Funcao Nome FUmELEE minima | fabrica | dad
e
P0.22 Referéncia apés uma 0~1 1 0 o
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Esta fungdo estd somente disponivel quando a fonte de frequéncia é
configurada digitalmente.
0: Na&o salva

Ap6s a parada dos inversores, o valor da frequéncia digital volta ao valor do
P0.02 (Frequéncia presente) e a corregao de frequéncia realizada pelo teclado, tecla
ou terminais de incremento decremento é limpado.

1: Salva

Ap0s o inversor ja ter parado, a frequéncia digital permanence na frequéncia da
ultima parada, e a correcdo da frequéncia é realizada pelo teclado, tecla ou teriminais
de incremento e decremento permanence valido.

Pro
Funcéo Nome Funcbes Lrg]ilr?ierlr?ae P?gl;ﬁ%ge rigd
ade
Modificdo durante
funcionamento de
P0.23 frequéncia base para 0~1 1 0 x
incremento e
decremento.

0: Frequéncia em funcionamento
1: Definir frequéncia

Este parametro é valido apenas quando a fonte de frequéncia é configurada
digitalmente. Quando determinando o teclado ou terminais de acéo de incremento e
decremento, qual método é usado para corregir a frequéncia, isto é. Caso a frequéncia
alvo e aumentada ou diminuida baseada na operacéo de frequéncia ou incremento ou
decremento baseado na frequéncia definida.

Pro
. - Unidade | Padrédo de
Funcdo Nome Fungges minima fabrica rigd
ade
Fonte de comando de
P0.24 vinculagéo a fonte de 0000~9999 0001 0000 X

frequéncia

0: Frequéncia em funcionamento
1: Ajuste de frequéncia

Este parametro é valido apenas quando a fonte de frequéncia é configurada
digitalmente. Quando determinando o teclado ou terminal de a¢&o de incremento e
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decremento, Qual método é usado para corregir a frequéncia, isto é Se a frequéncia
alvo é aumentada ou diminuida com base na frequéncia operacional ou incremento ou
decremento com base na frequéncia definida.

Canal de comando e configuracdo de relacionamento de canal

referente a frequéncia

1°bit Comando do painel de operacéo de vinculagéo a fonte
de frequéncia

2°bit Comando terminal vinculado a fonte de frequéncia

3°bit Comando de comunicac¢éo vinculado a fonte de
frequéncia

4°bit Comando em funcionamento vinculado a fonte de
frequéncia

O codigo de fungbes define um fardo de combinacdo de quarto canais de
comando em funcionamento e nove canais de frequéncia, entdo esses diferentes
canais de comando em funcionamento estéo fardados com diferentes frequéncia. O
principal significado de cada bit € o mesmo que o modo de configuragdo de frequéncia
principal P0.01. Consulte a descri¢éo da fungéo P0.01.

Quando a fonte de comando tem um fardo de fonte de frequéncia, a frequéncia
principal (P0.02), a frequéncia auxiliar (P0.16), e a superposicdo do canal de
frequéncia (P0.19) sdo invalidos durante o periodo de validade da fonte de comando.

Parametro de partida e parada (Grupo P1)

Pro
Funcéo Nome Funcbes l#%ﬁ?: P?ggﬁ%ge ggg

e
P1.00 Modo de partida 0~2 1 0 o

0: Partida direta

Quando o inversor comega a funcionar a partir do estado de parada, se o P1.02
e 0 P1.03 estiverem ajustado, a frenagem CC comeca da frequéncia de partida (P1.01)
e mantem o tempo definido pelo P1.02 nessa frequéncia. Entdo, precione o modo
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aceleracéo e tempo de aceleragdo para inciar na frequéncia definida. Caso contrario
nao héa processo de frenagem CC.

1: Detecta velocidade e parte

A velocidade atual do motor sendo rodada € procurada primeiro, € um comego
suave e sem impactos se incia a partir da velocidade pesquisada. E adequado para
aplicagcdes como falha de energia instantanea e reinicializagao, iniciando o ventilador
que ainda esté girando. Para garantir a precisao da busca de velocidade defina os
pardmetros do motor e os parametros P1.11 ~ P1.12 corretamente

2: Comeco por pré - excitagédo

Somente valido para motores assincronos, usado para estabilizar o campo
magnético antes do motor funcionar

Pré excitagdo corrente e tempo de pré-excitacdo estdo descritos nas fungdes
P1.03 e P1.04.

Se o tempo de pré-excitacéo for ajustado para 0, o inversor cancela o processo
de pré-excitagdo e comega a partir da frequéncia inicial. Se o tempo de pré excitagéo
nado for zero, a pré excitagao é reiniciada primeiro, o que pode melhorar o despenho de
resposta dinamica do motor.

Pro
Unidade | Padréo de | prie
minima fabrica | dad
e

P1.01 Frequéncia de partida 0.00~10.00Hz | 0.01Hz 0.00Hz o

Tempo de espera em
frequéncia de espera

Para garantir o torque do motor na partida, defina a frequéncia de partida
apropriada. Para estabelecer totalmento o fluxo magnético na partida do motor, a
frequéncia de partida precisa ser mantida por um determinado periodo de tempo.

Funcéo Nome Funcdes

P1.02 0.0~100.0s 0.1s 0.0s x

Pro
Unidade | Padréo de | prie

Funcéo Nome Funcdes minima | fabrica |dad
e
P1.03 Nivel de corrente_ do freio 0%~ 100% 1% 0% <
CC na partida
p1o4 | Tempodefrenagem CC | o 10505 | 01s 0.0s x

de na partida

Inicie a frenagém CC, geralmente usada para parar o funcionamento do motor e,
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em seguida, dar partida. A pré-excitacdo é usada para fazer o motor assincrono
esbelecer um campo magnético antes de comegar, causando uma melhora na
velocidade de resposta.

Iniciar uma frenagém CC é somente valida quando se esta no modo de partida
direta (P1.00 é definido como 0) neste momento, o inversor primeiro realiza a
frenagém CC de acordo com a corrente de frenagém CC inicial definida e, em seguida,
comeca a funcionar apés o tempo de frenagém CC for iniciado. Se o tempo definido de
frenagém for 0, ele iniciara diretamente sem frenagém CC. Quanto maior for a corrente
de frenagém CC, maior sera a forca de frenagém. Se o modo de partida for o inicio o
de pré-excitagcdo da maquina assincrona (P1.00 é difinido como 1) O inversor primeiro
estabelece o campo magnético de acordo com a corrente de pré-excitacéo definido e,
em seguida comeca a funcionar ap6s o tempo de pré excitagdo definida. Se o tempo
de pré — excitagado for definido como zero, ele iniciara diretamente sem o processo de
pré-exitacéo.
® Inicie a corrente de frenagem CC / corrente de pré-excitacédo, que é um percentual

ca corrente nominal do inversor.

Pro
a 5 Unidade |Padr&o de | prie
Funcao Nome Funcées minima Sl gad
e
Modode |p. pesacelera para parar
P1.05 NP 1 0 o
parada 1: Parada por inércia

0: Desaceleracdo em rampa

Ap6s o inversor receber o comando de parada, a frequéncia de saida é
gradativamente reduzida de acordo com o tempo de desaceleragéo, e a frequéncia é
reduzida para zero e entdo parando.

1: Parada por inércia
Depois que o inversor recebe o comando de parada, ele termina a saida
imediatamente, e 0 0 motor para livremente de acordo com a mecanica da inércia

Pro
Unidade | Padréo de | prie
minima fabrica | dad
e

Funcéo Nome Funcdes
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Pro
Unidade | Padréo de | prie

Fung&o Nome Funcdes minima | fabrica | dad

Frequéncia de inicio

P1.06 | dafrenagem CC na 0.00Hz a frequéncia

0.00Hz 0.00Hz o

maxima
parada
Tempo de espera

P1.07 | nafrenagem CC na 0.0~100.0s 0.1s 0.0s o

parada
p1.0g | 1eMPO de frenagem 0.0~100.0s 0.1s 0.0s °

CC na parada

P1.09 Nivel de freio CC na 0% ~100% 1% 0% o

parada
P1.06: A frenagem CC se inicia quando a frequéncia em funcionamento é

reduzida para a fequéncia de desaceleragéo na parada

P1.07: Apds a frequéncia em funcionamento ser reduzida para a frequécia de
parada CC, o inversor para a saida por um periodo de tempo antes de comecar o
processo de frenagem CC. E usada para para previnir mau funcionamento, como
sobrecorrente, que pode ser causado pelo inicio de frenagem CC em velocidades mais
altas.

P1.08: Refere - se a saida corrente durante a frenagem CC, como a
porcentagem da corrente nominal do motor. Quanto maior valor, mais forte é o efeito
da frenagem CC mas maior é o calor gerado pelo motor e inversor

P1.09: O tempo durante o qual a quantidade de frenagem CC é mantido. Esse
valor é zerado e o processo de frenagem CC é cancelado. O desligamento especifico
da frénagem CC é descrita na Figura 6-02.
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Parar frequéncia
de inicio de frenagem DC

Frequéncia de saida

Saida de tenséo
(valor efetivo)

Parar a frenagem DC

Executar comando J

Y-

T

Fig. 6-02 Processo de parada de frenagem CC

E-—Tempo de espera do freio DC

Tempo de frenagem DC na parada

Pro
. . Unidade | Padréo de | prie
Funcéo Nome Funcdes minima | fabrica |dad
e

Dissipagéo de
P1.10 energia no 0%~100% 1% 100% °

resistor de

frenagem

E usada para ajustar a relacdo de trabalho da unidade de freio. Quando a taxa

de utilizacdo do freio € alta, a energia dissipada no resistor de frenagem é alta e o

efeito de frenagem é forte. No entanto, a tenséo do barramento do inversor flutua

muito durante o processo de frenagem.

Pro
. - Unidade | Padréo de | prie
Funcéo Nome Funcdes minima fébrica | dad
e
pr1 | Detecgdode 0~2 1 0 x

velocidade

Método de deteccao de velocidade:
0: A partir da frequéncia ajustada. Detecta a partir da frequéncia na desenergizagao.
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Este método é normalmente usado.

1: A partir da frequéncia zero . Comeca detectando a partir da frequéncia zero, é
normalmente usanda quando o tempo de desenergizacéo é longo, e entdo reinicia.

2: A partir da frequéncia maxima. Detecta a partir da frequéncia maxima, geralmente
usada para gerar cargas.

Pro
Unidade | Padrédo de | prie

AOEED NI AU minima | fabrica | dad
e
Velocidade de
P1.12 deteccédo de 1~100 1 20 o

velocidade

Quando o detector de velocidade é reiniciado, a eficiéncia do detector de
velocidade é selecionado. Quanto maior o parametro, mais rapido o detector de
velocidade. No entanto, uma configuragcao muito grande pode fazer com que efeito de
detecgdo nédo seja confiavel.

Pro
= = Unidade | Padréo de | prie
Fungdo LRl PLTEEES minima fabrica gad
e
Modo de 0~1 1 0 x

P1.13 Aceleracéo e
Desaceleracdo

0: Aceleracéo e desaceleracéo linear
A saida de frequéncia € incrementada ou decrementada por uma inclinagao
constante como mostrada na figura 6-3.

1: Aceleracéo e desaceleracéo da curva S (P3.36)
A saida de frequéncia é incrementada ou decrementada de acordo com o
formato da curva S como mostrado na figura 6-4..
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A Frequéncia

Limite superior [——---------=--~ = p———

Tempo

tl t2

Fig. 6-03 Aceleracao e desaceleracéo linear

Pro
Unidade | Padrédo de | prie

Funcéo Nome Funcbes minima | fabrica | dad

Proporgéo de
P1.14 |tempo do segmento 0.0%~70% 0.1% 30.0% X
inicial de curva S
Proporcéo de
P1.15 |tempo do segmento 0.0%~70% 0.1% 30.0% x
final da curva S

P1.14 e P1.15 sé&o vélidos apenas quando o modo de aceleragéo e
desaceleragao da curva S (P1.13=1) é selecionado para o modo de aceleragéo e
desaceleracgao, e P14+P1.15<<90%.

O tempo de partida da curva S é mostrado como 3 na figura 6-4, e a inclinagédo
da frequéncia de saida muda gradualmente a partir de zero.

O tempo final da curva S é mostrada como 1 na figura 6-4, e a inclinagdo da
mudanga de frequéncia de saida decrementa gradualmente.
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A Frequéncia

Limite

Superior @ @

@
\ @ Tempo

©

A\

tl t2

Fig. 6-04 Aceleracao e desaceleracdo da curva S

® Modo de aceleracéo e desaceleracdo da curva S, apropriado para parada e partida
de elevadores, correias, transportadoras e cargo transmissores.

Funcdes Auxiliares (Grupo 2)

Pro

Funcéo Nome Funcdes Lro?llr?lﬁr?: P?gﬁ%ge 823
e
P2.00 | Frequéncia JOG fregiﬁgé ﬁ]tgx?ma 001Hz | 5.00Hz | o
P2.01 acelz f;;%%%% o 0.1~6500.0s 0.1s d?)e&ig‘;fo o
p2.02 desazsgrg?;gsJOG 0.1~-6500.0s 0.1s d[c))elaigi(leo °

O tempo de aceleragao jog refere-se ao tempo requirido para o inversor acelerar
a partir da frequéncia zero até limite superior de frequéncia. O tempo de
desaceleragéo jog refere-se ao tempo demandado para o inversor reduzir do limite
superior de frequéncia até a frequéncia zero.
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A Frequéncia JOG

Tempo de /
aceleracao JOG\ ,"
7/

Sinal JOG

Fig. 6-05 Operagéo JOG

Frequéncia JOG ---------- —

>

Sinal JOG

Tempo decimal JOG
e

Pro
. - Unidade | Padréo de | prie
Sl e Al minima fabrica | dad
e
P2.03 Tempo de 0.1~6500.0s 0.1 Depende |
aceleracéo 1 do Modelo
Tempo de . Depende
p2.04 desaceleracéo 1 0.1~-6500.0s 0.1 do Modelo | °
P2.05 Tempo de 0.1~6500.0s 0.1 Depende |
aceleracéo 2 do Modelo
Tempo de . Depende
p2.06 desaceleracéo 2 0.1~-6500.0s 0.1 do Modelo | °
P2.07 Tempo de 0.1~6500.0s 0.1 Depende | |
aceleracédo 3 do Modelo
Tempo de » Depdende
p2.08 desaceleracéo 3 0.1~-6500.0s 0.1 do Modelo | °

Quatro tipos de tempo de aceleragdo e desaceleragéo pode ser definido, e
durante o tempo de aceleragéo e desaceleragdo 1~4 o funcionamento do inversor
pode ser selecionado por diferentes combinag@es de terminais de controle, Confira a
definico da funcéo do terminal de tempo de aceleragdo e desaceleragdo em

P3.00~P0.13
Pro
= ~ Unidade | Padréo de | prie
A N SRS minima fabrica | dad
e
p2og | Frequenciade 0.0Hz Até a 0.01Hz | 0.00Hz | o
rejeicdo 1 frequéncia maxima
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Pro
= = Unidade | Padréo de | prie
FUTEE B FUNEEEE minima fabrica gad
e
p210 | Freduénciade 0.0Hz Ate a 0.01Hz | 000Hz | o
rejeicéo 2 frequéncia maxima
pp.11 | Amplitude de faixa 0.0Hz Ate a 0.01Hz | 0.00Hz | o
de rejeicao frequéncia maxima

P2.09~P2.11 sédo fungbes para configuragdo da saida de frequéncia do inversor

para evitar o ponto de ressonancia de carga mecéanica. A frequéncia definida do

inversor pode ser rejeitada em torno de certos pontos de frequéncia de acordo com a
figura 6-6. Até dois intervalos de rejeicdo podem ser definidos

reversao

A Definir frequéncia
pos ajustamento
Freq. | [ [__]_Alcance freq.
desalto2| | | | de salto 2
Freq. | [ [ '} Alcancefreq.
desaltot, | | 1 de salto 1
t
»>
Fig. 6-06 Pontos de frequencia
_ _ Pro
Funcéo Nome Funcbes Lr“'r?l'lr?i?rga? P?ggﬁ%ge ggg’
e
paip | Tempomortopara g oo 3600 0s 0.1s 0.0s o

O tempo de transi¢éo que o inversor a espera do funcionamento normal para o
funcionamento reverso, ou da operagéo reversa para o funcionamento normal,
esperando na frequéncia zero de saida, conforme t1 mostrado na figura 6-7.
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A Frequéncia de saida

\4

Fig. 6-07 Tempo de transigao

p2.13 | Sentido de rotagdo 0~1 0 0

reverso

Este parametro é usado para ajustar se o inversor esta permitido para funcionar
no estado reverso. Quando o motor ndo pode reverter, este parametro pode ser
ajustado para 1.

Modo de operagao
quando referéncia
menos que frequéncia
minima

pP2.14

0: Funcionar nafrequéncia minima
1. Parar
2; Operanavelocidade 0

Taxa de reducéo de
frequéncia

P2.15 0.00Hz~10.00Hz | 0.01Hz 0.00Hz o
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A fungdo é geralmente usada para distribuicdo de carga quando multiplos
motores estéo arrastando a mesma carga

O controle de queda significa que como a carga aumenta, a saida de frequéncia
do inversor diminui, entdo quando varios motores estdo arrastando a mesma carga, a
saida de frequéncia do motor na carga cai mais, reduzindo assim a carga do motor e
realizando a operacdo de miltiplos motores. A carga esta uniforme. Este parametro
refere-se ao valor da queda de frequéncia de saida quando o inversor produz a carga

nominal.
Pro
. - Unidade | Padréo de | prie
Funcdo Nome Funcdes minima fabrica gad
e
P2.16 Tempo total Oh~65000h 1h oh o
energizado

Quando o tempo de ativagdo acumulado (P7.12) atinge o tempo de ativa¢ao definido
pelo P2.16, o DO digital multifuncdo do inversor emite um sinal.

Pro
Unidade | Padréo de | prie

FUEEE e Funcges minima fabrica | dad
e
p2.17 | empotowlem Oh~65000h 1h oh o

funcionamento
Quando o tempo de energizacao atinge o tempo de ativagdo definido pelo P2.16. O
multifuncéo digital DO do inversor emite um sinal .

Pro
Unidade | Padréo de | prie

Funcéo Nome Funcdes minima | fabrica | dad
e

Partida automatica
pP2.18 apos a 0~1 1 0 o

desenergizacao

Este parametro esta relacionado com funcéo de protecdo de seguranca do
conversor de frequéncia. Se o pardmetro for definido como 1, se o comando de
execucgao do inversor for valido (Por exemplo o comando de execugdo do terminal é
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fechado antes de ligar), o inversor ndo responde ao comando de execugédo, somente
apo6s o comando de execugéo voltar a ser valido o inversor respondera.

Em conjunto, se o parametro for definidko em 1, se o commando de
funcionamento do tempo de reset de falha do inversor for vélido, o inversor ndo
respondera ao comand do tempo de execugdo, e o comando executado deve ser
removido antes que o estado de protecdo em execucgdo seja eliminado. Definir este
parametro para 1, pode previnir perigo causado poela resposta do motor ao comando
executado quando a energia é ligada ou quando a falha é resetada sem querer.

Pro

= = Unidade | Padréo de | prie
Fungdo LRl PLTEEES minima fabrica | dad
e

Nivel de frequéncia |0.00Hz até a 0.01Hz 50.00Hz o

(FDT1) frequéncia maxima
Histerese da 0.0%~
P 100.0%(FDT1 0.1% 5.0% o
frequéncia (FDT1) level)

Quando a frequéncia em funcionamento é maior do que o valor de deteccéo de
frequéncia, a saida de multi fungdo DO do inversor emite o sinal ON, e depois que a
frequéncia é menor do que o valor determinado do valor da frequéncia detectada, os
sinais de saida DO e ON sao cancelados. Os parametros acima sdo usados para
definir o valor de detec¢éo da frequéncia de saida e a liberacdo de histerese da
liberagdo de agdo de saida. Onde Pd.20 é a porcentagem da frequéncia de histerese
em relag&o ao valor de detecgéo Pd.19.
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Freguéncia de saida Hz A

Nivel FDT '/

A
Sinal de detecgdo
de frequéncia DO, relé

ON

A Bas

Fig. 6-08 Funcdo FDT

Pro
Unidade | Padréo de | prie

Funcédo e Funcges minima | fabrica |dad
e

0.0%~100.0%
P2.21 | Frequéncia detectada | ( frequéncia 0.1% 0.0% o

maxima)

Quando a frequéncia de operagao do inversor esta dentro de uma certa faixa de
frequéncia alvo, o DO multifun¢@o do inversor emite um sinal ON. Este parametro é
usado para definir a faixa de detecgdo da chegada de frequéncia, que é uma
porcentagem relativa a frequéncia maxima. A figura 6-4 é um diagrama esquematico
de chegada de frequéncia.
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Frequéncia de saida Hz &

T §
Configuragao de | -—--i---------- LN Amplitude detectada
frequéncia ! . i ! T
i

Sinal de deteccdo de A
chegada de

ON| ION |

I

»>

Fig. 6-09 Amplitude de deteccao de chegada de frequéncia

Pro
= = Unidade | Padréo de | prie
Pl e Sl minima fébrica (piad
e

Rejeicdo de
p2 oo | frequéncia durante a 0~1 1 0 o

aceleracéo e a
desaceleracdo

0: Desabilitado
1: Habilitado

Esta fungdo é usada para definir se a frequéncia de salto é valida durante o
processo de aceleragdo e desaceleracgao.

Quando definida para vélido, quando a frequéncia em andamento esta na faixa
da corrente de salto, o funcionamento atual da frequéncia vai ignorar o limite de salto
definido.

A figura 6-10 mostra a frequéncia de salto efetiva durante a aceleragéo e
desaceleragéo

O BD8000 fornece dois conjuntos de parametros de deteccao de frequéncia de
chegada arbitraria e define o valor e faixa de frequéncia. A figura 6-11 mostra um
esquema dessa fungao.
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A Frequéncia de operagdo ajustada

Amplitude da frequéncia

Freq. de salto 2 de salto

_Amplitude da frequéncia

Freq. de salto 1 ""de salto

t

»
»

Fig. 6-10 A frequéncia de rejeicdo é efetiva durante a aceleracéo e a desaceleragao.

Frequéncia de operacdo A

Frequéncia de entrada arbitraria |- - - - - dmmmmm e 1 N :I’ de frequéncia de chegada

t

Sinal de detecgdo de frequéncia ON, ON
de entrada arbitraria r—‘
DO ou relé OFF OFF OFF

Fig. 6-11 Deteccao de frequéncia de chegada arbitraria

Pro
Unidade | Padrao de | prie

AUNEED Ml FUTEES minima | fabrica | dad
e
Frequéncia de troca
P2.23 detempode  0.00Hzawea 0.01Hz | 0.00Hz | o
aceleracéol e frequéncia maxima
desaceleragdo?
Frequéncia de
p2.24 convenséo entre 0 | 0.00Hz até a 0.01Hz 0.00Hz o

tempo de frequéncia maxima
desaceleracdo 1 e 2

Esta fungéo é valida quando o motor é selecionado como motor 1 e o tempo de
aceleracdo ndo é selecionado pela troca terminal DI. Eé usada para selecionar
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diferentes tempos de aceleracéo e desaceleracao de acordo com a faixa de frequéncia
operacional sem passar pelo terminal DI durante o funcionamento do inversor.

A figura 6-42 mostra a mudanca de tempo de aceleragdo e desaceleracdo. No
processo de aceleragéo, se a frequéncia em funcionamento é menos do que P2.23, o
tempo de aceleracao 2 é selecionado; se a frequéncia em funcionamento é maior que
P2.23, o tempo de aceleracéo 1 é selecionado.

Durante a desaceleracao, se a frequéncia em funcionamento é maior que P2.24,
o tempo de desaceleracdo 1 é selecionado. Se a frequéncia em fucionamento é
menos que P2.24, o tempo de desaceleragdo 2 é selecionado.

Frequéncia de operagdo A

“ Tempo de aceleragéo 1

Tempo de desaceleragio 1

P2.23 -~

P2.24 |--f--------mmmmm s m s m e e o Tempo de desaceleragéo 2

Tempo de aceleragao 2

Fig. 6-12 Troca de aceleracdo e desaceleragéo

: Pro
Functio . ~ .
= Unidade | Padréo de | prie
0 BEDE Funcges minima fabrica | dad
Code a
Prioridade do terminal
P2.25 310G 0~1 1 0 o
0:
1:

Quando valido, se o0 comando JOG terminal aparecer durante a operagao, 0
inversor troca o estado de operagéo jog terminal.

Pro
. - Unidade | Padréo de | prie
Funcdo Nome Funcdes minima fabrica gad
e
P2.26 Frequéncia 0.00Hz até a 0.01Hz 50.00Hz o
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Pro

= &= Unidade | Padréo de | prie
el ALl Rl minima fabrica | dad
e
frequéncia maxima
Histerese de 0.0%
P2.27 P 100.0%Nivel(FDT2 0.1% 5.0% o
frequéncia detectada )

Consulte a descrigdo relevando de FDTL, isto €, a descri¢éo do codigo de

fungdo P2.20, P2.21.
Pro
= = Unidade | Padréo de | prie
e AL Rl minima fabrica | dad
e
p2.og | Valorespecifico de 0.00Hz A€ a 0.01Hz | 50.00Hz | o
frequéncia atingido 1 | frequéncia maxima
. 0.0%~100.0%
P2.29 Amplitude de | o ) aneia 0.1% 00% | o
frequéncia atingida 1 e
méxima)
Valor especifico de 0.00Hz to
P2.30 ESPECTICO B8 | 1 o ximum 0.01Hz | 50.00Hz | o
frequéncia atingida
frequency
. ~ . 10.0%~100.0%
pP2.31 Ampl|tde_ dg fequéncia ( Frequéncia 0.1% 0.0% o
atingida 2 L
méaxima)

Quando a frequéncia de saida do inversor esta dentro da faixa de detecgéo
positive e negative de qualquer valor de deteccéo de frequéncia de chegada, o
multifungéo DO, emite um sinal ON.

Pro

z . Unidade | Padréo de | prie

Sl e g minima | fabrica |dad
e
. ~ 0.0 %~300.0 %
pa.3p | Niveldedeteccaode | .4 nop ateq 0.1% 50% | o
corrente zero
motor current)
Tempo de atraso de

P2.33 | deteccdo de corrente | 0.01s~600.00s 0.01s 0.10s o

zero

Quando a saida corrente do inversor € menor ou igual ao nivel de deteccédo

corrente zero e a duragdo excede o tempo de atraso de detecgdo de corrente zero, 0
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inversor de multi-fungdo DO emite um sinal ON. A figura 3-13 mostra a detecgao
corrente zero.

orrente de saida

\ Ao

Deteccao de
corrente zero —

i
'
I
[
]
'
]
]
i
]
]
'
1
'
1
'

v~

Fig. 6-13 Detecg¢do corrente zero

Pro
Unidade | Padréo de | prie

Funcéo e Funcdes minima fébrica | dad
e
Tolerancia de 0.1 %~300.0 %
pP2.34 sobrecorrente de (100.0% rated 0.1% 200.0% o
saida motor current)
p2.35 | Alrasoparadeteccdo | o o 00 os 001s | 000s | o

de sobrecorrente

Quando P2.34 esta em 0.0%, néo é detectavel, e a porcentagem € ajustada em
relacdo com a corrente nominal P8.03 do motor.

Quando a saida corrente do inversor € maior ou exceed o ponto de deteccéo e a
duracéo excede o tempo de atraso de detcgao, a multifungdo DO do inversor emite um
sinal, a figura 6-14 mostra a fungéo de sobre-limite da corrente de saida.
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A Corrente de saida

corrente atingida2

current)

t
Sinal de sobrecarga [A—
de corrente de saida i ON
t
Fig. 6-14 Deteccao de sobrecarga de corrente
- Pro
; Padréo ;
. - Unidade prie
Funcéo Nome Funcbes e fégﬁca dad
e
Valor de corrente 0.0 %~-300.0 %
P2.36 S (100.0% rated motor 0.1% 100.0% | o
atingido 1
current)
Amplitude de 0.0 %-300.0 %
P2.37 pituce ¢ (100.0% rated motor 01% | 00% | o
corrente atingida 1
current)
Valor de corrente 0.0 %-300.0 %
pP2.38 s (100.0% rated motor 0.1% 100.0% | o
atingida 2
current)
Amplitude de 0.0 %~-300.0 %
P2.39 P (200.0% rated motor 0.1% 0.0% o

A porcentagem € relative a corrente nominal do motor P8.03. Quando a corrente
de saida do inversor esta dentro da largura de detec&o positive e negative de qualquer

corrente definida, a multifungéo DO do inversor emite um sinal de LIGADO.

O BD8000 disponibiliza dois pares de pardmetro de largura de deteccéo e

corrente de chegada arbitraria. A figura 6-15 mostra a fungéo.
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Corrente de chegada
arbitraria

Sinal de deteccdo
de corrente de chegada arbitraria OFF

A Corrente de saida

OFF

Mudanga de
corrente
arbitraria

DO ou relé

Fig. 6-15 Deteccao de frequéncia de chegada arbitraria

= Pro
. Padréo ;
. - Unidade prie
Funcéo Nome Funcbes e de
minima | ¢ 5o dgd
P2.40 Fung&o 0~1 1 0 °
temporizador
P2.41 Tempo parcial 0~3 1 0 o
P2.42 Tempo total 0.0Min~6500.0Min 0.1Min 0.0Min o

Este grupo de parametros é usado para completar a operacédo de temporizador

do inversor

Quando a fungdo de temporizagdo (P2.40) selecionada é valida, o inversor

inciard a temporizagdo assim que comecar. Apés o tempo de execugdo do

temporizagdo definido, o inversor ir4 parar automéaticamente e o multifungdo DO

emitird um sinal ON.

Cada vez que o inversor é inciado, ele comega em 0 e o tempo de operacéo
restante pode ser visualizado por meio do b0.25. O tempo de funcionamento definido
pelo P2.41 E P2.42, e a unidade de tempo é em minute. Tempo de cronometragem:

0: Ajuste P2.42

1: Vicorresponde a P2.42
2: Clcorresponde a P2.42;
3: Reservado
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Observagdao:

® O alcance da entrada analégica corresponde ao tempo definido por P2.42.

~ Pro
. Padréo f
= - Unidade prie
Funcéo Nome Funcdes 2 de
minima | gop oo dee\d
Limite superior
poag | 'eferenteatensdo |, o\ b 4y 001v | 310v | o
minima de entrada
VI
Limite inferior
po.ag | referenteatensao o, 14 ooy 001V | 680V | o
maxima de entrada
VI

Quando o valor de entrada andalogica VI é maior que P2.43 ou a entrada é menor
que P2.44, o multifungcdo DO do inversor emite o sinal on de saturacdo de entrada
analogica VI, que é usado para indicar se a tenséo de entrada do Al esta dentro do
intervalo definido.

= Pro
: Padréo :
. . Unidade prie
Funcéo Nome Funcbes P de
minima | cop oo dgd
Limite de
P2.45 temperature do | 0~100C 1 75C o
médulo

Quando a temperature do radiador inversor atingir esta temperature, o inversor
multi fungdes DO a poténcia “atingiu modulo de temperatura” sinalizara ON.

= Pro
: Padréo )
= - Unidade prie
Funcéo Nome Funcdes P de
minima | cop i dgd
Controle do
P2.46 ventilador de 0~1 1 0 o
resfriamento
0:

Se a temperatura do radiador € maior do que 40°C no estado parado. O
ventilador funcionard, caso contrario ndo ira.
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= Pro
. Padréo :
= - Unidade prie
Funcéo Nome Funcdes e de
minima | cop i dgd
Temo de
pP2.51 funcionamento 0.0~6500.0Min 0.1Min | 0.0Min | ©
atingido

Apbs o tempo de execugdo desta inicializacdo atingir este tempo, o multifungéo
DO do inversor emite o sinal “tempo de execugéo atingido”.

= Pro
: Padréo :
= = Unidade prie
Funcéo Nome Funcdes P de
minima | cop i dgd
Coeficiente de
P2.55 corregdo da 0.1~2 0.1 1 o
poténcia do motor
Ajustar esse parametro para calibrar o valor de b0.05 poténcia de energia.
Terminais de entrada (Grupo P3)
Pro
= ~ Unidade | Padr&o de | prie
Funcéo Nome Funcoes minima fabrica | dad
e
Selecéo de funcdes
P3.00 |de entrada do 1 1 X
terminal X1
P3.01 selecdo de fungéo 1 4 9
X2
P3.02 selecdo de funcéo 1 9 y
X3
= = 0~59
P3.03 selecdo de funcéo 1 12 y
X4
P3.04 selecédo de funcéo 1 13 »
X5
P3.05 selecédo de funcéo 1 0 y
X6
P3.06 | seleg&o de fungao 1 0 X
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Pro
= = Unidade | Padréo de | prie
FUTEE B Funcges minima fabrica gad
e
X7
P3.07 selecao de fungao 1 0 »
X8
P3.08 selecado de fungéo 1 0 9
X9
selecado de fungéo
P3.09 %10 1 0 X

A multi-fungdo entrada dos terminais X1 a X10 s&o providas a fung¢éo usuario, o
usuario pode conveniéntemente selecionar de acordo com as necessidades, isto &, as
fungbes de X1 a X10 sdo respectivamente definidas pela sele¢éo de valores de P3.00
a P3.09, o usuério é referenciado na tabela 6-1. O terminal X1 corresponde ao terminal

FWD, e o terminal X2 corresponde ao terminal REV.

Table 6-1 Tabela de fungéo de selec¢édo de entrada

Valor Funcéo Valor Funcéo

0 |0: Sem fungéo 1 |Frente (FWD)

2 | Reverso (REV) 3 | Controle de trés fios

4 | JOG frente (FJOG) 5 |JOG reverso (RJIOG)

6 Incremento de referéncia 7 | Decemento de referéncia

8 Parada por inércia (FRS) 9 |Reset de falha

10 |Pausa no CLP 11 |Falha externa (NO)

12 | Multispeed 1 13 | Multispeed 2

14 | Multispeed 3 15 | Multispeed 4
Terminal 1 de aceleragéo e Terminal 2 de aceleragéo e

10 desaceleragéo o desaceleragéo

18 Troca de_referéncia de 19 Limpar valor de referéncia digital
frequéncia de frequéncia

20 Troc_a de método de controle 21 Bloqueio~de )
terminal 1 aceleracdo/desaceleracéo

22 | Pausa PID 23 |Resetdo PLC
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Valor Funcéo Valor Funcéo
24 | Pausa na funcéo de transicao 25 Entrada do contador
Entrada de medidor de
26 | Reset do contador 27
comprimento
28 | Reset medidor de comprimento 29 Bloqueio de controle de torque
Entrada de pulso de alta
30 31 Reservado
frequéncia (somente para X5)
32 | Frenagem imediata DC 33 Falha fechada (NF)
Blogueio de alteragdo de
34 35 Dire¢éo de acéo reversa PID
frequéncia
Troca de método de controle
36 |Parada externa l 37
(terminal 2)
Mudanca entre frequéncia
38 |Pausa integral PID 39 principal X e frequéncia
presente
A Troca entra a fonte de
Mudanga entre frequéncia
40 | principal de fonte Y e frequéncia 41 frequéncia Y e a frequéncia
presente
presente
42 | Reservado 43 Mudanca entre PID 1 e PID 2
44 | Falha definida pelo usuério 45 Falha definida pelo usuéario
Controle de mudanca de
46 47 Parada de emergéncia
velocidade/torque
Desaceleragé@o imediata para
48 | Parada externa 2 49
frenagem
Reser do tempo de Troca entre comando 2 fios para
50 - 51 .
funcionamento 3 frios
52 | Blogueio de comando reverso 53-59 |Reservado

As funcgdes listadas na tabela 6-1 estdo descritas das seguintes formas:

1~2: Terminais de controle positive e negativo
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O inversor é controlado para rodar em dire¢cdo normal e de forma reversa por
termianis externos.

3: Controle de operacéo de trés fios
Este terminal é usado para determinar o modo de operacao do inversor. Para
detalhes, confira a descrigao da fungao P3.14 (“Método de comando terminal”).

4~5: Jog positivo e negativo

FJOG é um jog de avango e RJOG é um jog de reversdo. Para a atual
frequéncia do jog e aceleragdo/desacelera¢éo do timer do jog, ver as descricdes de
fungbes codigo P2.00, P2.01, e P2.02.

6~7: Instrucbes de encremento de frequéncia UP/instru¢des de decrescimo
DOWN

A frequéncia é aumentada ou diminuida pelo terminal de controle em vez do
painel de operacéo do controle remoto. Quando a fonte de frequéncia é definida para
configuracgao digital, a frequencia definida pode ser incrementada e decrementada. O
ritmo de alteragé@o dos terminais de incremento e decremento por Segundo é definido
pela fungdo P3.15.

8: Entrada de parada livre
Esta fung&o tem o mesmo significado que a parada por funcionamento livre
definido no P1.05, mas é realizada pelo terminal de controle para o controle remoto.

9: Reset de falha

Quando o inversor tem um alarme de falha, a falha pode ser reinicializada por
meio deste terminal. Sua funcéo é consistente com a fungéo do botdo PARAR do
painel de operagdes.

10: Pausa no CLP

O inversor desacelera até parar, mas todos os parametros operacionais séo
memorizados. Como parametros de CLP, parametros de frequéncia de oscilagéo,
parametros de PID. Apds o sinal terminal desaparecer, o inversor retorna para a
operagao que estava antes de parar.

11: Falha externa (NO)
Através deste terminal pode-se entrar o sinal de falha do dispositivo externo, o
que é conveniente para o inversor monitorar a falha do dispositivo externo. Apés
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receber o sinal de falha do dispositivo interno, o inversor exibe “E-13”, ou seja, o
alarme de falha do dispositivo externo. O sinal de falha pode ser normalmente aberto
ou normalmente fechado

Como mostrado na figura 6-7, X4 é modo de entrada normalmente aberta. Aqui
KM é um relé de falha de dispositivo externo.
12~15:

Quatro terminais de comando de multiplos segmentos podem ser combinados
em 16 status, e cada um deles correspodem a 16 definigGes de valor. A tabela
especifica mostra abaixo:

Tabela 6-2 Valores de configuragdo de comando

q = Parametro
Configuracao de
K4 K3 K2 K1 BTETOIe correr;st[()aonde

Frquéncia de
OFF | OFF | OFF | OFF Pb.00
multisegmento 0

Frquéncia de
OFF | OFF | OFF | ON Pb.01
multisegmento 1

Frquéncia de
OFF | OFF | ON | OFF Pb.02
multisegmento 2

Frquéncia de
OFF | OFF | ON ON Pb.03
multisegmento 3

Frquéncia de
OFF | ON | OFF | OFF Pb.04
multisegmento 4

Frquéncia de
OFF | ON | OFF | ON Pb.05
multisegmento 5

Frquéncia de
OFF | ON | ON | OFF Pb.06
multisegmento 6

Frquéncia de
OFF | ON | ON | ON Pb.07
multisegmento 7

ON | OFF | OFF | OFF Frquéncia de Pb.08
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. = Parametro
Configuracao de
K4 K3 K2 K1 e corresponde
nte
multisegmento 8
Frquéncia de
ON | OFF | OFF | ON Pb.09
multisegmento 9
Frquéncia de
ON | OFF | ON | OFF Pb.10
multisegmento 10
Frquéncia de
ON | OFF | ON | ON Pb.11
multisegmento 11
Frquéncia de
ON | ON | OFF | OFF Pb.12
multisegmento 12
Frquéncia de
ON | ON | OFF | ON Pb.13
multisegmento 13
Frquéncia de
ON | ON [ ON | OFF Pb.14
multisegmentol14
Frquéncia de
ON | ON | ON | ON Pb.15
multisegmento 15

Quando a fonte de frequéncia é selecionada como multi-velocidade, 100% da
fungéo Pb.00~Pb.15 correspondem a frequéncia maxima P0.05, além da fungéo
multisegmento que também pode ser usado como uma determinada fonte de PIB ou
como uma fonte de tenséo para controle de separacéo VF, etc., para attender as

necessidade de troca entre diferentes valores dados. O diagrama de fiag&o de
operagao de multi- velocidade é o seguinte 6-3 (conectando a 3 secdes).
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Disjuntor

J0S18AU|

® COM

16~17: Terminais de aceleracdo/desaceleracao

Tabela 6-3 Expressao de tempo de aceleracao e desaceleragao

Tempo de aceleracéo e
desaceleracdo

Terminal 2 | Terminal 1

OFF OFF Tempo de aceleracédo 0/ Tempo de

desaceleragéo 0

OFF ON Tempo de aceleragéo 1/ Tempo de

desaceleragao 1

ON OFF Tempo de aceleracédo 2 / Tempo de

desaceleragéo 2

ON ON Tempo de aceleracdo 3/ Tempo de

desaceleragéo 3

O tempo do 0 ao 3 de aceleragao e desaceleragdo pode ser alcancada pelas
combina¢des ON/OFF dos terminais de tempo de aceleracado e desaceleragdo 1 e 2.

18: Troca de referéncia de frequéncia

Usada para mudar para uma fonte de diferente frequéncia.

De acordo com a configuragdo da fonte de frequéncia da fungcdo P0.19. Ao
definir a comutagdo entre dois tipos de frequéncia como o tempo de frequéncia, o
terminal é usado para trocar entre as duas frequéncias
19: Limpar valor de referéncia digital de frequéncia

Quando a frequéncia é tida como digital, este terminal pode limpar o valor de
frequéncia alterado pelo terminal ou teclado de incremento e decremento, entédo essa
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frequéncia retorna para o valor definido pelo P0.02.

20: Troca de método de controle terminal 1

Quando o modo de configuragdo de comando em execugéo é definido como
controle do terminal (P.0.03=1) Este terminal pode trocar entre controle terminal e
controle de teclado. Quando a fonte de comando € definida para controle de
comunicacao (P0.03=2), este terminal pode trocar entre controle de comuni¢éo e
controle de teclado.

21: Bloqueio de aceleracéo e desaceleracéo
Mantenha o motor ndo afetado por nenhum sinal externo (exceto pelo comando
de parada) e mantenha a velocidade corrente.
Dica:
® Invalido durante a parada de desacelera¢@o normal.

22: Pausa PID
E vélido temporariamente, o inversor mantém a frequéncia de saida corrente e nao
realiza o ajuste PID da saida de frequéncia .

23: Reset do PLC
Quando o CLP esta em pausa durante a execugdo. Quando é executado
novamente, o inversor pode ser restaurado para o estado incial do CLP simplificado.

24: Pausa na funcao de transicéo
A frequéncia de saida do conversor na frequéncia central. A fungéo de
frequéncia péndulo é suspensa.

25: Entrada do Contador
Conta o pulso do terminal de entrada

26: Reset do contador
O status do contator é limpo/reiniciado.

27: Entrada do medidos de comprimento

A fun¢éo do terminal é usada para fixagao do controle de comprimento, e 0
comprimento é calculado por pulse de entrada. Para detalhes, referir para as fungdes
de introducéo de PE.05~PE.06.

28: Reset do medidor de comprimento
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Quando a fungado terminal é valida, o comprimento atual da fungao codigo PE.06
é colocada para zero.

32: Frenagem imediada CC
Quando este terminal é valido, o inversor muda diretamente para o estado de
frenagem DC.

33: Falha externa (NF)
Usado para identificagdo de alguma falha externa.
34: Bloqueio de alteracdo de frequéncia

Se esta funcao é tida valida, o conversor de frequéncia nao ira responder a
mudancga de frequéncia quabdo esta mudar, até o terminal ser desligado.

35: Direcao de acdo reversa
Quando este terminal é vélido, a direcédo de acéo do PID é oposta a diregdo
dada por P6.03.

36: Parada externa do terminal 1
Quando o teclado é controlado, este terminal pode ser usado para parar o
inversor, que é equivalente a fungéo do botdo STOP no teclado.

37: Troca de método de controle (terminal 2)

Usado para mudar entre controle de terminal e controle de comunicagédo. Se a
fonte de comando é selecionada como terminal de controle, o sistema troca entre
controle comunicagao

38: Pausa integral do PID
Quando este terminal é valido, o ajustamento da fungéo PID integral € suspenso,
e 0 ajuste proporcional PID e ajustamento diferencial de fun¢des ainda sao validos.

39: Troca entre a fonte de frequéncia X e a frequéncia presente
Quando este terminal é valido, a fonte principal do inversor de frequéncia é
substituida pela frequéncia pré-definida (P0.02).

40: Troca presente entre a fonte de frequéncia Y e a frequéncia presente
Quando este terminal é valido, a fonte de referéncia do inversor é substituida
pela frequéncia pré-determinada (P2.02).
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41 ~ 42:

43:

Quando o parametro PID condigdo de comutacéo é do terminal DI (P6.18=1),
guando o terminal é invalido, o PID usa parametros P6.05~P6.07. Quando o terminal é
valido, P6.15~P6.17 é usado;

44~45:

Quando a falha de usuério 1 e 2 é valida, o inversor soaré o alarme E-32 e E-33
respectivamente, e o inversor ira selecionar o modo de agdo selecionado por PA.46 de
acordo com a acao de falha de protegao.

46:

A47:

Quando este terminal é valido, o inversor parara em sua velocidade méaxima.
Durante o processo de parada, a corrente permanence no limite superior que foi
definido. Esta fungdo é usada para enquadrar os requerimentos que o inversor
necessita para parar assim que possivel quando o sistema estad em uma emergéncia.

48:

Em qualquer modo de controle (controle do teclado, controle do terminal e
controle de comunicacéo), este terminal pode se usado para fazer o inversor
desacelerar e parar.

49:
Quando este terminal é valido, o inversor desalecerara até a parar a frequencia
da frenagem DC e entdo muda para estado de frenagem DC.

50:

Quando o terminal é valido, o atual tempo de execugao do inversor € limpo. A
funcéo precisa estar conectada com o tempo de operagéo (P2.40) e o tempo de
operagdo atingir (P2.41) em conjunto.

- Pro
; Padréo ]
= - Unidade prie
Funcéo Nome Funcbes por de
minima | ¢ 0o dgd
P3.10 | Sele¢édo de fungdo 0~59 1 1 X
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= = Unidade Padréo Prri?a
Funcéo Nome Funcbes i fét?rei}ca ggd
VI como entrada
digital
Selecéo de fungéo
P3.11 Cl como entrada 0~59 1 1 x
digital

Este grupo de fungbes costumam usar Al como DI. O status terminal Al é de
nivel alto quando a tensao de entrada Al € maior do que 7V e é mais baixa quando a
sua tensé@o é menor do que 3V. Quando a tenséo de entrada esta entre 3V e 7V, é uma
histerese conforme mostrado na Fig.6-18.

O P3.43 é utilizado para determinar se Al é valido no nivel mais alto ou mais

baixo quando esta sendo usado com DI.

A configuragdo da fungéo é a mesma que a configuragdo normal X quando Al é
usada como terminal DI, confira a descri¢cdo da configuragdo do terminal de entrada X
relevante no grupo P3.

A
Tensao Al (V)

A A

Status de terminais Al

t

»
»>

Fig.6-18 Relagédo entre a tensé@o de entrada Al e o status DI correspondente

2 Pro
g : Padréo f
Caddigo a . : Unidade ppri
e Nome do parametro Faixa de ajuste e de
funcao minima | cop o eddea
P3.12 RESERVADO
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= Pro
Py ; Padrao f
Cadigo & : q Unidade ppri
fungao Nome do parametro Faixa de ajuste T 4 de e
abrica e
p313 | Cons@ntedetempo | 6000 1 000s 1 0.010s | x
do filtro do terminal

Defina o tempo do filtro de software para o status de terminal X. Se o terminal de
entrada esta sucetivel para interferéncia e causar mal funcionamento, o parametro
pode ser incrementado para aumentar a capacidade anti-interferéncia. Porém
aumentar o tempo de filtragem fard com que o terminal X responda de forma mais
lenta.

= Pro
; Padréo ;
. - Unidade prie
Funcéo Nome Funcdes P de
minima | gop oo dgd
P3.14 Comando 0~3 0 0 o
frente/reverso

O parametro define 4 formas diferentes de controlar a operagdo do inversor por
meio de terminais externos.

0:
RUN K1
pe e Command k > FWD
0 0 STOP Ko 3
o ¢ 0]
0 1 | Forward RUN > REV g
1 0 Reverse RUN B
> COM
1 1 STOP
Fig.6-19 Modo duas linhas 1
1:
KA1
RUN o ¢ 5 FWD
K2 K1
Command _
35
0 0 STOP K2__—. . REV 5
1 0 STOP S
> COM




RUN
e i Command
0 1 Forward RUN
1 1 Reverse RUN

Fig.6-20 Duas linhas

Xi sdo os terminais de entra multifuncdo do X1~X6, a fungdo terminal
correspondete deve ser definida como “Controle de operagao de 3 fios” do N°. 9.

SB1: Boté&o Parada SB2 I‘ L FWD
SB2: Botdo Avancgar

SB3: Bot&o Voltar SB17T2 5 Xi 5
<
@
sB3 L 3
> REV 3

f COM

Fig.6-21 Modo tres linhas 1

Xi sdo os terminais de entrada multifuncdo do X1~X6, a fungdo terminal
correspondente deve ser definida como o “Controle de operagdo de 3 fios” do N°.9.
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SB1: Boté&o Parada L FWD

SB2: Botdo Avancar

>
sB3 L L REV &
rCOM

Fig.6-21 Three-line mode 2

Observacdo: Quando o alarme ocorre e para, se o canal de comando em
funcionamento é um terminal valido e o terminal FWD/REV esta em estado valido,
apos o reset da falha, o inversor iniciard imediatamente.

= Pro

; Padrao q

~ - Unidade prie
Funcéo Nome Funcgdes e de

minima | cop 5o dee\d
; 0.001Hz/s~65.535 1.000Hz

p315 |  Velocidade de 0.001Hz/s o
increment/decrimento | /g Is

E usada para ajustar o ritmo de mudanca de frequéncia f quando a frequéncia é
ajustavel por terminais de incremento/decremento.

= Pro
] Padréo q
= - Unidade prie
Funcéo Nome Funcbes o de
minima | co 0o dee\d
P3.16 Tens&o VI minima 0.00vV~P3.18 0.01v 0.00Vv o
Frequéncia
P3.17 correspondente a -100.0%~+100.0% 0.0% 0.0% o
tensdo VI minima
P3.18 Tes&o VI maxima P3.16~+10.00V 0.01Vv 10.00V X
Frequéncia
P3.19 correspondente a -100.0%~+100.0% 0.0% 100.0% | x
tensdo VI maxima
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Pro

; Padrao ]
= = Unidade prie
Funcéo Nome Funcdes e de
minima | cop 5o dgd
p3p0 | Constante detempo 0.00s~10.00s 0.0ls | 0.10s | x
do filtro analégico VI
P3.21 Tensao minima Cl 0.00V~P3.23 0.01v 0.00v o
Frequéncia
P3.22 corespondente a -100.0%~+100.0% 0.0% 0.0% o
tensdo Cl minima
P3.23 Tensao Cl maxima P3.21~+10.00V 0.01v 10.00V | o
Frequéncia
P3.24 correspondente a -100.0%~+100.0% 0.0% 100.0% | o
tensdo Cl maxima
p3.o5 | Constante de tempo 0.00s~10.00s 0.0ls | 0.10s | o
de filtro analégico ClI
P3.26 RESERVADO
P3.27 RESERVADO
P3.28 RESERVADO
P3.29 RESERVADO
P3.30 RESERVADO
Ancia mini 0.00KH
p3a1 |Frequénciaminimade 0.00vV~P3.33 0.01KHz o
pulsos z
Requéncia
correspondente a
P3.32 -100.0%~+100.0% 0.0% 0.0% o
uma frequéncia
minima os pulsos
Anci 4 50.00K
p333 | Frequénciamaxima | os 39 1100.00kHz | 0.01KHz o
de pulsos Hz
Frequéncia
p33s | cormespondentea | 56000 100006 | 0.0% | 100.0% | o
frequéncia maxima
dos pulsos
p3as | Consante de tempo 0.005~10.00s 0.0ls | 0.10s | o

do filtro de terminal
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= Pro
Unidade Padréo prie

P de
minima | cop 5o dad

Funcéo Nome Funcbes

digital de pontos

As fungdes acima sdo usadas para definir a relagéo entre a tensao de entrada
analogica e definir o valor a ser representado.

Quando a tensdo de entrada analogica € maior do que a “entrada maxima
definida” (P3.18), a tens&do analogica é calculada de acordo com a “Entrada maxima”,
similarmente, quando a tens&o analogica € menos do que a “entrada minima” (P3.16),
é de acordo com (Al baixo na configuracéo de entrada minima (Configuracdo P3.37,
calculada com entrada minima ou 0.0%0.

Se a entrada anélogica é uma entrada corrente , 1mA corrente é equivalente ao
0.5V.

Quando o campo analogico é facilmente interferido, aumente o termpo de
filtragem para que o anélogico detectado tenda a ser mais estavel, mas quanto maior o
tempo de filtragem, mais lento sera a velocidade de resposta de detccao analogica.

Defina-o corretamente de acordo com a aplicagao atual.

Em diferentes aplicag@es, o significado do valor nominal correspondete a 100%
da configuragdo analogica é diferente, para detalhes, confira a descricdo de cada
aplicacao selecionada. A ilustragdes a seguir séo para duas configuracgdes tipicas.

Valor definido correspondente A Valor definido correspondente
(frequéncia, torque) (frequéncia, torque)

100%

Al
»
0% ﬁ' ~100%% L=
ov
( OomA )
Fig. 6-23 Relagdo correspondente entre a entrada analogica e os valores definidos
= Pro
: Padréo :
= = Unidade prie
Funcéo Nome Funcgdes o de
minima | cop oo dgd
P3.36 | Selecéo de curvas VI 000~333 111 000 o

O 1°bit, 2°bit and 3°bit da fungéo séo respectivamentes para selecionara curva
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correspondente VI e Cl. Qualquer uma das trés curvas podem ser selecionadas para
Vle Cl.

Curva 1, curva 2 e curva 3 sao todas curvas de 2 pontos, definidas no grupo 3,
curva 1 corresponde ao P3.16 até P3.20, a curva dois corresponde ao P3.21 até P3.25,
Curva 3 corrresponde ao P3.26 até o P3.30

= Pro

: Padréo ;
= & Unidade prie

Funcéo Nome Funcdes o de
minima | cop 5o dgd
Configuragéo para Als
p3.37 | duando nivel menor 000~333 11 000 | o
do que a entrada
minima

Essa funcdo é usada para definir como selecionar o valor analogico
correspondente, quando a tensdo da entrada analogica € menor do que a “Entrada
minima” definida.

1°bit e 2°bit da fung&o correspondente a entrada VI e Cl.

Se a selegdo é 0, quando a entrada Al é menor do que a “entrada minima”, a
configuragao correspondente do analogico é a curva de “configuragao correspondente
de entrada minima” determinado pela fung¢éo (P3.26, P3.22, P3.26).

Se a selecgdo é 1, a entrada analogica € definida como 0.0% quando a entrada Al
€ menor do que a entrada minima.

: Padréo Pl

Funcéo Nome Funcdes %‘;&?ﬁ: fékc)ir?ca 353
P3.38 | Tempo de atraso X1 0.0s~3600.0s 0.1s 0.0s X
P3.39 Tempo de atraso X2 0.0s~3600.0s 0.1s 0.0s X
P3.40 Tempo de atraso X3 0.0s~3600.0s 0.1s 0.0s X

E usado para definir o tempo de atraso para a operagéo do inversor quando o
estado do terminal X for ativado. Atualmente, somente X1,X2 e X3 tem a fungdo de
tempo de atraso.

= Pro
; Padrao q
~ - Unidade prie
Funcéo Nome Funcbes o de
minima | cop 5o dgd
P3.41 Configurcéo 00000~11111 000 00000 X
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Pro

: Padréo :
= &= Unidade prie
Funcéo Nome Funcdes e de
minima | cop 5o dgd
NPN/PNP
P3.42 Configurcao 00000~11111 000 00000 | x
NPN/PNP
P3.43 Configuragéo 000~111 000 000 X
0
1

O grupo de fungédo é usado para definir o modo de status valido do terminal de
entrada digital.

Quando cada bit é selecionado para ser valido de alto nivel, o terminal
correspondente é valido quando esta conectado ao COM, e a disconeccéo é invalida.
Quando a selegdo é valida de baixo nivel, o terminal correspondente X i invéalido
quando conectado ao COM, e a disconecc¢éo é valida

P3.41 Descrigdo do terminal de controle: digito da unidade: X1, digitos de dez:
X2, digitos de cen: X3, digitos de mil: X4, digitos de dez mil: X5

P3.42 Descri¢éo do terminal de controle: digito da unidade: X6, digitos de dez:
X7, digitos de cen: X8, digitos de mil: X9, digitos de dez mil: X10

P3.43 Descrigéo do terminal de controle: digito da unidade VI, digitos de dez CI.

Terminais de saida (Grupo P4)

Pro
~ - Unidade | Padréo de | prie
Funcéo Nome funcdes minima fabrica gad
e
Modo de saida
P4.00 0~1 1 0 o
terminal FM

O terminal FM é um multiplexador programavel que pode ser usado como
terminal de saida de pulso em alta velocidade ou como uma saida de coletor aberto. A
frequéncia maxima de pulso de saida é 100KHz. Consulte a descricao do P4.06 para

as fungbes relacionadas a saida de pulso.
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= Pro
: Padréo :
= - Unidade prie
Funcao Nome Funcdes e de
minima | cop 5o dgd
P4.01 Fungé&o terminal FM quando 0-a1 1 0 o
coletor aberto
P4.02 Funcéo relé T/A-T/B-T/C 0~41 1 2 o
P4.03 Funcao relé (R/A-R/B-R/C) 0~41 1 0 o
Pa.04 Funcéo saida digital DO1 0-a1 1 1 o
(Reservado)
P4.05 Funcéo saida digital DO2 0-a1 1 4 o
(Reservado)

As cinco fung8es acima sdo usadas para selecionar as fun¢des das cinco saidas
digitais, onde T/A-T/B-T/C e P/A-P/B-P/C s&o respectivamente dois relés.
A fungéo do terminal de saida de multifungéo é da seguinte forma:
Tabela 6-4 Funcao de terminais de saida

Valor Funcéo Valor Funcéo

00 |Sem fungdo 01 |Inversor em funcionamento
02 |Inversor em falha 03 | Deteccao de nivel de frequéncia
04 | Frequéncia alcancada 05 | Funcionando em velocidade 0

Pré-aviso de sobrecarga do Pré-aviso de sobrecarga do
06 07

motor inversor

Valor de contagem total Valor de contagem especifico
08 09

alcancado atingido
10 | Comprimento alcancada 11 | Ciclo PLC completo

Tempo de funcionamento
12 13 |Limite de frequéncia atingido

alcancado
14 | Limite de torque atingido 15 | Pronto para executar

Limite superior de frequéncia
16 |VI>CI 17
atingido

Limite inferior de frequéncia

18 19 | Subtenséo

atingido
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Valor Funcéo Valor Funcéo

20 | Fung&o por comunicagao 21 |Posicionamento efetuado
29 Aproximag&o do 23 Funcionamento em velocidade
zero

posicionamento

Detecldo de nivel de frequéncia de

24 | Tempo energizado atingido 25 saida atingida

26 | Frequéncia 1 alcancada 27 | Frequéncia 2 alcangada

28 | Corrente 1 alcancada 29 |Corrente 2 alcancada

30 | Temporizador atingidido 31 |Limite de entrada VI excedida
Corrente de saida abaixo do

32 33 | Funcionamento reverso
minimo

34 | corrente zero 35 Sobreaquencimento do modulo

IGBT

36 Limite de corrente de software 37 | Limite mais baixo de frequéncia
excedido atingido (com saida de parada)
Saida de alarme (todas as

38 39 | Sobreaquecimento do motor
falhas)
Tempo de funcionamento atual Saida na falha (N&o ha indicagéo

40 41 |se ocorrer sub tensdo ou falha na
alcangado parada por inércia)

As fungdes listadas na tabela 6-4 séo as seguintes:

0: Sem funcéao
O terminal de saida ndo tem funcéo.

1: Inversor em funcionamento
Quando o inversor esta em estado de funcionamento e tem frequéncia de saida
(pode ser zero), isso emite um sinal ON.

2: Inversor em falha
Quando ocorre uma falha e o inversor para livremente, isso emite um sinal ON.

3: Deteccdo do nivel de frequéncia
Consulte a descrigdo da fungdo P2.19 e P2.20
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4: Frequéncia alcancada
Consulte a descrigdo da fungéo P2.21

5: Funcionamento em velocidade 0
Quando o inversor funciona e a saida de frequéncia é 0, isso emite um sinal ON.
Este sinal € OFF quando o inversor esta em estado parado.

6: Pré—aviso de sobrecarga do motor

De acordo com o valor limite do pré alarme e antes da acao de protecao de
sobrecarga do motor, ele ird emitir um sinal ON quando o limite do pré alarme é
excedido, verifique a fungédo PA.00~PA.02 para configuragdo de parametro de
sobrecarga de motor.

7. Pré aviso de sobrecarga do inversor
Emite um sinal ON 10 segundos antes que a prote¢éo de sobrecarga do inversor
ocorra.

8: Valor de contagem alcancado
Quando o valor de contagem atinge o valor definido em PE.08, isso emitira um
sinal ON.

9: Valor de contagem especifico alcancado
Quando o valor de contagem atinge o valor definido pelo PE.09, isso emitird um
sinal ON. Consulte a descri¢édo do grupo de fungéo PE para fungbes de contagem.

10: Comprimento alcangado
Quando a distancia atual detectada excede a distancia definida pelo PE.05, isso
emitird um sinal ON.

11: Ciclo PLC completo
Quando a operacao de CLP simplificado completa um ciclo, ele emite um sinal
de pulso com 250ms

12: Tempo de funcionamento alcancado
Quando o tempo do inversor em funcionamento € maior que o tempo definido
pelo P2.51, isso emitira um sinal ON.

13: Limite de frequéncia atingido
Quando a frequéncia definida excede o tempo superior de frequéncia ou a
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frequéncia de nivel inferior, e a frequéncia de saida também atinge o limite superior e
inferior de frequéncia, isso emitra um sinal ON.

14: Limite de torque alcancado

No modo de controle de velocidade, quando a saida de torque atinge o valor
limite de torque, o inversor esta em estado de prote¢édo stall e isso emitird um sinal
ON.

15: Pronto para executar

Quando a fonte de alimenta¢&o do circuito principal e o circuito de controle do
inversor tiverem sido estabilizados e o inversor ndo detector nenhuma informacgéd de
falha, isso emitia um sinal ON durante a operagao.

16: VI=ClI
Quando o valor de entrada analogica VI € maior do que o valor de entrada Cl,
isso emitira um sinal ON.

17: Limite superior de frequéncia atingido
Quando a frequéncia em funcionamento alcanga a frequéncia limite superior,
isso emitird um sinal ON.

18: Limite inferior de frequéncia atingido
Quando a frequéncia em funcionamento atinge o limite de frequéncia inferior,
isso emitira um sinal ON, também valido durante o estado parado.

19: Subtenséao
Quando o inversor estd em estado de sob tensao, é emitido um sinal ON.

20: Fungé&o por comunicagao
A saida do DO é controlada por comunicagéo. Para controlar com bits, consulte
o capiluto 9 “ Porto serial BD8000 protocolo de comunicagdo RS485”

21 ~22: RESERVADO

23: Funcionamento em velocidade O
Quando a frequéncia de saida do inversor é 0, emitira um sinal LIGADO e
também é valido durante o estado parado.

24: Tempo energizado atingido
Quando o tempo de funcionamento do inversor excede o tempo definido pelo
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P2.16, isso emitird um sinal ON.

25: Deteccdo de nivel de frequéncia de saida FDT1
Consulte a descrigdo das fungbes P2.26 e P2.27.

26: Frequéncia 1 alcancada
Consulte a descrigdo das funcdes P2.28 e P2.29.

27: Frequéncia 2 alcancada
Consulte a descrigdo das fungfes P2.30 e P2.31.

28: Corrente 1 alcancada
Consulte a descricdo das fungbes P2.36 e P2.37.

29: Corrente 2 alcancada
Consulte a descricdo das funcdes P2.38 e P2.39.

30: Temporizador atingido
Quando a fungdo de tempo (P2.40) é vélida, o inversor ird emitir o sinal ON apés
o tempo de funcionamento corrente atingir o tempo definido. (P2.42)

31: Limite de entrada VI atingido

Quando o valor do analogico VI é maior do que P2.44 (limite superior a
protecdode entrada VI) ou menor do que P2.43 (limite infererio a protegéo de entrada),
isso emitird um sinal ON.

32: Corrente de saida abaixo do minimo atingido
Quando o inversor esta em um estado sem carga, iSso emitir4 um sinal ON.

33: Funcionamento reverso
Quando o inversor esta em estado de funcionamento reverse, isso emitira um
sinal ON.

34: Corrente O
Consulte a descrigdo das fungbes P2.32 e P2.33.

35: Sobreaquecimento do modulo IGBT
Quando a temperatura do dissipador de calor IGBT do inversor (P7.06) atinge o
valor definido de alcance de temperatura IGBT (P2.45) isso emitira um sinal ON.
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36: Limite de corrente do software atingido
Para detalhes consulte a descrigdo P2.34-P2.35.

37: Limite mais baixo de frequéncia alcangado (tendo said na parada)

Quando a frequéncia de operagao atinge o valor inferior a frequéncia limite, isso
emitira um sinal ON durante a operagéo, o sinal continua ON quando a maquina é
parada.

38: Alarme de saida (todas as falhs)
Quando qualquer falha ocorre e os inversores param livremente, isso emitira um
sinal ON.

39: Sobreaquecimento do motor
Quando a temperatura do motor (b0.43) alcaca o Pa.54 (limite do pré alarme de
motor sobreaquecido), isso emitira um sinal ON.

40: Tempo de funcionamento atual alcancado
Isso emitird um sinal ON quando o tempo de operacéo excede o tempo definido
do P2.51

41: Falha na saida (N&o ha indicacao se ocorrer sub tensdo ou falha na parada
por inércia)

Quando o inversor falha e 0 modo de processamento de falha ndo é continuado,
isso emitird um sinal ON.

Observagéo: Sem saida quando a falha é de sobretenséo.

; Padréo e

Funcéo Nome Funcbes L:r:miar#: fégr?ca g;e"g
P4.06 Funcéo de saida FMP 0~16 1 0 o
P4.07 Fungéo AO1 0~16 1 0 o
P4.08 Fungéo AO2 0~16 1 1 o

A faixa de frequéncia de saida de pulso de velocidade mais alta é 0.01 KHz até
P5.09 (Frequéncia méaxima de saida de pulso) e P5.09 pode ser configurada entre
0.1KHz e 100.00 KHz. A faixa de saida analogica AO1 e AO2 é 0V~10V ou
OmA~20mA.
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A faixa de saida de pulso ou saida nalogica e relagéo de caliber da fungao
correspondente sdo mostrada na seguinte tabela: A fungéo do terminal de saida de
multifungéo séo os seguinte:

Tabela 6-5 saida andlogica ou de pulso correspondente as funcdes da tabela

valor Funcao Funcéo c9rrespondente a 0.9%~_100.0% da
saida de pulso ou analogico
1 Frequéncia de 0~Frequéncia maxima de saida
funcionamento

2 Frequéncia 0~ Frequéncia maxima de saida

ajustada
3 Corrente de saida 0~2*corrente nominal do motor
4 Torque de saida 0~2*Torque nominal do motor
5 Poténcia de saida 0~1.2*Tens&o nominal do motor
6 Tenséo de saida 0.01KHz~100.00 KHz
7 Entrada de pulsos 0~10V

(100.0% & 100.0
KHz)
8 VI 0~10V(or 4~20mA)
9 Cl
10 Comprimento 0~Comprimento maximo definido
11 Contador 0~Valor maximo de contagem
12 Funcgéo por 0.0%~100.0%
comunicacao
13 Velocidade do 0~Velocidade correspondente a frequéncia
motor maxima de saida

14 Corrente de saida 0.0A~1000.0A

(100.0% a

1000.0A)
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= Funcgéo correspondente a 0.0%~100.0% da
Valor Funcéo : o
saida de pulso ou analogico
15 Tensdo de saida 0.0v~1000.0V
(100.0% a
1000.0V)
16 Saida de torque -2*Torque nominal do motor ~2*Torque
com valor nominal do motor
ajustado
= Pro
: Padréo :
= = Unidade prie
Funcéo Nome Funcdes P de
minima | cop 5o dgd
Ancia MAXi 50.00K
p4og | Treauenciamaxima |, g1, 100.00KHz | 0.01KHz °
de saida FMP Hz

Quando selecionado o terminal FM pulse output, o codigo da fungéo usada para definir
a frequéncia maxima de saida.

: Padréo 50

Funcéo Nome Funcbes L:];]i'rﬂ%d: fagr?ca ggs
P4.10 Offset AO1 -100.0%~+100.0% 0.001 0.0% o
P4.11 Ganho AO1 -10.00~+10.00 0.01 1.00 o
P4.12 Offset AO2 -100.0%~+100.0% 0.001 0.0% o
P4.13 Ganho AO2 -10.00~+10.00 0.01 1.00 o

O codigo da funcédo acima é geralmente usado para corrigir o desvio zero e o
desvio da amplitude de saida da saida analdgica. Pode também ser usado para
customizar a saida de curva AO requirida. Se o deslocamento zero é representado por
“b”, o aumento representado por “k”, a saida real é representada por “Y” e a saida
padréo é representada por “X”, a saida real é: Y =kX + b.

Se o coeficiente de deslocamento zero é 100.0% de AO1 e AO2 corresponde a
10V (ou 20mA). A saida padréo significa a quantidade correspondente saida analégica
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de OV~10V (ou OmA~20mA) que sem compensacao de zero e corre¢do de ganho. Por
exemplo, se a saida analdgica é a frequéncia de operagdo, a saida 8V quando a
frequéncia é 0, e 3V quando a frequéncia é a frequéncia méxima, entéo o aumento
deve ser definido para “-0.50” e o deslocamento zero deve ser definido para “80%”".

x Pro
; Padréo A
= - Unidade prie
Funcéo Nome Funcdes P de
minima | cop i dgd
Tempo de atraso de
P4.14 0.0s~3600.0s 0.1s 0.0s o
saida FMR
Tempo de atraso de
P4.15 0.0s~3600.0s 0.1s 0.0s o
saida Relé 1
Tempo de atraso de
P4.16 0.0s~3600.0s 0.1s 0.0s o
saida Relé 2
Tempo de atraso da
P4.17 0.0s~3600.0s 0.1s 0.0s o
saida DO1
Tempo de atraso da
P4.18 0.0s~3600.0s 0.1s 0.0s o
saida DO2

Ajuste o tempo de atraso dos terminais de saida FMR, Relé 1, Relé 2, DO1 e DO2 do
estado de mudanga para a mudanga de saida atual.

= Pro
: Padréo ;
. - Unidade prie
Funcéo Nome Funcbes P de
minima | cop oo dgd
P4.19 | Selecdo de saida NA ou NF | 00000~11111 11111 00000 o

A fungéo usada para definir a légica dos terminais de saida FMR, Relé 1, Relé 2, DO1
e DO2

A descricéo de cada bit abaixo:
€ 1°bit: Terminais de saida FMR;
¢ 2°bit: Saida relé 1;
& 3°bit: Saida relé 2;
€ 4°bit: Saida DO1;
€ 4°bit: Saida DO2.
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E vélida quando o terminal de saida digital se conecta com o COM. E invélido
quando disconecta.
1:

E invalido quando o terminal de saida digital e o correspondente terminal COM
se conectam juntos. Valido quando disconectados.

Parametros de controle de curva V/F (Grupo P5)

Pro

. - Unidade | Padréo de | prie

Sl e fungdes minima | fabrica |dad

e

P5.00 Configuragéo de 0-11 1 00 y
curva V/IF

A fungéo define um método de configuragao V/F flexivel para atender os
diferentes requisitos de caracteristicas de carga. Cinco modos de curva podem ser
selecionados de acordo com a definigdo de P5.00.

0:

E aplicavel a carga de torque constante. Quando a frequéncia de saida do
inversor € 0, a potencia da tenséo € 0 e quando a frequéncia de saida é avaliada
frequéncia de motor, a potencia de tenséo é avaliada tensdo do motor

1

E apropriado para cargas especiais como desidratadores e centrifugas. Atraves
da configuragdo dos parametros P5.01~P5.06, uma curva de relacionamento arbitrario
V/F pode ser obtida.

2:
E apropriado para cargas centrifugas como ventiladores e bombas.

3~9:

10:

Geralmente usado em aquecimento por inducéo, controle de motor de torque e
outras ocasides. A frequéncia de saida do inversor é independente da tensao da saida,
a frequéncia de saida é determinada pela fonte de frequéncia e a tenséo de saida é
determinada pela P5.14 (a configuracéo digital da fonte de tens&o ao selecionar V/F
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separado)

11: V parcialmente infependente de F

V é proporcional a F, mas a relagédo de proporgdo pode ser definida pela fonte de
tenséo V/F separado P5.13, e arelagdo entre V e F é também relacionada a tensdo
nominal e a frequéncia nominal do motor no grupo P8. Assumindo que a entrada da
fonte de tenséo é X (X é 0~100%), a relacao entre a tensédo de saida do inversor V e a
frequéncia F é: V/=2 * X *( tens&o nominal do motor) / ( frequéncia nominal do motor).

Pro

= = Unidade | Padréo de | prie

Fungdo LRl PLTEEES minima fabrica | dad

e

P5.01 Torque boost 0.0%~30.0% 010 | Depende |
do modelo

E usado para melhorar as caracteristicas de torque de baixa frequéncia do

inversor, aumentando e comecando a tenséo de saida. A curva torque decrescente e o

aumento da curva de torque constante sdo demonstrados como “a” e “b” na figura 6-4.

A Tensao de saida

Frequéncia de saida
»

#z FB

Vb: Tenséo do impulse de torque manual
Vmax: Tensdo maxima de saida
Fz: Interromper frequéncia do impulso de
FB: Frequencia nominal de execugdo

(a) O impulso de torque do
diagrama de curva de torque

Vb | —

A Tensao de saida

Vmax --------mmmmmm s v

& i iFrequéncia de saida
- >

Fz FB

Vb: Tens&o do impulse de torque manual
Vmax: Tens&@o maxima de saida
Fz: Frequencia de corte de corte Manual
FB: Frequencia nominal de execucéo

(b) O torque boost do diagrama de
curva de torque squre

Fig.6-24 Manual torque boost



Pro
Unidade | Padréo de | prie

Fung&o Nome Funcdes minima | fabrica | dad

Frequéncia de
P5.02 corte de torque
boost

0.00Hz até frequéncia

' 0.01Hz 50.00Hz X
maxima

A funcao define a frequéncia de corte do refor¢o de torque manual.
Consulte Fz na figura.6-24, que se aplica a todas as curvas V/F definidas por
P5.00.

Pro
= = Unidade | Padréo de | prie
Sl e - L minima fabrica | dad
e
pso3 | requéncialde 0.00Hz~P5.05 | 0.01Hz | 0.00Hz | x
multiplos pontos V/F
Tens&o 1 de multiplos o o
P5.04 pontos VV/F 0.0%7-100.0% 0.1% 0.0% X
psos | Freguéncia2de P5.03~P5.07 | 0.01Hz | 0.00Hz | x
multiplos pontos V/F
p5.0p | 1eNSA0 2 deMultiplos | 50 100 g4 0.1% 0.0% x
pontos V/F
P5.07 Frgquenma 3de P5.05 to rated 0.01Hz 0.00Hz 9
multiplos pontos V/F motor frequency
ps.og | 1eNsd0 3 demultiplos | 600100 g4 0.1% 0.0% x
pontos V/F

O usuario pode costumizar a curva V/F atraves P5.03~P5.08, como mostrado na
fugura 6-25 abaixo.

Tenséo (%)
A

Vb fommesem s :
Va[
7] — P

VAo

3 i } Frequéncia de saida
: : ‘ >
F1 F2 F3 Fb

V1~V3: 1~3 Tensdo em porcentagem dos pontos V/F
F1~F3:1~3 Frequencia em porcentagem dos pontos
VIF

Fb: Frequencia nominal do motor




Fig.6-25 Multi-point V/F frequency voltage diagram

Pro
= = Unidade | Padrédo de | prie
Funcdo Nome Funcges minima fabrica | dad
e
P5.09 Compensagdo de 0.0%~200.0% | 0.1% 0.0% o
escorregamento V/F

Quando o motor trabalha no modo de controle V/F e conduz uma carga elétrica,
a velocidade do motor vai decair enquanto a carga ira incrementar. Ao definir o valor
de ganho de compensacdo de escorregamento corretamente, a mudanca de
velocidade do motor devido a mudancas de carga pode ser compensada para manter
uma velocidade constante do motor.

Para usar a fungcdo de compensacdo de escorregamento normalmente, a
velocidade avaliada do motor P8.05 deve ser corretamente definida de acordo com a
placa de identificagcdo do motor. P8.05 é a velocidade em que o motor aciona a carga
eletrica nominal. O escorregamento nominal é a diferenga entre a velocidade nominal
e a velocidade em operagdo sem carga. A compensacédo de escorregamento ajusta
automaticamente a frequéncia de saida do inversor de acordo com o escorregamento
nominal e a magnitude da carga do motor em tempo real, portante reduzindo a
influencia da mudanca de carga na velocidade do motor.

Método de ajustamento de ganhos: Favor ajustar para proximo de 100%.
Quando o motor aciona a carga elétrica, se a velocidade do motor é baixa, aumente o
ganho de devidamente: se a velocidade do motor é alta, reduza o ganho devidamente.
Quando o motor aciona a carga de geragdo, se a velocidade do motor é baixa, o
aumento é propriamente reduzido. Se a velocidade do motor é alta, aumente o ganho

devidamente.
Pro
= = Unidade | Padrédo de | prie
Funcdo Nome A ml'lnima fébrica gald
e
P5.10 Atenuagdo de energia 0~200 1 64 o

regenerada
Durante a desaceleracéo do inversor, o controle de sobreexcitagdo pode suprir o

aumento da tensdo de barramento e evitar falhas de sobretensdo. Quanto maior o
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ganho de sobreexcitagédo, melhor o efeito de supressao. Nas aplicagbes onde é facil
dar alarme de sobretenséo durante o processo de desaceleragéo do inversor, é
necessario incrementar o ganho de sobreexcitagdo. No entanto, se o ganho de
sobreexcitagdo € muito grande, isso levara facilmente a um aumento na corrente de
saida, que precise ser pesada em diferentes aplicagées. Recomenda-se definir o
ganho de sobreexcitagéo para O para as aplicagdes onde a inércia é pequena e ndo a
aumento de tensdo durante a desaceleragdo do motor. Para as aplicagcdes com
resistores de frenagem, também é recomendado definir o ganho de sobreexitagao.

Pro
Unidade | Padrédo de | prie

fungas e huncoes minima fabrica | dad
e
Atenuagao de oscilagdo Depende
P5.11 | dafrequéncia e corrente 0~100 1 P o
do modelo

V/F

No modo de controle V/F, o motor é facil de ocorrer oscilagdes de velocidade e
da corrente do motor, devido a distdrbios de carga durante a operacdo. Em casos
graves, o sistema pode nédo operar normalmente ou mesmo a protecéo de
sobrecorrente, principalmento no caso de haver carga ou carga leve. Definir
parametros razoaveis de P5.11 pode efetivamente suprir a oscilagéo de velocidade e
corrente do motor. Geralmente, ele ndo precise ser alterado. Se realmente precisar
altera-lo, ajuste-o gradualmente em torno do valor de fabrica. Ndo defina um valor
muito grande, caso contrario, afetard o desempenho do controle V/F.

Pro
Unidade | Padrédo de | prie

Funcao Nome Funcdes minima | fabrica |dad
e
P5.13 Fonte de tens&o quando 0-8 0 00 °

V independente de F

A funcéo é valida quando PP5.00 é definida para 10 ou 11: Separagao V/F.

A tenséo é definida para PA.13 diretamente.
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A referéncia de tenséo é dada pela alta velocidade terminal pulse terminal X5.
Pulse reference signal specifications: alcance de tensdo 9V ~30V, alcance da
frequéncia OKHz ~100KHz.

5:

Quando a fonte de tensdao é um comando multisegmentado, o grupo de
parametros PF deve ser definido para determinar a correspondencia entre o sinal dado
e a tenséo dada. O grupo de parametros PF € 100% dado pelo comando
multisegmentado, que é a porcentagem relative a tensdo nominal do motor.

6:
Quando a fonte de tensdo é de um PLC simplificado, vocé precise definir os
parametros do grupo PF para determinar a tenséo de saida dada.

7
Provem uma poténcia de tensé&o de acordo com o PID do circuito fechado. Para
mais detalhes, favor consultar a introdugdo PID no grupo PE.

8:

A tensdo é fornecida pelo computador mestre atraves da comunicagéo. A fonte
de tenséo de separacgédo V/F é similar com o método de referéncia de frequéncia, como
P0O.01 selecéo de referéncia de frequéncia principal. Os 100% dos diversos tipos de
selegdo correspondem a tensdo nominal do motor (a configuracéo correspondente é o
valor absoluto).

Pro
z = Unidade | Padréo de | prie
Fungéo Nome Funcdes minima fabrica gad

e

Configuracgao digital de V | 0V até tenséo
P5.14 | quando independente de nominal do 1 ov o
F motor
A tenséo de saida ajustada pelo P5.14 quando define P5.13 como 0.

Pro
2 = Unidade | Padréo de | prie
AUEEE NSIE FUIEEES minima fébrica gad

e

P5.15 | Tempo de aceleracdo de | 0.0s~1000.0s 0.1s 0.0s o
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Pro

Funcéo Nome Funcbes w:gﬁ:j: P?gl;ﬁ%ge 523
e

V quando independente
de F

O tempo de aceleracdo da separacao V/F € o tempo requisitado pela tensao de
saida para mudar de OV até a tensdo nominal do motor.

Funcdo PID (Grupo P6)

O controle de PID é um método comum de controle de processo. Por calculagdo
diferencial, integral e proporcional da diferenca entre o estavel sinal de realimenta¢éo
controla e préximo ao valor alvo. E apropriado para processo de situag&o de controle,
como o controle de fluxo, controle de presséo e controle de temperatura. O principio
de controle do processo PID, conforme mostrado na figura 6-26.

(/Ti) * (1/3)

Alvo ———»
Feedback

Fig.6-26 O diagrama do principio do processo PID

[T\Quantidade de controle de saida PID
L] 3

Pro
. - Unidade | Padrédo de | prie
Sl e Wi minima | fabrica |dad
e
Referéncia para o
P6.00 controle PID 0-6 L 0 X
P6.01 | Configuragéo digital PID | 0.0%~100.0% 1% 50.0% o

P6.00 usado para selecionar o canal de destino da configuracdo do processo
PID

Configuragéo do alvo PID é um valor relativo e a faixa é de 0.0% a 100.0%. A
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realimentagdo PID também é um valor relativo. O onjetivo de controle PID é igualar a
configuragédo e realimentacao de PID.

Pro
Unidade | Padréo de | prie

Funcéo Nome Funcdes minima | fabrica | dad
e
peop | Realientagdo parao 0-8 1 0 }

controle PID

O parametro é usado para selecionar o canal de realimentacéo do processo PID.
A realimentag&o é também um valor relativo e a faixa de configuracdo € de
0.0%~100.0%.

Pro

= x Unidade | Padréo de | prie

FUEEE NEUE FUEES minima fabrica | dad

e

P6.03 Caracteristica do PID 0~1 1 0 o
0:

Quando o sinal de realimentagdo PID é menor do que o valor defdtino definido, a
frequéncia de saida do inversor aumentard, como as ocasifes de controle de tensdo
de enrolamento.

1:

Quando o sinal de realimentagao do PID é menor do que o valor definido, a
frequéncia diminui, como as ocasides de controle de tensdo de desenrolamento.
Observe que a fungdo quando vocé usa é afetada pela direcao reversa do terminal de
multifungéo do PID (fungéo 35)

Pro
Unidade | Padréo de | prie

Funcéo Nome Funcdes minima | fabrica |dad

Coeficiente de relagéo
P6.04 entre referéncua e 0~65535 1 1000 o
realimentacao PID

A faixa do alvo PID e feedback nédo tem unidade e é apenas para a exibicédo da
configuracdo do alvo PID b0.15 e feedback PID b0.16

O valor relativo do PID 100.0% e feedback corresponde ao alvo e intervalo de
feedback P6.04. Por exemplo, se P6.04 esta definido para 2000, se P.04 esta definido
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para 2000, entédo
Quando o PID alvo é 100.0%, o display de configuragdo do alvo PID b0.15 &
2000.

Pro
Unidade | Padréo de | prie

Funcéo e Funcdes minima | fabrica |dad
e
Ganho proporcional
P6.05 0.0~100.0 0.1 20.0 o
KP1
P6.06 Tempo integral TI1 0.01s~10.00s 0.01s 2.00s o

P6.07 | Tempo diferencial TD1 | 0.000s~10.000s | 0.001s 0.000s o

P6.05:
Ele determina a forga de ajuste de todo o regulador PID, quanto maior o KP1,

maior a intensidade de ajuste. Se o parametro for definido como 100,0, indica que
guando o desvio entre a realimentacédo do PID e o conjunto de alvo for 100,0% a faixa
de ajuste do regulador é a frequéncia maxima.

P6.06:

Ele determina a forga do ajuste integral do regulador PID. Quanto menor for o
tempo de integragdo, maior sera a intensidade do ajuste. O tempo de integracdo é o
periodo para atingir avrequéncia méaxima apos o ajuste continuo do regulador integral
quando o desvio entre a realimentacéo do PID e o alvo definido é 100.0%.

P6.07:

Ele determina a forga do regulador PID para ajustar a taxa de desvio. Quanto
mais longo for o tempo de diferenciagdo, maior sera a intensidade do ajuste. Isso
significa que quando a realimentacdo muda em 100% durante esse tempo, o valor de
ajuste do regulador diferencial é a frequéncia maxima.

Pro
Unidade | Padréo de | prie
minima fabrica | dad
e

0.01 Hz 2.00Hz o

Funcéo Nome Funcdes

Frequéncia de corte de | 0.00 to maximum
rotagcdo reversa do PID frequency

Em algumas situagdes, somente quando a frequéncia de saida PID é um valor

P6.08

negativo (rotacéo reversa do inversor), o controle de PID do alvo definido e a
realimentacdo podem ser iguais. Mas a frequéncia de rotacéo reversa ndo é permitida
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para algumas ocasifes, entdo o parametro é usado para determinar a frequéncia de
limite superior de rotacéo reversa.

Pro
Unidade | Padréo de | prie

Funcéo Nome Fun¢des minima | fabrica | dad
e
Offset de realimentagéo
P6.09 0.0%~100.0% 0.1% 0.0% o

PID

Se o desvio entre a realimentacao e a configuragdo do PID for menor que o valor
de P6.09, o controle de PID para. O pequeno desvio entre a realimentacdo do PID e a
configuragdo do alvo do PID fara com que a frequéncia de saida se estabilize, eficaz
para algumas aplica¢des de malha fechada.

Pro
. = Unidade | Padrédo de | prie
Funcdo Nome Funcges minima fabrica | dad
e
Limitag&o do tempo 0.00%~
P6.10 0.01% 0.10% o
diferencial PID 100.00 %

P6.10 é usado para definir a faixa de saida diferencial do PID
No controle PID, a operagédo diferencial é relativamente sensivel e pode causar
oscilagéo no sistema facilmente. Assim a regulagem diferencial do PID é restrita a uma

pequena faixa.
Pro
. - Unidade | Padréo de | prie
Funcéo Nome Funcdes minima fabrica | dad
e
Tempo de resposta a
P6.11 | alterag&o de referéncia | 0.00~650.00s 0.01s 0.00s o

PID

Filtro do tempo de
P6.12 0.00~60.00s 0.01s 0.00s o
realimentacéo do PID

Filtro do tempo de saida
P6.13 o
PID
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O tempo de alteracéo da configuragéo do PID é o tempo necessario para
alteracdo da configuragdo do PID de 0.0% a 100.0%. A configuragdo do PID muda
linearmente de acordo com o tempo de mudanca, reduzindo o impacto causado pela
mudanga repentina de configuragdo no sistema

Pro
= = Unidade | Padréo de | prie
Funcéo MBI Funcges minima | fabrica | dad
e
P6.14 Reservado
Ganho proporcional
P6.15 0.0~100.0 0.1 20.0 o
KP2
P6.16 Tempo integral TI2 0.01s~10.00s 0.01s 2.00s o
P6.17 | Tempo diferencial TD2 | 0.000s~10.000s | 0.001s 0.000s o
Condicao de troca entre
P6.18 PID1 e PID2 0~3 1 0 o
pe1g | Vel pirlaDtlroca de 0.0%~P6.20 0.1% 200% | o
pe2o | Vel p?)rlathroca 9 | p6.19~1000% | 0.1% 80.0% | o

Estes parametros sédo usados para troca entre dois grupos de parametros de

PID.

P6.18 define a condicéo de comutagéo PIDA:

0:

1
2:
3

Os parametros reguladores P6.15~P6.16 sdo definidos do mesmo jeito que
P6.05~P6.07.
Se selecionar a comutagéo através do terminal de multifungdo DI, a fungéo

terminal deve ser ajustada para 37 (Terminal de comutag&o de parametro PID)

Quando o terminal é invalido, o grupo de parametro 1 (P6.~05~P6.07) é

selecinado. Quando o terminal € valido, o grupo de parametro 2 (P6.15~P6.16) é
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selecionado.

Se a comutacdo automatica for selecionada, o valor absoluto de desvio entre
realimentacdo e configuracdo de PID é menor do que o desvio de comutacdo de
parametro PID 1 (P6.19), o grupo 1 é selecionado. Quando o valor absoluto do desvio
entre a realimentacéo e configuracdo de PID é maior do que o desvio de comutacédo
de PID 2 (P6.20), o grupo 2 é selecionado.

Quando o desvio entre a configuragao e realimentacéo PID esta entre a troca de
desvio 1 e 2, os parametros PID sé&o valores de interpolacao linear dos dois grupos de

parametros PID, como mostrado na fig.6-27.
Parametro Pl A

Paréametro PID 1
P6.05-07

Paréametro PID 2

P6.15-17 ‘ .
Desvio PID
P6.19 P6.20
Fig.6-27 Mudanca de parametros PID

Pro
. - Unidade | Padrédo de | prie
Funcdo Nome Funcdes minima fabrica gad

e

P6.21 Valor inicial do PID 0. 0%~100.0 % 1 0. 0% o

pe.2p | Tempoderetencdodo | 650005 | 0.01s 0.00s °

valor inical PID

Quando o inversor € inicializado, o PID inicia o algoritmo de malha fechada
somente apos saida do PID ser fixada no valor inicial do PID (P6.21) e durar o tempo
configurado em P6.22, conforme mostrado na fig.6-28.
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Corrente de saida
A P6.22

A
\

P6.21/

\ A

Fig.6-28 Funcéo de valor inicial do PID

Pro
Unidade | Padrédo de | prie

Funcéo Nome Funcbes minima | fabrica | dad

Offset entre duas
P6.23 | saidas PID em direcdo |0.00%~100.00% | 0.01% 1.00% o
normal
Offset entre duas
P6.24 | saidas PID em dire¢cdo |0.00%~100.00% | 0.01% 1.00% o
reversa

A fungéo é usada para limitar o desvio entre duas saidas de PID (2 ms por saida
de PID) para suprimir a mudanga rapida de saida PID e estabilizaro funcionamento do
inversor.

P6.23 e P6.24 correspondem respectivamente ao valor absolute maximo de
saida de desvio em diregcdo reversa e normal.

Pro
Unidade | Padréo de | prie

Fungéo Nome Funcdes minima | fabrica |dad
e
Configuragéo de P6.2
P6.25 operacgdao integral no 00~11 00 00 5
PID
1° bit: operacéo integral
0: Invalido
1. Valido
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Se a funcédo integral separada for valida, a operacgéo integral do PID para quando
DI alocado com a fungdo 38 “Pausa integral PID” é valida. Neste caso, apenas
operag0des proporcionais e diferencias tem efeito.

Se é invalida, a fungdo separada integral continua invalido ndo importa se DI é
alocado com a funcéo 38 “ Pausa integral de PID” esta ON ou néo.

2° bit:
0:
1:

O usuario pode selecionar se interrompe a operagéo integral ou ndo quando a
saida do célculo PID atingiu o valor maximo ou minimo

Se a “Operagao integral de parada” é selecionada, a operacdo de PID integral
para, o que ralvez ajude para reduzir a ultrapassagem do PID.

Pro
Unidade | Padréo de | prie
minima fabrica | dad
e

Funcéo Nome Funcbes

pe.os | Offsetdefalhana 0.1%-100.0% | 0.1% 00% | o
realimentacéo do PID
Atraso para offset de
P6.27 | falha na realimenta¢éo 0.0s~20.0s 0.1s 1.0s o

do PID
Estes parametros séo usado para julgar se a realimentagéo esté perdida.
Ele n&o julga a perda de realimenta¢@o quando definido P6.26 como 0.0%, se a
realimentacdo de PID é menor do que o valor de P6.26 e a Ultima vez excedeu o valor

de P6.27, o inversor resporta uma falha E-31 e age de acorto com a agao de protegéo
de falha selecionada.

; Pro
Functio . ~ .
x Unidade | Padréo de | prie
n e AU minima fabrica | dad
Code -
P6.28 Operagdo de PID 0-1 1 0 o
quando inversor parado
0:
1:

Ele é usado para selecionar se continua a operacéo PID em estado de parada.
Geralmente, a operagéo PID para quando o inversor para.
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Pro

= - Unidade | Padréo de | prie
Funcao Nome Funcdes minima fabrica dad
e
pe3p | Valorespeciiicode |00 pea19 | 0001% | 0.500% | o

pressao

O painel de displays de inversor SLEEP em estado de hibernac¢do. Quando
p0.01=10, define diretamente a configura¢éo da pressdo em porcentagem digital

atraves do P6.30, e usa o teclado A e V¥ chaves para fazer o ajuste fino ao mesmo
tempo, 0 que é conveniente para os clientes fazerem o ajuste fino do valor definido por
meio do teclado.

Pro
= = Unidade | Padréo de | prie
FUIEE NBEDE Funcges minima fabrica | dad
e

Valor maximo
pg.31 | Configurado pelasteclas | o pe oo, | 0.001% | 1.000% | o

de incremento e

decremento

Valor minimo
pp.3 | Configurado pelas teclas | 601 pe 3105 | 0.001% 0 o

de incremento e
decremento

Este parametro é usado para limites superiores e inferiors de configuragdo de
pressdo. Quando a presséo definida € maior do que o valor de P6.31, 0 maximo de
pressao ajustada é o valor de P6.31. Quando a pressédo definida € menor do que o
valor de P6.30, a pressao definida o valor minimo é P6.32.

Pro
= - Unidade |Padréo de | prie
Funcéo Nome Fungodes minima | fabrica | dad
e
P6.33 Limite superior de | 51 p6osos | 0.001% | 1.000% | o

presséo - alarme

Quando a presséo rede de tubos é maior do que a pressao limite superior e a
frequéncia operacional do inversor atinge o limite inferior da frequéncia definida, isso
indica que a tubulagéo estd sobrepressurizada e o inversor pode emitir um sinal de
alarme. Esta funcédo pode ser usada para determinar se o pipeline esta bloquado. Se
P4.02 ou P4.03 é ajustado para 42, o alarme de pressdo de limite superior sera

emitido,
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Pro

= - Unidade | Padréo de | prie

Funcdo Nome Fungdes minima fabrica | dad

e

P6.34 Limite inferior e, 611 pe 3306 | 0.001% 0 o
presséo - alarme

Quando a pressdo da rede de tubos é inferior & pressdo limite inferior e a
frequéncia operacional do inversor atinge o limite superior da frequéncia defina, isso
indica que a tubulag&o esta sobpressao e o inversor pode emitir um sinal de alarme.

Se 0 P4.02 ou P4.03 é definido para 43, o alerme de pressao de limite inferior sera
emitido

Pro

= ~ Unidade | Padréo de | prie

AUEEE NEE FUIEEES minima fabrica | dad

e

pe3s | Niveldepressaoao |60 pe370s | 0.001% 0 o
acordar

Este parametro define o limite de pressdo para o sistema entrar no estado de
trabalho a partir do estado de hibernagéo.

Quando a pressao da rede de tubos & menor que o valor definido, isso indica
que a pressdo do abastecimento de dgua encanada diminui ou o consume de agua
aumenta, e o sistema de abastecimento de agua de convencéo de frequéncia muda
automaticamente do estado dormente para o estado de funcionamento.

Pro
. - Unidade | Padrédo de | prie
Tl Lo Tl minima | fabrica |dad
e
Tempo continuo no nivel
P6.36 de pressédo para 0.1~250s 0.1s 0 o
acordar

Este parametro define o tempo que a pressdo da rede de tubos é mantida
continuamente no nivel de presséo de ativagdo antes de entrar no estado de trabalho.

Pro
& = Unidade | Padréo de | prie
Funcdo Nome Funcges minima fabrica | dad
e
Nivel de presséo para
P6.37 entrar em modo de 0.001~P6.04% 0.01% 0 o
hibernagéo

Este parametro define o limite de pressdo para o sistema entrar no estado de
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hibernacéao

Quando a pressao da rede de tubos é maior do que o valor definido, e o sistema
de fornecimento de agua de convencgédo de frequéncia foi ajustado para operagdo de
frequéncia de sono, isso indica que o consumo real de agua é drasticamente reduzido
ou a pressédo de fornecimento de dgua encanada aumenta. Neste momento, o sistema
de abastecimento de dgua com convencéo de frequéncia entra automaticamente em
estado dormente e para de esperar pelo despertar.

Pro

. - Unidade | Padrédo de | prie
Sl @i Al minima | fabrica |dad
e

Tempo continuo do nivel
P6.38 | de pressao para entrar 0.1~250s 0.1s 0 o
em modo de hibernacéo
Este parametro define o tempo em que a pressdo da rede de tubos é mantida
continuamente no nivel de pressdo de sono antes de entrar no estado de sono.

Pro
= = Unidade | Padréo de | prie
Funcéo Nome Funcoes ml’lnima fabrica gald
e
Frequéncia para entrar 0.00Hz~
P6.39 em modo de hibernagéo 500.0Hz 0.01Hz 25.00Hz °

Este pardmetro define a frequéncia minima de operacédo de inversor antes do
estado de hibernagéo.

Pro
. - Unidade | Padréo de | prie
Sl e Wi minima | fabrica |dad
e
Tempo de operagéo
P6.40 | para entrar em modo de 0.1~250s 0.1s 0 o
hibernacédo

Este parametro define o tempo em que a pressédo da rede de tubos é mantida
continuamente no nivel de presséo de sono antes de entrar no estado de hibernacéo

Pro

& = Unidade | Padréo de | prie

Funcdo Nome Funcges minima fabrica | dad

e

P6.41 Configuragdo de 00~11 1 00 o
operagdo com
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Pro

= - Unidade | Padréo de | prie
Funcdo Nome FUNEEEE minima fabrica | dad
e

frequéncia para
hibernar e acordar

1%bit:
0: Frequéncia de hibernagéo é valida
1: Frequéncia de hiebrnagé&o é invalida
2° bit:
0: Presséo atual para acordar e hibernar
1: Percentual do valor especifico de pressao para acordar e hibernar

Parametros do motor (Grupo P8)

Pro
= &= Unidade | Padréo de | prie
el ALl Rl minima fabrica | dad
e
P8.00 Tipo do motor 0~1 1 0 X
P8.01 Poténcia nominal 0.1KW ~1000.0KW | 0.1kW Depende do 9
do motor modelo
P8.02 Tensao nominal do 1V ~2000V v Depende do »
motor modelo
0.01A~655.35A
(inverter
i <
P8.03 Corrente nominal do | power<s55KW) 0.01A Depende do »
motor 0.1A~ modelo
6553.5A(inverter
power>55KW)
P8.04 Frequéncia nominal 0.0;Hz a 0.01Hz Depende do N
do motor frequencia maxima modelo
P8.05 VeIOC|d_ade de rotagao 1rpm~65535rpm 1rpm Depende do N
nominal do motor modelo

Para garantir o desempenho do controle, consulte o valor definido do
P8.01~P8.05 corretamente de acordo com os parametros de nomenclatura do motor.
Os niveis de poténcia do motor do inversor devem estar combinando. Geralmente, a
poténcia do motor é permitido estar dois graus menores do que a poténcia do inversor
ou um grau maior. Se exeder a faixa, o0 desempanho de controle ndo pode ser
garantido. Para obter melhor desempenho de controle V/F ou vetorial é necessario o
ajuste automatico dos parametros do motor. A preciséo do resultado do ajuste etsa
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intimamente relacionada a configuragdo do parametros de placa de identificagao do

motor.
= Pro
: Padréo :
= - Unidade prie
Funcao Nome Funcgdes e de
minima | cop i dgd
0.001Q~
Resisténcia do | 65.535Q(poténcia
estator inversor Auto-aju
P8.06 (motor <55KW) 0.0001Q~ 00010 177 g |
assincrono) 6.5535Q(poténcia
inversor >55KW)
0.001Q~
Resisténcia do | 65.535Q(poténcia
rotor inversor Auto-aju
P8.07 (motor <55KW) 0.0001Q~ 0.001Q 17 "ge | X
assincrono) 6.5535Q(poténcia
inversor>55KW)
0.01lmH~
Reatancia 655.35mH(poténcia
indutiva de fugas | inversor <55KW) Auto-aju
P8.08 (motor 0.001mH~ 0.01mH ste .
assincrono) 65.535mH(poténcia
inversor>55KW)
0.01mH~
Reaténcia 6553.5mH(poténcia
indutiva matua | inversor <55KW) Auto-aju
P8.09 (motor 0.01mH~ 0.1mH ste x
assincrono) 655.35mH(poténcia
inversor>55KW)
Corrente em 0.01A~P8.03(poténcia
P8.10 vazio (motor inversor <55KW) 0.01A~ 001 Auto-aju N
’ P8.03(poténcia inversor> ' ste

assincrono)

55KW)

Os parametros em P8.06 para P8.10 sdo parametros de motor assincronos.

Estes parametros séo invalidos na nomeclatura do motor e sdo obtidos por meio do

auto ajuste estatico do motor. Atraves do autoajuste completo do motor, a sequéncia

de fase do codificador e o loop’de corrente PI também podem ser obtidas além dos

parametros P8.06 para P8.10.

Quando a energia nominal do motor (P8.01) ou tensdo nominal do motor (P8.02)
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é alterada. O inversor AC restaura automaticamente os valores do P8.06 para P8.10
para configuragédo de motor assincrono da sério comum Y.

Pro
Unidade | Padréo de | prie

Funcéo @i Funcdes minima | fabrica |dad
e
pg.p7 | Numero de pulsosdo 0~65535 1 1024 x

encoder por volta

Este parametro é usado péra ajustar os pulsos por revolucéo (PPR) do
cadificador incremental ABZ ou UVW. No modo de controle de malha fechada, o motor
nao pode funcionar propriamente se o parametro é definido incorretamente.

Pro
Funcéo Nome Funcdes Lrjr?llr%?r?: P?gt;?"\i%;ie 823
e
P8.28 Tipo de encoder 0~4 1 0 X
0:
1:
2:
3:
4

BD8000 suporta multiplos tipos de codificadores. Diferentes cartdes PG séo
necessaries para diferentes tipos de codificadores. Escolha o cartdo PG corretamente
quando usando o codificador. Geralmente, somente codificador incremental ABZ e
resolver sdo aplicados ao motor assincrono.

Depois de instalar o cartdo PG, definir P8.28 corretamente de acordo com a
condigdo atual. Caso contraro, o drive AC pode néo funcionar corretamente.

Pro
= - Unidade | Padréo de | prie
P et Al minima fabrica | dad
e

P8.29 RESERVADO
Pro
= x Unidade | Padréo de | prie
Al e AU minima fabrica | dad
e
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Pro
= - Unidade | Padréo de | prie
FUTEE B FUNEEEE minima fabrica | dad
e
Sequéncia de fase AB
P8.30 | do encoder incremental 0~1 1 0 X
ABZ
0:
1

O parametro é valido somente para codificador incremental ABZ (P8.28=0). E
usado para definir a sequéncia de fase do sinal AB do codificador incremental ABZ. A
sequéncia de fase do sinal AB do codificador incremental ABZ pode ser obtida depois
do auto-ajuste complete do motor.

Pro
. - Unidade | Padréo de | prie
Fungéo Nome Funcdes minima fabrica gad
e
P83l Angulo de instalagéo do 0.0~359.9° 0.1° 1 y
encoder
Fase sequéncial U.V.W 0: normal
P8.32 do encoder U.V.W 1: reverso L 0 X
Offset do andulo do _ 5 o 5
P8.33 encoder U.V.W 0.0~359.9 0.1 0.0 X
Pro
. . Unidade | Padréo de | prie
AL T e minima fabrica gad
e
pg.34 | 'Numero de polos do 0~65535 1 1 x
transformador rotativo
Se o resolver for aplicado, definir o nimero pares de pdlos propriamente.
Pro
= = Unidade | Padréo de | prie
Funcéo NI Funcges ml'lnima fabrica gald
e
P8.35
RESERVADO
P8.36
P8.37 Auto-ajuste 0~3 ‘ 1 ‘ 0 X
0
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E aplicavel em cenérios onde auto-ajuste completo n&o pode ser executado por
conta que o motor assincrono néo pode ser disconectado da carga. Antes de realizar o
auto-ajuste estatico, defina corretamente o tipo de motor e parametros da placa de
identificagdo do motor de P8.00 a P8.05 primeiramente. O drive AC ira obter os
parémetros de P8.06 a P8.08 por auto-ajuste estatico. Instru¢cdes de operagao: definir
0 parametro para 1 e pressionar FWD, o drive AC comegara o auto-ajuste.

2

Para garantir o desempenho de controle dindmico do inversor, selecione
auto-ajuste completo e se certifique que o motor esta desconectado da carga e com
eixo livre . Durante o processo de auto-ajuste completo, o drive AC executa o ajuste
automatico estatico primeiro e entdo acelera para 80% da frequéncia nominal do motor
com tempo de aceleracdo definido em PO0.12. O drive AC permanece em
funcionamento por um certo periodo, entdo desacelera até total parada com tempo de
desaceleracéo definido em P0.13.

Antes de realizar auto-ajuste completo, defina devidamente o tipo de motor,
parametros da placa de identificagdo do motor de P8.00 a P8.05, tipo de codificador
(P8.27) e codificador pulses por revolugdo primeiro (P8.28). O drive AC ird obter os
parametros do motor de P8.06 a P8.10, sequéncia de fase A/B do codificador
incremental ABZ (P8.30) e parametros PI do loop da corrente de controle vetorial de
P8.14 & P8.17 por auto-ajuste completo. Instru¢cdes de operagdo: definir parametros

para 2 e pressionar EXECUTAR, o drive AC ira iniciar o auto-ajuste completo.
3:

Parametros de controle vetorial (Grupo P9)

Pro
Unidade | Padréo de | prie

Funcéo Nome Funcdes minima fabrica dad

P9.00 Modo (_je controle de 0-1 1 0 X
velocidade/torque

O BD8000 fornece X terminais com duas fungbes relacionadas ao torque,
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funcdo 29 (controle de torque proibido) e fungdo 46 (mudanca controle de
velocidade/controle de torque). Os dois terminais X precisar ser usado em conjunto
com P9.00 para implementar a mudanca de controle de velocidade/controle de torque.

Se o terminal X partilhar com a fungdo 46 (mudanga de controle de
velocidade/controle de torque) esta DESLIGADO, o modo de controle é determinado
por P9.00. Se o terminal X partilhar com fungéo 46, esta LIGADO, o modo de controle
€ reverso ao valor de P9.00.

No entanto, se o terminal X partilhar com fungéo 29 (controle de torque proibido)
estd LIGADO, o drive AC esta fixo a execucédo e modo de controle de velocidade.

Pro
Unidade | Padréo de | prie

Sl et S minima fabrica dad
e
P9 01 Ganho proporcm'nal 1 1-100 1 30 o
(controle de velocidade)
pg.oz |Tempo integral 1 (controle | 51 16005 | 0.01s 0.50s o

de velocidade)

P9.03 Frequéncia de troca 1 0.00~P9.06 0.01Hz 5.00Hz o

Ganho proporcional 2

P9.04 (controle de velocidade) 1~100 L 20 °
pg.o5 | TeMPointegral 2 (controle | 51 10005 | 0.01s 1.00s o
de velocidade)
P9.02 ~ Até
P9.06 Frequéncia de troca 2 frequéncia 0.01Hz 10.00Hz o
maxima

Pode selecionar diferentes parametros de Pl da malha de velocidade quando o
inversor funciona em diferentes frequéncias. Quando a frequéncia de execugéo é
menor que a frequéncia de mudanca 1 (P9.03), os parametros de ajuste Pl da malha
de velocidade s&o P9.01 e P9.02. Quando a frequéncia de execucéo é maior que a
frequéncia de mudanca 2, os parametros de ajuste Pl da malha de velocidade séo
P9.04 e P9.05. Os parametros da malha de velocidade sdo comutados linearmente
por dois grupos de parametros Pl quando esta entre frequéncia de comutagdo 1 e
frequéncia de comutag&o 2, como mostrado na Figura 6-32.
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Parametro Pl A

P9.01
P9.02

P9.04
P9.05

Comando de frequéncia

»
»

P9.03 P2.06

Fig. 6-32 Diagrama de relacionamento dos parametros do P

A caracteristica de resposta dinamica de velocidade no controle vetorial pode ser
ajustada definindo o ganho proporcional e o tempo integral do regulador de
velocidade.

Para alcancar uma resposta mais rapida do Sistema, aumente o ganho
proporcional e reduza o tempo integral. Valores muito altos podem levar a ocilagdes do
systema.

O método recomendado de ajuste é: se as recomendacdes de fabrica ndo
alcancarem os requerimentos, favor fazer um ajuste adequado no padréo da fabrica.
Aumente o ganho proporcional primeiro para garantir que o sistema nao oscile, entdo
reduza o tempo integral para garantir que o sistema tenho uma resposta rapida e um
pequeno disparo de velocidade.

Nota: Configuragdo imprépria de parametros Pl pode causar um disparo de
velocidade muito grande ou uma falha na sobrevoltagem pode ocorrer quando o
disparo decair.

Pro
= - Unidade | Padréo de | prie
Funcéo Nome Funcoes minima fabrica dad
e
P9.07 Offsetde | 50062000 | 0.01% | 100% o
escorregamento vetorial

Para controle SVC, é usado para ajustar a precisdo da estabilidade da
velocidade do motor. Quando o motor trabalha com carga a uma velocidade muito
baixa, aumente o valor do parametro e vice-versa.

Para controle de vetor de circuito fechado, € usado para ajustar a corrente de
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saida do inversor com a mesma entrada.

Pro
Unidade | Padréo de | prie

funcas et huncoes minima fabrica dad
e
Constante de tempo do filtro
P9.08 do filrto de controle de O'OOOOSS 0.10 0.001s 0.028s o

velocidade
Em modo de controle do vetor, a saida do regulador da malha de velocidade é a

referéncia de corrente de torque. Os parametros séo usados para filtrar as referéncias
do torque e normalmente ndo precisa de ajuste. Favor aumentar de acordo quando
grande flutuagao velocidade ocorrer. Em caso de oscilagdo do motor, favor diminuir os
valores dos parametros de acordo.

Se o0 valor do parametro € muito pequeno, a saida de torque do inversor pode
estar flutuando gravemente, mas a resposta € rapida.

Pro
= - Unidade | Padréo de | prie
Funcé&o Nome Funcbes | inima | fabrica | dad
e
P9.09 | Ganho de sobre excitacdo 0~200 1 64 o

Durante a desaceleragéo do inversor, controle de sobre-excitacdo pode restringir
0 aumento da tenséo de DC e evitar falha de sobretensdo. Quanto maior o ganho da
sobre-excitagcao, melhor o efeito restritivo.

Aumente a sobre-excitagdo se o drive AC comunmente ocorrer sobretensdo
durante a desaceleragdo. Um ganho de sobre-excitagdo muito grande pode levar um
aumento da corrente de saida. Portanto, defina os parametros de acordo com os
valores reais da aplicagéo.

Para aplicacdes com pequenas inércias (the bus voltage ndo aumentara durante
a desaceleracdo) ou onde ndo existe resisténcia a frenagem, favor definir os ganhos
de sobre-excitag&o para 0.

Pro
= ~ Unidade | Padréo de | prie
Fungéo Nome Fung6es | minima | fabrica | dad
e
P9 10 Limite de torque em modo 0~7 1 0 °

de controle de velocidade
Ajuste Digital do limite de o
P9.11 |torque em modo de controle 0.0 AJO 200.0 0.1% 150.0% o

. %
de velocidade (parado)
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Em modo de controle de velocidade, a saida maxima de torque do inversor é
controlado pelo limite superior de torque. P9.10 é usado para selecionar o limite
superior do torque.

Se o limite superior do torque é analdgico, configurag@es pulse ou comunicagéo,
100% da configuragdo corresponde ao valor de P9.11 e o valor 100% de P9.11
corresponde ao torque relacionado ao inversor.

Consulte a descricdo das curvas Al no grupo P3 para configuragdes VI, Cl e XI.

Para detalhes sobre configuragdes de pulse, consulte a descricdo de P3.32 a
P3.35.

Quando as configuragées de comunicagéo, o computador hospedeiro grava os
dados -100.00% a 100.00% pelo endereco de comunicagdo 0x1000, onde 100.0%
corresponde ao valor de P9.11.

Pro
Unidade | Padréo de | prie
minima fabrica dad
e

Funcéo Nome Funcoes

Ajuste digital do limite de
P9.12 |torque em modo de controle 0~7 1 0 o
de velocidade (parado)
Ajuste digital do limite de o
P9.13 |torque em modo de controle 0.0 /00 200.0 0.1% 150.0% o
. %
de velocidade (parado)
As opcdes 1~7 correspondem ao valor ajustado em P9.12.

Pro

Funcéo Nome Funcoées Lri?llr(]jl?r?ae P?ggz;ai%ge 823
e
P9.14 Ganho proporcional de 0-60000 | 1 2000 o

excitacdo

P9.15 Ganho integral de excitagdo 0~60000 1 1300 o
P9.16 Ganho proporcional de torque | 0~60000 1 2000 o
P9.17 Ganho integral de torque 0~60000 1 1300 o

Esses parametros sdo parametros Pl da malha de corrente para controle vetorial.
Sao obtidos por meio de motor assincrono com auto-ajuste completo automatico e ndo
precisa ser modificado.

Observe que a dimenséo do regulador integral do circuito de corrente é ganho
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integral em vez de tempo integral. Ganhos muito altos da corrente de Pl podem levar a
oscilagéo inteira do loop de controle. Portanto quando a oscilagéo de corrente ou a
flutuacéo de torque for grande, manualmente diminua o ganho proporcional ou ganho

integral.
Pro
= = Unidade | Padréo de | prie
Pl el Al minima fébrica dad
e
P9.18
P9.19 RESERVADO
P9.20
P9.21 Coeficiente de 100%-~110% | 1% 105% x
sobremodulacéo (V)

O coeficiente de tenséo de saida maxima indica a capacidade de elevagéo da
tensdo de saida méaxima do inversor. Aumentar P9.21 pode aumentar a capacidade
méxima campo fraco do motor, mas também ird aumentor a corrente de ondulag&o do
motor e o calor gerado pelo motor ird aumentar. A capacidade maxima do campo fraco
do motor ird4 diminuir quando o coeficiente diminuir. A corrente de ondulag&o e o calor
gerado pelo motor também ird aumentar. Geralmente o coeficiente ndo precisa ser
ajustado.

Pro
Unidade | Padréo de | prie

Fungao Nome Funcdes minima | fabrica | dad

Coeficiente de
P9.22 | torque méaximo da 50%~200% 1% 100% o
area de excitacdo
O paréametro sé toma efeito quando o motor esta funcionando acima de uma
frequéncia especifica. Reduza 9.22 devidamente quando o motor precisar acelerar
para duas vezes a frequéncia nominal e o tempo de aceleragao real é longo. Quando o
motor estéa funcionando a 2 vezes uma frequéncial nominal e a velocidade cai
drasticamente, aumente P9.22 devidamente. Normalmente ndo necessita mudanga.

Pro
Unidade | Padréo de | prie

Funcéo Nome Funcdes minima | fabrica | dad
e
bgog | Limite e torque em modo 0-7 1 0 R

de controle de torque
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Pro
= ~ Unidade | Padré@o de | prie
el alluls el minima fabrica | dad
e
P9.25 RESERVADO
Ajuste digital do limite de o
P9.26 torque em modo de -200'00//(; 20001 5 104 150.0% o
controle de torque
Para detalhes dos parametros de funcionamento e configuragdes, consulte
P9.10 (P9.24) and P9.11 (P9.26) .
Pro
= = Unidade | Padrédo de | prie
Al Rele FuncGes | minima | fabrica | dad
e
P9.27 Filtro de torque - - - -
Frequéncia maxima no | 0.00Hz ~ até a
P9.28 modo de controle de frequéncia 0.01Hz 50.00Hz o
torque maxima
Frequéncia reversa 0.00Hz ~ Até
P9.29 méaxima no modo de frequéncia 0.01Hz 50.00Hz o
controle de torque maxima

Os paramertos usados para definir a frequéncia maxima de operagédo direta e
reversa do inversor no modo controle de torque. Em modo de torque, se o torque de
carga for menor que o torque de saida de motor, a velocidade do motor continuara a
aumentar. Para previnir acidéntes como pec¢as mecanicas voando, a velocidade
maéxima do motor durante controle de torque deve ser limitada. Vocé pode controlar o
limite superior da frequéncia quando vocé precisar alcangar mudanca continua
dinamica da frequéncia maxima no controle de torque.

Pro
Unidade | Padréo de | prie

Funcéo Nome Funcdes minima | fabrica | dad

Tempo de aceleragédo em

P9.30 controle de torque

0.00s~65000s | 0.01s 50.00Hz o

Tempo de desaceleragéo

P9.31 em controle de torque

0.00s~65000s | 0.01Hz 50.00Hz o

Em controle de torque, diferenga entre a saida de torque do motor e a carga de
torque determina a taxa de mudancga de velocidade do motor e da carga. A velocidade
rotacional do motor pode causar mudanca rapida e isto ira resultar em barulhos ou
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muito estresse mecéanico. A configuracdo do tempo de aceleracdo/desaceleragéo no
modo de controle de torque faz com que velocidade de rotagdo do motor mude

suavemente.
No entanto, em aplica¢cdes que necessitam torque de rapida resposta, defina o

tempo
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Capitulo 7 Diagnostico e Processamento de Falha

Fendmenos de Falha e Contramedidas

Quando ocorre uma anormalidade no inversor, o tubo digital LED exibira a
codigo da funcéo e seu contetdo correspondente a falha. O relé da falha operara e o
inversor ira parar a saida. Se o motor estiver girando, ele ira parar livremente até que
pare de rodar. Os tipos de falhas que talvez ocorram no BD8000 s&o mostrados na
tabela 7-1. Quando o inversor estd com defeito, o usario deve primeiro verificar de
acordo com as instrugbes da tabela e registrar o fenébmeno de falha em detalhes.
Quando for necessario assisténcia técnica, favor contate nosso servigo de pés vendas,
departamento de suporte técnico ou nossos agentes.

Ccadi
Nome da — ~
go de Possiveis causas Solucdes
falha
falha
A carga é muito pesada o
tempo de aceleragdo muito | Aumente o tempo de aceleragao
pequeno
x4 . Ajuste as configuracdes da
_ Curva V/F ndo é compativel curva V/E
O inversor Defina a velocidade de deteccao
acelera a | Reiniciar o motor giratorio L = ¢
E-01 e reinicie a funcdo
sobrecorent - -
e Configuragdo de impulso de Ajuste 0 impulso de torque
torque é muito grande manual ou troque para impulse
q 9 de torque automatico
A poténcia do inversor é (L:Josr% ﬂnnlgo?;ﬁ:jseor (c)iteél;‘r((:aiguenma
muito baixa B 9 p
nominal
Tempo de desaceleracdo é | Aumente o tempo de
Desacelera | muito curto desaceleracdo
go0de | cargaco crergal porencar | pumerte Sptércie
E-02 - ou grande carga de inércia nag -omp
funcionando freio de energia externo
sobrecorren A poténcia do inversor & Use a frequéncia do conversor
te mSitO equena com uma grande poténcia
Peda nominal
Motor Mutacio da carga ChequNe a carga ou reduza a
funcionando mutacéo da carga
Configuragéo de tempo de =
em
E-03 | obrecorren aceleragéo/desaceleragao € :Léngggéglgrfggo de aceleragdo
te em muito curto
velocidade | Carga anormal Faca verificagdo da carga
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Codi

Nome da . ~
go de Possiveis causas Solucbes
falha
falha
constante Baixa tensio de rede Verlflq_ue a alimentagéo de
energia
A poténcia do inversor € Use uma frequéncia do
mSitO equena conversor com maior poténcia
Peq nominal
Tens&o de entrada anormal Ver|f|q_ue a alimentagéo de
energia
Sobretensa | Configuragéo do tempo de | Prolongue o tempo de
E-04 | odurante |aceleracdo é muito curto aceleracéo
aceleracédo Defina para acelerar o
Reinicie o motor rotativo rastreamento e a fungéo de
reinicializacdo
Sobretensd | Tempo de desaceleracdo € | Aumente o tempo de
ode muito curto desaceleragao
funcioname
£05 desn;ge?:rag Carga poténcial de energia ﬁgrr:;ergﬁ]%goctg;c%r?eeme de
o ou grande carga de inércia nag -omp
do do freio de energia externo
inversor
Tens&o de entrada anormal Verifique a alimentacdo de
Inversor energia
funcionando | Configuragéo de tempo de =
em aceleracéo/desaceleragéo é 'glérg::ézlgrt:rggo de aceleracéio
E-06 | sobretensd | muito curto ¢
ode Mudanga anormal na
velocidade |tenséo de entrada Instale o reator de entrada
constante Grande caraa de inércia Use componentes de freio de
Y energia
E-07 | Reserved |--- -
= Limpe o duto de ar ou melhore a
Obstrucéo no duto de ar ventilag&o
Inversor | Temperatura ambiente Melhore a ventilag&o e reduza a
E-08 | sobreaguen muito alta frequéncia do suporte
cendo Refrigeragdo danificada Substitua a refrigeracé@o
O modulo do inversor esta : o
anormal Procure ajuda técnica
Tempo de aceleragéo é =
muito curto Aumente o tempo de aceleragdo
Inversor A frenagem DC é muito Reduza a corrente de frenagem
E-09 | sobrecarreg rande DC e aumente o tempo de
ado 9 frenagem

Curva V/F nao compativel

Ajuste a curva V/F e aumente o
torque

190




Codi

Nome da . ~
go de Possiveis causas Solucbes
falha
falha
Defina para detecgéo de
Reinicie o motor rotacional |velocidade e funcao de
reinicializacdo
Baixa tenséo de rede Verifique a tenséo da rede
Carga excessiva EscAoIhfa um inversor com maior
poténcia
= . Ajuste a curva V/F e aumente o
Curva V/F ndo compativel torque
;/oltagem da rede muito Verifique a tenséo da rede
raca
Motor de uso geral funtional x . .
h ) Operagéo de baixa velocidade
em baixa velocidade e
E-10 Sobrecarga grande carga por muito de qugo_prazq, motor Qe
do motor frequéncia variavel opcional
tempo
Configuragéo do fator de Configure corretamente o fator
protecéo contra sobrecarga | de protecdo contra sobrecarga
do motor esta incorreta do motor
Motor STALLED ou carga Verifigue a car
muito grande 4 Y
Subtensdo Tens&o da rede € muito -
E-11 durante bai Verifique a rede
~ aixa
operacéo
A ligacéo do investor com o ’
motor n3o esta normal Troubleshoot peripheral faults
Ssas:gégl;;aaslg:gcgc;ér;versor Verifique se o enrolamento
enquanto o motor esté em trifasico do motor esta mormal e
E12 szgia ddee funcionamento correto
saida A placa de acioanamento Procure o fabricante ou agente
esta anormal prestador de servicos
= . Procure o fabricante ou agente
Excessdo de médulo prestador de servicos
Painel de controle Verifique e desconecte
desconectado ou plug-in q
Falhado |Terminal de parada de Desconecte os terminais de
E-13 | dispositivo |emérgia de falha exteno falha external apés lidar com
externo | fechadlo falhas externas
Painel de controle Verifique e reconecte
Falha no |desconectado ou plug-in q
circuito de | Fonte de energia Procure o fabricante ou agente
E-14 - " i A
detecgdo da | auxiliarydanificada prestador de servicos
corrente | Sensor de corrente Procure o fabricante ou agente

danificado

prestador de servicos
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Codi

Nome da . ~
go de Possiveis causas Solucbes
falha
falha
Circuito amplificador esta Procure o fabricante ou agente
anormal prestador de servicos
Taxa de transmissao Defina a taxa de transmissao de
incorreta maneira propriada
Erro de comunicagéo na Pressione o botéo . e
Falha_ de . porta serial procure servicos
E-15 | comunicacad _ _ ___
0 Configuragdo imprépria dos Modifique as configuracdes de
RS232/485 | parametros dos alarmes de P3 og_‘jps 12 gurag
falha. ) )
esta funcionando
cabeamento esta coueto
Pressione o botéo ﬁ ou
P adicione no lado da entrd de
. | Interferencia séria
Interferenci energia
E-16 ano ; .
sistema Filtro de energia
;iﬂgﬁgoDdsePC%ngzlgva Reinicie, procure o fabricgnte ou
erro agente prestador de servigos
E PROM . S
cir| o |romespanerosge |Prsere BB s
Ieltur_a e |controle de escrita e leitura prestador de servicos
escrita
Falha de
sobrecorren
te de O motor néo corresponde Pressione . para reiniciar
E-18 | autoaprendi | com o segmento de energia | Procure o fabricante ou agente
zagem dos | do inversor prestador de servicos
parédmetros
do motor
Protecéo .
contra I Pressione para reiniciar
E-19 perdade Sﬁi’ezﬁggzdsi:;'fgﬂgggem Verifique a fonte de alimentagdo
fase de R,S, T do inversor
entrada
Protecéo
E.op | contracurto | Curto circuito domotor a0 | o i o o cabo ou 0 motor
circuito ao | terra
terra
E-21 Falhano |Modelo do codificador ndo | Defina o tipo de codificador
codificador | compativel corretamente de acordo com a
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Codi

Nome da . ~
go de Possiveis causas Solucbes
falha
falha
situacao real
Erro de coneccéo do . .
codificador Solucionar problemas de linha
Codificador danificado Substitua o codificador
PG esta anormal Susbtitua o cartdo PG
22| fomede | oo o b eamiaas | s a tensao de enada pr
o um nivel aceitavel
controle | especificacbes
nglgzgio Tempo de chegada Use a fungdo parametro de
E-23 ter?]po de acumulativo atinge o valor | inicializacéo para limpar o
execucio definido registro de informacgées
Tempo de | Tempo de inicializagao Uso a fungdo de parametron de
E-24 |inicializagdo | acumulativo atinge o valor | inicializa¢éo para limpar o
até a falha | definido registro de informacdes
Falha de
motor de | Altere a sele¢éo atual do . .
E-25 | comutac@o | motor via terminal durante ge)ct);iéa?c:iggodo inversor. O
durante |operagéo
operagéo
Falha de
onda-a-ond | °Y© motor esté bloqueado mecanicas
a
Detect temperature sensor
Fiacéo do sensor de wiring and troubleshoot
Falha de |temperature esté solta Descubra a fiagdo do sensor de
E-27 sobretempe temperature e solucione
ratura do Reduza a frequéncia da
motor Temperatura do motor muito | portadora ou tome outras
alta medias para dissipar o calor do
motor
Parametros do codificar Defina os parametros do
esta configurado codificadof corretamente
Desvio de incorretamente
. Sem identificacéo de Identifique os parametros do
velocidade A
E-28 muito parametro motor
grande Parametro de deteccdo de Defina os parametros de

desvio de velocidade,
configuragBes PA.65, PA.66
ndo sao aceitaveis

detecgédo de acordo com a
situacao de uso
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Cadi
Nome da . ~
go de Possiveis causas Solucbes
falha
falha
Configuragbes dos ) A
= - Defina os parametros do
parflm_etros do codificador codificador corretamente
Falha de estdo incorretas
sobreveloci Sem identificagéo de Identifique os parametros do
E-29 parametro motor
dade do Parametro de detecgdo de
motor sobrevelocidade do?notor Defina os pardmetros de
configuragGes PA.63, PA é4 deteccdo de acordo com a
onfiguracoe o situacao de uso
ndo sdo aceitaveis
A corrente de Verifique se esta sem carga ou
E-30 Offload funcionamento do inversor & | 5€ 5 parametros definidos
Descarga menor que PA.50 PA.60 e PA.61 estdo de acordo
q ) com a operacéo real
Falha de
fezzf;cE%o Feedback do PID é menor | Verifique o sinal de feedback
E-31 gue os valores configurados | PID ou defina P6.26 para um
PID de
de P6.26 valor adequado
tempo de
execucao
Falha Entre com o sinal de falha
E-32 definida | definida pelo usuério 1 Reinicie a operacio
pelo usuério | através do terminlal perac
1 multifunctional X
Falha Entre com o sinal de falha
E-33 deflnldg_ deflnlgia pelo usuario 2 Reinicie a operagao
pelo usuario | através do terminlal
2 multifunctional X
A placa do driver e a fonte .
Falha de de alimentag&o néo estao Slglgzt'éia %gggg do motor ou a
E-34 funcioando corretamente P P
contador Contador néo esta
funcionando corretamente Substitua o contador
Curto
E-35 | circuito ao | Motor em curto com o chdo | Substitua o cabe ou o motor
chéo

Consulta de registro de falhas

Esta série de inverosres registra as ultimas 3 falhas ocorridas. A pesquisa dessa
informag&o pode te ajudar a encontrar a causa da falha. A informacéo da falha é toda
armazenada no grupo de parametros PA. Consulte o método de operagéo do teclado
para inserir as informacdes de pesquisa de parametros do grupo PA.
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RESET de falha

Para voltar para uma operagao normal quando o inversor falha, vocé pode escolher
qualquer das seguintes operagdes :

® Quando o cédigo de falha for exibido, confirme se vocé pode resetar e precione;

® Defina qualquer um dos terminais X1~X10 para a entrada RESET externa
(P3.00 P3.09=9) e disconecte-o do terminal COM.

® Cut the power.

Nota especial

@ A causa da falha deve ser verificada extensivamente e eliminada
antes de redefinir, do contrario pode causar dano permanente ao
inversor;

‘{i\‘ @ Se a falha ndo pode ser redefinida apds a reinicializagdo, a causa
Cuidado deve ser checada

@ Protegao de sobrecarga e sobreaquecimento devem ser atrasado em
5 minutos.
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Capitulo 8 Manutencéo
Manutencédo diaria
Mudancas no ambiente de operacéo do inversor, como as do efeito de
temperature, umidade, fumaca, etc., e o envelhecimento dos componentes internos do
inversor podem causar varias falhas no inversor. Portante, dutanre o processo de
armazenamento e uso, o irversor deve ser inspecionado diariamente e regularmente
passer por Manutengao.

Quando o inversor esta normalmente ligado, favor confirme o seguinte:
Se o motor faz ruidos e vibragdes anormais

Se o inversor e 0 motor estdo aquendendo

Se a temperature do ambiente é muito alta

Se 0 ampirmetro de carga é sempre 0 mesmo

Se a refrigeracéo do inversor esta funcionando normalmente

L 2R 2K 2R 2R 2

Manutencéo periddica

Mudancas no ambiente de operacéo do inversor, como as do efeito de
temperature, umidade, fumaca, etc., e o envelhecimento dos componentes internos do
inversor podem causar varias falhas no inversor. Portante, dutanre o processo de
armazenamento e uso, o irversor deve ser inspecionado diariamente e regularmente
passer por Manutengao.

Manutencgéo periédica

Para manter o inversor trabalhando normalmente por um longo tempo, este deve
passar oir manuten¢des regularmente e mantido durante util dos components
eletronicos internos do inversor. A vida util dos components eletronicos do inversor
varia de acordo com o ambiente em que eles sdo usados e as condi¢des de uso. O
period de Manutencéo do inversor € mostrado na tabela 8 é apenas para referencia do
usuario quando em uso.

Nome do dispositivo Troca padréao em anos
Ventilador de 2~3 anos
resfriamento

Capacitor eletronico 4~5 anos
Placa de circuito 5~8 anos
impresso
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Nome do dispositivo Troca padrdo em anos

Fusivel 10 anos

Table 8-1 Tempo de substituicdo dos componentes do inversor de frequéncia

As condi¢6es acima séo para a troca de componentes do inversor séo as
seguintes:

€ Temperature ambiente: media de 30°C por ano.

€ Fator de carga: 80% ou menos.

€ Tempo de trabalho: menor que 12 horas por dia.

Manutencéo periddica

Quando o inversor passar por Manutengéo regularmente e é inspecionado,
tenha certeza de desligar a energia. Cheque se o monitor esté sendo exibido e se o
indicador de alimentag&o do circuito principal esta desligado. Os conteudos a serem
checados s&o mostrados na tabela 8-2.

Check item Check content Abnormal countermeasure
Terminais e .
Se o parafuso esta frouxo Aperte com uma chave
conectores

Dissipador de calor

Se com poeira

Retire com ar comprimido a
uma pressao de 4~6kgmc

Placa de circuito
impresso PCB

Se com poeira

Retire com ar comprimido a
uma pressao de 4~6kgmc

Sistema de ventilagao

Se faz um barulho anormal,
vibragdo anormal, termpo de
execucdo acumulados até
20,000 horas

Substituir a ventilagéo

Componente de

Se com poeira

Retire com ar comprimido a

energia uma pressao de 4~6kgmc
Capacitor eletronico Se estéa descolorido, com Substitua o capacitor
de aluminio odor, ou borbulhando eletronico de aluminio

Table 8-2 Contetido da Manutencao periddica
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GARANTIA

A Bluedrive, oferece aos seus clientes a garantia contra defeitos de
fabricagao para seus produtos por um periodo de 12 meses, contados a partir da data
de emissao da nota fiscal. Os prazos estabelecidos acima, independemn da data de
instalagcio do produto e de sua entrada em operacao.

Ma ocorréncia de um desvio emrelagao a operagdo normal do produta, o
cliente deve comunicarimediatamente por escrito & Biuedrive e disponibilizar o
produto para avaliagido, pelo prazo necessario para aidentificagdo da causa do desvio,
verificagdo da cobertura da garantia e para o eventual devido reparo.

Toda e qualguer manutengan gue envolva a abertura do equipamento
durante o periodo de garantia devera ser realizada somente pela Bluedrive,

Para ter direito & garantia, o cliente devera entrar em contato com o suporte
tecnico com antecedéncia e atender as especificagdes dos documentos tecnicos da
Bluedrive, especialmente aguelas previstas no Manual do Usuario, assim coma, envia
de imagens de conexdo de cabos, referente a placa de poténcia e controle, imagens de
guadros montados, respeitando as orientagdes contidas nos documentos fornecidos.

Mao possuemn cobertura da garantia os defeitos decorrentes de utilizagaon,
operagdo e instalagao inadequadas ou inapropriadas, rompimento de lacres, assim
como a falta de manutencio preventiva. Nao cobre, igualmente, os defeitos au
prohlemas decaorrentes a negligéncia, especificagdes, dados incorretos ou incompletas
por parte do cliente, transporte, armazenagem, manuseio, instalagio, operagao e
manutencio em desacordo com as instrugiies fornecidas, acidentes, utilizacao em
aplicagdes ou condigdes amhbientais gque nao sao de conhecimenta prévio da
Bluedrive.

Danos ocasionados entre o local de entrega e a base de instalagao,
relacionado a transporte ndo & de responsahilidade da Bluedrive, sendo assim, ndo
estao caobertos pela garantia.

A garantia nao inclui a desmontagem nas instalagdes, remogao,
carregamento, custos de transporte e despesas de locomogio. Em nenhuma hipdtese,
05 Servigns em garantia prorrogaro os prazos de garantia dos eguipamentos ou pecas
substituidas ou reparadas.

O descumprimento das declaragdes acima, impossibilitara 0 acionamento da
garantia contratual do produto para qualguer tipo de reclamacio.

Para mais informagdes e auxilia. Entre em contato:

Suporte Técnico Bluedrive — (47) 992048749




