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Prefacio

Nossa empresa € uma empresa profissional dedicada a pesquisa e desenvolvimento, produgéo e vendas de
produtos relacionados ao controle de automacgao industrial. Ela esta posicionada para atender fabricantes de
equipamentos de ponta, com base em tecnologia de controle de automacgao industrial com direitos de propriedade
intelectual independentes. Seu principal modelo de negdcios é fornecer rapidamente solugdes personalizadas
para os clientes, e ela esta continuamente comprometida em promover a atualizagéo industrial com tecnologia de
ponta, fornecendo rapidamente aos clientes solugbes mais inteligentes e precisas, produtos e solugdes
abrangentes e mais avangados.

Possuimos plataformas de tecnologia essenciais, como controle de acionamento de guindaste, vetorial de alto
desempenho, servoacionamento e acionamento de motor sincrono de ima permanente. O produto inclui
inversores de frequéncia universais, inversores de frequéncia de quatro quadrantes, unidades de feedback de
energia, maquinas integradas de controle de acionamento industrial, servoacionamentos, servocontroladores e
outros produtos. O produto € amplamente utilizado em metalurgia, mineragéo, cimento, petréleo, engenharia
municipal, maquinas-ferramentas, borracha e plastico, logistica, HVAC, maquinas de construgéo e outros campos.

ATENGOES

Desligue a energia ao fazer a fiagao.

Os componentes eletrénicos dentro do inversor de frequéncia sdo especialmente sensiveis a
eletricidade estatica, ndo coloque nada dentro do inversor de frequéncia e ndo toque na placa de circuito
principal.

Apo6s um corte de energia, se o indicador ainda estiver aceso, significa que ainda ha alta tensédo no
inversor de frequéncia. Isso é muito perigoso, ndo toque nos circuitos internos e componentes.

Certifique-se de que os terminais de aterramento do inversor de frequéncia estejam aterrados
corretamente. Nunca conecte a fonte de alimentagéo de entrada ao terminal de saida U, V, W do

inversor de frequéncia.




Conexao a dispositivos periféricos:

Alimentagdo CA
trifasica

Caixa moldada
disjuntor ou

Fuga a terra
disjuntores

Contator eletromagnético

Reator CA de entrada

Filtro EMC de entrada

Aterramento

voss
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Utilizagao dentro das especificagdes de alimentagao permitidas do inversor
de frequéncia

Selecione um disjuntor adequado para resistir a grande corrente de irrupgéo que |

flui para o inversor CA ao ligar

Para garantir a seguranca, use um contator eletromagnético. Nao o utilize para ligar

ou desligar o inversor CA, pois tal operacéo reduz a vida util do inversor CA.

Suprima a harménica de alta
ordem para melhorar o fator de
poténcia

Reduzir a interferéncia
eletromagnética noladoda entrada.

Resistor de frenagem

Filtro de saida

Motor

Nao instale capacitores ou supressores de surtos no lado da saida do conversor de frequéncia, pois isso pode causar falhas no
conversor de frequéncia ou danos aos capacitores e supressores de surtos. A entrada/saida (circuito principal) do conversor de
frequéncia contém componentes harménicos, que podem interferir no equipamento de comunicagéo dos acessérios do conversor de
frequéncia. Portanto, instale filtros anti-interferéncia para minimizar a interferéncia.
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Capitulo 1 Seguranca e cuidados

Os usuarios devem ler este capitulo com atengdo ao instalar, comissionar e reparar este produto e realizar a
operacao de acordo com as precaugdes de seguranca estabelecidas neste capitulo, sem falta. Nossa empresa
néo se responsabiliza por quaisquer lesbes e perdas resultantes de qualquer violagdo da operagao.

Sinais de seguranga neste manual

Os perigos causados por operagdes além dos requisitos podem causar
& PERIGO ferimentos graves e até mesmo a morte.

Os perigos causados por operacgdes além dos requisitos podem causar danos
moderados ou ferimentos leves, bem como danos ao equipamento.
/A cubabo

1.1 Questdes de seguranca

<> Nao instale o produto se a embalagem estiver molhada ou se algum
componente estiver faltando ou quebrado.

<> N3o instale o produto se a etiqueta na embalagem nao for idéntica a do
PERIGO inversor

Antes da
instalagéo <> Tenha cuidado ao transportar ou manusear o produto. Risco de danos ao

dispositivo;
<> No utilize produtos danificados ou inversores com componentes em falta.

2 Risco de ferimentos;
CUIDADO | <~ Nzo0 toque nas pegas do sistema de controle com as maos desprotegidas. Risco

de descarga eletrostatica.

<> A base de instalag3o deve ser de metal ou outro material ndo inflamavel. Risco de
incéndio;
<> Nao instale o inversor em um ambiente que contenha gases explosivos, caso
contrario, ha risco de explosao;
& PERIGO - ~ .
N&o desaparafuse os parafusos de fixagcao, especialmente os parafusos com
marca vermelha.
Instalagéo

<> Nao deixe fios ou parafusos no inversor. Risco de danos ao inversor;

<> Instale o produto em um local com menos vibragao e sem luz solar direta;

& PERIGO
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Instalagéo

@ PERIGO

Considere o espago de instalagao para fins de resfriamento quando dois ou mais
inversores forem colocados no mesmo gabinete.

Fiacao

@ PERIGO

<A fiacdo deve ser realizada por pessoal autorizado e qualificado. Risco de
perigo;

<> Deve ser instalado um disjuntor entre o inversor e a rede elétrica. Risco de
incéndio;

<> Certifique-se de que a fonte de alimentagédo de entrada foi completamente
desconectada antes da instalagdo da fiagdo. O ndo cumprimento desta
instrucdo pode resultar em ferimentos pessoais e/ou danos ao equipamento;

<> Como a corrente de fuga total deste equipamento pode ser superior a 3,5 mA,
por motivos de seguranga, este equipamento e o motor associado devem ser
bem aterrados para evitar o risco de choque elétrico;

<> Nunca conecte os cabos de alimentagao aos terminais de saida (U, V, W) do
inversor de frequéncia. Preste atengcao as marcas dos terminais de fiagao e
certifique- se de que a fiagcdo esteja correta. O ndo cumprimento resultara
em danos ao inversor de frequéncia;

<> Instale resistores de frenagem apenas nos terminais (P+) e (P- ou PB). O n&o
cumprimento desta instru¢ao pode resultar em danos ao equipamento.

@ ATENGAO

<> Como todos os inversores de frequéncia ajustaveis da nossa empresa foram
submetidos a testes de alta poténcia antes da entrega, os usuarios estao
proibidos de realizar tais testes neste equipamento. O ndo cumprimento desta
instrugéo pode resultar em danos ao equipamento.

<> Os fios de sinal devem, na medida do possivel, estar afastados das linhas de
alimentacdo principais. Se isso ndo puder ser garantido, deve ser
implementada uma disposi¢cdo cruzada vertical, caso contrario, podera
ocorrer ruido de interferéncia no sinal de controle.

<> Se os cabos do motor tiverem mais de 100 m, recomenda-se 0 uso de um
reator CA de saida. O ndo cumprimento pode resultar em falhas.

Antes de
ligar

@ PERIGO

O inversor s6 deve ser ligado apds a montagem da tampa frontal. Risco de
choque elétrico.

@ CUIDADO

Verifique se a tensdo de entrada é idéntica a tensdo nominal do produto e se a
fiagcdo dos terminais de entrada R esta correta.
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Antes de
ligar

& ATENGAO

S, Tou L1, L2 e terminais de saida U, V e W, a fiagdo do inversor e seus circuitos
periféricos, e todos os fios devem estar bem conectados. Risco de danos ao
inversor.

Apés ligar

& PERIGO

N&o abra a tampa apés ligar a alimentacao. Risco de choque elétrico;

<> Nao toque em nenhum terminal de entrada/saida do inversor com as maos
desprotegidas. Risco de choque elétrico.

& CUIDADO

<> Se for necessario realizar o ajuste automatico, tenha cuidado com ferimentos
pessoais quando o motor estiver em funcionamento. Risco de acidente;

<> N&o altere os padrdes dos parametros. Ha risco de danos aos dispositivos.

Durante a
operagao

& PERIGO

<> Pessoas nao profissionais nio devem detectar sinais durante a operag&o.
Risco de ferimentos pessoais ou danos ao dispositivo;

<> Nao toque no ventilador ou no resistor de descarga para verificar a
temperatura. O ndo cumprimento resultard em queimaduras pessoais.

& CUIDADO

<> Evite que quaisquer objetos estranhos sejam deixados nos dispositivos durante o
funcionamento. Risco de danos ao dispositivo;

<> Nao controle o inicio/parada do inversor ligando/desligando o contator. Risco
de danos ao dispositivo.

Manutengao

& PERIGO

<> Nzo faca reparos e manutengao no equipamento quando ele estiver
carregado, pois isso pode causar risco de choque elétrico!

<> O inversor de frequéncia sé pode ser submetido a manutengéao e reparos
apos a confirmacao de que a luz de carga do inversor de frequéncia esta
apagada, caso contrario, a carga elétrica remanescente da capacitancia podera
causar danos as pessoas!

<> Pessoas que nao tenham formagéo profissional ndo podem realizar reparos e
manutencao, pois isso pode causar ferimentos pessoais ou problemas no
equipamento!
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1.2 Consideragodes sobre 0 uso

1.21 Inspecéo do isolamento do motor

Quando o motor for utilizado pela primeira vez ou quando for reutilizado apés ter sido guardado, ou quando for
realizada uma inspecgao periddica, deve ser realizada uma inspegao do isolamento do motor, de modo a evitar
danos no inversor devido a uma falha no isolamento dos enrolamentos do motor. Os fios do motor devem ser
desconectados do inversor durante a inspeg¢do do isolamento. Recomenda-se a utilizagdo do mega medidor
500V, e a resisténcia de isolamento medida deve ser de pelo menos 5 MQ.

1.2.2 Protegao térmica do motor

Se a classificagdo do motor ndo corresponder a do inversor, especialmente quando a poténcia nominal do
inversor for superior a do motor, ajuste os parametros de protegdo do motor no inversor ou instale um relé térmico
para proteger o motor.

1.2.3 Operando com frequéncia superior a frequéncia da rede elétrica
A frequéncia de saida é de 0,00 Hz a 600 Hz. Se for necessario que o produto funcione acima de 50,00 Hz, leve
em consideracgao a resisténcia dos dispositivos mecanicos.

1.24 Vibrag6es mecanicas
O inversor pode encontrar o ponto de ressonancia mecanica do dispositivo de carga em determinadas
frequéncias de saida, o que pode ser evitado definindo os parametros de frequéncia de salto do inversor.

1.2.5 calor e ruido do motor

Como a tensao de saida do inversor € uma onda PWM e contém uma certa quantidade de harmdnicos, a
temperatura, o ruido e a vibragdo do motor serdo maiores do que quando o inversor funciona na frequéncia da
rede elétrica.

1.2.6 Dispositivo sensivel a tensdo ou capacitor no lado da saida do inversor de frequéncia

N&o instale o capacitor para melhorar o fator de poténcia ou o resistor sensivel a tensao de protecdo contra raios
no lado da saida do inversor de frequéncia, pois a saida do inversor do inversor de frequéncia € uma onda PWM.
Caso contrario, o inversor de frequéncia podera sofrer sobrecorrente transitoria ou até mesmo ser danificado.

1.2.7 cContator no terminal de E/S do inversor de frequencia

Quando um contator é instalado entre o lado de entrada do inversor de frequéncia e a fonte de alimentacgéo, o
inversor de frequéncia ndo deve ser iniciado ou parado ligando ou desligando o contator. Se o inversor de
frequéncia tiver que ser operado pelo contator, certifique-se de que o intervalo de tempo entre as comutacdes
seja de pelo menos uma hora, pois cargas e descargas frequentes reduzirdo a vida util do capacitor dentro do
inversor de frequéncia.
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Quando um contator estiver instalado entre o lado de saida do inversor de frequéncia e o motor, nao desligue o
contator quando o inversor de frequéncia estiver ativo. Caso contrario, os médulos dentro do inversor de
frequéncia podem ser danificados.

1.2.8 Aplicado com a tensao nominal
Aplique o produto com a tensdo nominal. O ndo cumprimento danificara o inversor. Se necessario, utilize um
transformador para aumentar ou diminuir a tensao.

1.2.9 Nso aplique um inversor de entrada trifasica em aplicagdes de entrada bifasica
Nao aplique um inversor FR de entrada trifasica em aplicagdes de entrada bifasica. Caso contrario, isso resultara
em falhas ou danos ao inversor.

1.210 Protecao contra raios

O produto possui um dispositivo integrado de protecéo contra sobretensao por raios, que possui certa capacidade
de autoprotec¢ao contra raios. Dispositivos de prote¢éo adicionais devem ser instalados entre o inversor e a fonte de
alimentagdo em areas onde ocorrem raios com frequéncia.

1.2.11 Redugéo da poténcia em altitude

Em locais onde a altitude é superior a 1000 m e o efeito de resfriamento é reduzido devido ao ar rarefeito, é
necessario reduzir a poténcia do inversor de frequéncia. Entre em contato com nossa empresa para obter suporte
técnico.

1.2.12 wotor adaptavel

O motor adaptavel padrao € um motor de indugao assincrono de gaiola de esquilo quadripolar. Se nao for o motor
acima mencionado, selecione o inversor de frequéncia de acordo com a corrente nominal do motor. Se precisar
acionar um motor sincrono de ima permanente, consulte nossa empresa.

O ventilador de resfriamento do motor de frequéncia nao variavel e o eixo do rotor sdo conectados coaxialmente.
Durante a desaceleragao, o efeito de resfriamento do ventilador também diminui ao mesmo tempo. Portanto, em
caso de superaquecimento do motor, vocé deve instalar um exaustor potente ou trocar o motor de frequéncia
variavel;

Os inversores de frequéncia tém parametros padréo adaptativos do motor incorporados. E necessario identificar
os parametros do motor ou alterar os valores padrao para que correspondam aos valores reais, caso contrario,
isso afetara os efeitos operacionais e os valores de protecao.

Um curto-circuito no cabo ou no motor pode causar um alarme no inversor, ou mesmo uma explosao, faga
primeiro um teste de curto-circuito de isolamento do motor e do cabo instalados inicialmente. O teste também ¢é
necessario na manutencao de rotina.
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21 Posicao e conteudo da placa de identificagao

MODEL: 4T-1.5G/2.2P

SOURCE: PH AC380V 50/60HZ
OUTPUT: 1.5KW 4A 0-600HZ
LR DR L

BODG3IDFDF 22466

2.2 Descri¢cao do modelo da placa de identificagao e parametros nominais.

4T-15G/22P
12 3 4 3 4

Nivel de tensdo 2:220V 4:380V
Classificacédo de tensao S: Monofésico T: Trifasico
Poténcia do motor adaptada 0,4 kW-5,5 kW

G: Carga Pesada

AT WOIN|=

Aplicagdo P: Carga Normal
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2.3 Modelos com entrada superior e saida inferior e dados técnicos

Faixa monofasica de 220 V: -15°/ -+20%

2S8-0,4G 54 2,3 0,4
28-0,7G 82 4 0,75
28-1,5G 14 7 15
28-2,2G 23 9,6 2,2
25-4,0G 40 17 4,0
aixa trifasica de 220 V: -15% a +20%
2T7-0,4G 2,7 2,3 0,4
2T-0,7G 42 4 0,75
2T-1,5G 7,7 7 15
2T-2,2G 12 9,6 2,2
2T-4,0G 19 17 4,0
Faixa trifasica de 380 V: -15% a +20%
4T-0,7G/1,5P 3,4/5,0 2,1/3,8 0,75/1,5
4T-1,5G/2,2P 5,0/5,8 3,8/5,1 1,5/2,2
4T-2,2G/3,7P 5,8/10,5 5,1/9,0 2,2/4,0
4T-4,0G/4,0P 10,5/14,6 9,0/13,0 4,0/5,5
4T-5,5G/7,5P 14,6/20,5 13,0/17,0 5,5/7,5
4T-7,5G/11P 20,5/26,0 17,0/25,0 7,5/11,0
4T-11G/15P 26,0/35,0 25,0/32,0 11,0/15,0
4T-15G/18P 35,0/38,5 32,0/37,0 15,0/18,0

-13
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24 Caracteristicas técnicas

3]0J3u0d op oyuadwasaqg

Frequéncia maxima

Controle vetorial: 0~ 600 Hz
Controle VF: 0~1200 Hz

Frequéncia de chaveamento

1K~15 kHz; a frequéncia de chaveamento pode ser ajustada
automaticamente de acordo com as caracteristicas da carga.

Resolugao da frequéncia de entrada

Configuragao digital: 0,01 Hz
Configuragéo analdgica: frequéncia maxima X 0,1%

Modo de controle

Controle vetorial de malha aberta (SVC), controle V/F

Torque de partida

Maquina tipo G: 0,5 Hz/180% (controle vetorial de malha aberta) Maquina tipo P: 0,5
Hz/120% (controle vetorial de malha aberta)

Faixa de velocidade

1: 200 (controle vetorial de malha aberta)

Preciséo da velocidade constante
(precisao do controle de velocidade)

Controle vetorial de malha aberta: £+0,5% (velocidade sincrona nominal)

Estabilidade do controle de velocidade

Controle vetorial de malha aberta: £+0,3% (velocidade sincrona nominal)

Resposta de torque

< 40 ms (controle vetorial de malha aberta)

Capacidade de sobrecarga

Modelo G: 150% da corrente nominal por 60 segundos; 180% da corrente nominal por 5
segundos

Maquina do tipo P: 120% da corrente nominal por 60 segundos; 150% da corrente
nominal por 5 segundos

Aumento de torque

Aumento automatico do torque; aumento manual do torque 0,1°/0 30,0%

Curva VIF

Trés maneiras: tipo linear; tipo multiponto; tipo quadrado Curva V/F

Curva de aceleracéo e desaceleragao

Modo de aceleracao e desaceleragéo linear ou em curva S; quatro tipos de tempo
de aceleragéo e desaceleragao; intervalo de tempo de aceleragéo e

desaceleracdo 0,0 s 3000,0s

Frequéncia de frenagem CC: 0,0 Hz frequéncia méaxima, tempo de
frenagem: 0,0 36,0 segundos, valor da corrente de agao de frenagem: 0,0%-

Freio CC 100.0%
,U70
o Faixa de frequéncia de jogging: 0,00 Hz-50,00 Hz; Tempo de aceleragéo e
Controle de jogging desaceleragéao do jogging 0,0 s 3000,0 s

PLC simples e operagéo de
velocidade em varias etapas

PLC ou terminal de controle integrado, 16 niveis de velocidade podem ser configurados

PID integrado

O sistema de controle de processo em circuito fechado pode ser facilmente
implementado
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i

Terminal de entrada

g Regulagdo automatica de Quando a tens&o da rede elétrica muda, ele pode manter automaticamente a tenséo de
3 Q tensado (AVR) saida constante
S
® S
= ® | . . Recurso “Escavadeira”, limita automaticamente o torque durante a operagéo para evitar
(9] Limitac&o de torque e disparos frequentes por sobrecorrente; o modo vetorial de circuito fechado pode realizar o
controle controle de torque
Autoverificagdo de seguranga do Pode realizar a detegdo de seguranga de equipamentos periféricos, tais como ligagcdo a
dispositivo periférico ao ligar terra, curto-circuito, etc.
Funcdo comum do Pode realizar a fungdo de compartilhamento do barramento CC de varios
barramento CC inversores
T Teclas programaveis: selecéo da func¢éo de funcionamento para a frente e para
% Tecla JOG tras/funcionamento em jog
o
=
) A
5 | Oscilagéo téxtil
Anci Varias fungdes de controle de frequéncia de onda triangular
%l Controle de frequéncia
o
- o O algoritmo de limitagao rapida de corrente integrado reduz a probabilidade de
Fungo de limitagéo rapida sobrecorrente relatada pelo inversor e melhora a capacidade anti-interferéncia de
de corrente toda a maquina
Controle de temporizacédo Funcao de controle de tempo: Defina o intervalo de tempo de Oh a 65535h
Cabos de extensao de teclado Os clientes podem usar cabos de rede padrao para estender o
padronizados teclado.
Trés canais: painel de operagao fornecido, terminal de controle fornecido, porta de
Canal de comando de execucio comunicagéo serial fornecida. Comutavel de varias maneiras
Existem 10 tipos de fontes de frequéncia: digital fornecida, tenséo analdgica fornecida,
Fonte de frequéncia cc’Jr_rente ana_loglca fornecida, pulso fornecido, poi1 serial fornecido. Comutavel de
varias maneiras
Frequéncia auxiliar 10 fontes de frequéncia auxiliares. O ajuste fino da frequéncia auxiliar e a sintese de
fonte frequéncia podem ser realizados de forma flexivel
= A configuracéo padrao inclui quatro terminais de entrada digital, com até cinco

terminais de entrada digital (Al1 pode ser usado como um terminal DI). O método de
entrada NPN tem um terminal de entrada analdgica, e Al1 pode ser usado para
entrada de tens&o ou corrente.

Terminal de saida

Um terminal de saida de pulso de alta velocidade e um terminal de saida de relé;

Um terminal de saida analdgica, disponivel em 0/4 mA-20 mA ou 0/2 V-10V, capaz de
emitir quantidades fisicas, tais como frequéncia definida, frequéncia de saida e
velocidade

-15



-16

Capitulo 2 Introdugéo ao produto

8— Visor LED Parametros do visor
@
% ol . Opcional, instrugdes em chinés/inglés/russo para o conteudo operacional
oS | Visor LCD
oY
)
i
) O uso de LED e LCD permite a rapida replicagéo de
8' Copia de parametros LCD parametros
<.
%) .
© | Bloqueio de teclas e selegdo de E possivel bloquear algumas ou todas as teclas e definir o &mbito de acdo de algumas
@ | fungdes delas para evitar erros de operacao.
Y Detecgao de curto-circuito do motor ao ligar, protegéo contra perda de fase de entrada e
% saida, protecao contra sobrecorrente, protecao contra sobretensao, protecao contra
% Fungo de proteco subtenséo, protecao contra superaquecimento, protecéo contra sobrecarga, etc.
®
o
§S)
Q
O
? Acessorios opcionais Painel de operagéo LCD, conjunto de freio, etc.
Interno, sem luz solar direta, sem poeira, gases corrosivos, gases inflamaveis, névoa de
Local de uso oleo, vapor de agua, gotejamento de agua ou sal, etc.
Altitude Abaixo de 1000 metros
= -10 °C +50 °C (A temperatura ambiente é de 40°C e 50 °C, use com redugéo de
o) Temperatura ambiente poténcia)
o
©
3
% Umidade Menos de 95% RH, sem condensagéo
3
T
Vibragao Menos de 5,9 m/s? (0,6 g)
Temperatura de armazenamento | -20 °C ~ +60°C
Nivel de poluigéo 2
Implementacao das normas de
g seguranga do produto IEC61800-5-1:2007
3
»
Os produtos estédo em
conformidade com as normas IEC61800-3:2005
EMC
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2.5 Aparéncia do produto

1 Teclado Painel de operagao com display LED

2 Etiqueta de alimentagéo Identificagdo do nivel de tensdo e poténcia

3 Terminais funcionais Terminais de fiagao multifuncionais

4 Terminal de saida Terminal de saida do motor externo, terminal opcional do resistor de freio
externo

5 Terminais de entrada Terminais de fiagdo de entrada de alimentagao externa

6 Orificios de instalagcao Posicéo do orificio de fixagao da instalagao

7 Terminais funcionais Terminal de interface de comunicagéo 485

8 Interruptor de selecso Interruptores de selecgao de tensao/corrente Al e AO, teclado de operagéo
externo opcional Porta RJ45

9 Placa de identificacdo Informacdes sobre o produto

10 Caédigo QR Conta oficial, download de dados

=17
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2.6 Aparéncia, instalagao e dimensdes

Faixa monofasica de 220 V: -15% a +20%

28-0,4G 04
28-0,7G 0,75 66 136 149 83 111 5
28-1,5G 1,5
28-2,2G 2,2

80 157 170 98 124 5
254,0G 4,0

Faixa trifasica de 220 V: -15% a +20%

2T-0,4G 0.4
2T0,7G 0,75 66 | 136 | 149 83 | 111 5
2T-1,5G 1,5
2T2,2G 2,2

80 | 157 | 170 9% | 124 5
2T-4,0G 4,0

Faixa trifasica de 380 V: -15% a +20%

47-0,7G/1,5P 0,75

4T-1,5G/2,2P 15 66 | 136 | 149 83 | 111 5
4T-2,2G/3,7P 22

4T-4,0G/4,0P 4,0

47-5,5G/7,5P 55 80 | 157 | 170 98 | 124 5
47-7,5G/11P 75

4T-11G/15P 11

112 200 228 135 160 5

4T-15G/18P 15
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2.7 Teclado externo com desenho das dimensdes de instalagao da bandeja

10
110. 5

O teclado LED externo opcional e o teclado LCD tém o mesmo tamanho, e a abertura da bandeja tem 64,5 mm
de comprimento e 110,5 mm de largura.

2.8 Acessorios opcionais

As fungbes detalhadas e as instrugdes de uso dos acessorios opcionais podem ser encontradas nas instrugdes
dos acessorios opcionais relevantes. Se os acessoérios opcionais acima forem necessarios, especifique-os ao
fazer o pedido.

“B” ap6s o numero do L A unidade de frenagem integrada é
modelo do produto Para frenagem dinamica padrao
Unidade de travagem
integrada "(B)" ap6s o numero do L A unidade de frenagem integrada é
modelo do produto Para frenagem dinmica opcional
Painel de operagao LED Visor LED externo e teclado de Interface RJ45 geral da
externo BD600-LED operagao série KD
LCD externo Visor LCD externo e teclado de Interface RJ45 geral da série KD
Painel de operagéo BD60OE-LCD operagao
Painel de operagdo externo Visor LED externo e teclado com Interface RJ45 geral da série KD
LED2 BDG00-LED2 teclas puras
Ao funcionar sem teclado ou quando o
teclado é externo, a utilizagdo deste
suporte para teclado proporciona uma
boa protegéo e um efeito estético. .
Reforgo do teclado BD600KB Opcional
Cabo de rede padrdo de 8 nucleos, pode
ser conectado com BD600-LED, BD600- . . .
Disponivel em 4 tamanhos: 1 m,
Cabo de extens&o BD-CAB LCD, BD600-LED2 3m 5me10m

-19
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3.1 Instalagdo mecénica do e

3.1.1 Ambiente de instalagao

» Temperatura ambiente: A temperatura ambiente tem um grande impacto na vida util do inversor de
frequéncia, e a temperatura do ambiente de operagéo do inversor de frequéncia ndo deve exceder a
faixa de temperatura permitida (-10 °C a 40 °C).

» Embora o inversor de frequéncia esteja instalado na superficie de retardadores de inflamagéo, é
necessario haver espaco suficiente ao redor para dissipagao de calor. Quando o inversor de
frequéncia esta em funcionamento, ele produz bastante calor. Faga a instalagao vertical no suporte
com parafusos.

> Instale-o em locais que ndo sejam propensos a vibragdes. A vibragdo nio deve ser superior a0,6 G.
Preste especial atengao para manté-lo afastado de maquinas de perfuracao e outros equipamentos.

» Nao deve ser instalado em locais expostos a luz solar direta, ambientes

Uumidos e gotas de agua.

» Nao deve ser instalado em locais com corrosividade, inflamabilidade e gases
explosivos.

» Né&o deve ser instalado em locais com contaminagao por 6leo, sujeira e poeira metalica.

3.1.2 Lembrete sobre o local de instalagao

[ ]
a10mm . ﬁ

Desvio do fluxo de ar

—

b

a100mm

Diagrama de instalagéo (inica Diagrama de instalagiao multipla

Figura 3-1 Diagrama de instalagéo do inversor de frequéncia
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3.1.3 A instalagiao do modelo precisa prestar atengao ao problema da dissipacao de calor. Portanto, observe o

3.1.4

seguinte:

Instale o inversor na vertical para que o calor possa ser dissipado para cima. Mas nao de cabecga para
baixo. Se houver muitos inversores no gabinete, € melhor instala-los lado a lado. Nas ocasides em que
for necessario instalar de cima para baixo, consulte a Figura 3-1 para instalar o defletor de isolamento
térmico.

O espaco de instalacdo é conforme mostrado na Figura 3-1 para garantir o espaco de resfriamento do
inversor. No entanto, considere a dissipagéo de calor de outros componentes no gabinete ao fazer o
arranjo.

O suporte de montagem deve ser feito de material retardador de chamas.

Para aplicagdes com p6é metalico, recomenda-se instalar o radiador fora do gabinete. Nesse caso, o
espaco no gabinete totalmente vedado deve ser o maior possivel.

Métodos e etapas de instalagdo mecanica

Estrutura plastica através da instalagdo na parede Instrugdes de
instalagao:
Remova a placa base do inversor;

Insira a caixa no gabinete com as dimensdes e os orificios instalados e fixe-a com parafusos M4x12 e
porcas M4;

Substitua a placa inferior pelo conversor de frequéncia;

O tamanho do orificio para instalagdo na parede esta detalhado na Tabela 2-5.

Armario
Placa inferior
Inversor

RiAuSoraw
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3.2 Instalagao elétrica
3.2.1 Diretrizes para a selegao de componentes elétricos periféricos

A descricdo do guia de selegdo de componentes elétricos periféricos do conversor de frequéncia nesta segcéo
toma como exemplo principalmente a maquina do tipo G. Se vocé estiver usando uma maquina do tipo P, consulte
a selegdo de componentes elétricos na mesma faixa de poténcia da maquina do tipo G.

Faixa monofasica de 220 V: -15% a +20%

2S-0,4G 16 10 25 25 1,0
2S-0,7G 16 10 25 2,5 1,0
2S-1,5G 20 16 4,0 25 1,0
2S-2,2G 32 20 6,0 4,0 1,0

Faixa trifasica de 220 V: -15% a +20%

2T-0,4G 10 10 25 25 1,0
2T-0,7G 16 10 25 25 1,0
2T-1,5G 16 10 2,5 25 1,0
2T-2,2G 25 16 4,0 4,0 1,0

Faixa trifasica de 380 V: -15% a +20%

4T-0,7G/1,5P 10 10 25 2,5 1,0
4T-1,5G/2,2P 16 10 25 2,5 1,0
4T-2,2G/3,7P 16 10 25 25 1,0
4T-4.0G/4.0P 25 16 4,0 4,0 1,0

4T-5,5G/7,5P 32 25 4,0 4,0 1,0
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3.2.2 Instrugdes para utilizagcao de componentes elétricos periféricos

Extremidade frontal do circuito

Interrupgao de energia durante sobrecorrente do equipamento a jusante

Interruptor de entrada
pneumatico
) Operagao de ligar/desligar o conversor de frequéncia. Operagdes frequentes
Entre o'lqterruptor de ligar e desligar o conversor de frequéncia através de contatores (menos
pneumatico e o lado de de duas vezes por minuto) ou operagdes de partida direta devem ser evitadas
Contator entrada do conversor de
frequéncia
<> Melhorar o fator de poténcia no lado da entrada;
<> Eliminag&o eficaz de harménicos de alta ordem no lado da entrada para evitar
Reator de Lado de entrada do danos a~outros equipamentos causados pela distor¢do da forma de onda
entrada CA conversor de frequéncia da tens&o;

<> Elimina o desequilibrio da corrente de entrada causado pelo desequilibrio
de fase da fonte de alimentagéo.

Filtro de entrada

Lado da entrada do

<> Reduzir a interferéncia externa de condugao e radiagdo dos conversores de
frequéncia;

<> Reduzir a interferéncia conduzida da fonte de alimentagéo para o conversor

EMC conversor de frequéncia de frequéncia e melhorar a capacidade anti-interferéncia do conversor de
Filtro frequéncia.
<> O lado de saida do inversor de frequéncia geralmente contém muitos
harménicos de alta ordem. Quando a distancia entre o motor e o inversor
de frequéncia é grande, ha uma grande capacitancia distribuida no circuito.
Um dos harménicos pode causar ressonancia no circuito, resultando em
dois impactos:
o . <> Prejudicar o desempenho do isolamento do motor pode danifica-lo com o
Instale préximo ao inversor
. tempo.
de frequéncia, entre o lado de
) saida do inversor de <> Gerar corrente de fuga significativa, causando protecao frequente
Reator de saida frequéncia e o motor. do innversor de frequéncia
CA

<> Geralmente, se a distancia entre o inversor de frequéncia e o motor
exceder 100 metros, recomenda-se instalar um reator CA de saida.
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3.3 Diagrama basico de fiacao

Trifsasico

220/380 V

Terminal de entrada

digital multifuncional 1_—"

Terminal de entrada
digital multifuncional 2

Terminal de entrada
digital multifuncional 3

L1/L

L2/N L3

)

FWD
padrio

Resistor de frenagem

S
(+) PB

Monofasico
220V

+24V

REV

adrio

Terminal de entrada
digital multifuncional 4

Entrada analogica
0-10 V 0/4-20 mA =
Tipo de tens3o ou corrente

pode ser selecionado
através de J6

Teclado externo de
extensio Interface RJ45

.....

/380 V

(Suporte para teclado

:
:
AY =
:
i’

removivel Fungdo de copia

de parametros)

1

(485+) A+
| | Porta de comunicagio serial Modbus
| |

(485-) A-
L _ - _ ¥

1 T _\(ﬂ 7] Saida analégica
[ o | 0-10 V 0/4-20 mA

| U ) =
L | I H | Tipo de tens&o ou corrente
J_I L _ GND N pode ser selecionado através de J5

Saida de pulso de alta velocidade

BD600OM

TB Saida de relé

Figura 3-3 Diagrama de conexao dos terminais
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3.4 Terminais do circuito principal e conexao e

3.4.1 Terminal do circuito principal do inversor monofasico Descricao:

Alimentagdo monofasica 220 V CA
L.N Terminal de entrada de alimentag&o monofasica ponto de conexao
+ BR Terminal de conexao da resisténcia de frenagem Conecte a resisténcia de frenagem
U.v.w Terminal de saida do inversor Ligacéo de um motor trifasico
Terminal de aterramento Terminal de aterramento

3.4.2 Terminal do circuito principal do inversor trifasico Descrigao:

Terminal Nome Descrigao da funcao

Entrada CA trifasica

L1.L2. L3 Terminal de entrada de alimentagéo trifasica ponto de conexao

+.BR Terminal de conexao do resistor de frenagem Conecte a resisténcia de frenagem

u.v.w Terminal de saida do inversor Ligagao de um motor trifasico

Terminal de aterramento Terminal de aterramento

3.4.3 Precaucgbes de fiagao

A PERIGO

> Fonte de alimentagéo de entrada L, N ou L1, L2, L3: A fiagao do lado de entrada do conversor de frequéncia
nao tem requisitos de sequéncia de fase.

> Barramento CC+: Observe que ha tensao residual nos terminais do barramento CC+ apds uma queda
de energia. Aguarde até que a luz indicadora de energia na placa do inversor se apague e confirme
a queda de energia por 10 minutos antes de prosseguir com as operagoes de fiagdo, caso contrario,
ha risco de choque elétrico.

\4

Terminais de conex&o da resisténcia de frenagem + e BR.

A\

A selecédo das resisténcias de frenagem deve seguir os valores recomendados e a distancia da fiagéo
deve ser inferior a 5 m. Caso contrario, podera causar danos ao conversor de frequéncia.

> Lado de saida U, V, W do conversor de frequéncia:
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A PERIGO

> Os capacitores ou absorvedores de surtos ndo devem ser conectados ao lado de saida do inversor
de frequéncia, caso contrario, isso pode causar protegéo frequente ou até mesmo danos ao inversor
de frequéncia.

> Quando o cabo do motor é muito longo, devido a influéncia da capacitancia distribuida, é facil gerar
ressonancia elétrica, o que pode causar danos ao isolamento do motor ou gerar grande corrente de
fuga para proteger o inversor de frequéncia contra sobrecorrente. Quando o comprimento do cabo do
motor for superior a 100 m, um reator de saida CA deve ser instalado préoximo ao inversor de
frequéncia.

> Terminal de aterramento PE: O terminal deve ser aterrado de forma confiavel e a resisténcia do fio
de aterramento deve ser inferior a 0,1 n. Caso contrario, isso pode causar operagdo anormal ou até
mesmo danos ao equipamento. Nao compartilhe o terminal de aterramento com o terminal N do fio
neutro da fonte de alimentagao.

3.5 Terminal do circuito de controle e fiagcaoee

3.5.1 Diagrama esquematico do terminal de fiagao do circuito de controle

A+ | B-

TA | TB | TC |24V|COM D1 | p2 | D3 | D4 | Y |[GND| 10V| Al | AO
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3.5.2 Descrigao da fungao do terminal de controle:

Fornece alimentagéo de +10V para o exterior, corrente maxima de
saida: 10mA
Fonte de alimentagdo | Geralmente usada como fonte de alimentacéo de trabalho do
+10V-GND externa +10V potencidmetro externo, faixa de resisténcia do potenciémetro: 1-
5kG
Fonte de
alimentacéo
Fornece alimentagéo de +24 V para o exterior, geralmente
utilizada como fonte de alimentagao de trabalho dos terminais de
Fonte de alimentaggo | €ntrada e saida digitais e fonte de alimentagao do sensor
24V-COM externa de +24V externo,
Corrente de saida maxima: 200 mA
Entrada Terminal de entrada 1. Faixa de tenséo de entrada: DC0-10V
analégica Al1-GND analdgica 1 2. Impedancia de entrada: 100KQ
3. Faixa de corrente de entrada: 0 - 20mA
DI1-COM Entrada digital 1
Entrada DI2-COM Entrada digital 2 1. Isolamento por optoacoplador, modo NPN
Digital 2. Impedancia de entrada: 3,3 kQ
DI3-COM Entrada digital 3
3. Faixa de tensdo de entrada de nivel: 9-30 V
DI4-COM Entrada digital 4
’ o A saida de tensao ou corrente é determinada pelo interruptor DIP na
Saida Saida analogica 1 placa de controle (consulte o ntimero do bit no diagrama de fiagdo do
analdgica AO1-GND .
terminal).
Isolamento do optoacoplador programavel, saida de coletor
aberto, frequéncia maxima: 50 KHz. Faixa de tensao de saida:
Digital v Saida digital 1 0/24 VCC, corrente de saida
Saida :50 mA
Interface de Interface de
comunicagao A+, B- comunicagéo Modbus Interface de comunicagao Modbus.
Terminal
TA-TB normalmente fechado
Relé Capacidade de acionamento do contato:
saida 1 AC250V, 3A, COS =0,4. DC30V, 1A
Terminal normalmente
TA-TC aberto
Cabode Placa de Interface de
extens3o do controle teclado Interface de teclado externo, pode usar cabo de rede padréo para
teclado Interface externo extensdo externa.
RJ45
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3.5.3 Instrugoes de fiagao do terminal de entrada de sinal:

A. Terminal de entrada analdgica Al:

Como o sinal de tensdo analdgico fraco é particularmente vulneravel a interferéncias externas, geralmente é necessario
usar um cabo blindado e a distancia da fiagao deve ser a menor possivel, ndo superior a 20 m, conforme mostrado
abaixo. Em alguns casos em que o sinal analégico € seriamente interferido, o capacitor de filtro ou ndcleo de ferrite
deve ser adicionado a fonte do sinal analdgico.

less than 20m

|-
Ll
+10V £ .
i i
g Do o _
Al1 - . Potentiometer
o [ Lo
E' GND ‘\ ,’ 1\ r’
)

Figura 3-6 Diagrama de fiagdo do terminal de entrada analdgica

B. Terminais de entrada digital DI:

) D4V
— |Ir\l
o o4 —0 DI (Default FWD)
rl
P
o n—.’—-l— DI2(Default REV) J»
. o
Lo ol 1 oDI3 -~
o 5
|+ o1 4Dl 2

v Shielded cables are
@ individually grounded

— COM

Figura 3-7 Diagrama de fiagdo do terminal de entrada digital no modo NPN

Geralmente, é necessario usar cabos blindados e a distancia da fiagdo deve ser a menor possivel, ndo superior a 20
metros. Quando o acionamento ativo é selecionado, as medidas de filtragem necessarias devem ser tomadas para
filtrar a interferéncia da fonte de alimentagdo. Recomenda-se o controle de contato.
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4.1 Descricao do teclado

411 Explicagéao e fungao do teclado
Usando o painel de operagao, vocé pode modificar os parametros de fungdo do inversor, monitorar o status de
funcionamento do inversor e controlar a operagédo do inversor (iniciar, parar). Sua aparéncia e fungdes sao
mostradas na figura a seguir.

Area do visor LED

Tecla

Programa/Escape

Tecla

Executar

Tecla Enter Tecla
incremental (+ Tecla
decremental (-)

jog/Teclade
direcéo

Tecla Parar/Reiniciar

Figura 4-1 Painel de operagédo com display digital LED integrado (configuragao
padréo, ndo removivel)

41.2 Descrigao do indicador de fungao

Tecla de execugao

Tecla Shift

, Ligado - o inversor esta funcionando
RUN Indicador de estado de Desligado - O inversor esta em estado de
funcionamento Verde
parada
Piscando - o inversor esta em estado de suspenséo
Desligado - O inversor estd no modo de controle do teclado
Modo de controle Ligado - o inversor estd no modo de controle do terminal
L/D/C Indicador Piscando - o inversor esta no modo de controle de comunicagéo Vermelho
remota
Desligado - Estado de avango
L Ligado - Estado de inverséo
Indlqagao do Piscando - a frequéncia alvo é oposta a frequéncia real ou esta no
FWD/REV sentido de estado de proibigao de funcionamento reverso Vermelho
funcionamento
Sintonizagdo/Controle de Licad o d
torque/Indicador de falha igado - controle de torque
TUNE/TC Piscando - status de sintonia/falha Vermelho
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4.1.3 Area do visor digital

5-0 visor LED de digitos pode exibir a frequéncia definida, a frequéncia de saida, varios dados de monitoramento e
cédigos de alarme. O cédigo de fungéo é geralmente exibido como um nimero decimal. Por exemplo, o valor do codigo
de fungdo P0-11 é exibido como “50,00”, o que significa o nimero decimal “50,00”. Quando o valor do cédigo de fungéo
¢é exibido em hexadecimal, o digito mais alto do tubo nixie exibe “H.”, indicando que o valor atual do cédigo de fungéo
€ exibido em hexadecimal. Por exemplo, o valor do cddigo de fungdo P7-29 é exibido como “H.”. Nesse momento, o
valor de P7-29 é o numero hexadecimal “0x3f".

O usuario pode definir livremente os dados de monitoramento do status de parada e funcionamento de acordo com o
cadigo de fungéo P7-29/P7-30. Consulte o codigo de fungao P7-29/P7-30 para obter detalhes.

41.4 Descricao dos botdes do teclado

Tecla Entrar ou sair do menu de primeiro nivel, retornar ao menu de nivel superior
PRG Programa/Esca
pe
Ent Entre na tela do menu passo a passo, defina os parametros para confirmar
ntrar

Tecla de incremento . ~
Incremento de dados ou cédigo de fungao

L

@sSTOP

Parada/Reinicializagdo

*)
Tecla de decremento o .

(-) Diminui¢do dos dados ou do cddigo da fungéo
Na interface de exibicao de parada e na interface de exibigdo em execugéo, os
parametros de exibicdo podem ser selecionados ciclicamente. Para o significado

. especifico da exibigéo, consulte
Tecla Shift P7-29 e P7-30; ao modificar os parametros, vocé pode selecionar o bit de modificagéo
do parametro
ORUN Tecla Run No modo de operagao do teclado, usada para executar a operagao

No estado de funcionamento, pressionar esta tecla pode ser usado para
interromper a operagdo em execugdo; no estado de alarme de falha, pode ser

Tecla usado para reiniciar a operagdo. As caracteristicas desta tecla sao restritas pelo

cadigo de fungdo P7-27.

QUICK

HiRtinH

Teclas de jog run/diregéo

Quando P7-28 esta definido como 0, é o bot&o de jog running, e quando P7-28 esta
definido como 1, é o bot&o de diregdo. Pressione este botdo para inverter a diregao.
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4.2 Organizagao dos cddigos de fungao do inversor

Cadigo de fungao Funcao llustrar
grupo Descrigao
PO - PF Grupo de parémetros de Compativel com os cédigos de fungéo da série BD600M
funcao basica
Segundo grupo de Os segundos parametros do motor, tempo de aceleragéo e desaceleracéo,
A0 - A3 parametros do motor modo de controle, etc. podem ser definidos independentemente
Configuracédo dos parametros do sistema, personalizagédo do cédigo da
A fungao do usuario, controle de otimizagao, corregéo Al/AO, controle
Grupo de parametros de mestre-escravo, funcéo de freio
BO - B6 fungao aprimorada - 1Ung
e fungéo de suspenséo;
Grupo de selegao de fungdes Escolha usar diferentes fungdes profissionais do inversor;
C0-CF especiais do plano
. U0 é o grupo de parametros de registro de falhas e U1 é o parametro
U0 - U1 Grupo de paramgtros de de monitoramento do usuario, que é conveniente para verificar o
) monitoramento status de saida relevante;

4.3 Descrigao do método de visualizagao e modificagao do cddigo de fungéo

Os inversores de corrente alternada adotam uma estrutura de menu de trés niveis para configuragéo de parametros
e outras operagdes. Os menus de trés niveis sao, respectivamente: grupo de parametros funcionais (menu de

primeiro nivel)
(menu de terceiro nivel). O processo operacional € mostrado na Figura 4-2:

Menu de nivel | (sele¢cdo do nimero do grupo de cédigos de fungéo)

codigo de fungdo (menu de segundo nivel) - valor de configuragao do cédigo de fungao

Cyde inseguence quando prfine th ue xeY Quando A0-00=1, os grupos A1-A3 ficam invisiveis

Statusparémetropégina e Quando AO-00=2, os grupos A1-A3 s&o visiveis
(parametro padréo) —'— = = _—— — — — — —_ L e e —— ——
PRG N\ N
\ f
50.00 |- PO PF I AO o0e A3 —b BO [ X X ] B6 —b uo M| U1
Toggle  A|l————- ~ _ s g - _ /
PRG ENTRAR Menu de nivel | (selegéo do nimero do grupo de codigos de fungéo)

Retornar Entrar

T
= Y Ao pressionar a tecla PARA CIMA (+), o nimero de série do cddigo de fungao diminui em um. Pressione a tecla PARA
P0-00 BAIXO (-) para adicionar um ao nimero de série do cédigo de fungao.
0 A}
. ENTER
i i ENTER ENTRAR
T, Enter T I Save [l Enter
PO-06 0 5P PO-O7T[—P
oy < ‘9 N N fungdo ced
gt; PRG ! ] l numero de s;?egao ¢
Retornar UP)Tecla OWN para dify

Menu Nivel Il (Sele¢éo do
numero de série do cédigo da
funcao)

Menu Nivel Il (configuragéo do
valor do cédigo de fungéo)

Figura 4-2 Fluxograma de operacao do menu de trés niveis
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Observagéo:

Ao operar no menu de terceiro nivel, vocé pode pressionar a tecla PRG ou ENTER para retornar ao menu de
segundo nivel. Mas pressionar a tecla ENTER salvara o valor atual da modificagéo do parametro e transferira para
o proximo codigo de fungdo; enquanto pressionar a tecla PRG abandonara a modificagéo atual do parametro.

Exemplo: Altere o cddigo de fungao P1-04 de 0,00 Hz para 5,00 Hz.

Incremento Incremento
PRc tecla (+) ENTRA chave(+)
(B ]~ [P0 ] " F ] [ o [Pt
I PRG Incremento l ENTER
PRG ENTER tecla (+ SHIFT
P1 - — P1-0t 00 |/ j;t. o0 — 00.gl/

Figura 4-3 Fluxograma da operacgao de configuragao dos parametros

No estado do menu de terceiro nivel, se o parametro ndo tiver nenhum bit intermitente, isso significa que o valor do
parametro do cédigo da fungdo ndo pode ser modificado. Para saber o motivo especifico, consulte a descrigdo do
atributo do codigo da fungao.
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Capitulo 5 Instrugdes de comissionamento do motor sincrono de malha aberta vetorial (SVC)

5.1 Definao tipo de sincronizagao, o método de controle e os pardmetros do e e do motor

O tipo de motor esta definido como motor sincrono e o modo de controle € SVC, ou seja, P0-03=11.
Observacgao:
Os dez digitos de P0-03 sao a selecao do tipo de motor e o digito unico é o modo de controle;

Lugar das dezenas: 1: motor sincrono, 0: motor assincrono; Lugar das unidades: 1: SVC,
2:VF, 3: Vetor de circuito fechado (reservado)

O Defina P4-01-P4-06 de acordo com os paradmetros reais do motor.

5.2 Identificagdo do parametro

Conecte o motor, se houver carga, defina P4-00 como 1; se for um eixo vazio, defina P4-00 como 2, o tubo digital
exibira TUNE, a fim de garantir o efeito de controle, € melhor que o motor esteja sem carga e que P4-00 seja
definido como 2.

Pressione a tecla RUN para realizar a identificagdo dos parametros e aguarde até que TUNE desaparega, entdo
a identificagdo dos parametros estara concluida.

O processo de identificacdo dura cerca de 1 minuto, e vocé pode pressionar o botdo STOP no meio para sair.
Durante esse periodo, a corrente sera enviada, opere o motor na aceleragdo e desaceleragéo definidas a
60% da frequéncia nominal do motor para observar se o motor funciona suavemente; caso contrario,
pressione STOP para sair, alcance 60% da frequéncia nominal do motor e desacelere para parar apés um
periodo de tempo.

Apos a identificagcdo dos parametros, verifique se os parametros de P4-17- P4-20 estdo normais.

5.3 Teste de funcionamento sem carga
0 Defina a velocidade para uma faixa menor, como P0-11= 20 Hz.

O Pressione a tecla de funcionamento para verificar se o0 motor consegue acelerar até a frequéncia definida e se a
corrente do motor é baixa. Se o motor conseguir acelerar até
frequéncia definida e a corrente do motor for baixa, o inversor esta basicamente normal. Defina a frequéncia
para a frequéncia nominal do motor e verifique se 0 motor consegue acelerar até a frequéncia definida.

-39-
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Capitulo 5 Instrugdes de comissionamento do motor sincrono de malha aberta vetorial (SVC)

54 Teste de inicializag&o rapida: defina-o quando for necessario iniciar e parar rapidamente; caso
contrario, pule esta etapa.

Reduza o tempo de aceleragao do motor (por exemplo, defina-o para 1 segundo), altere as configuragdes dos

parametros PI do loop de velocidade e do loop de corrente e pressione a tecla de execugao para verificar se o

motor pode acelerar rapidamente até a frequéncia definida.

5.5 Carga e execugao

Apds as 5 etapas acima, vocé pode operar o motor com carga e usar o inversor normalmente.

Observagéo:

Ao carregar ou alterar o momento de inércia do sistema, se a resposta do sistema n&o conseguir atingir o efeito
esperado, é necessario ajustar os dois parametros P3-04 e P3-06 adequadamente. Se vocé substitui-lo por outro
motor, geralmente é necessario definir a frequéncia nominal e a corrente nominal do motor e, em seguida,
realizar a identificagao dos parametros.
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Capitulo 6 Solucdo de problemas e contramedidas

6.1 Alarme de falha e contramedidas

Se ocorrer uma falha durante a operagdo do sistema, o inversor protegera imediatamente o motor para interromper a
saida, e o contato do relé de falha do inversor correspondente sera acionado. O painel do inversor exibe o cédigo de
falha. O tipo de falha e a solugdo comum correspondente ao codigo de falha sdo mostrados na tabela a seguir. A lista
na tabela é apenas para referéncia, ndo repare ou modifique sem autorizagdo. Se a falha ndo puder ser eliminada,
solicite suporte técnico a nossa empresa ou ao agente do produto.

Tabela 6-1 Alarme de falha e contramedidas

>Se os terminais de conexao do motor U,V e W
estdo em curto-circuito entre as fases ou com o
terra
>Curto-circuito de contato
Protecao do >0 médulo esta superaquecido? >Os ventiladores e dutos de ar estéo
médulo funcionando normalmente?
inversor Err01 s . .
>Se a fiagdo interna do inversor esta solta >Conecte todos os fios soltos
>Procure suporte técnico
>Se a placa de controle principal, a placa do driver
ou 0 modulo estdo normais
>Elimine falhas periféricas
> H3a -circui ircui . A
H: a(tjenjamento ou curto-circuito no circuito de >Verifique os parametros do motor
saida do inversor ~
>Aumente o tempo de aceleracédo
> Os parémetros do motor estéo incorretos >Ajuste o torque ou a curva de
> O tempo de aceleragéo é muito curto aumento V/F
>Aumento de torque V/F ou >Ajuste a tensdo para a faixa normal
curva inadequada >Selecione o inicio do rastreamento de
Sobrecorrente > Atensao de entrada esta baixa veloadad.(-.1 ou aguarde até que o motor pare
corrente Inici ) tati antes de iniciar
> Inicie o motor rotativo )
durante a >Cancelar carga repentina
aceleragao Err04 = . )
> Mudanga brusca de carga durante a aceleragdo |>Use inversores com niveis de
= éncia maior
u u u
> Mudanga brusca de carga durante a aceleragdo poténcia maiores
>Inversor sub dimensionado
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>Ha aterramento ou curto-circuito no circuito de saida [>Elimine falhas periféricas
do inversor >Realize a identificacdo dos parametros do motor
>0Os parametros do motor estéo incorretos >Aumente o tempo de desaceleragéo
>0 tempo de desaceleragéo é muito curto >Ajuste a tens@o para a faixa normal
>A tensdo de entrada esta baixa >Cancelar carga repentina
Sobrecarga . 5 >|nstale a unidade de frenagem e a resisténcia
durante a >Carga repentina durante a desaceleragdo Sem 9
desaceleraca unidade de frenagem e resistor de frenagem >Reduzir o ganho de frenagem do fluxo
o Err05 >0 ganho de frenagem do fluxo magnético € muito »
grande magnético
>H4 aterramento ou curto-circuito no circuito de > Elimine as falhas periféricas
saida do inversor > Verif ametros d i
R . erifique os parametros do motor
Sobrecarga >Os parametros do motor estdo incorretos
em B o >Ajuste a tenséo para o intervalo normal
operagdo de >A tensao de entrada esta baixa .

’ > Cancele cargas repentinas
velocidade >Ha umacarga repentina durante a S ) . .
constante Err06 ~ Selecione o inversor com um nivel de

operagao? P .
) ) poténcia maior
>Inversor sub dimensionado
- o >Ajuste a tenso para a faixa normal
>A tensdo de entrada esta muito alta )
i . >Cancele a alimentacéo externa ou
>Ha uma forga externa acionando o motor durante ) .
~ >instale um resistor de frenagem
o processo de aceleragéo a
Sobretensa oL >Aumente o tempo de aceleragao
obretensao >0 tempo de aceleragéo € muito curto > Instale a unidade de frenagem e o
durlante~a > Sem unidade de frenagem e resistor de resistor
aceleragao Err08 frenagem - A
. L >Verifique os par@metros do motor
>Os parametros do motor estao incorretos
>Ajuste a tensao para a faixa normal
> A tensdo de entrada esta muito alta . =
>Cancele a alimentagdo externa
~ >Ha uma forga externa que faz com que o motor =
Sobretenséo . d = >Aumente o tempo de desaceleragao tempo
durante a funcione durante o processo de desaceleragao
desaceleraca >0 tempo de desaceleragéo é muito curto P Instale a unidade de frenagem e o
. resistor
o Err09 >Sem unidade de frenagem e resistor de frenagem
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Sobretenséao
durante SA tensa L . = .
- ensdo de entrada esta muito alta >Ajuste a tensdo para a faixa normal
operagdo em . =
. >Cancele a alimentagao externa ou
velocidade . )
constante Err0 | >Hauma forca externa acionando o motor instale um resistor de frenagem
durante o processo de aceleracéo
>Falha instantéanea de energia
> A tensdo de entrada do inversor n3o esta dentro da
faixa exigida pela especificagdo
> A tensdo do barramento esta anormal > Falha de reinicializagao
> A ponte retificadora e a resisténcia do buffer estéo >Ajuste a tensdo para o intervalo
Falhade anormais normal
5 Err12 Acni
subtensao > Placa de acionamento anormal > Procure suporte técnico
> O painel de controle esta anormal
>Reduza a carga
Falhade >Se a carga é muito grande ou o0 motor esta bloqueado > Verifique as condigées do motor e
sobre.carga Erri3 >Inversor sub dimensionado mecanicas
da unidade > Selecione o inversor com um nivel de
poténcia maior
] B > Defina corretamente este parametro
>Se a configuragédo do parametro de protegéo do >Reduza a carga e verifique o motor e as
motor P9-01 esta adequada condicGes mecanicas
Falha de >Se a carga é muito grande ou se o motor esta >Selecione o inversor com um nivel
sobrecarga Emr14 blogueado de poténcia maior
do motor >Inversor sub dimensionado
>Reduza a temperatura ambiente
>A temperatura ambiente esta muito alta
>0 duto de ar esta bloqueado >Limpe o duto de ar
Superaqueci >0 ventilador esta danificado >Substitua o ventilador
mento do >0 termistor do mddulo esta danificado
acionamento Err15 >Substitua o termistor
>0 maédulo IGBT do inversor esta >Substitua 0 médulo IGBT do inversor
danificado
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> Se a fiagdo interna do inversor esta solta

>Q dispositivo de detecgdo de corrente esta

P9-31 e P9-32 ¢ inapropriada

Falha na ” . L
detecio de normal’ >Verifique a fiagao
corrente Errt7 > Se a placa de controle principal ou a placa do >Procure suporte técnico
driver estdo normais
Falha de curto- >Substitua o cabo ou o motor
circuito ao terra Err20 >Curto-circuito do motor em relagéo ao terra
> A alimentacéo trifasica de entrada esta anormal
> A placa do driver esta anormal >Verifique e elimine os problemas nos
Falha de perda > A placa de protecéo contra raios esté anormal circuitos periféricos
de fase de Em23 > A placa de controle principal esta com defeito >Procure suporte técnico
entrada
> O fio condutor do inversor para o motor esté > Elimine as falhas periféricas
com anomalia >Verifique se os enrolamentos
trifasicos do motor estdo normais
Falha de perda A saida trifasica do |nv’ersor .esta desequilibrada e solucione o problema
d quando o motor esta funcionando L
de fase de Err24 >Procure suporte técnico
saida > A placa do driver esta com anomalia
Excecdo do moédulo
Falha na leitura e > Substitua a placa d trol
falha de gravaggio Err25 > Chip EEPROM danificado placa de controle
principal
> Procure o suporte técnico
>Verifique a fiagdo do computador host,
>0 computador host esta funcionando? etc.
Erro de >A conexao de comunicagao esta normal? >Verifique a fiagdo de comunicagao
icaca > 3 de comunicagao P 2
comunicagao Err27 Ogrupo d,? parametros ¢ 8esta > Verifique os pardmetros do grupo P8
correto”
> Insira um sinal de falha externo normalmente aberto
Falha externa i
Err28 ou normalmente fechado através do >Reinicializacso de falha
(entrada DI) terminal DI multifuncional
> A carga é muito pesada e o tempo de aceleragdo .
. . definido & muito curto > Aumente c:temp.o .de aceleragao e
Desvio excessivo de - Acon “od Ametros de deteccdo de falh desaceleracio definido
; configuragao dos parametros de detecgéo de falhas
velocidade Em20 gurag P ¢ > Redefina P9-31 ¢ P9-32
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> Entrada de sinal de falha definida pelo

Falha definida pelo o X ) o
USUArio 1 Err30 usuario 1 através do terminal multifuncional DI >Reinicializar
. > i ini
Falha definida pelo Entra’d? de sm'al de fa|h? 2 defln.lda Pelo
USUArio 2 Err31 usuario através do terminal multifuncional DI | >Reinicializagao
Feedback PID B ) o
perdido durante a Ema2 > O valor do feedback PID & inferior ao valor | >Verifique o sinal de feedback ou reinicie
execucio definido em PA-13 oPA-13
) > Reduza a carga ou substitua o inversor por
> A carga & muito grande ou ocorre um de maior poténcia
Limitag3o rapida de blogueio e > Aumente adequadamente o
corrente Err33 > O tempo de aceleragao definido é muito tempo de aceleragéo
curto
>Quando a condigdo de detecgdo de queda
Falha na queda de carga for atingida, consulte P9-28-P9- |, poinicie o reinicie as condicdes de
de carga Err34 30 para uso especifico. detecgio
> A tenséo de entrada n&o esta dentro da faixa
Falha na especificada >Ajuste a tenséo de entrada
alimentagéo de Err35 > Ligar e desligar com muita frequéncia ) .
entrada > Prolongue o ciclo de energia
Excegao de > Comunicag&o anormal entre 0 DSP e o chip > Substitua a placa de controle principal
armazepamento de Er37 EEPROM > Procure o servigo de assisténcia técnica do
parametros fabricante
O tempo de > O tempo de funcionamento atual do
funcionamento chegou i S i ini
_ g Er39 inversor é superior ao valor definido em > Reiniciar / Reset de falha
ao fim P7-38
> Use a fungao de inicializagéo 2, para
Tempo de > O tempo de funcionamento acumulado Ifm?:?g:at;rzgg Zuc[jﬁsg;;o tempo de
funcionamento Err40 atinge o valor definido P7-20
acumulado atingido
Troca de motores
durante a > Troque o motor através dos terminais durante > N&o execute manobras de troca de motor
operagao Err42 a operagao lem operagao
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> O mestre ndo esta configurado,
mas o escravo esta configurado

>Defina o host e reinicie a falha

Comunicagéo de
> i i a 3 . . . ~

controle mestre- A linha de comunicagéo esta >Verifique a linha de comunicagéo e o

escravo interrompida Er4g ~ @normal ou os parametros de parametro de comunicag&o do grupo P8
comunicagéo estéo incorretos

> O tempo padréao definido para P9-09 é de 5

> E possivel que os parametros do
segundos, com um tempo definido de 0

sve motor ndo sejam autoaprendidos e )
feedback de velocidade que o motor ndo esteja conectado segundos. Afalha pode ser desativada
de dae,%?n?;’?e"“’ Errd7 para protegio anormal dentro da faixa de 0 a 100,0 segundos.

6.2 Falhas comuns e suas solugoes

As seguintes condig¢des de falha podem ser encontradas durante o uso do inversor. Consulte os métodos a
seguir para uma analise simples da falha.

Tabela 6-2 Falhas comuns e suas solugdes

> A tensao da rede néo esta disponivel ou esta muito
baixa

> A fonte de alimentagdo comutada na placa de

comando do inversor esta com defeito =
> Verifique a tens&o do barramento

Reconecte o teclado e o cabo de
S 30 pinos. Procure o servigo de
Sem exibi¢do na : . o
HM ;;0 inversor esta danificada assisténcia técnica do
ligar > Falha no painel de controle e no teclado fabricante.

> A ponte retificadora esta danificada y A
resisténcia do buffer do

> A conexao entre a placa de controle, a placa do
driver e o teclado esta quebrada

> Use um agitador para medir o
isolamento do motor e da linha de

Exibir !
“Er20” O motor ou a linha de saida estdo em curto-circuito | saida
. com o terra )
2 Alarme ao ligar oi 4 danificad > Procure o servigo de
inversor esta daniticado assisténcia técnica do
fabricante
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> A configuragdo da frequéncia
portadora esta muito alta

> O ventilador esta danificado ou o

placa de controle
> Falha na placa de acionamento

Err15 duto de ar esta bloqueado Os > Reduza a frequéncia portadora (P0-26)
(superaquecimento componentes internos
do maédulo) componentes internos do > Substitua o ventilador e limpe o duto de ar
Afalha & inversor estdo danificados
frequentemente
relatada (termopar ou outro) > Procure o servigo de assisténcia do fabricante
> Motor e fio do motor
> Configuracéo incorreta dos > Verifique novamente a conex&o entre o
O motor ndo parametros do inversor inversor e o motor
. . (paradmetros do motor)
gira apos o Conexao inadequada
; X80 i u
inversor estar em ) S . - L
funcionamento entre a placa de acionamento e a Substitua o motor ou elimine a falha mecanica

> Verifique e redefina os parametros do motor

Falha no terminal DI

>Erro na configuragao dos
parametros

>Erro no sinal externo A posigao do
interruptor DIP DI esta incorreta

> Falha na placa de controle

> Verifique e redefina os parametros
relevantes do grupo P5

> Reconecte a linha de sinal externo

> Confirme novamente se a posigao do
interruptor DIP DI esta consistente com o
método de fiagédo

> Procure o servigo do fabricante

Qinversor reporta
frequentemente
falhas de
sobrecorrente e
sobretensao

> Os parametros do motor estéo
definidos incorretamente

>Tempo de aceleragdo e
desaceleragao inadequado

>Flutuacéo de carga

> Redefina os parametros do motor ou execute
0 ajuste do motor

> Defina o tempo de aceleragéo e desaceleragéo
adequado

> Procure o servigo do fabricante
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6.3 Falhas comuns dos motores sincronos e suas solugoes

6.3.1 O motorarranca com carga pesada
Se o motor n&o ligar normalmente com carga, vocé pode tentar as seguintes operag¢des: @ Aumente o limite

superior da corrente de torque (P3-21)

Quando a carga é maior do que a saida de torque do inversor, o inversor ficara
ficara em um estado de rotor bloqueado, e P3-21 pode ser aumentado adequadamente neste momento.

O Aumente o parametro de ajuste Pl da velocidade, modifique o valor da resisténcia ou a identificacao estatica
para corrigir a resisténcia do motor.

O parametro de resisténcia do motor (P4-17) afetara significativamente a capacidade de carga do motor em baixa
velocidade. Quando o paradmetro de resisténcia (P4-17) excede muito o valor real da resisténcia (por exemplo,
200% do valor real da resisténcia), isso pode fazer com que o motor reverta em baixa velocidade na corrente
limite de torque superior. Quando o parametro de resisténcia (P4-17) & muito inferior ao valor real da resisténcia
(por exemplo, 50% do valor real da resisténcia), isso pode fazer com que o motor funcione de forma gradual ou
gire por um periodo e pare por outro. Aumentar o valor da velocidade P P3-04 em baixa velocidade e reduzir o
tempo integral do loop de velocidade P3-05 pode melhorar o problema causado por parémetros de resisténcia
muito pequenos.

6.3.2 Ajuste os parametros Pl do circuito de velocidade (em circunstancias normais, ndo é necessario ajustar)

Em geral, se o coeficiente proporcional do ajuste Pl da velocidade for muito grande, isso causara vibragao de alta
frequéncia da velocidade, e a vibragdo mecanica ou o ruido eletromagnético aumentarao significativamente;
se o coeficiente proporcional for muito pequeno e o tempo de integragéo for muito pequeno ou a inércia da
carga for muito grande, isso causara vibragao de baixa frequéncia da velocidade e overshoot da velocidade.
Obviamente, se ndo houver medidas de descarga, podera ocorrer sobretensao.

Se precisar ajustar o parametro Pl da velocidade, primeiro aumente o tempo integral, aumente a proporgao se a
velocidade n&o oscilar e, em seguida, diminua o tempo integral se o efeito ndo for satisfatério. Geralmente,
quanto maior a inércia do sistema, menor o tempo integral e maior o coeficiente proporcional. Se o coeficiente
do filtro de velocidade for aumentado, o tempo integral deve ser aumentado e a proporgao pode ser
aumentada adequadamente.
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Observagéo:

A inércia do sistema de acionamento € igual a inércia do motor mais a inércia da carga. A inércia do motor é
proporcional a massa do motor e ao quadrado do didmetro do motor; a inércia da carga de transmissao é
proporcional 8 massa da carga e ao quadrado do didmetro da roda de transmissao; se houver umdispositivo de
desaceleragao ou aceleragao, a inércia € proporcional a relagdo de aceleragéo e inversamente proporcional a
relacdo de desaceleracao.

Para cargas com grande inércia, se for necessaria uma resposta rapida em termos de velocidade, o tempo de
integracao precisa ser reduzido, mas é facil causar um excesso de velocidade, resultando em sobretensado do
inversor, sendo necessario um dispositivo de descarga para descarregar. Se nao houver dispositivo de descarga,
o tempo de integracao pode ser aumentado.

6.3.3 Ajuste os parametros Pl do loop de corrente (em circunstancias normais,
nao é necessario ajustar)

Em circunstancias normais, aumentar o coeficiente proporcional e o coeficiente integral acelerara a velocidade de
resposta atual, mas se for muito grande, causara choque de velocidade (especificamente, o motor n&o gira ou
gira em diregbes aleatérias e emite ruido eletromagnético de alta frequéncia ao mesmo tempo). Se vocé precisar
ajusta-lo, primeiro ajuste o coeficiente proporcional e ajuste o coeficiente integral se o efeito nao for satisfatoério.
Os parametros Pl do loop de corrente estao relacionados a resisténcia do estator do motor, indutancia, frequéncia
portadora do sistema e tempo do filtro de amostragem de corrente. Quando a frequéncia portadora do sistema
permanece inalterada, o coeficiente proporcional é proporcional a indutancia e o coeficiente integral € proporcional
a resisténcia. Portanto, ao identificar o parametro de saida, é possivel determinar aproximadamente a diregédo de
ajuste desse parametro.
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O inversor da série BD600M fornece interface de comunicagdo RS232/RS485 e suporta o protocolo de comunicagdo Modbus. Os
usuarios podem realizar o controle centralizado através de computador ou PLC, definir comandos de funcionamento do inversor,
modificar ou ler pardmetros de cddigo de fungéo e ler o status de funcionamento do inversor e informac¢des de falha através deste
protocolo de comunicagéo.

7.1 Estruturado quadro de comunicagao

Formato da estrutura RTU

Cabegalho da estrutura START 3,5 caracteres de tempo
Enderego escravo ADR Endereco de comunicagao: 1 -247 (definido por P8-02)
Cddigo de comando CMD 03: Ler parametros escravo; 06: Gravar parametros escravo

Conteudo dos dados DATA (N-1)

Contetido dos dados DATA (N-2) Conteudo dos dados:
Endereco do parametro do cédigo de fungéo, niumero do parametro do coédigo de

fungéo, valor do parametro do codigo de fungao, etc.

Conteudo dos dados DATAO

CRC CHK ordem baixa Valor de detecgao: valor de verificagdo CRC16. Durante a transmisséao, o byte de
ordem baixa vem primeiro e o byte de ordem alta vem a seguir. Para o método de
calculo, consulte a descrigédo da verificagdo CRC nesta segao.

CRC CHK bits de ordem alta

FIM 3,5 caracteres de tempo

Comando (CMD) e descrigédo dos dados (E¥X\TA)

Cadigo de comando: 03H, ler N palavras (Word), pode ler até 12 palavras e N=1- 12. O formato especifico é o seguinte:

Quadro de comando de leitura do host

a3.5 Cara(}t\ere 1 byte 1 byte 2 bytes 2 bytes 2 byt/e\s

N\ /\ N\
( s Y e Y Y I
. . Numero de codigos de; y .
¢ com 5 P : Verificagdo CRC
Cabegalho do quadro | Enderego escravo COd;gﬁS% Ooogndo de %rg?ﬁi%%,goﬁ?{go fungao de leitura (h) H...L e Concluir
—
vV

Calcular verificagdo CRC
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Quadro de resposta de leitura do

escravo
*3,5 caracteres 1 byte 1byte 1byte 2 bytes 2bytes
N\ N\ AN N\ AN
- 'S Y 'S Y Y N
Cabegalho do quadro Enderego escravo Cw;g&ﬂz%%‘gndo @® N“”}fa'gc‘,’se (%yl}'()es & deP faura,i,:;néisms_ df o Ve”f'cff‘_aﬁ S0 Concluir
—
V
Calcular verificagdo CRC ...
Quadro de comando de gravagéo do host
a3.5 Caractere 1 byte 1 byte 2 bytes 2 bytes 2 bytes
AN N\ AN N\
- e Y s N
- . . Valor de configuracéo . .
5di = Verifi CRC
Cabegalho do quadro | Enderego escravo Codégogrd:vggéga&%g d; faura;‘r;;ér:l)_‘s"(.if ©0digo | do codigo de fungao H...L AR Concluir
—
\4
Calcular verificagdo CRC
Quadro de resposta de gravagao do
escravo
1 byte 2 bytes 2 bytes 2 bytes
a3.5 Caractere 1 byte vt vt v n
N\ N\ AN N\ AN N\
4 'S Y s Y Y A
Codiaod " Parametros do cadi Valor de configuracéo Verificacio CRC
Cabegalho do quadro | Enderego escravo © cljgogr:vggéa&og B ?u'ﬁr;;oms__f R ||l @ g Gl e . L e Concluir
—

V

Calcular verificagdo CRC

Se o escravo detectar um erro no quadro de comunicag&o ou ndo conseguir ler e gravar devido a outros motivos, ele respondera com
um quadro de erro. Quadro de erro de resposta de leitura do escravo:

a3.5 Caractere 1 byte 1 byte 1 byte 2 bytes
N\ AN AN AN
- e e Y N
i odi Verificagdo CRC
Cabegalho do quadro Enderego escravo Lfeal}ﬁraag:esgodlgos @® Tipo de erro er ICEQGHO Concluir
—
V
Calcular verificagdo CRC
Estrutura de erro de resposta de gravagéo do escravo
a3.5 Caractere 1 byte 1 byte 1 byte 2 bytes
— """
Cabegalho do quadro | Enderego escravo Cadigo de falha de Tipo de erro Veriﬁcfﬁg ee Concluir
gravagéo
] 086
N
V

Calcular verificagdo CRC
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Exemplo: ler o conteudo de dois pardmetros consecutivos a partir de P0-03 do inversor cujo enderego escravo P8-02 é 01.

O quadro enviado pelo host € mostrado na figura:

L Enderego do cédigode | Numero de cédigos de : .
Enderego escravo 0:01 | Cddigo de comando de % 0F0 04 = p " Verificagdo CRC )
Cabegalho do quadro leitura 0 03 fungéo 0-F0 0-03 funcé@o dg-lgétura 0-00 0-07 0-0B Concluir
*3,5 Caractere
A estrutura da resposta do escravo é mostrada na figura:
o P0.03 P0,04
Cabegalho do quadro Cadigo de ’
i 35 a Enderegf(;scravo comando de Bytes de dados parametro parametro Verificagdo CRC Concluir
> leitura 0-03 0-04 valor 0 00 valor0-000°00 [ 0,FA 0433
Caractere 0

Observagao: Se o comando de gravagao nao for bem-sucedido, o motivo da falha sera retornado.

7.2 Definigao do endereco dos parametros de comunicagao

Esta parte é o contetido da comunicagao, que é usado para controlar a operagao do inversor, o status do inversor e a
configuracéo dos parametros relacionados.

Leia e escreva os parametros do codigo de fungéo (alguns codigos de fungdo ndo podem ser alterados e sdo usados
apenas pelos fabricantes ou monitorados):

Regras de marcacgéo do endereco do parametro do cédigo de funcao:

As regras sao representadas pelo numero do grupo do codigo de fungéao e pelo rétulo como endereco do parametro:
Byte de ordem superior: PO-PF (grupo P), AO-AF (grupo A), BO-BF (grupo B), CO-CF (grupo C),

DO0-DF (grupo D), 70-7F (grupo U) byte de ordem baixa: 00-PF Por

exemplo: P0-11, o enderego é expresso como FOOB; Aviso:

Grupo PF: os parametros nZo podem ser lidos nem alterados; Grupo U: s6 pode ser lido,

0s parametros ndo podem ser alterados.

Alguns parametros ndo podem ser alterados quando o inversor estd em funcionamento; alguns pardmetros ndo podem ser
alterados independentemente do estado em que o inversor se encontra; ao alterar os parametros do cédigo de fungéo,
preste atengéo ao intervalo, unidade e descri¢des relacionadas dos parédmetros.
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PO - PE 0xF000 - OXPEPF 0x0000 - OXOEPF
AO - AF 0xA000 - OXAPFF 0x4000 -0x4PFF
BO - BF 0xB000 - OxBPFF 0x5000 -0x5PFF
CO-CF 0xC000 - OxCPFF 0x6000 -0x6PFF
uo0. U1 0x70xx. 0X71xx

Observe que, como a EEPROM é armazenada com frequéncia, sua vida util sera reduzida. Portanto, alguns cédigos de
fungéo néo precisam ser armazenados no modo de comunicagao, basta alterar a pista na RAM.

Se for um parametro do grupo P, para realizar essa fungéo, basta alterar o F de ordem superior do enderego do cédigo de
fungéo para 0.

Sefor um parametro do grupo A, para realizar esta fungéo, basta alterar o A de ordem superior do enderego do
codigo da fungéo para 4.

Os enderecos de cédigo de fungéo correspondentes sao expressos da seguinte forma: byte alto: 00-0F (grupo
P), 40-4F (grupo A) byte baixo: 00-PF

Por exemplo, o cddigo de fungdo P0-11 ndo esta armazenado na EEPROM e o enderego é expresso como OOOB; esse
endereco indica que ele s6 pode ser gravado na RAM, mas nao pode ser lido. Ao ler, € um endereco invalido.

Secao de parametros Parar/Executar:

1000:*valor de configuragéo de comunicagéo (-10000 10000) (decimal) (unidade: 0,01%), legivel e
0X1000/ gravavel
0X9000 — . p — - — -
9000: Frequéncia de configuracdo da comunicagao: O0HZ-P0-14 (unidade minima: 0,01HZ), legivel e
gravavel
0x1001 Definir frequéncia (unidade: 0,01 Hz), somente leitura
0x1002 Frequéncia de funcionamento (unidade: 0,01 Hz), somente leitura
0x1003 Tensé&o do barramento (unidade: 0,1 V), somente leitura
0x1004 Tensao de saida (unidade: 0,1 V), somente leitura
0x1005 Corrente de saida (unidade: 0,1 A), somente leitura
0x1006 Poténcia de saida (unidade: 0,1 kW), somente leitura
0x1007 Sinalizador de entrada DI (unidade: 1), somente leitura
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0x1008 Sinalizador de saida DO (unidade: 1), somente leitura

0x1009 Configuragéo PID (unidade: 1), somente leitura

0x100A Feedback PID (unidade: 1), somente leitura

0x100B Tensé&o Al1 (unidade: 0,01 V), somente leitura

0x100C Tenséo Al2 (unidade: 0,01 V), somente leitura

0x100D Tenséo de saida AO1 (unidade: 0,01 V), somente leitura

0x100E Etapa do PLC (unidade: 1), somente leitura

0x100F Velocidade (unidade: 1 rpm), somente leitura

0x1010 Entrada do valor da contagem (unidade: 1), somente leitura

0x1011 Frequéncia do pulso de entrada (unidade: 0,01 kHz), somente leitura

0x1012 Velocidade de feedback (unidade: 0,1 Hz), somente leitura

0x1013 Tempo restante de funcionamento (unidade: 0,1 min), somente leitura
Exemplo 1:

Leia a frequéncia de operagao do primeiro dispositivo: 0x01 0x03 0x10 0x02 0x00 0x01 0x21 0x0A
0x10 0x02 (1002) endereco da frequéncia de operagao, 0x00 0x01 (0001) um dado 0x21 0x0A (210A)
valor de verificagdo CRC

Exemplo 2:

Leia a tensd@o do barramento, a tensdo de saida e a corrente de saida do primeiro dispositivo ao mesmo tempo: 0x01 0x03
0x10 0x03 0x00 0x03 valor de verificagdo CFC, o significado dos dados € semelhante ao do exemplo 1.

Observagéo:

A pista de configurag&o da comunicag&o € uma porcentagem do valor relativo, 1 0000 corresponde a 100,00° /o,-1 0000
corresponde a -100,00%.

Para dados de dimensdo de frequéncia, a porcentagem & relativa a frequéncia maxima (P0-14); para dados de dimensao de
torque, a porcentagem € P3-21, P3-23, A3-21, A3-23.

Observagao:

O terminal de saida DO precisa selecionar a fung&o 16 (controle de comunicagao). A saida AO precisa

selecionar a fungéo 7 (saida de controle de comunicagdo).
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0001: Execugéo direta 0002: Execucgéo reversa
0003: Jogamento para frente  0004: Jog reverso
0005: Desacelerar até parar 0006: Desacelerar até parar 0007:
Entrada do comando de controle Reinicializagao de falha

(somente gravagao) 0x2000 0008: Reinicializagso de falha (somente no modo de controle de
comunicagao é possivel reinicializar a falha)

0001: Funcionamento em frente
0002: Funcionamento reverso

Leitura de status (somente leitura) 0x3000
0003: Parada
) ’ o BITO: Controle de saida RELAY1 BIT1:
Controle do terminal de saida digital Controle de saida DO1 BIT2: Controle de
(somente gravagao) 0x2001 saida RELAY?2

Controle da saida analégica AO1
(somente gravac&o) 0x2002 0 - 7PFF significa 0% - 100%

Controle da saida analoégica AO2
(somente gravagéo) 0x2003 0 - 7PFF significa 0% - 100%

0000: Sem falha

0001: Reservado

0002: Reservado

0003: Reservado

0004: Sobrecarga de aceleragéo

0005: Sobrecorrente de desaceleragao 0006:
Sobrecorrente de velocidade constante 0007:
Sobrecorrente de parada

0008: Sobretenséo de aceleragao

0009: Sobretenséo de desaceleragdo OOOA:
Sobretenséo de velocidade constante OOOB:
Sobretensao de parada

OOOC: Falha de subtensdo OOOD:

Sobrecarga do inversor OOOE: Sobrecarga

do motor OOOF: Superaquecimento do
maodulo 0010: Reservado

0011: Falha na detecgao de corrente 0012:
Reservado

0013: Reservado

0014: Falha de curto-circuito do motor em relagéo ao terra 0015:
Falha de ajuste do motor

0016: Reservado

Endereco de falha do inversor 0x8000
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0017: Perda de fase de entrada

0018: Perda de fase de saida

0019: Anomalia na leitura e gravagéo da EEPROM 001A: Excesso
de tentativas de inser¢do de senha 001B: Comunicagao
anormal

001C: Falha externa

001D: Desvio excessivo de velocidade 001E: Falha

definida pelo usuario 1

001F: Falha definida pelo usuario 2

0020: Perda de feedback PID durante o tempo de execugao 0021:
Falha no limite de corrente do hardware

0022: Perda de carga

0023: Falha de sobrecarga do resistor tamp&o 0024: O
contator esta anormal

0025: O tempo de execugao do agente chegou ao fim 0026:
Temperatura excessiva do motor (reservado) 0027: Tempo de
execucao atual atingido 0028: Tempo de execugao
acumulado atingido 0029: Tempo de ligagao atingido

002A: Falha no motor de comutag&o durante a operagao 002B:
Velocidade excessiva do motor

002C: Reservado 002D:

Reservado 002E:

Reservado

Endereco de falha do inversor 0x8000

002F: falha ponto-para-escravo

O enderego de retorno quando a comunicagdo falha: leia a falha 83XX, escreva a falha 86X.
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Os simbolos dos cadigos de fungao séo explicados a seguir:

* Indica que os parametros do inversor podem ser modificados durante a parada e o funcionamento (0)

Indica que o inversor esta em estado de funcionamento e ndo pode ser modificado (1)

Indica que este pardmetro € um parametro do fabricante e ndo pode ser alterado pelo usuario (3)

Indica o valor de detecgéao real do inversor ou o valor fixo do fabricante, que n&o pode ser alterado (2)

O enderego de comunicagao na tabela de parametros de fungdo é escrito em hexadecimal.

Caodigos de funcao aprimorados: Grupo AO-Grupo A3, Grupo BO-Grupo B6, abertos pelo parametro de fungao
P7-75.

Grupo P0: Grupo de fungoes basicas

Modelo do produto: visor de 5 digitos, 2 casas decimais

P0-00 Numero do produto 60#.## G
Visor tipo GP do 0: Tipo G
P0-01 inversor 1: Tipo P 0 b
. O modelo é
P0-02 Corrente nominal 0,1 A-3000,0 A determinado o

Primeiro digito: selecao do modo de controle do motor 1:
Controle vetorial de malha aberta (vetor sem sensor de
velocidade)

2: Controle VF

Método de controle do )
P0-03 motor Lugar das dezenas: selecao do tipo de motor 0: 2 fi
Motor assincrono
1: Motor sincrono
0: Canal de comando de execugao do painel de
operacgéao (LED desligado)
Fonte do comando de 1: Canal de comando do terminal (LED aceso) 2: Canal de

execugio comando de comunicagéao (LED piscando) 0
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P0-05

Para cima/para baixo para
modificar a referéncia do
comando de frequéncia

durante o tempo de
execugao

0: Frequéncia em execugao
1: Frequéncia de configuragao

P0-06

Selegéo da fonte de

frequéncia principal X

0: Modificagao da frequéncia para cima/baixo,
desligamento ndo memorizado

1: Modificagéo da frequéncia para cima/baixo
Memoéria de falha de energia

2: Ai1

3: Reservado

4: Velocidade em varios estagios

5: PLC simples

6: PID

7: Comunicagao fornecida

8: Configuragéo de pulso PULSE

9: Modificagéo da frequéncia para cima/para baixo,

memoria de desligamento, memoria de desligamento,
sem memoria

P0-07

Selegao da fonte de frequéncia
auxiliar Y

0: Modificagao da frequéncia para cima/para baixo,
desligamento ndo memorizado

1: Memoéria de falha de energia da frequéncia de
modificagéo para cima/para baixo

2: Ai1

3: Reservado

4: Velocidade em varias etapas

5: PLC simples

6: PID

7: Comunicagao fornecida

8: Configuragéo de pulso PULSE

9: Frequéncia de modificagao para cima/para baixo,

memoria de desligamento, memdria de desligamento,
sem memoria

P0-08

Selecgado dafaixa Y da fonte de
frequéncia auxiliar

0: relativa a frequéncia maxima

1: Relativa a fonte de frequéncia X 2: A faixa é a
mesma que 0, mas a principal e a auxiliar ndo tém
saida de frequéncia negativa

- 61
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Fonte de frequéncia auxiliar

P0-09 0% a 100 100
Faixa Y
Lugar das unidades: selegao da fonte de frequéncia 0: Fonte
de frequéncia principal X
1: Resultados da operagéo principal e auxiliar (a relagao de
operacgéo é determinada por dez digitos)
2: Alternar entre a fonte de frequéncia principal X e
a fonte de frequéncia auxiliar Y
3: Alternar entre a fonte de frequéncia principal X e os
resultados da operacédo principal e auxiliar
4: Alternar entre a fonte de frequéncia auxiliar Y e os
resultados da operagao principal e auxiliar
Lugar das dezenas: relagao de operagao principal
e auxiliar da fonte de frequéncia
0: principal + auxiliar
; 1: Primaria-Secundaria
PO-1 Selegéo da fonte de 2: 0 valor maximo dos dois 3: o valor minimo dos
0-10 frequéncia dois 00

PO-11 Frequéncia predefinida 0,00 Hz - Frequéncia maxima P0-14 50,00 Hz
0: Consistente com a dire¢&o atual do motor
1: Oposta a diregéo atual do motor

Selegao da diregédo de 2: Inverséo proibida

PO-13 funcionamento do motor 0

Quando P0-20=1, a faixa ajustavel é de 50,0 Hz a 1200,0
S Hz;

P0-14 Frequendlamaxmade | Quando P0-20=2, a faixa ajustavel 6 de 50,00 Hza 600,00 | 50,00 g
Hz;
0: Numero fornecido (P0-16)
1: A1

Fonte de frequéncia .
PO-15 2: Reservado 0

limite superior

3: Comunicagao fornecida

4: Configuragéo PULSE
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Frequéncia limite

Frequéncia limite inferior P0-18 - MaXIMA

P0O-16 50,00 Hz @
superior PO-14
P0-17 Desvio de frequéngia 0,00 - Frequéncia maxima P0-14 0,00 Hz @
limite superior
PO-18 Frequéncia inferior 0,00 Hz - Frequéncia limite superior P0-16 0,00 Hz @
Bit: Selegéo da fonte de frequéncia de ligagéo do
comando do painel de operagao
0: Nao vinculado
1: Frequéncia de configuragao digital 2:
Ai1
3: Reservado
4: Velocidade em varios estagios
5: PLC simples
6: PID
7: Comunicagao fornecida
Selegao de ligagao da 8: Configuragéo de pulso PULSE (Di5
PO-19 fonte de comando o g ¢ ~p (Di5) o L 000 @
Dez digitos: Selegéo da fonte de frequéncia de ligagao
do comando do terminal
Cem bits: Selecao da fonte de frequéncia de ligagédo do
comando de comunicagao Mil digitos: reservado
PO-20 Selecso de frequéncia 1:1 ponto decimal 2 fi
- 2: 2 casas decimais
decimal
Unidade de tempo de 0: 1 segundo
P0-21 aceleragao~e 1: 0,1 segundos 1 *
desaceleracéo 2: 0,01 segundos
Frequéncia de referéncia | 0: Frequéncia maxima (P0-14) 1: Frequéncia
do tempo de aceleragdoe | predefinida (P0-11)
P0-22 desaceleracao 2: Frequéncia nominal do motor (P4-05 ou Al-05) 0
0Os - 30000s (P0-21=0)
Tempo de aceleragéo 1 _ =
P0-23 0,0's-3000,0 s (P0-21=1) 10,0's o
0,00 s - 300,00 s (P0-21=2)
0Os - 30000s (P0-21=0)
Tempo de desaceleracao 1 _ =
PO-24 0,0's-3000,0 s (P0-21=1) 10,0's o

0,00 s -300,00 s (P0-21=2)
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PO-25 Valor de aumento da 0% - 10% 3
tensao de sobremodulagéo
. O modelo é
P0-26 Frequéncia portadora 0,5 kHz - 16,0 kHz determinado D¢
A frequéncia portadora € ajustada o
com a temperatura 0: invalido;
P0-27 1: Valido; 1 Ag
0: Sem operagao
1: Restaurar parametros de fabrica, excluindo
parametros do motor, informagdes de registro e
ponto decimal da frequéncia P0-20
Inicializaggo dos 2: Limpar informagoes de registro
P0-28 parametros 3: Fazer backup dos parametros atuais do usuario 0
4: Restaurar os parametros de backup do usuario
0: Sem fungao
1: Carregar parametros
2: Baixar parametros do grupo P4/A1
3: Baixar parametros que n&o sejam dos grupos P4/A1
Carregar para o teclado e o A o
} h 4: Baixar todos os parametros 5: Baixar
baixar para a selegédo de . . . ~
. parametros de itens de modificagéo do grupo
parametros do conversor de PA/A1
frequéncia (implementagao . R . )
opcional de teclado externo) 6: Baixar pardmetros para itens modificados, exceto
P0-29 para grupos P4/A1 0 *

7: Baixar todos os parametros modificados

0: Partida direta
1: Rastreamento de velocidade

P1-00 Método de partida 2: Partida com pré-excitagao do motor 0 @

assincrono

0: partida a partir da frequéncia de parada

P1-01 Método de rastreamento 1: partida com frequéncia alvo o
de velocidade 2: iniciar a partir da frequéncia maxima
Velocidade maxima
P1-02 corrente de rastreamento | 30% - 150 100
P1-03 Velocidade de 1-100 20 .
rastreamento da
velocidade
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Frequéncia inicial

P1-04 0,00 Hz-10,00 Hz 0,00 Hz
P1-05 Tempo de retencao da frequéncia inicial 0,0s-100,0 s 00s
P1-06 Corrente de frenagem CC inicial 0% a 100 0
P1-07 Inicio do tempo de frenagem CC 0,0s-100,0 s 0,0
0: Linhareta 1: Curva
Selecdo do modo de curva de frequéncia SA
P1:08 de aceleragéo e desaceleragéo 2: Curva S B (P1-09 - P1-12 0
unidade € 0,01 s)
P1-09 Tempo de inicio da aceleragao da curva S 0,0%- 100,0 20,0
P1-10 Tempo final da aceleragéo da curva S 0,0%- 100,0 20,0
P1-11 Tempo de inicio da desaceleragdo da curva S 0,0%- 100,0 20,0
P1-12 Tempo final de desaceleragdo da curva S 0,0%- 100,0 20,0
0: Desacelerar até parar 1:
P1-13 Modo de parada Parada livre 0
P1-14 Frequéncia de arranque da travagem CC na 0,00 Hz - P0-14 0,00 Hz
paragem
P1-15 Tempo de espera da frenagem CC na parada 0,0s-100,0s 0,0s
P1-16 Corrente CC de frenagem de parada 0% - 100 0
P1-17 Tempo de frenagem CC na parada 0,0s-36,0s 0,0s
P1-21 Tempo de desmagnetizagdo 0,01s-3,00s 0,50
0: invalido
Selegado do modo de parada instantanea e sem 1: Ajuste aut?matlco da taxa de'
P1-23 parada desaceleragéo 2: Desacelere até 0
parar
O tempo de desaceleracéo da parada
P1-24 momentanea e da parada sem~ parada 0.0s-100,0s 10.0s
parada de desaceleragao
Falha instantanea de energia e tenséo efetiva
P1-25 sem parada 60%- 85 80
Falha instantanea de energia e recuperagao
P1-26 continua da tensao 85%- 100 90
Falha instantanea de energia e
P1-27 avaliagdo continua da tenséo de recuperagao 0,0s-300,0s 0,3s
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Parada instantanea e ajuste automatico de
P1-28 ganho sem parada 0-100 40 £
Paragem instantanea e ajuste automatico

P1-29 continuo do integral 1-100 20 £i
0: Curva VF emlinha reta 1: Curva
VF multiponto 2: Curva VF
quadrada
3: Curva de poténcia 1,7 4:
Curva de poténcia 1,5

P2-00 Configuragdo da curva V/F 5: Curva de poténcia 1,3 0
6: Modo de separagéo total VF 7: Modo
de separacéo parcial V/F

P2-01 Aumento de torque 0,0% - 30,0 0 @

P2-02 Frequéncia de corte do 0,00 Hz - Frequéncia maxima 25,00 Hz

aumento de torque

P2-03 Ponto de frequéncia V/F P1 0,00 Hz - P2-05 1,30 Hz

P2-04 Ponto de tenséo V/F V1 0,0% - 100,0% 52

P2-05 Ponto de frequéncia V/F P2 P2-03 - P2-07 2,50 Hz

P2-06 Ponto de tenséo V/F V2 0,0° /o 100,0 8,8

P2-07 Ponto de frequéncia V/F P3 0,00 Hz - 50,00 Hz 15,00 Hz

P2-08 Ponto de tenséo V/F V3 0,0% - 100,0% 35,0

Compensagao de deslizamento

P2-09 Coeficiente 0,0% - 200,0% 50,0 @

P2-10 Ganho do freio de fluxo 0 100 @

P2-11 Ganho de supressao de oscilagio 0-100 O modelo é DA

determinado
Tempo de compensacao de deslizamento
P2-13 VF 0,02s-1,00s 0,30s D
constante
0: Configuragao digital (P2-14) 1:
Al1
Selegdo da fonte de tensdo de saida 2: Resenja ‘
quando VF ¢ separado 3: Instrugdo multissegmento

P2-15 4: PLC simples 0 @

5: PID




Capitulo 8 Tabela de fungdes e parametros

6: Comunicagao forecida
Selegéo da fonte d? tenséo de saida quando | 7: Configuracdo do pulso PULSE (Di5
P2-15 VF & separado 100,0% corresponde & tensdo nominal 0
do motor
P2-16 Configuragéo digital da tenséo de saidade | g\ _ Tenso nominal do motor ov
separagao V/F
P17 Tempo de aceleragéo da tens&o de saida 0,0-3000,0's 10s
da separacéo V/F
P2-18 Tempo de desaceleragéo da tenséo de 0,0-3000,0s 10s
saida da separagao V/F
0: A frequéncia e o tempo de desaceleragao
da tensao de saida séo independentes
1: Apds a tensdo ser reduzida para 0, a
Separacgéao V/F e selegao do modo frequéncia é reduzida novamente
P2-19 de parada 0

@

P3-00 Frequéncia de comutagéo P1 0,00 -P3-02 5,00 Hz
P3-02 Frequéncia de comutagao P2 P3-00 - P0O-14 10,00 Hz
P3.04 Ganho proporcional a velocidade de 01-10.0 40
baixa frequéncia
P3-05 Tempo de integracéo da velocidade 001s-1000s 050s
de baixa frequéncia
P3.06 Ganho proporcional de velocidade de 01-10.0 50
’ ) 4
alta frequéncia
P3.07 Tempo de integracao de velocidade 0,01-10,00's 1,00s
de alta frequéncia
P3-8 Selegao do atributo integral do loop de 0: Os pontos entram em vigor 1: 0
velocidade Separagao integral
P3-11 Regulador de corrente de torque Kp 0 - 30000 2200
P3-12 Regulador de corrente de torque Ki 0 - 30000 1500
Regulador de corrente de excitacdo
P3-13 K 0 - 30000 2200
P
Regulador de corrente de excitagéo

P3-14 Ki 0 - 30000 1500
P3-15 Ganho do freio de fluxo 0 0
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P3-16 Fator de corregéo do torque de 50% - 200 100
enfraquecimento de campo
P3-17 Ganho de compensagéo de deslizamento 50% - 200% 100%
P3-18 Constante de tempo do filtro de feedback 0,000 - 1,000s 0015s
do loop de velocidade
P3-19 Constante de tempo do filtro de saida do 0,000 - 1,000s 0,000 s
circuito de velocidade
0: P3-21
1: A1
2: Reserva
Fonte do limite superior do torque 3: Comunicagdo fomecida
P3-20 étri 4: PLUSE fornecida (A 0
eletrico faixa analdgica
corresponde a P3-21)
P3-21 Limite superior do torque elétrico 0,0% - 200,0% 150,0
0: P3-23
1: A1
2: Reserva
Fonte do limite superior do torque de 3: Comunicag&o fomecida
P3-22 frenagem 4: PLUSE fornecida (A 0
faixa analdgica
corresponde a P3-23)
P3-23 Limite superior do torque de frenagem 0,0 - 200,0% 150,0
P3.24 Corrente magnetizante de baixa 0,0°/0-50,0°/o 25.0
velocidade do motor sincrono
P3-25 Frequéncia de corte de magnetizagéo do 0% - 100% 10
motor sincrono
P3-26 Tempo de pré-excitagdo Os -5s 0,1
Selecao de ativagéo da identificagéo da 0: Desativar
P3.07 posigéo inicial do motor sincrono 1: Método de identificacédo 1 1
2: Método de identificagado 2
P3.28 Tensao de identificagdo da posicao inicial 30% - 130% 80
dada em porcentagem
0: sem fungao
P4-00 Ajuste do parametro do motor 1: Ajuste estatico 0
2: Ajuste rotativo
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O modelo é
P4-01 Poténcia nominal do motor 1 0,1 kW - 1000,0 kW determinado *
P4-02 Tens&o nominal do motor 1 1V-1500V 380V
Motor 1 NUimero de pdlos do motor O modelo &
P4-03 2a64 determinado O
0,01 A-600,00 A (poténcia nominal do
motor
P4-04 Corrente nominal do motor 1 poténcia nominal do motor <= 30,0 kW) P4-01 OK
0,1 A - 6000,0 A (poténcia nominal do
motor > 30,0 kW)
P4-05 Frequéncia nominal do motor 1 0,01 Hz - PO-14 50,00 Hz
P4-06 Velocidade nominal do motor 1 Orpm - 60000 rpm P4-01 OK
0,01 A - P4-04 (poténcia nominal do motor <
30,0 kW)
P4-07 Corrente sem carga do motor 1 0,1 A - P4-04 (poténcia nominal do motor > | O modeloé ¢
30,0 kW) determinado
Modelo
P4-08 Resisténcia do estator do motor 1 0,001G - 65,535Ct determinado *
Modelo
P4-09 Resisténcia do rotor do motor 1 0,001G - 65,535Ct determinado *
Modelo
P4-10 Induténcia mutua do motor 1 0,1 Mh - 6553,5 Mh determinado *
Modelo
P4-11 Indutancia de fuga do motor 1 0,01 Mh - 655,35 Mh determinado *
P4-12 Aceleragéo na sintonia dinamica total 10s-60000s 10,0s D
P4-13 Desaceleragao com ajuste dindmico total 10s-60000s 10,0s @
Resisténcia do estator d tor si O modelo é
P4-17 esisténcia do estator do motor sincrono 0,001 Ct- 65535 Ct determinado *
A . . Modelo
P4-18 Induténcia do eixo D do motor sincrono 0,01Mh - 655,35Mh determinado *
A : . Modelo
P4-19 Indutancia do eixo Q do motor sincrono 0,01 Mh - 655.35 Mh determinado *
. Modelo
P4-20 EMF reversa do motor sincrono 1V -65535V determinado *
P4-21 Corrente sem carga do 0.0% - 50,0 10,0

motor sincrono

= (5f2)
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Fungao do terminal DI1

P5-00
Terminal DI2

P5-01 fungéo

P5-02 Fun(;éo do terminal DI3
Terminal DI4

P5-03 funcéo

0: Sem fungéo

1: Rotagéo para a frente (FWD)

2: Operagéo reversa (REV)

3: Controle de funcionamento de trés fios 4:
Jogamento para frente (FJOG)

5: Jogamento reverso (RJOG)

6: Terminal UP

7: Terminal PARA BAIXO

8: Estacionamento livre

9: Reinicializagéo de falha (RESET)

10: Pausa de execugéo

11: Entrada normalmente aberta para falha externa 12:

Terminal de comando multissegmento 1
13: Terminal de comando multissegmento 2

14: Terminal de comando multissegmento 3

15: Terminal de comando multissegmento 4

16: Terminal de selecéo de aceleragéo e desaceleragéo
1

17: Terminal de selegao de aceleragéo e desaceleragao

terminal de selegéo 2
18: Comutagéao da fonte de frequéncia

19: Limpeza da configuragdo PARA CIMA/PARA BAIXO
(terminal,
teclado)

20: Comutagao do comando em execugao
terminal

21: Proibigao de aceleragao e desaceleragédo
proibida

22: PID invalido (pausa)

23: Reinicializagao do status do PLC

24: Pausa na frequéncia de oscilagdo

25: Entrada do disparador de temporizagao
26: Frenagem CC imediata

27: Entrada de falha externa normalmente fechada

12
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28: Entrada do contador

31: Reinicializagdo da contagem de comprimento

32: Controle de torque proibido

33: Entrada de frequéncia PULSE (pulso) 34:
Modificagdo de frequéncia proibida 35: A diregdo da agdo
PID é invertida 36: Terminal de estacionamento externo
1

37: Terminal de comutagédo do comando de controle 2 38:
Terminal de pausa integral PID

39: Terminal de comutagéo da fonte de frequéncia X

e da frequéncia predefinida

40: Terminal de comutag&o da fonte de frequéncia Y

e frequéncia predefinida

41: Comutacao entre motor 1 e motor 2

42: Reservado

43: Terminal de comutagao de parametros PID

44: Comutagao de controle de velocidade/controle de torque 45:

Parada de emergéncia

46: Terminal de estacionamento externo 2
47: Desaceleragdo com frenagem CC 48:
Este tempo de funcionamento é apagado 49:
Chave de dois fios/trés fios

50: Inverséo proibida

51: Falha definida pelo usuario 1

52: Falha definida pelo usuario 2

53: Entrada de suspenséo

Tempo do filtro do terminal

P5-10 0,000 - 1,000s 0,010's
DI
0: Tipo de dois fios 1
Método de comando I T!po de d?'s fios 2
P5-11 do terminal 2: T!po de trés fios 1 0
3: Tipo de trés fios 2
Taxa de alteragéo do
P5-12 0,01 Hz/s - 100,00 Hz/s 1,00 Hz/s

terminal UP/DOWN
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0: Nivel alto

1: nivel baixo Vaga das
unidades: DI1; Vaga das
dezenas: DI2; Vaga das
centenas: DI3; Vaga dos

P5-13 Légica valida do terminal 1 milhares: DI4: 00000
Dez mil: DI5
P5-15 Valor minimo de entrada Al1 0,00-P5-17 0,00V
Configuragao correspondente a entrada minima Al1
P5-16 -100,0%-  100,0 0,0
P5-17 Valor maximo de entrada Al1 P5-15-10,00 V 10,00 V
Configuragéo correspondente a entrada maxima Al1
P5-18 -100,0%-  100,0 100,0
P5-19 Tempo do filtro de entrada Al1 0,00s-10,00 s 0,10s
Frequéncia minima de entrada PULSE (pulso)
P5-30 0,00 KHz-P5-32 0,00 KHz
Configuragéo correspondente a frequéncia
P5-31 minima de entrada PULSE (pulso) -100,0%-  100,0 0,0
Frequéncia méaxima de entrada PULSE (pulso)
P5-32 P5-30-50,00 KHz 50,00 KHz
Configuragéo correspondente a frequéncia maxima
P5-33 de entrada PULSE (pulso) -100,0%-  100,0 100,0
P5-34 Tempo do filtro de entrada PULSE 0,00s-10,00 s 0,10s
P5-35 Tempo de atraso de ativagdo DI1 0,0 s-3600,0s 0,0
P5-36 Tempo de atraso de desligamento DI1 0,0 s-3600,0s 0,0s
pP5-37 Tempo de atraso de ativagao DI2 0,0s-3600,0s 00s
P5-38 Tempo de atraso de desligamento DI2 0,0s-3600,0s 00s
P5-39 Tempo de atraso de ativagao DI3 0,0 s-3600,0s 0,0s
P5-40 Tempo de atraso de desligamento DI3 0,0s-3600,0s 00s
] ) ) 0-53, afungéo &
P541 Al1 é selecionado como terminal DI 0 mesmo que o terminal DI comum 0

funcéo
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Selegao de modo valida
quando Al é usado como

Bits individuais, Ai1:

0: Eficaz em nivel alto, 1: Eficaz em
nivel baixo Décima casa: reservada

Relé da placa de controle

P6-00 Selegdo da saida RELAY1
(TA/TB/TC)

Décimo lugar: reservado

0: Sem saida

1: Sinal de funcionamento do inversor (RUN) 2:
Saida de falha

3: Detecgéo do nivel de frequéncia PDT1 chegada
4: Chegada da frequéncia (PAR) 5:
Funcionando a velocidade zero

6: Pré-alarme de sobrecarga do motor 7:
Pré-alarme de sobrecarga do inversor 8:

Ciclo do PLC concluido

9: tempo de funcionamento acumulado atingido
10: frequéncia limitada

11: Pronto para funcionar 12:

Reserva

13: O limite superior de frequéncia foi atingido
14: O limite inferior de frequéncia foi atingido
15: Saida de status de subtenséo 16:
Configuragdes de comunicagao

P5-44 terminal DI Centenas: reservadas 0x00
Selegao de curva multiponto Al: Unidade:
Ai1
0:2 pontos em linha reta P5-15-P5-19 1: Curva
multiponto 1: PE-00-PE-07 2: Curva multiponto 2:
- PE-08 a PE-15
P5-45 Selecdo da curva Al 0x00
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17: Saida do temporizador

18: Funcionamento reverso

19: Reservado

20: Comprimento definido atingido

21: Torque limitado

22: Corrente 1 chega

23: Frequéncia 1 chega

24: Temperatura do médulo atingida 25: Queda
26: Tempo acumulado de energia ligada chega 27:
Saida de chegada temporizada

28: O tempo de funcionamento chegou 29: Valor
de contagem definido atingido

30: O valor de contagem especificado chega 31:
Indicagéo do motor 1, motor 2

32: Saida de controle do freio

33: Funcionando em velocidade zero 2

34: Chegada da detecgao do nivel de frequéncia
PDT2
35: Estado de corrente zero

36: Excesso de corrente do software 37: O
limite inferior de frequéncia é

atingido e a saida também é emitida quando parado
38: Saida de alarme

39: Reservado

40: Excesso de entrada Al1 41:

Reservado

42: reservado

43: Frequéncia atingida 2

44: Corrente atinge 2

45: Saida de falha
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P6-04

Modo de saida do terminal Y Selecionar

0: Saida de pulso (FMP)

1: Saida de comutagéo de coletor
aberto (FMR)

P6-05

Selegao da saida FMR

Semelhante a P6-01 para selecionar o modo de
saida dos parametros

P6-09

Selegao da saida AO1

0: Frequéncia de operagao

1: Frequéncia definida

2: Corrente de saida (100% corresponde ao
dobro da corrente nominal do motor)

3: Poténcia de saida (100%

corresponde ao dobro da poténcia

nominal do motor)

4: Tensé&o de saida (100% corresponde a 1,2
vezes a tensdo nominal do conversor de
frequéncia)

5: Simular valor de entrada Al1 6:

Reservado

7: Configuragdes de comunicagéo

8: Torque de saida

9: Comprimento

10: Valor de contagem

11: Velocidade do motor

12: Tensdo do barramento (0-3 vezes a
tensdo nominal do conversor de frequéncia)
13: Entrada de pulso

14: Corrente de saida (100%

corresponde a 1000,0 A) 15: Tenséo de
saida (100,0% corresponde a 1000,0 V)

16: Torque de saida (valor real

valor do torque -2 vezes o nominal a 2 vezes
o nominal)
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el BT

0: Frequéncia de operagéo

1: Definir frequéncia

2: Corrente de saida (100% corresponde ao dobro da
corrente nominal do motor)

3: Poténcia de saida (100% corresponde

a duas vezes a poténcia nominal do motor)

4: Tenséo de saida (100% corresponde a 1,2 vezes a
tensdo nominal do conversor de frequéncia)

5: Simular todos os valores de entrada 6:

Reservado

7: Configuracdes de comunicagao

8: Torque de saida

9: Comprimento

10: Valor de contagem

11: Velocidade do motor

12: Tensao do barramento (0-3 vezes a tenséo
nominal do conversor de frequéncia) 13: Entrada de
pulso

14: Corrente de saida (100%

corresponde a 1000,0 A) 15: Tensdo de

saida (100,0% corresponde a 1000,0 V)

16: Torque de saida (valor real do torque -2 vezes o
nominal a 2 vezes o nominal)

P6-11 Selecao de saida FMP

Saida maxima do FMP
P6-12 frequéncia 0,01 KHz - 100,00 KHz 50,00 @

P6-13 Limite inferior da saida AO1 | -100,0% - P6-15 0,0 @

O limite inferior corresponde

P6-14 a saida AOT 0,00V - 10,00 V 0,00V @

P6-15 Limite superior da saida AO1 | P6-13 - 100,0% 100,0 @

O limite superior

P6-16 corresponde a saida AO1 0,00-10,00V 10,00V @

Atraso de captagéo do relé
P6-21 principal T 0,0s-3600,0s 0,0s D
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P6-26

Atraso de desligamento do relé principal

0,0s-3600,0s

0,0

P7-00 Frequéncia de funcionamento do jog 0,00 Hz - Frequéncia maxima 6,00 Hz @
P7-01 Tempo de aceleragéo do jog 0,0 s-3000,0s 10,0s D
P7-02 Tempo de desaceleragéo do avango 0,0 s-3000,0s 10,0s @
P7-03 Tempo de aceleragéo 2 0,0 s-3000,0s 10,0s (6]
P7-04 Tempo de desaceleragao 2 0,0 s-3000,0s 10,0s @
P7-05 Tempo de aceleragéo 3 0,0s-3000,0s 10,0s O
P7-06 Tempo de desaceleragéo 3 0,0s-3000,0s 10,0s O
P7-07 Tempo de aceleragéo 4 0,0 s-3000,0s 10,0s @
P7-08 Tempo de desaceleracéo 4 0,0 s-3000,0s 10,0s D
P7-09 Frequéncia de salto 1 0,00 Hz - Frequéncia maxima 0,00 Hz @
P7-10 Amplitude da frequéncia de salto 1 0,00 Hz - Frequéncia maxima 0,00 Hz @
P7-11 Frequéncia de salto 2 0,00 Hz - Frequéncia maxima 0,00 Hz @
P7-12 Amplitude da frequéncia de salto 2 0,00 Hz - Frequéncia maxima 0,00 Hz @
P7-15 Tempo morto para frente e para tras 0.0's-3000,0s 00s @

0: modo padréo

1:0,1 Hz

2:0,5Hz

3:1Hz

4:2Hz

5:4Hz

6:5Hz
P7-16 Preciso do bot&o do teclado 7:8Hz 2

8:10 Hz

9:0,01 Hz

10: 0,05 Hz

0: funcionar no limite inferior de frequéncia

A frequéncia € inferior a frequéncia limite | 1. gegligar

P7-17 inferior de processamento 2: Funcionamento & velocidade zero 0 @
P7-18 Taxa de queda 0,0% - 100,0% 0,0 @
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Tempo de atraso para
frequéncia inferior ao

P7-19 desligamento do limite inferior 0.0s5-6000s 00s
P7-20 Definir tempo de oh - 65000h oh
operagao acumulado

0: Invalido
1: Modo de prioridade de corrida 1
2: Modo de prioridade de jog 2
1 ) Quando o usuario falha ou o PID & perdido, o

P7-21 Prioridade de jog jog ainda é valido 1
2) E possivel definir o modo de parada e a
frenagem CC

P7-22 Valor de detecgdo de 0,00 Hz - Frequéncia méxima 50,00 Hz

frequéncia (nivel PDT1)
Valor de histerese da
verificagdo de frequéncia o
Pr-23 (histerese PDT1) 0.0% - 100,0 50
P7-24 Largura de detecgéo de 0,0% - 100,0% 0,0
chegada de frequéncia

P7-25 Reserva 0
0: O ventilador continua funcionando
1: O ventilador funciona quando o inversor esta em
funcionamento

; (Quando a temperatura estiver acima de 40°, o

P7-26 Controle do ventilador ventilador também funcionara durante o 1
desligamento)
0: Valido apenas no controle do teclado

p7.07 STOP/ RFSET 1: Afung&o parar ou reiniciar € valida em todos os 0

fungéo modos de controle
0: Jog para frente
1: Alternancia entre avanco e retrocesso 2: Jog
reverso
N ) 3: Alternar entre o painel e o controle remoto
P7-28 Selegdo da fungzo da 4: Alternancia da fonte de frequéncia do painel o

tecla répida/JOCIE

(pressione a tecla rapida para alterar)
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P7-29

LED em funcionamento
exibicao

0000 - OxPFPF (nimero hexadecimal) 0000 a OxPFPF
Bit00: Frequéncia de funcionamento 0001

Bit01: Frequéncia definida 0002 Bit02:

Tenséo do barramento 0004

Bit03: Tensao de saida 0008 Bit04:

Corrente de saida 0010 Bit05: Poténcia de

saida 0020 Bit06: Status da entrada DI

0040 Bit07: Status da saida DO 0080 Bit08:
Tenséo Al1 0100 Bit09: Reservado

Bit10: Valor de configuragéo PID 0400 Bit11: Valor
de feedback PID 0800 Bit12: Valor de contagem
1000

Bit13: Valor do comprimento 2000

Bit14: Exibicéo da velocidade de carga 4000 Bit15:
Estagio do PLC 8000

H.441F

P7-30

Exibicdo de parada do LED

1 - 0x1PPF (numero hexadecimal) Bit00: Frequéncia
definida 0001

Bit01: Tens&o do barramento 0002 Bit02:

Status da entrada DI 0004 Bit03: Status da

saida DO 0008 Bit04: Tensao Al1 0010

Bit05: Reservado

Bit06: Valor de configuragao PID 0040 Bit07: Valor
de feedback PID 0080 Bit08: Valor de contagem
0100

Bit09: Valor do comprimento 0200

Bit10: Exibicdo da velocidade de carga 0400 Bit11:
Estagio do PLC 0800

Bit12: Frequéncia do pulso de entrada 1000 Bit13 -
Bit15: Reservado

H.0043

P7-31

Fator de exibigao da

velocidade de carga

0,001 - 655,00

1,000

P7-32

Temperatura do
radiador

12°C-100°C

Valor medido

P7-33

Tempo acumulado de

funcionamento

Oh - 65535h

Valor medido
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Medido
P7-34 Tempo de funcionamento acumulado | Oh - 65535h valor
0: Desativar
1: Ativar, quando o tempo acabar, uma falha é
Selegao da ativagdo do tempo relatada
P7-36 de execucao atual 2: Ativar. Quando o tempo acabar, néo é 0
reportada uma falha
0: Configuragéo digital P7-38 1: Al1
Selecéo da fonte de temporizagéo 2: Reservado
p7-37 para a execugdo atual 0
P7-38 Valor definido para o tempo de 0,0min - 6500,0min 0,0min
funcionamento atual
P7-39 Tempo de alto nivel 0,0s-6000,0s 2,0s
P7-40 tempo de baixo nivel 0,0 s-6000,0s 20s
0: Invalido (o comando do terminal de
. ~ partida é valido e inicia diretamente)
Ativar a protecéo
P7-43 A frequéncia atinge o valor de 0,00 Hz - PO-14 50,00 Hz
detecgédo 1
P7-44 Largura de chegada do valor 0.0% - 100.0% 0.0
de detecgéo de frequéncia 1
P7-45 A corrente atinge o valor de detecgéo 1 | ( o, - 300.0% 1000
P7-46 Largura de chegada do valor de 0.0% - 300.0% 0.0%
detecgao de corrente 1
P7-49 senha do usuério 0 - 65535 0
Se a frequéncia de salto é valida
durante a aceleragéo e 0- invalida
P7-50 desaceleragéo 1: valida 0
P7-51 Definir o tempo de chegada da Oh - 65530h oh
alimentacao
P7.53 Tempo de aceleragéo 1/2 ponto 0,00 Hz - Frequéncia maxima (P0-14) 00Hz
de frequéncia de comutagéo
Tempo de desaceleragao 1/2 0,00 Hz - Frequéncia maxima
P7-54 .00Hz

ponto de frequéncia de comutagao

(P0-14)
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Valor de detecgdo de frequéncia

0,00 Hz - Frequéncia maxima (P0-14)

P7-55 50,00 Hz @
(nivel PDT2)
P7-56 Deteccao de frequéncia PDT2 0.0% - 100,0% 5,0 £i
valor de histerese
P7.57 Afrequéncia atinge o valor 0,00 Hz - Frequéncia maxima (P0-14) 00Hz @
de detecgado 2
P7-58 Amplitude da detecgao de 0.0% - 100.0% 0,0
chegada da frequéncia 2
P7.59 Valor de detecgéo de corrente zero 0,0% - 300,0% 10,0 @
P7-60 Tempo de atraso da detecgao de 0,01s-300,00s 1,00s 1)
corrente zero
P7.61 Deteccédo da amplitude da corrente de 20.0% - 400.0 2000 @
saida
P7.62 Tempo maximo permitido para 0s-6500,0s 0s o
sobrecorrente do software
P7-63 A corrente atinge o valor de 20,0% - 300,0% 100,0 @
detecgéo 2
P7-64 Amplitude da detecgéo da chegada 0,0% - 300,0% 0,0% @
da corrente 2
0x0 - Ox1PF
Bit00: Torque alvo% 0001
Bit01: Torque de saida% 0002
Bit02: Frequéncia de pulso de entrada
(KHz) 0004
Bit03: DI5 pulso de alta velocidade
velocidade linear de amostragem (m/min)
0008
P7.65 Parametro de exibiao LED Bit04: Velocidade do motor (rmp) 0010
em funcionamento 2 Bit05: Corrente da linha de entrada CA

(A) 0020

Bit06: Tempo de funcionamento acumulado
(h) 0040

Bit07: Tempo de funcionamento atual (min)
0080

Bit08: Consumo acumulado de energia
(kwh) 0100

Bit09 - Bit15: Reservado
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P8-00

Configuragao da taxa de transmisséo

0: 300 BPS
1:600 BPS
2:1200 BPS
3:2400 BPS
4:4800 BPS
5: 9600 BPS
6: 19200 BPS

P7-67 Limite inferior da tenséo de entrada Al1 0,00V -P7-68 2,00V
P7-68 Limite superior da tens&o de entrada Al1 P7-67 - 11,00 V 8,00V
Temperatura do modulo 5
P7-69 atingida 0°C-90°C 70°C @
P7-70 Fator de corregéo da exibicéo da 0.001 - 3.000 1.000 @
poténcia de saida
Velocidade linear = P7-71 * Nimero de
Fator de corregéo da exibicao da pulsos HDI amostrados por segundo / PB-
P7-71 velocidade linear 07 1,000 @
P7.72 Consumo de energia acumulado 0 - 65535 Valor medido ®
(kWh)
P7.73 Versao do software de desempenho Numero da versao do software de desempenho i «
Verséo funcional do software
P7-74 Versao do software funcional ndmero #. C
0: Ocultar grupo de parametros de
funcdo aprimorada: AO - A3, BO - B5
1: Exibir grupo de parametros de fungao
Selegao aprimorada de exibigao de aprimorada: A0 -
P7-75 parametros de funcéo P ‘ 0 @
:A0-A3,B0-B5
P7.76 Fator de corregéo da exibicéo 0,0010 - 3,0000 1,0000 @
da velocidade do motor

P8-01

Formato de dados

0: Sem paridade &lt;8,N,2&gt;
1: Paridade par &lt;8,E,1&gt; 2:
Paridade impar &lt;8,0,1&gt; 3:
Sem paridade 1&lt;8,N,1&gt;

P8-02

Enderecgo de comunicagao

0-247 (0 é o endereco de difuséo)
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P8-03 Tempo de resposta Oms -30ms 2ms @
P8-04 Tempo limite de comunicac¢ao Oms - 30 ms 0,0s (6]
Sel dof p 0: Protocolo ModbusRTU padréo 1: Protocolo
elegéo do formato de ModBusRTU n&o padrédo
P8-05 comunicagao 0 @
0: Desativar, padrdo Funcéo de comunicagao
485
1: Ativada, fungdo de monitoramento de software
Funcéo de monitoramento de em segundo plano, a fungdo de comunicagéo 485
P&-06 software em segundo plano nado pode ser usada neste momento 0 @

= = 0: Desativar
Selegao da protegéo contra
P9-00 ¢ protega 1: Permitir 1 *
sobrecarga do motor
P9-01 Ganho da protegéo 0,10-10,00 1,00 @
contra sobrecarga do
motor
P9-02 Coeficiente de aviso de sobrecarga 50% - 100% 80 @
do motor (%)
P9-03 Ganho da protecéo contra 000 - 100 030 @
sobrecarga de tensao
P9-04 Tensé&o de protecéo contra 200,0 - 1200,0 V 760,0 V
sobrecarga
P9-05 VF Ganho de protegéo contra 0-100 20
sobrecorrente
P9-06 Corrente de protegao contra 50% - 200 150
sobrecorrente VF
Area de enfraquecimento do campo
VF
P9-07 50% - 200% 100
Fator de protecéo contra
estolagem de
corrente
Valor limite de aumento
Po-08 permitido de estolagem por 0,0"0-50,0% 10,0 @
sobretenséo
P9-11 Tempos de reinicializagao 0 0 @
automatica de falha
Selegao da agdo do relé de B
falha durante a reinicializag&o 0: sem agéo
Po-12 automatica da falha 1: Agéo 0 @
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Intervalo de tempo de

P9-13 0,1s-100,0s 10s O
reinicializagao
automatica de falha
= R 0: invalido
Selecéo de ativagéo de
P14 ¢ & 1: valido 1 w
perda de fase de
entrada
= A 0: invalido
Selecao de ativagado de
P9-15 1: Valido 1 *
perda de fase de saida
Protecao contra curto-circuito na o
ligag&o a terra 0: invalido
Po-16 Selecdo 1: vélido 1 *
0: E necessaria uma reinicializagdo manual apés
Selegao de reinicializagao uma falha de subtensao
¢ ” ¢ 1: Apos a falha de subtenséo, a falha sera reiniciada
automatica de falha de . =
P9-17 ~ automaticamente de acordo com a tenséo do 0 O
subtensao
barramento
Selegao do modo de 0: invalido
P9-18 supressao de sobretensao 1: Modo de supresséao de sobretenséao 1 1 *
2: Modo de supressao de sobretenséo 2
0: invalido
1: Apenas o processo de desaceleragéo € valido
2: O processo de velocidade constante e
Selegdo do estado ativo de desaceleragao é valido durante a execugéo 2 fi
P9-19 sobreexcitagéo !
Modo de supressao de
P9-20 sobretensao 2 valor limite 1.0% - 150,0% 10,00
0 - 22202;
Localizag&o das unidades: Sobrecarga do motor -
Err14 0: Estacionamento livre
1: parar de acordo com o0 modo de parada 2:
continuar funcionando
Dez: reservado
Centenario: perda de fase de entrada - Err23
Agao de protegao contra falhas 1 Milhares: perda de fase de saida - Err24
P9-22 Dez mil: excegéo de leitura e gravagéo de parametro - 00000 @

Err25




Capitulo 8 Tabela de fungdes e parametros

0 - 22222;

Lugar das unidades: Falha de comunicagao - Err27 0:
Estacionamento livre

1: parar de acordo com o0 modo de parada 2:

continuar funcionando

Lugar das dezenas: Falha externa - Err28 Lugar das centenas:

Acéo de protegdo contra | Falha de desvio de velocidade excessivo - Err29
P9-23 falhas 2 Milhares: Falha definida pelo usurio 1-Err30 Dez milhares: 00000
Falha definida pelo usuario 2-Err31
0 - 22222;
Primeiro lugar: perda de feedback PID durante o tempo de
execugao - Err32
0: Estacionamento livre
1: parar de acordo com o0 modo de parada 2:
continuar funcionando
Lugar das dezenas: falha de perda de carga - Err34 Lugar
das centenas: sobrecorrente do software - Err16
Ag3o de protegdo contra | Lugar das milhares: O tempo de funcionamento continuo
P9-24 falhas 3 atual atinge - Err39 00000
Dezenas de milhares: o tempo de funcionamento atinge - Err40
0: operar na frequéncia de operagao atual 1: operar na
. ~ frequéncia definida
Continuar a selegéo da . T o
A 2: operar na frequéncia limite superior 3: operar
frequéncia de PO
funcionamento em caso na frequéncia limite inferior
P9-26 4: Funcionar com o valor de configuragéo da frequéncia de 1
de falha
espera P9-27
Frequéncia de
P9-27 espera anormal 0,0% - 100,0 100
definida
Opgéo de protegio 0:invalido
P9-28 1: valido 0
contra queda de carga
Nivel de detecgao
P9-29 de queda de carga 0,0% - 80,0% 20,0
Tempo de detecgéo de
P9-30 0,0s-100,0s 50s

queda de carga
tempo de detecgéo
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P9-31 Valor de deteccao de desvio de 0.0% -100.0 20.0 @
velocidade excessivo
P9-32 Tempo de detecgao de desvio de 0.0s-100,0s 00s @
velocidade excessiva
P9-33 Valor de deteccéo de excesso de 0,0% - 100,0% 20,0 (6]
velocidade
P9-34 Tempo de detecgéo de excesso de 0,0s-100,0s 2,0 D
velocidade
P9.35 Coeficiente de corrente de protegao 100% - 200% 100 @
contra sobrecarga do motor
0: Cédigo da fungéo PID PA-01 1: Ai1
3: Comunicagao fornecida
4: PULSO fornecido
5: Instrugdo multissegmento fornecida
6: Modificagéo para cima/baixo PA-01 (efetiva
PA-00 Fonte de configuragdo PID quando P0-06=6) 0 @
PA-01 Configuragao digital PID 0,0 - 100,0% 50.0% *
PA-02 Tempo de alteragéo PID fornecido 0,00 s -650,00s 0.00s 7/1\\(
0: Ai1
PA03 Fonte de feedback PID 3 Comunicagzo fomecida 0 ve
4: PULSO fornecido
o ~ 0: Agéo direta
PA-04 Direcéo da agéo PID 1: Agdo reversa 0 @
Faixa de feedback da configuracéo
PA-05 PID 0 - 65535 1000 @
PA-06 Ganho proporcional P 0,0-100,0 20,0 @
PA-07 Tempo integral | 0,01s-10,00s 2,00s D
PA-08 Tempo diferencial D 0,000 s-10,000s 0,000 s A
PA-09 Frequéncia de corte reverso PID | 0,00 - Frequéncia méaxima (P0-14) 00 Hz D
PA-10 Limite de desvio 0,0% - 100,0% 0,0 &amp;
PA-11 Corte diferencial 0,00% - 100,00% 0,0 &amp;
PA-12 Tempo do filtro de feedback PID 0,00-60,00s 0,00 s A
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PA-13 Valor de detecgao de 0.00-60,00's 0,00
perda de feedback PID
PA-14 Tempo de deteccao de 0,0s-3600,0s 0
perda de feedback PID
PA-18 Ganho proporcional P2 0,0-100,0 20,0
PA-19 Tempo de integragéo 12 0,01s-10,00s 2,00
PA-20 Tempo diferencial D2 0,000s-10,000 s 0,000 s
0: N&o alternar 1:
. = Terminal DI
Condi¢des de comutacao dos . )
PA-21 N 2: Comutar automaticamente de 0
parametros PID .
acordo com o desvio
PA22 Desvio de comutagao do parametro PID 0,0% - PA-23 20,0
1
PA-23 Desvio de comutag&o do parametro PID | pa o5 100,0% 80,0
2
PA-24 Valor inicial do PID 0,0% - 100,0% 0,0
PA-25 Tempo de retengao do valor inicial do PID | 0,00 s - 650,00 s 0,00s
PA-26 Valor maximo positivo do desvio de 0.00% - 100.00 1.00
saida duplo
PA-27 Valor méximo inverso do desvio de 0,00% - 100,00% 1,00%
saida duplo
Unidades: Separacéo integral O:
invalido;
1: valido
Lugar das dezenas: saida para o
valor, se deve parar a integragéo L.
PA-28 Propriedades integrais do PID 0: Continuar pontos; limit 00
1: Interromper integracao
PA-29 Operagao de desligamento PID 0: parar e ndo operar 1: calcular na 0
parada
0: Relativo a frequéncia central
1: Relativo a frequéncia maxima
Pb-00 Método de configuragéo da oscilagéo 0
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Pb-01 Amplitude da frequéncia de oscilagao 0,0% - 100,0 0,0 (6]
Pb-02 Amplitude da frequéncia de salto 0,0% - 50,0% 0,0 @
Pb-03 Ciclo da frequéncia de oscilagéo 0,1s-3000,0s 10,0s @
Pb-04 Coeficiente do tempo de subida da onda 0.1% - 100,0% 50,0 @
triangular
Pb-05 Comprimento definido 0 m-65535m 1000 m @
Pb-06 Comprimento real 0 m-65535m 0 @
Pb-07 Numero de pulsos por metro 0,1-6553,5 100,0 @
Pb-08 Valor da contagem definida 1-65535 1000 @
Pb-09 Valor de contagem designado 1-65535 1000 @

PC-00 Varias velocidades 0 -100,0% -100,0% 0,0 @
PC-01 Vérias velocidades 1 -100,0% -100,0% 0,0 @
PC-02 Varias velocidades 2 -100,0% -100,0% 0,0 @
PC-03 Varias velocidades 3 -100,0% -100,0% 0,0 @
PC-04 Vérias velocidades 4 -100,0% -100,0% 0,0 Q@
PC-05 Vérias velocidades 5 -100,0% -100,0% 0,0 Q@
PC-06 Vérias velocidades 6 -100,0% -100,0% 0,0 @
PC-07 Vérias velocidades 7 -100,0% -100,0% 0,0 @
PC-08 Vérias velocidades 8 -100,0% -100,0% 0,0 @
PC-09 Vérias velocidades 9 -100,0% -100,0% 0,0 @
PC-10 Varias velocidades 10 -100,0% -100,0% 0,0 @
PC-11 Varias velocidades 11 -100,0% -100,0% 0,0 @
PC-12 Vérias velocidades 12 -100,0% -100,0% 0,0 Q@
PC-13 Vérias velocidades 13 -100,0% -100,0% 0,0 @
PC-14 Varias velocidades 14 -100,0% -100,0% 0,0 @
PC-15 Varias velocidades 15 -100,0% -100,0% 0,0 @

0: Parar no final de uma Unica operagao

1: Manter o valor final para uma Unica

execugao
PC-16 Modo de operagao PLC 2: Manter o loop 0 @
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PC-17

Selegao da memoria de
desligamento do PLC

0: Sem memoria ao desligar e sem memoria
ao parar 1: Meméria ao desligar e sem memoria
ao parar

2: Sem memdria quando desligado e com
memoria quando desligado 3: Memoria ao
desligar e memoria ao desligar

PC-18

Tempo de funcionamento do PLC
simples de varias velocidades
0

0,0 s(h) -6500,0 s(h)

0,0 s(h)

PC-19

Tempo de aceleracéo/desaceleragédo do
PLC simples de varias velocidades 0

PC-20

Tempo de funcionamento do PLC
simples de varias velocidades
1

0,0 s(h) -6500,0 s(h)

0,0 s(h)

PC-21

Tempo de aceleracéo/desaceleragédo do
PLC simples de varias velocidades 1

PC-22

Tempo de funcionamento do PLC
simples de varias velocidades
2

0,0 s(h) - 6500,0 s(h)

0,0 s(h)

PC-23

Tempo de aceleragdo/desaceleragédo do
PLC simples de multiplas velocidades 2

0-3

PC-24

Tempo de funcionamento do PLC
simples de varias velocidades
3

0,0 s(h) - 6500,0 s(h)

0,0s(h)

PC-25

Tempo de aceleragéo/desaceleragdo do
PLC simples de varias velocidades 3

0-3

PC-26

Tempo de funcionamento do PLC
simples de varias velocidades
4

0,0 s(h) -6500,0 s(h)

0,0 s(h)

PC-27

Tempo de aceleragédo/desaceleracéo do
PLC simples de multiplas velocidades 4

0-3

PC-28

Tempo de funcionamento do PLC
simples de varias velocidades
5

0,0 s(h) - 6500,0 s(h)

0,0 s(h)

= (&f2)
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Tempo de aceleragéo/desaceleragdo do

PLC simples de varias velocidades 5

PC-29 0 0 @
Tempo de funcionamento do PLC
PC-30 simples de varias velocidades 0,0 s(h) - 6500,0 s(h) 0,0s(h) @
6
Tempo de aceleragao/desaceleragao do
PC-31 PLC simples de multiplas velocidades 6 0-3 0 7,'\\(
Tempo de funcionamento do PLC
PC-32 simples de varias velocidades | 0.0 s(h) - 6500,0 s(h) 0,0s(h) @
7
Tempo de aceleracéo/desaceleragéo do
PC-33 PLC simples de multiplas velocidades 7 0-3 0 @
Tempo de funcionamento do PLC
PC-34 simples de varias velocidades | 0.0 s(h) - 6500,0 s(h) 0,0s(h) @
8
Tempo de aceleragdo/desaceleragéo do
PC-35 PLC simples de multiplas velocidades 8 0-3 0 *
Tempo de funcionamento do PLC
PC-36 simples de varias velocidades 0,0 s(h) - 6500,0 s(h) 0,0s(h) @
9
Tempo de aceleracao/desaceleragédo do
PC.37 PLC simples de varias velocidades 9 0-3 0 @
Tempo de funcionamento do PLC
PC-38 simples de varias velocidades 0,0 s(h) - 6500,0 s(h) 0,0s(h) @
10
Tempo de aceleragao/desaceleragdo do
PC-39 PLC simples de varias velocidades 10 0-3 0 *
Tempo de funcionamento do PLC
PC-40 simples de varias velocidades 0,0 s(h) - 6500,0 s(h) 0,0s(h) @
11
Tempo de aceleragédo/desaceleragédo do
PLC simples de muiltiplas velocidades
PC-41 1 0-3 0 *
Tempo de funcionamento do PLC
PC42 0,0 s(h) - 6500,0 s(h) 0,0 s(h) @

simples de varias velocidades
12
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Tempo de
PC43 a_celeragao/de?s_acelerage_lo doPLC 0-3 0
simples de varias velocidades 12
Tempo de
PC44 a_celeragao/de?s_acelerage_lo doPLC 0.0 - 6500,0 0
simples de varias velocidades 13
; c 0-3 (representando, respectivamente, o tempo de
Tempo de funcionamento do PL aceleragao e desaceleragdo 1-4)
PC-45 simples de varias velocidades 0,0s(h)
14
Tempo de
| a | a PL
PC46 af:e eragao/de?s_ace erage_lo doPLC 0.0 - 6500,0 0
simples de varias velocidades 14
0-3 (representando, respectivamente, o tempo de
Tempo de funcionamento do PLC | aceleragao e desaceleragdo 1-4)
pC-47 simples de varias velocidades 0,0 s(h)
15
Tempo de
aceleragao/desaceleragdo do PLC
PC-48 simples de varias velocidades 15 0,0-6500,0 0
; c 0-3 (representando, respectivamente, o tempo de
Tempo de funcionamento do PL aceleragao e desaceleragao 1-4)
PC-49 simples de varias velocidades 0,0s(h)
15
0: s (segundo) 1:h
PC-50 Unidade de tempo de muiltiplas (hora) 0
velocidades
0: A velocidade multipla ndo tem
PC5T Selegao do modo de prioridade prioridade ]
i de velocidade multipla 1: Prioridade de velocidade muiltipla
0: Tempo de aceleragdo e desaceleragéo
tempo 1
1: Aceleracao e desaceleracéo
Selecéo do tempo de tempo 2
aceleragéo e 2: Aceleraggo e desaceleracdo
PC-52 desaceleragdo com tempo 3 0
prioridade de velocidade 3: Aceleracgo e desaceleragéo
multipla tempo 4
Selegao da unidade PC-00 - 0: %
PC-53 ¢ 1 Hz 0
PC-15 com varias
velocidades

=)
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0: Codigo de fungédo PC-00 fornecido 1: Ai1
2: Reservado
3: Pulso PULSE

4: PID

Instrugdo multissegmento 0 modo 5. Configuragdo de frequéncia pre-
PC- dado definida (P0-11), UP/DOWN pode ser 0 DA

modificado

0: Configuracao digital (PD-01)
1: Ai1
2: Reservado

3: Comunicagao fornecida

Selegao da fonte de comando de . anci
PD-00 torque 4: Frcjz-quenc~|a de pulso PULSE 0 *
Configuragao
5: Reservado

(As opgoes 1, 3 e 4 correspondem a PD-01
na escala completa)

PD-01 Torque digital fornecido -200,0% - 200,0% 150,0 @
Frequéncia maxima de diregao positiva
0,00 Hz - Frequéncia maxima (P0-14)
PD-03 do controle de torque 00 Hz @
Frequéncia maxima de direcéo reversa
0,00 Hz - Frequéncia maxima (P0-14
PD-04 do controle de torque q ( ) 00 Hz @
Tempo do filtro de comando de
PD-06 torque .00s - 10,00s 0,00s D
Tempo de aceleragao da frequéncia
PD-07 do modo de torque 0,0s-1000,0s 10,0 @
Frequéncia do modo de torque
PD-08 tempo de desaceleragdo 0,0s-1000,0s 10,0s D

Selegdo do modo 0: Modo velocidade
PD-10 velocidade/torque 1: Modo de torque 0 *
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PF.00

A0-00

Senha de fabrica

Selegao do motor

0 - 65535

1: Motor n° 1
2: Motor n° 2

PE-00 Entrada minima da curva 1 -10,00 V - PE-02 0,00V
PE-01 Curva 1 configuragao correspondente -100.0% - 100.0% 0.0
a entrada minima
PE-02 Curva 1 Entrada do joelho 1 PE-00 - PE-04 3,00V
PE-03 Curva 1 ponto de inflexao 1 entrada -100,0% - 100,0% 30,0
correspondente a configuragao
PE-04 Curva 1 Joelho 2 Entrada PE-02 - PE-06 6,00V
PE-05 Curva 1 ponto de inflex&o 2 entrada -100,0% - 100,0 60,0
configuragéo correspondente
PE-06 Entrada méaxima da curva 1 PE-04 - 10,00 10,00 V
PE-07 Configuragéo correspondente a -100,0% - 100,0 100,0
entrada maxima da curva 1
PE-08 Curva 2 entrada minima -10,00 - PE-10 0,00V
PE-09 Entrada minima da curva 2 -100.0% - 100.0 00
correspondente a configuragéo
PE-10 Curva 2 Entrada do joelho 1 PE-08 - PE-12 3,00V
PE-11 Curva 2 ponto de inflex&o 1 entrada -100,0% - 100,0 30,0
configuragéo correspondente
PE-12 Curva 2 Joelho 2 Entrada PE-10 - PE-14 6,00V
PE-13 Curva 2 ponto de inflexao 2 entrada -100,0% - 100,0 60,0
configuracéo correspondente
PE-14 Entrada maxima da curva 2 PE-12-10,00V 10,00V
PE-15 Curva 2 configuragéo correspondente -100,0% - 100,0% 100,0
a entrada maxima
PE-24 Ponto de salto definido para Al1 -100,0% - 100,0% 0,0°/0
PE-25 Al1 define o intervalo de salto 0,0% - 100,0% 0,5°/o0

*hkkkk
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Segundo modo de controle do

1: Controle vetorial de malha aberta (vetor
sem sensor de velocidade) 2: Controle

segundo motor

4: Tempo de aceleragao e desaceleragao 4

0: Sem fungéo
1: Ajuste estatico

A0-01 motor VE 2
0: Consistente com o primeiro motor 1: Tempo
de aceleragao e desaceleragéo 1
2: Tempo de aceleragéo e desaceleragao
2

Selegao do teﬁmpo de 3: Aceleragao e desaceleracéo
aceleragac_) e fempo 3
A0-02 desaceleragéo do 0

A1-00 Ajuste dos parametros do motor 0
2: Ajuste dindmico completo
o ) O modelo &
A1-01 Poténcia nominal do motor 2 0,1 kW - 1000,0 kW determinado
A1-02 Tens&do nominal do motor 2 1V-1500V 380V
¥ A O modelo é
A1-03 Motor 2 Ndmero de pélos do 2a64 determinado
motor
0,01 A - 600,00 A (poténcia nominal do motor <=
30,0 kW)
A1-04 Corrente nominal do motor 2 0,1A-6000,0 A (poténcia nominal do A1-01 OK
motor > 30,0 kW)
0,01 Hz - Frequéncia maxima (P0-14)
A1-05 Frequéncia nominal do motor 2 0,00 Hz
A1-06 Velocidade nominal do motor 2 1 rpm - 65535 rpm A1-01 OK
0,01 A - A1-04 (Poténcia nominal do
motor <= 30,0 kW)
A1-07 Corrente sem carga do motor 2 0,1 A - A1-04 (Poténcia nominal do A1-01 OK
motor &gt; 30,0 kW)
O modelo é
A1-08 Resisténcia do estator do motor 2 0,001 ohm - 65,535 ohm determinado
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A2-00

Aumento de torque

0,0°/o 30,0

0,0°/0

O modelo é
A1-09 Resisténcia do rotor do motor 2 0,001 ohm - 65,535 ohm determinado *
Modelo
A1-10 Indutancia mutua do motor 2 0,1 mH - 6553,5 mH determinado *
. Modelo
A1-11 Indutancia de fuga do motor 2 0,01 mH - 655,35 mH determinado *
A1-12 Aceleracéo na sintonia dinamica total 10s-6000,0s 10,0s @
A1-13 Desaceleragado com ajuste dindmico total 10s-60000s 10,0s D

A2-01

Ganho de supressao de oscilagdo

0-100

O modelo é
determinado

A3-00 Frequéncia de comutagao P1 0,00 Hz - A3-02 5,00 Hz @
A3-02 Frequéncia de comutagéo P2 A3-00 - PO-14 10,00 Hz @
A3-04 Ganho proporcional a velocidade de 0,1-10,0 4,0
baixa frequéncia
A3-05 Tempo de integracéo da velocidade 0,01s-10,00s 0,50's @
de baixa frequéncia
A3-06 Ganho proporcional de velocidade de 0,1-10,0 2,0
alta frequéncia
A3-07 Tempo de integragao de velocidade 0,01s-10,00s 100s D
de alta frequéncia
A3-8 Selegao do atributo integral do loop de 0: Os pontos entram em vigor 1: 0 *
velocidade Separagao integral
A3-11 Regulador de corrente de torque Kp 0 - 30000 2000 @
A3-12 Regulador de corrente de torque Ki 0 - 30000 1300 @
Regulador de corrente de excitagao
A3-13 Kp 0 - 30000 2000 @
A3-14 Regulador de corrente de excitagéo Ki 0 - 30000 1300 @
A3-15 Ganho do freio de fluxo 0 0 i‘(
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Fator de corregado do torque de

B0-00

Selecdo somente leitura do cédigo de

0: Invalido

A3-16 50%-200 100
enfraquecimento de campo
A3-17 Coeficiente de compensacéo 50% - 200% 100
de deslizamento
A3-18 Constante de tempo do filtro 0,000s-1,000s 0015s
de feedback do circuito de
velocidade
Filtro de saida do circuito de velocidade

A3-19 constante de tempo 0,000s-1,000s 0,000 s
0: P3-21
1: Al1 (faixa analogica corresponde a P3-21)
2: Reservado

A3-20 Fonte do limite superior do torque 0

elétrico

3: Comunicagao fornecida
4: PLUSE fornecida

A3-21 Limite superior do torque elétrico 0,0% - 200,0% 150,0
0: P3-23
1: Al1 (faixa analogica corresponde a P3-23)

Limite superior do torque de frenagem . N .

3: Comunicagao fornecida

A3-22 fonte ¢ 0
4: PLUSE fornecida

A3-23 Limite superior do torque de frenagem | 0,0% - 200,0% 150

fungéo 1: Somente leitura
0: Corrente de saida
1: Velocidade do motor
Exibicdo do menu superior do 2: Velocidade de carga
B0-01 LCD/exibigdo da segunda linha do 3: Tensé&o de saida 0
i LED 4: PID fornecido
5: Feedback PID
0: Chinés
B0-02 Selegao do idioma do LCD 1: Inglés 0
Selegdo do menu LED 0: Desativar
B0-03 1: ativar 0
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Selegao da exibigado da

frequéncia de operagéo 0: frequéncia em tempo real
B0-04 4o vetor 1: frequéncia definida 0 *

~ o ) 0: Exibir o valor definido
B0-05 Si:f:%;ﬁ;’g:;?g;:;a”te oajuste | 1. Exibir o valor atual da variavel 0 e

L L
B1-00 Limpar selegéo do cédigo da fungédo 0 in’v.a'lido 0 7/:\\(
1: vélido
personalizada

B1-01 Codigo da fungdo personalizada 1 uP0-00 - uU1-xx uP0-03 @
B1-02 Cadigo de fungao personalizada 2 uP0-00 - uU1-xx uP0-04 @
B1-03 Cadigo de funcao personalizada 3 uP0-00 - uU1-xx uP0-06 @
B1-04 Cadigo de funcao personalizada 4 uP0-00 - uU1-xx uP0-23 @
B1-05 Cadigo de funcéo personalizada 5 uP0-00 - uU1-xx uP0-24 @
B1-06 Cadigo de fungéo personalizada 6 uP0-00 - uU1-xx uP4-00 @
B1-07 Cadigo de fungéo personalizada 7 uP0-00 - uU1-xx uP4-01 @
B1-08 Cadigo de fungéo personalizada 8 uP0-00 - uU1-xx uP4-02 @
B1-09 Cadigo de fungéo personalizada 9 uP0-00 - uU1-xx uP4-04 @
B1-10 Cadigo de fungao personalizada 10 uP0-00 - uU1-xx uP4-05 @
B1-11 Cadigo de fungéo personalizada 11 uP0-00 - uU1-xx uP4-06 @
B1-12 Cadigo de fungéo personalizada 12 uP0-00 - uU1-xx uP4-12 @
B1-13 Cadigo de fung&o personalizada 13 uP0-00 - uU1-xx uP4-13 @
B1-14 Codigo de fungéo personalizada 14 uP0-00 - uU1-xx uP5-00 @
B1-15 Cadigo de fungédo personalizada 15 uP0-00 - uU1-xx uP5-01 @
B1-16 Codigo de fungao personalizada 16 | uP0-00 - uU1-xx uP5-02 @
B1-17 Cadigo de fungéo personalizada 17 uP0-00 - uU1-xx uP6-00 @
B1-18 Cadigo de fungao personalizada 18 uP0-00 - uU1-xx uP6-01 @
B1-19 Cadigo de fungao personalizada 19 uP0-00 - uU1-xx uP0-00 @
B1-20 Cadigo de fungéo personalizada 20 uP0-00 - uU1-xx uP0-00 @
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Selegao de ativagado da compensagao de

0: Sem compensagéo

B1-21 Cadigo de fungao personalizada 21 uP0-00 - uU1-xx uP0-00
B1-22 Cadigo de fungéo personalizada 22 uP0-00 - uU1-xx uP0-00
B1-23 Cadigo de funcéo personalizada 23 uP0-00 - uU1-xx uP0-00
B1-24 Cadigo de funcéo personalizada 24 uP0-00 - uU1-xx uP0-00
B1-25 Cadigo de funcéo personalizada 25 uP0-00 - uU1-xx uP0-00
B1-26 Cadigo de funcéo personalizada 26 uP0-00 - uU1-xx uP0-00
B1-27 Cadigo de fungao personalizada 27 uP0-00 - uU1-xx uP0-00
B1-28 Cadigo de fungao personalizada 28 uP0-00 - uU1-xx uP0-00
B1-29 Cadigo de funcéo personalizada 29 uP0-00 - uU1-xx uP0-00
B1-30 Cadigo de fungéo personalizada 30 uP0-00 - uU1-xx uP0-00
B1-31 Cadigo de fungao personalizada 31 uP0-00 - uU1-xx uP0-00

PWM

B2-00 tempo morto 1: Compensag&o 1
) 0: Modulagéo assincrona
B2-01 Método PWM 1: Modulago sincrona 0
0: 7 segmentos em todo o processo
1: Comutagao automatica de sete
Selecdo PWM de sete segmentos/cinco | Seégmentos/cinco segmentos
B2-02 segmentos 0
Selecdo de ativagao do limite de 0: Desativar
B2-03 corrente CBC 1: ativar 1
360,0V
B2-04 Ponto de frenagem 330,0V-1200,0V 690.0 V
200,0V
B2-05 Ponto de subtenséo 150,0 V- 500,0 V 3500V
B2-06 Configuragao aleatéria da profundidade 0 0
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B2-07

Selegédo do modo de operagéo 0 Hz

0: Sem saida de corrente; 1:
Operagao normal; 2: Saida com
parada DC

corrente de frenagem P1-16;

B2-08

Selegao do modo de limitagéo da
portadora de baixa frequéncia

0: modo de limitagéo 0

1: Modo restrito 1

2: llimitado (a portadora de todas as
bandas de frequéncia é a mesma)

0: Desativar

B3-00 Al1 mostra tens&o 1 -9,999V -10,000 V 3,000 V

B3-01 Al1 mediu tens&o 1 -9,999V - 10,000 V 3,000 V

B3-02 Al1 mostra tensdo 2 -9,999V-10,000 V 8,000 V

B3-03 Tensao medida pelo Al1 2 -9,999V-10,000 V 000V

B3-12 Tens&o alvo AO1 1 -9,999V - 10,000 V 3,000V

B3-13 Tensao medida AO1 1 -9,999V - 10,000 V 3,000V

B3-14 Tensé&o alvo AO12 -9,999V - 10,000 V 8,000 V

B3-15 Tens&o medida AO12 -9,999V -10,000 V 000V 4

Selegao de ativagao do controle mestre-
B4-00 ¢a Ga 1: Ativar 0 *
escravo:
0: Host
B4-01 Selegao mestre-escravo: 1: Escravo 0 ) ¢
~ N . 0: Frequéncia em execugéo
Selecéo da frequéncia de envio do host:
B4-02 v g 1: Frequéncia alvo 0 *
B4-03 Selecao da fonte do comando do 0: Nao seguir 1: Seguir 0 *
mestre seguido pelo escravo
B4-04 Coeficiente de frequéncia de recepgao 0,00% - 600,00% 100,00 @
do escravo
B4-05 O escravo recebe o coeficiente de -10,00 - 10,00 1,00 @
torque
B4-06 Escravo recebe polarizagdo de torque -50,00% - 50,00% 0,00 b
Desvio de frequéncia
B4-07 limite 0,20% - 10,00% 0,50%

= Sfe)
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B4-08 Tempo de detecgao de queda na 0,00s5-10,0s 0,1 @

comunicagao mestre-escravo

= L s 0: Desativar
Selecao de ativagéo do controle do
B5-00 ¢a Ga 1: Ativar 0 *
freio:
B5-01 Frequéncia de liberagao do freio 0,00 Hz - 20,00 Hz 2,50 Hz
B5-02 Tempo de manutengao da frequéncia 0.0s-200s 10s
de liberagao do freio

B5-03 Valor limite atual durante a frenagem 50,0% - 200,0% 120,0

de retencao
B5-04 Frequéncia de acionamento do freio 0,00 Hz - 20,00 Hz 1,50 Hz
B5-05 Tempo de atraso de acionamento do freio | 0,0s-20,0s 00s C
B5-06 Tempo de retencéo do atraso na ativagao 0.05-200s 10s

do freio

frequéncia

0: A fungao de suspenséao ¢é invalida
1: O terminal de entrada digital DI controla
a fungéo de suspensao

2: Fungéao de suspenséo controlada pelo
valor definido pelo PID e pelo valor de
feedback

B6-00 Selecéo de hibernacéo 3: Controla a fungéo de suspensao com 0 *
base na frequéncia de operacao

B6-01 Frequéncia de suspenséo 0,00 Hz - P0-14 0,00 Hz @

B6-02 Atraso do sono 0,0 s-3600,0s 20,0s @

0,0°/o 100,0% Quando

B6-03 Diferenca de ativagdo B6-00=3, @ unidade passa a ser Hz 10,0 @

B6-04 Atraso de ativagao 0,0 s-3600,0s 05s @
Selegao da saida de frequéncia do 0: Ajuste automatico PID 1: Frequéncia de

B6-05 atraso de suspenséao suspenséo B6-01 0 i\(
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U0-00 Ultimo tipo de falha

u0-01 Ultimo tipo de falha
Tipos de primeira e

U0-02 segunda falhas

00: Sem falha

Err01: Protegcao do modulo inversor Err04:
Sobrecorrente durante a aceleragdo Err05: Sobrecorrente
durante a desaceleragao Err06: Sobrecorrente durante a
operacdo em velocidade constante

Err08: Sobretensao durante a aceleragao Err09:
Sobretenséo durante a desaceleragéo Err10: Sobretensao
durante operagéo em velocidade constante

Err12: Falha de subtens&o Err13: Falha de

sobrecarga do inversor Err14: Falha de

sobrecarga do motor Err15: Superaquecimento

do inversor

Err17: Falha na detecgao de corrente Err20: Falha

de curto-circuito a terra Err23: Falha de perda de

fase de entrada Err24: Falha de perda de fase de

saida Err25: Falha na operagéo do Eeprom Err27:

Falha de comunicagao Err28: Falha externa

Err29: O desvio de velocidade é muito grande Err30: Falha
definida pelo usuario 1

Err31: Falha definida pelo usuario 2

Err33: Limitagdo rapida de corrente

Err34: Falha de queda de carga

Err32: Feedback PID perdido durante o tempo de execugéo
Err35: Falha na alimentagéo de entrada

Err37: excegéo de armazenamento de parametros Err39:
O tempo de execucgédo chegou ao fim Err40: Tempo de
execucdo acumulado atingido Err42: Troque o motor
durante a operacao Err46: Comunicagao de controle
mestre-escravo interrompida
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U0-03 Frequéncia da ultima falha 0,01 Hz G
U0-04 Corrente na ultima falha 0,01A C
U0-05 Tensao do barramento na ultima falha 01V G
U0-06 Status do terminal de entrada na dltima falha 1 .
uo-07 Status do terminal de saida na Ultima falha 1 .
u0-08 Status do inversor na ultima falha 1

Tempo de funcionamento na ultima falha (tempo de inicio apés a ativagao, minutos)
U0-09 1min G

Tempo de funcionamento na ultima falha (tempo a partir do tempo de funcionamento,

uUo-10 minutos) 1min C
U0-13 Frequéncia na ultima falha 0,01 Hz G
Uo-14 Corrente na falha anterior 0,01A C
Uo-15 Tens&o do barramento na falha anterior 0,1V G
Uo-16 Terminal de entrada na falha anterior 1 .
uo-17 Terminal de saida quando a falha anterior 1 .
Uo-18 Ultimo status de falha do inversor 1 o
Uo-19 Tempo de funcionamento da falha anterior (tempo de inicio apos a ativagéo, 1min I
minutos)

U0-20 Tempo da ultima falha (tempo desde o tempo de execugéo, minutos) 1min C
uo-21 variavel reservada

U0-22 variavel reservada _

u0-23 A frequéncia da primeira e da segunda falhas 0,01 Hz G
U0-24 Corrente na primeira e segunda falhas 0,01A G
U0-25 Tens&o do barramento na primeira e segunda falhas 0,1V C
U0-26 Terminal de entrada para a primeira e a segunda falhas 1 .
uo-27 Terminal de saida quando a primeira e a segunda falhas 1 .
U0-28 Status do inversor das falhas anterior e segunda 1 .
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U0-29 Tempo de execugéo da primeira e da segunda falhas (tempo de inicio apés a 1min
ativacdo, em minutos)

U0-30 O tempo da primeira e da segunda falhas (tempo cronometrado a partir do tempo de 1min
funcionamento, minutos)

B
U1-00 Frequéncia de operagao (Hz) 0,01 Hz
U1-01 Frequéncia definida (Hz) 0,01 Hz
U1-02 Tens&o do barramento (V) 0,1V
U1-03 Tensao de saida (V) 1V
U1-04 Corrente de saida (A) 0,1
U1-05 Poténcia de saida (kW) 0,1 kW
U1-06 Status da entrada DI, nimero hexadecimal 1
u1-07 Status da saida DO, nimero hexadecimal 1
U1-08 Tenséo apos corregao Al1 0,01V
u1-10 Valor definido do PID, valor definido do PID (porcentagem) PA-05 1
U1-11 Feedback PID, valor de feedback PID (porcentagem) “PA-05 1
U1-12 Valor da contagem 1
U1-13 Valor do comprimento 1
U1-14 Velocidade do motor rpm
U1-15 Estagio PLC, o segmento atual durante a operagao com varias velocidades 1
U1-16 Frequéncia de entrada de pulso PULSE 0,01 kHz
U117 Velocidade de feedback, a frequéncia de operagao real do motor 0.1Hz
U1-18 P7-38 Tempo restante do tempo de temporizagéo 0,1 min
U1-19 Tenséo Al1 antes da corregéo 0,001V
U1-21 DI5 velocidade da linha de amostragem de pulso de alta velocidade, consulte P7-71 1 m/min

para uso

Exibicdo da velocidade de carga (defina a velocidade de carga quando parado), consulte
U1-22 P7-31 para uso CLlIstomize
U1-23 Tempo de ligagéo 1 minuto
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U1-24 Tempo de funcionamento 0,1 min G
u1-25 PULSE frequéncia de entrada do pulso, diferente de U1-16 apenas na unidade 1Hz G
U1-26 Valor da frequéncia de configuragdo da comunicagéo 0,01 G
u1-27 Exibigao da frequéncia principal 0,01 Hz C
U1-28 Exibigao da frequéncia auxiliar 0,01 Hz G
U1-29 Torque alvo, considere o torque nominal do motor como 100% 0,1

U1-30 Torque de saida, considere o torque nominal do motor como 100% 0,1 M
U1-31 Torque de saida, com a corrente nominal do inversor como 100% 0,1 M
U1-32 Limite superior do torque, com corrente nominal do inversor de 100% 0,1 O
U1-33 Tens&o alvo de separagédo VF 1\ G
U1-34 Tensé&o de saida dividida VF (A% C
U1-36 Numero de série do motor atualmente em uso 1 G
U1-37 Tensao alvo AO1 0,01V C
U1-38 Tens&o alvo AO2 0,01V G

Status de funcionamento do
inversor, 0: Parada,

1: Avangar,

U1-39 | 2:Ré, 1 [ )
3: Falha

U1-40 Falha na corrente do inversor 1

U1-41 Tempo restante do agente 1h

U1-42 Corrente da linha de entrada CA 0,1 C

U1-43 Tempo restante da fase de corrente do PLC 0,1 G
Tempo de funcionamento acumulado 1 (tempo de funcionamento acumulado = U1-

U147 | 47 + U148) 1h

U148 Tempo de funcionamento acumulado 2 (tempo de funcionamento acumulado = U1-47 + 1min G
U1-48)
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GARANTIA

A empresa compromete-se solenemente a que os usuarios usufruam dos seguintes servigos de garantia a partir da data de compra
dos produtos da nossa empresa (doravante referida como fabricante).

Como o produto foi adquirido pelo usuario junto ao fabricante, desfrute do servigo de garantia a seguir:
Substituicdo e/ou reparo dentro de 07 dias ap6s o recebimento;

Reparo dentro do prazo de 12 meses, incluindo o prazo legal de 3 meses conforme o Codigo de Defesa do

Consumidor.

Isencao de responsabilidade de garantia:

As falhas do produto causadas pelos seguintes motivos ndo é coberta pelo servigo de garantia gratuita do fabricante:
Falhas causadas pelo uso e operagéo do usuario em desacordo com os requisitos do «Manual de
Instrugdes»:

Falhas causadas pelo usuario ao reparar ou modificar o produto sem comunicar ao fabricante:
Falha causada pelo envelhecimento anormal do produto devido a um ambiente de utilizagdo inadequado:
Falhas causadas por desastres naturais, como terremotos, incéndios, inundagdes, descargas elétricas ou

tensdes anormais:

Danos ao produto durante o transporte (o método de transporte é especificado pelo cliente, e a empresa auxilia no manuseio
dos procedimentos de remessa da carga)

Nas seguintes condigdes, os fabricantes tém o direito de ndo fornecer servigos de garantia:
Quando o logotipo do produto, a marca registrada, a placa de identificagéo etc. do fabricante estiverem danificados ou irreconheciveis:
Quando o usuario n&o paga o preco de compra de acordo com o contrato assinado:

O usuario ocultar intencionalmente a unidade de servigo pés-venda do fabricante quando o produto for instalado, conectado,
operado, mantido ou usado de forma inadequada

Para o servigo de devolugao, substituicao e reparo, o cliente deve contatar o fabricante para isntru¢cdes de procedimento.
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