Motors | Automation | Energy | Transmission & Distribution | Coatings

Frequency Inverter
Convertidor de Frecuencia
Inversor de Frequéncia
Frequenzumrichter
Variateur de Vitesse
lNMpeopnpasoBarterib 4YacTOThl
Frequentie regelaar
Frekvensomvandlare

CFW-09

User's Manual

Manual del Usuario

Manual do Usuario
Bedienungsanleitung
Manuel d'utilisation
PykoBogcTBO nonb3oBartens
Gebruikers handleiding
Anvandarinstruktioner

JH HEEE
HRCHE



MANUAL DO
INVERSOR DE
FREQUENCIA

Serie: CFW-09

Software: versao 4.4X
ldioma: Portugués
Documento: 0899.5298 / 13

02/2011

@ ATENCAO!
E muito importante conferir se a

versao de software do inversor &

igual a indicada acima.



Sumaério das revisdes

Ainformacéo abaixo descreve as revisdes ocorridas neste manual.

Revisao

Descrigéo da revisao

Capitulos e ltens

Primeira revisdo

Acréscimo das fungdes Fieldbus e Comunicagao Serial

8.12e8.13

Acréscimo da tabela de material de reposi¢édo

7.5

Alteracdes de dimensdes

3.12e9.4

Acrescimo da fungéo Regulador PID

Acréscimo idioma alemao, fun¢des Ride-through e Flying Start

Acréscimo DBW-01; KIT KME; Indutor do Link CC

Acréscimo item 3.3 - Instalagdo CE

Acréscimo fungdes novas como Ride-Through para Vetorial, Falta de fase no motor

Novos cartées opcionais EBB.04 e EBB.05
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Acréscimo de novas fungodes:

Tipo de Controle do Regulador de Velocidade, Ganho Diferencial do Regulador

de Velocidade, Selegdo do Modo de Parada, Acesso dos parametros alterados

em relagéo ao padréo de fabrica, Histerese para Nx/Ny, Horas Hx, Contador de kWh,
Carrega Usuario 1 e 2 via DIx, Bloqueio de parametrizacgéo via DIx, Mensagem de
ajuda para E24, “P406 = 2 em Modo de Controle Vetorial SensorLess”,

Ajuste automatico para P525, Indicagdo dos 10 ultimos erros, Indicagdo de Torque
no Motor via AOx.
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Novos cartdes opcionais: EBC e PLC1, Nova linha CFW-09 SHARK NEMA 4X/ IP56

»

Novas linhas de tensdes, correntes e poténcias: Linhas 500-600 V

-
[V]
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Acréscimo dos itens 8.14 Modbus-RTU, 8.17 CFW-09 Alimentado pelo Link CC —
Linha HD, 8.18 Conversor Regenerativo CFW-09 RB Atualizagéo da tabela de
materiais de reposigao

Acréscimo de novas fungodes:
Protegdo de sobrecorrente,

Reset para padrao fabrica 50 Hz,
funcéo relé de tempo, holding de rampa

Novas linhas de correntes e de poténcias

~

Alteracdo da configuragdo atual do regulador PID para “Académica”
Reviséo geral e evolugédo da versao de software de 2.6X para 3.1X a saber:
Mudanga do valor maximo de P156 e P401 para alguns modelos;

Mudanga do valor maximo do P331;

Mudanca do valor padrao de fabrica de P404.

Reviséo geral

Incluséo da Ldgica de Acionamento de Freio Mecanico,
Logica de Detecgéo de Carga e opgao para a Indicagdo da
polaridade da Corrente de Torque nas saidas DOx e RLx.

,6e7

1

Revisédo Geral; Implementagéo do Modo de Controle VVW, Frenagem CC para
VVW e Sensorless; Flying Start para SensorLess; Implementagdo Suporte aos
cartdes Anybus-S EtherNet/IP e fungéo de leitura/escrita dos parametros da placa
PLC via Modbus; Indicagdo das AOx nos parametros de leituras P027 a P028;
Indicagéo simultanea de corrente e velocidade no P070; P313 = 4 (Vai para LOC
mantendo comandos); Regulagdo da maxima corrente de torque via Al1+Al2 e
AI2+Al3; Criagédo da Fungdo F > Fx.

1,6,7e8

12

Atualizagéo da versado de software para V4.0X;

Atualizagéo dos paradmetros: P309 e P313;

Acréscimo de novos parametros: P335, P336, P337, P338, P340, P341, P342,
P343, P344, P346;

Novas opgbes para Reset de falhas;

Reviséo geral.

13

Atualizagéo da versao de software para V4.4X;

Novas imcompatibilidades para E24;

Funcionamento de Fieldbus com a légica de acionamento de freio mecanico;
Funcgéo especial para a légica de acionamento de freio mecéanico no parametro P203.

l,4e6
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CFW-09 - REFERENCIA RAPIDA DOS PARAMETROS

REFERENCIA RAPIDA DOS PARAMETROS,

MENSAGENS DE ERRO E ESTADO

Software: V4.4X

Aplicagao:
Modelo:

N.° de série:
Responsavel:

Data:

/ /

|. Parametros

Parametro

Descricéo

Faixa de Valores

Ajuste do
Usuario

Ajuste
L. Unidade
de Fabrica

P000 Acesso Parametros 0 a 999 | 0 | - 116
PARAMETROS DE LEITURA P001 a P099

P0O01 Referéncia de Velocidade 0.0 a P134 rpm 116
P002 Velocidade do Motor 0.0 a P134 rpm 116
P003 Corrente do Motor 0.0 a 2600 A (rms) 116
P004 Tens&o do Link CC 0.0 a 1235 V 117
P005 Freqliéncia do Motor 0.0 a 1020 Hz 117
P006 Estado do Inversor rdy - 117

run

sub

Exy
PO07 Tens&o de Saida 0 a 800 \% 117
P009 Torque no Motor 0.0 a 150.0 % 117
P010 Poténcia de Saida 0.0 a 3276 Kw 117
P012 Estado DI1aDI8 0 = Inativa - 117

1 = Ativa
PO13 Estado DO1, D02, RL1,RL2,RL3 | 0 = Inativa - 118

1 = Ativa
P014 Ultimo Erro O0a71 - 119
P015 Segundo Erro 0a71 - 119
P016 Terceiro Erro 0a71 - 119
P017 Quarto Erro 0a71 - 119
P018 Valor de Al1’ -100 a +100 % 119
P019 Valor de Al2’ -100 a +100 % 119
P020 Valor de Al3’ -100 a +100 % 119
P021 Valor de Al4’ -100 a +100 % 119
P022 Para uso da WEG - - 119
P023 Versdo de Software V4.4X - 119
P024 Valor da A/D Al4 -32768 a +32767 - 119
P025 Valor da A/D Iv 0a 1023 - 119
P026 Valor da A/D lw 0a 1023 - 119
P027 Valor de AO1 0.0 a 100 % 120
P028 Valor de AO2 0.0 a 100 % 120
P029 Valor de AO3 -100 a +100 % 120
P030 Valor de AO4 -100 a +100 % 120
P040 Variavel Processo (PID) 0a 100 % 120
P042 Horas Energizado 0 a 65535 h 120




CFW-09 - REFERENCIA RAPIDA DOS PARAMETROS

Parametro Descricéo Faixa de Valores L. Unidade L. Pagina
de Fabrica Usuario
P043 Horas Habilitado 0 a 6553.5 h 120
P044 Contador kWh 0 a 65535 kWh 120
P060 Quinto Erro 0a71 - 121
PO61 Sexto Erro 0a71 - 121
P062 Sétimo Erro 0a71 - 121
P063 Oitavo Erro 0a71 - 121
P064 Nono Erro 0a71 - 121
P065 Décimo Erro 0a71 - 121
P0O70 Corrente do Motor e Velocidade 0 a 2600 A (rms) 121
0aP134 rpm
PO71 Comando Légico 0 a 65535 - 121
P072 Referéncia de Velocidade via 0 a 65535 - 121
Fieldbus
PARAMETROS DE REGULACAO  P100 a P199
Rampas
P100 Tempo Aceleragao 0.0 a 999 20.0 s 121
P101 Tempo Desaceleragao 0.0 a 999 20.0 s 121
P102 Tempo Aceleragéo 22 Rampa 0.0 a 999 20.0 s 122
P103 Tempo Desaceleragao 22 Rampa 0.0 a 999 20.0 s 122
P104 Rampa S 0 = Inativa 0 = Inativa - 122
1=50%
2=100 %
Referéncias Velocidade
P120 Backup da Referéncia de 0 = Inativo 1 = Ativo - 122
Velocidade 1 = Ativo
P121 Referéncia Tecla P133 a P134 90 rpm 122
pP122 @@y Referéncia JOG ou JOG+ 0 a P134 150 (125) pm 123
P123 @@y Referéncia JOG- 0 a P134 150 (125) pm 123
P124 @@y Referéncia 1 Multispeed P133 a P134 90 (75) pm 123
pP125 @@y Referéncia 2 Multispeed P133 a P134 300 (250) rpm 123
P126 @@y Referéncia 3 Multispeed P133 a P134 600 (500) rpm 123
p127 @@y Referéncia 4 Multispeed P133 a P134 900 (750) rpm 124
pP128 @ Referéncia 5 Multispeed P133 a P134 1200 (1000) pm 124
P129®h Referéncia 6 Multispeed P133 a P134 1500 (1250) rpm 124
P130 @@ Referéncia 7 Multispeed P133 a P134 1800 (1500) rpm 124
P131 @@y Referéncia 8 Multispeed P133 a P134 1650 (1375) rpm 124
Limites de Velocidade
pP132® Nivel Maximo de Sobrevelocidade (0a99)xP134 10 % 125
100 = Desabilitada
P133 @@ Referéncia de Velocidade Minima 0 a (P134-1) 90 (75) pm 125
P134 @@ Referéncia de Velocidade Maxima | (P133+1) a (3.4 x P402) | 1800 (1500) rpm 125
Controle I/F
pP135@ Velocidade de Atuagéo do Controle I/F | 0 a 90 18 rpm 125
P136© Referéncia de Corrente (I*) 0=Imr 1=1.11xImr - 126
para Controle I/F 1=1.1xImr
2=1.22xImr
3=1.33xImr
4 =1.44x Imr
5=1.55x Imr
6 = 1.66x Imr
7=1.77xImr
8=1.88x Imr
9 =2.00x Imr

(*) P136 tem fungéo diferente para Controle V/F ou Vetorial.
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CFW-09 - REFERENCIA RAPIDA DOS PARAMETROS

Parametro Descrigcéo Faixa de Valores o Unidade L. Pagina
de Fabrica Usuario
Controle V/F
P136% Boost de Torque Manual 0a9 1 - 126
P137 Boost de Torque Automatico 0.00 a 1.00 0.00 - 127
P138 Escorregamento Nominal -10.0 a +10.0 0.0 % 127
P139 Filtro da Corrente de Saida 0.00 a 16.00 1.00 s 128
P140 Tempo de Acomodagéo 0.0a10.0 0.0 s 129
P141 Velocidade de Acomodagao 0a 300 90 rpm 129
V/F Ajustavel
P142® Tensdo Maxima 0.0 a 100.0 100.0 % 129
P143® Tens&o Intermediaria 0.0a 100.0 50.0 % 129
P144 ® Tens&o em 3 Hz 0.0 a 100.0 8.0 % 129
P145® Velocidade de Inicio do P133 (>90)a P134 1800 rpm 129
Enfraquecimento de Campo
P146 ® Velocidade Intermediaria 90 aP145 900 rpm 129
Regulagem da Tensé&o Link CC
P150 ® Modo de Regulagao da Tensdo CC | 0 = Com Perdas 1 = Sem perdas 130
1 = Sem perdas -
2 = Habilita/desabilita via
DI3... DI8
P151 G0 Nivel de Atuagdo da Regulagao 339 a 400 (P296 = 0) 400 \ 130 e 133
da Tenséo do Link CC 585 a 800 (P296 = 1) 800
(Controle V/F / Controle 616 a 800 (P296 = 2) 800
Vetorial com Frenagem Otima) 678 a 800 (P296 = 3) 800
739 a 800 (P296 = 4) 800
809 a 1000 (P296 = 5) 1000
885 a 1000 (P296 = 6) 1000
924 a 1000 (P296 = 7) 1000
1063 a 1200 (P296 = 8) | 1200
P152 Ganho Proporcional 0.00 a 9.99 0.00 - 134
P153© Nivel da Frenagem Reostatica 339 a 400 (P296 = 0) 375 \Y 134
585 a 800 (P296 = 1) 618
616 a 800 (P296 = 2) 675
678 a 800 (P296 = 3) 748
739 a 800 (P296 = 4) 780
809 a 1000 (P296 = 5) 893
885 a 1000 (P296 = 6) 972
924 a 1000 (P296 = 7) 972
1063 a 1200 (P296 = 8) | 1174
P154 Resistor de Frenagem 0.0 a 500 0.0 Q 135
P155 Poténcia Permitida no Resistor 0.00 a 650 2.60 kw 135
Correntes de Sobrecarga
P156@™M12 Corrente Sobrecarga 100 % P157 a (1.3xP295) 1.1xP401 A 136
P157 @M Corrente Sobrecarga 50 % P156 a P158 0.9xP401 A 136
P158 @M Corrente Sobrecarga 5 % (0.2xP295) a P157 0.55xP401 A 136
Regulagem da Velocidade
P160® Tipo de Controle do Regulador 0 =Normal 0 =Normal - 137
de Velocidade 1 = Saturado
P161® Ganho Proporcional 0.0a63.9 7.4 - 139
P162© Ganho Integral 0.000 a 9.999 0.023 - 139
P163 Offset Referéncia Local -999 a +999 0 - 140
P164 Offset Referéncia Remota -999 a +999 0 - 140
P165 Filtro de Velocidade 0.012 a 1.000 0.012 s 140

(*) P151 tem fungéo diferente para o Controle V/F ou Vetorial.
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CFW-09 - REFERENCIA RAPIDA DOS PARAMETROS

Ajuste Ajuste do
Parametro Descrigcao Faixa de Valores L. Unidade L. Pagina
de Fabrica Usuario
- 140

P166 Ganho Derivativo do Regulador 0.00 a 7.99 0.00 (sem agéo
de Velocidade diferencial)
Regulagem da Corrente
P167 @ Ganho Proporcional 0.00 a 1.99 0.5 - 140
P168@ Ganho Integral 0.000 a 1.999 0.010 - 140
P169 O™ Maxima Corrente de Saida (V/F) [0.2xP295 a 1.8xP295 1.5xP295 A 141
P169 O™ Maxima Corrente de Torque 0a 180 125 % 141
Horario (Vetorial)
P170 Maxima Corrente de 0a180 125 % 141
Torque Anti-Horario (Vetorial)
P171 Maxima Corrente de Torque na 0a 180 125 % 142
Velocidade Maxima (P134)
P172 Maxima Corrente de Torque 0a180 125 % 142
Anti-Horario na Vel. Max.(P134)
P173 Tipo de Curva do Torque Maximo |0 =Rampa 0=Rampa - 142
1 = Degrau
Regulagem de Fluxo
P175® Ganho Proporcional 0.0a31.9 2.0 - 143
P176 ® Ganho Integral 0.000 a 9.999 0.020 - 143
P177 Fluxo Minimo 0a120 0 % 143
P178 Fluxo Nominal 0a120 100 % 143
P179 Fluxo Maximo 0a120 120 % 143
P180 Ponto Enfraquecimento Campo 0a120 95 % 143
P181 ™M Modo de Magnetizacédo 0 = Habilita Geral 0 = Habilita Geral - 143
1= Gira/Para

PARAMETROS DE CONFIGURAGAO P200 a P399
Parametros Genéricos
P200 Status Senha 0 = Inativa 1 = Ativa - 144
1 = Ativa
P201 @ Selecéo do Idioma 0 = Portugués 0,1,2,3 - 144
1=English
2 = Espafiol
3 = Deutsch
P202 M@ Tipo de Controle 0=V/F 60 Hz 0(1) - 144
1=V/F 50 Hz

2 = V/F Ajustavel

3 = Vetorial Sensorless

4 = Vetorial com Encoder
5=VVW

(Voltage Vector WEG)
P203 ™ Selegao de Fungdes Especiais 0=Nenhuma 0=Nenhuma - 144
1= Regulador PID
2 = Logica de Freio
P204 (10 Carrega/Salva Parametros 0 = Sem Fungao 0 = Sem Fungao - 144
1 =Sem Fungao

2 =Sem Fungao

3 =Reset P043

4 = Reset P044

5 = Carrega WEG - 60 Hz
6 = Carrega WEG - 50 Hz
7 = Carrega Usuario 1

8 = Carrega Usuario 2

9 = Sem Fungao

10 = Salva Usuario 1

11 = Salva Usuario 2

(*) P169 tem fungdo diferente para Controle V/F ou Vetorial.
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. ) Ajuste . Ajuste do|
Parametro Descrigéo Faixa de Valores L. Unidade L. Pagina
de Fabrica Usuario
- 146

P205 Selegao Parametro Leitura 0=P005 2=P002
1=P003
2=P002
3=P007
4 =P006
5=P009
6=P070
7 =P040
P206 Tempo Auto-Reset 0 a 255 0 S 146
pP207 Unidade de Engenharia 32 a 127 (ASCII) 1M4=r - 146
da Referéncia 1 AB, ..,Y,Z
0,1, ...,9
#8,% ( )5+ ..
P208 @@y Fator de Escala da Referéncia 1 a 18000 1800 (1500) - 146
P209 ® Detecgao de Falta de Fase no 0 = Inativa 0 = Inativa - 147
Motor 1 = Ativa
P210 Ponto Decimal da Referéncia 0a3 0 - 148
p211® Bloqueio por N =0 0 = Inativo 0 = Inativo - 148
1 = Ativo
pP212 Condigao para saida de bloqueio 0=N*ouN >P291 0=N*ouN > P291 - 148
porN=0 1=N*>P291
pP213 Tempo com Velocidade Nula 0a 999 0 5 148
pP214 ®® Detecgao de Falta de Fase na 0 = Inativa 1 = Ativa - 148
Rede 1 = Ativa
p215® Fungéo Copy 0 = Inativa 0 = Inativa - 149
1=INV > HMI
2=HMI — INV
P216 Unidade de Engenharia 32 a 127 (ASCII) 112=p - 151
da Referéncia 2 AB,...,Y,Z
0,1,...,9
#8 % ( )5+ ..
p217 Unidade de Engenharia da 32 a 127 (ASCII) 109=m - 151
Referéncia 3 AB, ..,Y,Z
0,1,...,9
#8 % ( )5+ ..
pP218 Ajuste de Contraste do 0 a 150 127 - 151
display LCD
Definicdo Local/Remoto
p220 ®® Selegao Local/Remoto 0 = Sempre Local 2 =HMI (L) - 151
1 =Sempre Remoto
2=HMI (L)
3=HMI(R)
4=DI2 a DI8
5 = Serial (L)
6 = Serial (R)
7 = Fieldbus(L)
8 = Fieldbus(R)
9=PLC (L)
10=PLC (R)

13



CFW-09 - REFERENCIA RAPIDA DOS PARAMETROS

) ) Ajuste ) Ajuste do )
Parametro Descricéo Faixa de Valores e Unidade _ Pagina
de Fabrica Usuario

p221@ Selegao Referéncia Local 0 = HMI (teclas) 0 = HMI (teclas) 151
1=Al1

2=AI12

3=AI3

4=Al4
5=SomaAl>0
6 =SomaAl
7=E.P.

8 = Multispeed
9 = Serial

10 = Fieldbus
11=PLC

p222 W® Selecado Referéncia 0 = HMI (teclas) 1=AN1 - 151
Remoto 1=Al1

2=AI12

3=AI3

4 =Al4
5=SomaAl>0
6 =SomaAl
7=E.P.

8 = Multispeed
9 = Serial

10 = Fieldbus
11=PLC

p223 W® Selegdo Giro Local 0 = Horario 2 =HMI (H) - 152
1 = Anti-horario
2=HMI (H)

3 =HMI (AH)
4=DI2

5 = Serial (H)

6 = Serial (AH)

7 = Fieldbus (H)

8 = Fieldbus (AH)
9 = Polaridade Al4
10=PLC (H)

11 =PLC (AH)
p224 ©® Selegdo Gira/Para Local 0 =Teclas [I] e [O] 0 =Teclas [l] e [O] - 153
1=DlIx

2 = Serial

3 = Fieldbus
4=PLC
p225 ®W® Selegao JOG Local 0 = Inativo 1=HMI - 153
1=HMI
2=DI3 a DI8
3 = Serial

4 = Fieldbus
5=PLC

p226 W® Selegao Giro Remoto 0 = Horario 4=DI2 - 153
1 = Anti-horario
2 =HMI (H)

3 =HMI (AH)
4=DI2

14



CFW-09 - REFERENCIA RAPIDA DOS PARAMETROS

Parametro Descrig¢éo Faixa de Valores

5 = Serial (H)

6 = Serial (AH)

7 = Fieldbus (H)

8 = Fieldbus(AH)
9 = Polaridade Al4
10=PLC (H)

11 =PLC (AH)

Ajuste
de Fabrica

Ajuste do
Unidade _ Pagina
Usuario

P227 ©®

Selecao Gira/Para Remoto

0 =Teclas [I] e [O]
1=DlIx

2 = Serial

3 = Fieldbus
4=PLC

1=DlIx

153

P228 ®®

Sele¢do JOG Remoto

0 = Inativo
1=HMI
2=DI3 a DI8
3 = Serial

4 = Fieldbus
5=PLC

2=DI3 a DI8

154

Definicdo de Modo de Parada

P232®

Selegao do Modo de Parada

0 = Parada por Rampa
1 = Parada por Inércia
2 = Parada Rapida

0 = Parada por
Rampa

159

Entradas Analdgicas

P233

Zona Morta Alx

0 = Inativa
1 = Ativa

0 = Inativa

159

P234

Ganho Entrada Al1

0.000 a 9.999

1.000

160

P235®

Sinal Entrada Al1

0=(0a10)V/(0a20)mA
1=(4a20)mA
2=(10a0)V /(20 a 0) mA
3=(20a4)mA

0=(0a10)V/
(0 a 20) mA

161

P236

Offset Entrada Al1

-100.0 a +100.0

0.0

%

161

P237 0®

Funcgéo da Entrada Al2

0=P221/P222

1=N* sem rampa

2 = Maxima Corrente

de Torque

3 = Variavel Processo PID
4 = Maxima Corrente de
Torque (AI2 + Al1)

0="P221/P222

161

P238

Ganho Entrada Al2

0.000 a 9.999

1.000

162

P239®

Sinal Entrada Al2

0=(0a10)V/(0a20)mA
1=(4a20)mA
2=(10a0)V/ (20 a 0) mA
3=(20a4)mA

0=(0a10)V/
(0 a20) mA

162

P240

Offset Entrada Al2

-100.0 a +100.0

0.0

%

163

P241 0®

Funcgéo da Entrada Al3
(usar cartdo de expansao EBB)

0=P221/P222

1 =N* sem rampa

2 = Maxima Corrente de
Torque

3 = Variavel Processo PID
4 = Maxima Corrente de
Torque (AI3 + Al2)

0="P221/P222

163

P242

Ganho Entrada Al3

0.000 a 9.999

1.000

164
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Parametro Descricéo Faixa de Valores

P243®

Sinal Entrada Al3
(usar cartédo de expansado EBB)

0=(0a10)V/(0a20)mA
1= (4 a20)mA
2=(10a0)V/(20a0)mA
3=(20a4)mA

Ajuste
de Fabrica
=0a10)Vv/
(O a 20) mA

) Ajuste do )
Unidade i Pagina
Usuério
- 164

P244

Offset Entrada Al3

-100.0 a +100.0

0.0

%

164

P245

Ganho Entrada Al4

0.000 a 9.999

1.000

164

P246 ®

Sinal Entrada Al4
(usar cartédo de expansédo EBA)

0=(0a10)V/(0a20)mA
1= (4 a20)mA
2=(10a0)V /(20 a0) mA
3=(20a4)mA
4=(-10a +10) V

0=(0a10)V/
(0 a 20) mA

164

P247

Offset Entrada Al4

-100.0 a +100.0

0.0

%

165

P248

Filtro Entrada Al2

0.0a16.0

0.0

165

Saidas Analdgicas

P251

Funcéo Saida AO1
(Placa de controle CC9 ou
cartdo de expansdo EBB)

0 = Referéncia Velocidade
1 = Referéncia Total

2 = Velocidade Real

3 = Referéncia de
Corrente de Torque

4 = Corrente de Torque

5 = Corrente de Saida

6 = Variavel Processo PID
7 = Corrente Ativa (V/F)
8 = Poténcia

9 = Referéncia PID

10 = Corrente de Torque
Positiva

11 = Torque no Motor
12=PLC

13 = Zona Morta para
Indicagéo de Velocidade
14 = Tensao de Saida

2 = Velocidade
Real

165

P252

Ganho Saida AO1

0.000 a 9.999

1.000

165

P253

Funcéo Saida AO2
(Placa de controle CC9 ou
cartédo de expanséo EBB)

0 = Referéncia Velocidade
1 = Referéncia Total

2 = Velocidade Real

3 = Referéncia de
Corrente de Torque

4 = Corrente de Torque

5 = Corrente de Saida

6 = Variavel Processo PID
7 = Corrente Ativa (V/F)
8 = Poténcia

9 = Referéncia PID

10 = Corrente de Torque
Positiva

11 = Torque no Motor
12=PLC

13 = Zona Morta para
Indicagao de Velocidade
14 = Tensao de Saida

5 = Corrente
Saida

165

P254

Ganho Saida AO2

0.000 a 9.999

1.000

165

P255

Funcao Saida AO3
(usar cartédo de expansédo EBA)

0 = Referéncia Velocidade
1 = Referéncia Total
2 = Velocidade Real

2 = Velocidade
Real

165

16
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Parametro Descricéo Faixa de Valores

3 = Referéncia de
Corrente de Torque

4 = Corrente de Torque
5 = Corrente de Saida

6 = Variavel Processo PID
7 = Corrente Ativa (V/F)
8 = Poténcia

9 = Referéncia PID

10 = Corrente de Torque
Positiva

11 = Torque no Motor
12=PLC

13 = Sem Funcgéo

14 = Tensao de Saida
15 a 63 = Uso Exclusivo
WEG

Ajuste
de Fabrica

) Ajuste do )
Unidade L. Pagina
Usuario

P256

Ganho Saida AO3

0.000 a 9.999

1.000

165

P257

Fungéo Saida AO4

(usar cartdo de expansdo EBA)

0 = Referéncia Velocidade
1 = Referéncia Total

2 = Velocidade Real

3 = Referéncia de
Corrente de Torque

4 = Corrente de Torque

5 = Corrente de Saida

6 = Variavel Processo PID
7 = Corrente Ativa (V/F)
8 = Poténcia

9 = Referéncia PID

10 = Corrente de Torque
Positiva

11 = Torque no Motor
12=PLC

13 = Sem Funcgéo

14 = Tenséo de Saida

15 a 63 = Uso Exclusivo
WEG

5 = Corrente
Saida

166

P258

Ganho Saida AO4

0.000 a 9.999

1.000

166

P259

Zona Morta para Indicagao
de Velocidade

Oa P134

1000

rpm

167

Entradas Digitais

P263 ©®

Funcgéo Entrada DI1

0 =Sem Fungao
1= Gira/Para

2 = Habilita Geral
3 = Parada rapida

1 = Gira/Para

168

P264®®

Fungéo Entrada DI2

0 = Sentido Giro

1 = Local/ Remoto
2 = Sem Fungao
3 =Sem Fungao
4 = Sem Fungéao
5 =Sem Fungao
6 = Sem Fungao
7 = Sem Fungéo
8 = Retorno

0 = Sentido Giro

168

P265 ©®

Funcgéo Entrada DI3

0 =Sem Funcgao
1 = Local/ Remoto
2 = Habilita Geral

0 =Sem Fungao

168
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. ) Ajuste ) Ajuste do ,,
Parametro Descrigéo Faixa de Valores L. Unidade _ Pagina
de Fabrica Usuario

3=J0G

4 = Sem Erro Externo
5=Acelera E.P.

6 = 22 rampa

7 = Sem Fungao

8 = Avango

9 = Velocidade/Torque
10=JOG+

11 =JOG-

12 = Reset

13 = Fieldbus

14 = Start (3 fios)

15 = Man/Auto

16 = Sem Fungao

17 = Desabilita Flying Start
18 = Regulador Tenséo CC
19 = Bloqueio de
Parametrizacéao

20 = Carrega Usuario

21 = Temporizador (RL2)
22 = Temporizador (RL3)
P266 © Fungao Entrada DI4 0 =Sem Fungao 0 =Sem Fungéao - 168
1 = Local/ Remoto

2 = Habilita Geral
3=J0G

4 = Sem Erro Externo

5 = Desacelera E.P.

6 = 22 rampa

7 = Multispeed (MS0)

8 = Retorno

9 = Velocidade/Torque
10=JOG+

11 =JOG-

12 = Reset

13 = Fieldbus

14 = Stop (3 fios)

15 = Man/Auto

16 = Sem Fungao

17 = Desabilita Flying Start
18 = Regulador Tensdo CC
19 = Bloqueio de
Parametrizacéao

20 = Carrega Usuario

21 = Temporizador (RL2)
22 = Temporizador (RL3)
pP267 ® Fungao Entrada DI5 0 = Sem Fungao 3=J0G - 168
1 = Local/ Remoto

2 = Habilita Geral
3=J0G

4 = Sem Erro Externo
5=Acelera E.P.

6 = 22 rampa

18
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Parametro Descrigéo Faixa de Valores

7 = Multispeed (MS1)

8 = Parada Rapida

9 = Velocidade/Torque
10=JOG+

11=JOG-

12 = Reset

13 = Fieldbus

14 = Start (3 fios)

15 = Man/Auto

16 = Sem Funcgéo

17 = Desabilita Flying Start
18 = Regulador Tensdo CC
19 = Bloqueio de
Parametrizagao

20 = Carrega Usuario

21 = Temporizador (RL2)
22 = Temporizador (RL3)

Ajuste
de Fabrica

Ajuste do
Unidade i Pagina
Usuério

P268

Funcéo Entrada DI6

0 =Sem Fungao

1 = Local/ Remoto

2 = Habilita Geral
3=J0G

4 = Sem Erro Externo

5 = Desacelera E.P.

6 = 22 rampa

7 = Multispeed (MS2)

8 = Parada Rapida

9 = Velocidade/Torque
10=JOG+

11 =JOG-

12 = Reset

13 = Fieldbus

14 = Stop (3 fios)

15 = Man/Auto

16 = Sem Funcgéo

17 = Desabilita Flying Start
18 = Regulador Tensdo CC
19 = Bloqueio de
Parametrizagao

20 = Carrega Usuario

21 = Temporizador (RL2)
22 = Temporizador (RL3)

6 = 22 rampa

- 169

P269 ®

Funcao Entrada DI7
(Requer um cartdo de expansao
de I/0 opcional EBA ou EBB)

0 =Sem Fungao

1 = Local/ Remoto

2 = Habilita Geral
3=J0G

4 = Sem Erro Externo
5 =Sem Fungao

6 =2.2Rampa

7 = Sem Fungéo

8 = Parada Rapida

9 = Velocidade/Torque
10=JOG+

11 =JOG-

0 =Sem Funcgao

- 169
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) ) Ajuste ) Ajuste do )
Parametro Descrigcéo Faixa de Valores L Unidade i Pagina
de Fabrica Usuario

12 = Reset

13 = Fieldbus

14 = Start (3 fios)

15 = Man/Auto

16 = Sem Funcgao

17 = Desabilita Flying Start
18 = Regulador Tenséo CC

19 = Bloqueio de
Parametrizagao

20 = Carrega Usuario

21 = Temporizador (RL2)
22 = Temporizador (RL3)

p270 ™ Fungao Entrada DI8 0 = Sem Fungao 0 = Sem Fungao - 169
(Requer um cartéo de expansdo | 1= Local/ Remoto
de I/O opcional EBA ou EBB) 2 = Habilita Geral
3=J0G

4 = Sem Erro Externo

5 =Sem Fungao

6 =2.2rampa

7 = Sem Fungéo

8 = Parada rapida

9 = Velocidade/Torque
10=JOG+

11 =J0OG-

12 = Reset

13 = Fieldbus

14 = Stop (3 fios)

15 = Man/Auto

16 = Termistor do Motor
17 = Desabilita Flying Start
18 = Regulador Tenséo CC
19 = Bloqueio de
Parametrizagao

20 = Sem Fungéao

21 = Temporizador (RL2)
22 = Temporizador (RL3)

Saidas Digitais
p275® Fungao Saida DO1 0 = Sem Fungao 0 = Sem Fungao - 176
(Requer um cartéo de expansao | 1=N*> Nx
de I/O opcional EBA ou EBB) 2=N>Nx
3=N<Ny
4=N=N*
5=N=0
6=Is>Ix

7=Is<Ix

8 = Torque > Tx

9 = Torque < Tx

10 = Remoto

11 = Run

12 = Ready

13 = Sem erro

14 =Sem E00

15=Sem E01+E02+E03

20
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) . Ajuste ) Ajuste do o
Parametro Descric¢éo Faixa de Valores L. Unidade e Pagina
de Fabrica Usuario

16 = Sem E04

17 = Sem E05

18 = (4 a 20) mA OK
19 = Fieldbus

20 = Sentido Horario
21 = Var. Proc. > VPx
22 = Var. Proc. < VPy
23 = Ride-Through
24 = Pré-Carga OK
25 =Com Erro

26 = Horas Habilitado > Hx
27 = Sem Fungéo

28 = Sem Fungéao

29 =N > Nx e Nt > Nx

30 = Freio (Vel)

31 = Freio (Ref)

32 = Sobrepeso

33 = Cabo Solto

34 = Polaridade deTorque +/-
35 = Polaridade de Torque -/+
36=F>Fx_1
37=F>Fx_2

38 = Setpoint = Var. Proc.
39=SemE32

40 = Ready 2

p276 ® Fungao Saida DO2 0 = Sem Fungao 0 = Sem Fungao - 176
(Requer um cartéo de expansao |1 =N*>Nx
de 1/0 opcional EBA ou EBB) 2=N>Nx
3=N<Ny
4=N=N*
5=N=0
6=1Is>Ix

7=Is<Ix

8 = Torque > Tx

9 = Torque < Tx

10 = Remoto

11 =Run

12 = Ready

13 = Sem erro

14 =Sem E00
15=Sem EQ1+E02+E03
16 = Sem E04

17 = Sem E05

18 = (4 a 20) mA OK
19 = Fieldbus

20 = Sentido Horario
21 = Var. Proc. > VPx
22 = Var. Proc. < VPy
23 = Ride-Through
24 = Pré-Carga OK
25=Com Erro

26 = Horas Habilitado > Hx
27 = Sem Fungéo
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Parametro Descricéo Faixa de Valores

28 = Sem Fungéao

29 =N > Nx e Nt > Nx

30 = Freio (Vel)

31 = Freio (Ref)

32 = Sobrepeso

33 = Cabo Solto

34 = Polaridade deTorque +/-
35 = Polaridade de Torque -/+
36=F>Fx_1
37=F>Fx_2

38 = Setpoint = Var. Proc.
39=SemE32

40 = Ready 2

Ajuste
de Fabrica

) Ajuste do )
Unidade L. Pagina
Usuario

P277®

Funcéo Relé RL1

0 = Sem Fungao
1=N*>Nx

2=N> Nx

3=N<Ny

4=N=N*

5=N=0

6=1Is>Ix

7=Is<Ix

8 = Torque > Tx

9 = Torque < Tx

10 = Remoto

11 =Run

12 = Ready

13 = Sem erro

14 =Sem E0O

15=Sem EQ1+E02+E03
16 = Sem E04

17 = Sem E05

18 = (4 a 20) mA OK

19 = Fieldbus

20 = Sentido Horario

21 = Var. Proc. > VPx
22 = Var. Proc. < VPy
23 = Ride-Through

24 = Pré-Carga OK
25=Com Erro

26 = Horas Habilitado > Hx
27=PLC

28 = Sem Fungéo

29 =N > Nx e Nt > Nx
30 = Freio (Vel)

31 = Freio (Ref)

32 = Sobrepeso

33 = Cabo Solto

34 = Polaridade deTorque +/-
35 = Polaridade de Torque -/+
36=F>Fx_1
37=F>Fx_2

38 = Setpoint = Var. Proc.
39=Sem E32

40 = Ready 2

13 = Sem erro

- 176
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Parametro

P279 W®

Descrigcéo

Funcgéo Relé RL2

Faixa de Valores

0 =Sem Fungao
1=N*>Nx

2=N>Nx

3=N<Ny

4=N=N*

5=N=0

6=Is>Ix

7=lIs<Ix

8 = Torque > Tx

9 = Torque < Tx

10 = Remoto

11 =Run

12 = Ready

13 = Sem erro

14 = Sem E0O

15=8em EO1+E02+E03
16 = Sem E04

17 =Sem E05

18 = (4 a 20) mA OK

19 = Fieldbus

20 = Sentido Horario

21 = Var. Proc. > VPx
22 = Var. Proc. < VPy
23 = Ride-Through

24 = Pré-Carga OK
25=Com Erro

26 = Horas Habilitado > Hx
27=PLC

28 = Temporizador

29 =N > Nx e Nt > Nx
30 = Freio (Vel)

31 = Freio (Ref)

32 = Sobrepeso

33 = Cabo Solto

34 = Polaridade deTorque +/-
35 = Polaridade de Torque -/+
36=F>Fx_1
37=F>Fx_2

38 = Setpoint = Var. Proc.
39=SemE32

40 = Ready 2

Ajuste

de Fabrica

2=N>Nx

) Ajuste do )
Unidade L. Pagina
Usuario

- 176

P280 ®

Funcéo Relé RL3

0 =Sem Funcgao
1=N*>Nx
2=N>Nx
3=N<Ny
4=N=N*
5=N=0
6=Is>Ix
7=lIs<Ix

8 = Torque > Tx
9 = Torque < Tx
10 = Remoto
11 = Run

1=N*>Nx

- 176
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Parametro Descricéo Faixa de Valores

12 = Ready

13 = Sem erro

14 =Sem E00

15=Sem E01+E02+E03
16 = Sem E04

17 =Sem E05

18 = (4 a 20) mA OK

19 = Fieldbus

20 = Sentido Horario

21 = Var. Proc. > VPx

22 = Var. Proc. < VPy

23 = Ride-Through

24 = Pré-Carga OK
25=Com Erro

26 = Horas Habilitado > Hx
27=PLC

28 = Temporizador

29 =N > Nx e Nt > Nx

30 = Freio (Vel)

31 = Freio (Ref)

32 = Sobrepeso

33 = Cabo Solto

34 = Polaridade deTorque +/-
35 = Polaridade de Torque -/+
36=F>Fx_1
37=F>Fx_2

38 = Setpoint = Var. Proc.
39=S8emE32

40 = Ready 2

Ajuste
de Fabrica

Unidade

Ajuste do
Usuario

IIHH%HIHEII

P283

Tempo para RL2 ON

0.0 a 300

0.0

182

P284

Tempo para RL2 OFF

0.0

182

P285

Tempo para RL3 ON

0.0 a 300

0.0

182

P286

Tempo para RL3 OFF

a
0.0 a 300
a
a

0.0 a 300

0.0

|l n|no|n

182

Nx, Ny, Ix, N=0, N = N*e Tx

P287

Histerese para Nx/Ny

0.0 a 5.0

1.0

189

P288 @

Velocidade Nx

0 a P134

120 (100)

rpm

189

P289 @

Velocidade Ny

0 a P134

1800 (1500)

pm

189

P290™

Corrente Ix

(0 a 2.0)xP295

1.0xP295

189

P291

Velocidade N =0

1a100

1

%

189

P292

Faixa para N = N*

1a100

1

%

189

P293

Torque Tx

0 a 200

100

%

189

P294

Horas Hx

0 a 6553

4320

189

Dados Inversor

P295 ®

Corrente Nominal

Modelos 220-230 V

3=6A 13=45A
4=T7TA 14 =54 A
6=10A |16=T70A
7=13A |17=86A
8=16A |[18=105A
9=24A |19=130A
10=28A

De acordo com
a corrente
nominal do

inversor

189
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Parametro Descrigéo Faixa de Valores

0=36A
1=4A
2=55A
5=90A
7=13A
8=16A
9=24A
11 =30A
12=38A
13=45A
15=60A
16=70A
17=86A
18=105A
20=142A

39=29A
40=4.2A
4=T7A

6=10A

41=12A
42=14A
43=22A
44 =27 A
45=32A
46 =44 A

Modelos 50
51=107A
53 =147 A
55=211A
57 =247 A

50 =100 A
52 =127 A
54 =179 A
56 = 225 A
58 =259 A
59 =305A
61=340A
64 =428 A

Modelos es
38=2A
66 = 33 A
26 =200 A
27 =230A

Modelos 380-480 V

21=180A
55=211A
22=240A
67 =312A
23=361A
24 =450A
69=515A
25=600A
33 =686 A
34 =855A
35=1140A
36 = 1283 A
37=1710A
82 = 1468 A

Modelos 500-600 V

47 =53 A
48 =63 A
49=T79A
25=600A
72 =652 A
73=T794A
76 =897 A
78 =978 A
79=1191A
81 =1345A

0-690 V

60 =315A
62 =343 A
63 =418 A
65=472A

Modelos 660-690 V

68 =492 A
70 =580 A
71 =046 A
74 =813A
75 =869 A
77 =969 A
80=1220A

peciais

29 =400 A
30=570A
31=700A
32=900A

28 =320A

Ajuste
de Fabrica

Unidade

Ajuste do
Usuario
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Parametro Descrigcéo Faixa de Valores

P296 WD

Tens&o Nominal da Rede de
Alimentacéo
(Tens&o de Entrada Nominal)

0 =220-230 V
1=380V
2 =400-415V
3 = 440-460 V
4=480V
5 =500-525 V
6 = 550-575 V
7 =600V
8 = 660-690 V

Ajuste
de Fabrica
0 = modelos
220-230 V
3 = modelos
380-480 V
6 = modelos
500-600 V e
500-690 V
8 = modelos
660-690 V

Ajuste do )
L. Pagina
Usuario
Atencgao! 191
Para fazer
este ajuste

consulte o
item 3.2.3

P297 ®@

Freqgliéncia de Chaveamento

0=1.25
1=25
2=50
3=10.0

2=50

kHz

191

Frenagem CC

P300

Tempo de Frenagem CC na Parada

0.0 a 15.0

0.0

192

P301

Velocidade de Inicio

0 a 450

30

193

P302

Tens&o CC Frenagem

0.0 a 10.0

2.0

%

193

Pular Velocidade

P303

Velocidade Evitada 1

P133 a P134

600

rpm

193

P304

Velocidade Evitada 2

P133 a P134

900

m

193

P305

Velocidade Evitada 3

P133 a P134

1200

om

193

P306

Faixa Evitada

0 a 750

rpm

193

Comunicacdo Serial

P308®

Enderego Inversor

1a30

1

194

P309®

Fieldbus

0 = Inativo

1 =Profibus DP/DP-V1
21/0

2 = Profibus DP/DP-V1
41/0

3 = Profibus DP/DP-V1
61/0

4 = DeviceNet 2 I/0

5 = DeviceNet 4 1/0

6 = DeviceNet 6 1/10

7 =EtherNet/IP 21/0

8 =EtherNet/IP 41/0

9 =EtherNet/IP 6 1/0
10 = DeviceNet Drive
Profile

0 = Inativo

194

P310®

Deteccao de STOP em Rede
Profibus

0 = Inativa
1 = Ativa

0 = Inativa

194

P3120)

Tipo de Protocolo Serial

0 = Protocolo WBUS

1 =Modbus-RTU,

9600 bps, sem paridade
2 = Modbus-RTU,

9600 bps, paridade impar
3 =Modbus-RTU,

9600 bps, paridade par
4 = Modbus-RTU,
19200 bps,

sem paridade

5 = Modbus-RTU,
19200 bps,

paridade impar

0 = Protocolo WEG

195
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Parametro Descricéo Faixa de Valores

Ajuste
de Fabrica

Ajuste do

ari
Usuéario

6 = Modbus-RTU,
19200 bps,
paridade par
7 = Modbus-RTU,
38400 bps,
sem paridade
8 = Modbus-RTU,
38400 bps,
paridade impar
9 = Modbus-RTU,
38400 bps,
paridade par
P3130® Tipo de bloqueio com 0 = Desativar via 0 = Desativar 195
E28/E29/E30 Gira/Para via Gira/Para
1 = Desativar via Habilita
Geral
2 = Sem Fungéo
3 = Vai para LOCAL 1
4 = Vai para LOCAL 2
5 = Causa Erro Fatal
pP314® Tempo para agdo do 0.0 = Desabilitado 0.0 = Desabilitado 195
watchdog serial 0.1 a 999.0
P318 Deteccao de Watchdog da PLC | O = Inativa 0 = Inativa 196
1 = Ativa
Flying Start/Ride-Through
p320®w Flying Start/Ride-Through 0 = Inativas 0 = Inativas 196
1 = Flying Start
2 =Flying Start/Ride-Through
3 = Ride-Through
p321®@ Ud Falta de Rede 178 a 282 (P296 = 0) 252 196
307 a 487 (P296 = 1) 436
324 a 513 (P296 = 2) 459
356 a 564 (P296 = 3) 505
388 a 615 (P296 = 4) 550
425 a 674 (P296 = 5) 602
466 a 737 (P296 = 6) 660
486 a 770 (P296 = 7) 689
559 a 885 (P296 = 8) 792
p322® Ud Ride-Through 178 a 282 (P296 = 0) 245 197
307 a 487 (P296 = 1) 423
324 a 513 (P296 = 2) 446
356 a 564 (P296 = 3) 490
388 a 615 (P296 = 4) 535
425 a 674 (P296 = 5) 588
466 a 737 (P296 = 6) 644
486 a 770 (P296 = 7) 672
559 a 885 (P296 = 8) 773
pP323® Ud Retorno de Rede 178 a 282 (P296 = 0) 267 198
307 a 487 (P296 = 1) 461
324 a 513 (P296 = 2) 486
356 a 564 (P296 = 3) 534
388 a 615 (P296 = 4) 583
425 a 674 (P296 = 5) 638
466 a 737 (P296 = 6) 699
486 a 770 (P296 = 7) 729
559 a 885 (P296 = 8) 838
P325 Ganho Proporcional do 0.0a63.9 22.8 199
Ride-Through
P326 Ganho Integral do 0.000 a 9.999 0.128 199
Ride-Through
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Parametro Descrigéo Faixa de Valores L. Unidade _ Pagina
de Fabrica Usuéario
P331 Rampa de Tensao 0.2 a 60.0 5 199
P332 Tempo Morto 0.1 a 10.0 1.0 S 199
P335 Instancias de /O DeviceNet 0 = Instancias 20/70 0 = Instancias - 201
1 = Instancias 21/71 20/70
2 = Instancias 100/101
3 = Instancias 102/103
P336 Palavra de entrada #3 0a 749 0 - 201
P337 Palavra de entrada #4 0a 749 0 - 201
P338 Palavra de entrada #5 0a 749 0 - 202
P339 Palavra de entrada #6 0a 749 0 - 202
P340 Palavra de entrada #7 0a 749 0 - 202
P341 Palavra de saida #3 0a 749 0 - 202
P342 Palavra de saida #4 0a 749 0 - 202
P343 Palavra de saida #5 0a 749 0 - 202
P344 Palavra de saida #6 0a 749 0 - 202
P345 Palavra de saida #7 0a 749 0 - 202
P346 Quantidade de palavras de I/0 2a7 2 - 202
PARAMETROS PARA APLICACOES DE PONTE ROLANTE E FUNGCAO MESTRE/ESCRAVO - P351 a P368
Logica de Acionamento de Freio Mecanico
p351® Atraso para E33 0.0a299.9 99.9 s 203
p352® Atraso para E34 0a 999 999 s 203
p353® Atraso para N<NXx - Atracar o freio | 0.0 a 20.0 0.0 s 203
P354® Atraso para Reset do Integrador 0.0 a10.0 2.0 s 203
do Regulador de Velocidade
p355® Atraso para novo comando 0.0a10.0 1.0 s 203
Gira/Para
p356™ Atraso para habilitagdo da rampa | 0.0 a 10.0 0.0 s 203
Indicacdo da Polaridade da corrente de torque
p357® Filtro para Corrente de Torque - Ig | 0.00 a 9.99 0.00 s 204
p358 ™ Histerese para Corrente de Torque - Igq | 0.00 a 9.99 2.00 % 204
Parametros de Deteccdo de Carga
P361® Detector de Carga 0 = Inativa 0 = Inativa - 204
1 = Ativa
p362®™ Velocidade de Estabilizagao 0aP134 90 rpm 204
pP363® Tempo de Estabilizagao 0.1a10.0 0.1 s 204
pP364 ™ Tempo de Cabo Solto 0.0 a 60.0 0.0 s 205
pP365® Nivel de Cabo Solto 0.0a 1.3 xP295 0.1 x P295 A 205
P366® Nivel de Carga Leve 0.0 a 1.3 x P295 0.3 x P295 A 205
p367® Nivel de Sobrepeso 0.0a 1.8 x P295 1.1 x P295 A 205
p368™ Ganho da Referéncia de Velocidade| 1.000 a 2.000 1.000 - 205
Fx
P369@@h Freqiiéncia Fx 0.0 a 300.0 4.0 Hz 205
P370 Histerese para Fx 0.0a15.0 2.0 Hz 205
Frenagem CC
P371 Tempo de Frenagem CC na partida | 0.0 a 15.0 0.0 s 208
pP372 Nivel de Corrente na Frenagem CC | 0.0 a 90.0 40.0 % 208
Controle VVW
p398W Compensagéo de Escorregamento | 0 = Inativa 1 = Ativa - 208
durante a Regeneragéo 1 = Ativa
P399W@ Rendimento Nominal do Motor 50.0 299.9 De acordo com o % 208
valor da poténcia
nominal do motor
(P404)
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Ajuste Ajuste do
Parametro Descrigcéo Faixa de Valores o Unidade L. Pagina
de Fabrica Usuario
PARAMETROS MOTOR P400 a P499
Dados de Placa do motor
P400 ®W® Tens&o Nominal do Motor 0a690 P296 \ 209
P401 W@ Corrente Nominal do Motor (0.0 a 1.30)xP295 1.0xP295 A 209
P402 ®W@an Velocidade Nominal do Motor | 0 a 18000 (P202 =0,1,2e5) | 1750 (1458) rpm 209
0a 7200 (P202=3¢e4)
P403 W@y Frequiéncia Nominal do Motor |0 a 300 (P202 =0,1,2 e 5) 60 (50) Hz 209
302120 (P202=3¢e4)
P404 ® Poténcia Nominal do Motor 0=0.33 CV/0.25 kW 4=1,5CV/ - 209
1=0.50 CV/0.37 kW 1,1kW

2= 0.75 CV/0.55 KW
3=1.0 CV/0.75 KW
4=15CV/1.1KW
5=2.0 CV/1.5 kW

6= 3.0 CV/2.2 kW
7=4.0 CV/3.0 kW
8=5.0 CV/3.7 kW
9=5.5CV/4.0 kW

10 = 6.0 CV/4.5 KW
11=7.5 CV/5.5 kW

12 =10.0 CV/7.5 kW

13 = 12.5 CV/9.0 kW

14 = 15.0 CV/11.0 KW
15 =20.0 CV/15.0 kW
16 = 25.0 CV/18.5 kW
17 =30.0 CV/22.0 kW
18 = 40.0 CV/30.0 kW
19 = 50.0 CV/37.0 kW
20 = 60.0 CV/45.0 kW
21 = 75.0 CV/55.0 kW
22 =100.0 CV/75.0 kW
23 = 125.0 CV/90.0 kW
24 = 150.0 CV/110.0 kW
25 = 175.0 CV/130.0 kW
26 = 180.0 CV/132.0 kW
27 = 200.0 CV/150.0 kW
28 = 220.0 CV/160.0 kW
29 = 250.0 CV/185.0 kW
30 = 270.0 CV/200.0 kW
31 = 300.0 CV/220.0 kW
32 = 350.0 CV/260.0 kW
33 = 380.0 CV/280.0 kW
34 = 400.0 CV/300.0 kW
35 = 430.0 CV/315.0 kW
36 = 440.0 CV/330.0 kW
37 = 450.0 CV/335.0 kW
38 = 475.0 CV/355.0 kW
39 = 500.0 CV/375.0 kW
40 = 540.0 CV/400.0 kW
41 = 600.0 CV/450.0 kW
42 = 620.0 CV/460.0 kW
43 = 670.0 CV/500.0 kW
44 = 700.0 CV/525.0 kW
45 = 760.0 CV/570.0 kW
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Parametro Descricéo Faixa de Valores e Unidade L. Pagina
de Féabrica Usuério
46 = 800.0 CV/600.0 kW
47 = 850.0 CV/630.0 kW
48 =900.0 CV/670.0 kW
49 = 1100.0 CVv/820.0 kW
50 = 1600.0 CV/1190.0 kW
P405 ™ Dados do Encoder 100 a 9999 1024 ppr 210
P406 ™ Ventilagdo do Motor 0 = Autoventilado 0 = Autoventilado - 210
1 =Vent. Independente
2 = Fluxo Otimo
3 = Protecédo Estendida
P407 ®@ Fator de Poténcia Nominal do Motor | 0.50 a 0.99 De acordo com o - 211
valor da poténcia
nominal do motor
(P404)
Parametros Medidos
P408 @ Auto-Ajuste 0=Nao 0=Nao - 211
1= Sem girar
2=Girap/ Imr
3=GiraemTm
4 =MedirTm
P409 @ Resisténcia Estator (Rs) 0.000 a 77.95 0.000 Q 212
P410 Corrente Magnetizagéo (Imr) (0 a 1.25)xP295 0.0 A 212
P411® Indutancia Dispersado (cLS) 0.00 a 99.99 0.00 mH 213
P412 Constante LrR/Rr 0.000 a 9.999 0.000 S 213
P413® Constante Tm 0.00 a 99.99 0.00 s 214
PARAMETROS FUNCOES ESPECIAIS P520 a P538
Regulador PID
P520 Ganho Proporcional PID 0.000 a 7.999 1.000 - 218
P521 Ganho Integral PID 0.000 a 7.999 0.043 - 218
pP522 Ganho Diferencial PID 0.000 a 3.499 0.000 - 218
P523 Tempo Rampa PID 0.0 a 999 3.0 s 218
pP524 @ Selegdo da Realimentagdo doPID | 0 = Al2 (P237) 0 =AI2 (P237) - 218
1=AI3 (P241)
P525 Setpoint PID 0.0 a 100.0 0.0 % 219
P526 Filtro da Variavel de Processo 0.0 a 16.0 0.1 s 219
pP527 Tipo de Agéo PID 0 = Direto 0 = Direto - 219
1 = Reverso
P528 Fator Escala Variavel Processo 0 a 9999 1000 - 220
P529 Ponto Dec. Variavel Processo 0a3 1 - 220
P530 Unidade Engenharia 32 a 127 (ASCII) 37=% - 221
Variavel Processo 1 AB,...,Y,Z
0,1,..,9
#.5,%, ()" + ..
P531 Unidade Engenharia 32 a 127 (ASCII) 32 = Em branco - 221
Variavel Processo 2 AB,...,Y,Z
0,1,..,9
#98,% ( )5+ ..
P532 Unidade Engenharia 32 a 127 (ASCII) 32 = Em branco - 221
Variavel Processo 3 AB, ..,Y,Z
0,1,..,9
#98,% ( )5+ ..
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) . Ajuste ) Ajuste do .
Parametro Descrig¢éo Faixa de Valores _ Unidade _ Pagina
de Fabrica Usuario
P533 Valor Var. Processo X 0.0 a 100 90.0 % 221
P534 Valor Var. Processo Y 0.0 a 100 10.0 % 221
P535 SaidaN=0PID 0al00 0 % 221
P536 Ajuste Automatico de P525 0 = Ativo 0 = Ativo - 221
1 = Inativo
P537 Histerese para Setpoint = 1a100 1 % 222
Variavel de Processo
P538 Histerese para VPx/VPy 0.0a50.0 1.0 % 222

Notas encontradas na Referéncia Rapida dos Parametros:

1)
(2)
3)

4)
(5)

(6)
)
(8)
(9)

(10)
11)

Parametros alteraveis somente com o inversor desabilitado (motor parado)
Valores podem mudar em fung&o dos “Parametros do Motor”

Valores podem mudar em fun¢é@o do P413 (Constante Tm - obtido durante o auto-
ajuste)

Valores podem mudar em fung&o do P409 e P411 (obtido durante o auto-ajuste)

Valores podem mudar em funcéo do P412 (Constante Tr - obtido durante o auto-
ajuste)

Valores podem mudar em fungéo do P296
Valores podem mudar em funcdo do P295
Valores podem mudar em fungéo do P203
Valores podem mudar em fung&o do P320
Padrdo do usuério (para novos inversores) = sem parametro

O inversor sai de fabrica com ajustes de acordo com o mercado, para o idioma da
HMI, frequéncia (modo V/F 50 ou 60 Hz) e tens&o. O reset para o padrao de fabrica
podera alterar o contetdo dos parametros relacionados com a freqtiéncia (50 Hz/
60 Hz). Valores entre parénteses - Ajuste do padrdo de fabrica para 50 Hz.

(12) O valor maximo de P156 e P401 é 1.8xP295 para o modelo 4.2 A/500-600 V e

1.6xP295 para os modelos 7 A e 54 A/220-230 V; 2.9 Ae 7 A/500-600 V; 107 A, 147 A
e 247 A/500-690 V; 100 A, 127 A e 340 A/660-690 V.

Parametros que Condigao em que ocorre
interferem em Parametros que sofrem a
outros quando interferéncia e sao DuL;ar[\te © Durant~e
osq modificados automaticamente start-up operacdo
ajustados orientado normal
P220, P222, P223, P224, P225, P226, P227, P228, =
P203 P237, P263, P264, P265, P279, P313 NAO SIM
P295 P156, P157, P158, P169 (V/F), P290, P365, P366, P367 NAO SIM
P296 P151, P153, P321, P322, P323 SIM SIM
P400 SIM NAO
P320 P214 NAO SIM
P401 P156, P157, P158 SIM Nf\O
P297 SIM NAO
P122, P123, P124, P125, P126, P127, P128, P129, 130,
P402 131, P133, P134, P135, P208, P288, P289 SIM SIM
P403 P369, P402 SIM NAO
P404 P399, P407 SIM SIM
P406 P156, P157, P158 SIM NAO
Tabela 1 - Interdependéncia entre pardmetros: Parametros que alteram a programagao

de outros guando ajustados versus Parametros gue sofrem modificagdo automatica em
funcdo da programacdo de um parametro (em start-up e/ou operacdo normal)
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Il. Mensagens de Erro

[1. Outras Mensagens

32

Indicagdo Significado Pagina
E00 Sobrecorrente/Curto-circuito na saida 223
EO1 Sobretensao no Link CC 223
E02 Subtenséo no Link CC 223
EO3 Subtensao/Falta de fase na alimentagao 224

o Sobretemperatura no dissipador
E04 - o . 224
da poténcia/ Falha no circuito de pré-carga
EO05 Sobrecarga na saida (fungdo Ixt) 224
E06 Erro externo 224
Falta de alguns dos sinais do encoder.
EO7 . . 224
Valido para P202 = 4 (Vetorial com encoder)
E08 Erro na CPU (watchdog) 224
E09 Erro na memoaria de programa 224
E10 Erro na funcdo copy 224
EN Curto-circuito fase-terra na saida 224
E12 Sobrecarga no resistor de frenagem 224
F13 Motor ou encoder com fiagao invertida 205
(Auto-ajuste) (Valido para P202 = 4)
E15 Falta de Fase no Motor 225
E17 Erro de Sobrevelocidade 225
E24 Erro de programagéao 225
E28 a E30 Erros da comunicagao serial 225
E31 Falha de conexao da HMI 225
E32 Sobretemperatura no Motor 225
E33 Velocidade sem controle 225
E34 Longo periodo em limitagéo de corrente 225
E41 Erro de auto-diagnose 225
E70 Subtensao na alimentagao CC interna 226
E71 Erro de Watchdog da PLC 226

(*) O EO04 pode significar “Falha no circuito de pré-carga” apenas nos seguintes modelos:
> 86 A/380-480 V, >70 A/220-230 V, >44 A/500-600 V e todos os modelos 500-690 V
e 660-690 V.
O EO4 também pode ocorrer quando se aplica sinal com polaridade invertida nas

entradas analdgicas Al1/AI2.

O EO04 também pode ocorrer nos modelos: 130 A/220-230 V, 142 A/380-480 V e
63 A/500-600 V, se a temperatura no dissipador estiver abaixo de aproximadamente

-10 °C.
Indicacéo Significado
rdy Inversor pronto (ready) para ser habilitado
run Inversor habilitado
Sub Inversor com tenséo de rede insuficiente para operagéo
! (subtenséo)
dCbr Inversor com frenagem CC atuando (consulte P300)




CAPITULO 1

1.1

1.2

1.3

AVISOS DE SEGURANCA

NO MANUAL
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AVISOS DE SEGURANCA

NO PRODUTO

-0 B>

RECOMENDAGCOES

PRELIMINARES

>

INSTRUCOES DE SEGURANCA

Este manual contém as informagdes necessarias para o uso correto
do inversor de freqiéncia CFW-09.

Ele foi escrito para ser utilizado por pessoas com treinamento ou
qualificagao técnica adequados para operar este tipo de equipamen-
to.

No decorrer do texto seréo utilizados os seguintes avisos de segurancga:

PERIGO!

A nao consideracgao dos procedimentos recomendados neste aviso
pode levar a morte, ferimento grave e danos materiais considera-
veis.

ATENCAO!
A nao consideracao dos procedimentos recomendados neste aviso
podem levar a danos materiais.

NOTA!

O texto objetiva fornecer informagdes importantes para correto enten-
dimento e bom funcionamento do produto.

Os seguintes simbolos podem estar afixados ao produto, servindo
como aviso de seguranga:

TensOes elevadas presentes.

Componentes sensiveis adescarga eletrostaticas.
N&o tocé-los.

Conexdao obrigatéria ao terra de protegao (PE).

Conexéao da blindagem ao terra.

PERIGO!

Somente pessoas com qualificagdo adequada e familiaridade com o
inversor CFW-09 e equipamentos associados devem planejar ou
implementar a instalagao, partida, operagao e manutencao deste equi-
pamento.

Estas pessoas devem seguir todas as instrugdes de seguranga conti-
das neste manual e/ou definidas por normas locais.

N&o seguir as instru¢des de seguranga pode resultar em risco de vida
e/ou danos no equipamento.
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NOTA!

Para os propésitos deste manual, pessoas qualificadas sdo aquelas trei-
nadas de forma a estarem aptas para:

1. Instalar, aterrar, energizar e operar o CFW-09 de acordo com este
manual e os procedimentos legais de seguranga vigentes;

2. Usar os equipamentos de protecdo de acordo com as normas
estabelecidas;

3. Prestar servigos de primeiros socorros.

PERIGO!

Sempre desconecte a alimentagéo geral antes de tocar em qualquer com-
ponente elétrico associado ao inversor.

Muitos componentes podem permanecer carregados com altas tensées
e ou em movimento (ventiladores), mesmo depois que a entrada de ali-
mentacao CA for desconectada ou desligada.

Espere pelo menos 10 minutos para garantir a total descarga dos
capacitores.

Sempre conecte a carcaga do equipamento ao terra de protecéo (PE) no
ponto adequado paraisto.

ATENCAO!

Os cartdes eletrénicos possuem componentes sensiveis a descargas
eletrostaticas. Nao toque diretamente sobre componentes ou conectores.
Caso necessario, toque antes na carcaca metalica aterrada ou utilize
pulseira de aterramento adequada.

Nao execute nenhum ensaio de tensao aplicada ao inversor!
Caso seja necessario consulte a WEG.

R g

3

NOTA!

Inversores de freqliéncia podem interferir em outros equipamentos ele-
tronicos. Siga os cuidados recomendados no capitulo 3 - Instalacéo e
Conexao, para minimizar estes efeitos.

NOTA!

Leia completamente este manual antes de instalar ou operar este inversor.



CAPITULO 2

2.1

2.2

2.3

SOBRE O MANUAL

VERSAO DE
SOFTWARE

SOBRE O CFW-09

INFORMACOES GERAIS

O capitulo 2 fornece informacdes sobre o contetido deste manual e o seu
proposito, descreve as principais caracteristicas do inversor CFW-09 e
como identifica-lo. Adicionalmente, informagdes sobre recebimento e
armazenamento sao fornecidas.

Este manual tem 9 capitulos os quais seguem uma sequéncia logica
para o usuario receber, instalar, programar e operar o CFW-09:

Cap. 1- Informacdes de seguranca;

Cap. 2 - Informagdes gerais;

Cap. 3- Informagdes sobre como instalar fisicamente o CFW-09,
como conecta-lo eletricamente (circuito de poténcia e con-
trole), como instalar os opcionais;

Cap. 4 - Informagdes sobre como usar a HMI (interface homem- ma-
quina - teclado+display);

Cap. 5- Informacgdes sobre a colocagao em funcionamento, passos
a serem seguidos;

Cap. 6 - Descrigdo detalhada de todos os pardmetros de programa-
¢ao do CFW-09;

Cap. 7 - Informagdes sobre como resolver problemas, instrugdes so-
bre limpeza e manutengéao preventiva;

Cap. 8 - Descrigao, caracteristicas técnicas e instalagdo dos equi-
pamentos opcionais do CFW-09;

Cap. 9- Tabelas e informagdes técnicas sobre a linha de poténcias
do CFW-09;

Cap. 10 - Informagbes sobre a garantia do CFW-09.

O propdsito deste manual é dar as informagdes minimas necessarias
para o bom uso do CFW-09. Devido a grande gama de fungbes deste
produto, é possivel aplica-lo de formas diferentes as apresentadas
aqui. Nao é a intengao deste manual esgotar todas as possibilidades
de aplicagao do CFW-09, nem a WEG pode assumir qualquer respon-
sabilidade pelo uso do CFW-09 ndo baseado neste manual.

E proibida a reproducéo do contetido deste manual, no todo ou em
partes, sem a permissao por escrito da WEG.

A versao de software usada no CFW-09 & importante porque € o software
que define as fungdes e os parametros de programacgao. Este manual
se refere a versao de software conforme indicado na primeira pagina.
Por exemplo, a versdo 1.0X significa de 1.00 a 1.09, na qual o “X”
representa evolugdes no software que nao afetam o conteudo deste
manual.

A versao de software pode ser lida no parametro P023.

O inversor de freqiiéncia CFW-09 é um produto de alta performance o
qual permite o controle de velocidade e torque de motores de indugao
trifasicos. A caracteristica central deste produto é a tecnologia “Vectrue”,
a qual apresenta as seguintes vantagens:

Controle Escalar (V/F), VVW ou controle Vetorial programaveis no
mesmo produto;

O Controle Vetorial pode ser programado como “Sensorless” (o
que significa motores padrdes, sem necessidade de encoder) ou
como Controle Vetorial com Encoder no motor;
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O Controle Vetorial Sensorless permite alto torque e rapidez na res-

posta, mesmo em velocidades muito baixas ou na partida;

Funcédo “Frenagem o6tima” para o Controle Vetorial, permitindo a
frenagem controlada do motor sem usar resistor com chopper de

frenagem;

Funcao “Auto-Ajuste” para o Controle Vetorial, permitindo o ajuste au-
tomatico dos reguladores e pardmetros de controle a partir da identifi-
cacgao (também automatica) dos pardmetros do motor e da carga uti-

lizados.

Alinha de poténcias e demais informagdes técnicas estao no capitulo 9.
O blocodiagrama a seguir proporciona uma visdo de conjunto do CFW-09:

@ = Conexao indutor (opcional)
(somente a partir da mecanica 2)

il (2 = Conexao Link CC
' '
_'ANV (3 =Conexao para resistor de frenagem
) (somente até mecanica 7, sendo
4
i @ | @ T @ T opgao para mecanicas de 4 a7)
Pre-
Rede de carga
alimentagao Motor
|—| 1
L ADO Banco INVERSOR * **
RETI_’;! _AD R Capacitores com
trifasico Filtro RFI= transistores @
PE . , IGBT
N/ PE
Sensores LINK CC ! .
- Falta a terra Realimentagdes:
- Falta de fase@) -tenséo
-corrente
@= Falta de fase somente a
partir da mecanica 3.
Modbus - RTU é——-| N
A POTENCA __
I CONTROLE
PC |
[ P
-
Software Super Drive RS-232 Fontes para eletronica e interfaces
entre poténcia e controle
1
| {}
: : TTTTTTTTTTT T |
i | EXPANSAOEBAEBB |
HMI 1 | (opcional) |
(remota) : - RS-485 isolado :
| - 1entradadigital |
I Tent. anal. 14 bits |
! 2 said. anal. 14 bits |
Entradas Control
Digitais g fent 4a20mAisol iy
" i , 2said. 4 a20mAisol
(DI1aDI6) 11 099 | i
Cartéode | ) o |
Controle | - 2saidas digitais |
Com CPU * - 1ent/said. encoder '
Entradas 32 bits -1 ent.PTC
Analdgicas "RISC"
Al1aAl2
(AnaAR) Lr 1 L. :
e . <1 .
. FIELDBUS (Opcional): aidas
-Profibus DP Analdgicas
CLP -Devicenet (AO1aA02)
Sbeb | EthemetIP i
| -Eheme | Sl Saidas
aRelé
! (RL1aRL3)

(® = Interface homem-maquina
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Figura 2.1 - Blocodiagrama do CFW-09
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2.4 ETIQUETADE IDENTIFICAGAO DO CFW-09

Ndmero de Versdo do
Série Material Software
| I
/ N\
nuon MADE IN BRA*'L ‘ (i IIIIIII||I|IIIIIIIH‘IH
Modelo do CFW-09
B Dados Nominais de Entrada
Dados Nominais de | (Fteensueg,cri];)de Fases, Corrente,
Saida (Tenséo, B a
Frequéncia) pnas
: H TR
Bife s - - Morrente Nominal de Saida e
Freqliiéncia de Chaveamento
Y Exdas |Nn.2csosrg. EQ. - - — / para Cargas CT/VT.

Posicao da etiqueta de identificagao no CFW-09:
FRONTAL VISTA-A

@
]
]
Sl
]
—
—
[e—
[
[ e—
[
—
—
—
—
—
[=——]

@O F
@@] §
PeL b

&
&

AD>

LTI T
——
—
[—
—
—
—
—
——
—
——
—
(=

WMADE IN BRAZIL (I

Figura 2.2 - Etiqueta de identificagéo
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2.5

-

RECEBIMENTO
EARMAZENAMENTO

O produto standard é concebido com as seguintes caracteristicas:
Grau de protecdo:
NEMA 1/1P20: modelos 3.6 Aa 240 A/380-480 V e todos os modelos
das linhas 220-230 V e 500-600 V.
Mecanica Protegida / IP20: modelos 361 Aa 600 A/380-480 V e todos
os modelos da linha 500-690 V e 660-690 V.
Interface homem-maquina:
HMI-CFWO09-LCD (com displays de LED e LCD)
Frenagem:
Transistor para frenagem reostatica incorporado nos modelos de:
6 Aad5A—-220-230 V
3.6 Aa30A-380-480V
29Aa14 A-500-600 V
Link CC:
M Presente na versdo standard para os modelos: 44 A, 53 A, 63 A,
79 A/500-600 V e todos os modelos 500-690 V e 660-690 V.

O transistor para frenagem reostatica pode ser opcionalmente incorpora-
do nos seguintes modelos:

54 Aa 130 A—220-230 V

38 Aa 142 A-380-480V

22 Aa 79 A-500-600 V

Modelos de 180 Aa 600 A/380-480V, 107 Aa 472 A/500-690V e 100Aa
428 A/660-690 V, ndo tém opgao para chopper incorporado. Neste caso,
€ necessario usar chopper externo (consulte o item 8.10.3 - Médulos de
Frenagem DBW-01 e DBW-02).

NOTA!

E indispensavel a conexao de um resistor de frenagem externo, indepen-
dentemente se 0 modulo de frenagem esta embutido, ou montado exter-
namente (DBW) ao produto.

O CFW-09 é fornecido embalado em caixa de papelao até os modelos da

mecanica 3 (consulte o capitulo 9) e para modelos acima, a embalagem

sera com pallet de madeira e caixa de madeira.

Na parte externa desta embalagem existe uma etiqueta de identificagédo

que é a mesma que esta afixada no CFW-09.

Favor verificar o contetido desta etiqueta com o pedido de compra.

Para abrir a embalagem dos modelos até a mecénica 7 coloque-a sobre

uma mesa (com o auxilio de 2 pessoas acima da mecanica 3).

Abra a embalagem, retire a protecao de papelao ou isopor.

Para os modelos acima da mecénica 7 abra a caixa de madeira no chéo,

retire a prote¢ao de isopor, e movimente o CFW-09 com o auxilio de uma

talha.

Verifique se:

A etiqueta de identificagdo do CFW-09 corresponde ao modelo
comprado;

Ocorreram danos durante o transporte.

Caso for detectado algum problema, contacte imediatamente a transpor-

tadora.

Se o CFW-09 nao for logo instalado, armazene-o em um lugar limpo e

seco (temperatura entre - 25 °C e 60 °C) com uma cobertura para nédo

sujar com po.
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ATENCAO!

Quando o inversor for armazenado por longos periodos de tempo, reco-
menda-se energiza-lo por 1 hora, a cada intervalo de 1 ano. Para modelos
200-230 V e 380-480 V utilizar tensao de alimentagcéo de aproximada-
mente 220 Vca, entrada trifasica ou monofasica, 50 Hz ou 60 Hz, sem
conectar o motor a sua saida. Apds essa energizagao manter o inversor
em repouso durante 24 horas antes de utiliza-lo.

Para modelos 500-600 V, 500-690 V e 660-690 V usar o mesmo procedi-
mento aplicando aproximadamente 330 V.



CAPITULO 3

3.1 INSTALACAO

MECANICA

INSTALACAO E CONEXAO

Este capitulo descreve os procedimentos de instalagao elétrica e meca-
nica do CFW-09. As orientacdes e sugestoes devem ser seguidas visan-
do o correto funcionamento do inversor.

3.1.1  Condi¢cdes Ambientais Alocalizagao dos inversores é fator determinante para a obtengéo de um

funcionamento correto e assegurar a vida Util de seus componentes.

O inversor deve ser montado em um ambiente livre de:

exposigcao direta a raios solares, chuva, umidade excessiva ou maresia;

gases ou liquidos explosivos ou corrosivos;

vibracao excessiva, poeira ou particulas metalicas/ 6leos suspensos
no ar.

Condi¢cdes ambientais permitidas:

Temperatura: 0 °C a 40 °C - condigdes nominais.
De 40°C a 55 °C - redugéo da corrente de 2 % para cada grau Celsius
acima de 40 °C.

Umidade relativa do ar: 5 % a 90 % sem condensagao.

Altitude maxima: até 1000 metros - condigdes nominais.
De 1000 metros a 4000 metros - redugao da corrente de 1 % para
cada 100 metros acima de 1000 metros de altitude.

Grau de poluigéo: 2 (conforme EN50178 e UL508C). Normalmente,
somente poluicdo ndo condutiva. Acondensagao ndo deve causar con-
dugéo na poluigao.

3.1.2 Dimensodes do CFW-09 A figura 3.1 em conjunto com a tabela 3.1 apresentam as dimensdes

Mecanicas 3 a 8 e 8E

——

3

=

&

externas e de furagao para fixagdo do CFW-09.

Mecanicas 1 e 2

T-l—A—T — L
+ 4

C

Mecanicas 9, 10 e 10E

I
s s 2

e o |

* =
AN

Figura 3.1 - Dimensional para fixagdo do CFW-09 41
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Altura Largura Profund. Parafuso
Modelo H L P A B (¢} D p/ Fixagao Peso Grau qe
mm mm mm mm mm mm mm mm Kg Protecao
(in) (in) (in) (in) (in) (in) (in) (in) (Ib)
MEC1 210 143 196 121 180 1 9.5 M5 3.5
(8.27) (5.63) (7.72) (4.76) | (7.09) | (0.43)| (0.37) (3/16) (7.7)
MEC2 290 182 196 161 260 10.5 9.5 M5 6
(11.42) | (7.16) (7.72) | (6.34) | (10.24) | (0.41)]| (0.37) (3/16) (13.2)
MEC3 390 223 274 150 375 36.5 5 M6 19
(15.35) | (8.78) | (10.79) | (5.90) | (14.76) | (1.44)| (0.20) (1/4) (41.9)
MEC4 475 250 274 150 450 50 10 M6 22,5
(18.70) (9.84) (10.79) | (5.90) | (17.72) | (1.97)| (0.39) (1/4) (49.6)
MEC5 550 335 274 200 525 67.5 10 M8 41
(21.65) | (13.19) | (10.79) | (7.87) | (20.67) | (2.66)| (0.39) (5/16) (90.4)
MEC6 675 335 300 200 650 | 67.5 | 10 M8 55 NEMA1/
(26.57) | (13.19) | (11.77) | (7.87) | (25.59) | (2.66)| (0.39) (5/16) (121.3) IP20
MEC7 835 335 300 200 810 67.5 10 M8 70
(32.87) (13.19) (12.20) | (7.87) | (31.89) | (2.66) | (0.39) (5/16) (154.3)
MEC8 975 410 370 275 950 67.5 10 M8 100
(38.38) | (16.14) | (14.57) | (10.83) | (37.40) | (2.66)| (0.39) (5/16) (220.5)
MECSE 1145 410 370 275 1120 67.5 10 M8 115
(45.08) | (16.14) | (14.57) | (10.83) | (44.09) | (2.66)| (0.39) (5/16) (253)
MEC9 1020 688 492 275 985 69 15 M10 216
(39.37) | (27.56) (19.33) |(10.83) | (37.99) | (2.95)| (0.59) (3/8) (476.2)
MEC10 1185 700 492 275 1150 75 15 M10 259 P20
(46.65) | (27.56) | (19.33) | (10.83) | (45.27) | (2.95)| (0.59) (3/8) (571)
MEC10E 1185 700 582 275 1150 75 15 M10 310
(46.65) | (27.56) | (22.91) | (10.83) | (45.27) | (2.95)| (0.59) (3/8) (682)

3.1.3 Posicionamento e

42

Fixacao

Tabela 3.1 - Dados para instalagdo com dimensdes em mm (in) - consulte o item 9.1

Para a instalagao do CFW-09 deve-se deixar no minimo os espagos livres
ao redor do inversor conforme figura 3.2 a seguir. As dimensdes de cada
espacamento estdo descritas na tabela 3.2.

Instale o inversor na posig¢ao vertical de acordo com as recomendacgoes
a seguir:
1) Instale o inversor em uma superficie plana;

2) Nao colocar componentes sensiveis ao calor logo acima do inversor.

3) Paraos modelos de 45Aa 130 A/220-230 V, 30 Aa 600 A/380-480 V,
22 Aa32A/500-600V, 44 Aa 79 A/500-600 V, 107 Aa 472 A/500-690 V
e 100 Aa 428 A/660-690 V:
- colocar primeiro os parafusos na superficie na qual o inversor sera
instalado, instalar o inversor e entao apertar os parafusos.

4) Para os modelos de 6 A a 28 A/220-230V, 3.6 Aa 24 A/380-480 V e
2.9 Aa 14 A/500-600 V:
- colocar primeiro os 2 parafusos de baixo, apoiar o inversor e entdo
colocar os 2 parafusos de cima.



CAPITULO 3 - INSTALACAO E CONEXAO

> P

3.1.3.1 Montagem em Painel

ATENCAO!

Se os inversores forem instalados um ao lado do outro, usar a distancia
minima recomendada B. Quando um inversor for instalado em cima do
outro, usar a distancia minima A+C e desviar do inversor superior o ar
quente que vem do inversor de baixo.

ATENCAO!

Prever eletroduto ou calhas independentes para a separagao fisica dos
condutores de sinal, controle e poténcia (consulte o item 3.2 - Instalagdo
Elétrica).

AT

50mm

2in

Figura 3.2 - Espagos livres para ventilagcao

Modelo do A B C
CFW-09 mm (in) mm (in) mm (in)
6 A a 28 A/220-230 V 40 30 50
3.6Aa24A/380-480 V |  (1.57) (1.18) 2)
2.9 Aa 14 A/500-600 V/
45 A a 130 A/220-230 V 100 20 130
30 Aa 142 A/380-480 V (4) (1.57) (5.12)
22 A a 79 A/500-600 V
180 A a 361 A/380-480 V 55 (2.17)
450 A a 600 A/380-480 V| 150 250
80
107 A a 472 A/500-690 V (6) (3.15) (10)
100 A a 428 A/660-690 V

Tabela 3.2 - Espagos livres recomendados

Para inversores instalados dentro de painéis ou caixas metalicas fecha-
das, prover exaustdo adequada para que a temperatura fique dentro da
faixa permitida. Veja poténcias dissipadas no item 9.1 deste manual.

Como referéncia, a tabela 3.3 apresenta o fluxo do ar de ventilagido nomi-
nal para cada modelo.
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CAPITULO 3 - INSTALAGAO E CONEXAO

Método de refrigeracdo: Ventilador interno com fluxo do ar de baixo
para cima.

3.1.3.2 Montagem em
Superficie

a) Mecénicas 1 e 2

Modelo do Inversor Mecanica| CFM Is m3/min
6 Aa 13 A/220-230 V
3.6 Aa 9 A/380-480 V 1 19 9 0.5
2.9 A a 14 A/500-600 V
16 A a 28 A/220-230 V 2 32 15 0.9
13 Aa 24 A/380-480 V
45 A/220-230 V 3 70 | 33 | 20
30 A/380-480 V
54 A/220-230 V
38 A a 45 A/380-480 V 4 89 42 2.5
22 A a 32 A/500-600 V
70 A e 86 A/220-230 V 5 17 55 3.3
60 A e 70 A/380-480 V
105 A e 130 A/220-230 V 6
86 A e 105 A/380-480 V 138 65 3.9
44 A a 79 A/500-600 V
142 A/380-480 V 7 286 135 8.1
180 A a 240 A/380-480 V 8
107 A a 211 A/500-690 V 8E 265 125 7.5
100 A a 179 A/660-690 V 8E
312 Ae 361 A/380-480 V 9 852 402 24 .1
450 A a 600 A/380-480 V 10
247 A a 472 A/500-690 V 10E 795 375 22.5
225 A a 428 A/660-690 V 10E

Tabela 3.3 - Fluxo de ar da ventilagdo

b) Mecéanicas 3 a 8

P NS

|

Figura 3.3 a) e b) - Procedimento de instalacdo do CFW-09 em superficie
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1

A figura 3.3 ilustra o procedimento de instalagdo do CFW-09 em superfi-
cie de montagem.
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c) Mecénicas 9 e 10

d) Posicionamento (todas as mecanicas)

)

—

Fluxo do Ar {\r

D222/

Figura 3.3 c) e d) - Procedimento de instalacdo do CFW-09 em superficie

3.1.3.3 Montagem em Duto

R g

O Inversor também pode ser instalado em um duto refrigerado a ar como
€ mostrado na figura 3.4. Neste caso, veja o desenho de instalagdo na
figura 3.4 c) e as distancias indicadas na tabela 3.4.

NOTA!

Para a montagem conforme a figura 3.4 o grau de protecdo entre a parte
traseira do inversor (a que fica atras da placa de montagem) e a frontal é
NEMA 1 /IP20. Ou seja, a parte traseira ndo € isolada da parte frontal
contra po e agua.
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CAPITULO 3 - INSTALAGAO E CONEXAO

a) Mecénicas 1 e 2

Passo 1 Passo 2 Passo 3
Saidado
fluxo de ar

Max. 4 mm
Entrada do
fluxo de ar
b) Mecénicas 3 a 8E
Suporte Superior
Passo 1 wikvF Passo 2 Passo 3

Saidado R
fluxo de ar
Entrada do ) \ Suporte Inferior

Méx. 4 mm Kit-KMF

fluxo de ar
. v

c) Dimensdes do rasgo (consulte a tabela 3.4)

Mecanicas 3 a 8

Mecanicas 1 e 2

Figura 3.4 a) a c) - Procedimento de instalacdo do CFW-09 em duto com circulagdo de ar
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CAPITULO 3 - INSTALACAO E CONEXAO

L1 H1 A1 B1 C1 D1 E mim. Kit KMF ©
mm mm mm mm mm mm mm Instalagéo
Modelo | i) (in) @y | Gy | Gn) | (n) (in) em duto
Neitem

MEC 1 139 196 127 191 6 2.5 6 |
(5.47) 7.72) | (5.00) |(7.52) | (0.24) | (0.10) | (0.24)

MEC 2 178 276 167 271 6 2.5 6 |
(7.00) | (10.87) | (6.57) |(10.67)| (0.24) | (0.10) | (0.24)

MEC 3 225 372 150 400 37.5 14 8 417102514
(8.86) | (14.64) | (5.91) |(15.75)| (1.44) | (0.59) | (0.31)

MEC 4 252 452 150 480 51 14 8 417102515
9.92) | (17.79) | (5.91) |(18.90) (1.97) | (0.59) | (0.31)

MEC 5 337 527 200 555 68.5 14 10 417102516
(13.27) | (20.75) | (7.87) |(21.85)| (2.70) | (0.59) | (0.35)

MEC 6 337 652 200 680 68.5 14 10 417102517
(13.27) | (25.67) | (7.87) |(26.77)| (2.70) | (0.59) | (0.39)

MEC 7 337 812 200 840 68.5 14 10 417102518
(13.27) | (31.97) | (7.87) |(33.07)| (2.70) | (0.59) | (0.39)

o |z | [ e[ e T
e T T s T fess [ || 470

MEC 8E )
(16.22) | (44.17) | (10.83) |45.27)| (2.70) | (0.59) | (0.39)

(*) O Kit KMF é composto por suportes utilizados na montagem do CFW-09 em duto conforme figura 3.4 b).

Tabela 3.4 - Dimens6es para fixacdo do CFW-09 e kits para montagem em dutos via flange

3.1.4 RemocaodaHMIle
Tampa

a) Mecéanicas 1 e 2

b) Mecénicas 3 a 8 e 8E

Parafuso

Figura 3.5 a) e b) - Procedimento de remog¢&o da HMI e tampa
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CAPITULO 3 - INSTALAGAO E CONEXAO

c) Mecanicas 9 e 10, 10E

3.2

3.2.1

48

Parafuso 3,

Figura 3.5 c¢) - Procedimento de remog¢do da HMI e tampa

INSTALACAO
ELETRICA

L

Bornes de Poténcia e
Aterramento

PERIGQO!

As informagdes a seguir tém a inten¢do de servir como guia para se obter
uma instalagéo correta. Siga também as normas de instalagbes elétricas
aplicaveis.

PERIGO!

Certifique-se que a rede de alimentacgao esteja desconectada antes de
iniciar as ligagdes.

PERIGO!

O CFW-09 nao deve ser utilizado como mecanismo para parada de
emergéncia. Prever outros mecanismos adicionais para este fim.

Os bornes de conexao de poténcia podem assumir tamanhos e configu-
ragoes diferentes dependendo do modelo do inversor como pode ser ob-
servado na figura 3.6.

Bornes:

R, S, T: Rede de alimentacao CA. Os modelos até 10 A (inclusive) na
tensdo 220-230 V podem operar em 2 fases (operagdo monofasica)
sem redugao da corrente nominal. Atensao de alimentagao CA neste
caso pode ser conectada em dois de quaisquer dos trés terminais de
entrada.

U, V, W: Conexao para o motor.

-UD: Pélo negativo da tenséo do Link CC.

BR: Conexao para resistor de frenagem.

+UD: Pélo positivo da tensao do Link CC.

DCR: Conexao para indutor do Link CC externo (opcional).

PE: Terra de protegao.

REREEE



CAPITULO 3 - INSTALACAO E CONEXAO

a) Modelo da mecéanica 1

[11 1! [T [Ts [ Teint [Tt st s | Fam [ Faint [
H® 77737 = a7z 219 |l
| 7T !

S J

b) Modelo da mecéanica 2

I

c) Modelo das mecéanicas 3,4 e 5

|| | R|IS|TJUlY|W |-uD| B® |+uD|DCR] | ||

Il (I - R o |- Il
e | e v e=fmps] @] | o
Il e | - -l
| ! 1
(W I ~ I ml

d) Modelo da mecénica 6 e 7 (220-230 V e 380-480 V)

e) Modelo da mecénica 7 (500-600 V)

[P P[PPI [P PSP PP

f) Modelo da mecanica 8 (380-480 V)

| lol lol |

g) Modelo das mecanicas 9 e 10 (380-480 V)

u -UD  +UD DCR

R S T \% W
.e| lol [o] lo] ol |o] lo] ol E]'E] )

® 000 GOO ®

h) Modelo da mecéanica 8E (500-690 V e 660-690 V)

Figura 3.6 a) a h) - Bornes de poténcia
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CAPITULO 3 - INSTALAGAO E CONEXAO

i) Modelo da mecanica 10E (500-690 V e 660-690 V)

R S T u \% W -uD +UD

e |0l [o] [o] |of |of |o] [o] o] |of e

® 000 000 ®

Figura 3.6 i) - Bornes de poténcia

3.2.2 Localizagado das Conexdes
de Poténcia/Aterramento e
Controle

b) Modelos das mecénicas 3,4 e 5

(N ANl
il il

Il Il
Il

(1 ]
e b= ti ]

= =

ATERRAMENTO

a) Modelos das mecéanicas 1 e 2

Nota: Nenhuma selecédo de tensédo necessaria para estes modelos.

Figura 3.7 a) e b) - Localizacéo das conexfes de poténcia / aterramento / controle e selecdo de tensdo nominal
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CAPITULO 3 - INSTALACAO E CONEXAO

c) Mecénicas 6e7 d) Mecanica 8 e) Mecénicas 9 e 10
SELECAODE SELEGAODE 3 5 5
TENSAO NOMINAL TENSAO NOMINAL [
|| SELECAODE
[ || TENSAO NOMINAL
I Il | ‘
[ = I =
|
coNTROLE ~ II—H-H ] CONTROLE
=30
I =8 | — g — e
POTENCA _ |ls S E
|r rrrrunun “| :
POTENCIA L !
l Eﬂ_\ El
: ; POTENCIA .
ATERRAMENTO |
L] oo ] °4OO ®
ATERRAMENTO : .-\ : /'~
ATERRAMENTO
f) Mecanica 8E g) Mecanica 10E
0 Y — -
o o )
SELECAODE hﬂ I
TENSAO NOMINAL
\‘
!' U ° ° 7
CIRCUITOAUXILIAR — | — CONTROLE
DE FUSIVEIS >
CONTROLE\ SELEGAODE
CIRCUITO TENSAO NOMINAL
AUXILIAR DE —
FUSIVEIS
POTENCIA—»
R f o) °° ° ° °o o|
ATERRAMENTO
ATERRAMENTO

Figura 3.7 c) a g) - Localizacéo das conexfes de poténcia / aterramento / controle e selecdo de tensdo nominal
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CAPITULO 3 - INSTALAGAO E CONEXAO

3.2.3 Selecao da Tensao
Nominal

4k

a) LVS1(Mecanicas 6 e 7, 380-480 V)

Os seguintes modelos dos inversores de freqiiéncia da linha CFW-09
possuem um jumper para selegao da tensdo nominal:

->86 A/380-480 V;

- >44 A/500-600 V;

- modelos 500-690 V.

ATENCAO!

E necessario ajustar o jumper nos modelos da linha 380-480 V quando a
tensao de alimentagao for diferente de 440 V e 460 V. Este ajuste também
€ necessario nos modelos das linhas 500-600 V e 500-690 V quando a
tensao de alimentagéo for diferente de 550 V, 575V e 600 V.

PROCEDIMENTO:

Modelos 380-480 V:
Retirar no cartdo LVS1 (ou no cartdo CIP2 para modelos > 180 A) o
jumper da posigdo XC60 (440-460 V) e colocar na posigao referente a
tens&o de rede nominal.

Modelos 500-600 V:
Retirar no cartdo LVS2 o jumper da posigdo XC62 (550 V-575 V-600 V)
e colocar na posigao referente a tenséo de rede nominal.

Modelos 500-690 V:
Remova o jumper da posigdo XC62 na placa CIP3 (550 V-575 V-600 V)
e insira 0 mesmo na posi¢céo adequada de acordo com a tensao de
alimentagao utilizada.

b) CIP2 (Mecénicas 8, 9 e 10, 380-480 V)

SELECAODE
TENSAO NOMINAL —l

A i
oM [ o RS
ﬂ_ J H '—E'UUU ol
CIRCUITO
----- AUXILIAR DE AR
4 FUSIVEIS E=00 |
CRCUTO | alls H oAf2 |
AUXILIAR DE
FUSIVEIS | ok 8 8=

LINE VOLTAGE SELECTOR

| U0OL fnmnfia @ |

O

|

SELEGAO DE TENSAO NOMINAL

Figura 3.8 a) e b) -

52

O
L AANHTTZ

| BRI

UYL

AN

Selecdo da Tensdo Nominal nos Cartdes LVS1, CIP2, LVS2 e CIP3



CAPITULO 3 - INSTALACAO E CONEXAO

¢) LVS2 (Mecénica 7, 500-600 V) d) CIP3 (Mecénicas 8E e 10E, 500-690 V)

SELEGCAO DE TENSAO NOMINAL

:

[1T]

e

l'ﬁl
-~ Lsd
=T

AUXILIAR DE
FUSIVEIS

I
CIRCUITO _><

7'y
=
=

ETr—_Td

=l
BHEh

i

\ LINE VOLTAGE SELECTOR
500v | 525V [550W-575V-600V|

o [ [ [ ©

T

SELEGCAO DE TENSAO NOMINAL

= -I:Mﬂ-ﬂ:l—ﬂﬂ:l—%

et

l:rﬂa:mj IZIB:E:

':“D{:;":; e e —
=

O e e

)
5]
&
=
=
=
iy

=
=
O
]
M=k

@
[}

Figura 3.8 ¢) e d) - Selecdo da Tensdo Nominal nos Cartdes LVS1, CIP2, LVS2 e CIP3

3.2.4 Fiagao de Poténcia/
Aterramento e Fusiveis

ATENCAO!
Equipamentos sensiveis, como por exemplo, PLCs, controladores de tem-

peratura e cabos de termopar, devem ficar a uma distancia de no minimo
0,25 m dos inversores de freqiiéncia, das reatancias LR1 e dos cabos
entre oinversor e o motor.

ATENCAO!
Quando forem utilizados cabos flexiveis para as conexdes de poténcia e

aterramento é necessario usar terminais adequados.

Utilizar no minimo as bitolas de fiagdo e os fusiveis recomendados na
tabela 3.5.
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CAPITULO 3 - INSTALAGAO E CONEXAO

Corrente Nominal Fiacédo de Poténcia Fiacdo de Aterramento Dim. max. de cabos Fusivel ultra- 1%t do
do Inversor mm? mm? paré s Bornes de | rapido para fusivel
Alvolts AWG/MCM AWG/MCM poténcia - mm? protecéo de Izto
cr VT cr VT cr VT (AWGIMCM)  (Semicondutores @2:280
2.9/500-600 | 4.2/500-600 15 (14) 15 (14) 2.5 (12) 2.5 (12) 4.0 (10) 15 450
3.6/380-480 - 1.5 (14) - 2.5 (12) - 4.0 (10) 15 450
4.0/380-480 - 1.5 (14) - 2.5 (12) - 4.0 (10) 15 450
4.2/500-600 | 7.0/500-600 1.5 (14) 25 (12) 25 (12) 2.5 (12) 4.0 (10) 15 450
5.5/380-480 - 1.5 (14) - 2.5 (12) - 4.0 (10) 25 450
6.0/220-230 - 25 (12) - 2.5 (12) - 4.0 (10) 25 450
7.0/220-230 - 25 (12) - 2.5 (12) - 4.0 (10) 25 450
7.0/500-600 | 10/500-600 2.5 (12) 2.5 (12) 2.5 (12) 2.5 (12) 4.0 (10) 25 450
9.0/380-480 - 2.5 (12) - 2.5 (12) - 4.0 (10) 25 450
10/220-230 - 2.5(12)" - 2.5 (12) - 4.0 (10) 25" 450
4.0 (12)? 352
10/500-600 | 12/500-600 2.5 (12) 2.5 (12) 2.5 (12) 2.5 (12) 4.0 (10) 25 450
12/500-600 | 14/500-600 25 (12) 25 (12) 25 (12) 4.0 (10) 4.0 (10) 35 500
13/220-230 - 2.5 (12) - 2.5 (12) - 4.0 (10) 35 500
13/380-480
14/500-600 - 25 (12) - 4.0 (10) - 4.0 (10) 35 500
16/220-230 - 2.5 (12) - 4.0 (10) - 2.5 (12) 35 500
16/380-480 4.0 (10)
22/500-600 | 27/500-600 4.0 (10) 6.0 (8) 4.0 (10) 6.0 (8) 25 (4) 50 7200
24/220-230 - 4.0 (10) - 4.0 (10) - 4.0 (10) 35 500
24/380-480 - 4.0 (10) - 4.0 (10) - 4.0 (10) 35 1250
27/500-600 | 32/500-600 6.0 (8) 16 (6) 6.0 (8) 16 (6) 25 (4) 50 7200
28/220-230 - 6.0 (8) - 6.0 (8) - 6.0 (8) 50 1250
30/380-480 | 36/380-480 6.0 (8) 16 (6) 6.0 (8) 16 (6) 16 (6) 50 2100
32/500-600 - 16 (6) - 16 (6) - 25 (4) 50 7200
38/380-480 | 45/380-480 16 (6) 16 (6) 16 (6) 16 (6) 25 (4) 50 7200
44/500-600 | 53/500-600 16 (6) 16 (6) 16 (6) 16 (6) 120 (250) 63 14400
45/220-230 - 16 (6) 16 (6) 16 (6) 16 (6) 25 (4) 63 2450
45/380-480 | 54/380-480 16 (6) 16 (6) 16 (6) 16 (6) 25 (4) 63 7200
53/500-600 | 63/500-600 25 (4) 25 (4) 16 (6) 16 (6) 120 (250) 80 14400
54/220-230 | 68/220-230 16 (6) 25 (4) 16 (6) 16 (6) 50 (1) 80 7200
60/380-480 | 70/380-480 25 (4) 25 (4) 16 (6) 16 (6) 50 (1) 80 14400
63/500-600 | 79/500-600 25 (4) 25 (3) 16 (6) 16 (6) 120 (250) 80 14400
70/220-230 | 86/220-230 25 (4) 35 (2) 16 (6) 16 (6) 50 (1) 100 14400
70/380-480 | 86/380-480
79/500-600 | 99/500-600 25 (3) 50 (1) 16 (6) 25 (4) 120 (250) 125 21600
86/220-230 | 105/220-230 35 (2) 50 (1) 16 (6) 25 (4) 50 (1) 125 14400
86/380-480 | 105/380-480 35 (2) 50 (1) 16 (6) 25 (4) 120 (250) 125 21600
100/660-690 | 127/660-690 50 (1) 70 (1/0) 25 (4) 35 (2) 150 (300) 250 320000
105/220-230 | 130/220-230 50 (1) 70 (1/0) 25 (4) 35 (2) 120 (250) 250 21600
105/380-480 | 130/380-480
107/500-690 | 147/500-690 50 (1) 70 (1/0) 25 (4) 35 (2) 150 (300) 250 320000
127/660-690 | 179/660-690 | _ 70 (1/0) 95 (3/0) 35 (2) 50 (1) 150 (300) 250 320000
130/220-230 | 150/220-230 | 70 (1/0) 95 (3/0) 35 (2) 50 (1) 120 (250) 250 21600
142/380-480 | 174/380-480
147/500-690 | 196/500-690 | 70 (2/0) 95 (3/0) 35 (2) 50 (1) 150 (300) 250 320000
179/660-690 | 179/660-690 95 (3/0) 95 (3/0) 250 320000
180/380-480 - 95 (3/0) - 50 (1) 50 (1) 150 (300) 250 320000
211/380-480 - 150 (300) - 70 (1/0) - 150 (300) 315 320000
211/500-690 - 150 (300) 185 (300) 70 (1/0) 70 (1/0) 150 (300) 250 320000
225/660-690 |259/660-690 150 (300) 185 (300) 70 (1/0) 70 (1/0) 2x240 (2x500) 315 320000
240/380-480 - 150 (300) - 70 (1/0) - 150 (300) 315 320000
247/500-690 [ 315/500-690 150 (300) 2x70 (2x2/0) 70 (1/0) 70 (2/0) 2x240 (2x500) 500 320000
259/660-690 | 305/660-690 | 150 (300) | 2x70 (2x2/0) | 2x70 (2x2/0) | 70 (2/0) 2x240 (2x500) 500 414000
305/660-690 | 340/660-690 | 2x70 (2x2/0) |2x120 (2x4/0)| 70 (2/0) 120 (4/0) 2x240 (2x500) 500 414000
312/380-480 - 2x70 (2x2/0) - 70 (2/0) - 240 (500) 500 414000
315/500-690 [ 343/500-690 | 2x70 (2x2/0) |2x150 (2x250) 70 (2/0) 120 (4/0) 2x240 (2x500) 500 414000
340/660-690 [428/660-690 | 2x120 (2x4/0)|2x150 (2x250) 120 (4/0) [1x150 (1x250)| 2x240 (2x500) 700 1051000
343/500-690 [418/500-690 | 2x120 (2x4/0)|2x150 (2x250) 120 (4/0) [1x150 (1x250)| 2x240 (2x500) 700 414000
361/380-480 - 2x120 (2x4/0) - 120 (4/0) - 240 (500) 500 414000
418/500-690 | 472/500-690 | 2x120 (2x4/0)[2x150 (2x250) 120 (4/0) [1x150 (1x250)| 2x240 (2x500) 700 1051000
428/660-690 | 428/660-690 | 2x150 (2x250)[2x150 (2x250)[1x150 (1x250) [1x150 (1x250)| 2x240 (2x500) 700 1445000
472/500-690 | 555/500-690 | 2x150 (2x250)]3x120 (3x4/0)| 1x150 (1x250)| 2x95 (2x3/0) 2x240 (2x500) 900 1445000
450/380-480 - 2x150 (2x250) - 150 (250) - 2x240 (2x500) 700 1051000
515/380-480 - 3x120 (3x4/0) - 2x70 (2x2/0) - 2x240 (2x500) 900 1445000
600/380-480 - 3x150 (3x250) - 2x95 (2x3/0) - 2x240 (2x500) 900 1445000
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CT - Torque Constante / VT - Torque Variavel

*1 - Trifasico / *2 - Monofasico

Tabela 3.5 - Fiagéo / Fusiveis recomendados - usar somente fiagdo de cobre (70 °C)
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NOTA!
Os valores das bitolas da tabela 3.5 sdo apenas orientativos. Para o cor-
reto dimensionamento da fiagédo levar em conta as condigbes de instala-
¢ao e a maxima queda de tensao permitida.

O torque de aperto do conector é indicado na tabela 3.6. Use fiagdo de
cobre (75 °C) somente.

Fiagao de Fiacéo de
Modelo do Inversor
Aterramento Poténcia
Corrente/Tensao .
N.m (Ibf.in) N.m (Ibf.in)
6 Aa 13 A/220-230 V 1.00 (8.85
3.6 Aa 13 A/380-480 V 00 (8.85) 1.76 (15.58)
16 A a 28 A/220-230 V
16 A a 24 A/380-480 V 2.00 (17.70) 2.00 (17.70)
2.9 A a 14 A/500-600 V
30 A/380-480 V 4.50 (39.83) 1.40 (12.30)
45 A/220-230 V
38 A a 45 A/380-480 V 4.50 (39.83) 1.40 (12.30)
22 A a 32 A/500-600 V
54 A a 86 A/220-230 V
4.50 (39.83) 3.00 (26.10)

60 A a 86 A/380-480 V

105 A a 130 A/220-230 V|
105 A a 142 A/380-480 V
44 A a 79 A/500-600 V

15.50 (132.75)

15.50 (132.75)

180 A a 240 A/380-480 V

15.50 (132.75)

30.00 (265.50)

312 A a 600 A/380-480 V
107 A a 472 A/500-690 V|
100 A a 428 A/660-690 V|

30.00 (265.50)

60.00 (531.00)

Tabela 3.6 - Torque de aperto recomendado para as conexdes de

Fusiveis de rede

poténcia e aterramento

O fusivel a ser utilizado na entrada deve ser do tipo UR (Ultra-Rapido)
com I?tigual ou menor que o indicado na tabela 3.5, para protegéo dos
diodos retificadores de entrada do inversor e de fiagéo.

Opcionalmente, podem ser usados na entrada fusiveis normais com a
corrente indicada na tabela 3.5 para os fusiveis ultra-rapidos ou
disjuntores, dimensionados para 1,2 x corrente nominal de entrada do
inversor para CT ou VT (consulte os itens 9.1.2 € 9.1.5). Neste caso,
a instalagéo fica protegida contra curto-circuito, mas ndo os diodos da
ponte retificadora na entrada do inversor. Isto pode levar a danos maiores
no inversor no caso de curto-circuito em algum componente interno.
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3.2.5 Conexoes de Poténcia

3.2.5.1 Conexdes de Entrada
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Figura 3.9 - Conexdes de poténcia e aterramento

PERIGO!

Prever um equipamento para seccionamento da alimentagao do inversor.
Este deve seccionar a rede de alimentagao para o inversor quando neces-
sario (por exemplo: durante trabalhos de manutengao).

ATENCAO!

Arede que alimenta o inversor deve ter o neutro solidamente aterrado.

ATENCAO!

Um contator ou outro dispositivo que freqlientemente seccione a
alimentacéao do inversor para acionar e parar o motor pode causar danos
ao circuito de poténcia do inversor. O inversor é projetado para usar sinais
de controle para acionar e parar o motor. Se utilizado, o dispositivo na
entrada nao pode exceder uma operagao a cada 6 minutos ou o inversor
pode ser danificado.

ATENCAO!
Ajustar jumper para selecionar a tensao nominal na linha 380-480 V para
modelos 86 A ou maiores. Consulte o item 3.2.3.

NOTA!

Atensao de rede deve ser compativel com a tensdo nominal do inversor.

Capacidade da rede de alimentacéo:

M O CFW-09 é préprio para uso em um circuito capaz de fornecer nao
mais de que 30.000 A rms simétricos (230 V/480 V/600 V/690 V).

M Caso o CFW-09 seja instalado em redes com capacidade de corrente
maior que 30.000 Arms faz-se necessario circuitos de prote¢des ade-
quados como fusiveis ou disjuntores.

Indutor do Link CC/ Reatancia da Rede
A necessidade do uso de reatancia de rede depende de varios fatores.
Consulte o item 8.7 neste manual.

NOTA!

Capacitores de corregao do fator de poténcia ndo sao necessarios na
entrada (R, S, T) e ndo devem ser conectados na saida (U, V, W).
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3.2.5.2 Conexoes de Saida

4

3.2.5.3 Conexodes de Aterramento

O inversor possui protegao eletrénica de sobrecarga do motor, que deve
ser ajustada de acordo com o motor especifico. Quando diversos moto-
res forem conectados ao mesmo inversor utilize relés de sobrecarga indi-
viduais para cada motor. Manter a continuidade elétrica da blindagem dos
cabos do motor.

ATENCAO!

Se uma chave isoladora ou contator for inserido na alimentagdo do motor
nunca opere-os com o motor girando ou com o inversor habilitado. Manter
a continuidade elétrica da blindagem dos cabos do motor.

Frenagem Reostatica (DB)

Para os inversores com opgao de frenagem reostatica o resistor de
frenagem deve ser montado externamente. Para conecta-lo consulte a
figura 8.22 e dimensionar de acordo com a aplicagéo respeitando a corrente
maxima do circuito de frenagem.

Utilizar cabo trangado para a conexao entre inversor-resistor. Separar
este cabo dos cabos de sinal e controle. Se o resistor de frenagem for
montado dentro do painel, considerar o aquecimento provocado pelo
mesmo no dimensionamento da ventilagao do painel.

PERIGO!

Os inversores devem ser obrigatoriamente aterrados a um terra de prote-
¢ao (PE). Aconexao de aterramento deve seguir as normas locais. Utili-
ze no minimo a fiagdo com a bitola indicada na tabela 3.5. Conecte a
uma haste de aterramento especifica ou ao ponto de aterramento especi-
fico ou ao ponto de aterramento geral (resisténcia < 10 ohms).

PERIGO!

Nao compartilhe a fiagdo de aterramento com outros equipamentos que
operem com altas correntes (ex.: motores de alta poténcia, maquinas de
solda, etc.). Quando varios inversores forem utilizados observar a figura
3.10.

..............................................................

CFW-09 1 CFW-092  CFW-09N CFW-091  CFW-092
T ™ T ™ T ™ == ]‘ ==l
= =D = gegh/| 1IN

I\ |\ )\
b el d blegl d b el d

7 ¥ 7 W%{-UMTHJ

. Barra de aterramento

: |\ aE /|
lintemaaopainel | 5 S I ___________ 5

Figura 3.10 - Conexdes de aterramento para mais de um inversor
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3.2.5.4 Redes IT
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ATENCAO!

O condutor neutro da rede que alimenta o inversor deve ser solidamente
aterrado, porém o mesmo nao deve ser utilizado para aterramento do(s)
inversor(es).

EMI

Quando a interferéncia eletromagnética gerada pelo inversor for um pro-
blema para outros equipamentos utilizar fiagao blindada ou fiagao protegi-
da por conduite metalico para a conexao de saida do inversor - motor.
Conectar a blindagem em cada extremidade ao ponto de aterramento do
inversor e a carcaga do motor.

Carcaca do motor

Sempre aterrar a carcaga do motor. Fazer o aterramento do motor no
painel, no qual o inversor esta instalado, ou no préprio inversor. A fiagao
de saida do inversor para o motor deve ser instalada separada da fiacéo
de entrada da rede bem como da fiagdo de controle e sinal.

ATENCAO!

Caso o inversor de freqiiéncia seja alimentado através de uma rede IT

(com isolamento em relagdo ao terra ou aterramento através de uma

impedancia) deve ser verificado o seguinte:

M Os modelos 180 Aa 600A/380-480V, 2.9Aa 79A/500-600V, 107 Aa
472 A/500-690 V e 100 A a 428 A/660-690 V possuem varistores e
capacitores entre fase e terra, os quais devem ser desconectados
para operagao em redes IT. Para isso, deve ser alterada a posigao de
um jumper, o qual esta acessivel conforme apresentado na figura 3.11.

M Nos modelos 500-600 V, 500-690 V e 660-690 V o jumper esta aces-
sivel retirando (modelos 2.9 Aa 14 A/500-600 V) ou abrindo (modelos
22 Aa 79 A/500-600V, 107 Aa 211 A/500-690 V e 100 Aa 179 A/660-
690 V) a tampa frontal do produto ou ainda retirando a tampa de acesso
aos conectores (modelos 247 A a 472 A/500-600 V e 225 Aa 428 A/
660-690 V).

M Nos modelos 180 A a 600 A/380-480 V, além de abrir a(s) tampa(s)
frontal(is) & necessario remover a blindagem na qual € montado o car-
téo de controle.

M Os filtros de RFI externos necessarios para o atendimento dos requi-
sitos de normas Européias de compatibilidade eletromagnética con-
forme definido no item 3.3, ndo poderéao ser usados no caso de redes
IT.

O usuario devera verificar e se responsabilizar sobre o risco de choque
elétrico em pessoas quando da utilizagao de inversores em redes IT.

Sobre o uso de um relé de protegao diferencial conectado na entrada

de alimentagao do inversor:

-Aindicagao de curto-circuito fase-terra por este relé devera ser proces-
sada pelo usuario, de forma a somente indicar a ocorréncia da falha ou
bloquear a operagao do inversor.

- Verificar com o fabricante do relé diferencial a ser usado a correta opera-
¢ao deste em conjunto com inversores de freqUiéncia, pois aparecerao
correntes de fuga de alta freqliéncia, as quais circulam pelas
capacitancias parasitas do sistema inversor, cabo e motor, contra o ter-
ra.
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a) Modelos 180 A a 240 A/380-480 V

Pararede IT o : %i

desconectar jumper. [z

Pararede IT

desconectar jumper.'

b) Modelos 312 A a 600 A/380-480 V

c¢) Modelos 2.9 A a 14 A/500-600 V

Posigao do jumper J8:
X11 - Rede aterrada
X9-Rede IT

Pararede IT
desconectar jumper.

e) Modelos 44 A a 79 A/500-600 V

o #|| PararedelT
1| desconectar jumper.

Pararede IT

desconectar jumper. D®

——= i

g) Modelos 247 A a 472 A/500-600 V e 225 A a 428 A/660-690 V

Pararede IT
desconectar jumper.

Figura 3.11 a) a g) - Posicionamento do jumper para desconexdo do varistor e capacitor contra o terra -
necessario apenas em alguns modelos de inversores quando o mesmo for conectado a uma rede IT
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3.26 Conexdes de

Sinal e Controle

As conexdes de sinal (entradas/saidas analdgicas) e controle (entradas/
saidas digitais, saidas a relé) sado feitas nos seguintes conectores do
Cartao Eletrénico de Controle CC9 (consulte o posicionamento na figura
3.7, item 3.2.2).

XC1:sinais digitais e analégicos
XC1A: saidas arelé

O diagrama a seguir mostra as conexdes de controle com as entradas
digitais como ativo alto (jumper entre XC1:8 e XC1:10).

Especificacdes

6 entradas digitais isoladas
Nivel alto minimo: 18 Vcc
Nivel baixo maximo: 3 Vcc
Tensdo méaxima: 30 Vcc
Corrente de entrada:

11 mA@ 24 Vcc

24 Vcc£8 %, Isolada, Capac: 90 mA

Aterrada via resistor de 249 Q

+54V £ 5%, Capacidade: 2 mA

Valido para Al1e Al2 diferencial,
resolugdo: 10 bits, (0 a 10) Vcc ou
(0a20) mA/ (4 a20) mA

-4.7V £ 5 %, Capacidade: 2 mA

Valido para Al1 e Al2
Impedancia: 400 kQ (0 a 10) Vcc ou
500 Q [(0 a 20) mA / (4 a 20) mA]

(0 a10) Vee, Rz 10 kQ (carga max.)
resolugdo: 11 bits

Aterrada via resistor de 5.1 Q

(0 a10) Vee, R 2 10 kQ (carga max.)
resolugdo: 11 bits

Aterrada via resistor de 5.1 Q

Especificagbes

Conector XC1 Fungao padrao de fabrica
1 DI Gira / Para
2 D2 Sentido de Giro (remoto)
3 DI3 Sem funcéo
4 Di4 Sem fungéo
5 DI5 JOG (remoto)
6 Dl6 22 Rampa
7 COM Ponto comum das Entradas digitais
- PN 8 COM Ponto comum das Entradas digitais
6] 9 24 Vcc Alimentagado para Entradas digitais
-------- 10| GND Referéncia 0 V da fonte 24 Vcc
o 11| +REF Referéncia positiva p/ potenciémetro
>5kQ| [* 12| A1+ Entrada Analdgica 1:
Referéncia de Velocidade (remoto)
R 13| All-
ccw ‘:ij; 14| -REF Referéncia negativa p/ potencidmetro
ATL 151 AR+ Entrada A:nalégica 2:
sem fungao
16 | Al2-
171 AO1 Saida Analdgica 1: Velocidade
18 | GND (AO1)| Referéncia 0 V para Saida Analdgica
19| AO2 Saida Analégica 2: Corrente do Motor
20 | GND (AO2)| Referéncia 0 V para Saida Analdgica
Conector XC1A Fungéo padrao de fabrica
21| RL1NF
2| RLINA Saida Relé - SEM ERRO
23| RL2NA Saida Relé - N > Nx - Velocidade >P288
24| RL1C Saida Relé - SEM ERRO
25| RL2C Saida Relé - N > Nx - Velocidade >P288
26| RL2NF
27| RL3NA | saida Relé - N* > Nx - Referéncia de
28| RL3C Velocidade >P288

Capacidade dos contatos:
1A
240 Vca

Nota: NF = contato normalmente fechado, NA = contato normalmente aberto, C = comum
(*) Jumper padrao de fabrica.

Figura 3.12 a) - Descricdo do conector XC1/XC1A (Cartdo CC9) - Entradas digitais como ativo alto
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O diagrama a seguir mostra as conexdes de controle com as entradas
digitais como ativo baixo (sem o jumper entre XC1:8 e XC1:10).

Conector XC1 Fungao padrao de fabrica Especificagoes
~_ 1 | DN Gira / Para 6 entradas digitais isoladas
2 DI2 Sentido de Giro (remoto) Nivel alto minimo: 18 Vcc
] ' 3 DI3 Sem funcao i i AXiMOo:
-—\ G Nivel baixo maximo: 3 Vcc
~T : 4 Di4 Sem fungéo Tensdo maxima: 30 Vcc
1 : — 5 DI5 JOG (remoto :
T ( ) Corrente de entrada
+ > ;: 6 DI6 22 Rampa 11 mA @ 24 Vcc
o _T_ 7 COM Ponto comum das Entradas digitais
= 8 COM Ponto comum das Entradas digitais
9 24 Vcc Alimentacdo para Entradas digitais 24 Vcc£8 %, Isolada, Capac: 90 mA
o 10| GND Referéncia 0 V da fonte 24 Vcc Aterrada via resistor de 249 Q
; 11| +REF Referéncia positiva p/ potenciémetro +5.4V 5 %, Capacidade: 2 mA
P oo ‘ Valido para Al1e Al2 diferencial,
25kQ| % 12| A+ Entrada Analogica 1: resoluggo: 10 bits, (0 a 10) V
il an. Referéncia de Velocidade (remoto) ou (0.a20) mA / (4 a 20) mA
ccow :ij: 14| -REF Referéncia negativa p/ potenciémetro -4.7V £ 5 %, Capacidade: 2 mA
i 15| A2+ Entrada Analdgica 2: Valido para Alfe Al2
= sem fung&o Impedancia: 400 kQ [(0 a 10) Vcc] ou
16| Al2- 500 Q [(0 @ 20) mA / (4 a 20) mA]
Saida Analdgica 1: Velocidade (0 a10) Vee, R > 10 kQ (carga max.)
17| AO1 ~ :
resolugdo: 11 bits
18 | GND (AO1)| Referéncia 0V para Saida Analégica Aterrada via resistor de 5.1 Q
(0 a10) Vee, R = 10 kQ (carga max.)
19| AO2 Saida Analdgica 2: Corrente do Motor resolucgo: 11 bits
20 | GND (AO2)| Referéncia 0V para Saida Analdgica Aterrada via resistor de 5.1 Q
Conector XC1A Fungao padrao de fabrica Especificagoes
21| RL1NF
Saida Relé - SEM ERRO
22| RL1NA
- e 1 > N - >
23| RL2 NA Saida Relé - N > Nx - Velocidade >P288 Capacidade dos contatos:
24| RL1C Saida Relé - SEM ERRO 1A
25| RE2C | saidaRelé - N > Nx - Velocidade >P288 240 Vea
26| RL2NF
27| RL3NA | Saida Relé - N* > Nx - Referéncia de
28 RL3 C Velocidade >P288

Nota: NF = contato normalmente fechado, NA = contato normalmente aberto, C = comum

Figura 3.12 b) - Descri¢cdo do conector XC1/XC1A (Cartdo CC9) - Descri¢cdo do conector XC1/XC1A
(cartdo CC9) - Entradas digitais como ativo baixo

i

NOTA!

Para usar as entradas digitais como ativ o baixo € necessario remover o
jumper entre XC1:8 e XC1:10 e colocar entre XC1:7 e XC1:9.
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* Pode ser utilizado para
aterramento de blindagem

Cartao CC9
dos cabos de sinal e
ON controle
re ([OFF
XCl XClA
i 3 3 7 S 11 13 i5 17 19 21 23 25 27
2 Q022 e? 2| e 22 e Y0
ql LTI T TP TT T T g P TT I T]
e 4 6 8 w12 14 16 18 20| |22 24 2 25 @
2 2 @ 2 2

[ 11 [

Figura 3.13 - Posi¢éo dos jumpers para selegéo
(0a10)Vou (0a20)mA/(4a20) mA

Como padrao as entradas analdgicas sao selecionadas na faixade (0 a
10) V. Estas podem ser mudadas usando a chave S1.

; Fung&o Padréao Elemento -
Sinal de Fébrica de Ajuste Sebal
Referéncia de OFF (0 a 10) V (Padrao fabrica)
Al velocidade $1.2 ON (4220)mA/(0a20)mA
= OFF (0 a 10) V (Padrao fabrica)
S1.1
Al2 Sem fungdo ON (4220)mA/(0a20)mA

Tabela 3.7 - Configuracdes dos jumpers

Parametros relacionados: P221, P222, P234 a P240.

Na instalacéo da fiagcdo de sinal e controle deve-se ter os
seguintes cuidados:

1) Bitola dos cabos: 0.5 mm? (20 AWG) a 1.5 mm? (14 AWG);

2) Torque méaximo: 0.50 N.m (4.50 Ibf.in);

3) Fiacdes em XC1 devem ser feitas com cabo blindado e separadas das
demais fiagbes (poténcia, comando em 110 /220 V, etc.), conforme

a tabela 3.9.
Modelo do Comprimento Distancia Minima
Inversor da Fiagéo de Separacao

Corrente de

<100 m (330 ft)

>10 cm (3.94 in

)
Saida<24 A > 100 m (330 ft) 225 cm (9.84 in)
Corrente de <30 m (100 ft) >10 cm (3.94 in)
Saida>28 A > 30 m (100 ft) >25 cm (9.84 in)

Tabela 3.8 - Distancias de separagdo entre fiacdes

Caso o cruzamento destes cabos com os demais seja inevitavel o mes-
mo deve ser feito de forma perpendicular entre eles, mantendo-se um
afastamento minimo de 5 cm neste ponto.
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3.2.7 Acionamentos Tipicos

Conectar blindagem conforme a figura 3.14.

Isolar com Fita

Lado do
Inversor

]

N&o Aterrar

Conectar ao Terra:
Parafusos localizados no cartdo e na chapa de sustentagado do cartdo CC9

Figura 3.14 - Conexdo blindagem

4) Para distancias de fiagao maiores que 50 metros é necessario 0 uso
de isoladores galvanicos para os sinais XC1:11 a XC1:20.

5) Relés, contatores, solendides ou bobinas de freios eletromecanicos
instalados proximos aos inversores podem eventualmente gerar
interferéncias no circuito de controle. Para eliminar este
efeito,supressores RC devem ser conectados em paralelo com as
bobinas destes dispositivos, no caso de alimentagao CA, e diodos de
roda-livre no caso de alimentagéo CC.

6) Quando da utilizagdo de HMI externa (consulte o capitulo 8), deve-se
ter o cuidado de separar o cabo que a conecta ao inversor dos demais
cabos existentes na instalagdo de uma distancia minima de 10 cm.

Acionamento 1 - Fungao Gira / Para com comando via HMI
(Modo Local)

Com aprogramacdao padrao de fabrica é possivel a operagao do inver-
sor no modo local. Recomenda-se este modo de operagao para usuarios
que estejam operando o inversor pela primeira vez, como forma de apren-
dizado inicial; sem conexdes adicionais no controle.

Para colocagéo em funcionamento neste modo de operagao seguir capi-
tulo 5.

Acionamento 2 - Funcéo Gira / Para com comando a dois
fios. (Modo Remoto)

Valido para programacéo padrao de fabrica e inversor operando no
modo remoto.
No padréo de fabrica, a selegdo do modo de operagao (local/remoto) é

feita pela tecla @ (default local).
Para passar o default da tecla @ para remoto fazer P220 = 3.
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Gira/Para E
T

Sentido de Giro

Jog i

Conector XC1

DI

DI2
DI3
D4
DI5

DI6

COM

XN D ODN

COM

>5kQ

AH

Acionamento 3 - Fungao Start/Stop com comando a trés

fios

Figura 3.15 - Conexdes em XC1 (CC9) para Acionamento 2

24 Vcc

GND

+REF

All +

All -

-REF

Habilitagdo da fungao gira/para com comando a 3 fios.

Parametros a programar:
Programar DI3 para START
P265 =14

Programar DI4 para STOP
P266 = 14

Programar P224 = 1 (DIx) caso se deseje o comando a 3 fios em modo

Local.

Programar P227 = 1 (DIx) caso se deseje o comando a 3 fios em modo

Remoto.

Programar Sentido de Giro pela DI2

Programe P223 =4 para Modo Local ou P226 =4 para Modo Remoto S1
e S2 sao botoeiras pulsantes liga (contato NA) e desliga (contato NF)

respectivamente.

Areferéncia de velocidade pode ser via entrada analégica Al (como em
Acionamento 2), via HMI (como em Acionamento 1), ou qualquer outra

fonte.

A fungao gira/para é descrita no capitulo 6.

L

Conector XC1

Sentido de Giro S3
Start S1

(H/AH)
Stop S2

I pn
DI2

DI3
Dl4
DI5
Dl6
COM
COM
24 Vcc

© 00 N O o B~ W N =

]

-
o

GND

Figura 3.16 - Conexdes em XC1 (CC9) para Acionamento 3
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Acionamento 4 - Avancgo/Retorno

Habilitagdo da fungao avango/retorno.

Parametros a programar:
Programar DI3 para AVANCO

P265 =8
Programar D14 para RETORNO
P266 =8

Quando a fungédo Avango/Retorno for programada, a mesma estara sem-
pre ativa, tanto em modo local como remoto. Ao mesmo tempo as teclas
(@) e (T ficam sempre inativas (mesmo que P224 = 0 ou P227 = 0).

O sentido de giro fica automaticamente definido pelas entradas (de habi-
litagdo) avango e retorno.

Rotagao horaria para avango e anti-horaria para retorno.

A referéncia de velocidade pode ser proveniente de qualquer fonte (como
no Acionamento 3).

A fungéo avango/retorno é descrita no capitulo 6.

| Conector XC1
. 11 pn

Parar Avango S1 2 DI2
DI3
Dl4

DI5
D6

COM

COM
24 Vcc

10 | GND

Parar Retorno S2

Ol ol N OO b~ W

Figura 3.17 - Conexdes em XC1 (CC9) para Acionamento 4
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3.3 Diretiva Européia de

Compatibilidade
Eletromagnética
Requisitos para

Instalacdes

3.3.1 Instalacéo

66

B2

Os inversores da série CFW-09 foram projetados considerando todos os
aspectos de seguranga e de compatibilidade eletromagnética.

Os inversores CFW-09 ndo possuem nenhuma fungéo intrinseca se néo
forem ligados com outros componentes (por exemplo, com um motor).
Por essa razao, o produto basico ndo possui marca CE para indicar a
conformidade com a diretiva da compatibilidade eletromagnética.

O usuario final assume pessoalmente a responsabilidade pela compatibi-
lidade eletromagnética da instalagdo completa. No entanto, quando for
instalado conforme as recomendagées descritas no manual do produto,
incluindo as recomendacgdes de instalagao de filtros/compatibilidade ele-
tromagnética, o CFW-09 atende a todos os requisitos da diretiva de com-
patibilidade eletromagnética (89/336/EEC), conforme definido pela Nor-
ma de Produto EN61800-3 "Adjustable Speed Electrical Power Drives
Systems" norma especifica para acionamento de velocidade variavel.

A conformidade de toda a série de CFW-09 esta baseada em testes de
alguns modelos representativos. Um Arquivo Técnico de Construgéo (TCF)
foi checado e aprovado por uma entidade competente.

A série de inversores CFW-09 foi projetada apenas para aplicagdes pro-
fissionais. Por isso ndo se aplicam os limites de emissdes de correntes
harmonicas definidas pelas normas EN 61000-3-2 e EN 61000-3-2/A 14.

NOTA!

Os modelos 500-600 V sao projetados especificamente para uso em
linhas de alimentacéo industrial de baixa tensao, ou linha de alimenta-
¢ao publica, a qual ndo seja construida para uso doméstico - segundo
norma EN61800-3.

Os filtros especificados no item 3.3.2 e 3.3.3 ndo se aplicam aos mo-
delos 500-600 V.

Pararealizar a instalagéo do(s) inversor(es) em conformidade com a norma
EN61800-3 é necessario atender os seguintes requisitos:

1. Os cabos de saida (cabos de motor) devem ser cabos flexiveis blinda-
dos ou instalados em eletrodutos (conduites) metalicos ou em
canaletas metalicas com atenuagao equivalente.

2. Os cabos utilizados para fiagdo de controle (entradas e saidas) e de
sinal devem ser blindados ou instalados em eletrodutos (conduites)
metalicos ou em canaletas com atenuagao equivalente.

3. Eindispensavel seguir as recomendacdes de aterramento apresenta-
das neste manual.

4. Para ambientes residenciais — First Environment (rede publica
de baixatensao): instale um filtro RFI (filtro de interferéncia de radio-
freqUéncia) na entrada do inversor.

5. Para ambientes industriais (Second Environment) e distribuicéo
irrestrita (EN61800-3): instale um filtro RFI na entrada do inversor.

NOTA!

A utilizagdo de um filtro requer:

A blindagem dos cabos deve ser firmemente conectada a placa de
montagem e aterrada através de abragadeiras.

O inversor de freqiiéncia e o filtro RFl devem estar proximos e eletrica-
mente conectados um ao outro sobre uma mesma placa de monta-
gem. Afiagao elétrica entre os mesmos deve ser a mais curta possi-
vel.
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3.3.2 Filtros EMC Epcos

Transformador

Dois fabricantes de filtros sdo recomendados: Epcos e Schaffner. Arela-
¢ao de filtros disponiveis por cada fabricante é apresentada nos itens
3.3.2 € 3.3.3. As figuras 3.18 e 3.19 apresentam um diagrama de cone-
xao para os filtros EMC, Epcos e Schaffner respectivamente.

Descricdo das classes de emissé&o conduzidade acordo com a Nor-

ma EN61800-3:

Classe B: ambiente residencial (first environment), distribui¢ao irrestrita.

Classe A1: ambiente residencial (first environment), distribuigao restrita.

Classe A2: ambiente industrial (second environment), distribuicao
irrestrita.

ATENCAO!

Para instalagées com inversores de freqiiéncia que atendem a Classe A1
(ambientes residenciais com distribui¢ao restrita) note que, este produto
€ de classe de distribuicdo de venda restrita, segundo a Norma IEC/
EN61800-3 (1996) + A11 (2000). Em ambientes residenciais este produto
pode causar radiointerferéncia, e neste caso, podera ser necessario que
o usuario adote medidas adequadas.

ATENCAO!

Para instalagées com inversores de freqiiéncia que atendem a Classe A2
(ambiente industrial com distribui¢ao irrestrita) note que, este produto
nao é destinado ao uso em linhas de alimentacéo industrial de baixa
tensao, que alimentam areas residenciais. Nesse caso, podem ocorrer
problemas de interferéncia de radio freqiiéncia caso o produto seja utiliza-
do em redes de uso doméstico.

As tabelas 3.9, 3.10 e 3.11 a seguir apresentam a lista dos filtros EMC
Epcos recomendados para os inversores de freqiiéncia da linha CFW-09
com tensdes de alimentagao de 380-480 V, 500-600 V e 660-690 V res-
pectivamente. Elas também fornecem o comprimento maximo do cabo
de ligagdo do motor para classes de emissao conduzida A1, A2 e B (de
acordo com a Norma EN61800-3) e o nivel de perturbagao eletromagnéti-
ca.

1 I Fiag&o de Sinal e Controle

—

I
:

I

L_‘ -
L 71

FE @ Haste de
Aterramento

I
I
|
|
|
| a Filtro = T8
I =1 XC1
: / F1
1 E=—9L1 L1o—oXR
|
. F2
! / F=—L2 | 290———0S
I CFW -09
i / F3
1 =—4L3 L3¢ T
! E E
T ]’FE
I
|
|
I Painel ou Caixa Metalica
é Terra de Protegéo - PE

Figura 3.18 - Conexao dos filtros de EMC EPCOS em inversores de freqiiéncia CFW-09
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Alimentacdo em 380-480 V:

Comprimento maximo dos cabos Reqluer ?,IL.JSO Js Nivel de distarbio
Modelo TR de ligacdo do motor em funcéo da palneﬁr:nﬁa 'cr?ifaira de radiagdo
do Carga OEeCDS aca classe de emissdo conduzida da ;::misgségsradi:dsa eletromagnética (norma
inversor P norma EN61800-3 , padréo EN61800-3
estabelecidos 1996)+A1(2000
Classe A2 | Classe A1 | Classe B pela norma? ( ) ( )
36A@ | CTNVT Anjlbit.ante.: [esidenc.:ial,
distribuigdo restrita
4A® | CTVT | B84143A8R105 Ambiente industrial,
distribuigao irrestrita
100 m 50 m 20m Ambi - ustrial
55A@ | CTNVT molents ncustria,
distribuicao irrestrita
9A®@ CTNT Amb_neqteu m;iustn_al,
distribuigdo irrestrita
B84143A16R105 pys oncial
13A CTNT mbiente residencial,
" distribuigdo restrita
NAO Ambi idencial
16 A CTVT | B84143A25R105 N/A 100 m 35m DISAES [EEBANCIAL
distribuigdo restrita
Ambiente residencial,
24 A CTVT B84143A36R105 distribuig&o restrita
30A CT 85 m Anjb@ntc_e rﬂemdenqal,
VT distribuig&o restrita
B84143A50R105 : : -
CT Ambiente residencial,
38A® 50 m A ;
vT 100 distribuicdo restrita
m
45 A @ CT B84143A66R105 Ambiente residencial,
VT distribuic&o restrita
B0 A CT Ambiente industrial,
vT B84143A90R105 distribuicdo irrestrita
CT Ambiente industrial,
70A o -
VT distribuicao irrestrita
B84143A120R105 - - -
CT Ambiente residencial,
86 A 100 m 25m AR ;
VT distribuicdo restrita
B84143G150R110 - - -
105 A CT Ambiente residencial,
VT distribuic&o restrita
142 A® CcT N/A Ambiente residencial,
VT distribuic&o restrita
180 A CTNT B84143G220R110 Anjbigntg rﬂesidem_:ial,
SIM distribuic&o restrita
211A | CTNT N/A 100 m AmbiE= fESidencial
distribuigcdo restrita
240 A CTNT Ambigntg rﬂesidem_:ial,
distribuic&o restrita
B84143B320S20 Py - -
312A@ | CTNVT mbiente residencial,
distribuicao restrita
361A© | CTAVT | B84143B400S20 Amgiene iEsidencial,
100 m 25 m distribuic&o restrita
450 A CTINT Ambiente residencial,
515A CTNT B841438600520 distribuigao restrita
600 A CTNT 884143%1000820 Amblt-_:ntt_a I:‘ESIdent..‘.lal,
o distribuigdo restrita

N/A - N&o se aplica - Os inversores nao foram testados com esses limites.
Notas:

(1) Ofiltro acima indicado para o modelo 600 A/380-480 V considera uma queda de rede de 2 %. Para uma queda de rede de 4 % é possivel
utilizar o filtro B84143B600S20. Nesse caso pode-se considerar os mesmos valores de comprimento de cabo e emissao radiada

apresentados acima.

(2) Frequéncia de saida minima = 2.9 Hz.
(3) Frequéncia de saida minima = 2.4 Hz.
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Tabela 3.9 - Relacdo dos filtros Epcos para a linha CFW-09 com alimentagdo em 380-480 V
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Alimentacao em 500-600 V:

N/A - Nao se aplica - Os inversores nao foram testados com esses limites.

Nota: Freqliéncia minima =2.4 Hz.

Alimentacdo em 660-690 V:

Tabela 3.10 - Relag&o dos filtros Epcos para a linha CFW-09 com alimentagdo em 500-600 V

Nivel de disturbio

L - ——
— e | ENG1800:3
100 A/660-690 V e cT Ambiente residencial,
U7 AOUU-09U V| VI | DO 149D 19U 1 sietibuipfe roctitz
127 A/RRN-RON V/ & cT Ab i iy
- Tt T Tt - AlIVITHIE 1edluctivial,
147 A/500-690 V VT distribuicao restrita
470 A InAA A RR4143R180S21 Aba i iy
119 A/VVUU-LVIVU V CT/VT - T T AlIVICHIE 1edluctivial,
e 211 A/500-690 V distribuicao restrita
225 A/660-690 V e CT Ambiente industrial,
247 A/500-690 V VT distribuicao irrestrita
100 m 25m N/A SIM

259 A/RAN-BAN V e cT AMDIENtE industiial,
s T T S . I S . AiatrilhiiinRA irrAactrita
2 10 A/OVUU-0YUVU V Vi DO4 140D4UUD 1£0 TrTThmTrsT T T T
305 A/660-690 V e CT Ambiente industrial,
343 A/500-690 V VT distribuicao irrestrita
340 A/660-690 V e CT Ambiente industrial,
418 A/500-690 V VT distribuicao irrestrita

428 AIGG0-080 V & RA4143RA00S123 Ambisnts industiial
CTNT '

472 A/500-690 V

distribuicao irrestrita

N/A - Nao se aplica - Os inversores nao foram testados com esses limites.

Nota: Freqliéncia minima =2.4 Hz.

Tabela 3.11 - Relagéo dos filtros Epcos para a linha CFW-09 com alimentacdo em 660-690 V
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3.3.3 Filtros EMC Schaffner As tabelas 3.12 e 3.13 a seguir apresentam a lista dos filtros EMC Schaffner
recomendados para os inversores de freqiiéncia da linha CFW-09 com ten-
sdes de alimentagéo de 380-480V e 220-230 V, respectivamente.

1 I Fiagdo de Sinal e Controle

Ferrite de Modo Comum (Entrada)

1
1
1
I
_I__‘ _—.} Ferrite de
I I Modo

!
1
1
l gle sle ,
! g &
1 Filtro =
. Co
Transformador L Xc1 1a28 (Sg?clj?)
- L1 L1g XR A r———— "
| A
/ L2 L2¢ »S
} CFW -09
L3 L3¢ T
E E
FE

FE @ Haste de
Aterramento

Figura 3.19 - Conex&o dos filtros EMC Schaffner nos inversores de fregiiéncia CFW-09

Tensao de Rede 380-480 V

. y Ferrite de Modo Ferrite de | pentro de Nivel de disturbio de Classe para
Dispositivo Filtro de Modo 3 Radiagéo Eletromagnética
Modelo . Comum Painel ~ emissio
Opcional Entrada (Entrada) Comum | \1otlico (Padrsio EN61800-3 =
(Saida) (1996) + A11 (2000)) conduzida
3.6A RS-232 FN-3258-7-45 Nzo Nzo Nzo Ambiente Residencial, B
distribuigcéo restrita
4A,5A| EBARS-485 FN-3258-7-45 Nzo Nao Nao Ambiente Industrial, B
Interface Serial distribuigao irrestrita
9A EBA RS-485 FN-3258-16-45 Nzo Nzo Nzo Ambiente Industrial, B
Interface Serial distribuigao irrestrita
13A Néo FN-3258-16-45 Nzo Nzo Nzo Ambiente Residencial, B
distribuigcéo restrita
16 A Néo FN-3258-30-47 Nzo Nzo Nzo Ambiente Residencial, B
24 A distribuigdo restrita
30A EBB FN-3258-55-52 Schaffner 203 Nao Sim Ambiente Residencial, A1
RS-485 Interface (1151-042) - distribuigdo restrita
Serial 2 espiras (lado de
entrada do filtro)
30A Néo FN-3258-55-52 Nzo Nzo Nzo Ambiente Residencial, A1
38A distribuigdo restrita
45 A Nao FN-3258-100-35 | 2 x Schaffner 203 Nao Nao Ambiente Residencial, A1
(1151-042) - (lados de distribuigcéo restrita
entrada / saida do
filtro)
45 A EBA FN-3258-100-35 | 2 x Schaffner 203 Nao Nao Ambiente Residencial, A1
RS-485 (1151-042) - (lados de distribuigdo restrita
Interface entrada / saida do
Serial filtro)

Tabela 3.12 - Lista de filtros Schaffner para a linha de inversores CFW-09 com tenséo de alimentacdo entre 380-480 V
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Tensao de Rede 380-480 V

Nivel de disturbio de

Dispositivo Filtro de Ferrite de Modo Feﬂggode Dentr BEE Radiagéo Eletromagnética (CEESD PRI
Modelo . Comum Painel 5 emissdo
Opcional Entrada Enired] Comum | \1oislico (Padréo EN61800-3 o
(Saida) (1996) + A11 (2000)) conduzida
45 A EBB FN-3258-100-35 2 x Schaffner 203 Nao Nao Ambiente Residencial, A1
RS-485 (1151-042) - (lados distribuicdo restrita
Interface entrada / saida
Serial do filtro)
Schaffner 203
(1151-042) 2 espiras
no cabo
de controle
45 A Profibus DP FN-3258-100-35 2 x Schaffner 203 Nao Nao Ambiente Residencial, A1
12 MBaud (1151-042) - (lados distribuicdo restrita
entrada / saida
do filtro)
60 A Nao FN-3258-100-35 Nao Nao Sim Ambiente Industrial, A1
70 A distribuigdo irrestrita
86 A Nao FN-3359-150-28 | 2 X Schaffner 203 2X Sim Ambiente Residencial, A1
105 A (1151-042) Schaffner distribuicdo restrita
(lado de saida 203
do filtro) (1151-042)
(UVW)
142 A Nao FN-3359-250-28 | 2 X Schaffner 167 2X Sim Ambiente Residencial, A1
(1151-043) Schaffner distribuicdo restrita
(lado de saida 167
do filtro) (1151-043)
(UVW)
180 A Nao FN-3359-250-28 Schaffner 159 Schaffner Sim Ambiente Residencial, A1
(1151-044) 159 distribuicao restrita
(lado de saida (1151-044)
do filtro) (UVW)
211 A Nao FN-3359-400-99 Schaffner 159 Schaffner Sim Ambiente Residencial, A1
240 A (1151-044) 159 distribuicdo restrita
312 A (lado de saida (1151-044)
361 A do filtro) (UVW)
450 A Nao FN-3359-600-99 Schaffner 159 Schaffner Sim Ambiente Residencial, A1
(1151-044) 159 distribuicao restrita
(lado de saida (1151-044)
do filtro) (UVW)
515A Nao FN-3359-1000-99 Schaffner 159 Schaffner Sim Ambiente Residencial, A1
600 A (1151-044) 159 distribuicdo restrita
(lado de saida (1151-044)
do filtro) (UVW)

Tabela 3.12 (cont.) - Lista de filtros Schaffner para a linha de inversores CFW-09 com tensdo de alimentacdo entre 380-480 V

Notas:

(1) Ambiente Residencial / distribuicdo restrita (Norma basica CISPR 11):
30 a 230 MHz: 30dB (uV/m) em 30 m
230 a 1000 MHz: 37dB (uV/m) em 30 m
Ambiente Industrial / distribuigado irrestrita (Norma basica CISPR 11: Grupo 2, classe A):
30 a 230 MHz: 40dB (uV/m) em 30 m
230 a 1000 MHz: 50dB (uV/m) em 30 m

(2) Comprimento maximo de 20 m para os cabos de ligagdo do motor. (Cabo blindado)
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Tenséao de Rede 220-230 V

Ferrite de Nivel de disturbio de
Modelo Cartao Filtro de Ferrite de Modo Modo D(;n;irr(])elde Radiacéo Eletromagnética (:'el::zseaie
Opcional Entrada Comum (Entrada) Comum Metalico (Padréo EN61800-3 )
(Saida) (1996) + A11 (2000)) @ conduzida @
6 A N&o FN-3258-7-45 N&o Nao N&o Ambiente Residencial, B
distribuigao restrita
7A N&o FN-3258-16-45 N&o Nao N&o Ambiente Residencial, B
10 A distribuigao restrita
13A
16 A N&o FN-3258-30-47 N&o Nao N&o Ambiente Residencial, B
24 A distribuigao restrita
28 A N&o FN-3258-55-52 N&o Nao Sim Ambiente Residencial, A1
distribuigao restrita
45 A N&o FN-3258-100-35 2 x Schaffner 203 Nao N&o Ambiente Residencial, A1
(1151-042) - (lados de distribuicdo restrita
entrada / saida do
filtro)
45 A EBA FN-3258-100-35 2 x Schaffner 203 Nao N&o Ambiente Residencial, A1
RS-485 (1151-042) - (lados de distribuicdo restrita
Interface entrada / saida do
Serial filtro)
45 A EBB FN-3258-100-35 2 x Schaffner 203 Nao N&o Ambiente Residencial, A1
RS-485 (1151-042) - distribuicdo restrita
Interface ((lados de entrada /
Serial saida do filtro)
45 A Profibus DP FN-3258-100-35 2 x Schaffner 203 Nao N&o Ambiente Residencial, A1
12 MBaud (1151-042) - distribuicdo restrita
(lados de entrada/
saida do filtro)
54 A Nao FN-3258-100-35 Nao Nao Sim Ambiente Industrial, A1
70 A distribuigao irrestrita
86 A Nao FN-3258-130-35 2 X Schaffner 203 2 X Sim Ambiente Residencial, A1
(1151-042) Schaffner distribuigao restrita
(lado de saida 203
do filtro) (1151-042)
(UVW)
105 A Nao FN-3359-150-28 2 X Schaffner 203 2 X Sim Ambiente Residencial, A1
(1151-042) Schaffner distribuigao restrita
(lado de saida 203
do filtro) (1151-042)
(UVW)
130 A Nao FN-3359-250-28 2 X Schaffner 167 2 X Sim Ambiente Residencial, A1
(1151-043) Schaffner distribuigao restrita
(lado de saida 167
do filtro) (1151-043)
(UVW)

Tabela 3.13 - Lista de filtros Schaffner para a linha de inversores CFW-09 com tenséo de alimentagdo entre 220-230 V

Notas:

(1) Ambiente Residencial / distribui¢céo restrita (Norma basica CISPR 11):
30 a 230 MHz: 30dB (uV/m) em 30 m
230 a 1000 MHz: 37dB (uV/m) em 30 m
Ambiente Industrial / distribuigdo irrestrita (Norma basica CISPR 11: Grupo 2, classe A):
30 a 230 MHz: 40dB (uV/m) em 30 m
230 a 1000 MHz: 50dB (uV/m) em 30 m

(2) Comprimento maximo de 20 m para os cabos de ligacdo do motor. (Cabo blindado)
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3.3.4 Caracteristicas dos Atabela 3.14 apresenta um resumo das principais caracteristicas técnicas
Filtros EMC dos filtros Epcos e Schaffner utilizados na linha CFW-09. Nos subitens da
figura 3.20 (a-t) sdo apresentados desenhos desses filtros.
Corrente Poténcia Desenho )
esththLTe(\jlsEG Filtro Fabricante nominal dissipada P[iZ? (figura £22c(:gr
[A] W] 3.20)
0208.2126 B84143A8R105 8 6 0.58 a
0208.2127 B84143A16R105 16 9 0.90 b
0208.2128 B84143A25R105 25 12 1.10 c
0208.2129 B84143A36R105 36 18 1.75 p
0208.2130 B84143A50R105 50 15 1.75
0208.2131 B84143A66R105 66 20 2.7 e
0208.2132 B84143A90R105 90 27 4.2 f
0208.2133 B84143A120R105 120 39 4.9 g
0208.2134 B84143G150R110 150 48 8.0 h
0208.2135 B84143G220R110 Epcos 220 60 11.5 i -
0208.2136 B84143B320S20 320 ) 21 21 .
0208.2137 B84143B400S20 400 33 21 !
0208.2138 B84143B600S20 600 57 22 k
0208.2139 B84143B1000S20 1000 99 28 [
0208.2140 B84143B150S21 150 12 13 m
0208.2141 B84143B180S21 180 14 13
0208.2142 B84143B250S21 250 14 15 n
0208.2143 B84143B400S125 400 33 21 o
0208.2144 B84143B600S125 600 57 22 p
0208.2075 FN3258-7-45 7 3.8 0.5 /45
0208.2076 FN3258-16-45 16 6 0.8 /45
0208.2077 FN3258-30-47 30 12 1.2 147
0208.2078 FN3258-55-52 55 26 1.8 q /52
0208.2079 FN3258-100-35 100 35 4.3 /35
0208.2080 FN3258-130-35 130 43 45 /35
0208.2081 FN3359-150-28 Schaffner 150 28 6.5 /28
0208.2082 FN3359-250-28 250 57 7.0 /28
0208.2083 FN3359-400-99 400 50 10.5 r Barra-
0208.2084 FN3359-600-99 600 65 11 mento /99
0208.2085 FN3359-1000-99 1000 91 18
0208.2086 1151-042
0208.2087 1151-043 - - - - -
0208.2088 1151-044

(*) Segundo o fabricante, esse filtro pode ser usado até 331 A.

Tabela 3.14 - Especifica¢des técnicas dos filtros EMC para os inversores de freqliéncia da linha CFW-09
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a) Filtro EPCOS B84143A8R105
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Figura 3.20 a) e b) - Filtros EMC para os inversores de frequéncia da linha CFW-09 [dimensdes em mm (in)]
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c) Filtro EPCOS B84143A25R105
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d) Filtro EPCOS B84143A36R105 e B84143A50R105
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Figura 3.20 c) e d) - Filtros EMC para os inversores de freqiiéncia da linha CFW-09 [dimensdes em mm (in)]
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e) Filtro EPCOS B84143A66R105
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Figura 3.20 e) e f) - Filtros EMC para os inversores de fregliéncia da linha CFW-09 [dimensdes em mm (in)]
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g) Filtro EPCOS B84143A120R105

240 90
25 13
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290 46
Terminais 35mm?
0
— — @ =
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of L3 ' LINE LOAD | L3 [o
i — L . A= 3
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h) Filtro EPCOS B84143G150R110
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[ \ |
Terminal
blocks Litz wire
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L1
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PEM10x35 | l ! \ \Wire end ferrule
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] 365:0.5 .
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L3
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Figura 3.20 g) e h) - Filtros EMC para os inversores de freqiiéncia da linha CFW-09 [dimensdes em mm (in)]
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i) Filtro EPCOS B84143G220R110

Terminal bIock\s 95mm?2 Litz wQ’e Wire\end ferrule
110 400 50010
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N
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PE M10x 35 itz wi i
X 430 Litz wire markings
415+0.5
w
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hd *
L1 Marking >}
L2 o 8
LINE LOAD I o
L3 3
j) Filtro EPCOS B84143B320S20 e B84143B400S20
300 91
60 24041 60 36 '
| 4 x M6 mm deep
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Figura 3.20 i) e j) - Filtros EMC para os inversores de frequéncia da linha CFW-09 [dimensdes em mm (in)]
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k) Filtro EPCOS B84143B600S200
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Figura 3.20 k) e ) - Filtros EMC para os inversores de frequéncia da linha CFW-09 [dimensdes em mm (in)]
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m) Filtro EPCOS B84143B150S21 e B84143B180S21
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Figura 3.20 m) e n) - Filtros EMC para os inversores de freqgiiéncia da linha CFW-09 [dimensBes em mm (in)]
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o) Filtro EPCOS B84143B400S125
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- Filtros EMC para os inversores de frequéncia da linha CFW-09 [dimens6es em mm (in)]

Figura 3.20 o)

81



CAPITULO 3 - INSTALAGCAO E CONEXAO

p) Filtro EPCOS B84143B600S 125
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Figura 3.20 p) - Filtros EMC para os inversores de frequéncia da linha CFW-09 [dimensdes em mm (in)]
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q) Filtros Schaffner FN3258-7-45, FN3258-16-45, FN3258-30-47, FN3258-55-52, FN3258-100-35 e FN3258-130-35

55
(2.185)

i
—

| Corrente Nominal |

Tipo/35, dimensdes em mm (in).
Bloco terminal para fio flexivel
ou sélido de 50 mm? ou AWG 1/0.
Torque Maximo: 8 Nm

HL 1 J| 1,5+0.2 ]

Conector

BIRTRT)

<3
ﬂ 2le
DADOS MECANICOS LATERAL 1o 04
) FRONTAL Tipo/45, dimensdes em mm (in).
| | Bloco de terminal para fios sélidos de
2 fi It 2
M |—|| 6 mm2, fio flexivel 4 mm2 AWG 12.
555
(2.185)
o © . 40.5 (1.59)
oo niniainp?
8ls
® @ @ 1 -
] - 15 (0.59)
- = Tipo/47, dimensdes em mm (in).
Bloco de terminal para fios sélidos
de 16 mm?, fio flexivel 10 mm2 AWG 8.
Top ; 685
(2.696)
,_@ § @,_ 40.5 (1.99)
- > M
15 nlaln
5 d ° =

18 (0.71)

Tipo/52, dimensdes em mm (in).
Bloco de terminal para fios sélidos de
25 mm?, fio flexivel 16 mm? AWG 6.

Figura 3.20 q) - Filtros EMC para os inversores de freqiiéncia da linha CFW-09 [dimensBes em mm (in)]
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r) Filtros Schaffner FN3359-150-28, FN3359-250-28, FN3359-400-99, FN3359-600-99 e FN3359-1000-99

Tipos 150 a 250 A

0

t Tlidd

° ° u]
° ° J}_
t K
Top
[ H— P/N
‘‘‘‘‘ — R il [ ] .
M { y E Ej j
J B P [
Tipo/28
Parafuso M10
Corrente Nominal
150A ][ 250A ][ 400A ][ 600A ][ 1000A
A 30 350
120A J[ 125 J[ 115 ][ 135 170
160 ][ 180 ] 210 230
210 [ 230 260 280
306 356
G 40 50
H 1 145
100 ][ 110 60
40 35
K 55 62.5 20 25
2 3
M MT0 Il M12
N 12
6 ]l 8
30 J[ 35
_Conector 28 799

Tipos 400 a 1000 A

ﬂ[ [J

Conexdes de Barramento (Tipo/99)

Série FN 2259

[ 400A ][ 600A ][ 1000A]
BIL 6 I 8 ]
[CII 15 IC_20 ]
oL 4 L0 ]

3 ]
E] 10.5 14

Estes filtros sdo fornecidos com
parafuso M12 para a conexdo de aterramento

Figura 3.20 r) - Filtros EMC para os inversores de freqiiéncia da linha CFW-09 [dimensGes em mm (in)]
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A Declaragao de Conformidade CE encontra-se disponivel no site
www.weg.net, ou no CD que pode acompanhar os produtos.




CAPITULO 4

4.1

DESCRICAO DA
INTERFACE

HOMEM-MAQUINA

HMI-CFWO09-LCD

-

USO DA HMI

Este capitulo descreve a Interface Homem-Maquina (HMI) standard do
inversor e a forma de usa-la, dando as seguintes informagdes:

Descrigao geral da HMI;

Uso da HMI;

Organizagao dos paradmetros do inversor;

Modo de altera¢do dos parametros (programagao);
Descrigao das indicagdes de status e das sinalizagoes.

A HMI standard do CFW-09 contém um display de LEDs com 4 digitos
de 7 segmentos, um display de Cristal Liquido com 2 linhas de 16
caracteres alfanuméricos, 4 LEDs e 8 teclas. A figura 4.1 mostra uma
vista frontal da HMI e indica a localizagc&o dos displays e dos LEDs de
estado.

Funcdes do display de LEDs:

Mostra mensagens de erro e estado (consulte a Referéncia Rapida dos
Parametros, Mensagens de Erro e Estado), o nimero do pardmetro ou
seu conteudo. O display unidade (mais a direita) indica a unidade da
variavel:

A — corrente

U — tenséo

H — frequiéncia

Nada — velocidade e demais parametros

NOTA!

Quando a indicagao for maior que 9999 (em rpm, por exemplo) o algarismo
correspondente a dezena de milhar ndo sera visualizado (Ex.: 12345 rpm
sera lido como 2345 rpm). Aindicagao correta somente sera visualizada
no display LCD.

Display de LEDs

Display LCD
(cristal liquido)

LED Horario LED "Local"
LED LED "Remoto”
Anti-Horario

Figura 4.1 - HMI-CFW09-LCD

Func@es do display LCD (cristal liquido):
Mostra o nimero do parametro e seu contelido simultaneamente, sem a
necessidade de se pressionar a tecla PROG) . Além disso, ha uma breve

descricao da fungao de cada parametro e sao indicadas as unidades (A,
Hz,V, s, %, etc.) dos mesmos quando for o caso. Também fornece uma
breve descri¢gao do erro ou estado do inversor.
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Funcdes dos LEDs ‘Local’ e ‘Remoto’
Inversor no modo Local:
LED verde aceso e LED vermelho apagado.

Inversor no modo Remoto:
LED verde apagado e LED vermelho aceso.

Funcdes dos LEDs de Sentido de Giro (Horario e Anti-Horario):
Aindicagao de sentido de giro funciona conforme figura 4.2.

A

horario : anti-horario ! horério

Comando sen:tido de giro (tecla, DI2)

~ : : :

A i

Il ACESO [C1APAGADO ] INTERMITENTE

Figura 4.2 - IndicagBes dos LEDs de Sentido de Giro (Horario e Anti-Horério)

Func8es bésicas das teclas:

As fungdes descritas a seguir sao validas para programagéao padrao de
fabrica e operagao em modo local. Afungao atual das teclas pode variar
conforme reprogramacao dos parametros P220 a P228.

Habilita o inversor via rampa (partida). Apos habilitagdo,a cada toque,
comuta as indicagdes de acesso rapido (consulte o item 4.2.2 a) no display
como indicado abaixo:

|—> rom — V —p Estado -» Torque »% — Hz —3 A —|

Desabilita o inversor via rampa (parada).
Reseta o inversor apos a ocorréncia de erros.

Seleciona (comuta) display entre nimero do parametro e seu valor (posi-
¢ao/conteudo).

Aumenta a velocidade, numero do parametro ou valor do parametro.
Diminui a velocidade, niumero do parametro ou valor do parametro.

Inverte o sentido de rotagdo do motor comutando entre Horario e Anti-
Horario.

Seleciona a origem dos comandos/referéncia entre LOCAL ou REMOTO.

Quando pressionada realiza a fungéo JOG.
Se o inversor estiver desabilitado por rampa e com habilita geral ativado.



CAPITULO 4 - USO DA HMI

4.2

4.2.1

USO DA HMI

Uso da HMI para
Operacgao do Inversor

7

A HMI é uma interface simples que permite a operagao e a programagao
do inversor. Ela apresenta as seguintes fungdes:

Indicagéo do estado de operagéo do inversor, bem como das variaveis
principais;

Indicagao das falhas;

Visualizacao e alteragédo dos parametros ajustaveis;

Operacgao do inversor.

Todas as fungdes relacionadas a operagao do inversor (Habilita, Desabilita,
Reversédo, Jog, Incrementa / Decrementa Referéncia de Velocidade,
Comuta situagao Local / Remoto) podem ser executados através da HMI.
Estas fungdes podem ser também executadas, todas ou individualmen-
te, por entradas digitais e analégicas. Para tanto é necessaria a
programacao dos parametros relacionados a estas fungdes e as entra-
das correspondentes.

Para a programacéo padrao de fabrica do inversor, todas as

teclas da HMI estao habilitadas quando o modo Local estiver seleciona-
do.

Operacdao das teclas da HMI:

As teclas seguintes ( (r @) ) somente estdo habilitadas se
P224 = 0 em situagao "LOC" e/ou P227 = 0 em situacao “REM”.

Habilita o inversor via rampa (motor acelera segundo rampa de acelera-
¢ao).

Desabilita o inversor via rampa (motor desacelera segundo rampa de
desaceleragao e para).

NOTA!

Reseta o inversor apds ocorréncia de erros (sempre ativo).

Esta funcao so6 é ativada quando o inversor estiver desabilitado por rampa
com habilita geral ativo e com a tecla programada [P225 =1 (tecla JOG —
Situagdo “Local”) e/ou P228 = 1 (tecla JOG — Situagao “Remoto”)].
Quando pressionada, acelera o motor segundo a rampa até o valor defini-
do em P122 (padrdo 150rpm). Ao liberar, o motor desacelera seguindo a
rampa e para.

Se uma Entrada Digital esta programada para Habilita Geral (parametros
P263 ao P270 = 2), a mesma deve estar fechada para que a fungdo JOG
possa ser utilizada.

Quando programado [P220 = 2 ou 3], seleciona a origem dos comandos/
Referéncia de Velocidade, comutando entre “Local” e “Remoto”.

Quando programada [P223 = 2 (tecla HMI, default Horario — padréao de
fabrica) ou 3 (tecla HMI, default Anti-Horario) — Situagcao LOCAL e/ou
P226 = 2 (tecla HMI, default Horario) ou 3 (tecla HMI, default Anti-Horario)
— Situagdo REMOTOQ], inverte o sentido de rotagao do motor cada vez
que é pressionada.

As teclas a seguir estédo habilitadas somente quando a fonte da Referéncia
de Velocidade for o teclado, [P221 = 0 para o modo local e/ou P222 = 0 para
0 modo Remoto].

Quando pressionada incrementa a Referéncia de Velocidade.
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4.2.2 Sinalizagbes/Indicacdes
nos Displays da HMI

Quando pressionada decrementa a Referéncia de Velocidade.
O parametro P121 contém o valor de referéncia de referéncia de velocida-
de ajustado pelas teclas.

NOTA!
Backup da Referéncia

O ultimo valor da Referéncia de Velocidade ajustado pelas teclas CA:)) e

(!)\ € memorizado quando o inversor é desabilitado ou desenergizado,

desde que P120 = 1 (Backup da Referéncia Ativo - padrao de fabrica).
Para alterar o valor da referéncia antes de habilitar o inversor deve-se
alterar o parametro P121.

Os parametros P002 a P099 sao parametros somente de leitura. O pri-
meiro parametro visualizado quando o inversor é energizado é P002. A
velocidade do motor esta representada em rpm.

O usuério pode visualizar alguns parametros de leitura pressionando a

tecla (1) .

a) Fungdes de monitoragao:

| l’fq l’_l’ l’_l, | Pressione ‘-'16 aU Pressione 111 Pressione

—| (1

—C— = —

)
Velocidade Motor Tensao Saida Estado Inuversor = Torous Motor
FEEZ = 1888 rew FRET = 468 W PEEE = run FEB2 = 73.2 %
Pressione Pressione
(!;/ U
(Somente se P203 = 1) i
. . | I A |
I ‘—' u —! !—! I Press|one| .LI. .' ! n'—h' !—! I Pressione 5 3 H’ Pressione I . e I
N " .
- e~ —( —C—|
Corrente  Motor = Fregquencia Motor = Variawvel Processo i Corr = 24.2 A
FEEZ = 24 .2 A FEES = 66 .8 Hz FE48 = 53.4 % Yeloc = 1888 rpm
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O primeiro parametro a ser apresentado pode ser definido em P205 de
acordo com a tabela abaixo:

Parametro a ser inicialmente
mostrado nos displays

P005 (Frequéncia do Motor)

P003 (Corrente do Motor)

P002 (Velocidade do Motor)

P007 (Tens&o de Saida)

P006 (Estado do Inversor)

P009 (Torque no Motor)

P070 (Velocidade e Corrente do Motor)
7 P040 (Variavel de Processo PID)

P205

(>N NS I I WOV N I Ol IEC ) e

Tabela 4.1 - Escolha do parédmetro inicial de monitoragéo
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4.2.3 Visualizacado/Alteragao
de Parametros

b) Estados do Inversor:

| I 11 | inversor pronto (READY") para ser
L Lttt ) habilitado a operagéo

Inuversor
l Fronto l

Inversor habilitado (‘Run’)

Eztado inuversor
lF‘EEE = T ]

Inversor com tensao de rede insuficiente para
operagao (subtensao)

[Sub'tensa-: Circ ]
Imtermediario

c) display piscante de 7 segmentos:
O display pisca nas seguintes situagdes:

Durante a frenagem CC;

Tentativa de alteragao de um parametro nao permitido;

Inversor em sobrecarga (consulte o capitulo 7 - Solugéo e Prevengao
de Falhas);

Inversor na situagao de erro (consulte o capitulo 7 - Solugéo e Prevengao
de Falhas).

HEE

=

Todos os ajustes no inversor sao feitos através de pardmetros.
Os parametros s&o indicados no display através da letra P seguida de um
ndamero.

Exemplo (P101).

101 = N° do Parametro
Teneo Desacel.
|Fi81 = 18.8 = J

A cada pardmetro esta associado um valor numérico (conteudo do
parametro), que corresponde a opgao selecionada dentre os disponiveis
para aquele parametro.

Os valores dos paradmetros definem a programacao do inversor ou o valor
de uma variavel (ex.: corrente, freqiiéncia, tenséo).

Para realizar a programagéo do inversor deve-se alterar o contetdo do(s)
parametro(s).

Para alterar o valor de um parédmetro € necessario ajustar antes PO00 =
Valor da Senha. O Valor da senha para o padrao de fabrica é 5. Caso
contrario s6 sera possivel visualizar os pardmetros, mas nao modifica-
los.

Para mais detalhes consulte a descricdo de P0O0O no capitulo 6.
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DISPLAY HMI LED

AGRO DISPLAY HMILCD

DESCRICAO

N
(pnoc
Pressione tecla /)

Valor Prop. Wel.
lF'EiEi'-:-' =B e ]
(A ) (v)
Use as teclas > e ) . o .
Localize o pardmetro desejado
até atingir P100 Tempo Aceleracao
|Fiee=5.8 = J
N
: (Pnoc - .
Pressione /) Valor numérico associado
ao parametro @
Tempo Aceleracao
|Fiee=5.8 = J
(a) . (v
Use as teclas (&) ¢ (W Ajuste o novo valor desejado @

até ajustar o novo valor.
Tempo Acelsracao

lF‘iEiEi=E~.is ]

lrrr1rirrii

Pressione (”}2@ BRIE)

[Tempc\ Aceleracao ]
Flog=&.1 =

E" NOTAS!

(1) - Para os parametros que podem ser alterados com motor girando, o
inversor passa a utilizar imediatamente o novo valor ajustado. Para os
parametros que s6 podem ser alterados com motor parado, o inversor
passa a utilizar o novo valor ajustado somente apds pressionar a tecla

(Proc) .

(2) - Pressionando a tecla (pros) apds o ajuste, o Ultimo valor ajustado &

automaticamente gravado na meméoria ndo volatil do inversor, ficando reti-
do até nova alteragao.

(3) - Caso o ultimo valor ajustado no parametro o torne funcionalmente
incompativel com outro ja ajustado ocorre a indicagéo de E24 - Erro de
programagao.

Exemplo de erro de programagao:

Programar duas entradas digitais (DIx) com a mesma fungéo. Veja na
tabela 4.2 a lista de incompatibilidades de programacgéao que geram E24.
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(4) - Para alterar o valor de um parametro é necessario ajustar antes
P0O00 = Valor da Senha. O Valor da senha para o padrao de fabrica é 5.
Caso contrario s6 sera possivel visualizar os paradmetros, mas nao
modifica-los.

Para mais detalhes consulte a descrigao de P000 no capitulo 6.

-

Dois ou mais parametros entre P264 ou P265 ou P266 ou P267 ou P268 ou P269 e P270 iguais a 1 (LOC/REM)

)

2) Dois ou mais parametros entre P265 ou P266 ou P267 ou P268 ou P269 e P270 iguais a 6 (22 rampa)

3) Dois ou mais parametros entre P265 ou P266 ou P267 ou P268 ou P269 e P270 iguais a 9 (Velocidade/Torque)

4) P265 igual a 8 e P266 diferente de 8 ou vice-versa (AVANCO/RETORNO)

5) P221 ou P222 igual a 8 (Multispeed) e P266 = 7 e P267 = 7 e P268 = 7

6) [P221=7eP222=7]e[(P265 =5 ou P267 # 5) ou (P266 = 5 ou P268 = 5)]
(com referéncia = E.P. e sem DIx = acelera E.P. ou sem DIx = desacelera E.P.)

7) [P221#70uP222 7] e[(P265=5e P267 =5 ou P266 = 5 e P268 = 5)]
(sem referéncia = E.P. e com DIx = acelera E.P. ou com DIx = desacelera E.P.)

8) P264 e P266 igual a 8 (Retorno)

9) P265 ou P267 ou P269 igual a 14 e P266 e P268 e P270 diferente de 14 (com DIx = START, sem DIx = STOP)

10) P266 ou P268 ou P270 igual a 14 e P265 e P267 e P269 diferente de 14 (sem START, com STOP)

11) P220>1e P224 =P227 = 1 e sem DIx = Gira/Para ou DIx = Parada Rapida e sem DIx = Habilita Geral

12) P220=0e P224 =1 e sem DIx = Gira/Para ou Parada Rapida e sem DIx = Habilita geral

13) P220=1¢e P227 =1 e sem DIx = Gira/Para ou Parada Rapida e sem DIx = Habilita geral

14) DIx = START e DIx = STOP, porém P224 = 1 e P227 = 1

15) Dois ou mais parametros entre P265 ou P266 ou P267 ou P268 ou P269 e P270 iguais a 15 (MAN/AUT)

16) Dois ou mais parametros entre P265 ou P266 ou P267 ou P268 ou P269 e P270 iguais a 17 (Desabilita Flying Start)

17) Dois ou mais parametros entre P265 ou P266 ou P267 ou P268 ou P269 e P270 iguais a 18 (Regulador Tens&o CC)

18) Dois ou mais parametros entre P265 ou P266 ou P267 ou P268 ou P269 e P270 iguais a 19 (Bloqueio de Parametrizagéo)

19) Dois ou mais parametros entre P265 ou P266 ou P267 ou P268 e P269 iguais a 20 (Carrega Usuario Via DIx)

20) P296 =8 e P295 =4, 6, 39, 40, 41, 42, 43, 44, 45, 46, 47, 48 ou 49 (P295 incompativel com modelo do inversor - Para evitar
danos internos nos componentes internos do inversor)

21) P296 =5, 6, 7 ou 8 e P297 = 3 (P297 incompativel com o modelo do inversor)

22) Dois ou mais parametros entre P265, P266, P267, P268, P269 e P270 iguais a 21 (Temporizador RL2)

23) Dois ou mais parametros entre P265, P266, P267, P268, P269 e P270 iguais a 22 (Temporizador RL3)

24) P265 ou P266 ou P267 ou P268 ou P269 ou P270 =21 e P279 = 28

25) P265 ou P266 ou P267 ou P268 ou P269 ou P270 =22 e P280 = 28

26) P279 =28 e P265 ou P266 ou P267 ou P268 ou P269 ou P270 = 21

27) P280 =28 e P265 ou P266 ou P267 ou P268 ou P269 ou P270 = 22

28) P202=0,1,2e5eP237 =1 o0uP241 =1 ou P265 a P270 = JOG+ ou P265 a P270 = JOG-

29) P203=1eP211=1e[P224 =0ou P227 = 0]

30) P220=0eP224=1eP227=00uP227=1eP263=0

31) P220=1eP224=00uP224=1eP227=1eP263=0

32) P220=2eP224=00uP224 =1eP227 =00uP227=1eP263=0

33) P225 ou P228 =0 e P275 ou P276 ou P277 ou P279 ou P280 = 30 ou 31 (JOG com légica de Freio)

34) P265 ou P266 ou P267 ou P268 ou P269 ou P270 = 10 e P275 ou P276 ou P277 ou P279 ou P280 = 30 ou 31 (JOG+ com Légica
de Freio)

35) P265 ou P266 ou P267 ou P268 ou P269 ou P270 = 11 e P275 ou P276 ou P277 ou P279 ou P280 = 30 ou 31 (JOG- com Ldgica
de Freio)

36) P224 ou P227 =0 e P275 ou P276 ou P277 ou P279 ou P280 = 30 ou 31 (Gira/Para via HMI com Ldgica de Freio)

37) P265 ou P267 ou P269 e P266 ou P268 ou P270 = 14 e P275 ou P276 ou P277 ou P279 ou P280 = 30 ou 31 (Fungédo START/
STOP com Logica de Freio)

38) P263 =3 ou P267 ou P268 ou P269 ou P270 = 8 e P275 ou P276 ou P277 ou P279 ou P280 = 30 ou 31 (Modo de Parada rapida
via DI com Ldgica de Freio)

39) P232=10u2eP2750u P276 ou P277 ou P279 ou P280 = 30 ou 31 (Modo de Parada por inércia e parada rapida com Logica

de Freio)

Tabela 4.2 - Incompatibilidade entre parametros — E24
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CAPITULO 5

ENERGIZAGAO / COLOCACAO EM FUNCIONAMENTO

5.1 PREPARACAO
PARA ENERGIZAGCAO

5.2 PRIMEIRA
ENERGIZACAO
(ajuste dos parametros
necessarios)

92

Este capitulo explica:

Como verificar e preparar o inversor antes de energizar;

Como energizar e verificar o sucesso da energizac¢io;

Como operar o inversor quando estiver instalado segundo os
acionamentos tipicos.

QO inversor ja deve ter sido instalado de acordo com o Capitulo 3 - Instalag&o.
Caso o projeto de acionamento seja diferente dos acionamentos tipicos
sugeridos, os passos seguintes também podem ser seguidos.

PERIGO!
Sempre desconecte a alimentagédo geral antes de efetuar quaisquer
conexdes.

1) Verifique todas as conexfes
Verifique se as conexdes de poténcia, aterramento e de controle
estado corretas e firmes.

2) Limpe o interior do inversor
Retire todos os restos de materiais do interior do inversor ou
acionamento.

3) Verifique a correta selegcdo de tenséo no inversor (item 3.2.3)

4) Verifique o motor
Verifique as conexdes do motor e se a corrente e tensdo do motor
estdo de acordo com o inversor.

E" NOTA!

Operacdo em Modo VT:

Quando os dados do motor sdo programados corretamente du-
rante a rotina de primeira energizacdo, o inversor ajusta auto-
maticamente os demais parametros necessarios para a correta
operagao neste modo.

5) Desacople mecanicamente o motor da carga
Se o0 motor ndo pode ser desacoplado, tenha certeza que o giro em
qualquer diregao (horario/anti-horario) ndo cause danos a maquina ou
riscos pessoais.

6) Feche as tampas do inversor ou acionamento

Apds a preparagao para energizagao o inversor pode ser energizado:

1) Verifique a tensdo de alimentacao
Meca a tensao de rede e verifique se esta dentro da faixa permitida.
Conforme descrito no item 9.1.

2) Energize a entrada
Feche a seccionadora de entrada.

3) Verifique o sucesso da energizacdo
Quando o inversor é energizado pela primeira vez ou quando o padrao
de fabrica é carregado (P204 = 5) uma rotina de programagéo € inicia-
da. Esta rotina solicita ao usuario que programe alguns parametros
basicos referentes ao Inversor e ao Motor.
Descreve-se, a seguir, um exemplo da programacgao dos parametros
solicitados por esta rotina.



CAPITULO 5 - ENERGIZACAO / COLOCACAO EM FUNCIONAMENTO

Exemplo:
Inversor
Linha: CFW-09

Corrente Nominal: 9A
Tensao Nominal: 380V a 480V
Modelo: CF\WW090009T3848PSZ

START-UP ORIENTADO

Motor
WEG - IP55
Poténcia: 5 CV
Carcacga: 100L
rpom: 1730 IV POLOS
Corrente Nominalem 380 V: 7.9A
FreqgUéncia: 60 Hz
Ventilagao: Autoventilado

Primeira energizacéo - Programacéo via HMI (Baseado no exemplo acima):

ACAO

DISPLAY HMI LED
DISPLAY HMILCD

DESCRICAO

ApOs a energizagéao, o display
indicara esta mensagem

lrrrririni

iclioma

lPEBi==intuguez ]

Selegéo do idioma:

0 = Portugués
1 = English
2 = Espafiol
3 = Deutsch

Pressionar (p@);} para entrar
no modo de programagao

iddioma
lPEBi= Fortuguss ]

Entra no modo de programacgéao

Usar as teclas @ e CY:) para

escolher oidioma

icdioma
lPEBi==intuguez ]

Idioma escolhido: Portugués
(Mantido o valor ja existente)

Pressionar (PROG\ para salvar
e

aopgao escolhida e sair do modo
de programagao

lrrrrioni

iddioma
lPEBi= Fortuguss l

Sai do modo de programacao

. (A )
Pressionar ) para avangar para
0 proximo parametro

Tensao Mominal
IPEEG=44B/4EBU ]

Tensao nominal de entrada:
0=220V/230 V
1=380V
2=400V/415V
3=440V/460 V
4 =480V
5 =500 V/525V
6 =550 V/575V
7 =600V
8 =660 V/690 V

N
Pressionar <’529 para entrar

no modo de programagao

Tensao Mominal
lP296=44Bﬁ469b‘ ]

Entra no modo de programacéo
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CAPITULO 5 - ENERGIZACAO /COLOCACAO EM FUNCIONAMENTO

ACAO

DISPLAY HMI LED
DISPLAY HMI LCD

DESCRICAO

N
Usar as teclas <A> e CV)) para

programar o valor correto de acordo
com a tensao de alimentagao do

I 11

Tensao Nominal do Inversor
escolhida: 380 V

Inversor Tensao Mominal
[F2ee = 38@ v ]
, (Proc)
Pressionar “-—~ para salvar
a opcao escolhida e sair do modo Sai do modo de programagao
de programagao Tensao Mominal
[F226 = 358 ¥ ]

: (A )
Pressionar -~/ para avangar
para o proximo parametro

Tensao Mom. Motor
IF'*"BB = 448 Y I

Tens&o do motor:
0a690V

N
: (pnoc

Pressionar -2 para entrar no

modo de programacao

ITE‘T‘!S&!‘J Mo Mrjtm*]
F40E = 448 W

Entra no modo de programacéo

Usar as teclas @e CY> para

programar o valor correto da tensao
nominal do motor

Tensao Mowm. Motor
lF’4E1|E1 =288 W l

Tensdo Nominal do Motor escolhida:
380V

. (Proc) .
Pressionar ii,{)para salvar a opgao
escolhida e sair do modo de progra-
macgao

lrrrrriril

Tensao Mom. Motor
lF*a#EIB =388 W l

Sai do modo de programagao

A)
Pressionar \..-#para avancgar para
0 préximo parametro

Cor. Mom. Motor

Corrente motor:
(0.0a1.30) x P295®W

IP4E11 =32.8A I
0 ,D
. (Proc) :’. NN
Pressionar e para entrar no Entra no modo de programagéao
modo de programacéao Cor. Mom. Motaor
|F421 = 5.8 A ]

Usar as teclas @ e para

programar o valor correto da corren-
te nominal do motor

Cor. Mom. Motor
lF’4E11 =T.9A ]

Corrente Nominal do Motor escolhida:
79A
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CAPITULO 5 - ENERGIZACAO / COLOCACAO EM FUNCIONAMENTO

ACAO

DISPLAY HMI LED
DISPLAY HMILCD

DESCRICAO

N
. PROG

Pressionar 7 para salvar a

opgao escolhida e sair do modo de

programagao

Cor. Mom. Motor
[F‘#Eii =7.98 I

Sai do modo de programagéo

)
Pressionar “..-# para avangar para
0 préximo parametro

Freog. Hom. Motor

Frequéncia do motor:
0a300Hz

[F483 = 66 H= ]
. (Proc)
Pressionar “.—~ para entrar no ~
modo de programacao Entra no modo de programacgéo
Freg. Mom. Motor
[F’4t33 = 68 Hz I
N N . .

Usar as teclas< A>e para Frequéncia Nominal do Motor
programar o valor correto da freqtién- escolhida: 60 Hz (Mantido o valor ja
cia nominal do motor Fred. Mom. Motor existente)

[F492 = 8 H= ]

. (Proc)
Pressionar /) para salvar a

opgao escolhida e sair do modo de
programagao

IFr"E--:1. Mom. FMotor ]
F483 = 68 H=

Sai do modo de programagéo

A\\
Pressionar <> para avangar para o
préximo parametro

Weloo. Mom. Motor
lF’4EiZ = 17E8 rem l

Velocidade do motor:
0a 18000 rpm

N
: (proG
Pressionar “.—~ para entrar no
modo de programacao

Veloo . Mom. Motor
lF’4EIE = 1TE8 rem ]

Entra no modo de programacgéo

Usar as teclas @e para

programar o valor correto da veloci-
dade nominal do motor

Weloo . Mom. Motor
lF‘4E12 = 1738 remn ]

Velocidade Nominal do Motor
escolhida: 1730 rpm

=N
. (proc
Pressionar /) para salvar a
opgao escolhida e sair do modo de
programagao

Weloo. Mom. Motor
lF’4ElZ = 1TE8 rem ]

Sai do modo de programacéo
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CAPITULO 5 - ENERGIZACAO /COLOCACAO EM FUNCIONAMENTO

ACAO

DISPLAY HMI LED
DISPLAY HMILCD

DESCRICAO

. A)
Pressionar \N_>7 para avangar para
0 préximo parametro

Fot.Mom. Motor
lF’4E14 = H.33 CW ]

Poténcia do motor:
1 a 1600 CV
1 a 1190.0 kW

=N
) (pnoc
Pressionar /) para entrar no
modo de programagéao

I il

Fot.Mom. Motor
lF‘4Ei4 =8.33 CV ]

Entra no modo de programagao

N
Usar as teclas <A> e @ para

programar o valor correto da potén-
cia nominal do motor

[F'-:-t.. Mo, FMotor ]
F484 = 5.8 CV

Poténcia Nominal do Motor
escolhida: 5.0 CV/3.7 kW

. (Proc)
Pressionar /) para salvar a
opgao escolhida e sair do modo de

programagao

Fot. Mom. Motor
lP4B4 = 5.8 CW ]

Sai do modo de programacéo

, A)
Pressionar N\._-# para avancar para
0 préximo parametro

Tipo Yemtilacao
lF‘4EIE~ = Autovent. l

Ventilagao do motor:

0 =Autoventilado

1 =Ventilagdo independente
3 = Protecgao Estendida

S
. (Pkoc
Pressionar “.—para entrar no
modo de programagao

Tipo Vertilacao
lF’4E1vE- = Autouvent. l

Entra no modo de programacgéo

Usar as teclas @ e para

programar o valor correto do tipo de
ventilagao do motor

Tipo Yemtilacao
lF‘4EIE~ = Autovent. l

Tipo de Ventilagao do Motor escolhi-
da: Autoventilado (Mantido o valor ja
existente)

N
. (pnoc ~
Pressionar ii,{)para salvar a opgéo
escolhida e sair do modo de progra-
magao

[Tip-: YWerntilacao ]
F48E& = Autowvent.

Sai do modo de programagéo

Consulte o item 5.3

Inuersor
l Fronto ]

O inversor esta pronto para operacao

96



CAPITULO 5 - ENERGIZACAO / COLOCACAO EM FUNCIONAMENTO

5.3

5.3.1

-

L

COLOCAGAO EM
FUNCIONAMENTO

Tipo de Controle:

V/F 60 Hz - Operacéao
pela HMI

NOTA!

(1) O valor maximo do parametro P401 é 1.8xP295 para o modelo 4.2 A/
500-600 V e 1.6xP295 para os modelos 7 Ae 54 A/220-230V; 2.9Ae 7 A/
500-600 V; 107A, 147 Ae 247 A/500-690 V; 100 A, 127 Ae 340 A/660-690 V.

ATENCAO!
Abrir a seccionadora de entrada para desenergizar o CFW-09.

NOTAS!

Repeticao da primeira energizagao:

Caso deseje repetir a rotina da primeira energizagao, ajustar o parametro
P204 =5 ou 6 (carrega ajuste padrao de fabrica nos parametros) e na
sequéncia, seguir a rotina da primeira energizagao;

A rotina da primeira energizagao acima descrita ajusta automatica-
mente alguns paradmetros de acordo com os dados introduzidos. Con-
sultar o capitulo 6 para mais detalhes.

Modificac&o das caracteristicas do motor apds a primeira energizacéo:

a) Entrar com os dados do motor nos parametros P400 a P407;

b) Para operagdo em Modo Vetorial &€ necessario efetuar o auto-ajuste
(P408 > 0);

c) Ajustar P156, P157, P158, P169, P170, P171 e P172;

d) Desenergizar o inversor, e, quando este for reenergizado todos os
ajustes para a correta operagdo com o novo motor, estardo em
operagéo.

Modificacdo das caracteristicas do motor apds a primeira energizacéio,
para operacao em VT:
Siga o procedimento acima, e no item c¢) ajuste também P297 para
2.5 kHz.

Este item descreve a colocagdo em funcionamento, com operacgao pela
HMI. Quatro tipos de controle serdo considerados: V/F 60 Hz, Vetorial
Sensorless e Vetorial ¢/ Encoder e VVW.

PERIGO!
Altas tensdes podem estar presentes, mesmo apos a desconexdo da
alimentagao. Aguarde pelo menos 10 minutos para a descarga completa.

O Controle V/F ou Escalar é recomendado para 0s seguintes casos:
Acionamento de varios motores com o0 mesmo inversor;

Corrente nominal do motor € menor que 1/3 da corrente nominal
doinversor;

O inversor, para propésito de testes, é ligado sem motor.

O Controle Escalar também pode ser utilizado em aplicagdes que nao
exijam resposta dindmica rapida, precisao na regulagéo de velocidade ou
alto torque de partida (o erro de velocidade sera fungédo do escorregamento
do motor; caso se programe o parametro P138 - escorregamento nominal
-assim conseguesse aprecisao de 1 % na velocidade com Controle Escalar
e com variagao de carga).

Asequéncia a seguir é valida para o caso Acionamento 1 (consulte o item
3.2.7). O inversor ja deve ter sido instalado e energizado de acordo com
os capitulos 3 e 5.2.
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CAPITULO 5 - ENERGIZACAO /COLOCACAO EM FUNCIONAMENTO

ACAO

DISPLAY HMI LED
DISPLAY HMILCD

DESCRICAO

Energizar Inversor

Inuversor

Inversor pronto para operar

l Fromto I
@ Libera o acesso para alteragéo do con-
Pressionar “-—~" . Manter pressio- teudo dos parametros. Com valores ajus-
C\ tados conforme o padrao de fabrica [P200
nada a tecla @ ou A> até =1 (Senha Ativa)] € necessario colocar
atingir P00O. Acesso Parametro P000 = 5 para alterar o conteddo dos
(Feee = © J parametros

N
. (proc
Pressionar N~ para entrar no
modo de programagéao

FAcesso Parametro

Entra no modo de programacgéao

FEEE = @
(a) (v
Usar as teclas > e ~) para Valor da senha (Padréao de Fabrica = 5)
programar o valor da senha
FAcesso Parameteo
FEEE = S

. (Proc) -
Pressionar /) para salvar a opgao
escolhida e sair do modo de progra-
magao

Sai do modo de programacao

Pressionar a tecla ®ou (i)

até atingir P202.

Tipo de Comtrole
lF’ZBZ = WoF 68 H= ]

Este parametro define o Tipo de Controle
0=V/F 60 Hz

1=V/F 50 Hz

2 = V/F Ajustavel

3 = Vetorial Sensorless

4 = \/etorial ¢/ Encoder

5=VVW

N
Pressionar ("529 para entrar no modo
de programacao

Tipo de Controle
lF:El: = WsF 68 H= ]

Entra no modo de programacéo
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CAPITULO 5 - ENERGIZACAO / COLOCACAO EM FUNCIONAMENTO

ACAO

DISPLAY HMI LED
DISPLAY HMILCD

DESCRICAO

Usar as teclas @ e para

programar o valor correto do Tipo de
Controle

Tipo de Comtrole
lPEBE = WoF 68 H= l

Caso a opgao V/F 60 Hz (valor =0) ja
esteja programada, ignore esta agéo

ROG)
Pressionar " para salvar a
opgao escolhida e sair do modo de
programagao

lrrrrrmni

Tipo de Comtrole
lF’ZBZ = WsF 68 H= ]

Sai do modo de programacgao

Pressionar @ e manter até
atingir P002

Velocidade Motor

l FEEZ =8 e ]

Velocidade do Motor (rpm)

. PROG
Pressionar “—~

I il

Velocidade Motor

l FEEZ =8 e ]

Este € um parametro de leitura

)

Pressionar <|/

Velocidade Motor
l FEEZ =98 rpEn ]

Motor acelera de 0 rpm a 90 rpm* (Velo-
cidade Minima), no sentido horario @

* para motor 4 poélos

A\\
Pressionar C> e manter até

atingir 1800 rpm

Velocidade Motor
l FEEZ = 18688 rEm ]

Motor acelera até 1800 rpm* @

* para motor 4 polos

Pressionar

Velococidade Motor
l FEEZ = 18688 rEm ]

Motor desacelera © até a velocidade de

0 rpm e, entao, troca o sentido de rotagao
Horario = Anti-horario, voltando a
acelerar até 1800 rpm

. (o)
Pressionar

I 1l

Inuersor
l Fronto ]

Motor desacelera até 0 rpm
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CAPITULO 5 - ENERGIZACAO /COLOCACAO EM FUNCIONAMENTO

DISPLAY HMI LED

AGARO DISPLAY HMI LCD DESCRIGAO

Motor acelera de 0 rpm a velocidade de

. (o5 ) JOG dada por P122
Pressionar e manter — Ex: P122 = 150 rpm
Ve loc idadeMotor Sentido de rotagao Anti-horario
FEEZ = 158 rem
Liberar (’_"_E.)’ Motor desacelera até 0 rpm

Inuersor
l Fromnto l

E-' NOTA!

O ultimo valor de referéncia de velocidade ajustado pelas teclas CA:)\ e

(¥ ) é memorizado. Caso deseje alterar seu valor antes de habilitar o
inversor, altere-o através do parametro P121 - Referéncia Tecla.

OBSERVACOES:

(1) Caso o sentido de rotacado do motor esteja invertido, desenergizar o
inversor, esperar 10 minutos para a descarga completa dos capacitores,
e, trocar entre si, a ligagao de dois fios quaisquer da saida para o
motor.

(2) Caso a corrente na aceleragao fique muito elevada, principalmente em
baixas velocidades é necessario o ajuste do boost de torque em P136.
Aumentar/diminuir o conteudo de P136 de forma gradual até obter uma
operagéo com corrente aproximadamente constante em toda a faixa
de velocidade.

No caso acima, consulte a descri¢do do parametro no capitulo 6.

(3) Caso ocorra EO1 na desaceleragéo € necessario aumentar o tempo

desta através de P101/P103.

5.3.2 Tipo de Controle: Vetorial Para a maioria das aplicagdes recomenda-se o Controle Vetorial
Sensorless ou com Sensorless, o qual permite operagdo em uma faixa de variagao de veloci-
E dade 1:100, precisdo no controle da velocidade de 0.5 % (Consulte o
ncoder . ) . o
- parametro P412 - capitulo 6), alto torque de partida e resposta dindmica
(Operacao pela HMI) rapida.
Outra vantagem deste tipo de controle é a maior robustez contra varia-
¢des subitas da tensdo da rede de alimentacéo e da carga, evitando
desligamentos desnecessarios por sobrecorrente.
Os ajustes necessarios para o bom funcionamento do Controle Sensorless
séao feitos automaticamente. Para isto deve-se ter o motor a ser usado
conectado ao CFW-09.

O Controle Vetorial com Encoder no motor apresenta as mesmas van-
tagens do Controle Sensorless previamente descrito, com os seguintes
beneficios adicionais:

Controle de torque e velocidade até velocidade zero (rpm);

Precisao de 0.01 % no controle da velocidade (se for usada referéncia
analdgica de velocidade usar a entrada analdgica de 14 bits do cartao
opcional EBA) - consulte o capitulo 8.

O Controle Vetorial com Encoder necessita do uso do cartdo opcional
EBA ou EBB para a conexao do cabo do encoder - consulte o capitulo 8.
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FRENAGEM OTIMA:

Permite frenar o motor controladamente no menor tempo possivel sem
utilizar outros meios como chopper no Link CC com resistor de frenagem
(detalhes da fungao - consulte o0 P151 no capitulo 6). Para esta fungéo o
ajuste de fabrica estda no maximo, significando que a frenagem esta
desabilitada. Para ativa-la recomenda-se ajustar P151 conforme a tabela
6.8.

A sequéncia a seguir &€ baseada no exemplo do item 5.2

ACAO

DISPLAY HMI LED

DISPLAY HMI LCD DESCRICAO

Energizar Inversor

Inversor pronto para operar

Inuersor
l Fronto ]

Pressionar (Pl}g@. Manter pressionada

atecla @ou até atingir

P00O.

Libera o acesso para alteragado do
conteudo dos parametros. Com
valores ajustados conforme o padrao
de fabrica [P200 = 1 (Senha Ativa)]
& necessario colocar PO00 = 5 para

ACESs0 F’arﬂaﬁetrﬁ.i

FEEE = B , R
alterar o conteudo dos parametros
Pressionar (PR} para entrar no m N
d esrs oram "f)pa a entrar no modo Entra no modo de programacéo
€ programacao Acesso Parametro
Ipaaa = B
\ I 1
Usar as teclas (&) e @ para
rogramar o valor nh = 2bri
programar o valor da senha Valor da senha (Padrao de Fabrica)
Acesso Parametro
Ipaaa = 5
N
Pression r(’“@ r Ivar . =
essionar\__7 para salvar a Sai do modo de programacgao
opgao escolhida e sair do modo
de programagéo Acesso Parawmstro
Ipaaa = 5

Pressionaratecla(éj/ ou (Y:) até

atingir P202.

Este parametro define o Tipo de Controle
0=V/F 60 Hz

1=V/F 50 Hz

2 = V/F Ajustavel

3 = Vetorial Sensorless

4 = \etorial ¢/ Encoder

5=VVW

[Tir:--:- de Comtroles ]
FzEaz = WoF 68 H=

, S
Pressionar ("'}0{9 para entrar no
modo de programagao

Entra no modo de programacgéao
Tipo de Controle
[F292 = V/F &8 Hz |
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ACAO

DISPLAY HMI LED
DISPLAY HMILCD

DESCRICAO

Usar as teclas @ e(i)) para

programar o Tipo de Controle
desejado (Sensorless)

Usar as teclas <A> e <Y> para

programar o Tipo de Controle
desejado (com Encoder)

Tipo de Controle
lF*:D: = Sensnrless]

ou

Tipo de Comtrole
lF:EC = Encoder l

Selecione o tipo de controle:
3 = Vetorial Sensorless

Selecione o tipo de controle:
4 = Vetorial com Encoder

N
. (pnoc
Pressionar “.—para salvar a
opgao escolhida e entrar na
sequéncia de ajustes apos altera-

Tensao Nominal do Motor 0 a 690 V

¢éo do modo de controle para Tensao Mowm. Motor
Vetorial IF’4I:3|:3 = 458 4 ]
Pressionar Cm@ e usar as teclas
| Tensdo Nominal do Motor escolhida:
@
> e para programar o 460 V
valor correto da tensdo nominal Tensao Mowm. Motor
do motor \EERRNENEERE J
, (Proc)
Pressionar /) para salvar a
opcao escolhida e sair do modo de Sai do modo de programagéao
preramaQéo Tensao Mowm. Motor
|F428 = 388 v ]

, A)
Pressionar \_# para avangar
para o proximo parametro

[ Cor . Mom. Motor ]
F4B1 = F.9 A

Corrente motor: (0.0 a 1.30)xP295"

N
, PROG

Pressionar “— para entrar no

modo de programagéao

Cor. Mom. Motor
l F481 = 7.9 A ]

Entra no modo de programacéo

Usar as teclas @e para

programar o valor correto da
corrente nominal do motor

Cor.Mom. Motor

Corrente Nominal do Motor
escolhida: 7.9 A (Mantido o valor ja
existente)

| P481=7.3A |
Pressionar ”329 para salvar a
opc¢ao escolhida e sair do modo de Sai do modo de programacéo
programacao Cor. Mom. Motor

| P48i=7.3A |
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ACAO

DISPLAY HMI LED
DISPLAY HMILCD

DESCRICAO

N
Pressionar C> para avangar para
0 préximo parametro

Freg., Mom. Motor
l F483 = &8 H= ]

Frequéncia do motor:
0a300Hz

S
. (PkOG)

Pressionar 7 para entrar no

modo de programagao

Freg., Mom. Motor
l F483 = &8 H= ]

Entra no modo de programacgéao

N
Usar as teclas CA> e CV) para

programar o valor correto da fre-
quéncia nominal do motor

Freog. Mom. Motor
l F4832 = &8 H= ]

Frequéncia Nominal do Motor
escolhida: 60 Hz (Mantido o valor ja
existente)

=N
. (proc
Pressionar -~ para salvar a
opgao escolhida e sair do modo de
programagao

Fredg. Mom. Motor
l F4832 = &8 H= l

Sai do modo de programacgao

: (a)
Pressionar “--# para avangar
para o préximo parametro

Veloc., Mom. Motor
[ F482 = 1738 ren ]

Velocidade do motor:
0a 18000 rpm

. (mos}
Pressionar “~— para entrar no
modo de programagao

(U R B I N

VWeloo. Mom. Motor
[ F482 = 1728 r"r:*m]

Entra no modo de programacéo

Usar as teclas @ e para

programar o valor correto da
velocidade nominal do motor

Veloo. Mom. Motor
[ F482 = 1728 r“pm]

Velocidade Nominal do Motor
escolhida: 1730 rpm (mantido o
valor ja existente)

. (Pros)

Pressionar /) para salvar a
opgao escolhida e sair do modo de
programagao

Veloo. Mom. Motor
l F482 = 1728 r“pm]

Sai do modo de programacgao

- (a)
Pressionar \.--# para avangar
para o préximo parametro

Fot.Mom. Motor
l F404 = 5.8 CW ]

Poténcia do motor:
1 a 1600.0 CV
1 a 1190.0 kW
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ACAO

DISPLAY HMI LED
DISPLAY HMILCD

DESCRICAO

. (mos}
Pressionar \.—~ para entrar no
modo de programagéao

Fot. Mom. Motor
[ F484 = 5.8 CW ]

Entra no modo de programacgéao

N
Usar as teclas <A> e ara

programar o valor correto da
poténcia nominal do motor

[ Fot.Mom. Motor ]
F404 = 5.8 CW

Poténcia Nominal do Motor
escolhida:

5.0 CV/3.7 kW (mantido o valor ja
existente)

N
. PROG

Pressionar .- para salvar a

opgao escolhida e sair do modo de

programagao

lrrririnrni

[ Fot. Mowm. Motor ]
F484 = 5.8 CV

Sai do modo de programacao

: (a)
Pressionar “---# para avangar
para o préximo parametro

Dados do Encoder:
0 a 9999

=N
. (proc
Pressionar “-— para entrar no
modo de programacéo (Vetorial ¢/
Encoder somente)

M opul sos Encoder
lF‘a#EiS = 1824 F'F'R]

Entra no modo de programacgéao

Usar as teclas <A>\ e Q) para

programar o valor correto do nume-
ro de pulsos do encoder (Vetorial ¢/
Encoder somente)

XXXX

M pul =os Encoder
lF’4EiS v F'F'F»i]

Numero de pulsos por rotagao
escolhido: XXXX

N
Pressionar PROJG para salvar a
opgao escolhida e sair do modo de
programagcéo (Vetorial ¢/ Encoder
somente)

M pul =os Encoder
lF’4EiS B MM F'F'F»i]

Sai do modo de programacao

_(a)
Pressionar \-.-~para avancar
para o préximo parametro

Tipo Mermtilacao
l F4B8E = Hutnuent.]

Ventilagdo do motor:

0 = Autoventilado

1 = Ventilagao Independente
2 = Fluxo Otimo

(somente para P202 = 3)

3 = Protecao Estendida

Pressionar R para entrar no
modo de programagao

Tipo Mermtilacao
l F4B8E = Hutnuent.]

Entra no modo de programacgéao
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ACAO

DISPLAY HMI LED
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DESCRICAO

Usar as teclas @ e para

programar o valor correto do tipo de
ventilagdo do motor

Tipo Mermtilacao
l F48E5 = Autovent ]

Tipo de Ventilagdo do Motor escolhida:
0 =Autoventilado (Mantido o valor ja
existente)

N
Pressionar (PR,@ para salvar a
opgao escolhida e sair do modo de

programagao

Tipo Mermtilacao
l P48 = Hutouent.]

Sai do modo de programagéo

. N
Pressionar ( A) para avangar

Este parametro define como sera feito

nara & POXITS FarAmetro (=0 0™ ™ oAuto-ajuste:
Xi . =
0=Néao
Nota: o display mostrara por 3 = ﬁ il 1 = Sem girar
segundos: — Auto AjJuste? 2 =Gira p/ Im
P409 aP413=0 lpqae = Nao ] 3 = Giraem Tm (somente ¢/ Encoder)
RODEAUTOAJUSTE 4 = Medir Tm (somente c/ Encoder)
Entra no modo de programacao
Pressionar (”‘°) para selecionar e ¢
como sera feito o Auto-ajuste
Futo Ajuste?
lF‘a#EiE = Mao ]
Sensorless:
Somente selecione a opgao 2 = Gira
p/ Im se nao houver carga acoplada ao
eixo do motor. Caso contrario (com
carga acoplada ao eixo do motor)
selecione a opgcdo 1 = Sem girar @
C\ C/Encoder:
A N
Usar as teclas L2/ e para X Além das opgdes acima, é possivel
selecionar a forma de Auto-ajuste também estimar o valor de Tm (cons-
desejada Auto Ajuste? tante de tempo mecanica). Com carga
IP"'BB LR I acoplada ao motor selecione

3 =Giraem Tm(somente ira girar o
motor ao estimar Tm. Os outros
parametros sao estimados com o
motor sem girar). Caso se deseje
estimar somente Tm, selecione a
opgéao 4 = Medir Tm (motor gira).
(Consulte também o capitulo 6 - P408)

. AN o
Pressionar ("{‘Q@ para iniciar o
Auto-ajuste

Mostram as mensagens e
o numero dos parametros
estimados

Rotina do Auto-Ajuste rodando

Final do Auto-ajuste, operagéo
normal

de Motor
IF'BB«.' HEEN rem

Velocidade do Motor (rpm)
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DISPLAY HMI LED

AGAC DISPLAY HMI LCD DESCRICAG
] \\/ Motor acelera de 0 rpm a 90 rpm* (Veloci-
Pressionar ™=~ dade Minima), no sentido horario @

Velocidade Motor * para motor 4 polos
lF‘EiEiZ =98 rEm ]

N
Pressionar <A> e manter até
atingir 1800 rpm*

Motor acelera até 1800 rpm*

* para motor 4 polos
Velocidade Motor

lPEtE = 1288 e ]

Pressionar

Motor desacelera ® até a velocidade de 0
rpm e, entdo, troca o sentido de rotagéo
Horario = Anti-horario, voltando

a acelerar até 1800 rpm

[velocidade Motord
PEBZ = 1508 rpm

Pressionar

Motor desacelera até 0 rpm
Inuersor

l Fromto ]

Pressionar e manter —

Motor acelera de 0 rpm a velocidade de
JOG dada por P122
Ex: P122 =150 rpm

velocidade Motor Sentido de rotag&o Anti-horario

lPEEE =158 remn ]

. (o6 )
Liberar “"rr’

I 1l

Motor desacelera até 0 rpm

Inuersor
l Fromto ]

E' NOTAS!
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(1) O valor maximo do parametro P401 é 1.8xP295 para o modelo 4.2 A/
500-600 V e 1.6xP295 para os modelos 7 Ae 54 A/220-230V; 2.9Ae
7 A/500-600 V; 107 A, 147 Ae 247 A/500-690 V; 100 A, 127 Ae 340 A/
660-690 V.

(2) Arotina de Auto-Ajuste pode ser cancelada pressionando se a tecla
(o).
=

(3) Ultimo valor de referéncia de velocidade ajustado pelas teclas
CA:)\ e Cv:) € memorizado. Caso deseje alterar seu valor antes de

habilitar o inversor, altere-o através do parametro P121 - Referéncia
Tecla;

(4) Caso ocorra EO1 na desaceleragéo € necessario aumentar o tempo
desta através de P101/ P103.
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5.3.3 Tipo de Controle:
VVW - Operacao
pela HMI

OBSERVACAO:

Caso o sentido de rotagdo do motor esteja invertido, desenergizar o inver-
sor, esperar 10 minutos para a descarga completa dos capacitores e tro-
car a ligagao de dois fios quaisquer da saida para o motor entre si. Se tiver
encoder, refazer também a conex&o do encoder (trocar canal AporA).

ATENCAO!

No Modo Vetorial (P202 = 3 ou 4), quando for acionado o comando PARA
(de GIRA/PARA) - consulte a figura 6.37, o motor ir4 desacelerar até
velocidade zero e permanecera com corrente de magnetizagéo (corrente
a vazio). Isto mantém o motor com fluxo nominal para que na préxima
partida (comando GIRA) se tenha uma resposta rapida. Para motores
autoventilados com corrente a vazio maior que 1/3 (um tergo) da corrente
nominal (normalmente motores menores que 10 CV), é recomendavel
que o motor ndo permanega muito tempo parado com esta corrente, devido
a possivel sobreaquecimento. Nestes casos recomenda-se atuar no co-
mando “Habilita Geral” (quando o motor estiver parado), o qual ira zerar a
corrente no motor quando houver a desabilitagao.

Outra maneira para desabilitar a corrente de magnetizagao com o motor
parado, é programar P211 em 1 (LAgica de parada esta ativa) para os
Modos de Controle Vetorial Sensorless e com Encoder. Somente para o
Modo de Controle Vetorial com Encoder, outra opgao é programar P181
em 1 (Modo de Magnetizagao). Se a corrente de magnetizagéo é
desabilitada com o motor parado, havera um atraso na aceleragao do
motor enquanto o fluxo é estabelecido.

O Modo de Controle VVW (Voltage Vector WEG), segue o mesmo principio
do Controle Escalar V/F. A utilizagdo do Controle VVW permite uma
sensivel melhora no desempenho do acionamento em regime permanente,
no que se refere a regulagao de velocidade e a capacidade de torque em
baixas rotagoes (freqiiéncia inferior a 5 Hz).

Como resultado, aumenta-se a faixa de variagéo de freqliéncia (velocida-
de) do sistema em relagdo ao Modo de Controle Escalar V/F. Outros
beneficios deste controle sédo a simplicidade e a facilidade de ajuste.

O Controle VVW utiliza a medi¢do da corrente estatérica, o valor da re-
sisténcia estatdrica (que pode ser obtida via uma rotina de auto-ajuste do
inversor) e dados de placa do motor de indugéo, para fazer automatica-
mente a estimacgao do torque, a compensagao da tenséo de saida e
consequentemente a compensagao do escorregamento, substituindo a
fungéo dos parametros P137 e P138.

Para obter uma boa regulacéo de velocidade em regime permanente, a
freqUiéncia de escorregamento é calculada a partir do valor estimado do
torque de carga (o qual considera os dados do motor).

A sequéncia a seguir é valida para o caso Acionamento 1 (consulte o item

3.2.7). Oinversor ja deve ter sido instalado e energizado de acordo com o
capitulo 3 e item 5.2.
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ACAO

DISPLAY HMI LED
DISPLAY HMILCD

DESCRICAO

Energizar Inversor

I 1l

Inuersor
l Fromto ]

Inversor pronto para operar

, (Proc) .
Pressionar /) . Manter pressionada

a tecla @ou até atingir

P00O.

Acesso Paranstro
Fo@E = 8

Libera o acesso para alteragédo do
conteudo dos parametros. Com valores
ajustados conforme o padrao de fabrica
[P200 = 1 (Senha Ativa)] é necessario
colocar PO0O = 5 para alterar o
conteudo dos parametros

, (Proo)
Pressionar “=="para entrar no modo
de programagao

Acesso Paranstro
IPBBB =8

Entra no modo de programagao

N
Usar as teclas CA> e @para

programar o valor da senha

I roi

Acesso Paranstro
FEo@E = =

Valor da senha (Padrao de Fabrica)

, (Proc)
Pressionar “-—para salvar a
opgao escolhida e sair do modo
de programacgéao

Acesso Paranstro
FEo@E = =

Sai do modo de programacéo

Pressionar a tecla @ou até

atingir P202.

Tipo de Comtrole
lPEBE = Y- F 68 H= ]

Este pardmetro define o Tipo de Controle
0 =V/F 60 Hz

1=V/F 50 Hz

2 = V/F Ajustavel

3 = Vetorial Sensorless

4 = Vetorial ¢/ Encoder

5=VVW

Pressionar (Plfgé) para entrar no
modo de programagéo

Tipo de Comtrole
lF’ZBZ = MsF 68 H= ]

Entra no modo de programacgao

Usar as teclas @ e para

programar o Tipo de Controle desejado
(VVW)

Tipo de Controle
l FZE2 = Wi ]

Selecione o tipo de controle:
5=VVW
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DISPLAY HMI LED
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DESCRICAO

Pressionar@ para salvar a
opgéo escolhida e entrar na se-
gléncia de ajustes apds alteragcéo
do Modo de Controle para VVW

Tensao Mom. Motor
lF'#EiEi = 458 W ]

Tensao Nominal do Motor 0 a 690 V

Pressionar (”}29 e usar as teclas

(5))6 (!:) para programar o

H60

Tensao Nominal do Motor escolhida:
460 V

= ; Tensao Mowm. Motor
valor correto datensdo nominal do P48 = 458 v |
motor
Pressionar ("‘°@ para salvar a . ;
opgao escolhida e sair do modo de Sai do modo de programagéo
programacéo Tensao Mom. Motor
[F428 = 3s@ v J

N
Pressionar <A>/ para avancgar
para o proximo parametro

Cor.Mom. Motaor

l F4B1l = F.9 A l

Corrente motor: (0.0 a 1.30)xP295®

Pressionar("“ﬁ para entrar no
modo de programagao

Cor.Mom. Motor
l F481 = 7.9 A ]

Entra no modo de programacéo

Usar as teclas ( / e para

programar o valor corret da corren-
te nominal do motor

Cor. Mom. Motor
l F4B81 = F.9 A l

Corrente Nominal do Motor
escolhida: 7.9 A (Mantido o valor ja
existente)

Pressmnar("“) para salvar a
opgao escolhida e sair do modo de
programagao

lrrrrrioni

[ Cor. Mom. Motor ]
F481 = 7.9 A

Sai do modo de programagao

Pressionar \>~ para avancar para
O proximo parametro

Freg., Mom. Motor
l F4B83 = 68 H=z ]

Frequiéncia do motor:
0a300Hz
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DESCRICAO

Pressionar (”}g‘}) para entrar no
modo de programag&o

I rrrinrii

Freg, Mom. Motor
l F483 = &8 H= ]

Entra no modo de programacéo

Usar as teclas@ e para

programar o valor correto da freqiién-
cia nominal do motor

I Freog. Mom. Motor ]
F4832 = &8 H=

Frequéncia Nominal do Motor
escolhida: 60 Hz (Mantido o valor ja
existente)

Pressionar (”}g‘}) para salvar a
opgao escolhida e sair do modo de
programagao

Irrririii

Fredg. Mom. Motor
l F4832 = &8 H= ]

Sai do modo de programacao

. N
Pressionar ( A) para avancgar
para o proximo parametro

Veloo. Mom. Motor
l F482 = 1728 Ppm]

Velocidade do motor:
0a 18000 rpm

C\\
Pressionar ”329 para entrar no
modo de programacao

YWeloo. Mom. FMotor
l F4B2 = 1728 r"pm]

Entra no modo de programacgéao

Usar as teclas @ e G)) para

programar o valor correto da veloci-
dade nominal do motor

U R N

Veloo. Mom. Motor
l F482 = 1728 Ppm]

Velocidade Nominal do Motor
escolhida: 1730 rpm (mantido o valor
ja existente)

. =N
Pressionar (”}29 para salvar a
opgao escolhida e sair do modo de
programagao

Veloo. Mom. Motor

| F482=1738 ren )

Sai do modo de programacao

. N
Pressionar ( A) para avancgar
para o proximo parametro

Fot.Mom. Motor
l F4B84 = 5.8 CW ]

Poténcia do motor:
1 a 1600.0 CV
1 a 1190.0 kW

. (Proc)
Pressionar ?ggpara entrar no
modo de programacao

Fot.Mom. Motor
l F4B84 = 5.8 CW ]

Entra no modo de programacgéao
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DESCRICAO

Usar as teclas( A) e ( Y) para
programar o valor correto da
poténcia nominal do motor

Fot. Mom. Motor
[ F484 = 5.8 CW ]

Poténcia Nominal do Motor
escolhida:

5.0 CV/3.7 kW (mantido o valor ja
existente)

N
Pressionar ("'339 para salvar a
opgao escolhida e sair do modo de
programagao

lrrrrrrnl

Fot.Mom. Motor
l F4B84 = 2.8 CW ]

Sai do modo de programacao

. N
Pressionar (A) para avancgar
para o préximo parametro

ul_l /

FF Mom. Hotor

Fator de Poténcia:
0.50 a 0.99

|F4e7 = @.68 ]
oo
Pressionar ("@5 para entrar no . D I Entra no modo de programagéio
modo de programacao
FF Mom. Motor
|F4e7 = 8.68 ]
O C O
N
Usar as teclas A> e para '—’- ’ l—’ Fator de poténcia do motor:
programar o valor correto do fator 0.68 (mantido o valor ja existente)
de poténcia FP Mom. Motaor
|F4a7 = B.68 J

Pressionar (Pﬁgé) para salvar a
opgao escolhida e sair do modo de
programagao

oo
| 't'l_l

FF Mom. Fotor
lF’4Ei’F = @55 ]

Sai do modo de programacao

N
Pressmnar( > para avangar para
0 préximo parametro

Talala
-:'::':z

Rendimento Nominal do motor:
50.0a99.9 %

Pressionar (PI@ para entrar no
modo de programacao

Rendim.Mom.Motor
IPS‘E‘E = 57.8 %

J

Entra no modo de programacéo
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DESCRICAO

Usar as teclasO para

programar o valor correto do rendi-

I_ll l_l

Rendimento Nominal do Motor:
67.0 % (Mantido o valor ja existente)

i Fendim.Mowm.Motor
mento nominal do motor peng e nen
L J
\ K A L A
. (nos)
Pressionar \._> para salvar a I—’ —" ’_l’ I’ . )
opgao escolhida e sair do modo de - ' Sai do modo de programagcéo
programagao Fendim.Mom. Mot or
|F392 = 67.8 % ]

: (a)
Pressionar N-=7 para avancar para
0 préximo parametro

Tipo Yemtilacao
lF*a'JfElEu = Autovent. l

Ventilagdo do motor:

0 = Autoventilado

1= Ventilagdo independente

2 = Fluxo Otimo (somente para P202 = 3)
3 = Protecao Estendida

C\
Pressionar ”339 para entrar no
modo de programacéao

Tipo Yemtilacao
lF*a'JfElEu = Autovent. l

Entra no modo de programacgéao

Usar as teclas( A) e Y) para
programar o valor correto do tipo de
ventilagdo do motor

[Tipo Uentilacaal
F485 = Autovent.

Tipo de Ventilagdo do Motor:
0 = Autoventilado (Mantido o valor ja
existente)

Pressionar m@ para salvar a

opgao escolhida e sair do modo de
programacgao

Tipo Venti 1~U_~:U.l
lF4f:'16 = FAutowvent.

Sai do modo de programacgao

Pressionar <A> para avangar para
0 proximo parametro

IF“-i"'BI

Auto Ajduste?
IF'4E18 = Mao I

Este pardmetro define como sera feito o
Auto-ajuste:

0 =Naéo

1=Sem girar

. (Pkoei\ :
Pressionar \.—~ para selecionar
como sera feito o Auto-ajuste

FAuto Ajuste?
lF‘a#EiE = Mao ]

Entra no modo de programacéo

Usar as teclas <A>\/ e Q) para

selecionar a forma de Auto-ajuste

Auto Ajuste?
lF‘#BB = semgirar]

Somente opgéo 1 (Sem girar)
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DESCRICAO

Pressionar (PI{OJ@ para iniciar o
Auto-ajuste
Nota: o display mostrara durante o

Auto-ajuste o P409 ao P413

Mostram as mensagens e
0 numero dos parametros
estimados

Rotina do Auto-Ajuste rodando @

Final do Auto-ajuste, operagéo
normal

Velocidade Motor
IF‘EIEIE = HHARE ren

Velocidade do Motor (rpm)

Pressionar (| )

[Uela:idade MGtDF]
FEEZ = 968 rEm

Motor acelera de 0 rpm a 90 rpm* (Veloci-
dade Minima), no sentido horario ©
* para motor 4 polos

N
Pressionar <A> e manter até
atingir 1800 rpm*

lrrrrririli

Veloocidade Motor
lPBBE==iBBB (= ]

Motor acelera até 1800 rpm*
* para motor 4 polos

Pressionar

Velocidade Motor
lPBBZ = 1888 rpm ]

Motor desacelera @ até a velocidade de
0 rpm e, entao, troca o sentido de
rotacao

Horario = Anti-horario, voltando

a acelerar até 1800 rpm

Pressionar @

Imuersor
l Fromnto l

Motor desacelera até 0 rpm

Pressionar e manter (jo6 )

Velocidade Motor
lF‘EIEIE =158 rem ]

Motor acelera de O rpm a velocidade de
JOG dada por P122

Ex: P122 =150 rpm

Sentido de rotagcao Anti-horario

Liberar J_OEET

Inuersor

l Fronto ]

Motor desacelera até 0 rpm
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CAPITULO 5 - ENERGIZACAO /COLOCACAO EM FUNCIONAMENTO

114

-

NOTA!

O ultimo valor de referéncia de velocidade ajustado pelas teclas € memo-
rizado. Caso deseje alterar seu valor antes de habilitar o inversor, altere-o
através do parametro P121 - Referéncia Tecla.

OBSERVACOES:

(1) O valor maximo do parédmetro P401 é 1.8xP295 para o modelo 4.2 A/
500-600 V e 1.6xP295 para os modelos 7 Ae 54 A/220-230 V; 2.9Ae
7 A/500-600 V; 107 A, 147 Ae 247 A/500-690 V; 100 A, 127 Ae 340 A/
660-690 V.

(2) Arotina de Auto-Ajuste pode ser cancelada pressionando se a tecla

@

(3) Caso o sentido de rotacao do motor esteja invertido, desenergizar o
inversor, esperar 10 minutos para a descarga completa dos capacitores,
e, trocar entre si, a ligacao de dois fios quaisquer da saida para o
motor.

(4) Caso ocorra EO1 na desaceleracao é necessario aumentar o tempo
desta através de P101/P103.



CAPITULO 6

DESCRICAO DETALHADA DOS
PARAMETROS

Este capitulo descreve detalhadamente todos os parametros do inversor.
Para facilitar a descrigéo, os parametros foram agrupados por tipos:

Parametros de Leitura Variaveis que podem ser visualizadas nos
displays, mas nao podem ser alteradas pelo
usuario.

Parametros de Regulagéao Sao os valores ajustaveis a serem utilizados
pelas fungbes do inversor.
Parametros de Configuragao Definem as caracteristicas do inversor, as

fungbes a serem executadas, bem como as
fungdes das entradas/saidas do cartdo de
controle.

Parametros do Motor Sao os dados do motor em uso: informagdes
contidas nos dados de placa do motor e
aqueles obtidos pela rotina de Auto-Ajuste.
Parametros das Fungdes Inclui os parametros relacionados as fungbes
Especiais especiais.

Convengdes e defini¢cdes utilizadas no texto a seguir:

(1) Indica que o pardmetro s6 pode ser alterado com o inversor
desabilitado (motor parado).

2 Indica que os valores podem mudar em fungao dos parametros do
motor.

(3) Indica que os valores podem mudar em fun¢do de P413 (Constante Tm
- obtida no Auto-Ajuste).

(4)  Indicaque os valores podem mudar em fungéo de P409, P411 (obtidos
no Auto-Ajuste).

(®5) Indicaque os valores podem mudar em fun¢do de P412, (Constante Tr
— obtida no Auto-Ajuste).

(6) Valores podem mudar em fungéo do P296.

(7)  Valores podem mudar em fungéo do P295.

(8)  Valores podem mudar em fungéo do P203.

(9)  Valores podem mudar em fungéo do P320.

(10) Padrao do usuario (para novos inversores) = sem parametro.

(11) Oinversor sai de fabrica com ajustes de acordo com o mercado,
para o idioma da HMI, frequiéncia (Modo V/F 50 ou 60 Hz) e tensao.
O reset para o padrao de fabrica podera alterar o conteudo dos
parametros relacionados com a freqténcia (50 Hz/60 Hz). Valores
entre parénteses - Ajuste do padréo de fabrica para 50 Hz.

(12) O valor méximo de P156 e P401 é 1.8xP295 para o modelo
4.2 A/500-600 V e 1.6xP295 para os modelos 7 Ae 54 A/220-230 V;
2.9Ae 7A/500-600 V; 107 A, 147 Ae 247 A/500-690 V; 100 A, 127 A
e 340 A/660-690 V.

Corrente de Torque = é a componente da corrente total do motor res-
ponsavel pela produgao do torque (utilizada no Controle Vetorial).

Corrente Ativa = é a componente da corrente total do motor proporcio-

nal a poténcia elétrica ativa consumida pelo motor (utilizada no Controle
V/F).
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CAPITULO 6 - DESCRIGCAO DETALHADA DOS PARAMETROS

6.1 PARAMETROS DE ACESSO E DE LEITURA - P000 a P099

Parametro

Faixa
[Ajuste fabrica]
Unidade

Descricado / Observacdes

P0O00

Parametro de acesso/
Ajuste do Valor da
senha

0a999
[0]

Libera o acesso para alteragao do contetido dos parametros. Com
valores ajustados conforme o padréo de fabrica P200 = 1 (Senha Ati-
va) é necessario colocar PO00 = 5 para alterar o conteudo dos
parametros, ou seja, o valor da senha é igual a 5.

Programando PO0O0 com a senha que libera o acesso para alteragao
do conteudo dos parametros mais 1 (senha + 1), sera obtido o aces-
so somente dos parametros com conteudo diferente do ajuste de
fabrica.

Para alterar a senha para outro valor (Senha 1) proceder da seguinte
forma:

1) Colocar PO00 =5 (valor da senha atual) e P200 = 0 (Senha Inativa).
2) Pressionar tecla (roc) .

3) Alterar P200 para 1 (Senha Ativa).

4) Pressionar(rn«_:g\/:‘ novamente: display mostra P0OQO.

5) Pressionar (pros) novamente: display mostra 5 (valor da ultima
senha).

6) Utilizar teclas ( Ae @ para alterar para o valor desejado da nova
senha (Senha 1).

7) Pressionar l{g@: display mostra P000. A partir deste momento o

valor ajustado no item acima passa a ser a nova senha (Senha 1).
Portanto para alterar o conteudo dos parametros sera necessario
colocar PO0O0 = valor da nova senha ajustada (Senha 1).

Obs.: Apos reset para o padrao de fabrica a senha volta para 5.

P0O01
Referéncia de
Velocidade

0aP134
[-]

1rpm

Valor da referéncia de velocidade em rpm (ajuste de fabrica). Com
filtro de 0.5 s.

A unidade da indicagéo pode ser mudada de rpm para outra através
de P207,P216 e P217, bem como a escala através de P208 e P210.

Independe da fonte de origem da referéncia.

Através deste pardmetro também ¢é possivel alterar a referéncia de
velocidade (P121), quando P221 ou P222 = 0.

P002
Velocidade do Motor

0aP134
[-]

1rpm

Indica o valor da velocidade real em rpm (ajuste de fabrica). Com filtro
de 0.5s.

A unidade da indicagao pode ser mudada de rpm para outra através
de P207,P216 e P217, bem como a escala através de P208 e P210.

Através deste pardmetro também ¢é possivel alterar a referéncia de
velocidade (P121), quando P221 ou P222 = 0.

P003
Corrente do Motor
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0 a 2600
[-]
0.1A(<100)
-1A(>99.9)

Indica a corrente de saida do inversor em Ampéres.



CAPITULO 6 - DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descricédo / Observacdes
P0O04 0a 1235 Indica a tens&o atual no Link CC de corrente continua em volts (V).
Tensdo do Link CC [-]
1V

PO05 0a 1020 Valor da frequiéncia de saida do inversor, em Hertz (Hz).
Frequiéncia do Motor [-]

0.1 Hz

P006
Estado do Inversor

rdy, run, Sub, Exy M Indica o estado atual do inversor:
[ : ] ‘rdy’ (ready) indica que o inversor esta pronto para ser habilitado;
‘run’ indica que o inversor esta habilitado;

‘Sub’ indica que o inversor esta com tensao de rede insuficiente para
operagao (subtensdo), e ndo esta recebendo comando para habilita-o;

‘Exy’ indica que o inversor esta no estado de erro, sendo ‘xy’ o nume-
ro de codigo do erro, exemplo E06.

PO07 0a 800 Indica a tens&o de linha na saida do inversor em volts V.
Tensao de Saida [-]
1 Vca
P009 0a 150.0 Indica o torque desenvolvido pelo motor calculado através da seguinte
Torque no Motor [-1] equacgao:
0.1%
poog = 1M100 , v
ITm
Sendo:
Tm = Corrente de Torque atual do Motor
., = Corrente de Torque Nominal do motor dada por:
N = Velocidade
I = o/ P4012- X2 Y =1 para N <Nnom
P178
X=P410 x ——
X 100 Y = N m para N > Nnom
P010 0.0a 3276 Indica a poténcia de saida instantanea do inversor em quilowatt (kW).
Poténcia de Saida [-]
0.1 kW
P012 LCD=0ou1 Indica no display LCD da HMI o estado das 6 entradas digitais do
Estado das Entradas LED=0 a 255 cartdo de controle (DI1 a DI6), e das 2 entradas digitais do cartéo

Digitais DI1 a DI8

opcional (DI7 e DI8), através dos numeros 1 (Ativa) e 0 (Inativa), na
seguinte ordem:

DI1,DI2, ..., DI7, DI8.

Indica no display de LED da HMI o valor em decimal correspondente
ao estado das 8 entradas digitais, sendo o estado de cada entrada
considerado como um bit na seqiiéncia especificada:

[-1]

117



CAPITULO 6 - DESCRIGCAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa
[Ajuste fabrica]

Parametro Unidade Descricédo / Observacfes

Ativa = 1, Inativa = 0. O estado da DI1 representa o bit mais significa-

tivo.

Exemplo:

DI1 =Ativa (+24 V); DI2 = Inativa (0 V);

DI3 = Inativa (0 V); D
DI5 = Inativa (0 V); D
DI7 = Inativa (0 V); D

O que equivale a seq

14 =Ativa (+24 V);
16 = Inativa (0 V);
I8 = Inativa (0 V);

Uéncia de bits:
10010000

Em decimal corresponde a 144.

A indicagao na HMI, portanto sera a seguinte:

i =

Estado DI1 & DIS
PELZ = 1EE1E6EE

PO13 LCD=0o0u1 Indica no display LCD da HMI o estado das 2 saidas digitais do
Estado das Saidas LED =0a 255 cartdo opcional, (DO1, DO2) e das 3 saidas a relé do cartdo de

Digitais DO1,DO2 e [-] controle, através dos nimeros 1 (Ativa) e O (Inativa) na seguinte ordem:

aRelée RL1,RL2 e

RL3 DO1,D02,RL1, RL2

Indica no display de L

, RL3.

ED da HMI o valor em decimal correspondente

ao estado das 5 saidas digitais, sendo o estado de cada saida con-
siderado como um bit na seqiéncia especificada:

Inativa = 0, Ativa = 1. O estado da DO1 representa o bit mais signifi-

cativo. Os 3 bits men
Exemplo:
DO1 =Inativa; DO2 =

os significativos sao sempre ‘0’.

Inativa

RL1 = Ativa; RL2 = Inativa; RL3 = Ativa

O que equivale a seq

Em decimal correspo

Uéncia de bits:
00101000
nde a 40.

A indicagao na HMI, portanto sera a seguinte:

I
L

11111

Ly

E=taddo DOLl...RLZ

FEl1z = 8810l
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CAPITULO 6 - DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descricéo / Observacbes
FjOl4 0Oa71 Indicam respectivamente os cédigos da ocorréncia do primeiro ao
Ultimo Erro Ocorrido [-] quarto erro.
PO15 0a71 Sistematica de registro:
Segundo Erro Ocorrido [-] Exy » P014 —» P015 - P016 —» P017 — P060 — P061 — P062 —
- P063 — P064 — PO065.
PO16 0a71 . I N N .
: . Ex: Quando o display indica 0 significa EOO, 1 significa E01 e assim
Terceiro Erro Ocorrido [ ] por diante.
P017 0a71
Quarto Erro Ocorrido [-]
P018 -100a +100 Indicam o valor das entradas analdgicas Al1 a Al4, em percentual do
Entrada Analdgica Al1' [-] fundo de escala. Os valores indicados sao os valores obtidos apés a
0.1 % acao do offset e da multiplicagédo pelo ganho. Consulte a descri¢do
dos parametros P234 a P247.
PO19 -100 a +100
Entrada Analdgica Al2' [-]
0.1 %
P020 -100 a +100
Entrada Analdgica Al3' [-]
0.1 %
P021 -100 a +100
Entrada Analdgica Al4' [-]
0.1 %
P022 -
Para Uso da WEG [-]
P023 V4.4X Indica a versao de software contida na memaria do microcontrolador

Versao de Software

[-]

localizado no cartao de controle.

P024

Valor da Conversao
A/D da Entrada
AnaldgicaAl4

LCD:-32768 a+32767 M Indica o resultado da conversédo A/D, da entrada analdgica Al4 loca-

LED: 0 a FFFFH
[-]

lizada no cartao opcional.

No display LCD da HMI indica o valor da conversao em decimal e no
display de LED em hexadecimal com valores negativos em comple-
mento de 2.

P025
Valor da Conversao
A/D da Corrente Iv

P026
Valor da Conversao
A/D da Corrente Iw

0a1023
[-]

0a1023
[-]

P025 e P026 indicam respectivamente o resultado da conversao
A/D, em médulo, das correntes das fases Ve W.
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CAPITULO 6 - DESCRIGCAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa
[Ajuste fabrica]

Parametro Unidade Descricédo / Observacgdes
P027 0a100 Indicam os valores das saidas analégicas AO1 a AO4 em percentual
Saida Analdgica AO1 [-] do fundo de escala. Os valores indicados sao os valores obtidos

0.1 % apo6s a multiplicagado do ganho. Consulte a descrigcdo dos pardmetros

P251 a P258.

P028 0a100
Saida Analdgica AO2 [-1]

0.1 %
P029 -100 a +100
Saida Analdgica AO3 [-1]

0.1 %
P030 -100 a +100
Saida Analdgica AO4 [-1]

0.1 %
P040 0a 100 Indica o valor da variavel de Processo em % (ajuste de fabrica) utili-
Variavel de [-] zada como realimentagdo do PID.

Processo (PID)

%

A unidade da indicagao pode ser alterada através de P530, P531 e
P532. Aescala pode ser alterada através de P528 e P529.

Consulte a descrigao detalhada no item 6.5. Parametros das Fungbes
Especiais.

Este parametro também permite modificar o valor de referéncia do
PID (via P525) quando P221 = 0 ou P222 = 0.

P042 LCD: 0 a65535 Indica o numero total de horas em que o inversor esta energizado.
Contadorde Horas - LED:0a6553n(x10) g ¢ gispjay LED da HMI indica o total de horas energizado dividido
Energizado [-] or 10
1h por 7%
Este valor € mantido, mesmo quando o inversor é desenergizado.
Exemplo: Indicagéo de 22 horas energizado
Horas Ensrgizado
| PB42=22 h |
P043 0a6553.5 Indica o total de horas que o inversor permaneceu Habilitado.
Contador de Horas [-] - . . .
Habilitado 0.1h (<999.9) Indica até 6553.5 horas, depois retorna para zero.
1 h (>1000) Ajustando P204 = 3, o valor do parametro P043 vai para zero.
Este valor € mantido, mesmo quando o inversor é desenergizado.
P0O44 0a 65535 Indica a energia consumida pelo motor.
Contador kWh [-] Indica até 65535 kWh depois retorna para zero.
1 kWh
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Ajustando P204 = 4, o valor do parametro P044 passa para zero.

Este valor € mantido, mesmo quando o inversor é desenergizado.



CAPITULO 6 - DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descricdo / Observacdes
P0O60 0a71 Indicam respectivamente os cédigos da ocorréncia do quinto, sex-
Quinto Erro Ocorrido [-] to, sétimo, oitavo, nono e décimo erro.
; Sistematica de registro:
PO61 0a71 Exy - P014 —» P015 —» P016 — P017 — P060 — P061 — P062 —
Sexto Erro Ocorrido [-] P063 — P064 — P065
B Ex: Quando o display indica 0 significa E0O, 1 significa EO1 e assim
iante.
PO62 0a71 por diante
Sétimo Erro Ocorrido [-]
P063 0a71
Oitavo Erro Ocorrido [-]
P064 0a71
Nono Erro Ocorrido [-]
P065 0a71
Décimo Erro Ocorrido [-]
PO70 0a 2600 Indica o valor da corrente do motor e da velocidade em rpm
Corrente do Motor [-] simultaneamente.
e Velocidade 0'11 :‘((;1908; ) Através deste parametro também é possivel alterar a referéncia de
' velocidade (P121), quando P221 ou P222 = 0.
0aP134
1[ - NOTA!
rpm O display de LEDs indica a velocidade.

PO71 LCD: 0a 65535 Indica comando légico enviado pela rede.

Comando Légico

LED: 0 a FFFFh

No display LCD da HMI indica o valor da conversdo em decimal e no
display de LED em hexadecimal.

P0O72
Referéncia

de Velocidade
via Fieldbus

LCD: 0a 65535
LED: 0 a FFFFh

Indica a referéncia de velocidade via Fieldbus.

No display LCD da HMI indica o valor da conversao em decimal e no
display de LED em hexadecimal.

6.2 PARAMETROS DE REGULAGAO - P100 a P199

P100
Tempo de
Aceleragao

P101
Tempo de
Desaceleragao

0.0a999
[20]

0.15(<99.9)-1 5(>99.9

0.0a999
[20]

0.15(<99.9)-1 5(>99.9)

Ajuste 0.0 s significa sem rampa.

) Define os tempos para acelerar P100 linearmente de 0 até a veloci-

dade maxima (P134) ou desacelerar P101 linearmente da velocida-
de maxima até 0 rpm.
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CAPITULO 6 - DESCRIGCAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descricédo / Observacfes
P102 0.0 2999 A comutagédo para 22 rampa P102 ou P 103 pode ser feita através de
Tempo de [20] uma das entradas digitais DI3 a DI8, se esta estiver programada
Aceleragéo 0.15s(<99.9)-1s(>99.9) para afungéo 22 rampa, consulte P265 a P270.
22Rampa
P103 0.0a 999
Tempo de [20]
Desaceleracao 0.1 5(<99.9)-1 s (>99.9)
22Rampa
P104 0a2 P104 Rampa S
Rampa S [0] 0 Inativa
- 1 50 %
2 100 %
Tabela 6.1 - Escolha rampa S ou linear
A Velocidade
Linear
50 % rampa S
100 % rampa S,
g : » t(s)
(P100/102) (P101/103)
Figura 6.1 — Rampa S ou Linear
A rampa S reduz choques mecanicos durante aceleracgdes/
desaceleragdes.
P120 Oou1 Define se a fungéo de backup da referéncia de velocidade esta Inativo
Backup da [1] (0) ou Ativo (1).
Refer_enma de ) Se P120 = Inativa, o inversor nao salvara o valor de referéncia quando
Velocidade o . : -
for desabilitado, ou seja, quando o inversor for novamente habilitado,
ele ira para o valor de referéncia de velocidade minima.
Esta fungéo de backup aplica-se as referéncias via HMI, P.E., Serial,
Fieldbus e Setpoint do PID (P525).
P120 Backup
0 Inativo
1 Ativo
Tabela 6.2 - Backup da referéncia de velocidade
P121 P133aP134 Teclas (@) e (y) ativas: P221 = 0 ou P222 = 0.
Referfenma de [90] O valor de P121 é mantido no ultimo valor ajustado (backup) mesmo
Velocidade pelas 1rpm

teclas @) e (¥)
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desabilitando ou desenergizando o inversor com P120 = 1 (Ativo).
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Faixa

[Ajuste fabrica]

Parametro Unidade Descricdo / Observacgdes
pP122 @aD 0aP134 A fonte de comando de JOG ¢é definida nos parametros P225 (Modo
Referéncia de [150 (125)] Local) ou P228 (Modo Remoto).

Veljg?ffe para JOG Trpm Se a fonte de comando de JOG estiver ajustada para as entradas
ou digitais (DI3 a DI8), uma destas entradas deve ser programada como
mostrado a seguir:

P123 @@D 0aP134
Referéncia de [150 (125)] Entrada Digital Parametros
Velocidade para 1rpm D3 P265 =3 (JOG)
JOG- Di4 P266 = 3 (JOG)
DI5 P267 = 3 (JOG)
DI6 P268 = 3 (JOG)
DI7 P269 = 3 (JOG)
DI8 P270 = 3 (JOG)
Tabela 6.3 - Sele¢cdo do Comando de JOG via entrada digital
Durante o comando de JOG, o motor acelera até o valor definido em
P122, seguindo a rampa de aceleragao ajustada.
O sentido de giro é definido pelos parametros P223 ou P226.
O comando de JOG é efetivo somente com o motor parado.
Os comandos de JOG+ e JOG - sdo sempre realizados via Entra-
das Digitais.
Uma entrada DIx deve ser programada para JOG+ e outra para JOG-
como mostrado a seguir:
Entrada Digital Parametros
JOG+ JOG-
DI3 P265 =10 P265 = 11
Di4 P266 = 10 P266 = 11
DI5 P267 =10 P267 = 11
DI6 P268 =10 P268 = 11
DI7 P269 =10 P269 = 11
DI8 P270 =10 P270 = 11
Tabela 6.4 - Sele¢cdo dos Comandos JOG+ e JOG-
M Durante os comandos de JOG + ou JOG- os valores de P122 e
P123 sao, respectivamente, adicionados ou subtraidos da referén-
cia de velocidade para gerar a referéncia total. Consulte a figura
6.26.
pP124 @4y P133aP134 Esses parametros (P124 a P131) s6 serdo mostrados quando
Referéncia [90 (75)] P221 = 8 e/ou P222 = 8 (Multispeed).
1 Multispeed Trpm O Multispeed é utilizado quando se deseja até 8 velocidades fixas
P125 @b P133a P134 pré-programadas.
Referéncia [ 300 (250) ] Quando se deseja utilizar apenas 2 ou 4 velocidades, qualquer com-
2 Multispeed 1rpm binagao de entradas entre DI4, DI5 e DI6 pode ser utilizada.
A(s) entrada(s) programada(s) para outra(s) fungao(des) deve(m)
P126f2)(1,1) P133aP134 ser considerada(s) como 0 V na tabela 6.5.
Referéncia [600 (500) ]
3 Multispeed 1 rpm Permite o controle da velocidade de saida relacionando os valores

definidos pelos parametros P124 a P131 através da combinacao
l6gica das entradas digitais (DIx).
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CAPITULO 6 - DESCRIGCAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa

[Ajuste fabrica]

Parametro Unidade Descricao / Observacfes
p127 @4y P133aP134 O Multispeed traz como vantagens a estabilidade das referéncias
Referéncia [900 (750) ] fixas pré-programadas, e a imunidade contra ruidos elétricos (entra-
4 Multispeed 1rpm das digitais DIx isoladas).
~ . : - :
P128 @1 P133a P134 M Fungao Multispeed ativa quando P221 ou P222 = Multispeed.
Referejnma [1200 (1000) ] DIx habilitada Programacéo
5 Multispeed 1rpm D P266 =7
P129 @u P133 a P134 D> P267=7
Referéncia [ 1500 (1250) ] Di6 P268=7
6 Multispeed 1rpm
P130 @@ P133aP134 8 velocidades
Referéncia [ 1800 (1500) ] £k Ve'°°'d§desl —
7 Multispeed 1rpm velocidades
DI6 DI5 Dl4 Ref. de Veloc.
pP131 @@y P133aP134 Y Y oV P124
Referéncia [ 1650 (1375) ] oV oV 24 \/ P125
8 Multispeed 1rpm oV YRV, oV P126
oV 24V 24 V P127
24V oV oV P128
24V oV 24V P129
24V 24V oV P130
24V 24V 24V P131
Tabela 6.5 - Referéncias Multispeed
Velocidade
de saida
' P131
Rampa de aceleragéo
P124 :
S . p Tempo
I —24 V
D6 1 : :—0 V (aberto)
T T
DI = — L 0 V (aberto)
i T 24V
D|4J I l l | | l 0 V (aberto)
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Figura 6.2 - Multispeed



CAPITULO 6 - DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa
[Ajuste fabrica]

Parametro Unidade Descri¢cdo / Observacdes
pP132 @ 0a100 Quando a velocidade real ultrapassar o valor de P134+P132 por
Nivel Maximo de [10] mais de 20 ms, o CFW-09 ira desabilitar os pulsos do PWM e
Sobrevelocidade 1% indicara erro E17.

O ajuste de P132 é um valor percentual de P134.

Quando programar P132 = 100 % a fungéo ficara desabilitada.
P133 @an 0.0a(P134-1) Define os valores maximo/minimo de referéncia de velocidade do
Referéncia de [90 (75)] motor quando o inversor é habilitado. Valido para qualquer tipo de
Velocidade Minima 1rpm sinal referéncia.

Para detalhes sobre a atuagao de P133 consulte o parametro P233
P134 a1 (P133+1)a (3.4xP402) (Zona Morta das Entradas Analdgicas).
Referéncia de [1800 (1500)]
Velocidade Maxima 1rpm JVelocidade de saida

P134
P133
. Referéncia de
-10 V +10V ~ Velocidade
| -P133
P134
AVelocidade de saida
P134
P133
0 , Referéncia de
Velocidade

Figura 6.3 — Limites de velocidade considerando “Zona Morta” ativa (P233 = 1)
pP135 ®@ 0290 Define a velocidade abaixo da qual ocorre a transigao de Controle
Velocidade de [18] Vetorial Sensorless para I/F (Controle Escalar com Corrente Impos-
Atuagao do 1rpm ta).
Controle I/F Avelocidade minima recomendada para operagao do Controle Vetorial

[ Este parame-
tro s6 évisivel no(s)
display(s) quando
P202 = 3 (Controle
Vetorial Sensorless)

Sensorless é de 18 rpm para motores com freqiiéncia nominal de
60 Hz e de 15 rpm para motores com 4 pélos com freqiiéncia nomi-
nal de 50 Hz.

Para P135 < 3 o inversor ira sempre atuar no Modo Vetorial
Sensorless para P202 = 3, ou seja, ndo havera transicdo para o
Modo I/F neste caso.

125



CAPITULO 6 - DESCRIGCAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descrigéo / Observagdes

O ajuste da corrente a ser aplicada no motor no Modo I/F é feito em
P136.

Controle Escalar com corrente imposta significa controle de corren-
te trabalhando com valor de referéncia ajustada por P136. Nao ha
controle de velocidade, apenas controle de frequéncia em malha
aberta.

P136 0a9 Define a corrente a ser aplicada no motor quando o inversor esta
Ajuste da Corrente [1] atuando no Modo I/F (Controle Escalar com Corrente Imposta), isto
para o Modo de 1 &, com velocidade do motor abaixo do valor definido pelo parametro
Operacgao I/F P135.
Com _Contrme Corrente no Modo I/F em
Vetorial Sensorless Pk percentual de P410 (Imr)
(P202=3) 0 100 %

1 1M1 %

2 122 %

3 133 %

4 144 %

5 155 %

6 166 %

7 177 %

8 188 %

9 200 %

Tabela 6.6 - Referéncia da Corrente no Modo I/F

P136 0a9 Compensa a queda de tens&o na resisténcia estatérica do motor.
Boost de Torque [1] Atua em baixas velocidades, aumentando a tensdo de saida do in-
Manual (IxR) 1 versor para manter o torque constante, na operacgéao V/F.

Com Controle V/IF
(P202=0,10u 2)
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O ajuste 6timo é o menor valor de P136 que permite a partida do
motor satisfatoriamente. Valor maior que o necessario ira incrementar
demasiadamente a corrente do motor em baixas velocidades, po-
dendo forgar o inversor a uma condi¢cao de sobrecorrente (EOO ou
EO05).

Tensao de saida

[N o) 01111 = N .
P136=9
1/2Nominal |-..{coooo. ‘
P136=0 |
0 : i Freqiéncia
30 Hz 60 Hz

Figura 6.4 — P202 = 0 - Curva V/F 60 Hz



CAPITULO 6 - DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descri¢cdo / Observacdes
Tensédo de saida
Nominal f--ceeeeemmmm .
P136=9
1/2 Nominal f---X--------- . :
\/5;136 =0
0 : i Freqiiéncia
25 Hz 50 Hz
Figura 6.5 — P202 = 1 - Curva V/F 50 Hz
P137 0.00a1.00 O Boost de Torque Automatico compensa a queda de tensdo na
Boost de Torque [0.00] resisténcia estatérica em fungao da corrente ativa do motor.
Automati .01 s . ~
uoma CO, . oy Os critérios para o ajuste de P137 sdo os mesmos que os do
(IXR Automético) A
parametro P136.
[ Este parame-
. P007 ~
tro s6 évisivel no(s) Reforéncia de Velooidad xR . ”‘- ATelpsa(;a
H ererencia de velociaade —— plicaaa
display(s) quando P136 S 20 Motor
P202=0,10u 2Con- +
trole V/F)
Corrente Ativa : IxR
da Saida — » Automatico
P137
P139
Figura 6.6 — Blocodiagrama P137
Tensao de Saida
A
Nominal f......cococieece ,
1/2Nominall.................. .
Zorja/ i
Compensagao s Velocidade
Nnom/2  Nnom
Figura 6.7 — Curva V/F com Boost de Torque Automatico
P138 -10.0a +10.0 O parametro P138 (para valores entre 0.0 % e + 10.0 %) é utilizado
Escorregamento [0.0] na fungao de Compensacao de Escorregamento do motor. Compen-
Nominal 0.1 % sa a queda na rotagéo deste devido a aplicagéo da carga. Incrementa

[ Este parame-

tro s6 évisivel no(s)
display(s) quando
P202=0,10u 2 (Con-
trole V/F)

a frequiéncia de saida em fungao do aumento da corrente ativa do
motor.
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CAPITULO 6 - DESCRIGCAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descricédo / Observacfes

O P138 permite o usuario regular com precisdo a compensagao de
escorregamento no CFW-09. Uma vez ajustado P138 o inversor ira
manter a velocidade constante mesmo com variagoes de carga através
do ajuste automatico da tenséo e da freqiiéncia.

Referéncia Total '_
(Consulte as figuras 6.26 e 6.27 b)) " Velocidade
t
Corrente | Compensagéo do AF
. — L
Ativa Escorregamento
da Saida
P139 P138
Figura 6.8 - Blocodiagrama P138
4 Tensdo de Saida
Vnom
s
s i (fungéo da
<" 45— carga no
AF motor)
» Freqiéncia
Nnom
Figura 6.9 - Curva V/F com Compensacgdo de Escorregamento

Para o ajuste do parametro P138:

- Acionar motor a vazio, a aproximadamente metade da faixa de
velocidade de utilizacao;

- Medir a velocidade do motor ou equipamento;

- Aplicar carga nominal no equipamento;

- Incrementar o parametro P138 até que a velocidade atinja o valor
avazio.

Valores P138 < 0.0 sao utilizados em aplicagdes especiais na qual
se deseja reduzir a velocidade de saida em fungdo do aumento da
corrente do motor. Ex.: distribuicdo de carga em motores acionados
em paralelo.

P139 0.00a16.00 Ajusta a constante de tempo do filtro da corrente ativa.

zgtg)a?:aCorrente [01 (')2031 Utilizada nas fungoes de Boost de Torque Automatico e Compensa-
' ¢éo de Escorregamento, consulte as figuras 6.7 € 6.8.

(para Controle V/F)

[J@F® Este parame-
tro so é visivel no(s)
display(s) quando
P202=0,1,2
(Controle VIF) ou 5
(VWW)
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Ajusta o tempo de resposta da compensacéo de escorregamento e
boost de torque automatico. Consulte as figuras 6.6 e 6.8.



CAPITULO 6 - DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa

[Ajuste fabrica]

Parametro Unidade Descri¢cdo / Observacdes

P140 0.0a10.0 Ajuda em partidas pesadas. Permite ao motor estabelecer fluxo

Tempo de [0.0] antes da aceleragéo.

Acomodagédo 0.1s 4 Velocidade

da Partida

P141 0a 300

Velocidade de [90]

Acomodacgao 1rpm

da Partida

Estes parame-

tros (P140 e P141)s6

sdo visiveis no(s) P141 g i

display(s) quando

P202 = 0, 1, 2 (Con- ' 10 ' > Tempo

trole V/IF) ou 5 (VVW)

Figura 6.10 — Curva para partidas pesadas

P142 @ 0.0a100.0 Permite a alteragdo das curvas V/F padrbes definidas em P202.

Tens3o de Saida [100.0] Pode ser utilizado para a obtengéo de curvas V/F aproximadamente

Maxima 0.1% quadréticas ou em motores com tensdes/freqliéncias nominais di-
ferentes dos padrbes convencionais.

pP143 ® 0.02100.0 Esta funcdo permite a alteragéo das curvas caracteristicas padroes

Tens3o de Saida [50.0] definidas, que relacionam a tenséo e a freqiiéncia de saida do inver-

Intermediaria 0.1% sor e consequentemente o fluxo de magnetizacdo do motor. Esta
caracteristica pode ser utilizada em aplicagées especiais nas quais
os motores utilizados necessitam de tensao nominal ou freqiiéncia

P144_(1) 0.02100.0 nominal diferentes dos padroes.

Tensao de Saida [8.0]

em 3 Hz 0.1% Fungéo ativada com P202 = 2 (V/F Ajustavel).

O valor padréo de P144 (8.0 %) é definido para motores padrao 60 Hz.
pP145 @ P133(>90)a P134 Caso a freqiiéncia nominal do motor (ajustada em P403) seja dife-
Velocidade de Inicio [1800] rente de 60 Hz, o valor padr&o de P144 pode tornar-se inadequado,
do Enfraquecimento 1 rpm podendo causar dificuldade na partida do motor. Uma boa aproxi-
de Campo macé&o para o ajuste de P144 é dada pela férmula:

3
P146 ® 90a P145 P144 =p403 ¥ P142
Velocidade [900] . . i
Intermediaria 1 rpm Caso seja necessario aumentar o torque de partida, aumentar o

Estes parame-
tros (P142 a 146) s6
sdo visiveis no(s)
display(s) quando
P202 =2 (Controle V/
F Ajustéavel)

valor de P144 gradativamente.
Procedimento para parametrizagédo da funcéo “V/F Ajustavel”:
1. Desabilitar o Inversor;
2. Verificar os dados do inversor (P295 a P297);
3. Ajustar os dados do motor (P400 a P406);
4

. Ajustar os dados para indicagédo de P001 e P002 (P208, P210,
P207, P216 e P217);

. Ajustar os limites de velocidade (P133 e P134);

[&)]

6. Ajustar os parametros da fung¢ao V/F Ajustavel (P142 a P146);
7. Habilitar a fungéo V/F Ajustavel (P202 = 2).
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CAPITULO 6 - DESCRIGCAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descricédo / Observacfes
Tensao
de saida
100 %------
P142 i
i P202=2
P143
P144
Velocidade/
i i i Frequéncia
0.1Hz P146 P145 P134
Figura 6.11 — Curva V/F ajustavel
P150 @ 0a2 P150 Acao
Modo de Regulagao [1] 0 = Com perdas A Frenagem Otima esta ativa como descrito em
da Tensdo CC - (Frenagem Otima) P151 para Controle Vetorial. Isto da o menor
tempo de desaceleracédo possivel sem usar a
frenagem reostatica ou regenerativa.
E-. Este parame- Controle da rampa de desaceleragdo automatica. A

tro sé é visivel no(s)
display(s) quando
P202=30u 4
(Controle Vetorial)

1 = Sem perdas

Frenagem Otima esta inativa. A rampa de
desaceleracdo é automaticamente ajustada para
manter o Link CC abaixo do nivel ajustado no P151.
Este procedimento evita EQ1 - sobretens&o no Link
CC. Também pode ser usado com cargas excéntri-
cas.

2 = Habilita/desabilita

via DIx

DIx = 24 V: A Frenagem atua conforme
descrito para P150 = 0;

DIx =0 V: AFrenagem Sem Perdas fica inativa.
A tensdo do Link CC sera controlada pelo
parametro P153 (Frenagem Reostatica).

Tabela 6.7 - Modos de regulagdo da Tensdo CC

P151 ®
Nivel de Atuacao da [400]
Regulagao da Tensao 1V
doLink CC
Para Controle V/IF 585 a 800 (P296 = 1)
(P202=0,1,20u 5) [800]
1V
616 a 800 (P296 = 2)
[800]
1V

678 a 800 (P296 = 3)
[800 ]
1V
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339 a 400 (P296 = 0) P151 ajusta o nivel de regulacao da tenséo do Link CC para prevenir

EO1- sobretenséo. Este pardmetro em conjunto com P152 permite
dois tipos de funcionamento para a regulacdo da tens&o do Link
CC. Abaixo segue a descrigcao e ajustes de ambos.

Tipo daregulacdo datensédo do Link CC quando P152=0.00 e
P151 diferente do valor maximo: Holding de rampa — Quando a
tensdo do Link CC atingir o nivel de regulagcdo durante a
desaceleragao, o tempo da rampa de desaceleragao € estendido e
€ mantida a velocidade em um valor constante, até o momento que
atensdo do Link CC saia do nivel de atuagao. Consulte a figura 6.12.

Essa regulagéo da tenséo do Link CC (holding de rampa) tenta evitar
o bloqueio do inversor por erro relacionado a sobretensao no Link
CC (E01), quando ocorre a desaceleragdo com cargas de alta inércia
ou com tempos de desaceleragdo pequenos.



CAPITULO 6 - DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descricédo / Observacfes

7392800 (P296 = 4) 4 Tens3o Link CC (UD) (P004)
[ 800 ] «— EO1 - Sobretensdo

1V P151 2. 2. <«— Regulagéo
Ud nominal = doLink CC

809 a 1000 (P296 = 5)
[1000 ]
1V

» Tempo
885 a 1000 (P296 = 6)
[ 1000 ]
1V

Velocidade
de Saida

924 a 1000 (P296 = 7)
[1000 ]
1V

» Tempo

Figura 6.12 — Desaceleracdo com Holding de Rampa

1063 a 1200 (P296 = 8)

[1200] Com esta fungdo, consegue-se um tempo de desaceleracéo
1V otimizado (minimo) para a carga acionada.

Esta fungao é util em aplicagdes de média inércia que exigem ram-
pas de desaceleragéo curtas.

Caso continue ocorrendo o bloqueio do inversor por sobretensao
(EO1) durante a desaceleracao, deve-se reduzir gradativamente o
valor de P151 ou aumentar o tempo da rampa de desaceleragao
(P101 e/ou P103).

Caso a rede de alimentacdo esteja permanentemente com
sobretensao (Ud > P151) o inversor pode n&o desacelerar. Neste
caso, reduza a tensao da rede ou incremente P151.

Se, mesmo com esses ajustes, nao for possivel desacelerar o mo-
tor no tempo necessario, utilizar frenagem reostatica (Para mais
detalhes consulte o item 8.10 Frenagem Reostatica).

Tipo daregulacao datenséo do Link CC quando P152 > 0.00
e P151 diferente do valor méximo: Quando a tensao do link CC
atingir o nivel de regulacéo durante a desaceleragao, o tempo da
rampa de desaceleragao é estendido e o motor € acelerado até o
momento que a tensdo do Link CC saia do nivel de atuagéo. Consulte

afigura6.13.
Inversor 220/ 400/ | 440/ 500/ | 550/ 660/
V.. 230 v|38% V415 v 460 v|*® V525 v |575 v|®90 V690 v

P296 0 1 2 3 4 5 6 7 8
P151 [375V|618 V|675 V|748 V |780 V[893 V972 V|972 V1174 V

Tabela 6.8 - Niveis recomendados de atuagdo da tensdo do Link CC
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CAPITULO 6 - DESCRIGCAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Parametro

Faixa
[Ajuste fabrica]
Unidade Descricdo / Observacdes

132

4 Tensao Link CC (UD) (P004)
<«— EO01 - Sobretenséao

P151 .
o Yy Y <+—Regulagéo
Ud nominal ~ doLink CC
Tenséo Ud
(P0O04)
» Tempo
A
Velocidade
de Saida
» Tempo

Figura 6.13 — Curva desaceleragdo com Regulacao
da tenséo do Link CC

[ NOTAS!
MO ajuste de fabrica estd no maximo (regulacédo do Link
desativada). Para ativar esta regulagéo recomenda-se ajustar
P151 conforme a tabela 6.8.

Caso ainda ocorra bloqueio por sobretensao (E01) durante a
desaceleragao, deve-se aumentar gradativamente o valor do
pardmetro P152 ou aumentar o tempo da rampa de
desaceleragao (P101 e/ou P103). Caso a rede esteja perma-
nentemente com sobretensdo (Ud > P151) o inversor pode
ndo desacelerar! Reduza atensao de rede ou incremente P151.

4 P152

Tensao .Y, ;® >
Link CC (Ud) &> _ Velocidade
- —— ﬁ

Saida da Rampa

v
Y

Figura 6.14 — Blocodiagrama da regulagéo da tensé@o do Link CC

@ NOTA!

Para motores grandes recomenda-se utilizar a fungéo “Holding”
darampa.



CAPITULO 6 - DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descricédo / Observacgdes
P151 ® 339 a400 (P296 = 0) M P151 define o nivel de ajuste para a regulagao da tenséo do Link CC
Nivel de atuagéo da [400] durante a frenagem. Na atuagao da frenagem, o tempo da rampa de
Regulagao da Tensao 1V desaceleragao € automaticamente estendido evitando assim um erro
doLink CC de sobretensao (E01).
Para Qontrole CopE sl FRee =) O ajuste da regulagéo da tensao do Link CC pode ser realizado de
Vetorial [ 800 ] duas formas:
(P202 =3 0u 4) 1V |
1. Com perdas (Frenagem 6tima) — programe P150 = 0. Neste modo
616 a 800 (P296 = 2) a corrente de fluxo € modulada de forma a aumentar as perdas
[ 800 ] no motor, aumentando assim o torque na frenagem. Um melhor
1V funcionamento pode ser obtido com motores de menor eficiéncia
(motores pequenos). Seu uso ndo é recomendado para motores
678 a 800 (P296 = 3) maiores que 75 CV/55 kW. Consulte a descrigdo “Frenagem
[800] Otima” a seguir.
1V

2. Sem perdas — programe P150 = 1. Ativa somente a atuacao da

laga tensa Link CC.
739 2 800 (P296 = 4) regulacéo datensdo do Link CC

[800] [ NOTA!
1V O valor padrao de fabrica de P151 é ajustado no méaximo, o
que desabilita a regulagéo da tensdo do Link CC. Para ativa-
809 a 1000 (P296 = 5) la programe P151 de acordo com a tabela 6.8.
[1000] Frenagem Otima:
1V -
A Frenagem Otima possibilita a frenagem do motor com torque
885 a 1000 (P296 = 6) maior do que aquele obtido com métodos tradicionais, como por
[1000] exemplo, a frenagem por injegédo de corrente continua (frenagem
1V C.C.). No caso da frenagem C.C., somente as perdas no rotor do
motor sao utilizadas para dissipar a energia armazenada na inér-
924 a 1000 (P296 =7) cia da carga mecénica acionada, desprezando-se as perdas por
[1000] atrito. J& no caso da Frenagem Otima, tanto as perdas totais no
1V motor , bem como as perdas no inversor, sao utilizados. Conse-

gue-se torque de frenagem aproximadamente 5 vezes maior do
1063 a 1200 (P296 = 8) que com frenagem C.C. (consulte a figura 6.15).
[1200]

1V Possibilita acionamentos com alta performance dindmica sem o

uso de resistor de frenagem.

Na figura 6.15 € mostrada uma curva de Torque x Velocidade de
um motor tipico de 10 CV/7.5kW e IV pdlos. O torque de frenagem
obtido na velocidade nominal, para inversor com limite de torque
(P169 e P170) ajustado em um valor igual ao torque nominal do
motor é dado pelo ponto TB1 na figura 6.15. O valor de TB1 ira
depender do rendimento do motor sendo que, quando despreza-
das as perdas por atrito, € dado pelo seguinte:

1-
TBL=——

Sendo:
n = rendimento do motor

No caso da figura 6.15 o rendimento do motor para a condigéo de
carga nominal € de 1 = 0.84 (ou 84 %), o que resulta em
TB1=0,19 ou 19 % do torque nominal do motor.

O torque de frenagem, partindo-se do ponto TB1, varia na propor-
¢ao inversa da velocidade (1/N). Em velocidades baixas o torque
de frenagem atinge o valor da limitagado de torque do inversor. No
caso da figura 6.15 o torque atinge o valor da limitagédo de torque
(100 %) quando a velocidade € menor que aproximadamente 20 %
da velocidade nominal.
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CAPITULO 6 - DESCRIGCAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descricdo / Observacgdes
E possivel aumentar o torque de frenagem dado na figura 6.15 au-
mentando-se o valor da limitag&o de corrente do inversor durante a
frenagem étima (P169 - torque sentido horario, P170 - anti-horario).
Em geral motores menores possuem menores rendimentos (maio-
res perdas) e, consequentemente, consegue-se relativamente mai-
or torque de frenagem com estes.
Exemplos: 1 CV/0.75 kW, IV pdlos: 1 =0.76 o que resultaem TB1 = 0.32
20CV/15.0kW, IV pdlos: 1 =0.86 oqueresultaem TB1= 0.16
_T
Nnom
1.0
(a)
(b)
TB1 ©) | N
0 0.2 1.0 2.0 Nnom
Figura 6.15 - Curva T x N para Frenagem Otima e motor tipico de 10 CV/7.5 kW,
acionado por inversor com limite de torque ajustado para um valor igual ao
torque nominal do motor.
(a) Torque gerado pelo motor em operagédo normal acionado pelo inver-
sor no “modo motor” (torque resistente de carga). )
(b) Torque de frenagem gerado pelo uso da Frenagem Otima.
(c) Torque de frenagem gerado pelo uso da Frenagem C.C.
[ NOTA!
A atuagdo da frenagem 6tima pode causar um aumento no
nivel de vibragao e ruido acustico no motor. Se isto ndo for
desejado, desative a frenagem 6tima.
P152 0.00a9.99 Consulte P151 (com Controle V/F) e figura 6.14.
Ganho Proporcional 10D Se P152 =0.00 e P151 diferente do valor maximo a fungéo Holding
do Regulador da 0.01 e
~ : de rampa esta ativa. (Consulte P151 para V/F).
Tensao do Link CC

[s6 para P202 =0, 1,
2 (Controle V/F)

P 152 multiplica o erro da tens&o do Link CC, isto &, erro = Link CC
atual - (P151). O P152 é tipicamente usado para prevenir

ou 5 (VWW)] sobretensdo em aplicacdes com cargas excéntricas.

P153® 339 2400 (P296 = 0) M A Frenagem Reostatica somente pode ser usada se um resistor de
Nivel de Frenagem [375] frenagem estiver conectado ao CFW-09. O nivel de tens&o para atu-
Reostatica 1V acao do transistor de frenagem deve estar de acordo com a tensao
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de alimentagdo. Se P153 é ajustado num nivel muito préoximo do

585a 800 (P296 = 1)  nivel de atuagéo de sobretenséo (E01), a mesma pode ocorrer an-

[618] tes que o transistor e o resistor de frenagem possam dissipar a
1V energia regenerada. Consulte a seguir os ajustes recomendados:

616 a 800 (P296 = 2)

[675]
1V



CAPITULO 6 - DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descrigdo / Observagdes
678 a 800 (P296 = 3) Inversor V_ P296 P153 EO1
[748] 220/230 V 0 375V > 400 V
1V 380 V 1 618 V
400/415 V 2 675V > 800 V
739 a 800 (P296 = 4) 440/460 V 3 748 V
[780] 480 V 4 780 V
1V 500/525 V 5 893 V
550/575 V 6 972 vV > 1000 V
809 a 1000 (P296 = 5) 600 vV 7 972 v
[893] 660/690 V 8 174 V > 1200 V
1V Tabela 6.9 - Niveis recomendados de atuacéo da tenséo do Link CC
885 a 1000 (P296 = 6)
[972] 4 Tensao Link CC (UD) (P004)
1V ,—( <«+— EO01 - Sobretenséo
P153 1 ; <+— Atuacéo f'refnagem
924 a 1000 (P296 = 7) Ud nominal reostatica
[972] ' '
1V
» Tempo
1063 a 1200 (P296 = 8) 4
[1174] Tensao Y |
1V Resistor
Frenagem (BR)
» Tempo
Figura 6.16 — Curva de atuacdo da Frenagem Reostatica
Para atuar a frenagem reostatica:
- Conecte resistor de frenagem. Consulte o capitulo 8.
- Ajuste P154 e P155 de acordo com o resistor de frenagem
utilizado.
- Ajuste P151 para o valor maximo: 400 V (P296 = 0), 800 V
(P296 =1, 2, 3 ou 4), 1000 V (P296 = 5, 6 ou 7) ou 1200 V
(P296 = 8), conforme o caso, para evitar atuagéo da regulagéo de
tensdo do Link CC antes da frenagem reostatica.

P154 0.0 a 500 Ajustar com valor igual ao da resisténcia 6hmica do resistor de

Resistor de [0.0] frenagem utilizado.

Frenagem 0.1€(<99.9)-1 (= 100) P154 =0 desabilita a prote¢ao de sobrecarga no resistor de frenagem.
Deve ser programado para 0 quando nao for utilizado resistor de
frenagem.

P155 0.00a 650 Ajusta o nivel de atuagdo da protecdo de sobrecarga no resistor de

Poténcia Permitida [2.60] frenagem.

no Resistor de
Frenagem

0.01 kW (<9.99)
0.1 kW (>9.99)
1kW(>99.9)

Ajustar de acordo com a poténcia nominal do resistor de frenagem
utilizado (em kW).

Funcionamento: se a poténcia média no resistor de frenagem du-
rante o periodo de 2 minutos ultrapassar o valor ajustado em P155 o
inversor sera bloqueado por E12.

Consulte o item 8.10.
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CAPITULO 6 - DESCRIGCAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descrigdo / Observagdes
P156 @12 P157 a 1.3xP295
Corrente de [ 1.1xP401 ] _ Corrente do motor (P003)
Sobrecarga do 0.1A(<100)-1A(>99.9) '™ = Corrente de sobrecarga

Motor a Velocidade
Nominal

P157 @M

Corrente de
Sobrecarga do
Motor a 50 % da
Velocidade Nominal

P158 @M
Corrente de
Sobrecarga do
Motor a 5 % da
Velocidade Nominal
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P156 a P158
[ 0.9xP401 |

0.1A(<100)-1A(>99.9) .,

0.2xP295 a P157
[ 0.55xP401 |
0.1A(<100)-1A(>99.9)

0 : : >t (s)
30 60 75 100 150 300

Figura 6.17 — Fung&o Ixt — detecgdo de sobrecarga

55 F

O N
05 50 100

% Velocidade Nominal
— = Curva para motor com ventilacdo

Curva para motor autoventilado

— — — Curva protecéo estendida

Figura 6.18 - Niveis da protecdo de sobrecarga

Utilizado para prote¢éo de sobrecarga do motor e do inversor (Ixt— EO5).

A corrente de sobrecarga do motor é o valor de corrente a partir do
qual o inversor entendera que o motor (P156, P157 e P158) esta
operando em sobrecarga.

Quanto maior a diferenga entre a corrente do motor e a corrente de
sobrecarga, mais rapida sera a atuagéo do E05.

o O parametro P156 (Corrente de Sobrecarga a Velocidade Nominal)
deve ser ajustado num valor 10 % acima da corrente nominal do
motor utilizado (P401).



CAPITULO 6 - DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descri¢cdo / Observacges

A corrente de sobrecarga é dada em funcdo da velocidade que esta
sendo aplicada ao motor, de acordo com a curva de sobrecarga. Os
parametros P156, P157 e P158 sao os trés pontos utilizados para
formar a curva de sobrecarga do motor, mostrada na figura 6.18 para
0 ajuste de fabrica.

Com o ajuste da curva de corrente de sobrecarga, é possivel progra-
mar um valor de sobrecarga que varia de acordo com a velocidade
de operacgéao do inversor (padrao de fabrica), melhorando a protecéo
para motores autoventilados, ou um nivel constante de sobrecarga
para qualquer velocidade aplicada ao motor (motores com ventila-
¢ao independente).

Esta curva muda quando P406 (Tipo de ventilagdo) é alterado duran-
te a rotina de start-up orientado. (Consulte o item 5.2).

P160 @ Oou1 Quando usar P160 = 1?

Otimizagao do [0]

Regulador de -

Velocidade

(para Controle Reg. de Manter
Velocidade

de torque) Normal ou Normal 5160 =~0
Saturado? peragao

Padrao
[J@F® Este parame-
Saturado

tro sé é visivel no(s)
display(s) quando
P202=30u 4
(Controle Vetorial)

Ajustar P160 = 1 (P202 = 4)
Ajustar P160 = 0 (P202 = 3)

.

Ajuste da referéncia de
velocidade. Consulte o
texto a seguir.

v

p
Ajuste do torque desejado.
Consulte o texto a seguir.

S

Figura 6.19 - Controle de Torque

Regulador em Limitacdo de Corrente (Saturado) para limita-
¢cao de torque

Areferéncia de velocidade deve ser ajustada para um valor > 10% da
velocidade de trabalho. Isso garante que a saida do regulador de
velocidade seja igual ao maximo permitido pelos ajustes de maxima
corrente de torque (P169 ou P170 ou limitagao externa via Al2 ou
Al3). Assim, o regulador estara atuando em limitagéo de corrente,
ou seja, saturado.

Quando o regulador de velocidade esta saturado positivamente, ou
seja, em sentido de giro horario (definido em P223/P226), o valor
para a limitagao de corrente de torque € ajustado em P169.

Quando o regulador de velocidade esta saturado negativamente, ou
seja, em sentido de giro anti-horario (definido em P223/P226), o
valor para a limitagao de corrente de torque é ajustado em P170.
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CAPITULO 6 - DESCRIGCAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Parametro

Faixa
[Ajuste fabrica]
Unidade

Descri¢cdo / Observacdes
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Alimitagéo de torque com o regulador de velocidade saturado, tam-
bém tem a funcao de protecao (limitagdo). Por exemplo: para um
bobinador, na situagdo em que o material em bobinamento rompe, o
regulador sai da condigéo de saturado, e, passa a controlar a veloci-
dade do motor, a qual estara limitada ao valor da referéncia de velo-
cidade.

Ajuste da limitacdo de torque
O torque desejado pode ser limitado das seguintes formas:

1. Via parametros P169/P170 (pelo teclado, Serial Wegbus ou via
Fieldbus);

2.Via Al2 (P237 = 2 - M&xima corrente de torque);
3. Via Al3 (P241 = 2 - Maxima corrente de torque).
Obs.:

A corrente nominal do motor devera ser equivalente a corrente nomi-
nal do CFW-09, para que o controle de torque tenha a melhor preci-
sao possivel.

O Modo Sensorless (P202 = 3) ndo funciona com limitagao de torque
para freqiiéncias menores que 3 Hz. Nas aplicagdes de limitagdo de
torque com freqliéncias até 0 Hz, deve-se utilizar o Modo Vetorial
com Encoder (P202 = 4).

A limitagdo de torque (P169/P170) deve ser maior que 30 % para
garantir a partida do motor no Modo Sensorless (P202 = 3). Apos a
partida, com o motor girando acima de 3 Hz (P202 = 3), o limite de
torque (P169/P170) podera ser reduzido abaixo de 30 %, se neces-
sario.

O torque no eixo do motor (Tmotor) pode ser determinado a partir do
valorem P169/P170 pela férmula:

p295x 1697
Tmotor = 100 x100

2
(4017 —[Pa10x 178
100

sendo:
Tmotor — Valor percentual do torque nominal desenvolvido pelo motor.

1 para N<Nnom

Nnom P180 para N>Nnom

X
N 100

Nnom = Velocidade sincrona do motor

N = Velocidade atual do motor

* A formula acima é para torque horario. Para torque anti-horario,
substituir P169 por P170.



CAPITULO 6 - DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa
[Ajuste fabrica]

Parametro Unidade Descri¢cdo / Observacdes
P161® 0.0a63.9 ™ Os ganhos do regulador de velocidade sao calculados automatica-
Ganho Proporcional [7.4] mente em funcao do parametro P413 (Constante Tm).
do Rggulador de o M Entretanto, esses ganhos podem ser ajustados manualmente para
Velocidade otimizar a resposta dindmica de velocidade, que se torna mais rapi-

da com o seu aumento. Contudo, se a velocidade comecgar a oscilar

deve-se diminui-los.
P162 @ 0.000a9.999
Ganho Integral do [0.023] M De um modo geral, pode-se dizer que P161 estabiliza mudancas
Regulador de 0.001 bruscas de velocidade ou referéncia e P162 corrige o erro entre refe-
Velocidade réncia e velocidade, bem como melhora a resposta em torque a

baixas velocidades.

M Otimizag&o do Regulador de Velocidade - Procedimento de ajuste
manual:

1 - Selecione o tempo de aceleragdo (P100) e/ou desaceleragao
(P101) de acordo com a aplicagéo;

2 - Ajuste a referéncia de velocidade para 75 % do valor maximo;

3 - Configure a saida analégica AO3 ou AO4 para Velocidade Real,
programando P255 ou P257 = 2;

3 - Bloqueie a rampa de velocidade - Gira/Para = Para - e espere o
motor parar;

4 - Libere a rampa de velocidade - Gira/Para = Gira; observe com
osciloscopio o sinal da velocidade do motor na saida analdgica
AO3 ou AO4;

5 - Verifique dentre as opgdes da figura 6.20 qual a forma de onda
que melhor representa o sinal lido;

N (V) N (V) N (V)

t (s) t(s) t(s)

a) Ganho(s) baixo(s) b) Regulador de c) Ganho(s) alto(s)
velocidade otimizado

Figura 6.20 - Tipos de resposta do Regulador de Velocidade

6 - Ajuste P161 e P162 em funcgao do tipo de resposta apresentada
na figura 6.20:

a) Aumentar o ganho proporcional (P161), e ou aumentar o ganho
integral (P162).

b) Regulador de velocidade otimizado.

¢) Diminuir o ganho proporcional (P161), e ou diminuir o ganho
integral (P162).
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CAPITULO 6 - DESCRIGCAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descricédo / Observacgdes
P163 -999 a 999 Quando a referéncia de velocidade é dada pelas entradas analdgicas
Offset Referéncia [0] (Al1 a Al4), pode haver a necessidade de compensar offsets
Local 1 indesejados desses sinais, através do ajuste dos parametros P163
ou P164.
P164 -999 a 999 _ ,
Offset Referéncia [0] Consulte a figura 6.26.
Remota 1

Estes parame-
tros (P160aP164)s6
sao visiveis no(s)
display(s) quando
P202=30u 4
(Controle Vetorial)

P165
Filtro de Velocidade

[J@F® Este parame-
tro sé é visivel no(s)
display(s) quando
P202=30u 4
(Controle Vetorial)

0.012 a 1.000 M Ajusta a constante de tempo do Filtro de Velocidade. Consulte a
[0.012] figura6.27a).
0.001 s
NOTA!

Em geral, este parametro ndo deve ser alterado. O aumento
de seu valor torna a resposta do sistema mais lenta.

P166 0.00a7.99 A acao diferencial pode minimizar os efeitos na velocidade do motor
Ganho Diferencial do [0.00] decorrentes da aplicagéo ou da retirada de carga. Consulte a figura
Regulador de - 6.27 a).
Velocidade
P166 Atuacéo do ganho diferencial
0.0 Inativa
0.01a7.99 Ativa
Tabela 6.10 - Atuacdo do ganho diferencial do regulador de velocidade
P167 @ 0.00a1.99 P167 e P168 sao ajustados pela rotina de auto-ajuste em fungao
Ganho Proporcional [0.5] dos parametros P411 e P409 respectivamente.
do Regulador de 0.01
Corrente NOTA!
Esses parametros ndo devem ser modificados.
P168 @ 0.000 a 1.999
Ganho Integral do [0.010]
Regulador de 0.001
Corrente
[J@F Os Parame-

tros P166, P167 e
P168 s4 sédo visiveis
no(s) display(s)
quando P202 =3 ou
4 (Controle Vetorial)
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CAPITULO 6 - DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descricdo / Observacdes
P169 ™ 0.2xP295 a 1.8xP295 ™ Este parametro limita a corrente de saida do motor, evitando tomba-
Corrente Maxima [ 1.5xP295 ] mento (travamento) do mesmo durante sobrecargas, através da re-
de Saida 0.1A(<100)-1A(>99.9) ducdo da velocidade.

Com Controle V/IF
(P202=0,1,20ub)

O aumento na carga do motor provoca a elevagao de sua corrente.
Quando essa corrente tenta ultrapassar o valor ajustadoem P169 a
rotacdo do motor é reduzida, segundo a rampa de desaceleragao,
até que a corrente fique abaixo do valor ajustado em P169. Quando
a sobrecarga desaparece a rotagao volta ao normal.

Corrente do motor

P169 /\vr\ £\

»Tempo
Velocidade
1 desaceMeracao
or rampa
Aceleragédo i por rampa p p
i/ desaceleragéo
por rampa por rampa
(P100/P102) (P101/P103)
»Tempo
I durante em regime durante
aceleragao desaceleragéo

Figura 6.21 — Curvas mostrando a atuacd@o da limitacdo de corrente

P169 ™
Maxima Corrente
de Torque Horario

Com Controle
Vetorial
(P202 =3 ou 4)

0a180 Este pardmetro limita o valor da componente da corrente do motor
[125] que produz torque horario. O ajuste € expresso em % da corrente
1% nominal do inversor (P295 = 100 %).

O valor de P169/P170 pode ser determinado a partir do valor maximo
desejado de corrente no motor (Imotor) pela férmula:

) V100xlmotor\2 100 x P410)?2
P169/P170(%) = P295 P295

P170
Maxima Corrente de
Torque Anti-Horario

Estes parame-
tros (P169 e P170) s6
sdo visiveis no(s)
display(s) quando
P202 = 3 ou 4 (Con-
trole Vetorial)

0a180 Este parametro limita o valor da componente da corrente do motor
[125] que produz torque anti-horario. Durante sua atuagao a corrente do
1% motor pode ser calculada por:
2
Imotor = v<—P169 ouP170, P295> + (P410)2
100

O torque maximo desenvolvido pelo motor é dado por:

P169
P295 x 700 % K

Tmotor (%) = x 100

(P401)2 - P410 x P178 Y
100
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CAPITULO 6 - DESCRIGCAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descricdo / Observacgdes
Sendo:
1 para N <Nnom
K=
Nr;\lom X F;B%O para N > Nnom
Durante a frenagem o6tima, P169 atua como limitagdo de corrente
maxima de saida para gerar o torque horario de frenagem (consulte
P151). Consulte a descrigdo acima para P169.
P171 0a180 Limitagdo de corrente de Torque em fungao da velocidade:
Maxima Corrente de [125] Limitacso d
- imitacéo da
Torqu,e Horarl(? n,a 1% 4 corrente de Torque
Velocidade Maxima
(N=P134)
P172 0a180
Maxima Corrente de [125]
P170/P169
Torque Anti-Horario 1% P173=0
na Velocidade Maxima
(N=P134) P172/P171 S
Vel. sincrona x P180 P134 >
100
[ Estes parame-
tros (P171eP172)so Figura 6.22 - Curva de atuagéo da limitagdo de torque na velocidade maxima
sdo visiveis no(s)
display(s) quando
P202 = 3 ou 4 (Con- Essa fungéo fica inativa enquanto o contetido de P171/P172 for mai-
trole Vetorial) or ou igual ao contetido de P169/170.
P171 e P172 atuam também durante a frenagem o6tima limitando a
corrente de saida maxima.
P173 Oou1 Define como sera a curva de atuacao da limitagao de torque na re-
Tipo de Curvado [0] gido de enfraquecimento de campo. Consulte a figura 6.22.
Torque Maximo =
P173 Tipo de C
(MW" Este parédme- o=
tro s6 é visivel no(s) 0 Rampa
display(s) quando ! Degrau

P202=30u 4
(Controle Vetorial)
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CAPITULO 6 - DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descrigdo / Observagdes
P175® 0.0a31.9 P175 e P176 sao ganhos ajustados automaticamente em fung¢éo do
Ganho Proporcional [2.0] parametro P412. Em geral o ajuste automatico é suficiente, e ndo ha
do Regulador de 0.1 necessidade de reajuste.
Fluxo Estes ganhos somente devem ser reajustados manualmente, quan-
do o sinal da corrente de excitagao (id*) estiver oscilando e compro-
P176 © 0.000a9.999 metendo o funcionamento do sistema.
Ganho Integral do [0.020 ]
Regulador de Fluxo 0.001 NOTA!
Para ganhos P175 > 12.0, a corrente de excitagéo (id*) pode
ficar instavel.
Obs.: (id*) é observado nas saidas AO3 e /ou AO4 ajustando P255 =14
e/ou P257 = 14, ou em P029 e/ou P030.
P177 0a120 Os parametros P177 e P179 definem os limites de saida do regula-
Fluxo Minimo [0] dor de fluxo no Modo de Controle Vetorial Sensorless.
1%
NOTA!
P178 0a120 Esses parametros ndo devem ser modificados.
Fluxo Nominal [100]
1% P178 é a referéncia de fluxo para ambos os Modos de Controle Vetorial.
P179 0a120
Fluxo Maximo [120]
1%
[N P177eP179
sO atuam para
P202 = 3 (vetorial
Sensorless)
P180 0a120 M Expressa em % da velocidade nominal do motor (parametro P402),
Ponto de Inicio do [95] define a velocidade a partir da qual ocorre o enfraquecimento de
Enfraquecimento de 1% campo do motor.
Campo R M Se em Modo Vetorial o motor n&o atingir as velocidades proximas
[J@FF Estes para- ou superiores a velocidade nominal, pode-se reduzir gradativamente
metros (P175, P176, os parametros P180 e/ou P178 até que funcione adequadamente.
P178 e P180)
somente s&o visiveis
no(s) display(s)
guando P202 =3 ou
4 (Controle Vetorial)
pP181 @ Oou1 P181 Acgdo
Modo de [0] . Aplica corrente de magnetizagédo
Magnetizagéo - 0 = Habilita Geral apos Habilita Geral ON
1= Gira/P4ra Aplica corrente de magnetizagédo
n apoés Gira/Para ON
Este para-

metro so6 é visivel
no(s) display(s)
quando P202 =4
(Controle Vetorial
com Encoder)

Tabela 6.12 - Modo de Magnetizacédo

M No Modo de Controle Vetorial Sensorless, a corrente de
magnetizacdo esta permanentemente ativa. Para desabilitad-la quando
0 motor esta parado, existe a possibilidade de programar P211 em
1 (ativo). Além disso, pode-se dar um atraso de tempo para desabilitar
a corrente de magnetizagao, programando P213 maior que zero.
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CAPITULO 6 - DESCRIGCAO DETALHADA DOS PARAMETROS

6.3 PARAMETROS DE CONFIGURAGAO - P200 a P399

Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descricéo / Observacfes
P200 Oou 1 P200 Resultado
St?tus Senha [1] 0 (Inativa) Permite a alteragdo do contetido dos
(ativa/desativa senha) - parametros independentemente de P000
Somente permite a alteragédo do contetdo
1 (Ativa) dos parametros quando P000 é
igual ao valor da senha
Tabela 6.13 - Status senha
Com os ajustes de fabrica a senha é P0O00 = 5.
Para alteracao do valor da senha consulte PO0O.
P201 @V 0a3 P201 Idioma
Selecdo do Idioma [-] 0 Portugués
- 1 English
2 Espafiol
3 Deutsch
Tabela 6.14 - Selegdo do idioma
pP202 W@ O0ab P202 Tipo de Controle
Tipo de Controle [0(1)] 0 V/F 60 Hz
: 1 V/F 50 Hz
2 VIF Ajustavel (P142 a P146)
3 Vetorial Sensorless
4 Vetorial ¢/ Encoder
5 VVW (Voltage Vector WEG)
Tabela 6.15 - Selecdo do tipo de controle
M Consulte o item 5.3 o qual orienta na escolha do tipo de controle.
pP203 @ 0a2 Define o tipo de selecao de fungdes especiais:
Selegao de [0]
Fungdes Especiais - P203 Funcdes
0 Nenhuma
1 Regulador PID
2 Légica de Freio

Tabela 6.16 - Selecdo de fungBes especiais

P203=1:

Para a fungcao especial "Regulador PID" consulte a descricao
detalhada dos parametros relacionados (P520 a P535);

Quando P203 ¢ alterado para 1, P265 muda automaticamente para
15 (Manual/Auto).

P203=2:

Quando P203 ¢ alterado para 2, os parametros: P220, P222, P224,
P225, P227, P228, P264, P265, P266, P279 e P313 sao alterados
automaticamente para fun¢des compativeis com a Logica de Freio.

Para obter detalhes da fungéo "Légica de Freio", consulte a descrigéo
detalhada dos parametros P275 a P280 e a figura 6.39q;

Obs.: Os parametros que séo alterados automaticamente quando
programado P203=2, servem apenas de auxilio na parametrizagao

da fungao da Ldgica de Freio.
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CAPITULO 6 - DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Descri¢cdo / Observacdes

Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade
P204 W10 Oa11
Carrega/ Salva [0]

Parametros -

Os parametros P295 (Corrente Nominal); P296 (Tensdo Nominal),
P297 (Frequiéncia de Chaveamento), P308 (Endereco Serial) e P201
(Selegao do Idioma) ndo sao alterados quando da carga dos ajus-
tes de fabrica através de P204 =5 e 6.

Para carregar parametros de Usuario 1 (P204 = 7) e/ou Usuario 2
(P204 = 8) para a area de operagao do CFW-09, é necessario que
Meméria Usuario 1 e/ou Memaria Usuario 2 tenham sido previamen-
te salvas (P204 = 10 e/ou P204 = 11).

A operagao de carregar Memoria Usuario 1 e/ou Meméria Usuario 2,
também pode ser realizada via DIx. (Consulte os pardmetros das
DIx - P265 a P269).

As opgdes P204 =5, 6, 7, 8, 10 e 11 estdo desabilitadas quando
P309 = 0 (Fieldbus ativo).

Memodria
Usuario
1

Ajuste de
Fabrica
(padrao

Inversor WEG)

Parametros|P204 = 5 ou 6
atuais do |€

Meméria
Usuario 2

Figura 6.23 - Transferéncia de parametros

P204 Agao
0.1,2,9 Sem fungéo:
Nenhuma agéo
3 Reset P043:
Zera contador de horas habilitado
4 Reset P044:

Zera contador de kWh

Carrega WEG - 60 Hz:

5 Carrega parametros atuais do inversor com
os ajustes de fabrica para 60 Hz
Carrega WEG - 50 Hz:

6 Carrega parametros atuais do inversor com
os ajustes de fabrica para 50 Hz
Carrega Usuario 1:

7 Carrega parametros atuais do inversor com
o conteudo da meméria de parametros 1
Carrega Usuario 2:

8 Carrega parametros atuais do inversor com
o conteudo da meméria de parametros 2
Salva Usuério 1:

Transfere conteudo dos parametros atuais
do inversor para a memoria de parametros 1
Salva Usuério 2:

11 Transfere contetido dos parametros atuais
do inversor para a memoria de parametros 2

10

Tabela 6.17 - Carrega / salva parametros
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CAPITULO 6 - DESCRIGCAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa

[Ajuste fabrica]

Parametro Unidade Descri¢cdo / Observacfes

[ NOTA!

A acgdo de carregar/salvar pardmetros so sera efetuada apos fa-
zer o ajuste do parametro P204 e pressionar a tecla (Pl}g/e)\ .

P205 Oa7 Seleciona qual dentre os parametros de leitura listados abaixo sera

Selegao [2] mostrado no display, apds a energizacao do inversor:

Parametro =

de Leitura P205 Parametro de Leitura Indicado

0 P005 (Freqiiéncia do Motor)
1 P003 (Corrente do Motor)
2 P002 (Velocidade do Motor)
3 P007 (Tensao de Saida)
4 P006 (Estado do Inversor)
5 P009 (Torque no Motor)
6 PO70 (velocidade e corrente do motor)
7 P040 (variavel de Processo PID)
Tabela 6.18 - Selegéo do primeiro parametro de monitoragao

P206 0a255 Quando ocorre um erro, exceto EQ9, E24, E31 ou E41, o inversor

Tempode [0] podera provocar um “reset” automaticamente, apds transcorrido o

Auto-Reset 1s tempo dado por P206.

Se P206 < 2 n&o ocorrera “auto-reset”.

Apos ocorrido o “auto-reset”, se 0 mesmo erro voltar a ocorrer por
trés vezes consecutivas, a fungao de auto-reset sera inibida. Um
erro é considerado reincidente, se este mesmo erro voltar a ocorrer
até 30 segundos apods ser executado o auto-reset.

Portanto, se um erro ocorrer quatro vezes consecutivas, este per-
manecera sendo indicado (e o inversor desabilitado) permanente-
mente.

P207 32a127 Este parametro é util somente para inversores providos de HMI com

Unidade de [114=r1] display de cristal liquido (LCD).

Eg?:rg?wiir;a 1da ; P207 é utilizado para ajustar a indicagdo da unidade da variavel que
se deseja indicar nos pardmetros P001 e P002. Os caracteres “rpm”
podem ser alterados por aqueles desejados pelo usuario, por exem-
plo, L/s, CFM, etc.

A unidade de engenharia da referéncia € composta de trés caracteres,
0s quais serao aplicados a indicagdo da Referéncia de Velocidade
(P001) e a Velocidade do Motor (P002). P207 define o caracter mais
a esquerda, P216 o do centro e P217 o da direita.

Caracteres correspondentes ao codigo ASCIl de 32 a 127.
Exemplos:

AB, ..Y,Z ab, ...,y201 .,9#8$ %( )*+...

P208 @Y 1a18000 Define como sera apresentada a Referéncia de Velocidade (P001) e

Fator de Escala [ 1800 (1500) ] a Velocidade do Motor (P002) quando este girar na velocidade

da Referéncia 1 Sincrona.
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Parametro

Faixa
[Ajuste fabrica]
Unidade Descri¢céo / Observagdes

M Para indicar valores em rpm:

Ajustar P208 na velocidade sincrona de acordo como a tabela 6.19.

Numero de polos Velocidade
do Motor Sincrona - rpm

2 3000

1500

1000

750

3600

1800

1200

900

Freqiéncia

50Hz

60Hz

@ O [N || [

Tabela 6.19 - Referéncia da Velocidade Sincrona em rpm

Para indicar outras grandezas:
O valor mostrado pode ser calculado através das seguintes equagdes:
P002 = Velocidade x P208 / vel. Sincrona x (10)"21°

P001 = Referéncia x P208 / vel. Sincrona x (10)F2'0
Sendo:

Referéncia = Referéncia de Velocidade em rpm.

Velocidade = Velocidade atual em rpm,;

Velocidade sincrona = 120 x P403 / pdlos;

Pdlos = 120 x P403 / P402, pode serigual a 2, 4, 6, 8 ou 10.

Exemplo:

Se velocidade = vel. sincrona = 1800, P207 = L/s, P208 = 900
(indicagéo desejada 90.0, logo P210 = 1), ent&o o valor mostrado
sera: 90.0 L/s.

P209 @
Deteccao de Falta
de Fase no Motor

Oou1 P209 Falta de Fase no Motor (E15)
[0] 0 Inativa
. 1 Ativa
Tabela 6.20 - Falta de fase no motor

M O Detector de Falta de Fase no Motor (E15) esta liberado para atuar
quando as condi¢bes abaixo forem satisfeitas simultaneamente por
no minimo 2 segundos:

. P209 = Ativa;
Il. Inversor habilitado;
lll. Referéncia de Velocidade acima de 3 %;

IV. |1,- 1| >0.125xP401 ou | I I | > 0.125xP401 ou | I —1 | >
0.125xP401.
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Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descrigdo / Observagdes
P210 0a3 Define o numero de casas decimais ap6ds a virgula, na indicagao da
Ponto decimal da [0] Referéncia de Velocidade (P001) e na indicacao Velocidade do Mo-
Indicagdo da 1 tor (P002).
Velocidade
p211 @ Oou1 P211 Bloqueio por N = 0
Bloqueio porN=0 [0] 0 Inativo
(Logica de Parada) - 1 Ativo
Tabela 6.21 - Ativar blogueio por N = 0
Quando ativo, desabilita (desabilita geral) o inversor apos a referén-
cia de velocidade e a velocidade real forem menores do que o valor
ajustado em P291 (velocidade N = 0).
O inversor volta a ser habilitado quando for atendida uma das condi-
¢oes definidas pelo pardmetro P212.
P212. ; Oou 1 P212 Inversor sai da condigdo
Condigéo para Saida [0] (P211=1) | de bloqueio por N =0
de Bloqueio por N =0 - ) 00T (N) > P297 ou
P002 (N) > P291
1 P001 (N*)> P291
Tabela 6.22 - Para saida de blogueio por N = 0
Quando o Regulador PID estiver ativo (P203 = 1) e em modo Auto-
matico, para que o inversor saia da condigdo de bloqueio, além da
condigao programada em P212 é necessario ainda que o erro do PID
(a diferenca entre o setpoint e a variavel de processo) seja maior que
o valor programado em P535.
P213 0a 999 P213 = 0: Légica de parada sem temporizagéo.
\'I;erlnp%cgmN | [10 ] P213 > 0: Logica de parada com temporizagédo. Apds a Referéncia
elocidade Nula S de Velocidade e a Velocidade do Motor ficarem menores do que valor
ajustado em P291, é iniciada a contagem do tempo ajustado em
P213.Quando a contagem atingir esse valor ocorrera a desabilitagao
doinversor. Se durante a contagem de tempo alguma das condiges
que provocam o bloqueio por Logica de Parada deixar de ser atendi-
da, entdo a contagem de tempo sera zerada e o inversor voltara a ser
habilitado.
P214 (1)~(9) Oou 1 P14 Subtensao/Falta de Fase
Deteccao de Falta [1] na Alimentac&o (E03)
Fase na Rede - 0 Tnativa
1 Ativa
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CAPITULO 6 - DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descricédo / Observacgdes
O detector de falta de fase esta liberado para atuar quando:
P214 = Ativa;
Inversor esta Habilitado.
Aindicagao no display e a atualizagdo da memoéria de defeitos acon-
tecerédo 3 segundos apds o surgimento da falha.
E-' NOTA!
A deteccéo de falta de fase nao atua para modelos P295 <
28 Apara tenséo de linha de 220-230 V e 380-480 VV e mode-
los P295 < 14 Aparatenséao de linha de 500-600 V indepen-
dente do valor ajustado em P214.
P215® 0a2 P215 Agéio

0 = Inativa Nenhuma

Funcao Copy (HMI) [0]

1=INV — |Transfere o conteudo dos
HMI parametros atuais do inversor e das
memorias do usuario 1/2 para a me-
moria ndo volatil da HMI (EEPROM).
Os parametros atuais do inversor
permanecem inalterados.
2=HMI — |Transfere o conteido da memoria
INV nao volatil da HMI (EEPROM) para os
parametros atuais do inversor e para
as memorias do usuario 1/2.

Tabela 6.24 - Fung&o copy

Afuncao “Copy” é utilizada para transferir o contetudo dos parametros
de um inversor para outro(s). Os inversores devem ser do mesmo
modelo (tensao/corrente) e com a mesma versao de software.

[ NOTA!

Caso a HMI tenha sido previamente carregada com os
parametros de uma “versao diferente” daquela do inversor
para o qual ela esta tentando copiar os parametros, a ope-
ragado nao sera efetuada e o inversor ira indicar E10 (Erro:
Fungao Copy nao permitida). Entenda-se por “verséo dife-
rente” aquelas que sao diferentes em “x” ou “y” supondo-se
que a numeragao das versdes de software seja descrita como

Vx.yz.

Exemplo: Versao V1.60 — (x =1,y =6 e z = 0) previamente
armazenada na HMI.

I.  Versadodo Inversor: V1.75—»>(x'=1,y'=7e z' =5)
P215=2->E10[(y=6) = (y' = 7)]

Il. Versaodo Inversor: V1.62—»>(x'=1,y'=6eZz =2)
P215 = 2—copia normal [(y = 6) = (y' = 6)]

Procedimento:

1. Conectar a HMI no inversor que se quer copiar 0os parametros
(InversorA);
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CAPITULO 6 - DESCRIGCAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Parametro

Faixa
[Ajuste fabrica]
Unidade

Descricéo / Observacfes

150

. Colocar P215 = 1 (INV — HMI) para transferir os pardmetros do

Inversor Apara a HMI.

. Pressionar a tecla @ros) . P204 volta automaticamente para 0 (Ina-

tiva) quando a transferéncia estiver concluida.

4. Desligar a HMI do Inversor

5. Conectar esta mesma HMI no inversor para o qual se deseja trans-

ferir os parametros (Inversor B).

. Colocar P215 = 2 (HMI — INV) para transferir o conteudo da me-

moria ndo volatil da HMI (EEPROM contendo os parametros do
inversor A) para o Inversor B.

. Pressionartecla @ . Quando P204 voltar para 0 a transferéncia

dos parametros foi concluida. A partir deste momento os Inversores
A e B estardo com o mesmo conteudo dos parametros.

Obs.:

M No caso dos inversores A e B ndo serem do mesmo modelo,
verifique os valores de P295 (Corrente Nominal) e P296 (Tensao
Nominal no inversor B.

Se os inversores A e B acionarem motores diferentes verificar os
Parametros do Motor do inversor B.

8. Para copiar o conteudo dos parametros do Inversor A para mais

inversores repetir os mesmos procedimentos 5 a 7 acima.

INVERSOR INVERSOR
A B

Parémetros Parametros
L INVSHMI | HMISINY
 P215=1 o iP215=2 .
/ Pressionar™=" [ Pressionar €8¢

EEPROM|- s srerroeee- | EEPROM

HMI HMI

Figura 6.24 - Cépia dos Parametros do “Inversor A” para o “Inversor B”

Enquanto a HMI estiver realizando o procedimento de leitura ou es-
crita, ndo é possivel opera-la.



CAPITULO 6 - DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descri¢céo / Observagdes
P216 32a127 Estes parametros sao Uteis somente para inversores providos de
Unidade de [112=p] HMI com display de cristal liquido (LCD).
Engeljha_na da : A unidade de engenharia da referéncia € composta de trés caracteres,
Referéncia 2 . ~ . e . .
0s quais serao aplicados a indicagdo da Referéncia de Velocidade
(P001) e a Velocidade do Motor (P002). P207 define o caractere
P21/ sze iy mais a esquerda, P216 o do centro e P217 o da direita
Unidade de [109 =m] ’ '
Engenharia da - Para mais detalhes, consulte o pardmetro P207.
Referéncia 3
P218 0a150 Este parametro é util somente para inversores providos de HMI com
Ajuste do contraste [127 ] display de cristal liquido (LCD).
do display LCD - Permite o ajuste do contraste do display LCD em funcéo do angulo
de visualizagdo do mesmo. Incrementar/decrementar o valor do
parametro até obter o melhor contraste.
pP220 @ 0a10 Define a fonte de origem do comando que ira selecionar entre a
Selecéo Fonte [2] situagao LOCAL e a situagao REMOTO.
LOCAL/REMOTO - P220 Selegdo LOCAL / REMOTO
0 Sempre Situagéo Local
1 Sempre Situagéo Remoto
2 Tecla %}da HMI (Default LOCAL)
3 TeclaGs>da HMI (Default REMOTO)
4 Entradas digitais DI2 a DI8 (P264 a P270)
S Serial (Default Local) - SuperDrive ou Modbus incorporado
6 Serial (Default Remoto) - SuperDrive ou Modbus incorporado
7 Fieldbus (Default Local) - Cartdo opcional Fieldbus
8 Fieldbus (Default Remoto) - Cartdo opcional Fieldbus
9 PLC (L) - Cartdo Opcional PLC
10 PLC (R) - Cartdo Opcional PLC
Tabela 6.25 - Selegdo Local / Remoto
10C
No ajuste padréo de fabrica a tecla & da HMI ira selecionar
Local ou Remoto. Na energizac¢ao o inversor iniciard em Local (Default
LOCAL).
p221® Oa 11 Adescricdo Al1’ refere-se ao sinal analdgico obtido apos a soma de
Selecao Referéncia [0] Alx com OFFSET multiplicado pelo ganho aplicado, consulte a figura
de Velocidade - 6.29.
Situagdo LOCAL
p222 ® 0a11
Selecao Referéncia - [1]
de Velocidade =
Situagdo REMOTO

151
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Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descrigdo / Observagoes
P221/P222 Selegao Ref. Vel. LOCAL/ REMOTO
0 Teclas &) e () da HMI
1 Ent. Analégica Al1' (P234/P235/P236)
2 Ent. Analdgica Al2' (P237/P238/P239/P240)
3 Ent. Analdgica Al3' (P241/P242/P243/P244)
4 Ent. Analdgica Al4' (P245/P246/P247)
Soma Ent. Analdgica Al1' + Al2' > 0
5 (Valores negativos séo zerados)
6 Soma Ent. Analdgica Al1' + Al2'
7 Potencidémetro Eletrénico (E.P.)
8 Multispeed (P124 a P131)
9 Serial
10 Fieldbus
1 PLC
Tabela 6.26 - Selegdo referéncia de velocidade Local/Remoto
O valor da referéncia ajustado pelas teclas @ e @ esta contido
no parametro P121.
Consulte o funcionamento do Potenciémetro Eletrénico (E.P.) nafigura
6.37m).
Ao selecionar a opgéo 7 (E.P.), programar P265 ou P267 = 5 e P266
ou P268 = 5.
Ao selecionar a opgéo 8, programar P266 e/ou P267 e/ou P268 em
7.
Quando P230 = 1, n&o utilizar a referéncia via E.P. (P221/P222 = 7).
Quando P203 =1 (PID) o valor programado em P221/P222 passa a
ser areferéncia do PID.
p223 M® Oa11 P223 Selegao do Sentido de Giro - LOCAL
Selegao do Sentido [2] 0 Sempre Horario
de GIRO Situagao - 1 Sempre Anti-horario
LOCAL 2 Tecla & da HMI (Default Horario)
3 Tecla & da HMI (Default Anti-Horario)
4 Entrada digital DI2 (P264 = 0)
5 Serial (Default Horario)
6 Serial (Default Anti-Horario)
7 Fieldbus (Default Horario)
8 Fieldbus (Default Anti-Horario)
9 Polaridade Al4
10 PLC (H)
11 PLC (AH)

Tabela 6.27 - Selecdo sentido de Giro - Local
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Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descrigdo / Observagdes
p224 ® 0a4 P224 Selecao Gira/_Péra - LOCAL
Seleggo Gira/Para [0] 0 Teclas (O’ e (8> da HMI ativas
Situacdo LOCAL _ 1 Entradas digitais DIx
2 Serial
3 Fieldbus
4 PLC
Tabela 6.28 - Selegdo Gira/Para - Local
Obs.: Quando as entradas DIx estiverem com a fungdo AVANCO/
RETORNO, as teclas G/ e @ da HMI permaneceréo inativas
independentemente do valor programado em P224.
p225 ®®) 0a5 P225 Selecdo JOG - LOCAL
Selegéo Fonte de [1] 0 Inativo
JOG Situagéo = 1 Tecla (% da HMI
LOCAL 2 Entradas digitais DI3 a DI8 (P265 a P270)
3 Serial
4 Fieldbus
5 PLC
Tabela 6.29 - Sele¢do JOG - Local
O valor da referéncia de velocidade para 0 JOG é dado pelo parametro
P122.
P226 WE) 0a11 P226 Selegao do Sentido de Giro - REMOTO
Selegdo do Sentido [4] 0 Sempre Horario
do GIRO Situagao - 1 Sempre Anti-horario
REMOTO 2 Tecla & da HMI (Default Horario)
3 Tecla & da HMI (Default Anti-Horario)
4 Entrada digital DI2 (P264 = 0)
5 Serial (Default Horario)
6 Serial (Default Anti-Horario)
7 Fieldbus (Default Horario)
8 Fieldbus (Default Anti-Horario)
9 Polaridade Al4
10 PLC (H)
1 PLC (AH)

Tabela 6.30 - Selecdo sentido de giro - Remoto
pP227 ® 0a4 p227 Selegéo Gira/Para - REMOTO
Selegao Gira/Para [1] 0 Teclas (3. e (v da HMI ativas
Situagdo REMOTO - 1 Entradas digitais DIx

2 Serial
3 Fieldbus
4 PLC

Tabela 6.31 - Selecdo Gira/Para - Remoto
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Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descrigdo / Observagdes
Obs.: Quando as entradas DIx estiverem com a fungdo AVANCO/
RETORNO, as teclas G e 0 ) da HMI permanecer&o inativas
independentemente do valor programado em P227.
p228 WE) 0ab P228 Selegdo JOG - REMOTO
Selecéo Fonte de [2] 0 Inativo
JOG Situagao - 1 Tecla (% da HMI
REMOTO 2 Entradas digitais DI3 a DI8 (P265 a P270)
3 Serial
4 Fieldbus
5 PLC
Tabela 6.32 - Selegdo JOG - Remoto
O valor da referéncia de velocidade para o JOG é dado pelo pardmetro
P122.
LOCAL
REFERENCIA
(P221)0
SENTIDO DE GIRO (P220)
(P223) Selegao LOCAL / REMOTO
GIRAZingS REFERENCIA
—
LOCAL
JOG
(P225) i REFERENCIA —> REFERENCIA
REFERENCIA
—————
REMOTA
COMANDOS
LOCAL
COMANDOS — COMANDOS
REMOTO
COMANDOS
REFERENCIA >
(P222)0 REMOTO
SENTIDO DE GIRO
(P226)
GIRA/PARA
(P227)
JOG
(P228)

(*) Para P221 = 11 (PLC) ou P222 = 11 (PLC) a referéncia de velocidade sera a referéncia total conforme figura 6.26.
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P202 =Tipo de Controle

P202=00u1=V/F

PWM
P136
Vv
. > PWM
%etf;mLV ! Velocidade
P202 = 2 = V/F Ajustavel
Va
P142 ....................................... F J K
P143]eeeeeeenenene E
P144|, N
P146  P145 \/g0c
4
v T Referéncia
V, R A r I Is = Corrente de Saida
P137 P138 T SF
BOOST de
Torque Automatico Compen-
sacéo de
Veloc Veloc | Escorregamento
| ativa
A A A4
P139
P169 = Corrente Maxima de Saida
Gira/Para
4 on
Gira/Para ——— <
OFF
P169 s

Figura 6.27 b) - Blocodiagrama do Controle V/F (Escalar)
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Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descri¢cao / Observacfes
P232 0a2 P232 Modos de Parada
Selegédo do Modo [0] 0 Parada por Rampa
de Parada - 1 Parada por Inércia
2 Parada Répida
Tabela 6.33 - Selecdo Modo de Parada
O parametro P232 é valido somente para os seguintes comandos:
1) Tecla (0 ) da HMI (teclado);
2) Fungéo Gira/Para com comando a dois fios (via DI1=1);
3) Fungéao Gira/Para com comando a trés fios (consulte os pardmetros
P265 ao P270 para descrigdo da fungéo 14).
Quando o Modo de Controle V/F esta selecionado a opgéo 2 (Para-
da Rapida) ndo esta disponivel.
[ NOTA!
Quando programado o Modo de Parada por Inércia, somen-
te acione o motor se 0 mesmo estiver parado.
P233 Oou1 Este pardmetro atua somente para as entradas analégicas (Alx)
Zona Morta das

Entradas Analdgicas

[0] programadas como referéncia de velocidade.

™ Define se a Zona Morta nas Entradas Analégicas esta 0 = Inativa ou
1 = Ativa.

Se P233 =0 (Inativa), o sinal nas entradas analdgicas atua na Refe-
réncia de Velocidade a partir do ponto minimo: (0 V/0 mA/4 mA/
ou 10 V/20 mA) esta diretamente relacionado a velocidade minima
programada em P133. Referente a figura 6.28 a).

Se P233 = 1 (Ativa), o sinal nas Entradas analdgicas possui uma
zona morta, onde a Referéncia de Velocidade permanece no valor
da Velocidade Minima (P133), mesmo com a variagédo do sinal de
entrada, (figura 6.28 b)).

a) Zona Morta Inativa
P233=0
4 Referéncia

P134

P133

0 i 4 Sinal Alx

Figura 6.28 a) - Atuacdo das Entradas Analdgicas
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CAPITULO 6 - DESCRIGCAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descri¢cdo / Observacgdes
b) Zona Morta Ativa
P233 =1
4 Referéncia
P134
P133
i » Sinal Alx
O e, 10 V
0.... 20 mA
4mA. 20 mA
10 Voo 0
20 MA .o 0
20mMA L 4 mA
Figura 6.28 b) - Atuacéo das Entradas Analdgicas
No caso da Entrada Analdgica Al4 programada para-10Va +10 V
(P246 = 4) teremos curvas idénticas as da figura 6.28, somente quando
Al4 for negativa o Sentido de Giro sera invertido.
P234 0.000a9.999 Al - PO18
Ganho Entrada Al1 [1.000] ;
0.001 Al3'- P020
P234, P242, P245 Al4’- P021
Alx
> GANHO ‘
P235 A
P243
P246

160

OFFSET (P236, 244, P247)

Figura 6.29 - Blocodiagrama das Entradas Analégicas All, Al3 e Al4

Os valores internos Al1', Al3' e Al4' sdo o resultado da seguinte
equagao:

Alx' = (Alx + OFFSET 5 10 v) x Ganho
100

Por exemplo: Al1 =5V, OFFSET =-70 % e Ganho = 1.00:

Al1' = (5 + 79 410 V)x1=-2V
100

Al1' =-2V, significa que o motor ira girar no sentido contrario com
uma referéncia em modulo iguala 2 V.



CAPITULO 6 - DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descri¢cdo / Observacdes
p235 ® 0a3 P235 Sinal Entrada Al1 Chave S1.2
Sinal Entrada Al1 [0] 0 (0a 10)V/ (0 a 20) mA Off/On
- 1 (4 a20) mA On
2 (102 0) V/ (20 a 0) mA Off/On
3 (20 a4) mA On
Tabela 6.34 - Sinal de entrada analégica All
Quando utilizados sinais em corrente na entrada Al1 colocar a cha-
ve S1.2 no cartdo de controle na posigéo “ON”.
Para as opcgdes 2 e 3 tem-se referéncia inversa, isto €, tem-se velo-
cidade maxima com referéncia minima.
P236 -100.0a +100.0 Consulte P234.
Offset Entrada Al1 [0.0]
0.1 %
P237 W®) Oa4 P237 Funcao da Entrada Al2
Funcdoda [0] 0 P221/P222
Entrada A|2 = 1 N* S/ rampa
2 Max. Corrente de Torque
3 Variavel de Processo PID
4 Max. Corrente de Torque (AI2+Al1)

Tabela 6.35 - Funcdo da entrada Al2

Quando é selecionada a opgao 0 (P221/P222), Al2 pode fornecer a
referéncia (se ajustado em P221/P222), sujeita aos limites da refe-
réncia (P133, P134) e aagao das rampas (P100 a P103). Consulte
afigura 6.26.

A opgéo 1 (N* sem Rampa - valido somente para P202 =3 e 4) é
usada geralmente como um sinal de referéncia adicional, por exemplo,
em aplicagbes usando balancim. Consulte a figura 6.26. Opgéo sem
rampa de aceleracao e desaceleragao.

Aopcao 2 (Max. Corrente de Torque) permite o controle do limite da
corrente de torque P169, P170, pela entrada analégica Al2. Neste
caso P169, P170 tornam-se parametros apenas de leitura. Consulte
afigura 6.27 a). Para esse tipo controle, observar se P160 igual a 1
ou zero.

Quando AlI2 for ajustado no maximo (P019 = 100 %), o limite de
torque sera o maximo P169/P170 = 180 %.

Aopcao 3 (Variavel de Processo) define a entrada Al2 como sinal de
realimentagéo do Regulador PID (por ex.: sensor de presséo, tem-
peratura, etc.), caso P524 = 0.

Quando Al2 for ajustado no maximo (P019 = 100 %), a variavel de
processo PID estara no valor maximo (100 %).
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CAPITULO 6 - DESCRIGCAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Parametro

Faixa
[Ajuste fabrica]
Unidade

Descri¢cdo / Observacdes

Opcéo 4 - Maxima Corrente de Torque (AI2+Al1):

Quando programado P237 = 2 e P241 = 0, o limite de corrente de
torque P169 e P170, seré ajustada pela Entrada Anal6gica Al2.

Quando programado P237 = 4 e P241 = 0, o limite de corrente de
torque P169 e P170, sera ajustada pela soma das Entradas Analégicas
Al2 e Al1.

Quando programado P237 = 2 e P241 = 2, o limite de corrente de
torque P169 e P170, seré ajustada pela Entrada Anal6gica Al2.

Quando programado P237 = 4 e P241 = 2, o limite de corrente de
torque P169 e P170, sera ajustada pela soma das Entradas Analdgicas
Al2 e Al1.

Quando programado P237 = 4 e P241 = 4, o limite de corrente de
torque P169 e P170, sera ajustada pela soma das Entradas Analégicas
Al2 e Al1.

Obs.: Afaixa de valor da soma de Al1 e Al2 pode variar de 0 a 180 %.
Se o resultado da soma for negativo o valor sera fixado em zero.

P238
Ganho Entrada Al2

0.000 2 9.999
[1.000 ]
0.001

Al2'-P019

P238 |
Al2 — e

GANHO
T+ |—1

P239
FILTRO (P248)

OFFSET (P240)

Figura 6.30 - Blocodiagrama da entrada Analégica Al2
O valor interno Al2' é o resultado da seguinte equagao:

Al2' = (AI2 +

mx 10 V) x Ganho
100

Por exemplo: Al2 =5V, OFFSET =-70 % e Ganho = 1.00:

(70

Al2' = (5 + x10V)x1=-2V
100

Al2' = -2V, significa que o motor ira girar no sentido contrario com
uma referéncia em modulo iguala 2 V.

pP239 W
Sinal Entrada Al2
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0a3
[0]

P239 Sinal Entrada Al2 Chave S1.1
0 (0a10)V/(0a20)mA Off/On
(4 a20) mA On
(10a0)V/ (20 a0) mA Off/On
(20 a4) mA On

WIN| =

Tabela 6.36 - Sinal de entrada analégica Al2



CAPITULO 6 - DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descricdo / Observacées
Quando utilizados sinais em corrente na entrada Al2 colocar a cha-
ve S1.1 no cartdo de controle na posigédo “ON”.
Para as opgdes 2 e 3 tem-se referéncia inversa, isto &, tem se velo-
cidade maxima com referéncia minima.
P240 -100.0a +100.0 Consulte P234.
Offset Entrada Al2 [0.0]
0.1 %
P241 ©© Oa4 P241 Funcéo Entrada Al3
Funcdoda [0] 0 P221/P222
Entrada Al3 - 1 N* s/ rampa
. 2 Méax.C te de T
(Entrada Analdgica ax SLL L
. . 3 Variavel de Processo (PID)
isolada localizada no
4 Max. Corrente de Torque (AI3+AlI2)

cartdo opcional EBB.
Consulte o capitulo 8)

Tabela 6.37 - Funcdo da entrada AlI3

Quando é selecionada a opgao 0 (P221/P222), Al3 pode fornecer a
referéncia (se ajustado em P221/P222), sujeita aos limites da refe-
réncia (P133, P134) e a agdo das rampas (P100 a P103). Consulte
afigura 6.26.

A opgéo 1 (N* sem Rampa - valido somente para P202 =3 e 4) é
usada geralmente como um sinal de referéncia adicional, por exem-
plo em aplicagdes usando balancim. Consulte a figura 6.26. Opcéo
sem rampa de aceleragao e desaceleragao.

Aopcao 2 (Max. Corrente de Torque) permite o controle do limite da
corrente de torque P169, P170, pela entrada analégica Al3. Neste
caso P169, P170 tornam-se pardmetros apenas de leitura. Consulte
afigura 6.27 a). Para esse tipo controle, observar se P160 igual a 1
ou zero.

Aopcao 3 (Variavel de Processo) define a entrada Al3 como sinal de
realimentagéo do Regulador PID (por ex.: sensor de pressao, tem-
peratura, etc.), caso P524 = 1.

Quando AI3 for ajustado no maximo (P020 = 100 %), o limite de
torque sera o maximo P169/P170 = 180 %.

Quando Al3 for ajustado no maximo (P020 = 100 %), a variavel de
processo PID estara no valor méximo (100 %).

Opcéo 4 - Maxima Corrente de Torque (AI3+Al2):

Quando programado P237 = 0 e P241 = 2, o limite de corrente de
torque P169 e P170, sera ajustada pela Entrada Analégica Al3.

Quando programado P237 = 0 e P241 = 4, o limite de corrente de
torque P169 e P170, sera ajustada pela soma das Entradas
Analdgicas Al3 e Al2.

Quando programado P237 = 2 e P241 = 2, o limite de corrente de
torque P169 e P170, sera ajustada pela Entrada Analdgica Al2.
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CAPITULO 6 - DESCRIGCAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descricdo / Observacfes
M Quando programado P237 = 2 e P241 = 4, o limite de corrente de
torque P169 e P170, sera ajustada pela soma das Entradas
Analdgicas Al3 e Al2.
M Quando programado P237 = 4 e P241 = 4, o limite de corrente de
torque P169 e P170, sera ajustada pela soma das Entradas
Analégicas Al2 e Al1.
Obs.: Afaixa de valor da soma de Al3 e Al2 ¢ de 0 a 180 %. Se o
resultado da soma for negativo o valor sera grampeado em zero.
P242 0.000 a 9.999 M Consulte P234.
Ganho Entrada Al3 [ 1.000 ]
0.001
P243 ® O0a3 P243 Sinal Entrada Al3 Chave S4.1 (EBB)
Sinal Entrada Al3 [0] 0 (0a10)V/(0a 20) mA Off/On
. 1 (4 a20) mA On
2 (102 0)V/ (20 a 0) mA Off/On
3 (20a4) mA On
Tabela 6.38 - Sinal de entrada Al3
M Quando utilizados sinais em corrente na entrada Al3 colocar a cha-
ve S4.1 no cartao opcional EBB na posigdo “ON”.
M Para as opgdes 2 e 3 tem-se referéncia inversa, isto é, tem-se velo-
cidade maxima com referéncia minima.
pP244 -100.0a +100.0 Consulte P234.
Offset Entrada Al3 [0.0]
0.1 %
P245 0.000a9.999 Consulte P234.
Ganho Entrada Al4 [1.000]
(Entrada Analdgica 0.001
com 14 bits
localizada no Cartéao
Opcional EBA.
Consulte Cap. 8.)
pP246 ® 0a4 P246 Sinal Entrada Al4 Chave S2.1 (EBA)
Sinal Entrada Al4 [0] 0 (0a10)V/(0a20)mA Off/On
- 1 (4 a20) mA On
2 (102 0) V/ (20 a 0) mA Off/On
3 (20 a4) mA On
4 (-10 a +10) V Off

164

Tabela 6.39 - Sinal de entrada Al4

M Quando utilizados sinais em corrente na entrada Al4 colocar a cha-
ve S2.1 no cartdo opcional EBA na posi¢ao “ON”.

M Para as opgdes 2 e 3 tem-se referéncia inversa, isto é, tem-se velo-

cidade maxima com referéncia minima.



CAPITULO 6 - DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descricdo / Observacdes
pP247 -100.0a +100.0 Consulte P234.
Offset Entrada Al4 [0.0]
0.1 %
P248 0.0a16.0 Ajusta a constante de tempo do Filtro RC da Entrada Al2 (consulte
Filtro da Entrada Al2 [0.0] afigura 6.30).
01s
P251 0a14 Verificar opgdes possiveis na tabela 6.40.
Fungao Saida AO1 [2] Para valores no padrio de fabrica (P251 = 2 e P252 = 1.000)AO1 =
; 10 V quando Velocidade Real = Velocidade Maxima (P134).
Asaida AO1 pode estar localizada no cartdo de controle CC9 (0 V
a 10 V) ou no cartéo opcional EBB [AO1', (0 a 20) mA/(4 a 20) mA].
Consulte o capitulo 8.
P252 0.000a9.999 Ajusta o ganho da saida analégica AO1. Para P252 = 1.000 o valor
Ganho Saida AO1 [1.000] de saida de AO1 é ajustado de acordo com a descrigdo apds a
0.001 figura 6.31.
P253 0Oa14 Verificar opgdes possiveis na tabela 6.40.
Fungao Saida A2 [ E__) ] Para valores no padrao de fabrica (P253 = 5 e P254 = 1.000) AO2 =
10 V quando Corrente de Saida = 1.5 x P295.
A saida AO2 pode estar localizada no cartdo de controle CC9 (0 V
a 10 V) ou no cartdo opcional EBB [AO2', (0 a 20) mA/(4 a 20) mA].
Consulte o capitulo 8.
P254 0.00029.999 Ajusta o ganho da saida analdgica AO2. Para P254 = 1.000 o valor
Ganho Saida AO2 [1.000] de saida de AO2 ¢é ajustado de acordo com a descrigéo ap6s a
0.001 figura 6.31.
P255 0a63 Verificar opgdes possiveis na tabela 6.40.
(Flgggﬁ‘zoaiz'gg égr?éo [2] Para valores no padréo de fabrica (P255 =2 & P256 = 1.000)A03 =
! 10V quando Velocidade Real = Velocidade Maxima (P134).
Opcional EBA)
Para informagdes sobre a saida AO3 consulte o capitulo 8.
P256 0.000a9.999 Ajusta o ganho da saida analégica AO3. Para P256 = 1.000 o valor
Ganho SaidaAO3 [ 1.000 ] de saida de AO3 é ajustado de acordo com a sua respectiva escala
0.001 descrita ap6s a figura 6.31.
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CAPITULO 6 - DESCRIGCAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa

[Ajuste fabrica]

Parametro Unidade Descricdo / Observacdes
p257 0a62 Verificar op¢des possiveis na tabela 6.40.
Fungao SaidaAO4

(localizada no Cartéo
Opcional EBA)

[ E__) ] Para valores no padrao de fabrica (P257 =5 e P258 = 1.000) AO4 =
10 V quando Corrente de Saida = 1.5 x P295.

Para informagdes sobre a saida AO4 consulte o capitulo 8.

P251 P253 P255 P257

AR (A01) | (r02) | (n03) | (Ar04)
Referéncia de Velocidade 0 0 0 0
Referéncia Total 1 1 1 1
Velocidade Real 2 2 2 2
Referéncia de Torque
[P202 = 3 ou 4 (Vetorial)] 3 3 3 3
Corrente de Torque
[P202 = 3 ou 4 (Vetorial)] 4 4 4 4
Corrente de Saida
(Com filtro 0.3s) 5 5 5 5
Variavel Processo PID 6 6 6 6
Corrente Ativa de Saida
[P202 = 0,1, 2 (V/IF) ou 7 7 7 7
5 (VVW)] (com filtro 0.1s)
Poténcia na Saida 8 8 8 8

(com filtro 0.5s)
Referéncia PID 9 9 9 9

Corrente de Torque Positiva

[P202 = 3 ou 4 (vetorial)] 10 10 10 10
Torque no Motor 1 1 11 11
PLC 12 12 12 12
Zona Morta para indicagao
) 13 13 - -
de velocidade
Tensdo de Saida 14 14 14 14
Uso exclusivo WEG } ) 15a 15a
63 63

Tabela 6.40 - Funcdes das saidas analdgicas

P258
Ganho Saida AO4
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0.000a9.999 Ajusta o ganho da saida analégica AO4. Para P258 = 1.000 o valor
[1.000] de saida de AO4 ¢ ajustado de acordo com a descricdo apés a
0.001 figura 6.31.



CAPITULO 6 - DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Parametro

Faixa

[Ajuste fabrica]
Unidade

Descricdo / Observacdes

P251
P253
P255
P257

Referéncia de Velocidade ——g— o=

Referéncia Total —— .~
Velocidade Real ———
Referéncia de Torque ——o .-—
Corrente de Torque ———c o— [ P252, P254, P256, P258

Corrente de Saida  ——o o—t R AOX

Variavel Processo PID  ==f=—<,.—
Corrente Ativa == =1
Poténcia ——,—

Referéncia PID = o=t

Corrente de Torque Positiva ——c, .

Torque no Mot~or ——
Zona Morta para Indicagéo _|
da Velocidade -

PLC ——o o

Tenséo de Saida =t o=

Figura 6.31 - Blocodiagrama das Saidas Analégicas

Escaladas indicacdes nas Saidas Analdgicas:

Fundo de escala = 10 V: para as saidas AO1 e AO2 localizadas no
cartdo de controle CC9 e AO3 e AO4 no cartdo opcional EBA,;

Fundo de escala = 20 mA para as saidas AO1' e AO2' localizadas
no cartdao opcional EBB.

Referéncia de Velocidade (P001): fundo de escala = P134
Referéncia Total: fundo de escala = P134

Velocidade Real (P002): fundo de escala = P134
Referéncia de Torque: fundo de escala = 2.0 x P295
Corrente de Torque: fundo de escala = 2.0 x P295
Corrente de Saida: fundo de escala = 1.5 x P295

Variavel Processo PID: fundo de escala = 1.0 x P528
Corrente Ativa: fundo de escala = 1.5 x P295

Poténcia: fundo de escala = 1.5 xv/ 3 x P295 x P296
Referéncia PID: fundo de escala = 1.0 x P528

Torque no Motor: fundo de escala = 2.0 x P295

Zona morta para indicagao de velocidade: fundo de escala = P134
Tensao de Saida: fundo de escala 2.0 x P400

P259

Zona Morta para
Indicacao de
Velocidade

0aP134
[ 1000 ]
1rpm

Enquanto a velocidade indicada em P002 estiver abaixo do valor
programado em P259 (P002 < P259), o valor da saida analdgica
(P251 e/ou P253 = 13) permanecera em 0V ou 0 mA/4 mA. Quando
a velocidade estiver maior que P259 (P002 > P259), entdo a indicagdo
ira excursionar entre o valor minimo e maximo.
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Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descricdo / Observacdes
AOL A
A02
20 mA
10V
4 mA ! o
oV ! it
P259 P134 n
Figura 6.32 — Zona Morta para indicacdo de velocidade
E" NOTAS!
Para obter nas saidas a indicagéo de (0 a 20) mA ou
(4 a20) mA é necessario usar o cartao opcional EBB.
Uma saida de (0 a 10) V pode ser obtida pelo cartdo CC9.
As saidas AO3 e AO4 nao estdo disponiveis para esta
funcdo, ou seja, fazer P255 e/ou P257 = 13, néo
corresponde a nenhuma fungéo.
pP263 ® 0a3 Verificar opgdes possiveis na tabela 6.41 e detalhes sobre funciona-
Funcédo da Entrada [ 1 (Gira/Para) ] mento das fung¢des nos graficos ilustrativos da figura 6.37.
Digital DI1 O estado das entradas digitais pode ser monitorado no pardmetro
PO12.
pP264 @ 0a8
FuncdodaEntrada [0 (Sentido de Giro) ]
Digital DI2 -
p265 M® 0aZ22
Funcgao da Entrada [0 (Sem Fungao) ]
Digital DI3 -
pP266 W 0aZ22
Funcgao da Entrada [0 (Sem Fungao) ]
Digital DI4 -
p267 @ 0aZ22
Funcgao da Entrada [3(JOG)]
Digital DI5 -
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CAPITULO 6 - DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descri¢do / Observagoes
p268 W 0a22 PardmetroDix| P263 | P264 | P265 | P266 | P267 | P268 | P269 | P270
Funcgao da Entrada [6 (22 Rampa) ] Fungéo (D) | (DI2) | (DI3) | (DI4) | (DI5) | (DI6) | (DI7) | (DI8)
Digital DI6 - ~ 0,7¢e 05,7
Sem Funcéo 0 2a7 16 0e16|0e16|0e 16 e 16 05e7
Gira/Para 1 - - - - - - -
p269 @ 0a22 Habilita Geral 2 - 2 2 2 2 2 2
Funcédo da Entrada [ 0 (Sem Fungéo) ] Parada Rapida 3 - - - 8 8 8 8
Digital DI7 - Sentido de Giro - 0 - - - - - -
(localizada no Local/Remoto - 1 1 1 1 1 1 1
cartdo opcional JOG - - 3 3 3 3 3 3
EBAou EBB) Sem Erro Externo | - - 4 4 4 4 4 4
Acelera E.P. - - 5 - 5 - - -
Desacelera E.P. - - - 5 - 5 - -
p270 ® 0aZ22 23aRampa - - 6 6 6 6 6 6
Funcédo da Entrada [0 (Sem Fungao) ] Avango - - 8 - - - - -
Digital DI8 - Retorno - 8 - 8 - - - -
(localizada no Velocidade/Torque| - - 9 9 9 9 9 9
cartdo opcional JOG+ - - 10 10 10 10 10 10
EBA ou EBB) JOG- - - 11 11 11 1 11 11
Reset - - 12 12 12 12 12 12
Fieldbus 13 13 13 13 13 13
Start (3 fios) - - 14 - 14 - 14 -
Stop (3 fios) - - - 14 - 14 - 14
Multispeed (MSx) - - - 7 7 7 - -
Manual/Automatico| - - 15 15 15 15 15 15
Termistor do Motor - - - - - - - 16
Desabilita
Flying Start - - 17 17 | 17 17 17 17
Regulador Tensao
cc - - 18 18 18 18 18 18
Bloqueio de
Parametrizagao B B 19 19 19 19 19 19
Carrega Usuario
Via Dix - - 20 20 20 20 20 -
Temporizador RL2 - - 21 21 21 21 21 21
Temporizador RL3 - - 22 22 22 22 22 22

Tabela 6.41 - Funcbes das entradas digitais

Notas sobre as fungdes das Entradas digitais:

- Gira/Péara — Para assegurar o correto funcionamento destes co-
mandos é necessario programar P224 e/ou P227 = 1.

-Acelera E.P. (Potencidmetro Eletronico) esta ativo quando DI3 ou
DI5 = +24 V.

Além dos parametros P265 e P267 = 5 também é necessario pro-
gramar P221 e/ou P222 =7.

-Desacelera E.P. (Potenciémetro Eletrénico) esta ativo quando DI4
ouDI6=0V.

Além dos parametros P266 e P268 = 5 também & necessario pro-
gramar P221 e/ou P222 =7.

-Local/Remoto =0 V/24 V na entrada digital respectivamente.

169



CAPITULO 6 - DESCRIGCAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Parametro

Faixa
[Ajuste fabrica]
Unidade

Descri¢cdo / Observacfes

170

CONTATO

R=270a1600 Q

-Funcgéo ‘Velocidade/Torque’ é valida para P202 = 3 ou 4 (Controle
Vetorial Sensorless e Controle Vetorial com Encoder).

Velocidade: DIx Inativa (0 V), Torque: DIx Ativa (+24 V).

Quando for selecionado Torque, os ganhos do regulador de veloci-
dade P161 e P162 deixam de ser utilizados e mudam para: Gp
(Ganho Proporcional) = 1.00 e Gi (Ganho Integral) = 0.00. Com isto
a Referéncia Total passa a ser a entrada do Regulador de Torque.
Consulte a figura 6.27.

Quando for selecionada Velocidade os ganhos do regulador de ve-
locidade voltam a ser definidos por P161 e P162.

Nas aplicagbes com controle de torque recomenda-se seguir o mé-
todo descrito em P160.

-A fungdo Regulador Tens@o CC deve ser utilizada quando
P150 = 2. Consulte a descricdo do parametro P150.

-Aentrada digital DI8 foi projetada como entrada para Termistor do
Motor (PTC) presente nos cartdes opcionais EBA/EBB. Ela pode
também ser utilizada com apenas um PTC.

XC4/XC5:

EBA/EBB DI8 (P270 = 16)

Aumento da Inativo / Inativo / .
Temperatura Sem erro Sem erro Ativo / E32 >
Diminuicdo da :
Temperatura S";f‘rt]“;‘;r/o Ativo/E32 | Atvo/E32 | =
Variagdo da ! !
resisténcia do < 1 L >
PTC em ohms () 1k6 3k9

Figura 6.33 - DI8 como PTC

Caso se deseje utilizar DI8 como uma entrada digital normal
deve-se programar o parametro P270 com a fung¢do desejada e
conectar um resistor entre 270 Q e 1600 QQ em série com a entrada,
como indicado a seguir:

XC4/XC5:

CONTATO Di8
P L. ABERTO | DESATIVADA
P20 ""FECHADO |  ATIVADA

Figura 6.34 - DI8 como entrada digital normal



CAPITULO 6 - DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Parametro

Faixa
[Ajuste fabrica]
Unidade

Descri¢cdo / Observacdes

-As fungdes JOG+ e JOG — sdo validas somente para P202 =3 e 4.

-Aopcéo Fieldbus ajusta a entrada digital (DI) como uma entrada
remota para o sistema Fieldbus. Para que a entrada digital se torne
efetiva, a mesma deve ser lida como qualquer outra entrada do
inversor.

- Desabilitar fungéo Flying Start: Coloque um sinal de +24 V na
entrada digital programada para desabilitar a fungao Flying Start.

-A funcao 'Carrega Usuario via DIx', permite a selegdo da memoé-
ria do usuario 1 ou 2, processo semelhante a P204 =7 e P204 = 8,
porém, o usuario é carregado a partir da transicdo de uma DIx
programada para esta fungao.

Quando o estado da DIx muda de nivel baixo para nivel alto (transi-
cadode 0V para24V)e P265aP269 =20, é carregada a memoria
do usuario 1, desde que, anteriormente tenha sido transferido o
conteudo dos pardmetros atuais do inversor para a memoria de
parametros 1 (P204 = 10).

Quando o estado da DIx muda de nivel alto para nivel baixo (transi-
cadode 24 Vpara0V)e P265 aP269 = 20, é carregada a memaria
do usuario 2, desde que, anteriormente tenha sido transferido o
conteudo dos pardmetros atuais do inversor para a memoria de
parametros 2 (P204 = 11).

Parametros do |4
Inversor o)
il
P265 a P269 (DIx) = 20
DIx =24 V
o Usuario 1
P204 =10 | Dix =24 V DIx =0V
P204 =11 Dix=0V

P Usuério 2

P265 a P269 (DIx) = 20

Figura 6.35 - Detalhes sobre o funcionamento da fungéo carrega usuario
via DIx

" NOTA!

Assegure-se que ao usar esta fungdo, os conjuntos de
parametros (Memoéria de Usuario 1 e 2) sejam totalmente
compativeis com as instalagdes utilizadas (motores, coman-
dos liga/desliga, etc.).

Com o motor habilitado n&o sera possivel carregar memoria
de usuario.

Se forem salvos dois conjuntos de pardmetros diferentes de
motores nas memdarias de usuario 1 e 2, respectivamente,
ajustar os valores de correntes corretos nos parametros P156,
P157 e P158 para cada usuario.

Quando a funcao 'Bloqueio da Parametriza¢éo' estiver progra-

mada e a entrada DIx estiver em +24 V nao sera permitida altera-
¢ao de parametros, independentemente dos valores ajustados em
P000 e P200. Quando a entrada DIx estiverem 0 V a alteragao de
parametros estara condicionada aos valores ajustados em P000 e

P200.
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CAPITULO 6 - DESCRIGCAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa
[Ajuste fabrica]

Parametro

Descri¢cdo / Observacdes

172

Afungao 'Temporizador RL2 e RL3', trata-se de um temporizador

para ativar e desativar os relés 2 e 3 (RL2 e RL3).

Quando programado em alguma DIx a fungao de temporizagao dos
relés 2 e 3, e for efetuada a transicao de 0 V para 24 V, o relé
programado sera ativado de acordo com o tempo ajustado em P283
(RL2) ou P285 (RL3). Quando ocorrer a transicdo de 24 V para 0V,
o relé programado sera desativado de acordo com o tempo ajusta-
do em P284 (RL2) ou P286 (RL3).

Apos a transigao da DIx, para ativar ou desativar o relé programa-
do, é necessario que a DIx permanega em on/off pelo menos o
tempo ajustado nos parametros P283/P285 e P284/P286. Caso
contrario o temporizador sera resetado. Consulte a figura 6.36.

Obs.: Para esta fungéo é necessario programar P279 efou P280 = 28

(Temporizador).
+24 V
pix OV
ON

RL2/ OFF
RL3

P283/ P284/ P283/ P284/

P285 P286 P285 P286

Figura 6.36 - Funcionamento da funcdo temporizador RL2 e RL3

- Multispeed: O ajuste dos parametros P266 e/ou P267 e/ou
P268 =7 requer que os parametros P221 e/ou P222 sejam progra-
mados em 8. Consulte os parametros de P124 a P131.



CAPITULO 6 - DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

a) GIRA/PARA

Rampa Aceleragao Rampa
Desaceleragao

Velocidade do Motor

DI1 Aberto

Tempo

Nota: Todas as entradas digitais ajustadas para habilita
geral devem estar no estado ON para que o CFW-09
opere como mostrado acima.

b) HABILITA GERAL

Rampa Aceleracéo Motor Gira Livre

. e

Velocidade do Motor .

24V

Tempo

DIx Aberto .

Ll
Tempo

Nota: Todas as entradas digitais ajustadas para Gira/
Para devem estar no estado ON para que o CFW-09
opere como mostrado acima.

c) SEM ERRO EXTERNO

d) SENTIDO DE GIRO

Velocidade
Velocidade do Motor Motor Gira Livre do Motor |
A/ I Horario
P
Tempo
1‘?
E empe Anti-Horario
24V :
24V
Dlx Abert > DIx Aberto .
o Tempo ?empo
e) 22RAMPA f) PARADA RAPIDA
24V
DIx- Aberto . Velocidade do Motor
Gira/Para 'Fempo
Motor Desacelera
com Rampa Nula o
24V Tempo
DIx - 22 Rampa Aberto
: i 'Fempo
P102 ¢ P103 24 V
— “
P100 P101
& &
Velocidade N DIx - Parada Rapida Aberto _
L Ll
do Motor Tempo Termpo

g) CARREGA USUARIO VIA DIx

Dix oV

24V

Carrega Usuario 1

B

24V

DIx

'Eempo

Carrega Usuério 2
oV

B

™

Tempo

Figura 6.37 a) a g) - Detalhes sobre funcionamento das fungdes das entradas digitais
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CAPITULO 6 - DESCRIGCAO DETALHADA DOS PARAMETROS

h) JOG
Veloc:|dade JOG (P122)
Velocidade de Saida Rampa
T Aceleragéo
\ |_>/_\4— Rampa Desaceleragéo
24V i i Tempo
Gira/Para '
Aberto | R
i ; Tempo
i 24V
DIx-JOG
Aberto
24 V Tempo
Habilita Geral
Aberto
Tempo
i) JOG + e JOG -
Velocidade JOG+ (P122), JOG- (P123)
Velocidade
de Saida
: o4 v Tempo
DIx-JOG +
Aberto .
' 24V Tempo
. o |
Habilita Geral / Gira/Para . Gira/P4ra Aberto Hab. Geral Aberto
I
Tempo
j) RESET
Com Erro
Estado do
Inversor Sem Erro *)
: : 'Tempo
24V [
DIx - Reset Aberto —| |—| —| >
Tempo
M 24V |
Reset L
(*) A condigédo que gerou o erro persiste :Fempo

Figura 6.37 h) a j) (cont.) - Detalhes sobre funcionamento das fun¢des das entradas digitais
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k) START / STOP - 3 FIOS

Dix - Start 24V
Aberto

: »Tempo
24 V.
DIx - Stop Aberto
1"empo
Velocidade
do Motor R
Tempo
1) AVANCO / RETORNO
24V
DIx - Avango Abertoﬂ o
Tempo
24V |
DIx - Retorno | |Abertof .
"I'empo
Velocidade Horario
do Motor ; >
Tempo
m) POTENCIOMETRO ELETRONICO (E.P))
OAcelera
Entradas Aceleragéo Referéncia
Digitais Desaceleragéo de Velocidade
Desacelera
O
Y
L | Reset
& para zero
Habilitagéo
Velocidade
minima
Velocidade l
de Saida — R
Tempo
24V
DI3, DI5 Acelera Aberto >
Reset < RY Tempo
Dl4, D16 Desacelera .
PYRY, Tempo
Dix - Gira/Para Aberto ,
Tempo

Figura 6.37 k) a m) (cont.) - Detalhes sobre funcionamento das fungbes das entradas digitais
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CAPITULO 6 - DESCRIGCAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descricdo / Observacées
p275® 0a40 Verificar opcdes possiveis na tabela 6.42 e detalhes sobre funciona-
Funcao da Saida [ 0 (Sem Fungéo) ] mento das fungdes nos gréficos da figura 6.39.
D|g|tgl DO1 . - O estado das saidas digitais pode ser monitorado no parametro P013.
(localizada no Cartao
Opcional Quando a condigéo declarada pela fungéo for verdadeira a saida
EBA ou EBB) digital estara ativada.
Exemplo: DOx = transistor saturado e/ou RLx = relé com bobina
energizada.
pP276 W 0a40
Fungao da Saida [ 0 (Sem Func&o) ] Fungéo:'Is > Ix": quando Is > Ix temos DOx = transistor saturado
Digital DO2 - e/ou RLx = relé com bobina energizada e, quando Is < Ix, temos
(localizada no Cartéo DOx = transistor cortado e/ou RLx = relé com bobina n&o energizada.
Opcional Parametro P275 | P276 | P277 | P279 | P280
EBA ou EBB) Fungéo (DO1) | (DO2) | (RL1) | (RL2) | (RL3)
Sem Funcéo 0,27e28|0,27e28| 0 e 28 0 0
2770 0a40 P : S R e P
N > Nx 2 2 2 2 2
Funcédo Saidaa [ 13 (Sem Erro) ] N <Ny 3 3 3 3 3
Relé RL1 - N=N* 2 2 2 2 2
2790 0a40 ek T
Is > Ix 6 6 6 6 6
Funcédo Saidaa [ 2 (N>Nx) ] s < Ix 7 7 7 7 7
Relé RL2 - Torque > Tx 8 8 8 8 8
P280® 0340 Torque < Tx 9 9 9 9 9
Remoto 10 10 10 10 10
Funcédo Saidaa [ 1 (N*>Nx) ] un n 11 7 n 1
Rele RL3 - ready 12 12 12 12 12
Sem Erro 13 13 13 13 13
Sem E00 14 14 14 14 14
Sem E01+E02+E03 15 15 15 15 15
Sem E04 16 16 16 16 16
Sem E05 17 17 17 17 17
(4 2 20) mA OK 18 18 18 18 18
Fieldbus 19 19 19 19 19
Sentido Horario 20 20 20 20 20
Var. Proc. > VPx 21 21 21 21 21
Var. Proc. < VPy 22 22 22 22 22
Ride-Through 23 23 23 23 23
Pré-Carga OK 24 24 24 24 24
Com Erro 25 25 25 25 25
Hora Habilitado> Hx 26 26 26 26 26
PLC - - 27 27 27
Temporizador - - - 28 28
N > Nx e Nt > Nx 29 29 29 29 29
Freio (Vel) - 30 30 30 30 30
Velocidade Real
Freio (Ref) - 31 31 31 31 31
Referéncia Total
Sobrepeso 32 32 32 32 32
Cabo Solto 33 33 33 33 33
Polaridade de Torque +/- 34 34 34 34 34
Polaridade de Torque -/+ 35 35 35 35 35
F>Fx_1 36 36 36 36 36
F>Fx_2 37 37 37 37 37
Setpoint = Var. Proc. 38 38 38 38 38
Sem E32 39 39 39 39 39
Ready 2 40 40 40 40 40
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Tabela 6.42 - Fungdes das saidas digitais e saidas a relés



CAPITULO 6 - DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descricado / Observacfes

Notas adicionais sobre as fun¢bes das saidas digitais e a relé:

-'Remoto’ significa que o inversor esta operando na situagédo Re-
moto.

-'Run' equivale ao inversor habilitado. Neste momento os IGBTs
estdo chaveando, o motor pode com qualquer velocidade inclusive
zero.

'Ready' equivale ao inversor sem erro e sem subtenséo.

'Sem erro’ significa que o inversor ndo esta desabilitado por qual-
quer tipo de erro.

'Com erro' significa que o inversor esta desabilitado por algum tipo
de erro.

'Sem EO0O0' significa que o inversor ndo esta desabilitado por erro
EOO.

'Sem E01+EOQ02+E03' significa que o inversor ndo esta desabilitado
por erro EO1 ou EO2 ou EQ3.

'Sem E04' significa que o inversor ndo esta desabilitado por erro
EO4.

'Sem EOQ5' significa que o inversor ndo esta desabilitado por erro
EO05.

'Referéncia4 a 20 mA OK' significa que a referéncia em corrente
(opgéo 4 a 20 mA) esta dentro da faixa de 4 a 20 mA.

‘N = 0' significa que a velocidade do motor esta abaixo do valor
ajustado em P291 (velocidade nula).

'Sem funcéo' significa que as Saidas digitais ficardo sempre no
estado de repouso, ou seja, DOx = transistor cortado e RLx = relé
com bobina n&o energizada.

'Sentido Horéario' significa que quando o motor estiver girando no
sentido Horario teremos DOx = transistor saturado e/ou RLx =relé
com bobina energizada e, quando o motor estiver girando no senti-
do Anti-Horério, teremos DOx = transistor cortado e/ou RLx =relé
com bobina n&o energizada.

'Torque >Tx' e 'Torque < Tx' sdo validos somente para P202 =3
ou 4 (Controle Vetorial). Nestas fungdes “Torque” corresponde ao
Torque do motor como indicado no parametro P0O09.

'Ride-Through' significa que o inversor esta executando a fungao
Ride-Through.

'Pré-carga OK' significa que a tensdo do Link CC esta acima do
nivel de tenséo de pré-carga.

'Fieldbus' permite que a alteracao do estado das saidas digitais
(P275 a P280) seja comandada via rede Fieldbus. Consulte o item
8.12.7.

'N > Nx e Nt > Nx' (valido somente para P202 = 4 — Vetorial com
Encoder) significa que ambas as condi¢cdes devem ser satisfeitas
para que DOx = transistor saturado e/ou RLx = relé com bobina,
isto €, DOx = transistor cortado e/ou RLx = relé com bobina ndo
energizada, bastara que a condicdo N > Nx nado seja satisfeita
(independe da condigdo Nt > Nx).
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Faixa
[Ajuste fabrica]

Parametro Unidade Descricado / Observacfes

- Temporizador: Estes temporizadores habilitam e desabilitam as
saidas arelé 2 e 3 (veja parametros P283 ao P286).

- Freio (Vel) - Velocidade Real

Utiliza a velocidade real na comparagao de N > Nx para atracar o
freio. Obs.: Nx programavel em P288.

- Freio (Ref) - Referéncia de Velocidade Total

Utiliza a Referéncia de velocidade total na comparagao de N*t > Nx.
Obs.: Nx programavel em P288.

[ NOTAS!

I. Paramaiores detalhes, consulte as figuras 6.39q),r) e s).

Il. Programando P203=2, serao alterados automaticamente
alguns parametros que so utilizados na fungéo da ldgica
de freio. Ver descricao do parametro P203.

lll. Apenas uma das opgoes: Freio (Vel) ou Freio (Ref) devera
ser programada nas saidas digitais ou a relé. Para
maiores detalhes contate a WEG.

Ajustes iniciais recomendados:

Nx (P288) =7 % a 10 % da rotagédo do motor (Modo de Controle
Sensorless), 2 % a 5 % da rotagdo do motor (Modo de Controle
Vetorial com Encoder)

Ix (P290) =20 % a 130 % de P401

P355 = 0 segundo

P354 = 1.5 x tempo de atracar o freio

P356 = 0.85 x tempo de liberar o freio
P353 = 0.2 segundos

@™ NOTA!

Estes ajustes iniciais sdo sugestivos e podem ser muda-
dos de acordo com a aplicagao.

- Sobrepeso - Situagdo em que a carga igada possui peso supe-

rior ao permitido.

M Quando o CFW-09 é energizado a saida programada para a
fungéo Sobrepeso (opgao 32) é ativada. Para desativa-la, ou
seja, acionar a fungéo sobrepeso é necessario que as seguin-
tes condicdes sejam satisfeitas:

- P361 =1 (Detecgéao de carga ativada);

- Parametros P362, P363 e P367 ajustados corretamente;

- P367 (Nivel de Sobrepeso) menor que a corrente de saida
(P367 < Is) durante o tempo de estabilizago.

M Se P361 =0 (Detecgao de Carga Inativa) - a saida permanece

sempre ativada.
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Parametro

Faixa
[Ajuste fabrica]
Unidade Descricado / Observacdes

- Cabo Solto - Situagdo em que o peso da carga icada é inferior ao
menor peso possivel de ser detectado pela ponte rolante.

Quando o CFW-09 é energizado a saida programada para a
fungdo Cabo Solto (opgdo 33) é ativada. Para desativa-la, ou
seja, atuar a fungdo Cabo Solto é preciso que as seguintes
condigdes sejam satisfeitas:

- P361 =1 (Detecgdo de carga ativada);

- Parametros P362, P363, P364 e P365 ajustados correta-
mente;

- Condigao de cabo solto detectada.

" NOTAS!

Se a condig¢ao de cabo solto for detectada durante o tem-
po de estabilizagdo o motor permanecera na velocidade
de estabilizagdo até o comando da funcao “Para”. Po-
rém, se for detectada fora do tempo de estabilizagéo a
saida programada sera desativada e a velocidade do motor
permanecera a mesma.

Q|

O unico modo de desabilitar a fungao Cabo Solto é pa-
rando o motor.

Q|

Para melhor compreenséo consulte as figuras 6.46 a) e b).

Q|

Se P361 = 0 (Deteccao de Carga Inativa) - a saida per-
manece sempre ativada.

- Polaridade de Torque +/-

A saida programada para esta indicagao estara ativada enquanto
o torque for positivo.

- Polaridade de Torque -/+

A saida programada para esta indicagao estara ativada enquanto
o torque for negativo.

D@ NOTA!

As saidas programadas para a fungéo Polaridade de Torque
possuem uma histerese em sua atuagao que pode ser con-
figurada em P358 (Histerese para Corrente de Torque —1q).
Este recurso atua na transi¢gao destas saidas no momento
que sao ativadas ou desativadas.

a) DOx ou RLx = 34 — Polaridade de Torque +/-

Tensdo em Estado dos contatos em XC1
Polaridade XC4 (NF) RL1 (NA) (NA) RL2 (NF) [RL3(NA)
de Torque DO1 (5, 6)
DO2 (7. 6) 21-24 22-24 23-25 25-26 27-28
PO(Slt)'VO oV Aberto | Fechado | Fechado | Aberto | Fechado
Negativo +24 V Fechado | Aberto Aberto | Fechado | Aberto

()

Tabela 6.43 a) - Estado dos contatos de DOx e RLx na funcao
polaridade de torque +/-
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CAPITULO 6 - DESCRIGCAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descricado / Observacfes

b) DOx ou RLx = 35 — Polaridade de Toraue -/+

Polaridade Tens3o em XC4 Estado dos contatos em XC1

T T DO1 (5, 6) (NF) RL1 (NA) (NA) RL2 (NF) [RL3 (NA)

DO2 (7, 6) 21-24 22-24 23-25 25-26 27-28

P"?f)“"’ +24V Fechado | Aberto | Aberto |Fechado| Aberto
Negg_a)two ov Aberto | Fechado | Fechado | Aberto | Fechado

Tabela 6.43 b) - Estado dos contatos de DOx e RLx na funcao

@ NOTA!

polaridade de torque -/+

Usado somente para a fungdo Mestre/Escravo nas saidas
digitais ou a relés programadas para indicagao de polaridade

de torque.

Descricao da funcao Polaridade do Torque +/- para Mestre/

Escravo de Torque

Aimplementacao desta funcao requer que as saidas digitais ou
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arelé do CFW-09 “mestre” sejam programadas para as opgoes
P275 = 34 (Polaridade de Torque +/-) ou P275 = 35 (Polaridade
de Torque -/+). Para isso, deve ser conectado um resistor de
carga (Rc) na saida DO1(XC4:5) ou DO2(XC4:7), como mostrado
na figura 8.1. Esta saida deve ser conectada a entrada digital
DI2 do CFW-09 “Escravo”, o qual deve ser programado para opgao
P264 = 0 (Sentido de Giro).

No CFW-09 mestre:
(Vetorial com encoder)

No CFW-09 escravo:
(Vetorial com encoder)

P275 ou P276 = 34 ou 35
P357=0.1s

P358 = 2.00 %

P253 =4

P100 =P101 =0

P160 =1

P223 =P226 =DI2 =4
P264 =0

pP237 =2

P234=1.2

Tabela 6.44 - Ajustes minimos necessarios para funcionamento da funcéo
Mestre/Escravo

Para P275 ou P276 = 34 ou 35

Quando a corrente de torque do CFW-09 “mestre” for positiva en-
tdo a saida DO1 ou DO2 estara no nivel zero, forgando o regulador
de velocidade do “escravo” saturar positivamente, produzindo cor-
rente de torque positiva.

Quando a corrente de torque do CFW-09 “mestre” for negativa
entdo a saida DO1 ou DO2 estard com +24 V, forcando o regula-
dor de velocidade do “escravo” saturar negativamente, produzindo
corrente de torque negativa.
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Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descricado / Observacfes
Mestre Escravo
| EBA.OT
| XC4:6 > XC1:10
| coMm GND
I XC4:4
: DGND CFW-09
| XC4:8
| 24 Vcc R= 5000
| XC4:5 3w p| XC1:2
 DO1 (Torque +/-) | DI2 (Sentido de giro)
XC1:17,18 XC1:12,13
AO1 P Al1 (Referéncia
CFW-09 de Velocidade)
. XC1:15,16
XC1'12’52 P Al2 (Max. Corrente
e de Torque) - — — _
EBA.O1 | EBA.O1
|

5 o

Figura 6.38 - Diagrama basico para fungdo Mestre/Escravo de torque

- F >Fx _1: Quando o valor calculado da frequéncia (F) for maior
que o valor programado em P369 (Fx) mais o valor da histerese
programado em P370, ativa as saidas a relé e/ou as saidas
transistorizadas programadas. Quando F < Fx - P370, desativa as
saidas programadas (consulte a figura 6.39 t).

- F > Fx _ 2: Nesta opc¢ao, a histerese durante a aceleracéo esta
desabilitada, portanto, quando o valor calculado da frequéncia (F)
for maior que o valor programado em P369 (Fx), ativa as saidas arelé
e/ou as saidas transistorizadas programadas. Quando F < Fx - P370,
desativa as saidas (consulte a figura 6.39 u).

- Setpoint = Var. Proc. Esta fungao ativa a saida digital e a relé
guando o Setpoint for igual a Variavel de Processo. (consulte a figura
6.39v).

- Sem E32 - Indica que o inversor esta desabilitado por erro E32.

- Ready 2 - Indica que o inversor esta desabilitado (motor parado),
sem erro e sem subtenséo.

Definigdes dos simbolos usados nas fungoes:
N =P002 (Velocidade do Motor)

N* = Referéncia de Velocidade (P001) - Qualquer valor oriundo de
parametro ou entrada digital ou analégica. Ver figura 6.26 e descrigéo
do parametro P001.

N*t = Referéncia de Velocidade Total (Somatdrio das referéncias de
velocidade P001, N* sem rampa, JOG, JOG+ e JOG-). Ver figura
6.26.

Nx = P288 (Velocidade Nx) - Ponto de referéncia de velocidade se-
lecionado pelo usuario
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Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descricado / Observacfes
Ny = P289 (Velocidade Ny) - Ponto de referéncia de velocidade sele-
cionado pelo usuario
Ix =P290 (Corrente Ix) - Ponto de referéncia de corrente seleciona-
do pelo usuario
Is =P003 (Corrente do Motor)
Torque = P009 (Torque no Motor)
Tx = P293 (Torque Tx) - Ponto de referéncia de torque selecionado
pelo usuario
VPx = P533 (Variavel Processo x) - Ponto de referéncia selecionado
pelo usuario
VPy = P534 (Variavel Processo y) - Ponto de referéncia selecionado
pelo usuario
Nt = Referéncia Total (consulte a figura 6.26)
Hx = P294 (Horas Hx)
PLC = Consulte o manual do cartao PLC
Fx =P370 (Freqiiéncia Fx) - Ponto de referéncia de freqliéncia sele-
cionado pelo usuario.
P283 0.0a 300 Usado na fungao da saida a relé: Temporizador dorelé 2 ou 3.
g?\lmpo paraRL2 [001.031 Quando a fungéo 'Bloqueio da Parametrizag&o' estiver progra-
: mada e a entrada DIx estiver em +24 V ndo sera permitida alteracéo
de parametros, independentemente dos valores ajustados em P0O00
pP284 0.0a 300 e P200. Quando a entrada DIx estiver em 0 V a alteragdo de

Tempo para RL2 [0.0] parametros estara condicionada aos valores ajustados em P000 e

OFF 01s P200.

P285 0.0 a 300 Afuncédo 'Temporizador RL2 e RL3', trata-se de um temporizador

Tempo para RL3 '[ 00] para ativar e desativar os relés 2 e 3 (RL2 e RL3).

ON 01s Ap0és a transigéo da DIx, para ativar ou desativar o relé programado,
& necessario que a DIx permanecga em on/off pelo menos o tempo
ajustado nos parametros P283/P285 e P284/P286. Caso contrario

P286 0.0a300 o temporizador sera resetado. Consulte a figura 6.36.

Tempo para RL3 [0.0]

OFF 0.1s Obs.:
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CAPITULO 6 - DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

a) N > Nx b) N <Ny
Velocidade do Motor V—\
P287 P287
< — N Nx (P288) T — N Ny (P289)
1 = Y P ~
' N ' Relé/ ; :
Relé/ Transistor ON_: ‘ON
Transistor OFF OFF
OFF
c) N=N* d) Is > Ix

Is
Ix (P290)

ON i ON
Relé/ Relé/
Transistor OFF OFF Transistor OFF OFF
e) N* > Nx f) Is < Ix

N*
Nx (P288)

AN

Relé/

Transistor
OFF OFF

Is
Ix (P290)

ON ON

Relé/
Transistor OFF

g) Torque > Tx

Torque no
Motor (P009)
Tx (P293)

ON

Relé/
Transistor OFF OFF

h) Torque < Tx

Torque no
Motor (P009)
Tx (P293)

ON N

Relé/
Transistor OFF

Figura 6.39 a) a h) - Detalhes do funcionamento das fun¢des das saidas digitais e a relés
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CAPITULO 6 - DESCRIGCAO DETALHADA DOS PARAMETROS

i) Horas Habilitado > Hx

/

£6553.5 h

Hx (P294)

-

1) N> Nx e Nt > Nx

A N
\ \\ Nx (P288)
Y

Horas
Habilitado ON
(P0O43) Relé/ Relé/Transistor OFF
i Transistor (S S —_—
i _ON
OFF OFF
k) Sem Erro [) Referéncia 4 a 20 mA
s/ EOX
Referéncia ......coveeeeeee N v cee e AP—
c/ EOX : H
Relé/ Relé/
Transistor Transistor
ON OFF
ON OFF ON
m)N=0 n) Var. Processo > VPx

Velocidade .. N\ /...

..P291

Relé /
Transistor

OFF| ON

OFF

N\ VPx(P533)

Relé/ '

Transistor
OFF

ON

OFF

0) Pré-carga Ok

Link CC

Relé/
Transistor

ON OFF

Nivel de

Pré-Carga

ON

p) Var. Processo < VPy

"\ VPy (P534)

ON 5 © ON

Relé/
Transistor

Var. Processo

OFF

Figura 6.39 i) a p) (cont.) - Detalhes do funcionamento das fung¢Bes das saidas digitais e a relés

184

Var. Processo



CAPITULO 6 - DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

g) Atuacdo da Légica de Freio para DOx ou Relé = 30 ou 31

[ e i ———— ——

1 I 1 1
T L T
I CFW-09 I
| |
I Comando |
I N > Nx ou de Gira |
N*t > Nx
| |
| |
| (Controle V/F) | Is>Ix |
| |
I Atragar N Liberar |
I o freio Auxiliar s> Imr o freio |
L
| - |
| i |
I em Erro I
| |
: )_‘Run :
- |
| |
I Auxiliar I
| |
b o o b o — ——— — —— ——— ]

Figura 6.39 qg) (cont.) - Detalhes do funcionamento das fun¢bes das saidas digitais e a relés

@ NOTAS!

1) Para liberar o freio (transicdo de NA para NF) é feita a comparagdo em série de Is > Ix, Is > Imr, a
verificagdo do comando de gira®, estar em Run e Sem Erro;

2) Para atracar o freio (transicdo de NF para NA) é feita a comparagao por N > Nx ou N*t > Nx;

3) Quando P202 = 4 (Vetorial com Encoder) o freio ndo atraca quando a velocidade passar por zero na
reversao do sentido de giro;

4) A histerese utilizada na comparagao de N > Nx ou N*t > Nx pode ser ajustada no parametro P287;

5) Programando P203 = 2, serdo programados automaticamente alguns parametros que sao utilizados na
fungao dalogica de freio. Ver detalhes no parametro P203.

(*) Estao disponiveis os seguintes comandos de gira:

- Gira/Para (via DI1);
- Avango/Retorno (via DI3 e DI2 ou D14);
- Fieldbus ™.
Obs: Se for programado outro tipo de comando de gira, os quais nao foram citados anteriormente, em conjunto

com a funcgdo da ldgica de freio, sera gerado E24 e sera mostrada uma mensagem de incompatibilidade. Ver
descrigao detalhada na tabela 4.2

(**) Quando o comando de gira utilizado for via “Fieldbus”, a WEG recomenda programar P313=5 (Causa Erro

Fatal).
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CAPITULO 6 - DESCRIGCAO DETALHADA DOS PARAMETROS

r) Atuacédo dos parametros P353 a P356 com Ix > Imr

Corrente
— Imag
Pulso de Reset do
int. do R.V.
A
Gira/Péara
P354 | E
; Aceito somente
: A % aposiP3ss
H . : A H L
y P356 : : 5 :
F-;' : : . P356
SaidaRLxouDOx | | § | I §
(comando do freio) y v
7y >
P353 | P355

Referéncia de
Velocidade

Freio Real

v

Velocidade Real
Nx

Tempo

Figura 6.39 r) (cont.) - Detalhes do funcionamento das fun¢des das saidas digitais e a relés
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CAPITULO 6 - DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

s) Atuacéo dos parametros P353 a P356 com Ix < Imr

Corrente
Motor = Imag Ix
Magnetizado : >
v
Pulso de Reset do
int. do R.V.
Gira/Para 2
P354 ;
4—>| 7 Aceito somente
A / apds P355

AN
v

F' | F: P356
Saida RLx ou DOx :

(comando do freio)

.
A\ 4

Referéncia de
Velocidade

Freio Real

A 4

Velocidade Real

Nx

Tempo

Figura 6.39 s) (cont.) - Detalhes do funcionamento das fungfes das saidas digitais e a relés
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CAPITULO 6 - DESCRIGCAO DETALHADA DOS PARAMETROS

)F>Fx_1 uyF>Fx _2
P369 + P370
Fx (P369) T Fx (P369)
P369 - P370 \P369 -P370
ON N ON i N
Relé Relé
Transistor OFF OFF Transistor OFF OFF
v) Setpoint = Variavel de Processo
/ P040
E P537
AL P55
/ P537

Relé

Transistor OFF

ON

OFF

Figura 6.39 t) a v) (cont.) - Detalhes do funcionamento das funcdes das saidas digitais e a relés
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CAPITULO 6 - DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descrigéo / Observagdes
p287 0.0a5.0 Usado nas fungdes das saidas digitais e a relé:
Histerese [1.0] o .
para Nx/Ny 01 % N > Nx, N < Ny e Légica de freio.
O Valor % é referente a velocidade sincrona.
p288 @D 0aP134 Usado nas fungdes das saidas digitais e a relé:
Velocidade Nx [120 (100) ] N* > Nx, N > Nx & N < Ny.
1rpm
p289@ab 0aP134
Velocidade Ny [ 1800 (1500) ]
1rpm
pP290™ 0.0 a 2.0xP295 Usado nas fungdes das saidas digitais e a relé:
Corrente Ix [ 1.0xP295 ]
01A(<100)-1A(>909) 'S~ Mxels<ix
P291 1a100 Usado nas fungdes das saidas digitais e a relé:
Velocidade N =0 [ 10] N =0 e na ‘Légica de Parada’ (Bloqueio por N = 0; consulte P211 e
1%
P212).
pP292 1a100 Usado nas fungdes das saidas digitais e a relé:
Faixa para N = N* [1] N = N*
(Velocidade Atingida) 1% '
P293 0a200 Usado nas fungdes das saidas digitais e a relé:
Torque Tx [100] . oo
1% Torque > Tx e Torque < Tx. Nestas fun¢des o Torque do motor indi-
cado no parametro PO09 é comparado com o valor ajustado em
P293.
O ajuste deste parametro é expresso em porcentagem da corrente
nominal do motor (P401 =100 %).
P294 0a 6553 Usada nas fungdes de saidas digitais Horas habilitada maior que
Horas Hx [4320] Hx.
1h
p295®W 0a82 Embora alguns modelos suportem maior corrente para aplicacdes

Corrente Nominal do
Inversor

[ De acordo com a
corrente nominal
do Inversor ]

em VT, o ajuste de P295 deve ser mantido de acordo com a corren-
te nominal do inversor (CT) conforme modelo.

Para aplicagdes em VT o valor de P295 nao deve ser alterado.

Modelos 220-230 V

IN P295 Mec
6A 3

7A 4 1
10A 6

13A 7

16 A 8

24 A 9 2
28 A 10

45 A 13 3
54 A 14 4
70A 16

86 A 17
105 A 18 6
130 A 19

Tabela 6.45 - Corrente nominal do inversor
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CAPITULO 6 - DESCRIGCAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descricado / Observacfes

Modelos 380-480 V Modelos 500-600 V

N P295 | Mec IN P295 Mec
3,6 A 0
A ; 29A 39
1 42 A 40
55A 2 = 2
9A 5 2
10 A 6
13 A 7
12 A 41
16 A 8 2
14 A 42
24 A 9
22 A 43
30 A 11 3
27 A 44 4
38 A 12
4 32A 45
45 A 13
44 A 46
60 A 15
5 53 A 47
70 A 16 7
63 A 48
86 A 17
6 79 A 49
105 A 18 :
600 A 25 acima
142 A 20 7
180 A 21 652 A 72 de
794 A 73 500
211 A 55 8 P
897 A 76
240 A 22
978 A 78
312 A 67
9 1191A| 79
361A 23 1345A| 81
450 A 24
515 A 69 10
600 A 25
686 A 33 acima
855 A 34 de Modelos 500-690 V
1140 A 35 500 IN P295 | Mec
1283 A 36 HP 107 A 51
1710 A 37 147 A 53 8E
1468 A 82 211A 55
247 A 57
315 A 60
Modelos 660-690 V 343 A 62 10E
IN P295 | Mec 418 A 63
100 A 50 472 A 65
127 A 52 8E
179 A 54
225 A 56
259 A 58 Modelos especiais
305 A 59 10E N P205
340 A 61 A 38
428 A 64 33A 6
492 A 68 acima 200 A 26
646A | 71 | 00 320A 28
813A | 74 AP 400 A 29
B69A | 75 570 A 30
969A | 77 700 A 31
1220 A 80 900 A 32

Tabela 6.45 (cont.) - Corrente nominal do inversor
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CAPITULO 6 - DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descricédo / Observacgdes
P296 WAy 0as8 P296 Tens&o Nominal
Tensdode Entrada [0 = modelos 220-230 V ‘1) 2203;/(/)2\3/0 v
Nominal 3 =modelos 380-480V 5 200 /415 V
6 = modelos 500-600 V 3 440 V/460 V
e500-690V 4 480 V
8 = modelos 600-690 V| 5 500 VI525 V
6 550 V/575 V
B 7 600 V
8 660 V/690 V
Tabela 6.46 - Tensdo de entrada nominal
ATENCAO!

M Ajustar P296 conforme a tensdo de entrada a ser utilizada!

Para os inversores com corrente nominal > 86 A/380-480 V,
com corrente > 44 A/500-600 V e todos os modelos
500-690 V, ajustar também jumper de selecdo de tenséo
(consulte o item 3.2.3).

P297 W@
Frequéncia de
Chaveamento

0a3
[2 (5.0 kHZz) ]
1

P297 Frequiéncia de Chaveamento
0 1.25 kHz
1 2.5 kHz
2 5.0 kHz
3 10.0 kHz

Tabela 6.47 - Frequéncia de chaveamento

™ A frequéncia de chaveamento nominal para cada modelo de inversor
€ apresentada no item 9.1. Quando for utilizado uma freqiiéncia de
chaveamento maior que a nominal especificada para o inversorem
questao, deve ser aplicado um derating na corrente de saida confor-
me especificado no item 9.1 observagéo 3.

M Note que a frequiéncia de chaveamento deve ser reduzida de 5 kHz
para 2.5 kHz quando a corrente nominal para torque variavel (VT) é
utilizada nos seguintes modelos: dos modelos 54 Aa 130 A/220-230V,
dos modelos 30 Aa 142 A/380-480 V e do modelo 63 A/500-600 V.

M Note que os seguintes modelos tém uma freqliéncia de chaveamento
nominal de 2.5 kHz: modelos de 180 Aa 600 A/380-480 V, modelos
de 44 A a 79 A/500-600 V, modelos de 107 Aa 472 A/500-690 V e
todos os modelos da linha 660-690 V.

M A escolha da freqiiéncia de chaveamento resulta num compromisso
entre o ruido acustico no motor e as perdas nos IGBTs do inversor.
Frequéncias de chaveamento altas implicam em menor ruido acus-
tico no motor, porém aumentam as perdas nos IGBTs, elevando a
temperatura nos componentes e reduzindo sua vida util.

M A freqliiéncia predominante no motor € o dobro da freqiiéncia de chave-
amento do inversor programada em P297. Assim, P297 = 5.0 kHzim-
plica em uma freqiiéncia audivel no motor correspondente a 10.0 kHz.
Isto se deve ao método de modulagao PWM utilizado.

M Areducgao da frequiéncia de chaveamento também colabora na redu-
¢ao dos problemas de instabilidade e ressonancias que ocorrem em
determinadas condi¢des de aplicagao. Também, a redugao da fre-
guéncia de chaveamento reduz as correntes de fuga para a terra,
podendo evitar a atuagéo indevida do E11 (Curto-circuito fase-terra
na saida).

M Aopcao 1.25 kHz nao é valida para o Controle Vetorial (P202 = 3 ou
4).
191



CAPITULO 6 - DESCRIGCAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descri¢cdo / Observacbes
A opcao 10 kHz nado é valida para Controle Vetorial Sensorless
(P202 = 3) e para os modelos com tensao de alimentagao entre
500V e 690V (2.9Aa79A/500 V-600V, 107 Aa 472 A/500 V-690 V
e 100 Aa 428 A/660-690 V).
P300 0.0a15.0 Afrenagem CC consiste na aplicagao de corrente continua no motor,
Tempo de [0.0] permitindo a parada rapida no mesmo.
E;en:gzr; cc 0.1s Este parametro ajusta o tempo de Frenagem CC na parada para os
P Modos de Controle Escalar V/F, VVW e Vetorial Sensorless.
m Este Modo de Controle

parametro so

é visivel no display
guando
P202=0,1,2,30u5

192

Frenagem CC na Partida

Frenagem CC na Parada

Escalar V/F - P 300, P301 e P302
VW P302 e P371 P 300, P301 e P302
Vetorial Sensorless P371 eP372 P 300, P301 e P372

Tabela 6.48 - Parametros relacionados a Frenagem CC

A figura 6.40 mostra a atuagéo da frenagem CC via desabilita rampa

(consulte P301):

a) Escalar V/F

Velocidade do

Motor Foooos !
N ‘ . Tempo
TEMPO
MORTO
+24 V
Dix - Gira/Para
Aberto

b) VVW e Vetorial Sensorless

Injegéo de
/ Corrente CC

Velocidade do
Motor :

P301 -

Tempo

+24 V
DIx - Gira/Para

Aberto

Figura 6.40 a) e b) - Atuacdo da Frenagem CC no Bloqueio por Rampa
(via desabilita por rampa)



CAPITULO 6 - DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa

[Ajuste fabrica]

Parametro Unidade Descri¢cdo / Observacdes
Para o Modo de Controle Escalar V/F existe um “tempo morto” (mo-
tor gira livre), antes de iniciar a frenagem por corrente continua. Este
tempo é necessario para desmagnetizagéo do motor e € proporcio-
nal a velocidade do mesmo.
Durante a frenagem CC o display de LEDs indica D,L'- b - |inter-
mitente.
A frenagem CC nao atua para P202 = 4.
Durante o processo de frenagem, se o inversor € habilitado, a
frenagem € interrompida e o inversor passara a operar normalmente.
ATENCAO!
A frenagem CC pode continuar atuando mesmo que o motor
jatenha parado. Cuidado com o dimensionamento térmico
do motor para frenagens ciclicas de curto periodo.
P301 0a 450 Este parametro estabelece o ponto inicial para a aplicagdo da
Velocidade de Inicio [30] frenagem CC na parada. Consulte a figura 6.40.
da Frenagem CC 1rpm
[ Este
parametro so
é visivel no display
guando
P202=0,1,2,30ub5
P302 0.0a10.0 Este pardmetro ajusta a tensdo CC (torque de frenagem CC) aplica-
Tens&o aplicada na [2.0] da ao motor durante a frenagem.
0,
frenagem CC 01 % O ajuste deve ser feito aumentando gradativamente o valor de P302,
[N Este que varia de 0 a 10 % da tens&o nominal de alimentag&o, até conse-
parametro s6 guir a frenagem desejada.
é visivel no display Este parametro atua somente para os Modos de Controle Escalar V/F
quando e VVW. Para o Modo Sensorless, consulte o parametro P372.
P202=0,1,2,30u5
P303 P133aP134 Velocidade do
Velocidade Evitada 1 [ 600 ] motor
1rpm A
P304 P133aP134 P05 -
Velocidade Evitada 2 [900] ;
1rpm
2xP306 oy
P305 P1 33 a P1 34 P304 """"""""""""""""" 7 t P306 :
Velocidade Evitada 3 [ 1200 ]
1rpm
P303}....cco..... ¥
P306 0a 750 : :
Faixa de Velocidade [0]
Evitada 1rpm
= ; = » Referéncia
de Velocidad
§ § § e Veloclaade

Figura 6.41 - Curva de atuacdo das ‘Velocidades Evitadas’
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CAPITULO 6 - DESCRIGCAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descrigdo / Observagdes

Evita que o motor opere permanentemente nos valores de velocidade
nos quais, como exemplo, o sistema mecanico entra em ressonan-
cia causando vibragao ou ruidos exagerados.

A passagem pela faixa de velocidade evitada (2 x P306) é feita atra-
vés da rampa de aceleragcao/desaceleragao.

Afuncgao nio opera de forma correta se duas faixas de ‘Velocidade
Evitada’' se sobrepuserem.

P308 W 1a30 Ajusta o enderego do inversor para comunicagao serial.

Enderego Serial (1] Consulte o item 8.13,

P309 @ 0a10 Define o padrao de Fieldbus a ser utilizado (Profibus DP/DP-V1,
Fieldbus [0] DeviceNet, EtherNet/IP ou DeviceNet Drive Profile) e o nimero de
- variaveis trocadas com o mestre. Consulte o item 8.12.7.

P

w
o

9 Opcdes
Inativo

Profibus DP/DP-V1 2 1/O
Profibus DP/DP-V1 4 1/0
Profibus DP/DP-V1 6 1/0
DeviceNet 2 /0O
DeviceNet 4 I/0
DeviceNet 6 I/O
EtherNet/IP 2 /0O
EtherNet/IP 4 1/O
EtherNet/IP 6 /O

10 DeviceNet Drive Profile

Tabela 6.49 - Opcgdes de Fieldbus

OO (N[~ |WIN|(F|O

Somente é aplicavel se for utilizado um kit para comunicagao Fieldbus
opcional.

@ NOTA!

Caso seja utilizado o cartao PLC1 ou PLC2, o paradmetro
P309 deve ser programado para inativo.

pP310 ™ Oou1 Este parametro permite programar a fungao do bit 6 na palavra de
Deteccado de STOP [0] comando légico da rede Fieldbus (consulte o item 8.12.7.2 - Variaveis
em rede Profibus = Escritas no Inversor).

1

1

,

[

I

I DeDpio=u . e
| [
I

[

|

i

1

il
!
.
|
|
|
|
i
i
1

Tabela 6.50 - Detecgdo de STOP em rede Profibus

A programacao deste pardmetro para ATIVO implica que o valor do
bit 6 da palavra de comando légico deve ser mantido em 1 para
operacao do inversor. Isto possibilitara que o inversor seja desabilitado
caso o mestre da rede Profibus seja colocado em STOP, e os valo-
res das palavras de saida do mestre sejam zerados.

194



CAPITULO 6 - DESCRICAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descri¢cdo / Observacdes
?.312(;1) Prot | : 8 E P312 Tipo de Protocolo Serial
Slpq le rotocolo [0] 0 Protocolo WBUS
ena ; 1 Modbus-RTU, 9600 bps, sem paridade
2 Modbus-RTU, 9600 bps, paridade impar
3 Modbus-RTU, 9600 bps, paridade par
4 Modbus-RTU, 19200 bps, sem paridade
5 Modbus-RTU, 19200 bps, paridade impar
6 Modbus-RTU, 19200 bps, paridade par
7 Modbus-RTU, 38400 bps, sem paridade
8 Modbus-RTU, 38400 bps, paridade impar
9 Modbus-RTU, 38400 bps, paridade par
Tabela 6.51 - Tipo de protocolo serial
Define o tipo de protocolo utilizado para comunicagao serial.
P313 (1? 0as P313 Bloqueio com E28/E29/E30
Blogueio com [0] 0 Desativar via Gira/Para
E28/E29/E30 - 1 Desativar via Habilita Geral
2 Sem Fungéo
3 Vai para LOCAL 1
4 Vai para LOCAL 2 - Mantendo Comandos e Referéncia
5 Causa Erro Fatal
Tabela 6.52 - Blogueio com E28/E29/E30

Define o comportamento do inversor quando a comunicagao serial
esta inativa (causando E28), quando a conexao fisica com o mestre
da rede Fieldbus for interrompida (causando erro E29) ou quando o
cartéo Fieldbus estiver inativo (causando erro E30). Consulte o item
8.12.7.

M Para P313 = 4, quando o inversor detectar falha na comunicagao
Fieldbus e alterar de modo Remoto para Local, o comando de
habilitagdo da rampa e a referéncia de velocidade recebida pelo inversor
via Fieldbus em modo remoto serdo mantidos no modo Local, desde
que estes comandos em modo Local sejam controlados via Start/
Stop 3 Fios e Potenciémetro Eletrénico ou Teclas /0.

M Para P313 = 5, quando o inversor detectar falha na comunicacgao,
sera gerado um erro fatal no equipamento, bloqueando a operagéo
do motor e exigindo que seja feito o reset de erros do inversor para
permitir sua operagdo novamente.

pP314 @ 0.02999.0 Tempo para agéo

Tempo paraAgéo' [00] P34 do watchdog serial

do Watchdog Serial 01s 50 Desabiiade
0.12999.0 Habilitado

Tabela 6.53 - Tempo para agdo do Watchdog serial

Caso o inversor nao receba nenhum telegrama serial valido depois
de decorrido o tempo programado no P314, sera feita a indicagdo de
E28 na HMI e o inversor ira tomar a agao programada no P313 - Tipo
de bloqueio com E28/E29/E30.
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CAPITULO 6 - DESCRIGCAO DETALHADA DOS PARAMETROS

Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descricao / Observacfes
Para que o inversor possa executar esta acao, é necessario que os
comandos do inversor estejam configurados para a opgao “Serial”,
nos parametros P220 a P228.
P318 Oou1 P318 Fungéo Descricao
Detecgédode [0] 0 Inativa | Desabilita a atuagéo
Watchdog da PLC - do erro de watchdog
da PLC - E71.
1 Ativa Habilita a atuagéo do
erro de watchdog da
PLC - E71.
Tabela 6.54 - Detecdo de Watchdog da PLC
P320 © 0a3 O parametro P320 seleciona a utilizagao das fungdes:
Fl'ying Start/ [0 (Inativas)] P320 U
Ride-Through - -
0 Inativas
1 Apenas Flying Start est ativa [Valido somente para P202 =0,
1, 2 (Controle V/F), 3 (Sensorless) ou 5 (VVW)]
2 Flying Start e Ride-Through est&o ativas [Valido somente para
P202 =0, 1, 2 (Controle V/F), 3 (Sensorless) ou 5 (VVW)]
3 Apenas Ride-Through estéa ativa
Tabela 6.55 - Flying Start / Ride-Through
P321© 178V a 282V A atuacao da fungéo Ride-Through podera ser visualizada nas sai-
Ud Falta de Rede (P296 = 0) das DO1, D02, RL1, RL2 e/ou RL3 (P275, P276, P277, P279 e/ou
252V esde que as mesmas sejam programadas para = Ride-
[ | P280) desd j d “23 =Rid
D@ Este 1V Through”;
parametro s6 é
visivel no(s) 30;;/92 ‘1817 v @ NOTA!
display(s) quando ( e Quando uma das fungdes, Ride-Through ou Flying Start, for
P202=30u 4 (88 1 : das funcdes, ough ou Flying Start,
| ial 1V ativada o parametro P214 (Detecgéo de Falta de Fase na
(Controle Vetorial) Rede) é automaticamente setado para 0 = Inativo.
324V a513V
(P296 = 2) I:' NOTA'
[459 V] '
1V Este parametro trabalha junto com P322, P323, P325, P326
para Ride-Through em Controle Vetorial e com P331, P332
356V a 564 V para Ride-Through e Flying Start em Controle V/F.
(P296 = 3)
[505 V] I
1V [ NOTA!
Ud =Vca=1.35
388V a 615V
(P296 =4)
[550 V] Ride-Through para Controle Vetorial (P202 = 3 ou 4):
1Y O objetivo da fungéo Ride-Through, em Modo Vetorial (P202 = 3 ou
4), é fazer com que o inversor mantenha o motor girando durante
425V a 674V . ~ R .
(P296 = 5) falta de rede, sem interrupgao ou memorizagao de falha. A energia
[602V] necessaria para a manutengao do conjunto em funcionamento é
1V obtida da energia cinética do motor (inércia) através da desaceleragao
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do mesmo. No retorno da rede o motor € reacelerado para a veloci-
dade definida pela referéncia;
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Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descri¢cdo / Observacdes
466V a 737V Apos falta de rede (t0), a tens&o do Link CC (Ud) comega a diminuir
(P296 = 6) segundo uma taxa dependente da condigao de carga do motor, po-
[660 V] dendo atingir o nivel de subtensao (t2) se a fungdo Ride-Through
1V nao estiver operando. O tempo necessario para que isto ocorra,
tipico para carga nominal, € da ordem de 5 a 15 ms;
486P\£ 986 _7;0 v Com afungao Ride-Through ativa, a falta de rede é detectada quan-
( 689 \_/ ) do a tensdo Ud cai abaixo do valor “Ud Falta de rede” (t1). Imediata-
[ 1V ] mente o inversor inicia a desaceleragao controlada do motor, rege-
nerando energia para o Link CC de modo a manter o motor operan-
do com a tensao Ud regulada no valor “Ud Ride-Through”;
559V a 885V 9 9
(P296 = 8) Caso a rede nao retorne, o conjunto permanece nesta condigédo o
[792V] maior tempo possivel (depende do balango energético) até a ocor-
1V réncia da subtensao (E02 em t5). Se a rede retornar (t3) antes da
ocorréncia da subtensao, o inversor detecta o retorno da mesma
quando a tensdo Ud atinge o nivel “Ud retorno rede” (t4). O motor é
pP322 © 178V a 282V entao reacelerado, seguindo a rampa ajustada, desde o valor cor-
Ud Ride-Through (P296 = 0) rente da velocidade até o valor definido pela referéncia de velocidade
[245V ] ativa (figura 6.42);
[ Estepara- B Se a tens&o da rede cair para uma regido entre P322 e P323 os
metro s6 € visivel valores de P321, P322 e P323 dever&o ser reajustados.
no(s)display(s) 307V a 487V
guando P202 =3 ou (P296 =1)
4 (Controle Vetorial) [423 V]
1V
324V a 513V [ NOTA!
(Pigg \=/2) Cuidados com a aplicagao:
[ 1V ] - Obrigatério o uso de reatancia de rede para limitar a corrente
inrush no retorno de rede;
- Utilizar fusiveis UR sobre-dimensionados ou fusiveis nor-
3523\292 _52? kd mais pela mesma razao.
[490 V]
1V [ NOTA!
388V a 615V Afuncéo Ride-Through para os modelos 107 Aa 472 A/500-
(P296 = 4) 690 V e os modelos 100 A a 428 A/660-690 V operando em
[535V] Modo Vetorial funciona somente por um tempo maximo de 2
1V segundos. Nestes modelos a fonte de alimentagao do con-
trole ndo é alimentada diretamente do Link CC e sim através
495V 3 674V de uma fonte de alimentagéo separada com autonomia de 2
(P296 = 5) segundos.
[588 V]
1V [ NOTA!
466V a 737V A ativacdo da funcao Ride-Through ocorre quando a tenséo
(P296 = 6) da fonte de alimentagao for menor que o valor (P321+1.35).
[644 V]
1V
486V a 770V
(P296 =7)
[672 V]
1V
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Parametro

Faixa
[Ajuste fabrica]
Unidade

Descri¢cdo / Observacdes

P323 ®
Ud Retorno de Rede

Este
parametro sé é
visivel no(s)
display(s) quando
P202=30u 4
(Controle Vetorial)
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559V a 885V
(P296 = 8)
[773 V]
1V

178V a 282V
(P296 = 0)
[267 V]
1V

307V a 487V
(P296 = 1)
[461V]
1V

324V a 513V
(P296 = 2)
[486 V]
1V

356V a 564 V
(P296 = 3)
[534 V]
1V

388V a 615V
(P296 = 4)
[583 V]
1V

425V a 674V
(P296 = 5)
[638 V]
1V

466V a 737V
(P296 = 6)
[699 V]
1V

486V a 770V
(P296 = 7)
[729 V]
1V

559\ a 885V
(P296 = 8)
[838V]
1V

A Ud

Nominal

Retorno (P323) | ======-F-\-=====—mmm oo
Falta (P321) |------- Lo
Ride-Through (P322) f------- Lo-p

Subtens&o (75 %) E : i '”'": EO02

0t ot t3 t4 t5 ()

Figura 6.42 - Atuagdo da Funcdo Ride-Through em Modo Vetorial

t0 - Falta de rede;

t1 - Detecgdo da falta de rede;

t2 - Atuagao da Subtensio (E02 sem Ride-Through);
t3 - Retorno da rede;

t4 - Detecgao do retorno da rede;

t5 - Atuagéo da Subtensédo (E02 com Ride-Through).
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Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descri¢cdo / Observacdes
P325 0.0 a 63.9 Regulador RT
Ganho Proporcional [22.8]
do Ride-Through 0.1 Ud Ride-Through T : Entr. Blocod
figura 6.27 a)

[N Este para- :
metro sé é visivel Kp, Ki
no(s) display(s) ud
quando i lad do Ride-Through
P202 = 3 ou 4 Figura 6.43 - Controlador Pl do Ride-Throug
(Controle Vetorial)
P326 0.000 a 9.999 Normalmente o ajuste de fabrica para P325/P326 é adequado para a
Ganho Integral [0.128 ] maioria das aplicagdes. Nao mudar estes parametros.
do Ride-Through 0.001
" Este para-
metro so é visivel
no(s) display(s)
guando
P202=30u 4
(Controle Vetorial)
P331 0.2 a 60.0 Afungéo Flying Start permite acionar o motor que esta em giro livre,
Rampa de Tensao [2.0] acelerando-o a partir da rotagdo em que ele se encontra.

Ul Para habilitar o Flying Start € necessario programar P320 =1 ou 2.
P332 0.1 a 10.0 Se a fungao Flying Start ndo for necessaria em alguns momentos,
Tempo Morto [1.0] uma entrada digital pode ser programada para desativar a mesma

01s (programe apenas um dos parametros entre P265 e P270 em 17).
[ Estes para- Flying Start para Modo de Controle V/F / VVW:

metros P331e

P332) s6 sao visiveis

no(s) display(s)
guando
P202=0,1,2
(Controle V/IF) ou
5 (VWW)

Na partida, o inversor vai impor uma freqiéncia fixa definida pela
velocidade de referéncia e aplicar a rampa de tenséo definida em
P331. Afuncgédo Flying Start sera acionada apés o tempo ajustado
em P332 (para permitir a desmagnetizacao do motor) sempre que
um comando “Gira” for dado.

MO parametro P331 ajusta o tempo necessario para que a tensdo de
saida atinja o valor da tensdo nominal;

Funcao Flying Start (FS) para Controle Vetorial Sensorless
(P202 = 3):

Apds um comando de GIRA, inicia o processo de Flying Start, neste
momento o inversor inicia uma busca até encontrar a velocidade do
motor, que pode ser horaria ou anti-horaria, o Modo de Controle é
alterado de I/F para vetorial sensorless e o motor é acelerado até a
referéncia de velocidade indicada em P001.

Os parametros P135, P331 e P332 nédo sao utilizados pelo Flying
Start quando P202 = 3.

Ajustes necessarios:
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Parametro

Faixa
[Ajuste fabrica]
Unidade

Descri¢cdo / Observacdes

200

Recomenda-se ajustar P151 de acordo com a tabela 6.8 e P150

igual a 1.

Ride-Through para Modo de Controle V/F e VVW:

M A fungéo Ride-Through para os Modos de Controle V/F e VVW funci-

ona de forma diferente que no Modo Vetorial. Assim que a tensao de
alimentagéo cair abaixo do valor de subtensdo (E02 — consulte o
item 7.1), teremos os pulsos de saida (IGBT) do inversor desabilitados
(nenhum pulso de tensdo no motor). N&o ocorre falha devido a
subtenséo e atensao no Link CC caira lentamente até que a tensao
da rede retorne.

M Caso a tensdo da rede demore muito a retornar (mais de 2 segun-

dos) oinversor pode indicar E02 ou E70. Se a tensao da rede retornar
antes o inversor voltara a habilitar os pulsos, impondo a referéncia de
velocidade instantaneamente (como na fungao Flying Start) e fazen-
do uma rampa de tensdo com tempo definido pelo parametro P331.
Consulte as figuras 6.44 a) e b).

M O parametro P332 ajusta o tempo minimo que o inversor aguardara

para voltar a acionar o motor apds a recuperagao da rede no Ride-
Through. Este tempo é contado a partir da queda da rede e é neces-
sario para a desmagnetizagdo do motor. Ajustar este tempo para
duas vezes a constante rotérica do motor - consulte a tabela em
P412.

Afungao Ride-Through permite a recuperagao do inversor, sem blo-

queio por E02 (Subtensao), quando ocorrer queda na rede de ali-
mentagao.

Rede Retorna ¢
! ————— Tensdo no Link CC
I
M _____ Nivel do E02

: P332 |

I I Habilitado

1 < > Pulsos de Saida

Desabilitado
P331

Tensao de Saida

oV

Velocidade
de Saida (P002)

Figura 6.44 a) - Atuacdo do Ride-Through (rede retorna antes do tempo
ajustado em P332) em Modo V/F
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Parametro

Faixa

[Ajuste fabrica]
Unidade

Descri¢cdo / Observacdes

Rede Retorna

Tensao no Link CC

Nivel do E02

E— . Habiitado Pulsos de saida

Tempo ajustado

P332 '
- ; em P332

Tensao de Saida

Desabilitado !
e Y

' Velocidade

B  deSaida (P002)

e 0 rpm

Figura 6.44 b) - Atuagéo do Ride-Through (rede retorna depois do tempo
ajustado em P332, mas antes de 2 s para P332 <1 s ou antes de 2 x P332
para P332 > 1 s) em Modo V/F

P335

Instancias de
1/0 DeviceNet

0a3
[0]

M Este parametro somente é aplicavel se for utilizado kit opcional para
comunicacao DeviceNet Drive Profile.

M Permite programar as instancias de 1/O utilizadas pela interface
DeviceNet Drive Profile. Estas instancias definem o conteudo e a
quantidade de palavras de I/O comunicadas com o mestre darede.

P335 Instancias de I/0 DeviceNet
0 Instancias 20/70
1 Instancias 21/71
2 Instancias 100/101
3 Instancias 102/103

Tabela 6.56 - Instancias de I/O DeviceNet

M A alteracao deste pardmetro somente sera valida apds o inversor ser
desligado e ligado novamente.

M Para mais informagdes sobre a parametrizagéo e operagéo da
interface DeviceNet Drive Profile, consulte o Manual da Comunicagao
DeviceNet Drive Profile para o inversor de freqiiéncia CFW-09.

P336
Palavrade
entrada #3

P337
Palavrade
entrada #4

0a749
[0]

0a749
(0]

M Estes parametros somente sao aplicaveis se for utilizado kit opcional
para comunicagéo DeviceNet Drive Profile.

M Os parametros P336 a P340 permitem programar o conteudo das
palavras 3 a 7 de entrada (input: inversor envia para o mestre).
Utilizando estes parametros, é possivel programar nimero de um
outro pardmetro cujo conteldo deve ser disponibilizado na area de
entrada do mestre darede.
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Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descricdo / Observacdes
P338 0a749 Por exemplo, caso se deseje ler do inversor CFW-09 a corrente do
Palavrade [0] motor em ampéres, deve-se programar em algum dos parametros o
entrada#5 - valor 3, pois o parametro P0O03 é o paradmetro que contém esta
informagao. Vale lembrar que o valor lido de qualquer parametro é
P339 0a749 representado com uma Qalavra de 16 bits com sirJaI, em.complementcla
Palavra de [0] de 2. Mle'smo queo pgramfatro possua resolggaf) decimal, o valor é
entrada #6 ) transmitido sem a indicagao das casas decimais. Por exemplo, se
o parametro P003 possuir o valor 4.7 A, o valor fornecido via rede
sera47.
EglA;\?/ras de 0 [6‘07 ?9 Estes parametros séo utilizados somente se a quantidade de palavr_as
entrada #7 ) de entrada / saida (input / output) programadas no P346 seja maior
que 2, e se for programada as instancias de I/0O 102/103 no P335.
Para mais informacbes sobre a parametrizagdo e operacédo da
interface DeviceNet Drive Profile, consulte 0 Manual da Comunicagao
DeviceNet Drive Profile para o inversor de freqiéncia CFW-09.
P341 0a749 Estes parametros somente sao aplicaveis se for utilizado kit opcional
Palavrade [0] para comunicagao DeviceNet Drive Profile.
saida#3 i Os parametros P341 a P345 permitem programar o conteudo das
palavras 3 a 7 de saida (output: mestre envia para o inversor).
P342 0a749 Utilizando estes parémetros, é possivel programar numero de um
Palavra de [0] outro parametro cujo conteudo deve ser disponibilizado na area de
saida#4 - saida do mestre da rede.
Por exemplo, caso se deseje escrever no inversor CFW-09 a rampa
P343 0a749 de aceleracao, deve-se programar em algum dos paradmetros o valor
Palavra de [0] 100, pois o parametro P100 é o parametro na qual esta informagao
saida#5 - & programada. Vale lembrar que o valor lido de qualquer parametro &
representado com uma palavra de 16 bits com sinal, em complemento
p344 0a749 de 2. Mgsmo queo pgrénjetro possua resglugéo decimal, o valor é
Palavra de [0] transmltldo sema |nd|cagaohdas casas decimais. Por exemplo, caso
saida #6 ) deseje-se programar o parametro P100 com o valor 5,0 s, o valor
programado via rede devera ser 50.
Estes parametros séo utilizados somente se o inversor for
P345 0a749 L N
Palavra de [0] progrgmado para utilizar as |nstan’C|as_ de I/0 102/103, e se a
saida #7 i} quantidade de palavras de entrada/ saida (input/ output) programadas
no P346 for maior que 2.
Para mais informacbes sobre a parametrizagdo e operacédo da
interface DeviceNet Drive Profile, consulte 0 Manual da Comunicagao
DeviceNet Drive Profile para o inversor de freqiéncia CFW-09.
P346 2a’7 Este parametro somente € aplicavel se for utilizado kit opcional para
Quantidade de [2] comunicacao DeviceNet Drive Profile.

palavras de I/O

202

Caso o parametro P335 seja programado para 3 — Instancias 102/
103, é possivel programar no P346 a quantidade de palavras trocadas
com o mestre da rede, de 2 até 7 palavras.

A alteracao deste parametro somente sera valida apds o inversor ser
desligado e ligado novamente.

Para mais informacdes sobre a parametrizacao e operacdo da
interface DeviceNet Drive Profile, consulte o Manual da Comunicagao
DeviceNet Drive Profile para o inversor de freqiiéncia CFW-09.
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6.3.1 Parametros para Aplicagdes de Ponte Rolante e Fungcdo Mestre/Escravo de Torque -

P351 a P368

Faixa

[Ajuste fabrica]

Parametro Unidade Descricédo / Observacfes
pP351® 0.0a299.9 Se a diferenga entre N (Velocidade) e N*t (Referéncia de velocidade
Atraso para E33 - [99.9] total) permanecer maior que o valor ajustado em P292 por um tempo
Velocidade sem 0.1s maior que o ajustado em P351 ocorrera o erro E33.
Controle 99.9 = E33 esta desabilitado
[ Atua
somente quando
P202=30u 4
P352 @ 0a 999 Se o CFW-09 permanecer em limitagdo de torque por um tempo
Atraso para E34 - [999 ] maior que o ajustado em P352 ocorrera o erro E34.
Tempo longo em 1s 999 = E34 esta desabilitado.
limitacao de torque
[ Atua [ NOTA!
somegte quando Em aplicacdes com CFW-09 “mestre/escravo” desabilita-se
P202=3ou 4 esta fungdo no CFW-09 escravo.
P353 0.0a20.0 Define o tempo para o freio atracar, isto é, o tempo que decorre
Atraso para N<Nx - [0.0] depois da condigido de N<NXx até o acionamento do freio.
Atracar o freio 01s
P354 ® 0.0a10.0 Este ajuste € necessario para assegurar que a corrente do motor
Atraso para Reset [2.0] sera reduzida depois do freio atracar.
do Integrador do 0.1s
Regulador de ATEN(;AO!
Velocidade '
=— Se este valor € menor que o tempo necessario para fechar o
B Atua somente freio mecanico pode ocorrer solavancos na carga ou até mes-
quando P202 = 4 mo queda. Se este valor € maior que o estipulado em P351
(Modo de ou P352, podera ocorrer E33 ou E34, respectivamente.
Controle Vetorial
com Encoder).
pP355 @ 0.0a10.0 Este é o tempo morto para garantir o “atraque” do freio. Nao aceita
Atraso para novo [1.0] outro comando Gira/Para durante este tempo.
comando Gira/Para 0.1s Define entsio o tempo que 0 CFW-09 espera antes do processamento
de um novo comando de “Gira” depois que o motor & parado. Durante
o tempo programado em P355 os comandos iniciais sdo ignorados.
Funcgao valida somente para comandos via entrada digital.
pP356 @ 0.0a10.0 Este é o tempo que o CFW-09 espera antes de habilitar a rampa
Atraso para [0.0] apos receber o comando de “Gira”.
habilitagdo da rampa 0.1s

Funcgao valida somente para comandos via entrada digital.
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Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descrigdo / Observagdes
pP357 @ 0.00a9.99 Constante de tempo do filtro aplicado a corrente de torque. O tempo
Filtro para [0.00] de amostragem é 5 ms.
Corrente de QL Opera em conjunto com P358 para ativar uma saida digital ou a relé,
Torque-Iq ~ )
programada para a fungéo Polaridade de Torque +/-.
A corrente de torque filtrada pode ser visualizada nas saidas
analdgicas AO3 e AO4 quando as mesmas estao programadas para
“Ig com P357” (P255 e/ou P257 = 38).
p358 @ 0.00a9.99 Estabelece o percentual de histerese aplicado na comutagao de
Histerese para [2.00] uma saida digital DOx ou a Relé quando estas estdo programadas
Corrente de 0.01 % nas opgdes 34 ou 35.
Torque - Iq Polaridade de Torque
Torque Positivo (+)
A
H2 H1
lqg com P357
y
Torque Negativo (-) H1 = P358 x torque nominal
H2 = P358 x torque nominal
Figura 6.45 - Histerese para Corrente de Torque - Iq
P361 @ Oou 1 P31 | Funca Descrics
Detector de Carga [0] un?ao cscrigac
_ 0 Inativa | Nenhuma das fun¢des ajustadas com os parametros
P362 a P368 estao habilitados.
1 Ativa Deteccédo de Cabo Solto, Nivel de Carga Leve e
Detecgao de Sobrepeso habilitadas.
Tabela 6.57 - Detector de Carga
D@ NOTA!
Consulte as figuras 6.46 a) e b).
P362 @ 0aP134 O motor acelera até a velocidade de estabilizagdo e permanece
Velocidade de [90] nesta velocidade durante o tempo programado no parametro P363.
Estabilizagcao 1rpm
¢ P Neste tempo, o CFW-09 detecta a condigdo de carga usando a
corrente média.
Atua somente
se P361 =1 (On)
P363 ® 0.1a10.0 Tempo que o CFW-09 espera antes de iniciar a detecgéo de carga,
Tempode [0.1] uma vez que a velocidade de estabilizagio tenha sido alcangada.
Estabilizagcédo 01s

Atua somente

se P361=1(0n)
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Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descri¢cdo / Observacdes
P364 @ 0.0a60.0 Tempo que o CFW-09 espera para comutar as saidas DOx ou a Relé
Tempo [0.0] programada para Detecgdo de Cabo Solto. Se a condigdo de cabo
de Cabo Solto 0.1s solto parou, o CFW-09 desliga as saidas DOx ou a Relé.

[ Atuasomente
se P361=1(0n)

D@ NOTA!

Se P364 = 0, a légica de detecgdo de cabo solto esta
desativada.

P365 W
Nivel de Cabo Solto

E-' Atua somente
se P361 =1 (On)

0.0 a 1.3 x P295
[0.1x P295 |
0.1A

Valor da corrente de saida utilizado para detectar a condigéo de
cabo solto.

P366 ©
Nivel de CargaLeve

E-' Atua somente
se P361 =1 (0On)

0.0 a 1.3 x P295
[0.3 x P295 |
0.1A

Valor da corrente de saida utilizado para detectar a condi¢ao de carga
leve. Apds esse processo é incrementada a referéncia de velocidade
com P368. O novo valor da velocidade € N = N* x P368. O reset desta
condigao ocorre quando o motor permanece parado por 1 s.

D@ NOTA!

Esta condicao é testada somente no tempo de estabilizagao.

P367 ®

0.0a 1.8 x P295

Valor da corrente de saida para detectar a condigdo de Sobrepeso.

Nivel de Sobrepeso [1.1xP295] Isto acontece somente no tempo de estabilizagdo. O reset desta
0.1A condicao é dado pela permanéncia de N = 0 por 1 s.
[ Atuasomente
se P361=1(0n) D@ NOTA!
Esta condicao é testada somente no tempo de estabilizagdo.
P368 ® 1.000a 2.000 Este valor incrementa a referéncia de velocidade na condigéo de
Ganho da [ 1.000] cargaleve.
Referéncia de =
Velocidade
Atua somente
se P361=1(0n)
P369 @Y 0.0 a300.0 Usado nas fungdes das saidas digitais € a relés:
Frequéncia Fx [4.0] F>F
0.1Hz X
[ NOTA!
Detalhes dessa fun¢do podem ser obtidas nas decrigbes das
fungdes dos parametros P275 a P280.
P370 0.0a15.0 Usado nas fun¢des das saidas digitais e a relés:
Histerese para Fx [2.0] F>F
0.1Hz X
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RAMETROS

a) Atuacdo dos parametros da deteccéo de carga no tempo de estabilizacdo e P361 = On

Velocidade4
N* x P368
N*
P362
Corrente
de Saida l
A : ,\\\ .
\ | ~—— 1
N o S @
I R N |
P367 |- L] et
| . Y AN |
| | AT B i
In : N S~ao !
i : P et et @)
Rl T SR I a
P366 ---------------------------------i--'--'— ---------------------------- i --------------------
P365 M--%-----mmee 4:— B e TR Tt i ————————————————————
O J50 1 I T
: L ! Tempo
! P363 Calculo de Im i
P364 T
Sinaliza
Cabo Solto

- - - - @ Condigao de sobrepeso

- - - - @Condigao normal
Condigao carga leve

———- Condigao cabo solto

Im - Corrente média

Figura 6.46 a) - Detalhes
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b) Diagrama da Logica de Deteccao de Carga

Inicio

P361 =17

N > P362

Incrementa To

Refazer
Deteccéo de

A

Contador de
cabo solto =0

Refazer
Deteccédo

A4

Refazezr 1 s
Detecgéo

S

Hold da Rampa

Sinaliza
Cabo Ok d
) 4
P364 >0 2 > Is > P365 Sinagzcigabo )
S

Sinaliza cabo
Ok

<
<

y

Th > P363 > Th = Th-1 l—>

S

Calcula Im
Th=0

Sinaliza

Sobrepeso
v A
4
Fim
To =Tempoem N =0 rpm Is = Corrente de Saida (P003)
Th = Tempo do “Hold” da rampa | Im = Corrente Média
N* = Referéncia de Velocidade Iq = Corrente de Torque

N = Velocidade Real

Figura 6.46 b) - Detalhes sobre funcionamento das fun¢des digitais
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Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descri¢cdo / Observacdes
pP371 0.0a15.0 A frenagem CC na partida consiste na aplicagcao de corrente conti-
Tempode [0.0] nua no motor entre o comando de “Gira” e a aceleragéo do motor.
Ererpggem CCna 0.1s Este par&dmetro ajusta o tempo de Frenagem CC na partida para os
artida Modos de Controle VVW e Vetorial Sensorless.
E.' Este Durante o processo de frenagem, se o inversor é desabilitado, a
parametro so é frenagem continua até completar o tempo programado em P371, e
visivel no display em seguida retorna ao estado “RDY”.
quando P202 =3 _ N L . )
(Sensorless) e A frenagem na partida ndo estéa disponivel para:
5 (VVW) -para o Modo de Controle Escalar V/F e Vetorial com Encoder;
-comandos de habilita via serial e Fieldbus;
-comandos de JOG, JOG+ e JOG-;
-quando programado Ldgica de Parada - P211 =1;
-quando programado a fungéo Flying Start (P320 > 1).
O nivel de corrente CC ¢é ajustado em P302 (VVW) e P372
(sensorless).
- . . . ,_ . _
Durante a frenagem CC o display de LEDs indica dL b [~ |inter
mitente.
pP372 0.0a90.0 Este parametro ajusta o nivel de corrente (torque de frenagem CC)
Nivel de Corrente na [40.0] aplicada ao motor durante a frenagem.
Frenagem CC 0.1% O nivel de corrente programado € o percentual da corrente nominal
doinversor.
[ Este . .
parametro s6 é Este parametro atua somente para o Modo de Controle Vetorial
visivel no display Sensorless.
guando P202 =3
(Sensorless)
p398 @ Oou1
P398 Funcé
Compensagéao de [1] 0 |::t?\?;
Escorregamento - 1 Ativa
durante a
Regeneracgao Tabela 6.58 - Compensacédo de Escorregamento
durante a Regeneragdo
[ Este
parametro s6 é
visivel no display
guando P202=5
(VWW)
P399 M@ 50.0a299.9 Ajuste do rendimento nominal do motor;
Rendimento [ De acordo com o

Nominal do Motor

[ Este

parametro s6 é
visivel no display
guando P202=5
(VWW)
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valor da poténcia
nominal do motor
(P404)]
0.1 %

Esse parametro é importante para o funcionamento preciso do
Controle VVW. O ajuste impreciso implica no calculo incorreto da
compensacgao do escorregamento;

O valor padrao desse parédmetro é ajustado automaticamente quando
o parametro P404 ¢ alterado. O valor sugerido é valido para motores
WEG trifasicos standard IV pdélos. Caso o motor utilizado nao
corresponda ao exposto acima, o usuario devera ajustar manual-
mente o parametro.
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6.4 PARAMETROS DO MOTOR - P400 a P499

Faixa

[Ajuste fabrica]

Parametro Unidade Descrigdo / Observagdes
P400 ®® 0a690 Ajustar de acordo com os dados de placa do motor e a ligagdo dos
Tensao Nominal [ P296 ] fios na caixa de ligagéo deste.
Motor 1V ~ . ~ . .
do Moto Este valor ndo pode ser superior ao valor de tensdo nominal ajusta-
do em P296.
Para validar um novo ajuste de P400 fora da rotina de start-up orien-
tado é necessario desenergizar/energizar o inversor.
P401 ®a2) 0.0 a 1.30xP295 Ajustar de acordo com os dados de placa do motor utilizado, levan-
Corrente Nominal [ 1.0xP295 ] do em conta a tensdo do motor.
do Motor 0.1A(<100)-1A(>99.9)
P402 ®E@L 0a 18000 Ajustar de acordo com o dado de placa do motor utilizado.
Velocidade Nominal REES SRl Para Controles V/F e VVW ajuste de 0 a 18000 rpm.
do Motor 1rpm
Para Controle Vetorial ajuste de 0 a 7200 rpm.
0a 7200
[1750 ]
1rpm
P403 @D 0a 300 Ajustar de acordo com o dado de placa do motor utilizado.
Freqiéncia Nominal 60 (50 .
d e Para Controles V/F e VVW ajuste de 0 a 300 Hz.
do Motor 1Hz
30a120 Para Controle Vetorial ajuste de 30 a 120 Hz.
[60 (50)]
1 Hz
P404 © 0as50 Ajustar este pardmetro de acordo com o dado da placa do motor
Poténcia Nominal [4] utilizado.
do Motor . P404 Poténcia Nominal P404 Poténcia Nominal
do Motor (hp/kW) do Motor (hp/kW)
0 0.33/0.25 26 180.0/132.0
1 0.50/0.37 27 200.0/150.0
2 0.75/0.55 28 220.0/160.0
3 1.0/0.75 29 250.0/185.0
4 1.5/1.1 30 270.0/200.0
5 20/15 31 300.0/220.0
6 3.0/2.2 32 350.0/260.0
7 4.0/3.0 33 380.0/280.0
8 5.0/3.7 34 400.0/300.0
9 5.5 /4.0 35 430.0/315.0
10 6.0/4.5 36 440.0/330.0
11 7.5/5.5 37 450.0/335.0
12 10.0/7.5 38 475.0/355.0
13 12.5/9.0 39 500.0/375.0
14 15.0/11.0 40 540.0/400.0
15 20.0/15.0 41 600.0/450.0
16 25.0/18.5 42 620.0/460.0
17 30.0/22.0 43 670.0/500.0
18 40.0/30.0 44 700.0/525.0
19 50.0/37.0 45 760.0/570.0
20 60.0/45.0 46 800.0/600.0
21 75.0/55.0 47 850.0/630.0
22 100.0/75.0 48 900.0/670.0
23 125.0/90.0 49 1100.0/ 820.0
24 150.0/110.0 50 1600.0/1190.0
25 175.0/130.0

Tabela 6.59 - Poténcia nominal do motor
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Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descri¢cdo / Observacfes
P405 @ 100 a 9999 Ajustar o numero de pulsos por rotagdo (PPR) do encoder
Dados do Encoder [ 1024 ] incremental quando P202 = 4 (Vetorial com Encoder).
1 ppr
[ Este parametro
s0 évisivel no(s)
display(s) quando
P202 =4 (Controle
Vetorial com Encoder)
P406 ® 0a3 : _
Ventilagdo do Motor [0] s [0 CEAFED
_ 0 Autoventilado
1 Ventilagdo Independente
2 Fluxo Otimo
3 Protegéo Estendida

Tabela 6.60 - Tipo de ventilagdo do motor

Na primeira energizagao (consulte os itens 5.2, 5.3 € 5.3.1) ou quando
P202 passa de 0, 1 ou 2 (V/F) para 5 (VVW), 3 ou 4 (Vetorial —
consulte o item 5.3.2), de 5 para 3 ou 4 e vice-versa, o valor ajustado
em P406 modifica automaticamente a protegcéo de sobrecarga da
seguinte forma:

P406 P156 P157 P158
0 1.1xP401 | 0.9xP401 | 0.55xP401
1 1.1xP401 | 1.0xP401 | 1.0xP401
2 1.1xP401 | 1.0xP401 | 1.0xP401
3 0.98xP401| 0.9xP401 | 0.55xP401

Tabela 6.61 - Protecdo de sobrecarga do motor

ATENCAO!

A opcao P406 = 2 podera ser utilizada (consulte as condigbes
de uso abaixo) quando se desejar operar o motor em baixas
frequUéncias com torque nominal sem necessidade de venti-
lagao forgada, para a faixa de operacgéo 12:1, ou seja, 5 Hz
para 60 Hz/4.2 Hz para 50 Hz, conforme a freqiéncia nominal
do motor.

CONDICOES PARAUTILIZACAO DAOPCAO P406 = 2:
I. Modo Vetorial Sensorless (P202 = 3);

IIl.Linhas de motores WEG: Nema Premium Efficiency, Nema High
Efficiency, IEC Premium Efficiency, IEC Top Premium Efficiency
and Alto Rendimento Plus.

M Quando P406 = 3, a freqiiéncia de chaveamento esta limitada em
5 kHz.
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Faixa
[Ajuste fabrica]
Pardmetro Unidade Descri¢cdo / Observaces
P407 ®@ 0.50a0.99 Ajuste do fator de poténcia do motor;

Fator de Poténcia
Nominal do Motor

[ De acordo com o
valor da poténcia
nominal do motor

Esse parametro é importante para o funcionamento preciso do
Controle VVW. O ajuste impreciso implica no calculo incorreto da
compensacgao do escorregamento;

[J@F Este (P404)]
parametro s6 é - O valor padrao desse parametro € ajustado automaticamente quan-
o . 0 0 parametro ¢ alterado. O valor sugerido é valido para moto-
visivel no display d ametro P404 ¢ alterado. O val gerido é valid t
quando P202 =5 res WEG trifasicos standard IV pélos. Para outros tipos de motores
(VVW) 0 ajuste deve ser feito manualmente.
P408 @ 0aZ2 Através deste parametro é possivel estimar os valores dos parametros
Auto-Ajuste ? (P202 = 3) relacionados ao motor em uso. Nas opgdes de P408 = 1 a 3 sdo
[0] estimados os valores dos parametros P409 a P413. Aopgao P408 =
E-' Este param- 1 4 estima apenas o valor do parametro P413.
etro s¢ e visivel T Obs.: Melhores resultados do Auto-Ajuste s&o obtidos com motor
no(s) display(s) B aquecido.
quando P202 =3, 4 (P202=4)
(Controle Vetorial) [0] P408_| Auto-Ajuste Tipo de Controle P202
ou 5 (VWW) 1 0 Néo _ 5 | ;
1 Sem girar Vetorial Sensorless, Vetorial c/ 340u
. Oou1 Encoder ou VVW 5
E.. A rotina de _ 2 Gira p/ Imr Vetorial Sensorless ou ¢/ Encoder 3ou4
Auto-ajuste pode ser (P202 =5) 3 Giraem Tm__| Vetorial ¢/ Encoder 4
cancelada pressio_ [ 0 ] 4 Medir Tm Vetorial ¢/ Encoder 4
nando-se a tecla 1 Tabela 6.62 - Opcdes de Auto-Ajuste

,somente
quando P409 a
P413 forem todos
diferentes de zero.

" O Auto Ajuste
s6 pode ser executa-

do com P309 = Inati-
vo (0)

- Sem Girar - O motor permanece parado durante o auto-ajuste. O
valor de P410 é obtido de uma tabela, valida para os motores WEG
até 12 polos.

Para isso, P410 deve estar igual a zero antes de iniciar o Auto-
ajuste. Se P410 = 0 a rotina de Auto-ajuste mantera o valor ja exis-
tente.

Obs.: Ao usar outra marca de motor, deve-se ajustar P410 com o
valor adequado (corrente com motor a vazio) antes de iniciar o Auto-
Ajuste.

- Gira p/ Imr - O valor de P410 é estimado com o motor girando.
Deve ser executado sem carga acoplada ao motor.

ATENCAO!

Se a opgao P408 = 2 (Gira p/ Imr) for realizada com a carga
acoplada ao motor, podera ser estimado um valor errado de
P410 (Imr). Isto implicara em erro nas estimagodes de P412
(Constante L/R- Tr) e de P413 (Constante de tempo mecéni-
ca-Tm).

Também, podera ocorrer sobrecorrente (E00) durante a ope-
ragao do inversor.

Obs.: O termo “carga” engloba tudo que esteja acoplado ao
eixo do motor, por exemplo, redutor, disco de inércia, etc.
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Parametro

Faixa
[Ajuste fabrica]

Unidade Descri¢cdo / Observacdes

- Giraem Tm - O valor de P413 (Constante de tempo mecanica -
Tm) é estimado com o motor girando. Deve ser feito, de preferéncia,
com a carga acoplada ao motor.

- Medir Tm - Estima somente o valor de P413 (constante de tempo
mecanica - Tm), com o motor girando. Deve ser feito, de preferéncia,
com a carga acoplada ao motor.

NOTAS!

Sempre que P408 =1 ou 2:
O parémetro P413 (Constante de tempo mecéanica Tm)
sera ajustado para um valor aproximado da constante de
tempo mecéanica do motor. Para isto, € levada em conta
ainércia do rotor do motor (dados de tabela validos para
motores WEG), a Corrente e a Tensao Nominal do inver-
Ssor.

Modo Vetorial c/Encoder (P202 = 4):
Ao usar P408 = 2 (Gira p/ Imr), deve-se, apds concluir a
rotina de Auto-ajuste, acoplar a carga ao motor e fazer
P408 = 4 (Medir Tm) para estimar P413 (constante de
tempo mecanica Tm). Neste caso P413 levara em conta
também a carga acionada.

Modo VVW - Voltage Vector WEG (P202 = 5):
Na rotina de auto-ajuste do Controle VVW somente seré
obtido o valor da resisténcia estatorica (P409). Dessa for-
ma, o auto-ajuste sera sempre realizado sem girar o mo-
tor.

[

P409 @™
Resisténcia do Estator
do Motor (Rs)

E-' Este param-
etro so é visivel
no(s) display(s)
guando P202 =3, 4
(Controle Vetorial)

0.000a77.95
[0.000]
0.001 @

Valor estimado pelo Auto-ajuste.

ou 5 (VVW)

P410 0.0 a 1.25xP295 M Valor estimado pelo Auto-ajuste nos casos em que o motor pode
Corrente de [0.0] girar sem carga acoplada (P408 = 2) ou obtido de tabela quando o
Magnetizagéo do 0.1A motor for WEG e n&o pode girar sem carga acoplada durante o
Motor (Imr) Auto-ajuste (P408 = 1 ou 3).

m Este parame-
tro s6 é visivel no(s)
display(s) quando
P202 = 3 ou 4 (Con-
trole Vetorial)
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M Para outras marcas de motores que ndo podem girar sem carga
acoplada ajustar este parametro antes de iniciar o Auto-ajuste com
a corrente a vazio do motor.
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Faixa

[Ajuste fabrica]

Parametro Unidade Descricao / Observacfes
Para P202 = 4 (vetorial com encoder) o valor de P410 determina o

fluxo no motor. Portanto deve estar bem ajustado. Se estiver baixo, o
motor perde fluxo e torque, se estiver alto, o motor ira comegar a
oscilar na velocidade nominal ou ndo atingird a velocidade nominal.
Neste caso, baixar P410 ou P178 até o motor parar de oscilar ou
atingir a velocidade nominal.

P411 @ 0.00a99.99 Valor estimado pelo Auto-ajuste.

Indutancia de [0.00]

Disperséao de Fluxo 0.01mH

do Motor (cls)

E-' Este parame-

tro so6 é visivel no(s)

display(s) quando

P202=30u 4

(Controle Vetorial)

P412 0.000a9.999 O ajuste de P412 determina os ganhos do regulador de fluxo (P175

Constante Lr/Rr [0.000] e P176).

(Constante de Tempo 0.001s

Rotdrica do Motor-Tr)

E.' Este parame-
tro sé é visivel no(s)
display(s) quando
P202=30u 4
(Controle Vetorial)

M O valor de P412 é estimado pelo auto-ajuste para motores com
potencia até 75 CV. Acima desta poténcia o valor é tabelado para
motores padrdo (standard) WEG (tabela 6.63).

O valor deste parametro influi na precisao da velocidade para Controle
Vetorial Sensorless.

Normalmente, o auto-ajuste é feito com motor a frio. Dependendo do
motor, o valor de P412 pode variar mais ou menos com temperatura
no motor. Assim, para Controle Vetorial Sensorless e operagéo nor-
mal com o motor aquecido, deve-se ajustar P412 até que a velocida-
de do motor com carga aplicada (medida no eixo do motor com
tacémetro) fique igual aquela indicada na HMI (P001).

Esse ajuste deve ser realizado na metade da velocidade nominal;

Para P202 = 4 (vetorial com encoder), se P412 estiver errado, o
motor perdera torque. Entédo, deve-se ajustar P412 para que na me-
tade da rotagdo nominal, e com carga estavel, a corrente do motor
(P003) fique a menor possivel.

No Modo de Controle Vetorial Sensorless o ganho P175, fornecido
pelo auto-ajuste, ficara limitado na faixa: 3,0 <P175<8,0.
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Faixa

[Ajuste fabrica]

Parametro Unidade Descrigéo / Observagdes
M Valores tipicos de Tr para motores standard WEG:
TR (s):
Poténcia do Motor Namero de pdlos
(CV-hp) / (kW) 2 4 6 8
(50 Hz/60 Hz)|(50 Hz/60 Hz)|(50 Hz/60 Hz)|(50 Hz/60 Hz)
2/15 0.19/0.14 | 0.13/0.14 | 0.1/0.1 0.07/0.07
5/37 0.29/0.29 | 0.18/0.12 -/0.14 0.14/0.11
10/7.5 -/0.38 0.32/0.25 | 0.21/0.15 | 0.13/0.14
15/ 11 0.52/0.36 | 0.30/0.25 | 0.20/0.22 | 0.28/0.22
20/ 15 0.49/0.51 | 0.27/029 | 0.38/0.2 | 0.21/0.24
30/22 0.70/0.55 | 0.37/0.34 | 0.35/0.37 -/0.38
50/ 37 -/0.84 0.55/0.54 | 0.62/0.57 | 0.31/0.32
100/ 75 1.64/1.08 | 1.32/0.69 | 0.84/0.64 | 0.70/0.56
150 / 110 1.33/1.74 | 1.05/1.01 | 0.71/0.67 -10.67
200 / 150 -/1.92 -/0.95 -/0.65 -/1.03
300 / 220 -/2.97 1.96/2.97 | 1.33/1.30 -/-
350 / 250 -/- 1.86/1.85 -/1.53 -/ -
500 / 375 -/ - -/1.87 -/- -/-
Tabela 6.63 - Valor padrédo de motores WEG
P413 @ 0.00a99.99 M O ajuste de P413 determina os ganhos do regulador de velocidade
Constante Tm [0.00] (P161 e P162).
I(\ﬂCé);ésr:iir;‘t;a de Tempo TS M Quando P408 = 1 ou 2, deve ser observado:

[ Este pardme-
tro so é visivel no(s)
display(s) quando
P202 = 3 ou 4 (Con-
trole Vetorial)
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- Se P413 = 0 entdo a constante de tempo Tm sera obtida em
fungdo da inércia do motor programado (valor tabelado).

- Se P413 > 0, o valor de P413 ndo sera alterado no Auto-Ajuste.

Controle Vetorial Sensorless (P202 = 3):

M Quando o valor de P413 obtido pelo auto-ajuste fornecer ganhos do
regulador de velocidade (P161 e P162) inadequados, é possivel altera-
los via P413;

M O ganho P161, fornecido pelo auto-ajuste ou via alteragéo de P413,
ficara limitado no intervalo: 6,0 <P161<9,0.

M O valor de P162 varia em fungdo do valor de P16 1.

M Caso seja necessario aumentar ainda mais esses ganhos, deve-se
ajustar diretamente em P161 e P162.

Obs: Valores de P161 > 12,0 podem tornar a corrente de torque (iq)
e a velocidade oscilantes

Controle Vetorial com Encoder (P202 = 4):

M O valor de P413 é estimado pelo auto-ajuste quando P408 = 3 ou 4.
Caso nao seja possivel estima-lo, o ajuste deve ser feito manual-
mente. (consulte P161 e P162).
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6.5 PARAMETROS DAS
FUNCOES ESPECIAIS

6.5.1 ReguladorPID

6.5.2 Descricao

O CFW-09 dispbe da fungéo regulador PID que pode ser usada
para fazer o controle de um processo em malha fechada. Essa
fungéo faz o papel de um regulador proporcional, integral e derivati-
vo superposto ao controle normal de velocidade do CFW-09.

A velocidade sera variada de modo a manter a variavel de processo
(aquela que se deseja controlar - por exemplo: nivel de agua de um
reservatorio) no valor desejado, ajustado na referéncia (setpoint).

Este regulador pode, por exemplo, controlar a vazdo em uma tubu-
lag&o através de uma realimentag¢ao da vazao na entrada analdgica
Al2 ou Al3 (selecionada via P524), e a referéncia de vazao ajustada
em P221 ou P222 - A1, por exemplo, com o inversor acionando a
motobomba que faz circular o fluido nesta tubulagéo.

Outros exemplos de aplicagao: controle de nivel, temperatura, do-
sagem, etc.

=

A fungao regulador PID é ativada colocando P203 = 1.

Afigura 6.47 apresenta o bloco de diagrama do regulador PID Aca-
démico.

A fungao de transferéncia no dominio frequtiéncia do regulador PID
Académico é:

=

=

y(s)=Kp e(s)[1+ i +sTd]
sTi

Substituindo-se o integrador por uma somatéria e a derivada pelo quo-
ciente incremental, obtém-se uma aproximagao para a equagao de
transferéncia discreta(recursiva) mostrada a seguir:

y(kTa)=y(k—-1)Ta+Kp[(e(kTa)—e(k—1)Ta)+
+Kie(k —1)Ta+Kd(e(kTa)-2e(k —1)Ta + e(k — 2)Ta)]

sendo:

Kp (Ganho proporcional): Kp = P520 x 4096;

Ki (Ganho Integral): Ki = P521 x 4096 = [Ta/Ti x 4096];

Kd (Ganho Diferencial): Kd = P522 x 4096 = [Td/Ta x 4096].

Ta = 0,02 s(periodo de amostragem do regulador PID).

SP*: referéncia, tem no maximo 13 bits(0 a 8191).

X: variavel de processo (ou controlada), lida através de Al2 ou A3, tém
no maximo 13 bits;

y(kTa): saida atual do PID, tem no maximo 13 bits;

y(k-1)Ta: saida anterior do PID;

e(kTa): erro atual [SP*(k) — X(K)];

e(k-1)Ta: erro anterior [SP*(k-1) — X(k-1)];

e(k-2)Ta: erro a duas amostragens anteriores [SP*(k-2) — X(k-2)];

O sinal de realimentagao deve chegar as entradas analégicas via
Al2’ e AI3’ (Consulte as figuras 6.29 e 6.30).

NOTA!

Quando a fungéo PID é utilizada, o parametro P233 deve ser programado
em 1, caso contrario o valor da velocidade minima (P133) sera
adicionado ao sinal de realimentagéo do PID (Entrada Analdgica Al2).
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216

-

O setpoint pode ser definido via:

- Via teclas: parametro P525.

- Entradas analdgicas Al1°, Al2’, Al3’, Al4’, (Al1’+ Al2°)>0, (Al1’'+ Al2'),
Multispeed, Serial, Fieldbus e PLC.

NOTA!
Quando P203 = 1, n&o utilizar a referéncia via E.P. (P221/P222 = 7).

Quando se habilita a funcéo PID (P203 = 1):

Automaticamente os seguintes parametros sao alterados: P223 = 0
(sempre horario), P225 = 0 (JOG inativo), P226 = 0 (sempre horario),
P228 = 0 (JOG inativo), P237 = 3 (variavel de processo do PID) e
P265 = 15 (Manual/Automatico).

As fungbes JOG e sentido de giro ficam fora de agdo. Os comandos
de Habilitagao e Liga/Desliga sao definidos em P220, P224 e P227.

Quando a fungao regulador PID ¢ ativada (P203 = 1), a entrada digital
DI3 é automaticamente programada para a fungao Manual/Automati-
co (P265 = 15), de acordo com a tabela 6.64.

DIx Modo de Operagao
0 (V) Manual
1(24V) Automatico

Tabela 6.64 - Modo de operagéo DIx

A mudanga entre Manual/Automatico pode ser feita por uma das en-
tradas digitais DI3 a DI8 (P265 a P270).

O parametro P040 indica o valor da Variavel de Processo (realimenta-
¢ao) na escala/unidade selecionadas. Este pardmetro pode ser sele-
cionado como variavel de monitoragao (consulte o item 4.2.2) desde
que P205 = 6. Para evitar a saturagao da entrada analégica de reali-
mentagao, durante o “overshoot” de regulagéo, o sinal deve variar entre
0V a 9,0V [(0a18)mA/(4 a18) mA]. Aadaptacao entre o setpoint
e a realimentacéo pode ser feita alterando-se o ganho da entrada
analdgica selecionada como realimentagao (P238 para Al2 ou P242
paraAl3). AVariavel de Processo pode ainda ser visualizada nas saidas
AO1 aAO4 desde que programadas em P251, P253, P255 ou P257.
O mesmo se aplica a Referéncia (Setpoint) do PID.

As saidas DO1, DO2 e RL1 a RL3 poderao ser programadas (P275 a
P277, P279 ou P280) para as fungdes “Variavel de Processo > VPx
(P533)” e Variavel de Processo < VPy (P534).

Se o setpoint for definido por P525 (P221 ou P222 = 0), e for alterado
de manual para automatico, automaticamente é ajustado P525 = P040,
desde que o par&dmetro P536 esteja ativo (P536 = 0). Neste caso, a
comutagdo de manual para automatico é suave (ndo ha variagao brus-
ca de velocidade).

Caso a funcao “Logica de Parada” esteja ativa (P211 =1) e P224 =0,
automaticamente P224 ¢ alterado para opgéo “Entradas Digitais DIx”
(P224 =1).

Caso a funcao “Logica de Parada” esteja ativa (P211 =1) e P227 =0,
automaticamente P227 ¢ alterado para op¢éo “Entradas Digitais DIx”
(P227 =1).
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Faixa

[Ajuste fabrica]

Parametro Unidade Descrigéo / Observagdes
P520 0.000a7.999 Alguns exemplos de ajustes iniciais dos Ganhos do Regulador PID
Ganho [ 1.000 ] e Tempo de Rampa PID para algumas aplicagbes citadas no item
Proporcional PID 0.001 6.5.1 sdo mostrados na tabela 6.65.
Ganhos Tempo Tipo de
P521 0.000a7.999 Grandeza Proporcional| Integral | Derivativo|RampaPID| Acao
Ganho Integral PID [0.043] P520 P521 P522 P523 P527
0.001 Pressdo em sistema 1 0.043 0.000 3.0 0 = Direta
pneumatico
P522 0.000a3.499 Vazio em sistema 1 0.037 0.000 3.0 0 = Direta
Ganho [0.000] pheumético
Diferencial PID 0.001 Pressdo em sistema 1 0.043 0.000 3.0 0 = Direta
hidraulico
P523 0.0a999 Vazio em sistema 1 0.037 0.000 3.0 0 = Direta
Tempo Rampa PID [3.0] hidraulico
0.15(<99.9 s) Temperatura 2 0.004 0.000 3.0 Consulte
1s(>99.95s) anota®
Nivel 1 Consulte 0.000 3.0 Consulte
anota @ anota®
Tabela 6.65 - Sugestfes para ajustes dos ganhos do regulador PID
[ NOTAS!

(1) Para atemperatura e nivel, o ajuste do tipo de agéo vai
depender do processo, por exemplo: no controle de
nivel, se o inversor atua no motor que retira o fluido do
reservatorio, a agao serareversa, pois quando o nivel
aumenta o inversor devera aumentar a rotagdo do mo-
tor para fazé-lo baixar, caso contrario, o inversor atu-
ando no motor que coloca o fluido no reservatério, a
agao sera direta.

(2) No caso do controle de nivel, o ajuste do ganho inte-
gral, vai depender do tempo que leva para o reservato-
rio passar do nivel minimo aceitavel para o nivel que se
deseja, nas seguintes condig¢des:
|.Para acao direta o tempo devera ser medido com a
vazao de entrada maxima e vazao de saida minima.

ll.Para acdo reversa o tempo devera ser medido com a
vazao de entrada minima e vazao de saida maxima.
Uma férmula para calcular um valor inicial de P521 (Ganho Integral
PID) em fung¢ao do tempo de resposta do sistema é apresentada a
seguir:
P521 =0.02/t
t =tempo (segundo)
P524 @ Oou1 M Seleciona a entrada de realimentagdo (Variavel de Processo) do
Selegaoda regulador.

Realimentagao do
PID
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[0]

P254 Alx
0 Al2 (P237 a P240)
1 Al3 (P241 a P244)

Tabela 6.66 - Selecdo da entrada de realimentacao

M Apds a escolha da entrada de realimentacéo, deve-se programar a
fungao da entrada selecionada em P237 (para Al2) ou P241 (paraAl3).
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Parametro

Faixa

[Ajuste fabrica]

Unidade

Descricdo / Observacdes

Tipo de realimentacéo:

O tipo de agao do PID descrito anteriormente leva em consideragao
que o sinal de realimentagao da variavel de processo aumenta de
valor quando a variavel de processo também aumenta (realimenta-
¢ao direta). Este € o tipo de realimentagcdo mais utilizada.

Caso arealimentagao da variavel de processo diminua de valor quan-
do a variavel de processo aumenta (realimentagao inversa) é neces-
sario programar a entrada analdgica selecionada para e alimenta-
¢ao do PID (AI2 ou Al3) como referéncia inversa: P239=2[(10a 0)
V/(20 a 0) mA] ou P239 = 3 [(20 a 4) mA]

Quando arealimentacao é porAl2 e P243 =2[(10a 0) V/(20 a 0) mA]
ou P243 = 3 [(20 a 4) mA] quando a realimentacao é por Al3. Sem
isto, o PID nao opera corretamente.

P525
Setpoint PID pelas
Teclas (&) e ()

0.0a100.0
[0.0]
0.1 %

Fornece o setpoint via teclas (v‘)\ e (a) para o Regulador PID (P203
=1), desde que, P221 = 0 (LOC) ou P222 = 0 (REM) e esteja em
modo Automatico. Caso esteja em modo Manual a referéncia por
teclas é fornecida por P121.

O valor de P525 é mantido no ultimo valor ajustado (backup) mesmo
desabilitando ou desenergizando o inversor [com P120 = 1 (Ativo)].

Quando o Regulador PID estiver no modo automatico, o valor do
setpoint passa ser via referéncia ajustada com P221(LOCAL) ou
P222 (REMOTO). Amaioria das aplicagdes com PID usam o setpoint
viaAl1 [P221 = 1(LOC) ou P222 = 1(REM)] ou via teclas G e (f)\
[P221 = 0(LOC) ou P222 = O(REM)]. Consulte a figura 6.47.

P526
Filtro da Variavel de
Processo

0.0a16.0
[0.1]
0.1s

Ajusta a constante de tempo do filtro da Variavel de Processo.

Normalmente o valor 0.1 é adequado, a menos que o sinal da variavel
de processo tenha muito ruido. Neste caso, aumentar gradativamente
observando o resultado.

P527
Tipo de Agao PID

Oou1
[0]

Define o tipo de agao do controle:

P527 Tipo de Agéo
0 Direto
1 Reverso

Tabela 6.67 - Tipo de funcionamento PID

Selecione de acordo o processo:

Velocidade .
Erro Selecionar
do Motor
Aumenta Positivo Direto
Negativo Reverso

Tabela 6.68 - Sele¢édo de funcionamento
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Parametro

Faixa
[Ajuste fabrica]
Unidade

Descricdo / Observacdes

Necessidade do processo:

Tipo de agéo do PID: a agdo do PID deve ser selecionada como
"Direto" quando é necessario que a velocidade do motor seja au-
mentada para fazer com que a variavel do processo seja
incrementada. Em caso contrario, selecionar "Reverso".

Exemplo 1 — Direto: Bomba acionada por inversor fazendo o enchi-
mento de um reservatério com o PID regulando o nivel do mesmo.
Para que o nivel (variavel de processo) aumente é necessario que a
vazao e consequentemente a velocidade do motor aumente.

Exemplo 2 — Reverso: Ventilador acionado por inversor fazendo o
resfriamento de uma torre de resfriamento como PID controlando
atemperatura da mesma. Com o aumento da temperatura o erro
torna-se negativo e a velocidade aumenta, resfriando a torre.

P528
Fator de Escala da
Variavel Processo

P529

Ponto Decimal da
Indicacao da
Variavel Processo

220

0a9999
[1000]
1

0a3
[1]

P528 e P529 definem como sera mostrada a Variavel de Processo
(P040).

P529 define o niumero de casas decimais apos a virgula.

P528 deve ser ajustado conforme a equacgéo abaixo:

Indicacdo F. S. V. Processo x (10) P52

P528 =
Ganho (AlI2 ou Al3)

Sendo:

Indicagao F. S. V. Processo: o valor do Fundo de Escala da Variavel
de Processo, correspondente a 10 V (20 mA) na Entrada Analdgica
(Al2 ou Al3) utilizada como realimentagéo.

M Exemplo 1:
(Transdutor de Pressao 0 a 25 bar — saida 4 a 20 mA).
-Indicagao desejada: 0 a 25 bar (F. S.)
-Entrada de realimentacao: Al3
-Ganho AI3 =P242 = 1.000
-Sinal AlI3 =P243 =1 (4 a 20 mA)
-P529 = 0 (sem casa decimal apds a virgula)

25 (10)° _
1.000

P528 = 25

Exemplo 2 (valores padrao de fabrica):
-Indicagéo desejada: 0.0 % a 100 % (F. S.)
-Entrada de realimentagéao: Al2
-Ganho Al2 = P238 = 1.000
-P529 = 1 (uma casa decimal apés a virgula)

100.0 x (10)!
1.000

P528 = =1000
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Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descricdo / Observacdes
P530 3223127 Estes parametros s&o Uteis somente para inversores providos de
Unidade de [37 (%)] HMI com display de cristal liquido (LCD).
Enggnharia da - A unidade de engenharia da Variavel de Processo é composta de
Variavel de trés caracteres, os quais serdo aplicados a indicagéo do parametro
Processo 1 P040. P530 define o caracter mais a esquerda, P531 o do centro e
P532 o da direita.
P531 32a127
Unidade de [32()] Caracteres possiveis de serem escolhidos:
Engenharia da - Caracteres correspondentes ao c6digo ASClI de 32 a 127.
Variavel de ]
Processo 2 Exemplos:
AB, ..,Y,Z,a,b,..,y,2,0,1,..,9#% %( ), * + ..
P532 32a127
Unidade de [32()]
Engenhariada = Exemplos:
Variavel de e _
Processo 3 -Paraindicar “bar”: -Paraindicar “%”:
P530 ="b” (98) P530 =“%" (37)
P531="a" (97) P531=""(32)
P532="r"(114) P532=""(32)
P533 0.0a 100 Usados nas fungdes das Saidas digitais/Relé:
Valor da Variavel [90.0] o S
de Processo X 01 % V. Pr.> VPx e V. Pr. < VPy com a finalidade de sinaliza¢éo/alarme.
Os valores sao percentuais do fundo de escala da Variavel de Pro-
P534 0.0a 100 Cesso:
Valor da Variavel [10.0] b2
de Processo Y 0.1 % (P040 x _(10) "= x 100 %)
P535 0a100
SaidaN=0PID [0]
1% P535 atua em conjunto com P212 (Condigao para Saida de Bloqueio
por N = 0) fornecendo a condigéo adicional para a saida do bloqueio,
P536 @ Oou1 ou seja, erro do PID > P535. Consulte P211 a P213.
Ajuste Automatico [O] Quando o setpoint do regulador PID for via HMI (P221/P222 = 0) e
de P525
e -

P536 estiver em zero (ativo) ao comutar de manual para automatico,
o valor da variavel de processo (P040) sera carregado em P525. Com
isto evita-se oscilagdes do PID na comutagao de manual para auto-
matico.

P536 Tipo de Agéo
0 Ativo
1 Inativo

Tabela 6.69 - Ajuste automatico de P525
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Faixa
[Ajuste fabrica]
Parametro Unidade Descrigdo / Observagdes
P537 1a100 Quando o Setpoint for igual a Variavel de Processo e estiver dentro
Histerese para [1] da faixa determinada pela histerese (ajustada pelo parametro P537),
Setpoint = Variavel 1% a saida digital ou a relé programada para Setpoint = Variavel de Pro-
de Processo cesso (SP = VPr) permanecera ativa até o momento que a variavel
de processo atingir o valor fora da faixa da histerese (consulte a
figura 6.39 v)).
[ NOTA!
A fungao esta ativa somente no modo automatico e quando
P203 = 1.
P538 0.0a50.0 Usado nas fungbes das saidas digitais e a relé:
Histerese para [1.0]
VPX/VPy 01% Var. Processo > VPx e Var. Processo < VPy
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CAPITULO 7

7.1 ERROS E POSSIVEIS

SOLUGAO E PREVENGCAO DE FALHAS

Este capitulo auxilia o usuario a identificar e solucionar possiveis falhas
que possam ocorrer. Também sao dadas instrugdes sobre as inspegdes
periodicas necessarias e sobre limpeza do inversor.

Quando a maioria dos erros é detectada, o inversor é bloqueado
(desabilitado) e o erro é mostrado no display como EXX , sendo XX o

CAUSAS o
cédigo do erro.
Para voltar a operar normalmente o inversor apds a ocorréncia de um erro
€ preciso reseta-lo. De forma genérica isto pode ser feito através das
seguintes formas:
Desligando a alimentagéao e ligando-a novamente (power-on reset);
Pressionando a tecla Ci-ﬁ (manual reset);
Automaticamente através do ajuste de P206 (autoreset);
Via entrada digital: DIx = 12 (P265 a P270);
Viainterface Serial;
Viainterface Fieldbus.
Consulte os detalhes de reset para cada erro e provaveis causas natabela
abaixo.
ERRO RESET CAUSAS MAIS PROVAVEIS
E0O Power-on Curto-circuito entre duas fases do motor
Sobrecorrente Manual reset (tecla @ ) Curto-circuito entre cabos de ligagéo do resistor de frenagem reostatica
na saida Autoreset Quando a corrente de saida atingir 2xP295, causada por: inércia de
DIx carga muito alta, rampa de aceleragéo muito rapida ou parametro(s)
Serial de regulagéo e/ou configuragdo incorreto(s)
Fieldbus Médulos de transistores em curto
Ajuste de P169, P170, P171, P172 muito alto
EO1 Tensao de alimentagdo muito alta, ocasionando uma tensao no Link CC
Sobretenséo no acima do valor maximo
Link CC (Ud) Ud > 400 V - Modelos 220-230 V
Ud > 800 V - Modelos 380-480 V
Ud > 1000 V - Modelos 500-600 V e 500-690 V com alimentagédo entre
500 V e 600 V
Ud > 1200 V - Modelos 500-690 V com alimentacéo entre 660 V e 690 V
e modelos 660-690 V
Inércia da carga muito alta ou rampa de desaceleragdo muita rapida
Ajuste de P1510u P153 muito alto
EO02 Tenséo de alimentagdo muito baixa, ocasionando tens&o no Link CC
Subtensao no abaixo do valor minimo (ler o valor no Parametro P004):
Link CC (Ud) Ud < 223 V - Tensé&o de alimentagéo 220-230 V

Ud < 385 V - Tensao de alimentagao 380 V
Ud < 405 V - Tenséao de alimentagéo 400-415 V
Ud < 446 V - Tensao de alimentagédo 440-460 V
Ud < 487 V - Tensao de alimentagao 480 V
Ud < 532 V - Tensédo de alimentagédo 500-525 V
Ud < 582 V - Tensao de alimentagédo 550-575 V
Ud < 608 V - Tenséo de alimentagéo 600 V
Ud <699 V - Tensao de alimentagédo 660-690 V
Falta de fase na entrada
Fusivel do circuito de pré-carga (comando) aberto (valido somente
para 105 A e 130 A /220-230 V, 86 A a 600 A/380-480 Ve 44 A a
79 A/500-600 V, consulte o item 3.2.3)
Falha no contator de pré-carga
Parametro P296 selecionado numa tensédo acima da tenséo nominal da
rede

Tabela 7.1 - Erros e possiveis causas
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ERRO RESET CAUSAS MAIS PROVAVEIS
EO3® Power-on Alimentagao abaixo do valor minimo
Subtensao/Falta Manual reset (tecla @) ) Ualim < 154 V - Modelos 220-230 V
de Fase na Autoreset Ualim < 266 V - Modelos 380-480 V
alimentacao DIx Ualim < 361 V - Modelos 500-600 V e 500-690 V
Serial Ualim < 462 V - Modelos 660-690 V
Fieldbus Falta de fase na entrada do inversor
Tempo de atuagéo: 2.0 segundos
E04 @®) Temperatura ambiente alta (> 40 °C) e corrente de saida elevada; ou
Sobretemperatura temperatura ambiente <-10 °C

nos dissipadores
da poténcia, no
ar interno ou falha
no circuito de
pré-carga

Ventilador bloqueado ou defeituoso

Fusivel do circuito de pré-carga (comando) aberto (valido somente
para 105 A e 130 A /220-230 V, 86 A a 600 A/380-480 Ve 44 Aa
79 A/500-600 V, consulte o item 3.2.3)

Problema com a tens&o de alimentagéo ou interrupgéo (falta de fase),
se ocorrerem por mais de 2 segundos e com a detecgdo de falta fase
desabilitada (P214 = 0)

Sinal com polaridade invertida nas entradas analdgicas Al1/AI2

E05
Sobrecarga no
inversor/motor,

funcdo I x t

E06
Erro externo
(abertura da entrada
digital programada
para s/ erro externo)

EO7
Falta de algum
dos sinais do
encoder, (valido se
P202 = 4 - Vetorial
com encoder

Power-on

Manual reset (tecla (0
Autoreset

DIx

Serial

Fieldbus

Ajuste de P156, P157 e P158 muito baixo para o motor utilizado;
Carga no eixo muito alta

Fiacédo nas entradas DI3 a DI7 aberta (ndo conectada a + 24 V). Consulte
P265aP270 =4
Conector XC12 no cartéo de controle CC9 desconectado

Fiacdo entre encoder e bornes XC9 (cartdo opcional EBA/EBB/EBC/
EBE) interrompida. Consulte o item 8.2
Encoder com defeito

E08 Ruido elétrico
Errona CPU
(watchdog)
EQ09 Consultar a Assisténcia Memoaria com valores alterados

Erro na memoaria
de programa

Técnicada WEG

E10
Erro na fungéo
Copy

E11®
Curto-circuito
fase-terra na saida

E12
Sobrecarga no
resistor de
frenagem

Power-on

Manual reset (tecla @)
Autoreset

DIx

Serial

Fieldbus

Tentativa de copiar os parametros da HMI para o inversor com versdes
de software diferentes

Curto para o terra em uma ou mais fases de saida
Capacitancia dos cabos do motor para o terra muito elevada
ocasionando picos de corrente na saida (consulte nota adiante)

Inércia da carga muito alta ou rampa de desaceleragdo muito rapida
Carga no eixo do motor muito alta
Valores de P154 e P155 programados incorretamente
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ERRO

RESET

CAUSAS MAIS PROVAVEIS

E13
Erro no sentido de
rotagcdo do encoder
(para P202 =4 -
vetorial com encoder),
com P408 = Gira
para Imr

Antes de resetar o erro e
& reinicializar a aplicag&o,

corrija o sentido de rotagéo

do encoder ou do motor.

Fiagao U, V, W para o motor invertida
Canais A e B do Encoder invertidos
Erro na posi¢cdo de montagem do encoder
Obs.: Esse erro somente pode ocorrer durante o auto-ajuste

E15
Falta de Fase
no Motor

E17
Erro de
sobrevelocidade

] Power-on

Manual Reset (tecla
Autoreset

DIx

Serial

Fieldbus

Mau contato ou fiagéo interrompida na ligagdo entre o inversor e o
motor

Programagéo incorreta de P401

Controle Vetorial com perda de orientagdo

Controle Vetorial com encoder, fiagdo do encoder ou conexdao com o
motor invertida

Quando a velocidade real ultrapassar o valor de P134+P132 por mais
de 20 ms

E24 ©) Desaparece automaticamente Tentativa de ajuste de um paradmetro incompativel com os demais.
Erro de quando forem alterados Consulte a tabela 4.2
programacgao os parametros incompativeis
E31 Desaparece automaticamente Mau contato no cabo da HMI
Falha na quando a HMI voltar a Ruido elétrico na instalagéo (interferéncia eletromagnética)

conexao da HMI

estabelecer comunicagédo normal

com o inversor

E32®
Sobretemperatura
no motor

E33®
Velocidade
sem controle

E34©
Longo periodo
em limitagédo de

M Power-on

Manual Reset (tecla
Autoreset

DIx

Serial

Fieldbus

Carga no eixo do motor muito alta

Ciclo de carga muito elevado (grande numero de partidas e paradas
por minuto)

Temperatura ambiente alta

Mau contato ou curto-circuito (resisténcia < 100 Q) na fiagéo que chega
aos bornes XC4:2 e XC4:3 do cartao opcional EBA ou nos bornes XC5:2
e XC5:3 do cartédo opcional EBB, vinda do termistor do motor

P270 programado inadvertidamente para 16, com cartdes EBA/EBB n&o
montados e/ou termistor do motor n&o instalado

Motor travado

Excesso de peso
Falha do freio enquanto a carga esta suspensa

Excesso de peso
Ajuste incorreto de P169, P170, P171 e P172
Falha na abertura do freio, fazendo com que o motor permanega com

corrente o eixo travado
E41 Consultar a Assisténcia Defeito na memoaria ou outros circuitos internos ao inversor
Erro de Técnicada WEG

auto-diagnose

Tabela 7.1 (cont.) - Erros e possiveis causas
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ERRO RESET CAUSAS MAIS PROVAVEIS
E70® Power-on Falta de fase na entrada R ou S
Subtengdo na Manual Reset (tecla (OT, ) Usando fusivel auxiliar no circuito (sera valido somente nos modelos
alimentagéo CC Autoreset ) 500-690 V e 660-690 V - Consulte as figuras 3.7 ) e g))
Interna DIx
Serial
E71 Fieldbus Quando a placa PLC parar de se comunicar com o CFW-09 por mais
Erro de Watchdog de 200 ms
daPLC
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Tabela 7.1 (cont.) - Erros e possiveis causas

R

NOTA!

(1) O EO3 pode ocorrer somente com:
- Modelos 220-230 V com corrente nominal maior ou igual a 45 A;
- Modelos 380-480 V com corrente nominal maior ou igual a 30 A;
- Modelos 500-600 V com corrente nominal maior ou igual a 22 A;
- Modelos 500-690 V;
- Modelos 660-690 V;
- P214 devera ser ajustadoem 1.

(2) No caso de atuagéo do E04 por sobretemperatura no inversor é neces-
sario esperar este esfriar um pouco antes de reseta-lo.
O EO04 pode significar também falha no circuito de pré-carga somente
para:
- Modelos 220-230 V com corrente nominal maior ou iguala 70 A.
- Modelos 380-480 V com corrente nominal maior ou igual a 86 A.
- Modelos 500-690 V com corrente nominal maior ou igual a 107 A.
- Modelos 660-690 V com corrente nominal maior ou igual a 1000 A.
A falha no circuito de pré-carga significa que o contator (modelos até
130 A/220-230V, 142 A/380-480 V e 79 A/500-600 V) ou Tiristor (mo-
delos acima de 130 A/220-230V, 142 A/380-480 V e toda a linha 500-
690V e 660-690 V) de pré-carga ndo estao fechados, sobreaquecendo
os resistores de pré-carga.

(3) Para:

- Modelos 220-230 V com corrente nominal maior ou igual a 16 A;

- Modelos 380-480 V com corrente nominal maior ou igual a 13 Ae
menor ou igual a 142 A

- Modelo 500-600 V com corrente nominal igual ou maior a 12 Aeigual
ou menor que 79 A.

O E04 pode ser ocasionado pela temperatura muito alta do ar interno.

Verificar ventilador do ar interno da eletrénica.

(4) No caso de atuagéo do E32 por sobretemperatura no motor é necessario
esperar o mesmo esfriar um pouco antes de resetar o inversor.

(5) Quando programado um parametro incompativel com os demais, ocor-
rera a situacao de erro de programacao - E24, neste momento o display
de LED sinalizara mensagem indicando E24 e, no display LCD sera
sinalizado uma mensagem de ajuda, indicando o motivo ou uma solu-
¢ao do problema do erro.

(6) Somente para modelos 107 Aa 472 A/500-690 V e 100 Aa 428 A/
660-690 V.

(7) Cabos de ligagao do motor muito longos (mais de 100 metros) pode-
rao apresentar uma grande capacitancia para o terra. Isto pode ocasi-
onar a ativagéo do circuito de falta a terra e, consequentemente, blo-
queio por E11 imediatamente apds a liberagao do inversor.
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L2

SOLUCAO:

Reduzir a freqliéncia de chaveamento (P297).

Ligacao de reatancia trifasica em série com a linha de alimentagao
do motor. Consulte o item 8.8.

(8) Esse erro devera ocorrer quando a comparacgao [N = N*] permanecer
maior que 0 maximo erro admissivel, ajustado em P292, por um tempo
superior ao programado em P351. Quando P351 = 99.9 a I4gica de
deteccgao do erro E33 é desabilitada.

Nos Modos de Controle Escalar (V/F) e VVW o E33 nao atua.

(9) Se o inversor permanecer em limitagdo de corrente por um periodo
maior que o valor programado em P352, ocorrera o erro E34. Quando
P352 =999 a légica de deteccao do erro E34 é desabilitada.

Nos Modos de Controle Escalar (V/F) e VVW o E34 néo atua.

NOTA!
Forma de atuacao dos Erros:

E00 a EO8, E10, E11, E12, E13, E15, E17, E32, E33, E34, E70 € E71:
- Desliga o relé que estiver programado para “sem erro”;
- Bloqueia os pulsos do PWM;
- Indica o cédigo do erro no display de LEDs e no LED “ERROR” de
forma piscante;
- No display LCD indica o cddigo e a descri¢ao do erro;
- Também sao salvos alguns dados na memadria EEPROM:
- Referéncias de velocidade via HMI e E.P. (potenciémetro eletrdnico),
caso a funcao “Backup das referéncias” em P120 esteja ativa;
- Numero do erro ocorrido (desloca os nove Ultimos erros anteriores);
- O estado do integrador da funcgéo Ixt (sobrecarga de corrente);
- O estado dos contadores de horas habilitado (P043) e energizado
(P042).
EQ3:
- Nao ira para a memoria dos 4 Ultimos erros se acontecer o desliga-
mento da energia (rede) com o inversor em “Desabilita Geral”.
EQ9:
- N&o permite a operagao do Inversor (ndo é possivel habilitar o inversor).
E24:
- Indica o cédigo no display de LEDs e a descrigédo do erro no display
LCD;
- Bloqueia os pulsos PWM,;
- Nao permite acionar motor;
- Desliga relé que estiver programado para "sem erro";
- Liga relé que estiver programado para "com erro".
E31:
- Oinversor continua a operar normalmente;
- Nao aceita os comandos da HMI;
- Indica o cédigo no display de LEDs;
- Indica o cddigo e a descrigédo do erro no display LCD;
- Nao armazena erros na memoria (P014 a P017 e PO60 a P065).
E41:
- N&o permite a operagao do Inversor (ndo é possivel habilitar o Inversor);
- Indica o cddigo do erro no display de LEDs;
- No display LCD indica o cddigo e a descri¢ao do erro;
- Indica no LED “ERROR” de forma intermitente.
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Indicagéo dos LEDs "Power" e "Erro™:

LED LED
Power Error

Significado

_ﬁf O Inversor energizado e sem erro

| X%

Inversor em estado de erro.
O LED ERROR pisca o numero do erro ocorrido.
Exemplo:

27s 15 m—
Nota: Se ocorrer E00 o LED ERROR fica
permanentemente aceso

7.2 SOLUGCAO DOS PROBLEMAS MAIS FREQUENTES

PROBLEMA

PONTOASER
VERIFICADO

AGAO CORRETIVA

Motor n&o gira

Fiagéo errada

. Verificar todas as conexdes de poténcia e comando. Por exemplo, as entradas

digitais DIx programadas como gira/para ou habilita geral ou sem erro externo
devem estar conectadas ao +24 V. Para se programar conforme padrdes de
fabrica XC1:1 (DI1) se for conectado em +24 V (XC1:9) e XC1:10 conectar em
XC1:8.

Referéncia analégica
(se utilizada)

. Verificar se o sinal externo esta conectado apropriadamente.
. Verificar o estado do potencidmetro de controle (se utilizado).

Programacéo errada

. Verificar se os parametros estdo com os valores corretos para aplicagao.

Erro . Verificar se o inversor ndo esta bloqueado devido a uma condi¢édo de erro
detectada (consulte a tabela 7.1).
. Verificar se n&o existe curto-circuito entre os bornes XC1:9 e XC1:10 (curto na
fonte de 24 Vcc).
Motor tombado . Reduzir sobrecarga do motor.

(motor stall)

.Aumentar P169/P170 ou P136/P137.

Velocidade do motor
varia (flutua)

Conexdes frouxas

1. Bloquear inversor, desligar a alimentagéo e apertar todas as conexdes.
. Checar o aperto de todas as conexdes internas do inversor.

Potenciémetro de
referéncia com defeito

. Substituir potenciémetro

Variagao da referéncia
analdgica externa

. Identificar motivo da variagéo.

Parametros mal ajustados
(para P202 = 3 ou 4)

. Consulte o capitulo 6, parametros P410, P412, P161, P162, P175 e P176.

Velocidade do motor
muito alta ou muito
baixa

Programacéo errada
(limites da referéncia)

. Verificar se os contetdos de P133 (velocidade minima) e P134 (velocidade

maxima) estdo de acordo com o motor e a baixa aplicagao.

Sinal de controle da
referéncia (se utilizada)

1. Verificar o nivel do sinal de controle da referéncia.
. Verificar programacao (ganhos e offset) em P234 a P247.

Dados de placa do motor

. Verificar se o motor utilizado esta de acordo com a aplicagédo

228

Tabela 7.2 - Solugdes dos problemas mais freglientes



CAPITULO 7 - SOLUCAO E PREVENCAO DE FALHAS

PROBLEMA

PONTOASER
VERIFICADO

AGAO CORRETIVA

Motor n&o atinge a
velocidade nominal,
ou comega a oscilar
na velocidade
nominal para

P202 = 3 ou 4 - Vetorial

1. Reduzir P180 (ajustar de 90 a 99 %).

Display apagado

Conexodes da HMI

1. Verificar as conexdes da HMI ao inversor .

Tens&o de alimentacéo

1. Valores nominais devem estar dentro dos limites determinados a seguir:
Alimentagao 220-230 V: - Min: 187 V
- Max: 253 V
Alimentagao 380-480 V: - Min: 323 V
- Max: 528 vV
Alimentagao 500-600 V :- Min: 425V
- Max: 660 V
Alimentacao 660-690 V : - Min: 561 V
- Max: 759 V

Fusivel(is) Aberto(s)

1. Substituicdo do(s) fusivel(is)

Motor n&o entra em
enfraquecimento

de campo

(para P202 = 3 ou 4)

1. Ajustar P180, entre 90 % e 99 %

Velocidade do motor
baixa e P009 = P169
ou P170 (motor em
limitagdo de torque),
para P202 =4 -
vetorial com encoder

Sinais do Encoder
invertidos ou conexdes
de poténcia invertidas

Verificar os sinais A —'A, B — B, segundo a figura 8.7 se esses sinais estio
corretos, entdo troque duas fases de saida, por exemplo, U e V. Consulte a

figura 3.9.

7.3

Tabela 7.2 (cont.) - Solugdes dos problemas mais frequentes

CONTACTEA

ASSISTENCIA TECNICA

I g

NOTA!
Para consultas ou solicitagao de servigos, é importante ter em maos os
seguintes dados:

Modelo do inversor;

Numero de série, data de fabricagao e revisdo de hardware constan-
tes na plaqueta de identificagdo do produto (consulte o item 2.4);
Versao de software instalada (consulte o item 2.2);

Dados da aplicagao e da programacao efetuada.

Para esclarecimentos, treinamento ou servicos, favor contatar a Assis-
téncia Técnica WEG.
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7.4 MANUTENCAO

PREVENTIVA

A PERIGO!
Sempre desconecte a alimentagao geral antes de tocar qualquer compo-
nente elétrico associado ao inversor.
Altas tensdes podem estar presentes mesmo apds a desconexao da
alimentacgao.
Aguarde pelo menos 10 minutos para a descarga completa dos capacitores
da poténcia.
Sempre conecte a carcaga do equipamento ao terra de protecao (PE) no
ponto adequado paraisto.
ATENCAO!

& Os cartdes eletrénicos possuem componentes sensiveis a descargas
eletrostaticas.
N&o toque diretamente sobre os componentes ou conectores. Caso ne-
cessario, toque antes na carcaga metalica aterrada ou utilize pulseira de
aterramento adequada.

N&o execute nenhum ensaio de tenséo aplicada ao inversor!
Caso seja necessario, consulte a WEG.
Para evitar problemas de mau funcionamento ocasionados por condigbes
ambientais desfavoraveis tais como alta temperatura, umidade, sujeira,
vibragéo ou devido ao envelhecimento dos componentes sdo necessarias
inspecdes periodicas nos inversores e instalagdes.
COMPONENTE ANORMALIDADE ACAO CORRETIVA
Terminais, conectores Parafusos frouxos Aperto
Conectores frouxos
Ventiladores @/ Sistema de ventilagdo Sujeira nos ventiladores Limpeza

Ruido acustico anormal

Ventilador parado

Vibragdo anormal

Substituir ventilador

Poeira nos filtros de ar

Limpeza ou substituicao

Cartdes de circuito impresso Acumulo de poeira, éleo, umidade, etc. Limpeza

Odor Substituicdo
Maodulo de poténcia ©/ Acumulo de poeira, 6leo, umidade, etc. Limpeza
Conexdes de poténcia Parafusos de conexao frouxos Aperto
Capacitores do Link CC @ Descoloragao / odor / vazamento Substituigao.
(Circuito Intermediario) Valvula de seguranca expandida eletrdlito

ou rompida

Dilatagéo do formato
Resistores de poténcia Descoloragao Substituicdo

Odor

Tabela 7.3 -

230

Inspecdes periddicas apos colocagdo em funcionamento



CAPITULO 7 - SOLUCAO E PREVENCAO DE FALHAS

7.4 1 Instrugdes de Limpeza

NOTAS!

(1) Recomenda-se substituir os ventiladores apds 40.000 horas de opera-
céo.

(2) Verificar a cada 6 meses. Recomenda-se substituir os capacitores
apos 5 anos em operacgao.

(3) Quando o inversor for armazenado por longos periodos de tempo, re-
comenda-se energiza-lo por 1 hora, a cada intervalo de 1 ano. Para
todos os modelos (200-230 V e 380-480 V) utilizar: tens&o de alimenta-
¢ao de aproximadamente 220 V, entrada trifasica ou monofasica, 50 ou
60 Hz, sem conectar o motor a sua saida. Apos essa energizagao
manter o inversor em repouso durante 24 horas antes de utiliza-lo.
Para modelos 500-600 V, 500-690 V e 660-690 V usar o mesmo pro-
cedimento aplicando aproximadamente 330 V.

Quando necessario limpar o inversor siga as instrugoes:

Sistema de ventilagéo:

Seccione a alimentagéo do inversor e espere 10 minutos.

Remova o p6 depositado nas entradas de ventilagao usando
uma escova plastica ou uma flanela.

Remova o pé acumulado sobre as aletas do dissipador e pas do
ventilador utilizando ar comprimido.

Cartdes eletronicos:

Seccione a alimentagéo do inversor e espere 10 minutos.

Remova o pé acumulado sobre os cartdes utilizando uma escova
antiestatica e/ou pistola de ar comprimido ionizado (Exemplo: Charges
Burtes lon Gun (non nuclear) referéncia A6030-6DESCO).

Se necessario retire os cartdes de dentro do inversor.

Use sempre pulseira de aterramento.

HE
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7.5 TABELADE MATERIAL PARAREPOSIGAO

Modelos 220-230 V

ltem de o Modelos (Ampéres)
Nome estoque Especificagao 6 [ 7 [10]13]16] 24 28] 45
Quantidade por Inversor
5000.5275 | Ventilador 0400.3681 Comp. 255 mm (60x60) | 1 1 1 1
Ventiladores 5000.5292 | Ventilador 0400.3679 Comp. 165 mm (40x40) 1 1 1
5000.5267 | Ventilador 0400.3682 Comp. 200 mm (80x80) 2
5000.5364 | Ventilador 0400.3679 Comp. 230 mm (40x40) 1
5000.5305 | Ventilador 2x04003680 (60X60) 1 1 1
Fusivel 0305.6716 | Fusivel 6.3X32 3.15 A500 V 1
HMI-CFW09-LCD S$417102024 | HMI-HLCD 1 1 1 1 |1 1 1 1
CC9-00 $41509651 | Cartao de Controle CC9.00 1 1 1 1 1 1 1 1
CFI1.00 $41509929 | Cartdo de Interface com a HMI 1 1 1 1 1 1 1 1
DPS1.00 S41512431 | Cartéo de Fontes e Disparo 1
CRP1.00 $41510960 | Cartdo de Realimentagdo de Pulsos 1 1 1 1 1 1 1
KML-CFW09 S417102035 | Kit KML 1 1 1
P06 - 2.00 S41512296 | Cartao de Poténcia P06-2.00 1
P07 - 2.00 S41512300 | Cartdo de Poténcia P07-2.00 1
P10 -2.00 S41512318 | Cartdo de Poténcia P10-2.00 1
P13-2.00 S41512326 | Cartao de Poténcia P13-2.00 1
P16 -2.00 S41512334 | Cartdo de Poténcia P16-2.00 1
P24 -2.00 S41512342 | Cartdo de Poténcia P24-2.00 1
P28 -2.00 S§41512350 | Cartao de Poténcia P28-2.00 1
P45 -2.00 S41510587 | Cartdo de Poténcia P45-2.00 1
HMI-CFWO09-LED $417102023 | HMI-LED (Opcional) 1 1 1 1 |1 1 1 1
KMR-CFW09 S417102036 | Kit KMR (Opcional) 1 1 1 1 |1 1 1 1
CFI1.01 $41510226 | Cartdo de Interface com a HMI (Opcional) 1 1 1 1 1 1 1 1
EBA1.01 S41510110 | Cartdo de Expanséo de Fungdes (Opcional) 1 1 1 1 1 1 1 1
EBA1.02 S41511761 | Cartdo de Expansédo de Fungdes (Opcional) 1 1 1 1 1 1 1 1
EBA1.03 S41511770 | Cartdo de Expans&o de Fungdes (Opcional) 1 1 1 1 1 1 1 1
EBB.01 $41510200 | Cartdo de Expansao de Fungdes (Opcional) 1 1 1 1 1 1 1 1
EBB.02 S41511788 | Cartdo de Expansédo de Fungdes (Opcional) 1 1 1 1 1 1 1 1
EBB.03 S41511796 | Cartdo de Expans&o de Fungdes (Opcional) 1 1 1 1 1 1 1 1
EBB.04 $41512671 | Cartdo de Expansao de Fungdes (Opcional) 1 |1 1 1 1 1 1 1
EBB.05 S41512741 | Cartéo de Expansdo de Fungdes (Opcional) 1 11 1 1 1 1 1 1
EBC1.01 $41513174 | Cartdo de Expansédo de Fungdes (Opcional) 1 11 1 1 1 1 1 1
EBC1.02 $41513175 | Cartado de Expansao de Fungdes (Opcional) 1 1 1 1 1 1 1 1
EBC1.03 S41513176 | Cartéo de Expansao de Fungdes (Opcional) 1 1 1 1 1 1 1 1
SCI1.00 $41510846 | Médulo RS-232 para PC (Opcional) 1 1 1 1 1 1 1 1
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Modelos 220-230 V

ltem de o Modelos (Ampéres)
Nome estoque Especificagéo 54 ] 70 | 86 [105[130
Quantidade por Inversor
Contatores de 035502345 | Cont.CWM32.10 220 V 50/60 Hz 1 1
Pré-carga 035502394 | Cont.CWM50.00 220 V 50/60 Hz 1 1
Resistor de Pré-Carga | 0301.1852 | Resistor Fio Vitrificado 20R 75 W 1 1 1 1
5000.5267 | Ventilador 0400.3682 Comp. 200 mm 2
5000.5127 | Ventilador 0400.3682 Comp. 285 mm 1
Ventilador 5000.5208 | Ventilador 0400.3683 Comp. 230 mm (120x120) 1] 1
5000.5216 | Ventilador 0400.3683 Comp. 330 mm 1 1
5000.5364 | Ventilador 0400.3679 Comp. 230 mm (40x40) 1 1 1 1 1
0400.2547 | Micro Ventilador 220 V 50/60 Hz 1 1
Fusiveis 0305.6716 | Fusivel 6.3x32 3.15 A 500 V 1 1 1 1 1
0305.5604 | Fusivel Ret. 0.5A 600V FNQ-R1 2| 21 2] 2
HMI-CFW09-LCD S417102024 | HMILCD 1 1 1 1 1
CC9.00 S41509651 | Cartdo de Controle CC9.00 1 1 1 1 1
LVS1.01 S41510927 | Cartdo LVS1.01 1 1 1 1
CFI1.00 S41509929 | Cartdo de Interface com a HMI 1 1 1 1 1
DPS1.00 S41512431 | Cartéo de Fontes e Disparo 1
KML-CFW09 S417102035 | KitKML 1 1 1 1 1
DPS1.01 S54152440 | Cartdo de Fontes e Disparo 1 1 1 1
*P54 - 2.00 S41510552 | Cartdo de Poténcia P54-2.00 1
P54 -2.01 S41511443 | Cartéo de Poténcia P54-2.01 1
*P70-2.00 S41511354 | Cartédo de Poténcia P70-2.00 1
P70-2.01 S41511451 | Cartdo de Poténcia P70-2.01 1
*P86 - 2.00 S41510501 | Cartdo de Poténcia P86-2.00 1
P86 - 2.01 S41511460 | Cartdo de Poténcia P86-2.01 1
*P105 - 2.00 S41511362 | Cartdo de Poténcia P105-2.00 1
P105 - 2.01 S41511478 | Cartdo de Poténcia P105-2.01 1
*P130-2.00 S41510439 | Cartdo de Poténcia P130-2.00 1
P130 - 2.01 S41511486 | Cartédo de Poténcia P130-2.01 1
HMI-CFWO09-LED S417102023 | HMILED (Opcional) 1 1 1 1 1
KMR-CFW09 S417102036 | Kit KMR (Opcional) 1 1 1 1 1
CFI1.01 S41510226 | Cartdo de Interface com a HMI (Opcional) 1 1 1 1 1
EBA1.01 S41510110 | Cartéo de Expansé&o de Fungdes (Opcional) 1 1 1 1 1
EBA1.02 S41511761 | Cartdo de Expansé&o de Fungdes (Opcional) 1 1 1 1 1
EBA1.03 S41511770 | Cartdo de Expansdo de Fungdes (Opcional) 1 1 1 1 1
EBB.0O1 S41510200 | Cartdo de Expanséao de Fungdes (Opcional) 1 1 1 1 1
EBB.02 S41511788 | Cartédo de Expansé&o de Fungdes (Opcional) 1 1 1 1 1
EBB.03 S41511796 | Cartdo de Expansdo de Fungdes (Opcional) 1 1 1 1 1
EBB.04 S41512671 | Cartdo de Expansdo de Fungées (Opcional) 1 1 1 1 1
EBB.05 S41512741 | Cartdo de Expansédo de Fung¢des (Opcional) 1 1 1 1 1
EBC1.01 S41513174 | Cartdo de Expanséo de Fungdes (Opcional) 1 1 1 1 1
EBC1.02 S41513175 | Cartdo de Expanséao de Fung¢des (Opcional) 1 1 1 1 1
EBC1.03 S41513176 | Cartdo de Expansédo de Fung¢des (Opcional) 1 1 1 1 1
SCI1.00 S41510846 | Mddulo RS-232 para PC (Opcional) 1 1 1 1 1
TC Efeito Hall 0307.2495 | TC Efeito Hall 200 A/100 mA 2| 2

*Apenas para modelos especificados com frenagem (DB)
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Modelos 380-480 V

Modelos (Ampéres)

Nome gs{gq‘l‘z Especificagao 36] 4 [ 55] 9 [13] 16] 24 | 30
Quantidade por Inversor
5000.5275 Ventilador 0400.3284 Comp. 190 mm (60x60) 1 1 1 1
5000.5305 Ventilador 2x0400.2423 150/110 mm (60x60) 1 1
5000.5292 Ventilador 0400.3679 Comp.165 mm (40x40) 1 1 1
Ventiladores 5000.5283 | Ventilador 2x0400.3681 135/175 mm (60x60) 1
5000.5259 Ventilador 0400.3682 Comp. 140 mm (80x80) 2
5000.5364 Ventilador 0400.3679 Comp. 230 mm (40x40) 1
Fusivel 0305.6716 Fusivel 6.3x32 3.15 A 500 V 1
CC9.00 S41509651 Cartéo de Controle CC9.00 1 1 1 1 1 1 1 1
HMI-CFW09-LCD S417102024 | HMILCD 1 1 1 1 1 1 1 1
CFI1.00 S41509929 Cartao de Interface com a HMI 1 1 1 1 1 1 1 1
DPS1.00 S41512431 Cartéo de Fontes e disparo 1
CRP1.01 S41510820 | Cartéo de Realimentagdo de Pulsos 1 1 1 1 1 1 1
KML-CFW09 S417102035 | Kit KML 1
P03 - 4.00 S41512369 | Cartdo de Poténcia P03-4.00 1
P04 - 4.00 S41512377 | Cartéo de Poténcia P04-4.00 1
P05 - 4.00 S41512385 | Cartédo de Poténcia P05-4.00 1
P09 - 4.00 S41512393 Cartao de Poténcia P09-4.00 1
P13 -4.00 841512407 | Cartdo de Poténcia P13-4.00 1
P16 - 4.00 S41512415 | Cartéo de Poténcia P16-4.00 1
P24 - 4.00 S41512423 | Cartdo de Poténcia P24-4.00 1
P30 - 4.00 841509759 | Cartdo de Poténcia P30-4.00 1
HMI-CFWO09-LED S417102023 | HMILED (Opcional) 1 1 1 1 1 1 1 1
KMR-CFW09 $417102036 | KitKMR (Opcional) AEEENEEEEEEREE
CFI1.01 S41510226 | Cartédo de Interface com a HMI (Opcional) 1 1 1 1 1 1 1 1
EBA1.01 S41510110 Cartdo de Expansao de Fungbes (Opcional) 1 1 1 1 1 1 1 1
EBA1.02 S41511761 Cartdo de Expansao de Fungbes (Opcional) 1 1 1 1 1 1 1 1
EBA1.03 S41511770 Cartao de Expansao de Fungdes (Opcional) 1 1 1 1 1 1 1 1
EBB.01 S41510200 Cartdo de Expansao de Fungbes (Opcional) 1 1 1 1 1 1 1 1
EBB.02 S41511788 Cartdo de Expansao de Fungbes (Opcional) 1 1 1 1 1 1 1 1
EBB.03 S41511796 Cartao de Expansao de Fungdes (Opcional) 1 1 1 1 1 1 1 1
EBB.04 S41512671 Cartdo de Expansao de Fungbes (Opcional) 1 1 1 1 1 1 1 1
EBB.05 S41512741 Cartdo de Expansao de Fungbes (Opcional) 1 1 1 1 1 1 1 1
EBC1.01 S41513174 | Cartdo de Expanséo de Fungdes (Opcional) 1 1 1 1 1 1 1 1
EBC1.02 S41513175 | Cartdo de Expanséo de Fungdes (Opcional) 1 1 1 1 1 1 1 1
EBC1.03 S41513176 | Cartdo de Expanséo de Fungdes (Opcional) 1 1 1 1 1 1 1 1
SCI1.00 S41510846 Médulo RS-232 para PC (Opcional) 1 1 1 1 1 1 1 1
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CAPITULO 7 - SOLUCAO E PREVENCAO DE FALHAS

Modelos 380-480 V

ltem de - Modelos (Ampéres)
Nome estoque Especificag&io 38 45 [ 60 | 70 | 86 [ 105] 142
Quantidade por Inversor
Contator de Pré-Carga | 035502394 | Contator CWM50.10 220 V 50/60 Hz T 111
Transformadores | 0307.0034 | Trafo 100 VA 11
de Pré-Carga 0307.0042 | Trafo 300 VA 1
Resistor de Pré-Carga | 0301.1852 Resistor Fio Vitrificado 20R 75 W 1 111
5000.5267 Ventilador 0400.3682 Comp.200 mm (80x80) | 3 3
5000.5208 Ventilador 0400.3683 Comp. 230 mm (120x120) 1 1
Ventiladores 5000.5216 Ventilador 0400.3683 Comp. 330 mm 1 1
5000.5364 Ventilador 0400.3679 Comp. 230 mm (40x40) | 1 1 1 1 1 1 1
0400.2547 Microventilador 220 V 50/60 Hz
0305.5604 Fusivel Ret. 0.5 A600 V FNQ-R1 2 2
Fusiveis 0305.5663 Fusivel Ret. 1.6 A600 V 2
0305.6716 Fusivel 6.3x32 3.15 A 500 V 1 1 1 1 1 1 1
HMI-CFW09-LCD S417102024 | HMILCD 1 1 1 1 1 1 1
CC9.00 S41509651 | Cartéo de Controle CC9.00 1 11 1 111111
CFI1.00 S41509929 | Cartéo de Interface com a HMI 1 11 1 1T 1] 1] 1
DPS1.00 S41512431 Cartéo de Fontes e disparo 1 1
DPS1.01 S41512440 | Cartdo de Fontes e disparo Tyt
LVS1.00 S41510269 | Cartao de Selegao de Tensdo 11111
CB1.00 S41509996 Cartéo CB1.00 2 2
CB3.00 S41510285 | Cartdo CB3.00 2)12)2
KML-CFW09 S417102035 | Kit KML 1 1 1 1 1 1 1
*P38-4.00 S41511753 Cartao de Poténcia P38-4.00 1
P38-4.01 S41511370 Cartao de Poténcia P38-4.01 1
*P45-4.00 S41509805 Cartao de Poténcia P45-4.00 1
P45-4.01 $41511389 | Cartao de Poténcia P45-4.01 1
*P60-4A.00 S41513141 Cartdo de Poténcia P60-4A.00 1
P60-4A.01 S41513142 | Cartao de Poténcia P60-4A.01 1
*P70-4A.00 S41513118 | Cartéo de Poténcia P70-4A.00 1
P70-4A.01 S41513140 | Cartao de Poténcia P70-4A.01 1
*P86-4A.00 S41513108 | Cartso de Poténcia P86-4A.00 1
P86-4A.01 S41513109 | Cartao de Poténcia P86-4A.01 1
*P105-4A.00 S41513110 Cartao de Poténcia P105-4A.00 1
P105-4A.01 S41513111 Cartado de Poténcia P105-4A.01 1
*P142-4A.00 S41513112 Cartao de Poténcia P142-4A.00 1
P142-4A.01 S41513113 | Cartéo de Poténcia P142-4A.01 1
HMI-CFWO09-LED S417102023 | HMI LED (Opcional) 1 1 1 1 1 1 1
KMR-CFW09 $417102036 | Kit KMR (Opcional) 1 L TR O B O A O
CFI1.01 S41510226 Cartzo de Interface com a HMI (Opcional) 1 1 1 111 111
EBA1.01 S41510110 Cartdo de Expansao de Fungdes (Opcional) | 1 1 1 111 111
EBA1.02 S41511761 Cartao de Expansao de Fungdes (Opcional) | 1 1 1 111 111
EBA1.03 S41511770 Cartdo de Expanséo de Fungdes (Opcional) | 1 11 1 11711
EBB.01 S41510200 Cartdo de Expansao de Fungdes (Opcional) | 1 1 1 111 111
EBB.02 S41511788 Cartdo de Expansao de Fungdes (Opcional) | 1 1 1 111 111
EBB.03 S41511796 Cartdo de Expansédo de Fungdes (Opcional) | 1 1 1 111 111
EBB.04 S41512671 | Cartdo de Expanséo de Fungdes (Opcional) 1 1 1 111 111
EBB.05 S41512741 | Cartdo de Expansio de Fungdes (Opcional) 1 1 1 111 111
EBC1.01 S41513174 | Cartdo de Expansdo de Fungdes (Opcional) 1 1 1 111 111
EBC1.02 S41513175 | Cartdo de Expanséo de Fungdes (Opcional) 1 1 1 111 111
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Modelos 380-480 V

Modelos (Ampeéres)
Iltem de Ryt
Nome estoque Especificagéo 38] 45 ] 60 | 70 | 86 [ 105] 142
Quantidade por Inversor

EBC1.03 S41513176 | Cartdo de Expansao de Fungdes (Opcional) 111 1 111 1 1
CB7D.00 S41513136 Cartdo CB7D.00 1 1

CB7E.O00 S42513134 Cartédo CB7E.00 1 1

CB4D.00 S41513058 | Cartdo CB4D.00 1 1 1
CB4E.00 S41513107 Cartdo CB4E.00 1 1 1
SCI1.00 S41510846 Médulo RS-232 para PC (Opcional) 1 1 1 1 1 1 1
TC Efeito Hall 0307.2495 TC Efeito Hall 200 A/100 mA 2 2 2

*Apenas para modelos especificados com frenagem (DB)

Modelos 380-480 V

ltem de Modelos (Amperes)

Nome Estoque Especificagao 180] 211] 240 [312 [ 361450 [ 515 [ 600

Quantidade por Inversor

0303.7118 Médulo IGBT 200 A 1200 V 6
Médulo IGBT's 0298.0001 Modulo IGBT 300 A - (EUPEC) 6 | 6
0303.9315 Médulo IGBT 300 A 1200 V 6| 6] 9 12| 12
417102497 Brago Inversor 361 A - EP
Braco Inversor 417102498 Brago Inversor 450 A - EP 3
417102499 | Brago Inversor 600 A - EP 3| 3
417102496 | Brago Inversor 600 A 6| 6| 9 121 12
0298.0003 Médulo Tir-Diodo SKKH 250/16 3013 3
Médulo Tiristor-Diodo | 0298.0016 Médulo Tir-Diodo TD330N16 3| 3
0303.9986 Médulo Tir-Diodo TD425N16 3
0303.9994 Médulo Tir-Diodo TD500N16 3| 3
Transformador de 0307.0204 Trafo Vent. Disparo 250 VA 111 1
Pre-Carga 0307.0212 Trafo Vent. Disparo 650 VA 1 1 1 1 1

Resistor de Pré-Carga 0301.9250 Resistor Fio Vitrificado 35 R 75 W

Ponte Retificadora 0303.9544 Ponte Retif. trif. 35 A 1400 V

N |—= [0 |= |O
-
N
-
N
-
©
-
©

Capacitor Eletrolitico | 0302.4873 Capacitor el. 4700 uF/400 V 24| 30| 30
Ventilador 6431.3207 Ventilador Centrifugo 230 V 50/60 Hz 1 1 31 3| 3 3|3
Eusiveis 0305.5663 Fusivel Ret. 1.6 A600 V 2 2
0305.6112 Fusivel Ret. 2.5 A 600 V 2 2 2 2 2

HMI-CFWQ9-LCD S417102024 | HMILCD 111 1 1 1 1 1 1
KML-CFW09 S417102035 | Kit KML 1] 1 1 11111 1] 1
CC9.00 S41509651 | Cartéo de Controle CC9.00 1] 4 1 1 1 1 1 1
DPS2.00 S41510897 Cartéo de Fontes e Disparo DPS2.00 1 1 1 1 1

DPS2.01 S41511575 Cartao de Fontes e Disparo DPS2.01 1 1 1
CRG2.00 S41512615 Cartao dos Resistores de Gate CRG2X.00 3| 3 3 3 3

CRG3X.01 S41512618 Cartao dos Resistores de Gate CRG3X.01 3

CRG3X.00 S41512617 | Cartdo dos Resistores de Gate CGR3X.00 3 3
CIP2.00 $41513217 | Cartdo CIP2A.00 1

CIP2.01 S41513218 | Cartéao CIP2A.01 1

ClP2.02 S41513219 | Cartéo CIP2A.02 1

ClP2.03 S41513220 | Cartéo CIP2A.03 1

ClP2.04 S41513221 | Cartéo CIP2A.04 1
ClP2.52 S41513228 | Cartéo CIP2A.52 1

ClP2.53 S41513229 | Cartéo CIP2A.53 1
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Modelos 380-480 V

ltem de - Modelos (Amperes)
Nome Estoque B 180] 211] 240]312] 361]450 [ 515 [600
Quantidade por Inversor
ClP2.54 3841513230 | Cartdo CIP2A.54 1
SKHI23MEC8 3841511532 | Cartdo SKHI23/12 Para MEC8 3| 3 3
SKHI23MEC10 S41511540 | Cartdo SKHI23/12 Para MEC10 3 3 3
HMI-CFWO9-LED $417102023 | HMILED (Opcional) dAENENEEEEERENE
KMR-CFW09 $417102036 | Kit KMR (Opcional) AN NN
CFI1.01 S41510226 | Cartdo de Interface com a HMI (Opcional) 11 1 1 1 1 1 1 1
EBA1.01 S41510110 | Cartdo de Expans&o de Fungdes (Opcional) 11 1 1 1 1 1 1 1
EBA1.02 S41511761 | Cartdo de Expans&o de Fungdes (Opcional) 11 1 1 1 1 1 1 1
EBA1.03 S41511770 | Cartdo de Expansé&o de Fungdes (Opcional) 11 1 1 1 1 1 1 1
EBB.01 3841510200 | Cartdo de Expans&o de Fungbes (Opcional) 11 1 1 1 1 1 1 1
EBB.02 S41511788 | Cartdo de Expans&o de Fungdes (Opcional) 11 1 1 1 1 1 1 1
EBB.03 S41511796 | Cartdo de Expansé&o de Fungdes (Opcional) 11 1 1 1 1 1 1 1
EBB.04 3S41512671 | Cartdo de Expans&o de Fungbes (Opcional) 11 1 1 1 1 1 1 1
EBB.05 S41512741 | Cartdo de Expans&o de Fungbes (Opcional) 11 1 1 1 1 1 1 1
EBC1.01 S41513174 | Cartdo de Expans&o de Fungdes (Opcional) 11 1 1 1 1 1 1 1
EBC1.02 3S41513175 | Cartdo de Expans&o de Fungbes (Opcional) 11 1 1 1 1 1 1 1
EBC1.03 3S41513176 | Cartdo de Expans&o de Fungbes (Opcional) 11 1 1 1 1 1 1 1
SCI1.00 S41510846 | Mddulo RS-232 para PC (Opcional) 11 1 1 1 1 1 1 1
0307.2509 | TC Efeito Hall 500 A/250 mA 2| 2 2
TC Efeito Hall 0307.2550 | TC EfeitoHall S000A/1ALT SI 2 |2
0307.2070 | TC Efeito Hall 1000 A/200 mALT 100SI 2 2 2
Modelos 500-600 V
ltem de o Modelos (Ampéres)
Nome Estoque EseaiEzeE 29[42[ 7 [10]12] 14
Quantidade por inversor
. 5000.5291 | Ventilador 0400.3217 Comp. 145 mm (40x40) | 1 1 1 1 1 1
Ventiladores
5000.5435 | Ventilador 2x400.3284 290/200 mm (60x60) 1 1 |1 1
CC9.00 $41509651 | Cartdo de Controle CC9.00 1 1 1 1 |1 1
HMI-CFW09-LCD S417102024 | HMILCD 1 1 1 1 11 1
CIF1.00 S41509929 | Cartdo de Interface com a HMI 1 1 1 1 1 1
CRP2.00 S41512862 | Cartao de Realimentagdo de Pulsos 1 1 1 1 11 1
P02-6.00 S41512855 | Cartéo de Poténcia P02-6.00 1
P04-6.00 $41512856 | Cartéo de Poténcia P04-6.00 1
P07-6.00 S41512857 | Cartéo de Poténcia P07-6.00 1
P10-6.00 S41512858 | Cartéo de Poténcia P10-6.00 1
P12-6.00 $41512859 | Cartéo de Poténcia P12-6.00 1
P14-6.00 S41512860 | Cartdo de Poténcia P14-6.00 1
HMI-CFWO09-LED $417102023 | HMILED (Opcional) 1 1 1 1 |1 1
KMR-CFW09 S417102036 | Kit KMR (Opcional) 1 1 1 1 |1 1
CIF1.01 S41510226 | Cartéo de Interface com a HMI (Opcional) 1 1 1 1 11 1
EBA1.01 S41510110 | Cartdo de Expancéo de Fungbes (Opcional) 1 1 1 1 1 1
EBA1.02 S41511761 | Cartéo de Expangéo de Fungbes (Opcional) 1 1 1 1 1 1
EBA1.03 S41511770 | Cartéo de Expangéo de Fungbes (Opcional) 1 1 1 1 11 1
EBB.0O1 S41510200 | Cartéo de Expangéo de Fungdes (Opcional) 1 1 1 1 11 1
EBB.02 S41511788 | Cartéo de Expangéo de Fungbes (Opcional) 1 1 1 1 1 1
EBB.03 S41511796 | Cartéo de Expangéo de Fungbes (Opcional) 1 1 1 1 11 1
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Modelos 500-600 V
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Item de o Modelos (Ampéres)
Nome Estoque Especificagéo 29[42] 7 [10][12 ] 14
Quantidade por inversor
EBB.04 S41512671 | Cartéo de Expansé&o de Fungdes (Opcional) 1 1 1 1 1 1
EBB.05 S41512741 | Cartéo de Expansé&o de Fungbes (Opcional) 1 1 1 1 11 1
EBC1.01 S41513174 | Cartéo de Expansé&o de Fungdes (Opcional) 1 1 1 1 1 1
EBC1.02 S41513175 | Cartéo de Expansé&o de Fungdes (Opcional) 1 1 1 1 1 1
EBC1.03 S41513176 | Cartéo de Expansé&o de Fungbes (Opcional) 1 1 1 1 1 1
SCI1.00 S41510846 | Mddulo RS-232 para PC (Opcional) 1 1 1 1 1 1
Modelos (Ampéres
Nome IIEt:trgqiee Especificagao zﬁpzz)
Quant. por inversor
Ventilador 5000.5267 | Ventilador 0400.2482 Comp. 150 mm (80x80) 3 3 3
Fusivel 0305.6716 | Fusivel 6.3x32 3.15 A 500 V 1 1 1
CC9.00 S41509651 | Cartdo de Controle CC9.00 1 1 1
HMI-CFW09-LCD S417102024 | HMILCD 1 1 1
CIF1.00 S$41509929 | Cartéo de Interface com a HMI 1 1 1
KML-CFWO09 S417102035 | KitKML 1 1 1
DPS4.00 S41512864 | Cartdo de Fontes e Disparos 1 1 1
P22-6.01 S41512867 | Cartdo de Poténcia P22-6.01 1
P22-6.00 S41512866 | Cartdo de Poténcia P22-6.00 1
P27-6.01 S41512869 | Cartdo de Poténcia P27-6.01 1
*P27-6.00 S41512868 | Cartdo de Poténcia P27-6.00 1
P32-6.01 S41512872 | Cartdo de Poténcia P32-6.01 1
*P32-6.00 S41512871 | Cartdo de Poténcia P32-6.00 1
HMI-CFWO09-LED S417102023 | HMILED (Opcional) 1 1 1
KMR-CFW09 S417102036 | Kit KMR (Opcional) 1 1 1
CIF1.01 S41510226 | Cartdo de Interface com a HMI (Opcional) 1 1 1
EBA1.01 S41510110 | Cartdo de Expanséo de Fungdes (Opcional) 1 1 1
EBA1.02 S41511761 | Cartdo de Expanséo de Fungdes (Opcional) 1 1 1
EBA1.03 S41511770 | Cartéo de Expansao de Fungdes (Opcional) 1 1 1
EBB.01 S41510200 | Cartao de Expansao de Fungdes (Opcional) 1 1 1
EBB.02 S41511788 | Cartdo de Expanséo de Fungdes (Opcional) 1 1 1
EBB.03 S41511796 | Cartdo de Expansao de Fungdes (Opcional) 1 1 1
EBB.04 S41512671 | Cartdo de Expansao de Fungdes (Opcional) 1 1 1
EBB.05 S41512741 | Cartao de Expansao de Fungdes (Opcional) 1 1 1
EBC1.01 S41513174 | Cartdo de Expansao de Fungbes (Opcional) 1 1 1
EBC1.02 S41513175 | Cartao de Expansao de Fungdes (Opcional) 1 1 1
EBC1.03 S41513176 | Cartao de Expansao de Fungdes (Opcional) 1 1 1
SCI1.00 S41510846 | Modulo RS-232 para PC (Opcional) 1 1 1

* Apenas para modelos especificos com frenagem (DB).



CAPITULO 7 - SOLUCAO E PREVENCAO DE FALHAS

Modelos 500-600 V

ltem do Modelos (Amperes)
Nome Estoque Especificagéo 44153]63]79
Quant. por Inversor
Contator de Pré-Carga 035506138 | Contactor CWM50.00 220 V 50/60 Hz 1 1 1 1
Trans. de Pre-Carga | 0299.0160 | Transformador de Pré-Carga 1 1 1 1
Resistor de Pré-Carga| 0301.1852 | Resistor Fio Vitrificado 20 R 75 W 1 1 1 1
Ventilador 0400.2547 | Ventilador 220 V 50/60 Hz 1 1 1 1
Fusivel 0305.6166 | Fusivel 14x51 mm 2A 690 V 2| 2 2 2
HMI-CFW09-LCD S417102024 | HMILCD 1 1 1 1
CC9 S41509651 | Cartéo de Controle CC9 1 1 1 1
CFI1.00 S41509929 | Cartdo de Interface da HMI 1 1 1 1
DPS5.00 S41512966 | Cartéo de Fontes e Disparo DPS5.00 1 1 1 1
LVS2.00 S41512990 | Cartao de Selegdo de Tensdo LVS2.00 1 1 1 1
CB5D.00 S41512986 | Cartdo CB5D.00 1
CB5E.00 S4151.3063 | Cartdo CB5E.00 1 1
CB5E.01 S4151.3081 | Cartao CB5E.O1 1
KML-CFW09 S417102035 | Kit KML 1 1 1 1
*P44-6.00 S41512968 | Cartdo de Poténcia P44-6.00 1
P44-6.01 S41512969 | Cartao de Poténcia P44-6.01 1
*P53-6.00 S41512973 | Cartéo de Poténcia P53-6.00 1
P53-6.01 S41512974 | Cartéo de Poténcia P53-6.01 1
*P63-6.00 S41512975 | Cartédo de Poténcia P63-6.00 1
P63-6.01 S41512976 | Cartdo de Poténcia P63-6.01 1
*P79-6.00 S41512977 | Cartéo de Poténcia P79-6.00 1
P79-6.01 S41512978 | Cartao de Poténcia P79-6.01 1
HMI-CFWQ9-LED S417102023 | HMI LED (Opcional) 1 1 1 1
KMR-CFWO09 S417102036 | Kit KMR (Opcional) 1 1 1 1
CFI1.01 S41510226 | Cartéo de Interface com a HMI (Opcional) 11 1 1 1
EBA1.01 S41510110 | Cartado de Expanséo de Fungdes (Opcional) 1 1 1 1
EBA1.02 S41511761 | Cartdo de Expansédo de Fungdes (Opcional) 11 1 1 1
EBA1.03 S41511770 | Cartdo de Expansdo de Fungdes (Opcional) 11 1 1 1
EBB.01 S41511200 | Cartdo de Expansédo de Fungdes (Opcional) 1 1 1 1
EBB.02 S41511788 | Cartdo de Expansédo de Fungdes (Opcional) 11 1 1 1
EBB.03 S41511796 | Cartdo de Expansdo de Fungdes (Opcional) 11 1 1 1
EBB.04 S41512671 | Mddulo RS-232 para PC (Opcional) 1 1 1 1
EBB.05 S41512741 | Cardo Anybus-DT Modbus RTU (Opcional) 11 1 1 1
EBC1.01 S41513174 | Cartdo de Expanséo de Fungdes (Opcional) 11 1 1 1
EBC1.02 S41513175 | Cartéo de Expanséo de Fungdes (Opcional) 1 1 1 1
EBC1.03 S41513176 | Cartédo de Expanséo de Fungbes (Opcional) 11 1 1 1
SCI1.00 S41510846 | Cartdo de Expanséo de Fungdes (Opcional) 11 1 1 1
0299.0156 Indutor LinkCC 749 puH 1
Indutor Link CC 0299.0157 Indutor LinkCC 562 puH 1
0299.0158 | Indutor LinkCC 481 uH 1
0299.0159 Indutor LinkCC 321 puH 1

* Apenas para modelos especificos com frenagem (DB).
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CAPITULO 7 - SOLUCAO E PREVENGAO DE FALHAS

Modelos 500-690 V

ltem de L Modelos (Ampéres)
Nome Especificagdo 107147 | 211] 247] 315] 343] 418] 472
Estoque Quantidade por Inversor
Médulo IGBT 0298.0008 | Mddulo IGBT 200A 1700 V 6
0298.0009 | Médulo IGBT 300A 1700 V 3 6 6| 9| 9 121 12
S417104460 | Braco Inversor 247 A— EP
S417104461 | Brago Inversor 315 A—- EP 3
Brago Inversor S417104462 | Braco Inversor 343 A—- EP 3
S417104463 | Braco Inversor 418 A— EP 3
S417104464 | Brago Inversor 472 A— EP 3
0303.9978 | Mddulo Tiristor-Diodo TD250N16 3 3 3 3 3 3
Médulo Tiristor-Diodo |  0303.9986 | Mddulo Tiristor-Diodo TD425N16 3
0303.9994 | Mddulo Tiristor-Diodo TD500N16 3
Ponte Retificadora 0298.0026 | Ponte Retificadora 36MT160 1 1 1 1 1 1 1
Resistorde Pré-Carga| (0301.9250 | Resistor Fio Vitrificado 35R 75 W 6 6 6 10
Ventilador 6431.3207 | Ventilador Centrifugo 230 V 50/60 Hz 1 1 1 3
Capacitor Eletrolitico 0302.4873 | Capacitor Eletrolitico 4700 uF/400 V 9 121 12| 18| 18] 18
0302.4801 | Capacitor Eletrolitico 4700 uF/400 V 18| 27
0305.6166 | Fusivel 2 A 690 V 2 2 2
Fusivel 0305.6171 | Fusivel 4A 690 V 2 2] 2] 2] 2
HMI-CFW09-LCD $417102024 | HMILCD 1|1 1 11 1] 1]1
KML-CFW09 S417102035 | KitKML 1] 1 1 1110 1] 1]1
CC9 S41509651 | Cartdo de Controle CC9 1 1 1 1 1 1 1 1
DPS3 S41512834 | Cartdo de Fontes e Disparo DPS3.00 1 1 1 1 1 1 1 1
CRG7 S41512951 | Cartdo dos Resistores de Gate CRG7.00 3 3 3 3
CRG6 S41512798 | Cartdo dos Resistores de Gate CRG6.00
FCB1.00 S41512821 | Cartao FCB1.00 3
FCB1.01 S41512999 | Cartdo FCB1.01
FCB2 S41513011 | Cartdo FCB2.00 1 1 1
CIP3 S41512803 | Cartéo CIP3.00 1] 1 1 1110 1] 1]1
RCS3 S41512846 | Cartdo de Snubber do Retificador RCS3.00 3 3
S41512836 | Cartao de interface de Sinal CIS1.00 1
S41512883 | Cartao de interface de Sinal CI1S1.01 1
S41512884 | Cartdo de interface de Sinal CIS1.02 1
CIs1 S41512885 | Cartao de interface de Sinal CIS1.03 1
S41512886 | Cartdo de interface de Sinal CIS1.04 1
S41512887 | Cartdo de interface de Sinal CIS1.05 1
S41512888 | Cartao de interface de Sinal CIS1.06 1
S41512889 | Cartdo de interface de Sinal CIS1.07 1
GDB1.00 S41512963 | Cartdo de Disparo de Gate GDB1.00 3 3 3 3 3 3 3 3
HMI-CFWO09-LED S417102023 | HMI LED (Opcional) 1 1 1 1 1 1 1 1
KMR-CFW09 S417102036 | Kit KMR (Opcional) 1] 1 1 1110 1] 1]
CFI1.01 S41510226 | Cartao de interface com a HMI (Opcional) 1 1 1 1 1 1 1 1
EBA1.01 S41510110 | Cartdo de Expanséo de Fungdes (Opcional) 1 1 1 1 1 1 1 1
EBA1.02 S41511761 | Cartdo de Expanséo de Fungdes (Opcional) 1 1 1 1 1 1 1 1
EBA1.03 S41511770 | Cartdo de Expanséo de Fungdes (Opcional) 1 1 1 1 1 1 1 1
EBB.01 S41510200 | Cartdo de Expanséao de Fungdes (Opcional) 1 1 1 1 1 1 1 1
EBB.02 S41511788 | Cartdo de Expanséo de Fungdes (Opcional) 1 1 1 1 1 1 1 1
EBB.03 S41511796 | Cartdo de Expanséo de Fungdes (Opcional) 1 1 1 1 1 1 1 1
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Modelos 500-690 V

laiek L Modelos (Ampeéres)
Nome Especificagéo 107147 | 211] 247 315] 343] 418[472
Estoque Quantidade por Inversor
EBB.04 S41512671 | Cartdo de Expanséo de Fungdes (Opcional) 1 1 1 1 1 1 1 1
EBB.05 S41512741 | Cartdo de Expanséo de Fungdes (Opcional) 1 1 1 1 1 1 1 1
EBC1.01 S41513174 | Cartdo de Expanséo de Fungbes (Opcional) 1 1 1 1 1 1 1 1
EBC1.02 S41513175 | Cartdo de Expanséo de Fungdes (Opcional) 1 1 1 1 1 1 1 1
EBC1.03 S41513176 | Cartdo de Expanséo de Fungdes (Opcional) 1 1 1 1 1 1 1 1
SCI1.00 S41510846 | Médulo RS-232 para PC (Opcional) 1 1 1 1 1 1 1 1
Modelos 660-690 V
e o Modelos (Ampéres)
el Especificagéo 100[127 [ 179 | 225[ 259] 308] 340] 428
estoque Quantidade por Inversor
Médulo IGBT 0298.0008 | Mdédulo IGBT 200 A 1700 V 6
0298.0009 | Mddulo IGBT 300A 1700 V 3 6 6 9 9 12| 12
S417104460 | Brago Inversor 225 A — EP
S417104461 | Brago Inversor 259 A — EP 3
Bracgo Inversor IGBT’s | S417104462 | Braco Inversor 305 A — EP 3
S417104463 | Brago Inversor 340 A - EP 3
S417104464 | Brago Inversor 428 A — EP 3
0303.9978 | Modulo Tiristor-Diodo TD250N16 3 3 3 3 3 3
Médulo Tiristor-Diodo | 0303.9986 | Mddulo Tiristor-Diodo TD425N16 3
0303.9994 | Modulo Tiristor-Diodo TD500N16 3
Ponte Retificadora 0298.0026 | Ponte Retificadora 36MT160 1 1 1 1 1 1 1 1
Resistorde Pré-Carga | 0301.9250 | Resistor Fio Vitrificado 35R 75 W 6 6 6 10
Ventilador 6431.3207 | Ventilador Centrifugo 230 V 50/60 Hz 1 1 1 3
Capacitor Eletrolitico 0302.4873 | Capacitor Eletrolitico 4700 uF/400 V 9 12| 12| 18| 18] 18
0302.4801 | Capacitor Eletrolitico 4700 uF/400 V 18| 27
0305.6166 | Fusivel 2 A 690 V 2 2 2
Fusivel 0305.6171 | Fusivel 4 A 690 V 2l 2| 2| 2| 2
HMI-CFW09-LCD $417102024 | HMILCD 1] 1 1 1 1] 1] 1]
KML-CFW09 $417102035 | Kit KML 1] 1 1 101 1] 1|1
CC9 S41509651 | Cartdo de Controle CC9 1 1 1 1 1 1 1 1
DPS3 S41512834 | Cartédo de Fontes e Disparo DPS3.00 1 1 1 1 1 1 1 1
CRG7 S41512951 | Cartdo dos Resistores de Gate CRG7.00 3 3 3 3
CRG6 S41512798 | Cartdo dos Resistores de Gate CRG6.00 3 3 3
FCB1.00 S41512821 | Cartdo FCB1.00 3
FCB1.01 S41512999 | Cartdo FCB1.01
FCB2 S41513011 | Cartdo FCB2.00 1 1 1
CIP3 S41512803 | Cartéo CIP3.00 111 1 111 1] 1] 1
RCS3 S41512846 | Cartdo de Snubber do Retificador RCS3.00 3 3
S41512890 | Cartdo de interface de Sinal CIS1.08 1
S41512891 | Cartdo de interface de Sinal CIS1.09 1
S41512892 | Cartdo de interface de Sinal CIS1.10 1
st S41512893 | Cartdo de interface de Sinal CIS1.11 1
S41512894 | Cartdo de interface de Sinal CIS1.12 1
S41512895 | Cartdo de interface de Sinal CIS1.13 1
S41512896 | Cartdo de interface de Sinal CIS1.14 1
S41512897 | Cartdo de interface de Sinal CIS1.15 1
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Modelos 660-690 V

Modelos (Ampeéres)
Hoge Item de B 100[127 [ 179 | 225] 259] 305| 340] 428
estoque Quantidade por Inversor
GDB1.00 S41512963 | Cartéo de Disparo de Gate GDB1.00 3 3 3 3 3 3 3 3
HMI-CFWQ9-LED S417102023| HMI LED (Opcional) 1 1 1 1 1 1 1 1
KMR-CFW09 S417102036| Kit KMR (Opcional) 1 1 1 1 1 1 1 1
CFI1.01 S41510226 | Cartédo de interface com a HMI (Opcional) 1 1 1 1 1 1 1 1
EBA1.01 S41510110 | Cartédo de Expanséo de Fungdes (Opcional) 1 1 1 1 1 1 1 1
EBA1.02 S41511761 | Cartdo de Expanséo de Fungdes (Opcional) 1 1 1 1 1 1 1 1
EBA1.03 S41511770 | Cartdo de Expanséo de Fungdes (Opcional) 1 1 1 1 1 1 1 1
EBB.01 S41510200 | Cartdo de Expanséo de Fungdes (Opcional) 1 1 1 1 1 1 1 1
EBB.02 S41511788 | Cartdo de Expanséo de Fungdes (Opcional) 1 1 1 1 1 1 1 1
EBB.03 S41511796 | Cartdo de Expanséo de Fungdes (Opcional) 1 1 1 1 1 1 1 1
EBB.04 S41512671 | Cartdo de Expanséo de Fungdes (Opcional) 1 1 1 1 1 1 1 1
EBB.05 S41512741 | Cartdo de Expanséo de Fungdes (Opcional) 1 1 1 1 1 1 1 1
EBC1.01 S41513174 | Cartédo de Expansao de Fungbes (Opcional) 1 1 1 1 1 1 1 1
EBC1.02 S41513175 | Cartdo de Expanséo de Fungdes (Opcional) 1 1 1 1 1 1 1 1
EBC1.03 S41513176 | Cartdo de Expanséo de Fungdes (Opcional) 1 1 1 1 1 1 1 1
SCI1.00 S41510846 | Mddulo RS-232 para PC (Opcional) 1 1 1 1 1 1 1 1
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CAPITULO 8

8.1

8.1.1

CARTOES DE
EXPANSAO DE

DISPOSITIVOS OPCIONAIS

Este capitulo descreve os dispositivos opcionais que podem ser utilizados
com o inversor. Sao eles: cartdes de expansao de fungbes, encoder, HMI
LED, HMI remota e cabos, tampas cegas, kit de comunicagdo RS-232
para PC, reatancia de rede, indutor no LINK CC, reatancia de carga, filtro
RFI, frenagem reostatica, kit para duto de ar, cartdes para comunicagéo
Fieldbus, kit para montagem e extraivel, linha Nema 4/IP56, linhas HD e
RB, cartdo PLC.

Os cartdes de expanséao de fungdes ampliam as fungdes do cartao de
controle CC9. Existem 4 cartdes de expansao disponiveis e a escolha
dos mesmos depende da aplicagéo e das fung¢des desejadas. Os 4 car-

FUNCOES tdes ndo podem ser utilizados simultaneamente. A diferenga entre os
cartdes opcionais EBA e EBB esta nas entradas/saidas analdgicas. O
cartao EBC1 ¢é para conexao de encoder. O cartdo EBE é para RS485 e
PTC. Na sequéncia &€ mostrada a descri¢do detalhada de cada cartao.
EBA (Cartéo de A placa de expanséo EBA pode ser fornecida em diferentes configura-
Expans&oA- 1/0) ¢bes a partir da combinagao de funcdes especificas.

As configuragdes disponiveis sdo mostradas na tabela 8.1.

Funcionalidades Incluid Modelos do cartdo de expansao EBA - Codigo
unclonaiidades incluidas EBA.01- Al EBA.02-A2 EBA.03-A3
Entrada diferencial para encoder incremental com fonte ) . L . L .
interna isolada de 12 V: Disponivel N&o disponivel N&o disponivel
Sinais de saida de encoder com buffer: repetidor dos sinais
de entrada isolado, saida diferencial, alimentagédo externa Disponivel N&o disponivel N&o disponivel
5Vaits5yV;
1 Entrada analdgica diferencial (Al4): 14 bits (0.006 % do
alcance [+10 V]), bipolar: -10 Va +10V, (0a20)mA/ (4 a Disponivel Nao disponivel Disponivel
20) mA, programavel;
2 Saidas Analdgicas (AO3/A04): 14 bits (0.006 % da faixa . . . . . .
[£10 V]), bipolar: -10 V a +10 V, programavel; Disponivel N&o disponivel Disponivel
Porta serial RS-485 isolada ; Disponivel Disponivel N&o disponivel
Entrada Digital (DI7): isolada, avel, 24 V; . : f
ntrada Digital (DI7): isclada, programave Disponivel Disponivel Disponivel
Entrada Digital (DI8) com fungdo especial para termistor . . . . . .
(PTC) do motor: atuagéo 3.9 kQ, liberagao 1.6 kQ; Disponivel Disponivel Disponivel
2 Saidas a transistor isoladas (DO1/DO2): open collector, . . . . . .
24V, 50 mA, programavel Disponivel Disponivel Disponivel

Tabela 8.1 - Versdes do cartdo EBA e fungdes disponiveis

E" NOTA!

A utilizagédo da interface serial RS-485 nao permite o uso da entrada
RS-232 padrao — elas ndo podem ser utilizadas simultaneamente.
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Conector XC4 Funcéo padrao de fabrica Especificagdes
| 1 NC Nao conectar
= 2 D8 Entrada 1 para Termistor do motor - PTC 1 | Atuagéo 3k9 Q Release:1k6 Q
(P270 = 16, consulte a figura 6.33). Como | Resisténcia minima: 100 ©
DI normal consulte P270 - figura 6.34.
3 |beND (DI8) Entrada 2 para Termistor do motor - PTC 2 | Referenciada ao DGND (DI8) através de
(P270 = 16, consulte a figura 6.33). Como | resistor de 249 Q
DI normal consulte P270 - figura 6.34.
R¢>500 Q I 4 DGND Referéncia 0 V da fonte 24 Vcc Aterrada via resistor 249 Q
1} 5 DO1 Saida a transistor 1: Sem fungéo Isolada, open collector, 24 Vcc,
| max.:50 mA, carga exigida (Rc) > 500 Q
6 COMUM Ponto comum Entrada digital DI7 e
Re>500 O saidas digitais DO1 e DO2
— 7 DO2 . . . ~ Isolada, open collector, 24 Vcc,
1 Saida a transistor 2: Sem fungéo méx.:50 mA, carga exigida (Rc) > 500 Q
8 24 Vce Alimentacéo para as entradas/saidas 24 Vce + 8 %. Isolada,
digitais Capacidade: 90 mA
Nivel alto minimo: 18 Vcc
9 DI7 TR . = Nivel baixo maximo: 3 Vcc
Entrada digital isolada: Sem funcéo Tens&o maxima: 30 Voo
Corrente de Entr.: 11 mA @ 24 Vcc
10 SREF Referéncia para RS-485
1| ALINE | RS-485A-LINE () Serial RS-485 isolada
12 | B-LINE RS-485 B-LINE (+)
13 Al4 + Entrada analdgica diferencial
programavel em P246:
Entrada analégica 4: Ref:Velocidade -10 V a+10 V ou (0 a 20) mA/(4 a 20) mA
14 Al4 - Programar P221 = 4 ou P222 = 4 lin.: 14 bits (0.006 % do fundo de escala)
Impedéancia:40 kQ [-10 V a +10 V]
500 Q [(0 a 20) mA/(4 a 20) mA]
AGND Beferenma 0V para saida analdgica Sinais de saidas analégicas:
(|nt'ernamer'1te. aterrada) . 10V a+10 V
AC3 Saida analdgica 3: Velocidade Escalas: consulte a descrigao dos
AGND Referéncia 0 V para saida analégica parametros P255 e P257 no Cap.6
(internamente aterrada) lin.: 14 bits (0.006 % da faixa £10 V)
AO4 Saida analdgica 4: Corrente Motor Carga exigida (Rc) > 2 kQ
Disponivel para ser conectado a uma fonte | Fonte de alimentagéo externa: 5V a 15V
19 +V de alimentagdo externa de maneira a ali-| Consumo: 100 mA @ 5 V, excluidas as
mentar a saida repetidora dos sinais de|saidas.
encoder (XC8).
I
L—— 20| COM1 Referéncia 0 V da fonte externa

Figura 8.1 - Descrigdo do conector XC4 (Cartdo EBA completo)

CONEXAO DO ENCODER: consulte o item 8.2.

INSTALACAO
O cartdo EBA ¢ instalado diretamente sobre o cartdo de controle CC9, fixado
por espagadores e conectados via conectores XC11 (24 V) e XC3.

NOTA!

Para os modelos da Mecanica 1 (6 A, 7A, 10Ae 13A/220-230V, 3,6 A, 4 A,
5,5A e 9A/380-480 V) é necessario retirar a tampa plastica lateral do produto.

Instrugdes de montagem:
Configurar o cartdo de acordo com o desejado, chaves S2 e S3 (referente

1.

2.

tabela 8.2);

Encaixar cuidadosamente o conector barra de pinos XC3 (EBA) no conector
fémea XC3 do cartdo de controle CC9. Verificar a exata coincidéncia de

todos os pinos do conector XC3;

Pressionar no centro do carto (préximo a XC3) e no canto superior esquer-
do até o completo encaixe do conector e do espagador plastico;
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4. Fixar o cartdo aos 2 espacgadores metalicos através dos 2 parafusos;
5. Encaixar o conector XC11 do cartdo EBA ao conector XC11 do cartdo de
controle (CC9).

CARTAO EBA

XC11

Figura 8.2 - Posicdo dos elementos de ajuste - cartdo EBA

?,_I ? CARTAO EBA

1 385 7 9 1113151719
[=]=[=]=]=]=]=]=]u]
[T24.6 810121 5

CARTAO CC9

‘Hmmml D-I Parafuso M3 x 8/

Torque 1Nm

Figura 8.3 - Procedimento de instalacdo do cartdo EBA
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Sinal Funcao OFF (padrdo) ON

S2.1 | Al4 —Ref.de Velocidade (0a 10)V (0 a 20) mA ou (4a 20) mA

S3.1 RS-485B — LINE (+)

S3.2 RS-485 A — LINE ()
Obs.: As chaves S3.1 e S3.2 devem ser ambas comutadas para a mesma selegao.
Nos modelos da mecéanica 1 é necessario retirar o cartdo CFI1 (interface entre o
cartdo de controle - CC9 e a HMI) para se ter acesso as chaves S3.1 e S3.2.

Sem terminagéo Com teminagdo (120 Q)

Tabela 8.2 a) - Configuracdes dos elementos de ajuste - cartdo EBA

Trimpot Funcéo Funcéo padrdo de fabrica
RA1 AO3 - offset .
RA2 AO3 - ganho Velocidade do Motor
RA3 AO4 - offset

Corrente do Motor

RA4 AO4 - ganho

Tabela 8.2 b) - Configuragdes dos Trimpots - cartdo EBA

" NOTA!

A fiacao de sinal e controle externos deve ser conectada em XC4 (EBA)
observando-se as mesmas recomendagdes da fiagdo do cartdo de controle
CC9 (consulte o item 3.2.6).

8.1.2 EBB (Cartdo de A placa de expansao EBB pode ser fornecida em diferentes configuracdes
Expanséo B - 1/0) a partir da combinacgao de fungdes especificas.
As configuragdes disponiveis sdo mostradas na tabela 8.3.

Modelos do Cartao de expanséao EBB - codigo
Funcionalidades Incluidas EBB.O1 EBB.02 EBB.03 EBB.04 EBB.05
B1 B2 B3 B4* B5
Entrada diferencial para encoder incremental com ) , ) . Nao . . Nao
fonte interna isolada de 12 V: Disponivel | Disponivel disponivel Disponivel disponivel
Sinais de saida de encoder com buffer: repetidor dos = = =
. : g . . . . Nao Nao . . Nao
sinais de entrada isolado, saida diferencial, Disponivel | .. . . . Disponivel | .. .
alimentacio externa 5V a 15 V: disponivel | disponivel disponivel
01 Entrada analogica diferencial (Al3): 10 bits . 3 Nao . 3 . 3 Nao
(0a10)V, (0a20) mA/ (4 a20) mA, programavel; Disponivel disponivel Disponivel | Disponivel disponivel
02 Saidas Analégicas (AO1'/A02'): 11 bits (0,05 % do No
fundo de escala), (0 a 20) mA/ (4 a 20) mA, Disponivel disponivel Disponivel | Disponivel | Disponivel
programaveis P
Porta serial RS-485 isolada ; . . Nao Nao . . Nao
Disponivel | .. . . . Disponivel | .. .
disponivel | disponivel disponivel
Entrada Digital (DI7): isolada, avel, 24 V; . . ) . . . . . a
ntrada Digital (DI7): isolada, programave Disponivel | Disponivel | Disponivel | Disponivel di Naq
isponivel
Entrada Digital (DI18) com fungéo especial para N3
termistor (PTC) do motor: atuagéo 3.9 kQ, liberagao Disponivel | Disponivel | Disponivel | Disponivel di ao |
16 kQ: isponive
02 Saidas a transistor isoladas (DO1/DO2): open . 3 . 3 . 3 . 3 Nao
collector, 24 V/, 50 mA, programavel Disponivel | Disponivel | Disponivel | Disponivel disponivel

* Cartao com fonte de 5 V para encoder

Tabela 8.3 — Versdes para o cartdo EBB e as fungdes incluidas

NOTA!

A utilizagéo da interface serial RS-485 ndo permite o uso da entrada RS-232
padrao —elas nao podem ser utilizadas simultaneamente.

As saidas analdgicas AO1'/AO2' sao as mesmas saidas AO1/AO2 do cartdo
de controle CC9.
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Conector XC5 Fungéo padrédo de fabrica Especificagoes
1 NC N&o conectar
2 D8 Entrada 1 para Termistor do motor - PTC 1 | Atuagdo 3.9 kQ Release:1.6 kQ
(P270 = 16, consulte a figura 6.33). Como | Resisténcia minima:100 Q
DI normal consulte P270 - figura 6.34.
3 |DGND (DI8) | Entrada 2 para Termistor do motor - PTC 2 | Referenciada ao DGND (DI8) através de
(P270 = 16, consulte a figura 6.33). Como | resistor de 249 Q
DI normal consulte P270 - figura 6.34.
4 DGND Referéncia 0 V da fonte 24 Vcc Aterrada via resistor 249 Q
5 DO1 Saida a transistor 1: Sem fung&o Isolada, open collector, 24 Vcc,
max.:50 mA, carga exigida (Rc) > 500 Q
5 COMUM Ponto comum Entrada digital DI7 e
Re>5000 saidas digitais DO1 e DO2
{ } 7 DO2 Saida a transistor 2: Sem fung&o Isolada, open collector, 24 Vcc,
max.:50 mA, carga exigida (Rc) > 500 Q
Alimentagdo para as entradas/saidas 24 Vce + 8 %. Isolada,
8 | 24 Vce | digitais Capacidade: 90 mA
Entrada digital isolada: Sem fungao Nivel alto minimo: 18 Vce
9 DI7 Nivel baixo maximo: 3 Vcc
Tensdo méaxima: 30 Vcc
Corrente de Entr.: 11 mA @ 24 Vcc
10 SREF Referéncia para RS-485
11 ] ALINE |RS-485A-LINE (-) Serial RS-485 isolada
12 | B-LINE |RS-485B-LINE (+)
Entrada analogica isolada programavel
13 Al3 + em P243:
- . ) . (0 a 10) V ou (0 a 20) mA/(4 a 20) mA
Entrada analdgica 3: Ref:Velocidade lin.: 10 bits (0.1 % do fundo de escala)
14 Al3 - Programar P221 =3 ou P222 =3 Impedancia: 400 kQ (0 a 10) V
500 Q [(0a 20) mA/(4 a 20) mA]
AGND' |Referéncia 0 V para saida analégica Sinais de saidas analdgicas isolados:
(internamente aterrada) (EO a |20) mA / (‘Ilta 2%) mA g
| - - - - scalas: consulte a descrigdo dos
AO1 SaldaAan?Ioglca 1: Veloclldade _ parametros P251 e P253
AGND | Referéncia 0 V- para saida analdgica lin.: 11 bits (0.5 % do fundo de escala)
(internamente aterrada) Carga exigida > 600 Q
AO2' Saida analdgica 2: Corrente Motor
Disponivel para ser conectado a uma fonte de | Fonte de alimentag&o externa: 5V a 15V
+V alimentag&o externa de maneira a alimentar a| Consumo: 100 mA @ 5 V, excluidas as
saida repetidora dos sinais de encoder (XC8). | Saidas.
COM1 | Referéncia 0 V da fonte externa

Figura 8.4 - Descrigdo do conector XC5 (Cartdo EBB completo)

ATENCAO!

O isolamento da entrada analdgica Al3 e das saidas analogicas AO1'e
AQO2'tem a finalidade de interromper lagos de terra (“ground loops”). Nao
conectar as mesmas a pontos de potenciais elevados.

CONEXAO DO ENCODER: consulte o item 8.2.

INSTALACAO
O cartéo EBB ¢ instalado diretamente sobre o cartdo de controle CC9,
fixado por espagadores e conectados via conectores XC11 (24 V) e XC3.

NOTA!

Para os modelos da Mecénica1 (6 A, 7A, 10Ae 13A/200-230V e 3.6 A,
4A,5.5Ae 9A/380-480 V) é necessario retirar a tampa plastica lateral do
produto.

247



CAPITULO 8- DISPOSITIVOS ADICIONAIS

248

InstrugGes de montagem:

1.

2.

o s

Configurar o cartdao de acordo com o desejado, chaves S4, S5, S6 e S7
(consulte a tabela 8.4 a));

Encaixar cuidadosamente o conector barra de pinos XC3 (EBB) no conector
fémea XC3 do cartdo de controle CC9. Verificar a exata coincidéncia de
todos os pinos do conector XC3;

Pressionar no centro do cartao (préximo a XC3) e no canto superior es-
querdo até o completo encaixe do conector e do espagador plastico;
Fixar o cartdo aos 2 espagadores metalicos através dos 2 parafusos;
Encaixar o conector XC11 do cartdo EBB ao conector XC11 do cartdo de
controle (CC9).

CARTAO EBB ST
XC11
] i
.
RA5 RA6
XC5
RASGO
. —
XC3
RASGO\
O xw O O xcs O
— —~ T

Figura 8.5 - Posicéo dos elementos de ajuste - cartdo EBB

L1} n
T T

CARTAOEBB

\ CARTAO CC9

Figura 8.6 - Procedimento de Instalacdo do cartdo EBB
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Sinal Funcéo OFF ON
Al3 - Ref. de .

S4.1 Velocidade (0a 10)V (0 a20) mA ou (4 a20) mA
S5.1e85.2 AO1 - Velocidade
S6.1eS6.2 AO2 - Corrente do (0 a20) mA (4 a20) mA

Motor
RS-485 B — LINE (+) S L

S7.1eS7.2 RS-485 A~ LINE () Sem terminagéo Com teminagéo (120 Q)

* Padréo de fabrica.

Obs.: Cada grupo de chave deve ser configurado na mesma selegédo (ON ou OFF).

Ex: S6.1 e S6.2=0ON.

Nos modelos da mecéanica 1 é necessario retirar o cartdo CFI1 (interface entre o cartdo de controle
CC9 e a HMI) para se ter acesso as chaves S6.1 e S6.2.

** Quando as saidas forem modificadas para (0 a 20) mA pode ser necessario reajuste do fundo
de escala.

Tabela 8.4 a) - Configuragbes dos elementos de ajuste - cartdo EBB

Trimpot Funcéo Funcéo padréo de fabrica
RA5 AO1 - fundo de escala Velocidade do Motor
RA6 AO2 - fundo de escala Corrente do Motor

Tabela 8.4 b) - Configurages dos elementos de ajuste - cartdo EBB

E.' NOTA!

A fiacao de sinal e controle externos deve ser conectada em XC5 (EBB)
observando-se as mesmas recomendagdes da fiagao do cartdo de con-
trole CC9 (consulte o item 3.2.6).

8.1.3 EBE Fazer download do guia de instalagdo do site www.weg.net.
8.2 ENCODER Nas aplicagbdes que necessitam de maior precisdo de velocidade é ne-
INCREMENTAL cessaria a realimentagdo da velocidade do eixo do motor atraves de encoder

incremental. A conexao ao inversor é feita através do conector XC9 (DB9) do
cartdo de Expansao de Fungdes - EBA ou EBB e XC9 ou XC10 para EBC.

8.2.1 Cartoes EBA/EBB Quando utilizado um dos cartdées EBA ou EBB, o encoder a ser utilizado
deve possuir as seguintes caracteristicas:
Tensédo de alimentagao: 12 Vcc, com consumo menor que 200 mA,;
2 canais em quadratura (90°) + pulso de zero com saidas comple-

mentares (diferenciais): Sinais A, A, B, B, Ze Z;

Circuito de saida tipo “Linedriver” ou “Push-Pull” (nivel 12 V);
Circuito eletronico isolado da carcaga do encoder;
Numero de pulsos por rotagado recomendado: 1024 ppr;

Na montagem do encoder ao motor seguir as seguintes recomendacgdes:

Acoplar o encoder diretamente ao eixo do motor (usando um
acoplamento flexivel, porém sem flexibilidade torsional);

Tanto o eixo quanto a carcaga metalica do encoder devem estar
eletricamente isolados do motor (espagamento minimo: 3 mm);
Utilizar acoplamentos flexiveis de boa qualidade que evitem oscila-

¢des mecanicas ou “backlash’;

Para a conexao elétrica utilizar cabo blindado, mantendo-o tao longe
quanto possivel (> 25 cm) das demais fiagdes (poténcia, controle, etc.).
De preferéncia, dentro de um eletroduto metalico.

Durante a colocagdo em funcionamento é necessario programar o
parametro P202 - Tipo de controle = 4 (Vetorial c/ Encoder) para operar
com realimentagao de velocidade por encoder incremental.

249



CAPITULO 8- DISPOSITIVOS ADICIONAIS

Para mais detalhes sobre o Controle Vetorial, consultar o Capitulo 5.

Os cartdes de expansao de funcbes EBA e EBB dispdem de saida
repetidora dos sinais de encoder, isolada e com alimentagao externa.

<

B

- Ll
Comprimento maximo recomendado: 100 m

R ———— . e Conector XC9 Descrigdo
vermelho S
A A = - = 3 A
m = azul L ' ; 2 A Sinais Encoder
amarelo ; L : 1 B
R R — i 12V
I B v.erde : s - : 9 B diferencial
C 7 cinza & ',' -------------------- 5 8 z (88C20)
] ~ |rosa L 7 va
= E branco "'. X ’;' 4 +VE Fonte*
- oM marron : kekAEad S B 6 COM Referéncia 0 V**
E NC P t e~ 5 | Terra
G T |malha ’._
I CFW-09 Cartdo EBA ou EBB!
4B ! ; c
Encoder { ¢ i ‘ —
L < ! NOOOO0,
D ) L i L0000/
Tk R
!
1

*

*k

Fonte de alimentagao externa 12 Vcc / 220 mA para encoder;

correta para atender a sequiéncia necessaria.

Referenciada ao terra via 1 uF em paralelo com 1 kQ;
*** Pinagem valida p/ encoder HS35B Dynapar. Para outros modelos de encoder verificar a conexao

Figura 8.7 - Entrada de encoder

NOTA!

L2

A frequiéncia maxima do encoder permitida € 100 kHz.

Sequéncia necessaria dos sinais do Encoder:

CFW-09 Cartao EBA ou EBB

I Conector XC8 Descrigao
B
t : 3 A Sinais Encoder
A t 1 B Line Driver
Motor girando no sentido horario I diferencial
J 9 B (88C30)
— ? - _1 ______________ Corrente Média:
8 z 50 mA
%%0‘%’ Conector XC8 (DB9 Fémea) 7 - Nivel alto
9 6
4 +\V/* Fonte*
* Para fonte de alimentagao externa 5V a 15V, 6 COM 1* Referéncia 0 V
consumo 100 mA @ 5 V, excluidas as saidas 5 T
L Terra

Nota: Opcionalmente a fonte externa pode ser conectada via:
XC4:19 e XC4:20 (EBA) ou

XC5:19 e XC5:20 (EBB) D@ NOTA!

Nao existe fonte de alimentagéo
interna para XC8 nos cartbes de
expanséo EBA e EBB.

Figura 8.8 - Saida repetidora dos sinais de encoder
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8.2.2 Cartao EBC1

Quando utilizado o cartdo EBC1, o encoder a ser utilizado deve possuir

as seguintes caracteristicas:

Tensao de alimentagdo: 5a 15V,

2 canais em quadratura (90°) com saidas complementares
(diferenciais): Sinais A, A, B e'B;

“Linedriver” ou “Push-Pull” (nivel idéntico ao da tenséo de alimentagao);

Circuito eletrénico isolado da carcaga do encoder;

Numero de pulsos por rotagéo recomendado: 1024 ppr;

INSTALACAO DO CARTAO EBC1
O cartado EBC ¢ instalado diretamente sobre o cartdo de controle CC9,
fixado por espacadores e conectados via conector XC3.

NOTA!

Para os modelos da Mecéanica 1 € necessario retirar a tampa plastica
lateral do produto.

Instru¢c6es de montagem:

1. Encaixar cuidadosamente o conector barra de pinos XC3 (EBC1) no
conector fémea XC3 do cartdo de controle CC9. Verificar a exata
coincidéncia de todos os pinos do conector XC3;

2. Pressionar no centro do cartao (proximo a XC3) até o completo encaixe
do conector;

3. Fixar o cartdo aos 2 espagadores metalicos através dos 2 parafusos;

Figura 8.9 - Posicdo dos elementos de ajuste - cartdo EBC

ﬁ CARTAO EBC1

CARTAO CC9

ESPACADOR
ITEM 0309.0834

= 8
—— —
%J Parafuso M3 x 8
Torque 1Nm

Figura 8.10 - Procedimento de Instalagédo do cartdo EBC1
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CONFIGURACOES

Cartao de Fonte de Tensédo do Acao do

Expansao Alimentacao Encoder Cliente

EBC1.01 Externa 5 V 5V Comutar a chave S8 para ON,

consulte a figura 8.9.

Externa 8 a 15V 8a15V Nenhuma

EBC1.02 Interna 5 V 5V Nenhuma

EBC1.03 Interna 12 V 12V Nenhuma

L2

Tabela 8.5 - Configuracdes dos cartbes EBC1

NOTA!

Os bornes XC10:22 e XC10:23 (consulte a figura 8.9), somente deverao
ser usados para alimentar o encoder no caso de nao utilizar a conexao
com o conector DB9.

MONTAGEM DO ENCODER

Na montagem do encoder ao motor seguir as seguintes recomendacgdes:

Acoplar o encoder diretamente ao eixo do motor (usando um
acoplamento flexivel, porém sem flexibilidade torsional).

Tanto o eixo quanto a carcaga metalica do encoder devem estar
eletricamente isolados do motor (espagamento minimo: 3 mm);

Utilizar acoplamentos flexiveis de boa qualidade que evitem oscilagbes
mecanicas ou “backlash”;

Para a conexéo elétrica utilizar cabo blindado, mantendo-o tdo longe

quanto possivel (> 25 cm) das demais fiagdes (poténcia, controle, etc.).

De preferéncia, dentro de um eletroduto metalico.

Durante a colocagdo em funcionamento é necessario programar o

parametro P202 - Tipo de controle = 4 (Vetorial ¢/ Encoder) para operar

com realimentacao de velocidade por encoder incremental.

Para mais detalhes sobre o Controle Vetorial, consultar o Capitulo 5.

i

-

.
L

Conectores .
Sinal Descrigao
IConector Encoder*** XC9 XC10
vermelho
A A 3 | 26 A
H = azul i 2 25 A
B B amarelo 1 28 B Sinais Encoder
: 5 |verde 9 27 B (5a15V)
c z 8 - z
J z ‘: 7 - Z
i . ! *
o [ e |Rranco '1 4 21,22 | wvE Fonte
F com | mamon p et ? 6 |23 24 | com | Referéncia 0 V**
— + 5 _ \ Terra
E NC JR-Ca—— =
G 1 malha i g
B e ';
i CFW-09CartaoEBC 1
1
Encoder — 4L P ; p !
— = =
<+ 00000 1
] i |
Tk ! 3 ] i
1
! i

Comprimento maximo recomendado: 100 m

*  Fonte de alimentagéo externa para o encoder: 5 a 15 Vcc, consumo = 40 mA + consumo do

encoder;

** Referéncia 0 V da fonte de alimentagéo;
*** Pinagem valida para encoder HS35B-Dynapar. Para outros modelos de encoder verificar a
conexdo correta para atender a sequéncia necessaria.
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8.3

8.4

HMI SOMENTE
LEDs

HMIREMOTA
E CABOS

-

NOTA!
A freqiiéncia maxima do encoder permitida & 100 kHz.

Sequéncia necessaria dos sinais do Encoder:

A t
Motor girando no sentido horario

A HMI standard tem display de LEDs e LCD. O CFW-09 tem como
opc¢éo a HMI com display somente de LEDs. O modelo desta HMI é:
HMI-CFW-09-LED. Ela tem exatamente o mesmo funcionamento que
a HMI com LCD e LED, porém nao apresenta as mensagens em texto
do LCD. Além disto ela também n&o tem a fungao copy (copia).

As dimensobes e as conexdes elétricas sdo idénticas as da HMI pa-
drao. Consulte o item 8.4

Figura 8.12 - HMI com display somente de LEDs

A HMI padrao e a HMI com display somente de LEDs podem ser
montadas tanto no inversor como remotamente. No caso da utilizagéo
remota da HMI, pode ser utilizada a Moldura HMI-09 Remota. A vanta-
gem da utilizagdo da moldura é melhorar o aspecto visual (estético)
da HMI remota, bem como suprir uma fonte local para alimentagao da
HMI evitando desta forma a queda de tensao no cabo. Por isto, para
cabos acima de 5 metros é obrigatdria a utilizacdo da moldura. Caso
se desejar adquirir os cabos da WEG, consulte os modelos a seguir:

Comprimento do cabo ltem WEG
1m 0307.6890

2m 0307.6881
3m 0307.6873
5m 0307.6865
7.5m* 0307.6857
10 m* 0307.6849

* Requer o uso da moldura HMI-09 Remota

Tabela 8.6 - Cabos de ligagdo HMI-CFW-09

O cabo da HMI deve ser instalado separadamente das fiagbes de po-
téncia, observando-se as mesmas recomendacodes da fiacdo do car-
tdo CC9 (consulte o item 3.2.6).

Consulte os detalhes para montagem nas figuras 8.13 e 8.14.
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Figura 8.13 - HMI standard, moldura HMI-Remota e HMI-CFWO09-LCD N4 para

instalacdo em painel

Para cada modelo de montagem da HMI, existe um grau de protegao
especifico, conforme as normas:

NEMA 250 e IEC 60529.

a) Dimensdes da HMI - CFW09-LED/LCD com grau de protegdo NEMA 5 - IP51

Dimensées HMI

65

(2.56)

13
(4.45).

Vista Frontal

Vista Posterior

[*0.9)

(0.75)

@®
®0
©0

/

| Parafuso M3x8 (2x)
Torque 0.5Nm

o
@

Figura 8.14 a) - Cabo para uso remoto da HMI

(0?31]:

Dimensdes do rasgo para
Instalagdo da HMI em painel

&
—(256] uig
A Yl
1 T
& :
&
(=]
%
< gyl
- —elle—7008) 8
i % 128 |
: 059) - S
! I Jg
: AN

(4.45)
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b) Dimensdes da HMI-CFWO09-LED/LCD + kit moldura HMI remota com grau de protegédo

NEMA 5 - IP51

Dimensées HMI

43 o]
2 _JU1:69)
(0.984) N ©.
(
29
Y
g
./
Vista Frontal Vista Posterior
s ‘ >
d // ’ \

\Parafuso

M3x8 (2x)

18

708)

Dimensdes do rasgo para
Instalagdo da HMI em painel

354)

8

0

73 2
._(2874)__‘ /_ 4(5%)

9
+

74

2.91
19

(4.685)

s

Torque 0.5Nm _ | e
©
of 73 |
1 4+
l=—37-= (1.456)
-42:1(1.653)
— 84
(3.3)

c) Dimensdes da HMI-CFW09-LED/LCD-N4 com grau de protecao NEMA 4 - IP56

Dimensées HMI

Vista Frontal

Vista Posterior

Figura 8.14 b) e c) - Cabo para uso remoto da HMI

43
»_ 1697 1s
(0.984) (0.708)
[
¥
e
E
[
Dimensdes do rasgo para
Instalagdo da HMI em painel
w% n o 4(5x)
§ S e /_
+ 4
. | -
NParafuso NS >3
M3x8 (2x) e e
Torque 0.5Nm l } =~
b
.8
gt B3
S
"k :Fmse)
= 42 =1(1.653)
8
(3.3)
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Conexédo da HMI Remota para distancias inferiores a 10 metros:

Inversor HMI
N4 e |

’:—‘ =

x
PAN N I

Colocar o espacador / I« >

o
o

Inversor

oo

[=]

|
|

—1

J

para fixar o cabo no inversor. ’ 5 Comprimento maximo recomendado: 5 i
00000 10m
0000
R 3 B
Conector DB9-Macho Conector DB9-Fémea

Figura 8.15 - Cabo para uso remoto da HMI < 10 metros

LIGACAO DO CABO<5m

i Pinos Lado .
s HMI Sinal
1 1 +5V
2 2 Rx
3 3 Tx
4 4 GND
8 8 +15V
9 9 BLINDAGEM

Obs.: A moldura pode ou ndo ser usada

Tabela 8.7 - Ligagéo dos pinos (DB9) para cabo <5 metros

LIGACAO DO CABO >5m

Pinos Lado Pinos Lado Sinal
Inversor HMI
2 2 Rx
3 3 Tx
4 4 GND
8 8 +15 V
9 9 BLINDAGEM

Obs.: A moldura deve ser usada

Tabela 8.8 - Ligagéo dos pinos (DB9) para cabo > 5 e <10 metros

Conex&o da HMI remota para distancias superiores a 10 m:

A HMI serial com moldura pode ser conectada ao inversor com um
cabo de até 200 m de comprimento. Para isso é necessario adaptar
uma fonte de alimentacao externa de 15 Vcc, conforme apresentado
na figura 8.16.

[l

v ‘o

- Rosquear
- Nao utilize porcas e arruelas

|u|
-

Inversor
o
2/
M

=
==

L
GND +15V @ 300 mA

Fonte Externa

Figura 8.16 - Cabo para uso remoto da HMI superior a 10 m
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8.5 TAMPAS CEGAS

8.6 KIT DE COMUNICAGAO
RS-232 PARA PC

CABO DE CONEXAO
Pinos do Conector| Pinos do Conector / .

Lado Inversor Lado HMI Sinal
2 2 Rx
3 3 Tx
- 4 GND
- 8 (Fonte de Alim. Ext.) +15V
9 9 (Fonte de Alim. Ext.) | BLINDAGEM

Tabela 8.9 - Ligagéo dos pinos (DB9) para cabo > 10 m e <200 m

A utilizagdo de tampas cegas no lugar da HMI é possivel, tanto no inver-
sor como na moldura. Sdo duas as opg¢des de tampa cega disponiveis
para o CFW-09 conforme pode ser visto na figura 8.17.

a) Tampa cega-09 remota b) Tampa cega-09 local com LEDs Power
(para colocar na moldura remota) e Error (para colocar no CFW-09)
—7 \ 7 \
T (ueg
POWER —— O
B —— O
R — _

Figura 8.17 a) e b) - Tampas cegas

Pode-se comandar, parametrizar e supervisionar o CFW-09 através da
interface serial RS-232.0 protocolo de comunicacgao é baseado no tipo
pergunta/resposta conforme normas ISO 1745, ISO 646, com troca de
caracteres do tipo ASCII entre os inversores e um mestre (controlador da
rede - pode ser um PLC, PC, etc.).A taxa de transmissdo maxima é
9600 bps. A interface serial RS-232 é ponto a ponto, ndo é isolada
galvanicamente do 0 V (o qual esta aterrado) da eletrdnica do inversor e
permite distancias de até 10 m.

Para utilizar a interface serial RS-232 deve-se fazer uso do médulo RS-232
SERIAL INTERFACE. Este mddulo é colocado no lugar da HMI
disponibilizando a conexao RS-232 (conector RJ11). Caso seja necessa-
rio a utilizagao da HMI, o médulo RS-232 também prové a conexao para a
mesma.
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8.7

258

REATANCIADE
REDE/INDUTOR
LINKCC

SERIAL INTERFACE RS-282

Figura 8.18 - Médulo RS-232

O Kit de Comunicagéo RS-232 para PC permite a conexao do CFW-09 a um PC

através da interface RS-232 e é composto de:

Modulo RS-232 Serial Interface;

Cabo 3m RJ-11 para DB9;

Software SuperDrive para Windows que permite a programagao, operacéo e
monitoragado do CFW-09. Consulte os requisitos de hardware e de sistema
do SuperDrive.

Para a instalacdo do Kit de Comunicag¢do RS-232 para PC deve-se:
Retirar a HMI do inversor;

Instalar o Médulo RS-232 Serial Interface no local da HMI;

Instalar o software SuperDrive no PC. Consulte a ajuda on-line ou guia de
instalagao;

Conectar o inversor ao PC através do cabo;

Seguir as instrugdes de operagao do SuperDrive. Consulte a ajuda on-line
ou guia de instalagao.

ERE

HE

Devido as caracteristicas do circuito de entrada, comum a maioria dos inverso-
res no mercado, constituido de um retificador a diodos e um banco de capacitores
de filtro, a sua corrente de entrada (drenada da rede) possui uma forma de onda
nao senoidal contendo harménicas da freqiiéncia fundamental. Estas correntes
harménicas circulando nas impedancias da rede de alimentagéo provocam que-
das de tensdo harménicas, distorcendo a tenséo de alimentagao do proprio
inversor ou de outros consumidores. Como efeito destas distor¢des harmoni-
cas de corrente e tensdo podemos ter o aumento de perdas elétricas nas
instalagbes com sobreaquecimento dos seus componentes (cabos, transfor-
madores, bancos de capacitores, motores, etc.) bem como um baixo fator de
poténcia.

As harménicas da corrente de entrada sdo dependentes dos valores das
impedancias presentes no circuito de entrada/saida do retificador. A adi¢do de
uma reatancia de rede e/ou indutor do Link CC reduz o conteudo harménico da
corrente proporcionando as seguintes vantagens:

Aumento do fator de poténcia na entrada do inversor;

Reducéo da corrente eficaz de entrada;

Diminuic&do da distor¢ao da tensao na rede de alimentagéo;

Aumento da vida util dos capacitores do Link CC.

A reatancia de rede e o indutor do Link CC quando dimensionados correta-
mente tem praticamente a mesma eficacia para reducgéo das correntes har-
monicas. O indutor no Link CC tem a vantagem de nao introduzir queda de
tensao, enquanto a reatancia de rede é mais eficaz na redugao dos transientes
de sobretensao que possam surgir na rede de alimentagao.
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8.7.1 Critérios de uso

O indutor do Link CC equivalente a indutancia de rede é o seguinte:

L =L xV3
CC- EQUIVALENTE cA

NOTA!

Os modelos 44 A a 79 A/500-600 V, 107 Aa 472 A/500-690 V e 100 Aa
428 A/660-690 V, possuem indutor do Link CC embutido. Nao é necessario
terimpedancia de linha minima ou adicionar indutores de linha externos
para protecao destes modelos.

A reatancia de rede ou bobina CC devera ser adicionada quando a
impedancia necessaria de rede nao for suficiente para limitar os picos de
corrente na entrada, evitando danos ao inversor. Os valores minimos de
impedancia exigidos, expressos em queda percentual estdo descritos a
seguir:

a) Para modelos com corrente nominal < 130 A/ 220-230 V ou < 142 A
em 380-480 V ou < 32 A/500-600 V: 1 % de queda de tenséo na rede;

b) Para modelos com corrente nominal > 180 A/380-480 V: 2 % de queda
de tenséo;

c) Para modelos com corrente nominal > 44 A/500-600 V ou > 107 A/
500-690 V ou > 100 A/500-690 V: ndo ha exigéncias para impedancia
minima da rede para protegao destes inversores. Visto que, esses
modelos ja possuem indutor de Link CC interno ao produto. O mesmo
vale quando o indutor do Link CC estiver incorporado ao produto
(Hardware Especial cédigo HC ou HV), nos modelos com correntes
> 16 A/220-230 V ou > 13 A/380-480 V e < 240 A/380-480 V.

Como critério alternativo, deve-se adicionar uma reatancia de rede sem-
pre que o transformador que alimenta o inversor possuir uma poténcia
nominal maior que o indicado a seguir:

Corrente Nominal do Poténcia do
Inversor Transformador [kVA]
6 A a 28 A/220-230 V
3.6 A a 24 A/380-480 V 125

2.9 A a 14 A/500-600 V
45 A a 130 A/220-230 V

30 A a 142 A/380-480 V 5 X Poténcia Nominal do Inversor
22 A a 32 A/500-600 V
180 A a 600 A/380-480 V 2 X Poténcia Nominal do Inversor

Tabela 8.10 - Utilizacdo da reaténcia de rede

Para o calculo do valor da reatancia de rede necessaria para obter a
queda de tensdo percentual desejada utilizar:

_ Queda [%] x Tensao de Rede [V] [H]
/3 x 2n Freq rede [Hz] x | nominal [A]
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A conexao de reatancia de rede na entrada é apresentada na figura 8.19 a).
Nos modelos maiores ou iguais que 16 A/220-230 V e 13 A/380-480 V o
CFW-09 permite também a ligagéo de indutor no Link CC. Para os modelos
2.9Aa 32 A/500-600 V também é permitido a ligagédo do indutor no Link CC.
A figura 8.19 b) mostra esta conexao.

o o O
SO oL ; — ; @ <
TO——" — 1O S E—-

Rede  secciohadora Fusiveis Reatancia

Figura 8.19 a) - Conexdes de poténcia com reatancia de rede na entrada

[PE[R]s]T] [u]vIwlPe] [rup]ocR]

Indutor CC

Figura 8.19 b) - Conexdes de poténcia com indutor no Link CC
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8.7.2 Indutordo Link CC
Incorporado

Os modelos dos inversores apresentados a seguir dispdem de uma linha
de indutores para o Link CC ja incorporados ao produto:

Modelos > 16 A/220-230 V;
Modelos > 13 A/380-480 V;
Modelos < 240 A/380-480 V.

Para solicitar o inversor com o indutor ja montado, basta adicionar a
codificagao "HC" (para inversor operando em Torque Constante) ou "HV"
(para inversor operando em Torque Variavel) no modelo do CFW-09 no
campo "Hardware Especial" (consulte o item 2.4).

NOTA!

E necessario lembrar que a operacdo em correntes maiores que a nomi-

nal no modo Torque Variavel nao é possivel em todos os modelos (consulte
os itens 9.1.2 e 9.1.3), portanto a opgdo HV somente estara disponivel
nos modelos que podem operar em tal situagao.

N
N S O N uR

Mecanicas 2 a 8

| JUuUuuuOwY [

G VA O i

f—————H——
[ e |
| e—
[
[—
[—
[—
[
[
[
e |
e |
]
| ——1
[
[—]
[
[
[
[—
[—
——
e |
[—

CFW-09 com indutor do Link CC
incorporado

Dimensdes em mm (polegadas)

Modelo L H P B
MEC2 160 120 105.5
(6.30) | (4.72) | (4.15)
MEC 3 153 137 134
(6.02) | (5.39) | (5.27)
MEC4 180 172 134

(7.08) | (6.77) | (5.27)
MEC5 265 193.5 134
(10.43)| (7.57) | (5.27)
MEC6-7 265 2125 159
(10.43)| (8.36) | (6.25)
MEC8 325 240 2215 | 80.5

(12.79)| (9.44) | (8.72) | (3.16)

Tabela 8.11 - CFW-09 com indutor do Link CC incorporado
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8.8 REATANCIA DE A utilizagdo de uma reatancia trifasica de carga, com queda de aproxima-
CARGA damente 2 %, adiciona uma indutancia na saida do inversor para o motor.

Isto diminuira o dv/dt (taxa de variagéo da tens&o) dos pulsos gerados na
saida do inversor, e com isto os picos de sobretensdo no motor e a cor-
rente de fuga que irdo aparecer com distancias grandes entre o inversor e
o motor (em fungdo do efeito “linha de transmiss&o”) serao praticamente
eliminados.
Ha muitos fatores que influenciam o nivel dos picos (Vp) e tempo de
subida (tr) dos pulsos de tensao:
Tipo do cabo, comprimentos do cabo, poténcia do motor, freqiiéncia de
chaveamento e outras variaveis afetam Vp e dv/dt. Como especialista
tanto em inversores como em motores, a WEG esta apta a fornecer uma
solugao integrada. O valor da reatancia de carga é calculado da mesma
maneira que a reatancia de linha. (Consulte o item 8.7.1).
Nas distancias entre o inversor e o motor acima de 100 m a capacitancia
dos cabos para o terra aumenta podendo atuar as protegdes de
sobrecorrente (E00) ou falta a terra (E11). Neste caso é recomendado o
uso da reatancia de carga.

Rede -+ — | («K} : =)

Reatéancia de Carga
Perto do Inversor

Figura 8.20 - Conexao da reatancia de carga

8.9 FILTRO DE RFI A utilizagdo de inversores de frequiéncia exige certos cuidados na instala-
¢ao de forma a se evitar a ocorréncia de Interferéncia Eletromagnética
(conhecida por EMI). Esta se caracteriza pelo disturbio no funcionamento
normal dos inversores ou de componentes proximos tais como sensores
eletrdnicos, controladores programaveis, transdutores, equipamentos de
radio, etc.

Para evitar estes inconvenientes é necessario seguir as instrugdes de
instalagdo contidas neste manual. Nestes casos se evita a proximidade
de circuitos geradores de ruido eletromagnético (cabos de poténcia, motor,
etc.) com os “circuitos vitimas” (cabos de sinal, comando, etc.). Além
disto, deve-se tomar cuidado com a interferéncia radiada provendo-se a
blindagem adequada de cabos e circuitos propensos a emitir ondas
eletromagnéticas que podem causar interferéncia. De outra forma é pos-
sivel o acoplamento da perturbagéo (ruido) via a rede de alimentagao.
Para minimizar este problema existe internamente aos inversores filtros
capacitivos (modo comum e diferencial) que sao suficientes para evitar
este tipo de interferéncia na grande maioria dos casos. No entanto em
alguns casos, principalmente na instalagao dos inversores em ambientes
residenciais , pode existir a necessidade do uso de um filtro adicional
montado externamente ao inversor. Nestes casos consultar a fabrica para
a determinagdo do modelo de filtro adequado.
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Rede de alimentagéo

8.10 FRENAGEM
REOSTATICA

i

8.10.1 Dimensionamento

Painel do acionamento

CFW-09
Eletroduto ou
Filtro @ i cabo blindado MOTOR
. 755
\ e
Montar mais =
Terra de proximo possivel do Terra
Seguranga inversor Motor

(carcaga)
Figura 8.21 - Conexéo do filtro RFI

Instru¢des parainstalar o filtro:

Montar o inversor e o filtro préximos um do outro sobre uma chapa
metélica aterrada e garantir na prépria fixagdo mecéanica do inversor e
do filtro um bom contato elétrico com esta chapa;

Se o cabo entre o inversor e o filtro for maior que 30 cm, 0 mesmo
devera ser blindado com a blindagem aterrada na chapa de montagem
em cada ponta deste cabo.

NOTA!
Para instalagdes que devam seguir as normas da Comunidade Européia,
consulte o item 3.3.

O conjugado de frenagem, que pode ser conseguido através da aplicagéo
de inversores de frequiéncia, sem moédulos de frenagem reostatica e sem a
“Frenagem Otima”, varia de 10 % a 35 % do conjugado nominal do motor.
Durante a desaceleracao a energia cinética da carga é regenerada ao
Link CC. Esta energia carrega os capacitores elevando a tensao.
Caso nao seja dissipada podera provocar sobretensdo (E01) e o
desligamento do inversor.

Para se obter conjugados frenantes maiores, utiliza-se a frenagem
reostatica. Utilizando a op¢ao Frenagem Reostética a energia regenerada
em excesso é dissipada em um resistor montado externamente ao inver-
SOr.

Este tipo de frenagem ¢ utilizada nos casos em que sao desejados tempos
de desaceleragéo curtos ou quando forem acionadas cargas de elevada
inércia.

Para o Modo de Controle Vetorial existe a possibilidade de uso da
“Frenagem Otima”, eliminando-se, em muitos casos, a necessidade da
frenagem reostatica. Consulte o capitulo 6, pardmetro P151.

NOTA!
Ajuste P151 para usar o valor maximo da frenagem reostatica.

A frenagem reostatica é utilizada nos casos em que se deseja tempos
curtos de desaceleragao ou nos casos de cargas com elevada inércia.
Para o correto dimensionamento do resistor de frenagem deve-se levar
em conta os dados da aplicagdo como: tempo de desaceleragéo, inércia
da carga, frequéncia de repeticdo da frenagem, etc.

Em qualquer caso, os valores de corrente eficaz e corrente de pico
maximas devem ser respeitados.

A corrente de pico maxima define o valor 6hmico minimo permitido do
resistor. Consultar a tabela 8.12.

Os niveis de tensdo do Link CC para atuagao da frenagem reostatica séo
definidos pelo pardmetro P153 - nivel da frenagem reostatica.

A poténcia do resistor de frenagem é fungao do tempo de desaceleragéo,
da inércia da carga e do conjugado resistente.
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Para a maioria das aplicagdes pode-se utilizar um resistor com o valor
6hmico indicado na tabela 8.12 e a poténcia como sendo de 20 % do
valor da poténcia do motor acionado. Utilizar resistores do tipo FITA ou
FIO em suporte ceramico com tenséo de isolamento adequada e que
suportem poténcias instantaneas elevadas em relagéo a poténcia nomi-
nal. Para aplicagdes criticas, com tempos muito curtos de frenagem,
cargas de elevada inércia (ex: centrifugas) ou ciclos repetitivos de curta
duragéo, consultar a fabrica para dimensionamento do resistor.

Corrente L
— Modelo do Inverser Frenagem =) Corrente Eficaz P Resistor ?i%g:c?:
Tensao d\(j Rede ?\l%rr;?:etxle Mixﬂ(’ga [kaix@) de Frenagem [kW"“]‘x(s) Minimo (BR, -UD, +UD)
V] o (Al [A] @ [ohms] mm2 - AWG

6 10 3.9 5 0.97 39 2.5-14

7e10 15 6.1 7 13 27 2.5-14

13e 16 20 8.8 10 2.2 22 40-12

220-230 24 26 10.1 13 2.5 15 6.0 - 10
28 38 14.4 18 3.2 10 10 -8
45 45 17.4 22 4.2 8.6 10 - 8
54 95 42.4 48 10.8 47 35-3
70 e 86 120 475 60 11.9 3.3 50 - 1

105 e 130 180 71.3 90 17.8 2.2 95 - 3/0

36e4 6 3.6 3.5 1.2 100 25-14

5.5 8 5.5 4 14 86 25-14

9e13 16 10.0 10 3.9 39 40-12

380 16 24 15.6 14 5.3 27 6.0 - 10
e 24 34 20.8 21 7.9 18 10-8
400-415 30 48 34.6 27 10.9 15 10-8
38 e45 78 52.3 39 13.1 8.6 25-4
60 e 70 120 80.6 60 20.1 5.6 50 - 1

86 e 105 180 126.4 90 31.6 3.9 95 - 3/0

142 250 168.8 125 42.2 2,7 120 - 4/0

36e4 6 4.3 35 15 120 2.5-14

5.5 8 6.4 4 1.6 100 2.5-14

9e13 16 12.0 10 47 47 40-12

16 24 19.0 14 6.5 33 6.0 - 10
440460 24 34 25.4 21 9.7 22 10 - 8
e 30 48 415 27 13.1 18 10-8
480 38e45 78 60.8 39 15.2 10 25-4
60 e 70 120 97.9 60 24.5 6.8 50 - 1

86 e 105 180 152.3 90 38.1 47 95 - 3/0

142 250 206.3 125 51.6 3.3 120 - 4/0

29e4.2 8.33 12 4.2 2.08 120 25-14

7 10 10 5 2.5 100 2.5-14

500.525 10 12.2 12.81 6.1 3.05 82 25-14

A 12 14,71 20.83 7.4 3.68 68 40-12

575-600 14 14.71 15.3 7.4 3.68 68 25-14

22,2732 66.67 337.5 33.33 16.67 15 95 - 3/0

44 e 53 100 225 50 25 10 95 - 3/0

63e79 121.95 184.5 61 30.49 8.2 95 - 3/0
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Tabela 8.12 - Resistor de frenagem recomendado

(1) A corrente maxima pode ser calculada através de:
l.., = Valor ajustado em P153[V]/ Valor do resistor [ohms].
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8.10.2 Instalacao

(@  Acorrente eficaz de frenagem pode ser calculada através de:

rms

[in]
= / by sendo t_ corresponde a soma dos tempos
max 5 br

de atuacdo da frenagem durante o mais severo ciclo de 5 minutos.

3 P ..€P... sdoas poténcias maximas de pico e media do transistor

de frenagem. Apoténcia do resistor deve ser modificada de acordo
com arazao ciclica de frenagem.

Conectar o resistor de frenagem entre os bornes de poténcia +UD
e BR (consulte o item 3.2.1);

Utilizar cabo trangado para a conexao. Separar estes cabos da
fiacdo de sinal e controle. dimensionar os cabos de acordo com a
aplicagao respeitando as correntes maxima e eficaz;

Se o resistor de frenagem for montado internamente ao painel do
inversor, considerar o calor provocado pelo mesmo no
dimensionamento da ventilag&o do painel;

Ajustar o pardmetro P154 com o valor 6hmico do resistor utilizado e
o parametro P155 de acordo com a poténcia suportavel pelo resistor
em kW.

PERIGO!

O inversor possui uma protegdo térmica ajustavel para o resistor de
frenagem. O resistor e o transistor de frenagem poderao sofrer danos
se:

Os mesmos nao forem devidamente dimensionados;

Os parémetros P153/P154/P155 forem ajustados inadequadamente;
Atensao de rede exceder o valor maximo permitido.

Aprotecao térmica oferecida pelo inversor, quando devidamente ajus-
tada, permite a protecéo do resistor nos casos de sobrecarga néo
esperada em funcionamento normal, porém nao garante prote¢do no
caso de falha do circuito de frenagem. Para evitar a destruigcdo do
resistor ou risco de fogo o Uinico método garantido € o dainclusdo de
um relé térmico em série com o resistor e/ou um termostato em con-
tato com o corpo do mesmo, conectados de modo a desconectar a
rede de alimentag&o de entrada do inversor como mostrado a seguir.

Contator
<
Rede d(-;‘~ L
alimentacéo i
S
i ] BR +UD
Relé
. ) Térmico r ...............
Alimentacao
de comando
Termostato 7‘ i
Resistor de
< Frenagem

Figura 8.22 - Conexdo do resistor de frenagem

E.' NOTA!

Nos contatos de forga do bimetalico do relé térmico circula corrente
continua durante a frenagem CC. 265
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8.10.3 Modulos de Frenagem
Reostatica DBW-01 e

DBW-02

Nos modelos da linha CFW-09 220-230 V ou 380-480 V com correntes
iguais ou superiores a 180 Aa frenagem reostatica é feita utilizando-se o
modulo externo de frenagem DBW-01. Para modelos 500-690 V e 660-
690 V com correntes iguais ou superiores a 100 Aa frenagem reostatica
é feita utilizando-se o médulo externo de frenagem DBW-02.

Tonsa Modelo do Médulo de Corrente’ d_e Corrente eficaz R(’es.istor 22?;:0?:
ensé&o de rede : frenagem maxima | de frenagem @ minimo ©
Y inversor frenagem A A o (BI} -UD,+UD)
mm2 (AWG/MCM)
180 A DBW010165D21802SZ 200 165 4 70 (2/0)
211A DBW010240D21802SZ 320 240 25 120 (250 MCM)
240 A DBW010240D21802SZ 320 240 2.5 120 (250 MCM)
312A DBW010300D21802SZ 400 300 2 2x50 (2x1/0)
L 361A DBW010300D218025Z 400 300 2 2x50 (2x1/0)
450 A DBW010300D21802SZ 400 300 2 2x50 (2x1/0)
515 A DBW010300D21802SZ 400 300 2 2x50 (2x1/0)
600 A DBW010300D21802SZ 400 300 2 2x50 (2x1/0)
100 A/107 A | DBW020210D5069SZ 250 210 4.8 120 (250MCM)
127 A/[T4T A | DBWO020210D5069SZ 250 210 4.8 120 (250MCM)
500-690 V / T79A21TA | DBW020210D5069SZ 250 210 4.8 120 (250MCM)
660-690 V 225 AJ247 A | DBW020210D5069SZ 250 210 4.8 120 (250MCM)
259 A/315 A | DBW020300D5069SZ 400 300 3 2x50 (2x1/0)
305A/343 A | DBW020300D5069SZ 400 300 3 2x50 (2x1/0)
340 A/418 A~ | DBW020380D5069SZ 500 380 25 2x120 (2x250MCM)
428 NA72 A | DBW020380D5069SZ 500 380 2.5 2x120 (2x250MCM)

Tabela 8.13 - Inversor e DBW correspondente

(1)

e

©)

COMO ESPECIFICAR O MODELO DO DBW:

A corrente maxima pode ser calculada através de:
|, = Valor ajustado em P153 [V]/ Valor do resistor [ohms].

m

A corrente eficaz de frenagem pode ser calculada através de:

[min]
&M sendo t, corresponde a soma dos tempos de

atuagao da frenagem durante o mais severo ciclo de 5 minutos.

O valor minimo do resistor para cada modelo apresentado foi calculado
de modo que a corrente de frenagem nao ultrapasse a corrente
maxima especificada na tabela 8.13. Para isso foram considerados
0s seguintes parametros:

- DBWO1: tensdo nominal de rede =480 V.

- DBWO02: tensdo nominal de rede = 690 V.

- Valor padrao de fabrica de P153.

DBW-01 0165 D 2180 1 S z
Modulo de Corrente nominal Alimentagéo CC na Tenséo de Tenséo de Standard Final do
Frenagem de saida: entrada Alimentacéo de Alimentagéo do Cédigo

WEG: 220 a 480 V: entrada: ventilador:

DBW-01 0165 =165A 2180=210a 1=110 Vrms

0240 =240 A 800 Vcc 2 =220 Vrms
0300 = 300 A
0210 =210A 5069 =500 a

DBW-02 0380 = 380 A 1200 Vec
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8.10.3.1

8.10.3.2

Etiqueta de
Identificacéo
do DBW-01e
DBW-02

Instalacdo Mecanica

/lllll'l TP (NIRRT
Itemde

Modelo do DBW estoque WEG
Dados nominais
de Saida

e

Numero de série
Frontal Vista - A
A
lan wane A QLT IR I

Figura 8.23 - Etiqueta de identificagao

As condi¢gbes ambientais de operagdo do DBW sao as mesmas do
CFW-09 (consulte oitem 3.1.1).

Para instalagdo em painel prever um acréscimo de 120 CFM (57 L/s) na
ventilagdo por médulo de frenagem.

Ao posicionar o médulo, deixar no minimo os espagos livres ao redor do
inversor como na figura 8.24 , sendo A=100 mm,B=40mmeC =
130 mm.

Figura 8.24 - Espacos livres para ventilacéo
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Verificar as demais recomendacgdes para instalagdo dos inversores CFW-09,
ja que do ponto de vista mecanico o médulo de frenagem é compativel com

amecanica 3.

As dimensdes externas e furos para fixagdo sdo apresentados na figura 8.25.

DBW-01 DBW-02
Dimenséao da Cota
"A" 252 (9.92) 277 (10.91)
mm (in)

Figura 8.25 - Dimensional para DBW-01 e DBW-02

/9

Figura 8.26 - Procedimento de instalacdo do DBW-01 e DBW-02 em superficie
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N

7l

Fluxo de ar

Figura 8.27 - Posicionamento do DBW-01 e DBW-02

Existe a possibilidade de instalagdo do DBW-01 e DBW-02 com o kit
para duto descrito em 8.11. Neste caso é necessario a utilizacdo de
um kit composto de suportes, para mais detalhes consulte a Assisténcia
Técnica WEG. As dimenses do rasgo para montagem sdo mostradas
na figura 8.28.

- 203 ————— ]
(8.78)

[ 150 —
(5.905)
< - 4

370 —————————=

(14.566)
(15.748)
400

— & X_;___
L— 365 (1.437) @72

i

(0.59)

Figura 8.28 - Dimensdes do Rasgo para Montagem em Duto

O peso dos diversos modelos do DBW-01 e DBW-02 sao mostrados
na tabela 8.14.

el Para.fuso~para Peso (Kg) Grau d~e
Fixacao Protecao
DBW-01 165 14.2
DBW-01 240 13.8
DBW-01 300 13.4
DBW-02 210 M6 14.2 IP20
DBW-02 300 13.8
DBW-02 380 13.4

Tabela 8.14 - Dados mecanicos do DBW-01 e DBW-02
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8.10.3.3 Instalacdo/Conexao A localizagéo das conexdes de poténcia € mostrada nas figuras 8.29, 8.30 e

8.31.
1
[Tt 3k - ¢ E

191
o]
=]

0
Icl
é]

sl m P

IO
iLig

*

X7

Ao

&
S

+UD

r
[@ze
(@10
"
$ nlm
B mir
@®

AN
/|

C
O

BR

Figura 8.29 - Localizagdo das conexdes

Figura 8.30 - Bornes da poténcia

°t

X7

1 2 3 4

Figura 8.31 - Régua de bornes X7
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Alimentar o ventilador do médulo de frenagem com a tensao apropria-
da (110 Vrms ou 220 Vrms) através do conector X7:1 e X7:2 (consulte
afigura 8.32). Acorrente do ventilador € de aproximadamente 0.14 A.
Os bornes 3 e 4 de X7 séo os contatos normalmente fechados de um
termostato que deve ser utilizado para protegao térmica do moédulo
de frenagem. Esta protecao deve ser feita externamente ao maédulo
(consulte a figura 8.32); neste exemplo o relé é conectado a DI3 (XC1:3.9
do cartdao CC9) e o parametro P265 é programado como Sem Erro
Externo (P265 = 4).

°t

X7

Figura 8.32 - Exemplo de protegdo térmica

Conectar o barramento +UD do médulo de frenagem ao borne +UD do
inversor,

Conectar o barramento -UD do médulo de frenagem ao borne -UD do
inversor,

A conexao de controle entre o CFW-09 e o médulo de frenagem é feito
através de um cabo (0370.7560). Um lado do cabo é conectado ao
conector XC3 no cartdo CRG4 (consulte a figura 8.33) no mddulo de
frenagem. O outro lado do cabo é conectado ao conector DB9 que
é fixado a um suporte metalico ao lado do cartdo de controle do
CFW-09.

/
\‘
o

Figura 8.33 - Localizagdo do conector XC3
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Afigura 8.34 apresenta as conexdes do médulo de frenagem ao CFW-09,
bem como as conexdes do resistor ao médulo de frenagem. Também
é apresentada a inclusao de um relé térmico e um termostato em
contato com o corpo do resistor a fim de proteger o mesmo. Os cabos
que fazem as conexdes de poténcia entre o CFW-09 e o modulo e
entre o moédulo e o resistor de frenagem devem ser dimensionados de
acordo com o ciclo térmico da frenagem.

o 0 o DBW-01/02

Protecéo termica Cabo2.3m
XC1:9.3 0307.7560
P265=4

XC3

Contator XC3

Rede de
Alimentacao

—wx

— ‘ H ‘ ‘ ey H
% LI | I

| &

/ Rale i dls d \ rs]l =

Térmico

Ventilador J
1100u 220V.

DIx (CC9)
Sem Erro
Externo

— Resistor
Termostato | |« de

Frenagem

Alimentacéo
de Comando

Figura 8.34 - Conexdes entre o DBW, CFW-09 e resistor de frenagem

m. NOTA!

Nos contatos de forga do bimetalico do relé térmico circula corrente
continua durante a frenagem CC.

O DBW-02 tem um conector XC3 duplicado (A e B). O XC3B é para
conectar outro médulo DBW-02 para operacéo paralela. E possivel
conectar até 3 modulos DBW-02 em paralelo. A interconexao dos
cabos deve ser limitada no maximo 2 metros de comprimento.

8.11 KIT PARADUTO O Kit para duto de ar é constituido por suportes metalicos os quais
devem ser afixados na parte de tras do CFW-09 (mecénicas 3 a 8)
visando a montagem conforme a figura 3.4. Consulte oitem 3.1.3.3 e
tabela 3.4 para a especificagao desde kit. Grau de protegcao € Nema1/
IP20.
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8.12 FIELDBUS

8.12.1 Instalacdo do
Kit Fieldbus

i 2

O CFW-09 pode ser conectado a redes de comunicagao permitindo o
controle e a parametrizagdo do mesmo. Para tanto € necessaria inclu-
sao de um cartao eletrénico opcional de acordo com o padrao de Fieldbus
desejado: Profibus DP, DeviceNet ou Ethernet IP.

NOTA!

A opgéo de Fieldbus escolhida pode ser especificada no campo adequa-
do da codificacdo do CFW-09. Neste caso, o usuario recebe o CFW-09
com todos os componentes necessarios ja instalados no produto. Para
instalagdo posterior deve-se encomendar e instalar o Kit Fieldbus (KFB)
desejado.

O cartdo de comunicagéao que forma o Kit Fieldbus ¢é instalado diretamen-
te sobre o cartdo de controle CC9, ligado ao conector XC140 e fixado por
espagadores.

NOTA!

Siga as instru¢des de seguranga do Capitulo 1.

Caso ja exista um cartao de expansao de fun¢des (EBA/EBB) instalado
€ necessaria a retirada temporaria do mesmo. Para os modelos da
mecanica 1 & necessario retirar a tampa plastica lateral do produto.

1. Retirar o parafuso fixado ao espagador metalico préximo ao
conector XC140 (CC9).

2. Encaixar cuidadosamente o conector barra de pinos do cartdo
eletrénico do Fieldbus no conector fémea XC140 do cartao de
controle CC9. Verificar a exata coincidéncia de todos os pinos
do conector XC140 (consulte a figura 8.35).

Cartao Devicenet
Cartéo Profibus DP

\ \—
CORTE AA Cartdo CC9

|0
oo
oo
(=

Torque 1 Nm

@ ® o | ==---——}—- _—
Jmmm] Rl [l
J'r—l—_] : 17
(N ] '. ’ A Parafuso M3x8
! |
O |

|
.
=

Figura 8.35 - Instalagdo do cartdo eletrdnico do Fieldbus
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ok

Pressionar o cartdo préximo a XC140 e no canto inferior direito até

o completo encaixe do conector e do espagador plastico;

Fixar o cartdo ao espagador metalico através do parafuso;

Conector Fieldbus:

Mecéanicas 1 e 2 (modelos até 28 A):

- Fixar o conector do Fieldbus ao gabinete do inversor utilizando
o cabo de 150 mm (consulte a figura 8.36).

Figura 8.36 - Fixacdo do conector do Fieldbus
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Mecénicas 3 a 10 (modelos acima de 30 A)

- Fixar o conector do Fieldbus ao “L” metalico utilizando o cabo de
150 mm.

- Fixar o conjunto na chapa metalica de sustentagao do cartdo de
controle (consulte a figura 8.37).

Figura 8.37 - Fixagéo do conector do Fieldbus

6. Conectar a outra extremidade do cabo do conector Fieldbus ao
cartao do Fieldbus de acordo com a figura 8.38.

DEVICENET PROFIBUS DP

Figura 8.38 - Conexdo ao cartdo Fieldbus
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8.12.2 Profibus DP Introdug&o
O inversor equipado com o Kit Profibus DP opera no modo escravo, per-

mitindo a leitura/escrita de seus parametros através de um mestre. O
inversor ndo inicia a comunicagao com outros nés, ele apenas responde
aos comandos do mestre. O meio fisico de conexao do Fieldbus € um
cabo de cobre blindado com par trangado (RS-485) permitindo transmis-
sdo de dados com taxas entre 9.6 kbits/s e 12 Mbits/s. A figura 8.39 da
uma visao geral de uma rede Profibus DP.

Personal

Computer with
PROFIBUS DP RS-232 Configuration
Softwal
Master oftware
J. DP
PROFIBUS DP
slave node #1 PROFIBUS DP
slave node #n
| PROFIBUS DP|

slave node #2
Figura 8.39- Rede Profibus DP

- Tipo de Fieldbus: PROFIBUS DP EN 50170 (DIN 19245)

Interface fisica

- Meio de transmisséo: linha de barramento Profibus, tipo A ou B como
especificado na EN50170.

- Topologia: comunicagao Mestre-Escravo.

- Isolagdo: o barramento alimentado por Inversor CC/CC é isolado
galvanicamente da eletronica restante e os sinais A e B s&o isolados
através de opto-acopladores.

- Permite conexao/desconexao de um né sem afetar a rede.

Conector de Fieldbus do usuéario do inversor
- Conector D-sub 9 pinos fémea.

- Pinagem:
Pino Nome Funcéao

1 N&o conectado -

2 N&o conectado -

3 B-Line RxD/TxD positivo, de acordo com
especificagdo RS-485

4 N&o conectado -

5 GND 0 V isolado do circuito RS-485

6 +5V +5 V isolado do circuito RS-485

7 N&o conectado -

8 A-Line RxD/TxD negativo, de acordo com
especificagdo RS-485

9 N&o conectado -

Carcaga Shield Conectado ao terra de protecéo (PE)

Tabela 8.15 - Ligacdo dos pinos (DB9) para Profibus DP
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Terminacdo da linha

Os pontos iniciais e finais da rede devem ser terminados na impedancia
caracteristica para evitar reflexées. O conector DB9 macho do cabo pos-
sui a terminagdo adequada. Se o inversor for o primeiro ou o ultimo da
rede a chave da terminacgao deve ser ajustada para a posigao “ON”. No
caso contrario, ajustar para a posigcao “OFF”. Achave de terminagado do
cartdo PROFIBUS DP deve ficarem 1 (OFF).

Taxa de Transmissao (Baudrate)

A taxa de transmissdo de uma rede Profibus DP é definida durante a
configuracdo do mestre e somente um valor é permitido na mesma rede.
O cartao de Profibus DP possui a fungédo de detecgao automatica de
baudrate e o usuario ndo precisa configura-la no cartdo. Os baudrates
suportados sdo: 9.6 kbits/s, 19.2 kbits/s, 45.45 kbits/s, 93.75 kbits/s,
187.5 kbits/s, 500 kbits/s, 1.5 Mbits/s, 3 Mbits/s, 6 Mbits/s e 12 Mbits/s.

Endereco do N6

O endereco do no é feito através de duas chaves rotativas presentes no
cartao eletrénico do Profibus DP, permitindo enderegamentos de 1 a 99.
Olhando o cartao de frente com o inversor na posigdo normal, a chave a
esquerda ajusta a dezena do enderego enquanto a chave a direita ajusta
a unidade do enderecgo:

Endereco = (ajuste chave rotativa esquerda x 10) + (ajuste chave
rotativa direita x 1)

NOTA!
O enderecgo do né ndo deve ser alterado com a rede em funcionamento.

Arquivo de Configuracédo (GSD File)

Cada elemento de uma rede Profibus DP esta associado a um arquivo
GSD que contém informacdes sobre o funcionamento do dispositivo. Este
arquivo fornecido juntamente com o produto, € utilizado pelo programa de
configuracao da rede.

Sinalizacdes

O cartao eletrénico possui outros quatro “LEDs” bicolores agrupados no
canto inferior direito sinalizando o status do Fieldbus de acordo com a
figura 8.40 e tabela 8.16 a seguir:

CorLED Freqliéncia Status
Vermelho 2Hz Falha no teste do ASIC e da Flash ROM
Verde 2 Hz Cartéo néo inicializado
Verde 1Hz Cartéo inicializado e operante
Vermelho 1Hz Falha no teste de RAM
Vermelho 4 Hz Falha no teste de DPRAM

Tabela 8.16 - Sinalizagdo LED status do cartdo Fieldbus

NOTA!

As indica¢des em vermelho podem significar problemas de “hardware” do
cartao eletrénico. O seu reset é efetuado desenergizando e
re-energizando o inversor. Caso o problema persista, substitua o cartdo
eletrénico. O cartao eletrénico também possui outros quatro “LEDs”
bicolores agrupados no canto inferior direito sinalizando o status do
Fieldbus de acordo com a figura 8.40 e a tabela 8.17.
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Acyclic O O On-line
Traffic

Fieldbus O O Offuline
diagnostics

Figura 8.40 - LEDs para indicacdo de status da rede Profibus DP

LED

Cor

Fungao

Fieldbus diagnostics

Vermelho

Indica certas falhas no lado do Fieldbus:

Intermitente 1 Hz - Erro na configuragédo: o tamanho da area de IN/OUT programado na
inicializagdo do cartdo é diferente do tamanho programado durante configuracdo da
rede.

Intermitente 2 Hz - Erro nos dados do Pardmetros do Usuario: o tamanho/conteudo
dos dados de Parametros do Usuario programados durante a inicializagao do cartao séo
diferentes do tamanho/conteudo programados durante configuragéo da rede.
Intermitente 4 Hz - Erro na inicializagdo do ASIC de comunicagéo do Profibus.
Apagado - Sem problema presente.

On-line

Verde

Indica que o cartao esta On-line no Fieldbus:
Acesso - Cartdo esta on-line e a troca de dados é possivel.
Apagado - Cartdo ndo esta on-line.

Off-line

Vermelho

Indica que o cartdo esta Off-line no Fieldbus
Acesso - Cartdo esta off-line e a troca de dados nao é possivel.
Apagado - Cartdo nao esta off-line.

Acyclic Traffic

Verde

Somente para a interface Profibus DP-V1. Indica que o cartdo esta processando uma
requisicdo DP-V1:

Acesso - Cartdo executando uma requisicdo DP-V1

Apagado - Nenhuma requisicao DP-V1 sendo processada.

8.12.3 Profibus DP-V1

278

Tabela 8.17 - Sinalizagdo LEDs status rede Profibus DP

i 2

NOTA!

Quando o inversor é energizado e ambos os LEDs (on-line e off-line) da
placa Profibus DP estao piscando alternadamente, significa que ha pro-
blemas na configuragdo ou na instalagdo do médulo da rede Profibus.
Verifique a instalagdo e o enderegcamento do né na rede.

NOTA!
Utilizagao do Profibus DP/Parametros do CFW-09 relacionados. Consulte
oitem 8.12.7.

Utilizando o kit de comunicagéao DP-V1, além da troca de dados ciclicos,
que é feita de forma semelhante a interface Profibus DP-VO0, é possivel
realizar servicos de leitura/escrita em parametros através de funcoes
aciclicas DP-V1, tanto pelo mestre da rede quanto por uma ferramenta
de comissionamento. O mapeamento dos parametros é feito com base
no enderegamento slot e index, conforme mostrado no equacionamento
abaixo:

Slot: (numero do parametro - 1)/ 255
Index: (nimero do parametro -1) MOD 255

NOTA!
MOD representa resto da divisao inteira.

Por exemplo, o parametro P100 sera identificado através de mensagens
aciclicas como sendo localizado no slot 0, index 99.
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8.12.4 DeviceNet

-

O valor para os parametros sao sempre comunicados com tamanho de 2
bytes (1 word). O valor também é transmitido como um nimero inteiro,
sem ponto decimal, e sua representagao depende da resolugao utilizada.
Exemplo: PO03 = 3,6 A; valor lido via rede = 36.

NOTA!

N&o estao disponiveis para acesso via rede os parametros P000, P001,
P215 e P408.

Para utilizar a interface Profibus DP-V1, deve-se selecionar no P309
as opgdes 1, 2 ou 3. Esta programacgao é a mesma para as interfaces
Profibus DP-V0 ou DP-V1.

No kit de comunicacéo para Profibus DP-V1 é fornecido um arquivo
GSD especifico para esta interface.

Introducéo

A comunicagao DeviceNet ¢é utilizada para automacgao industrial, nor-
malmente para o controle de valvulas, sensores, unidades de entradas/
saidas e equipamentos de automagao. O Link de comunicagéo DeviceNet
é baseado em um protocolo de comunicacao “broadcast oriented”, o
Controller Area Network (CAN). O meio fisico para uma rede DeviceNet é
um cabo de cobre blindado composto de um par trancado e dois fios
para a fonte de alimentagao externa. A taxa de transmissao pode ser
ajustada em 125 kbits, 250 kbits ou 500 kbits/s. A figura 8.41 d4 uma
visdo geral de umarede DeviceNet.

Controller
DeviceNet
Other
Devices Sensor
Motor Push
Starter button
Clusler
Device Bar Code
Configuration Input/ Scanner
Output Motor
Devices Controller
Drive

Figura 8.41 - Rede DeviceNet

Conector de Fieldbus do usuério do inversor
- Conector: conector 5 vias do tipo plug-in com terminal aparafusados

(screw terminal)

- Pinagem:
Pino Descrigéao Cor
1 V- Preto
2 CAN_L Azul
3 Shield -
4 CAN_H Branco
5 V+ Vermelho

Tabela 8.18 - Ligacdo dos pinos para DeviceNet

Terminacdo da linha
Os pontos iniciais e finais da rede devem ser terminados na impedancia
caracteristica para evitar reflexées. Para tanto, um resistor de 121 Q/0.25 W
deve ser conectado entre os pinos 2 e 4 do conector de Fieldbus.
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Taxa de Transmissédo (Baudrate)/ Enderegco do No

Existem trés diferentes taxas de baudrate para o DeviceNet:

125 kbits/s, 250 kbits/s ou 500 kbits/s. Escolha uma delas selecionando
as chaves DIP existentes no cartdo eletrdnico, antes da configuracdo. O
endereco do no é selecionado através de seis chaves DIP presentes no
cartao eletrénico, permitindo enderegcamentos de 0 a 63.

Baudrate [bits/s] DIPs1e2 Enderego DIP3aDIP8
125k 00 0 000000
250 k 01 1 000001
500 k 10 2 000010
Reservado 11 : :

61 111101

Bauldrate EndeTrego

62 111110

O, ————

2 34 5 67 8

Figura 8.42 - Configuracdo do baudrate e endereco para DeviceNet

Arquivo de Configuracéo (EDS File)

Cada elemento de uma rede DeviceNet esta associado a um arquivo EDS
que contém informagdes sobre o funcionamento do dispositivo. Este arquivo
¢ utilizado pelo programa de configuragéo da rede durante a configuragéo
da mesma. Utilize o arquivo com extensao .eds armazenado no disco
flexivel localizado no conjunto com o Kit Fieldbus.

Através do parametro P309 é possivel selecionar 2, 4 ou 6 words de input/
output (palavras de entrada/saida), sendo P309 = 4,5 ou 6 (consulte o
item 8.12.7).

Com o auxilio do software de configuragdo da rede, deve-se ajustar o
numero de words do dispositivo de acordo com o valor selecionado no
parametro P309. O tipo de conexao utilizada para a troca de dados deve
ser “Polled 1/0”.

NOTA!
O CLP (mestre) deve ser programado para Polled I/0O connection.

Sinalizacfes

O cartao eletronico possui outros quatro “LEDs” bicolores agrupados no
canto inferior direito sinalizando o status do DeviceNet de acordo com a
tabela 8.16.

NOTA!

O cartao de comunicagao que acompanha o produto foi desenvolvido pela
empresa HMS Industrial Networks AB. Portanto, no software de configu-
ragao da rede o produto nao sera reconhecido como inversor de frequién-
cia CFW-09 e sim como “AnyBus-S DeviceNet” na categoria
“Communications Adapter”. A diferenciagao sera feita utilizando-se o en-
derecgo do equipamento na rede de acordo com a figura 8.43 e a tabela

8.19.
Reserved O Q Network Status
Module
Reserved O O Network Status

Figura 8.43 - LEDs para indicagdo de status da rede DeviceNet
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8.12.5 DeviceNet Drive Profile

8.12.6 EtherNet/IP

LED Cor Descricéo
Mdédulo Network Status Ligado Sem alimentagao
Médulo Network Status Vermelho Falta n&o recuperavel
Modulo Network Status Verde Cartéo operacional
Médulo Network Status Vermelho Falta menor
Piscante
Network Status Desligado Sem alimentag&o/off-line
Network Status Verde Link operante, conectado
Network Status Vermelho Falha critica do Link
Network Status Verde Piscante On-line ndo conectado
Network Status Vermelho Timeout da conexao
Piscante

Tabela 8.19 - Sinalizagdo LEDs status DeviceNet

NOTA!

Utilizagcao do DeviceNet /Parametros do CFW-09 Relacionados.
Consulte o item 8.12.7.

O cartdo de comunicagéao para a interface DeviceNet Drive Profile tem por
objetivo disponibilizar no produto uma interface de comunicagéao para rede
DeviceNet com as seguintes caracteristicas:

Possibilita a parametrizagao do inversor através de rede, com o acesso
direto aos pardmetros com mensagens enviadas pelo mestre.

Segue o padréo Device Profile for AC and DC Drives, especificado pela
ODVA (Open DeviceNet Vendor Association), que define um conjunto
comum de objetos para drives que operam em rede DeviceNet.

Utilizando a interface DeviceNet Drive Profile, os dados de I/O comunicados
com o mestre da rede DeviceNet possuem formato e parametrizacao
diferentes dos dados comunicados utilizando o cartdo DeviceNet normal.
Para mais informacgdes sobre a parametrizagao e operacao desta interface,
consulte o Manual da Comunicagéo DeviceNet Drive Profile para o inversor
de frequiéncia CFW-09.

O EtherNeV/IP (Industrial Ethernet Protocol) € um sistema de comunica-
¢ao adequado ao uso em ambientes industriais. Este sistema permite a
troca de dados de aplicagao, com restricdo de tempo ou criticos, entre
dispositivos industriais. O EtherNet/IP esta disponivel tanto para equipa-
mentos simples como sensores/atuadores quanto para complexos como
robds, soldadores, CLPs, HMIs e drives.

EtherNet/IP utiliza CIP (Common Industrial Protocol) na camada de apli-
cacao. Este € o mesmo protocolo utilizado pelo DeviceNet e pelo
ControlNet, o qual estrutura os dispositivos como uma colegao de obje-
tos e define métodos e procedimentos de acesso aos dados. Além disso,
faz uso do Ethernet padréo IEEE 802.3 nas camadas mais baixas e dos
protocolos TCP/IP e UDP/IP nas camadas intermediarias para transpor-
tar pacotes CIP.

Portanto, a infra-estrutura utilizada pelo EtherNet/IP é a mesma ja utiliza-
da pelas redes de computadores Ethernet corporativas. Este fato amplia
consideravelmente as formas de controle e monitoramento dos equipa-
mentos conectados em rede, tais como:

Disponibilidade de protocolos de aplicagcédo (HTTP, FTP, etc.).
Integragéo da rede industrial da linha de produgéao a rede de escritdrios.
Esta baseado num padrao amplamente difundido e aceito.

Maior fluxo de dados que os protocolos normalmente utilizados na
automagcao industrial.

REEE
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Hub ou Switch

S—

CLP com médulo EtherNet/IP
(192.168.0.1)

PC
(192.168.0.2)

Inversor de frequéncia
(192.168.0.3)

HMI
(192.168.0.5)

I/0 Remota
(192.168.0.4)

Rede EtherNet/IP

Figura 8.44 - Exemplo de uma rede EtherNet/IP

Conector do Fieldbus

- Conector: soquete para plug RJ-45 com 8 vias.

- Pinagem: existem dois padrbes para cabos diretos (straight-through)
Ethernet: T-568A e T-568B. A fungéo dos pinos de cada um deles é
mostrada nafigura 8.45. O cabo a ser utilizado pelo CFW-09 deve seguir
um destes dois padrées. Além disso, um unico padrao devera ser utilizado
na confecgéo do cabo. Ou seja, os plugs das extremidades de um cabo
devem ser crimpados segundo norma T-568A ou T-568B.

a) Plug RJ-45 padrao T-568A

Pino Cor do fio Sinal 12345678
Branco/Verde TX+

Verde TX-
Branco/Laranja | RX+

Azul -

Branco/Azul -
Laranja RX-

Branco/Marrom -

Varom | - T

ONDA|D|WIN| =

b) Plug RJ-45 padréo T-568B

12345678

Pino Cor do fio Sinal 12345678

1 Branco/Laranja | TX+

2 Laranja TX-

3 Branco/Verde RX+

4 Azul -

5 Branco/Azul -

6 Verde RX-

7 Branco/Marrom - STRAIGHT

8 Marrom -

Figura 8.45 a) e b) - Padrdes para cabos Ethernet direto (Straight-Through)

Terminacdo da linha
Em Ethernet 10BASE-T (10 Mbps) ou 100BASE-TX (100 Mbps) a termi-
nacgao ja é feita no cartdo de comunicagéo e também em qualquer outro
equipamento que utilize par trangado ponto a ponto. Logo, ndo séo
necessarios ajustes adicionais no CFW-09.
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Taxa de comunicacéo

O CFW-09 pode operar em redes Ethernet com taxas de 10 Mbps ou
100 Mbps e em modo half-duplex ou full-duplex. Quando atua a 100 Mbps
full-duplex, a taxa efetiva dobra, passando a 200 Mbps. Estas configura-
¢oes sao feitas no software de configuragéo e programagéao da rede. Nao
€ necessario qualquer ajuste no cartdo. Recomenda-se utilizar o recurso
de auto detecgao destes parametros (autosensing).

Arquivo de configuracédo (EDS file)

Cada equipamento de uma rede EtherNet/IP esta associado a um arquivo
EDS que contém informagdes sobre o seu funcionamento. Este arquivo
fornecido juntamente com o produto é utilizado pelo programa de configu-
ragao da rede.

Configuracédo dos dados para o mestre da rede

Para a configuragao do mestre, além do endereco IP utilizado pelo cartdo
EtherNet/IP, é necessario indicar o numero das instancias de I/O e a
quantidade de dados trocados com o mestre em cada instancia. Para o
CFW-09 com cartao Anybus-S EtherNet/IP, devem ser programados os
seguintes valores:

Instancia de entrada (input): 100

Instancia de saida (output): 150

Quantidade de dados: programavel através do P309, podendo ser 2, 4
ou 6 palavras de 16 bits (4, 8 ou 12 bytes).

O cartao EtherNet/IP para o CFW-09 é descrito na rede como Generic
Ethernet Module. Utilizando estas configuragdes é possivel programar o
mestre da rede para se comunicar com o inversor.

Sinalizacfes

O cartdo de comunicagdo possui quatro LEDs bicolores agrupados no
canto inferior direito que sinalizam o estado do médulo e da rede EtherNet/IP.

) Estado do
Link @ @ Médulo
Atividade @ @ Estado da

Rede

Figura 8.46 - LEDs para indicacédo do estado da rede EtherNet/IP

LED

Cor

Funcéo

Link

Verde

Aceso: o médulo estd conectado a outro equipamento na rede (hub ou switch tipicamente).
Apagado: o moédulo ndo esta conectado a outro dispositivo.

Estado do moédulo

Verde ou
Vermelho

Apagado: médulo ndo alimentado.

Sélido Verde: médulo esta operando corretamente.

Intermitente Verde: médulo ndo configurado.

Intermitente Vermelho: falha detectada.

Sélido Vermelho: erro critico detectado.

Intermitente Verde/Vermelho: executando auto-teste durante a energizacdo do cartéo.

Estado da rede

Verde ou
Vermelho

Apagado: médulo ndo alimentado ou enderecgo IP ndo configurado.

Sélido Verde: o médulo possui ao menos uma conexdo EtherNet/IP estabelecida.

Intermitente Verde: ndo ha conexdes alocadas.

Intermitente Vermelho: uma ou mais conexdes deste modulo foram para o estado de
timeout.

Sélido Vermelho: endereco IP duplicado.

Intermitente Verde/Vermelho: executando auto-teste durante a energizagdo do cartéo.

Atividade

Verde

Intermitente: indica o recebimento e/ou transmissao de pacotes EtherNet/IP na rede.
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NOTA!

O cartao de comunicagao que acompanha o produto foi desenvolvido pela
empresa HMS Industrial Networks AB. Portanto, no software de configu-
ragéo da rede o produto nao sera reconhecido como inversor de frequiién-
cia CFW-09, e sim como “Anybus-S EtherNet/IP” na categoria
“Communication Adapter”. A diferenciagao sera feita com base no ende-
reco do equipamento narede.

Erros relacionados
EtherNet/IP utiliza os mesmos cédigos de erros ja utilizados por outros
protocolos Fieldbus, ou seja, E29 e E30.

E29: comunicagéo Fieldbus inativa.
E30: cartdo de comunicacgéo inativo.

Para mais detalhes consulte o item 8.12.7.3.

NOTA!

O inversor indicara E29 somente apos perda de conexdo com o mestre.
Enqguanto nenhuma conexéo for estabelecida, o inversor ndo indicara este
erro.

Controle e monitoramento via WEB

O cartdo de comunicagéo EtherNet/IP possui internamente um servidor
HTTP. Isto significa que ele é capaz de servir paginas HTML. Pode-se
com isto, configurar parametros de rede, controlar e monitorar o inversor
CFW-09 através de um navegador WEB instalado em um computador da
mesma rede do inversor. Esta operagao é feita utilizando-se as mesmas
variaveis de leitura/escrita do inversor (consulte os itens 8.12.7.1e 8.12.7.2).

NOTA!

Para o primeiro acesso via WEB utilize o nome de usuario e senha pa-
dréo de fabrica.

Nome do usuario: web

Senha: web
Q‘_’ # s @ g http:ff192.168.0.1 fwebfindex_weqg.htm V_ L} big |(_.,_L
CFW-09 Frequency Inverter @

I

CFW-09 Frequency Inverter

EtherNet/IP Comrmunication Board

This web page allows you to:

* configure CFW-09 on the network
* monitor drive status
+ send commands to CFW-09

Copyright @ 2006 - WEG 3.4, - Allvights reserved

Concluido

Figura 8.47 - Tela de entrada do CFW-09 via WEB
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Comand
Logical Status 021400  Logical Control: O0x[17 |10
Motor Speed 020000 Motor Speed Reference: (e Uf 299 |

= lvumper of the Farameter to be changed: Ux|Us |/
Motor Current 0=0000

Content of the Parameter to be changed: 0Ox UU _503 |
Seconds Between Refresh{1] | Disable Refresh with 0 SUBMIT

Concluido

Figura 8.48 - Tela de controle e monitoramento do CFW-09 via WEB

NOTA!
E necessario um PC com cartdo Ethernet conectado @ mesma rede que
o CFW-09 e um navegador Internet (MS Internet Explorer ou Mozilla/
Firefox).

Configuracdes
Para operar o CFW-09 numa rede EtherNet/IP siga os passos abaixo:

1) Instale o kit KFB-EN no inversor de freqiiéncia CFW-09.

2) Através do parametro P309 selecione o protocolo EtherNet/IP e a quan-
tidade de palavras de entrada/saida, P309 =7, 8 ou 9.

3) Conecte o plug RJ-45 do cabo de rede Ethernet ao inversor e certifique-
se de que o LED indicador de Link esta aceso (LED 1).

4) Abra o navegador e digite o0 endereco do inversor na rede. O padrao de
fabrica é ‘http://192.168.0.1". Certifique-se que o navegador possui su-
porte a javascript e cookies habilitados.

O acesso aos dados € protegido por nome do usuario e senha. O CFW-09
sai de fabrica programado com: Nome do usuario: web Senha: web

Senha: ses

[ JLembrar minha senha

[ (04 ] [ Cancelat
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5) Naaba ‘configuration’ da pagina web mostrada, ajuste se necessario
os parametros de rede em ‘Network Parameters’. Ajuste também o
conteudo do parametro P309.

6.1) Se o endereco do inversor na rede pertencer a faixa reservada
‘192.168.0.X’ pode-se utilizar a dip-switch do cartdo para
enderegamento. Neste caso a chave representa o valor binario do
ultimo byte do enderego.

Exemplo:

LA ey

12345678
ON
(MSB) (LSB)

A dip-switch acima esta ajustada para 00010100 (20 em decimal).
Logo, o enderecgo do inversor na rede é 192.168.0.20.

6.2) Caso o inversor possua um endereco IP diferente da faixa default
(192.168.0.X), desative o enderegamento por hardware através da
dip-switch colocando-a na posigédo zero (00000000).

6.3) Caso o enderegamento da rede seja feito através de um servidor
DHCP, selecione a caixa ‘DHCP enabled’ e ajuste a posi¢ao da dip-
switch para zero (00000000).

7) Clique no botdo ‘STORE CONFIGURATION' para salvar as configura-
coes.
Reinicie o CFW-09

Acesso ao cartdo de comunicacédo

O cartao de comunicagao permite acesso através de FTP e Telnet. Pode-
se com isto, transferir arquivos de/para o cartdo e também acessar o
sistema de arquivos de uma forma interativa.

Para utilizar tais servigos proceda da seguinte forma:

- Abra uma janela de comandos do MS-DOS.

- Digite o servigo (FTP ou Telnet) desejado seguido do IP ou hostname do
CFW-09 narede.

- Entre com: Nome do usudrio: user Senha: user

Exemplos:

Sessao Telnet para o CFW-09 cujo endereco IP € 192.168.0.4

| i
Welcome to CFW-09 EtherNet/IP communication card. |
|
| Copyright (c) 2006 - WEG S.A. - ALl rights reserved |

Login: user
Password: ===
Login OK

A%
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Sessao FTP para o CFW-09 cujo enderecgo IP é 192.168.0.4.

C:\>ftp 192.168.0.4 _*
Conertadn a 192 1AR A 4

ccu g viLe 1 cauy
Usuario (192.168.0.4:(none)): user
331 User name ok, need password
Senha:

2308 User logged in

fip> =

Seguranca e senhas de acesso
O sistema de arquivos do cartdo de comunicacgdo possui dois niveis de
seguranga para os usuarios; admin e normal.

E permitido apenas conectar-se no modo normal. Neste caso, os usua-
rios ficam restritos ao diretério ‘user\’, sendo permitido criar ou deletar
arquivos e/ou diretorios. As contas dos usuarios deste nivel estdo cadas-
tradas no arquivo ‘sys_pswd.cfg’ localizado no diretério ‘user\pswd\’. Cada
linha deste arquivo contém um par ‘login:senha’ que corresponde a uma
conta de usuario.

Para altera-lo, crie com auxilio de um editor de textos simples (Windows
Notepad, por exemplo) um arquivo que contenha em cada uma das linhas
um par ‘login:senha’. As duas palavras deverao estar separadas por dois
pontos. Note que ndo ha qualquer mecanismo de criptografia das se-
nhas, ou seja, tanto o login quanto a senha estdo em texto puro.

Apds criar/modificar as conta do usuario, transfira via FTP o arquivo
‘sys_pswd.cfg’ para o diretério ‘user\pswd\’.

Exemplo de transferéncia de arquivo via FTP:

C:\>ftp 192.168.0.4 Ai
Fonactadn A4 192 148 O 4
ccw gEr viLe 1 cauy
Usuario (192.168.0.4:(none)): user
331 User name ok, need password
Senha:
230 User logged in
Ttp> cd pswd
200 directory changed to “pswd
ftp> dir
208 Command 0K
150 Listing files.
—ru-ru-ru- 8 root root 9 Jan 1 01:081 sys psud.cfg
—ru-ru-ru- 8 root root 9 Jan 1 01:81 web_pswd.cfg
226 Transfer OK, Closing connection
ftp: 124 bytes recebidos em B,165egundos 0,80Kbytes/s.
ftp> put sys_pswd.cfg
208 Command OK
158 Connecting for STOR
226 Transfer OK, Closing connection
ﬁtp: 9 bytes enviados em 0,00Segundos 9000,00Kbytes/s.
> -

NOTA!

O CFW-09 sai de fabrica programado com uma conta de usuario normal:
Nome do usudrio: user Senha: user

Usuarios do nivel de seguranga normal estao restritos ao diretério \user’.
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8.12.7 Utilizagao do Fieldbus/

Parametros do CF\W-09
Relacionados

8.12.7.1 Variaveis Lidas do
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Inversor

Além do controle para acesso ao sistema de arquivos, ha também senha
para acesso as paginas HTML do cartdo de comunicacgédo. O arquivo de
senhas de acesso esta localizado no diretorio ‘user\pswd’, e chama-se
‘web_accs.cfg’. Aexemplo do que acontece com as outras senhas, cada
linha do arquivo representa uma conta para acesso. Para altera-la, crie
um arquivo texto de mesmo nome contendo em cada linha um par
‘login:senha’. Aseguir transfira este novo arquivo via FTP para o cartdo de
comunicagao, exatamente como no caso anterior.

NOTA!

Apbs o periodo de start-up do equipamento recomenda-se a troca de
todas as senhas do cartdo de comunicagéo EtherNet/IP. As novas senhas
s terdo efeito apds o CFW-09 ser re-energizado.

NOTA!

Quando o inversor retorna do estado de off-line os valores das saidas sdo
zerados.

Existem dois parametros principais: P309 e P313.

P309-define o padréo de Fieldbus utilizado (Profibus DP, DeviceNet ou
EtherNet/IP) e o numero de variaveis (1/0) trocadas com o mestre (2,4 ou
6).

O parémetro P309 tem as seguintes opgoes:

0 = Inativo, 4 =DeviceNet 21/0, | 8 = EtherNet/IP 41/0,
1 =Profibus DP 2 1/0O, | 5=DeviceNet4 /O, | 9= EtherNet/IP 6l/O,
2 = Profibus DP 4 I/O, | 6 =DeviceNet6 I/O, | (paraEtherNet/IP).

3 = Profibus DP 6 1/O, | (para DeviceNet), 10 = DeviceNet Drive
(para Profibus DP), 7 = EtherNet/IP 21/O, Profile

P313-define o comportamento do inversor quando a conexao fisica com o
mestre for interrompida ou o cartdo Fieldbus estiver inativo (E29/E30
sinalizado no display da HMI).

O parémetro P313 tem as seguintes opgoes:

0 = Desativar o inversor usando agao do comando Girar/Parar, viarampa
de desaceleragao.

1 =Desativar o inversor usando agao de Habilita Geral, parada por inércia.
2 = Estado do inversor nao se altera.

3 =0 inversor vai para modo Local.

4 = O Inversor vai para modo Local e os comandos e referéncia serao
mantidos.

1- Estado Ldgico do inversor,

2- Velocidade do motor,

para a opgéo P309 = 1ou 4 (21/0)-1é 1 e 2,

Estado das Entradas digitais (P012)

Conteudo de Parametro,

para a opgao P309 =2 ou 5 (41/0)-1&1, 2, 3 e 4,
Corrente de Torque (P009),

Corrente do motor (P003),

para a opgao P309 =3 0u 6 (61/0)-1€1,2,3,4,5¢e6.

P b

1.Estado Ldgico (E.L.):
A palavra que define o E.L. é formada por 16 bits, sendo 8 bits superiores
8 bits inferiores, tendo a seguinte construcéo:
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Bits superiores —indicam o estado da fungéo associada
EL.15 — Erro ativo: 0 = Nao, 1 =Sim;

EL.14 — Regulador PID: 0 = Manual, 1 = Automatico;
EL.13 — Subtensdo : 0 = Sem, 1 =com;

EL.12 — Comando Local/Remoto: 0 = Local, 1 = Remoto;
EL.11 — Comando Jog: 0 = Inativo, 1 =Ativo;

EL.10 — Sentido de giro: 0 = Anti-Horario, 1 = Horario;
EL.09 — Habilita Geral: 0 = Desabilitado, 1 = Habilitado;
EL.08 — Girar/Parar: 0 = Para, 1 = Gira.

Bits inferiores —indicam o niumero do cédigo do erro, ou seja, 00, 01, ...
, 09, 11(0Bh), 12(0Ch), 13(0Dh), 24(18h), 32(20h) e 41(29h).
Consulte o item 7.1 - Erros e possiveis causas.

2. Velocidade do motor:

Essa variavel € mostrada usando resolugao de 13 bits mais sinal. Portan-
to o valor nominal seraigual a 8191(1FFFh)(giro Horario) ou -8191(E001h)
(giro anti-horario) quando o motor estiver girando na velocidade sincrona
(ou velocidade base, por exemplo, 1800 rpm para motor 4 pdlos, 60 Hz).

3. Estado das Entradas digitais:

Indica o contetido do parametro P012, na qual o nivel 1 indica entrada
ativa (com +24 V), e o nivel 0 indica entrada inativa (com 0 V).

Consulte o item 6.1 - Parametros de acesso e de leitura. As entradas
digitais estao assim distribuidas neste byte:

Bit.7 — estado da DI1 Bit.3 — estado da DI5
Bit.6 — estado da DI2 Bit.2 — estado da DI6
Bit.5 — estado da DI3 Bit.1 — estado da DI7
Bit.4 — estado da DI4 Bit.0 — estado da DI8

4. Conteudo de Parametro:

Esta posic¢ao permite ler o conteudo dos pardmetros do inversor, que séo
selecionados na posicao 4. ,Numero do Par&metro a ser Lido, das “Vari-
aveis Escritas no Inversor”. Os valores lidos terdo a mesma ordem de
grandeza que aqueles descritos no manual do produto ou mostrados na
HMIL.

Os valores sao lidos sem o ponto decimal, quando for o caso. Exemplos:
a) HMl indica 12.3, a leitura via Fieldbus sera 123.

b) HMI indica 0.246, a leitura via Fieldbus sera 246.

Existem alguns pardmetros cuja representacao no display de 7 segmen-
tos podera suprimir a casa decimal, quando os valores forem superiores
a 99,9. Esses parametros sao: P100, P101, P102, P103, P155, P156,
P157, P158, P169 (para P202 =0, 1, 2 e 5), P290 e P401.

Exemplo: Indicagao no display 7 segmentos: 130.

Indicac&o no display LCD: 130.0, valor lido via Fieldbus: 1300.

A leitura do parametro P0O06 via Fieldbus tem o seguinte significado:
0 = ready;

1=run;

2 = Subtensao;

3 = com Erros, exceto E24 a E27.

5. Corrente de Torque:
Esta posicédo indica o contetido do parametro P009, desconsiderando o
ponto decimal. Essa variavel € filtrada por um filtro passa-baixa com cons-
tante de tempo de 0.5 s.
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8.12.7.2 Variaveis Escritas
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no Inversor

6. Corrente do motor:

Esta posicao indica o conteudo do parametro P0O03, desconsiderando o
ponto decimal. Essa variavel é filtrada por um filtro passa-baixa com cons-
tante de tempo de 0.3 s.

As variaveis sao escritas na seguinte ordem:

1 - Comando Légico,

2 - Referéncia de Velocidade do motor,
para a opgao P309 =1 ou4 (2I/0) - escreveem 1 e 2;

3 - Estado das Saidas digitais;

4 - Numero do Parametro a ser Lido,
para a opgdo P309 =2 ou 5 (41/0O) - escreve em 1, 2, 3 e 4;

5 - Numero do parametro a ser Alterado;

6 - Conteudo do parametro a ser alterado, selecionado na posic¢ao anterior,
para a opgao P309 = 3 ou 6 (61/0) - escreve em 1, 2, 3,4,5¢e 6.

1. Comando Logico (C.L.):
A palavra que define o C.L. é formada por 16 bits, sendo 8 bits superiores
8 bits inferiores, tendo a seguinte construcéo:

Bits superiores — selecionam a fungao que se quer acionar, quando o bit
€ colocado em 1.

CL.15-Reset de Erros do inversor;

CL.14 — Sem fungéo;

CL.13 - Salvar alterag¢des do parametro P169/P170 na EEPROM ;
CL.12 - Comando Local/Remoto;

CL.11-Comando Jog;

CL.10 — Sentido de giro;

CL.09 — Habilita Geral;

CL.08 — Gira/Para.

Bits inferiores — determinam o estado desejado para a fungao selecio-
nada nos bits superiores,

CL.7- Resetde Erros do inversor: sempre que variar de 0—1, provocara
o reset do inversor, quando na presenca de erros (exceto E24,
E25, E26 e E27).

CL.6- Semfuncgdo/detecgdo de STOP. Nao é necessario acionar o bit
superior correspondente (consulte a descrigéo do parametro P310);

CL.5- Salvar P169/P170 na EEPROM: 0 = Salvar, 1 = N&o salvar;

CL.4- Comando Local/Remoto: 0 = Local, 1 = Remoto;

CL.3- Comando Jog: 0 = Inativo, 1 =Ativo;

CL.2- Sentido de giro: 0 = Anti-Horario, 1 = Horario;

CL.1- Habilita Geral: 0 = Desabilitado, 1 = Habilitado;

CL.0- Gira/Para: 0 = Parar, 1 = Girar.

NOTA!

O inversor somente executara o comando indicado no bit inferior se o bit
superior correspondente estiver com o valor 1 (um). Se o bit superior
estiver com o valor 0 (zero), o inversor ira desprezar o valor do bit inferior
correspondente.

NOTA!

CL.13:

Afungéo de salvar as alteragbes no conteudo dos parametros na EEPROM
ocorre normalmente quando se usa a HMI. AEEPROM admite um nume-
ro limitado de escritas (100.000). Nas aplicagdes em que o regulador de
velocidade esta saturado e se deseja fazer o controle de torque, deve-se
atuar no valor da limitagéo de corrente P169/P170 (valido para P202 =3 e
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4). Nesta condi¢do de controle de torque, observar se P160 (Tipo de
Controle) = 1 (Regulador para controle de torque). Quando o Mestre da
rede ficar escrevendo em P169/P 170 continuamente, deve-se evitar que
as alteragdes sejam salvas na EEPROM, fazendo-se:

CL13=1e CL5=1

Para controlar as fungdes do Comando Légico deve-se ajustar os res-
pectivos parametros do inversor com a opgao Fieldbus.

a) Selecgao Local/Remoto - P220;

b) Referéncia de Velocidade - P221 e/ou P222;
c¢) Sentido de giro - P223 e/ou P226;

d) Habilita Geral, Gira/Para - P224 e/ou P227;
e) Selegéo Jog - P225 e/ou P228.

2. Referéncia de velocidade do motor:

Esta variavel é apresentada utilizando 13-bits de resolug¢do. Portanto, o
valor de referéncia de velocidade para a velocidade sincrona do motor
seraigual a 8191 (1FFFh).

Este valor deve ser utilizado somente como uma velocidade de base
para calcular a velocidade desejada (velocidade de referéncia).

Por exemplo:

1) Motor 4-pdlos, 60 Hz, velocidade sincrona = 1800 rpm e referéncia de
velocidade = 650 rpm

1800 rpm - 8191

650 rpm - X X =2958 = 0B8Eh

Este valor (OB8Eh) deve ser escrito na segunda word, a qual representa
a referéncia de velocidade do motor.

2) Motor 6-polos, 60 Hz, velocidade sincrona = 1200 rpm e referéncia de
velocidade = 1000 rpm.

1200 rpm - 8191

1000 rpm - X X =4096 = 1AAAh

Este valor (1AAAh) deve ser escrito na segunda word, a qual representa
a referéncia de velocidade do motor.

NOTA!

Valores acima de 8191 (1FFFh) sdo permitidos quando se deseja obter
valores acima da velocidade sincrona do motor, desde que respeitem o
valor programado para a referéncia de velocidade maxima do inversor.

3. Estado das saidas digitais:

Permite a alteracédo do estado das Saidas digitais que estejam progra-
madas para Fieldbus nos pardmetros P275 a P280.

A palavra que define o estado das saidas digitais é formada por 16 bits,
com a seguinte construgcao:

Bits superiores: definem a saida que se deseja controlar, quando ajus-
tadoem 1,

bit.08 — 1 = controle da saida DO1,;

bit.09 — 1 = controle da saida DO2,;

bit.10 — 1 = controle da saida RL1;

bit.11 — 1 = controle da saida RL2;

bit.12 — 1 = controle da saida RL3.

Bits inferiores: definem o estado desejado para cada saida,
bit.0 — estado da saida DO1: 0 = saida inativa, 1 = saida ativada;
bit.1 — estado da saida DO2: 0 = saida inativa, 1 = saida ativada;
bit.2 — estado da saida RL1: 0 = saida inativa, 1 = saida ativada;
bit.3 — estado da saida RL2: 0 = saida inativa, 1 = saida ativada;
bit.4 — estado da saida RL3: 0 = saida inativa, 1 = saida ativada.
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8.12.7.3 Sinalizagdes de Erros
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4. Nimero do parametro a ser lido:

Através desta posicao é possivel a leitura de qualquer parametro do inver-
sor. Deve-se fornecer o numero correspondente ao parametro desejado, e
0 seu conteudo sera mostrado na posigao 4 das "Variaveis lidas do
Inversor".

5. NOmero do pardmetro a ser alterado:
(alteragao de conteudo de parametro)

Esta posicao trabalha em conjunto com a posicéo 6. a seguir.
N&o se desejando alterar nenhum parametro, deve-se colocar nesta po-
sicao o coédigo 999.
Durante o processo de alteragcao deve-se:
1) Manter na posi¢ao 5. o cédigo 999;
2) Substituir o cédigo 999 pelo numero do parédmetro que se quer alterar;
3) Se nenhum cddigo de erro (24 a 27) for sinalizado no E.L., substituir

o numero do parametro pelo cédigo 999, para encerrar a alteracao.
A verificagdo da alteragédo pode ser feita através da HMI ou lendo o con-
teudo do parametro.

NOTAS!

1) N&o sera aceito o comando para passar de controle escalar para
vetorial se algum dos pardmetros P409 a P413 estiver em zero.
Isto devera ser efetuado através da HMI.

2) Nao programar P204 =5 ja que no padrao de fabrica P309 = Inativo.

3) O conteudo desejado deve ser mantido pelo mestre durante 15.0 ms.
Somente apods transcorrido esse tempo pode-se enviar um novo valor
ou escrever em outro parametro.

6. Contetido do parametro a ser alterado, selecionado na posigéo 5.
(Numero do paréametro a ser alterado)

O formato dos valores ajustados nesta posi¢ao deve ser aquele descrito
no manual, porém deve-se escrever o valor sem o ponto decimal quan-
do for o caso. Quando se altera os parametros P409 a P413 podem surgir
pequenas diferengas no conteldo, quando se compara o valor enviado via
Fieldbus com o valor lido na posigéo 4. (“Conteudo de Pardmetro”), ou
com o lido via HMI. Isto se deve ao truncamento (arredondamento) duran-
te o processo de leitura.

Durante o processo de leitura/escrita via Fieldbus podem ocorrer as se-
guintes sinaliza¢des na variavel de Estado Légico:

Sinalizag6es na variavel de estado légico:

E24 - Alteragéo de pardmetro permitida apenas com inversor desabilitado.
- Erro de parametrizagao (consulte o item 4.2.3).
E25 - Provocado por:
- Leitura de parametro inexistente, ou
- Escrita em parametro inexistente, ou
- Escrita em P408 e P204
E26 - Valor desejado de conteudo fora da faixa permitida.
E27 - Provocado por:
a) Funcao selecionada no Comando Légico ndo habilitada para
Fieldbus, ou
b) Comando de Saida digital ndo habilitada para Fieldbus, ou
c) Escrita em paradmetro apenas para leitura.
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8.12.7.4

Enderecamento
das Variaveis do
CFW-09 nos
Dispositivos de
Fieldbus

A indicagao dos erros acima descritos sera retirada do estado logico
quando a a¢éo desejada for enviada corretamente. Exceto para E27 (caso
(b)), cujo reset é via escrita no Comando Logico.

Exemplo: supondo que nenhuma saida digital esteja programada para
Fieldbus, entdo quando se escreve na posi¢ao 3. a palavra 11h, o inversor
respondera indicando E27 no E.L.. Para se retirar essa sinalizagao do
E.L. deve-se:
1) Escrever na posigéo 3. zero (pois nenhuma DO esta programada
para Fieldbus);
2) Alterar a variavel de comando l4gico, para que a indicagéo de
E27 seja retirada do E.L.
Aretirada da indicagao dos erros acima descritos, da variavel de E.L.,
também pode ser feita escrevendo-se o codigo 999 na posicdo 5. das
“Variaveis Escritas no inversor”. Exceto para o erro E27(nos casos (a)
e(b)), cujo reset ocorre somente através da escrita no Comando Légico,
como exemplificado acima.

NOTA!
Os erros E24, E25, E26 e E27 n&o provocam nenhuma alteragéo no esta-
do de operagao do inversor.

Sinalizagcf6es na HMI:

E29 - Conexao Fieldbus esta inativa
- Essa sinalizagdo acontecera quando a ligagao fisica do inversor
com o mestre for interrompida. Pode-se programar no parametro
P313 qual agao o inversor ira executar quando for detectado o E29.
Ao se pressionar a tecla PROG da HMI, a sinalizagao de E29 é
retirada do display.
E30- Cartéo Fieldbus esta inativo

- Essaindicagao surgira quando:

1) Se programar P309 diferente de Inativo, sem a existéncia do
respectivo cartdo Fieldbus no conector XC140 do cartdo de
controle CC9; ou

2) O cartao Fieldbus existe, mas esta defeituoso; ou

3) O cartao existe, porém o padrdo programado em P309 nado é
igual ao do cartdo utilizado.

Pode-se programar no parametro P313 qual agdo o inversor ira
executar quando for detectado o E30.

Ao se pressionar a tecla PROG da HMI, a sinalizagdo de E30 é
retirada do display.

As variaveis estdo dispostas na meméria do dispositivo de Fieldbus a
partir do endereco 00h, tanto para escrita como para leitura. Quem trata
as diferencas de enderegos € o préprio protocolo e a placa de comunica-
¢ao. Aforma como o valor das variaveis estao dispostas em cada endere-
¢o na memoria do dispositivo Fieldbus vai depender do equipamento que
se esta utilizando como mestre. Por exemplo: no PLC A as variaveis
estao colocadas High e Low, e no PLC B as varidveis estdo colocadas
Low e High.

293



CAPITULO 8- DISPOSITIVOS ADICIONAIS

8.13 COMUNICACAO SERIAL

8.13.1 Introducéo
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O objetivo basico da comunicagéo serial € a ligagao fisica dos inversores
numa rede de equipamentos configurada da seguinte forma:

Mestre PC, PLC, etc.

¢
i i l

Escravo 1 Escravo 2 . nm Escravo n
(Inversor) (Inversor) (Inversor)
n <30

Os inversores possuem um software de controle da transmissao/recep-
¢ao de dados pela interface serial, de modo a possibilitar o recebimento
de dados enviados pelo mestre e o envio de dados solicitados pelo mes-
mo.

A taxa de transmisséao é de 9600 bits/s, seguindo um protocolo de troca,
tipo pergunta/resposta utilizando caracteres ASCII.

O mestre tera condigdes de realizar as seguintes operagdes relaciona-
das a cada inversor:

- IDENTIFICACAO

enderego na rede;

tipo de inversor (modelo);
versao de software.

o
o
<
=
Z
O
o

habilita/desabilita geral;
habilita/desabilita por rampa (gira/para);
sentido de rotagao;

referéncia de velocidade;

local/remoto;

JOG;

RESET de erros.

EEERNERAA

RECONHECIMENTO DO ESTADO

ready;

Sub;

run;

local/remoto;

erro;

JOG;

sentido de rotagao;

modo de ajuste apds Reset para o Padrao de Fabrica;
modo de ajuste apds alteragdo do Modo de Controle de Escalar para
Vetorial;

Auto-ajuste.

NN RNERNREEAN

Q|
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8.13.2 Descrig¢ao das Interfaces

8.13.2.1 RS-485

- LEITURADE PARAMETROS
- ALTERAGAO DE PARAMETROS

Exemplos tipicos de utilizagédo da rede:

PC (mestre) para parametrizagdo de um ou varios inversores ao
mesmo tempo;

SDCD monitorando variaveis de inversores;

PLC controlando a operagéo de um inversor num processo
industrial.

=

B

O meio fisico de ligagao entre os inversores e o mestre da rede segue
um dos padrdes:

a. RS-232 (ponto a ponto até 10 m);

b. RS-485 (multiponto, isolamento galvanico, até 1000 m);

Permite interligar até 30 inversores em um mestre (PC, PLC, etc.),
atribuindo a cada inversor um endereco (1 a 30) ajustado em cada um
deles. Além desses 30 enderegos, mais dois enderecos sao forneci-
dos para executar tarefas especiais:

Endereco 0: qualquer inversor da rede é consultado, indepen-
dentemente de seu enderego. Deve-se ter apenas um inversor
ligado a rede (ponto a ponto) para que n&o ocorram curto-circuitos
as linhas de interface.

Endereco 31: um comando pode ser transmitido simultaneamente
para todos os inversores da rede, sem reconhecimento de acei-
tacao.

Lista de enderecos e caracteres ASCII correspondentes

ENDERECO ASCII

(P308) CHAR DEC HEX
0 @ 64 40
1 A 65 i
2 B 66 42
3 C 67 43
4 D 68 44
5 E 69 45
6 F 70 46
7 G 71 47
8 H 72 48
9 | 73 49
10 J 74 4A
11 K 75 4B
12 L 76 4C
13 M 77 4D
14 N 78 4E
15 0 79 4F
16 P 80 50
17 Q 81 51
18 R 82 52
19 S 83 53
20 T 84 54
21 U 85 55
22 Vv 86 56
23 w 87 54
24 X 88 58
25 Y 89 59
26 z 90 5A
27 ] 91 58
28 \ 92 5C
29 [ 93 5D
30 A 94 5E
31 _ 95 5F

Tabela 8.20 - Caracter ASCII
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8.13.2.2 RS-232

8.13.3 Definigdes do Protocolo
8.13.3.1 Termos Utilizados
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Outros caracteres ASCII utilizados pelo protocolo

ASCII

CODE DEC HEX
0 48 30
1 49 31
2 50 32
3 51 33
4 52 34
5 53 35
6 54 36
7 55 37
8 56 38
9 57 39
= 61 3D
STX 02 02
ETX 03 03
EOT 04 04
ENQ 05 05
ACK 06 06
NAK 21 15

Tabela 8.21 - Caracteres de protocolos ASCII

Aligagao entre os participantes da rede da-se através de um par de fios.
Os niveis de sinais estdo de acordo com a EIA STANDARD RS-485
com receptores e transmissores diferenciais. Deve-se utilizar o cartdo de
expansao de fungdes tipos EBA.01, EBA.02 ou EBB.01 (consulte os
itens 8.1.1 € 8.1.2).

Caso o0 mestre possua apenas interface serial no padrdao RS-232, deve-se
utilizar um modulo de conversao de niveis RS-232 para RS-485.

Neste caso temos a ligagdo de um mestre a um inversor (ponto a ponto).
Podem ser trocados dados na forma bidirecional, porém n&o simultanea
(HALF DUPLEX).

Os niveis l6gicos seguem a EIA STANDARD RS-232C, a qual determi-
na o uso de sinais nao balanceados. No caso presente, utiliza-se um fio
para transmisséo (TX), um para recep¢ao (RX) e um retorno (0 V). Esta
configuragdo trata-se, portanto, da configuragdo minima a trés fios (three
wire economy model).

Deve-se utilizar o médulo RS-232 no inversor (consulte o item 8.6).

Este item descreve o protocolo utilizado para a comunicagao serial.

Parametros: sdo aqueles existentes nos inversores cuja visualizagdo
ou alteragéo é possivel através da HMI (interface homem x maquina);

Variaveis: sao valores que possuem fungdes especificas nos
inversores e podem ser lidos e, em alguns casos, modificados pelo
mestre;

Variaveis basicas: sao aquelas que somente podem ser acessadas
através da serial.
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8.13.3.2 Resolucado dos
Parametros/
Variaveis

8.13.3.3 Formato dos
Caracteres

8.13.3.4 Protocolo

ESQUEMATICAMENTE :
INVERSOR
VARIACOES _
BASICAS ) LIGACAO SERIAL MESTRE

PARAMETROS — VARIAVEIS

Durante a leitura/alteragédo de parametros o ponto decimal dos mesmos é

desconsiderado no valor recebido/enviado no telegrama, a excegao das

Variaveis Basicas V04 (Referéncia via Serial) e V08 (Velocidade no Motor)

que sao padronizados em 13 bits (0 a 8191).

Por exemplo:

Escrita: se o objetivo for alterar o contetido de P100 para 10.0 s,
devemos enviar 100 (desconsidera-se o ponto decimal);

Leitura: Se lemos 1387 em P409 o valor do mesmo é 1.387
(desconsidera-se o ponto decimal);

Escrita: para alterar o contetudo de V04 para 900 rpm devemos enviar:

8191
P208

V04 =900 x = 4096

Supondo P208 = 1800 rpm
Leitura: Se lemos 1242 em V08 o valor do mesmo ¢é dado por:

P208

V08 = 1242 x 8191

=273 rpm

Supondo P208 = 1800 rpm

1 start bit;

8 bits de informacgéo [codificam caracteres de texto e caracteres de
transmisséo, tirados do codigo de 7 bits, conforme ISO 646 e
complementadas para paridade par (oitavo bit)];

1 stop bit;

Ap0ds o start bit, segue o bit menos significativo:

START B1 B2 B3 B4 B5 B6 B7 B8 STOP

Start Stop
bit 4———— 8 bits de informagdo —— |  bit

O protocolo de transmissao segue a norma ISO 1745 para transmissao
de dados em codigo.

Sao usadas somente seqliéncias de caracteres de texto sem cabeca-
Iho. A monitoragao dos erros é feita através de transmissao relacionada
a paridade dos caracteres individuais de 7 bits, conforme ISO 646. A
monitoragao de paridade é feita conforme DIN 66219 (paridade par).

Sao usados dois tipos de mensagens (pelo mestre):
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TELEGRAMA DE LEITURA: para consulta do conteudo das
variaveis dos inversores;

TELEGRAMA DE ESCRITA: para alterar o conteudo das variaveis
ou enviar comandos para os inversores.

E-' NOTA!

Nao é possivel uma transmissao entre dois inversores.
O mestre tem o controle do acesso ao barramento.

Telegrama de leitura

Este telegrama permite que o mestre receba do inversor o conteudo
correspondente ao cédigo da solicitagdo. No telegrama de resposta o
inversor transmite os dados solicitados pelo mestre.

1) Mestre:
EOT | ADR ENQ

. _____cobco —

2) Inversor:

ADR | STX = xH xH | xH | xH | ETX | BCC
 _copGo — VAL

(HEXADECIMAL)

< TEXTO ,

Formato do telegrama de leitura:

EOT: caracter de controle End Of Transmission;

ADR: endereco do inversor (ASCII@, A, B, C, a ) (ADdRess);
CODIGO: enderego da variavel de 5 digitos codificados em ASCII;
ENQ: caracter de controle ENQuiry (solicitagdo);

Formato do telegrama de resposta do inversor:

ADR: 1 caracter - enderecgo do inversor;

STX: caracter de controle - Start of TeXt;

TEXTO: consiste em:

CODIGO: enderego da variavel;

“ =*": caracter da separacao;

VAL: valor em 4 digitos HEXADECIMAIS;

ETX: caracter de controle - End of TeXt;

BCC: Byte de CheCksum - EXCLUSIVE OR de todos os bytes entre
STX (excluido) e ETX (incluido).

E" NOTA!

Em alguns casos podera haver uma resposta do inversor com:

ADR |NAK

consulte o item 8.13.3.5
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Telegrama de Escrita
Este telegrama envia dados para as variaveis dos inversores. O inversor
ira responder indicando se os dados foram aceitos ou n&o.

1) Mestre:
EOT | ADR |STX = | xH | xH xH | xH | ETX | BCC
e CODIGO > < VAL >
(HEXADECIMAL)
« TEXTO
2) Inversor:
ADR|NAK | ou |ADR |ACK

8.13.3.5 Execucgaoe
Teste de
Telegrama

Formato do telegrama de escrita:

EOT: caracter de controle End Of Transmission;

ADR: endereco do inversor;

STX: caracter de controle Start of TeXt;

TEXTO: consiste em:

CODIGO: enderego da variavel;

“ =*: caracter de separagao;

VAL: valor composto de 4 digitos HEXADECIMAIS;

ETX: caracter de controle End of TeXt;

BCC: Byte de CheCksum - EXCLUSIVE OR de todos os bytes entre
STX (excluido) e ETX (incluido).

Formato do telegrama de resposta do inversor:

Aceitacdo:

ADR: enderego do inversor;

ACK: caracter de controle ACKnowledge;

N&o aceitacéo:

ADR: endereco do inversor;

NAK: caracter de controle Not AcKnowledge.
Isso significa que os dados nao foram aceitos e a variavel enderecada
permanece com o seu valor antigo.

Os inversores e 0 mestre testam a sintaxe do telegrama.

A seguir sdo definidas as respostas para as respectivas condigdes en-

contradas:

Telegrama de leitura:

Sem resposta: com estrutura do telegrama errada, caracteres de
controle recebidos errados ou endereco do inversor errado;

NAK: CODIGO correspondente a variavel inexistente ou variavel s6
de escrita;

TEXTO: com telegramas validos.
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8.13.3.6 Sequénciade

Telegramas

8.13.3.7 Cdbdigos de Variaveis

CODIGO

8.13.4 Exemplos de Telegramas

Telegrama de escrita:

Sem resposta: com estrutura do telegrama errada, caracteres de
controle recebidos errados ou endereco do inversor errado;

NAK: com cédigo correspondente a variavel inexistente, BCC
(byte de checksum) errado, variavel s6 de leitura, VAL fora da
faixa permitida para a variavel em questao, parametro de
operacao fora do modo de alteragao destes;

ACK: com telegramas validos;

O mestre deve manter entre duas transmissodes de variaveis para o
mesmo inversor, um tempo de espera compativel com o inversor
utilizado.

Nos inversores, os telegramas sao processados a intervalos de tempo
determinados. Portanto, deve ser garantido, entre dois telegramas para
0 mesmo inversor uma pausa de duragao maior que a soma dos tempos
T.. *T, *+T, (consulte oitem 8.13.6.).

proc

O campo denominado de cédigo contém o endereco de parametros e
variaveis basicas composto de 5 digitos (caracteres ASCII) de acordo
com o seguinte:

X X X X X

> Numero da variavel basica ou parametro

A

Numero do equipamento:
"8" = CFW-09
"9" = qualquer inversor

> Especificador:

0 = variaveis basicas
1 =P000 a P099

2 =P100 a P199

3 =P200 a P299

4 =P300 a P399

5 =P400 a P499

6 = P500 a P599

7 = P600 a P699

Igual a zero (0)

A

Alteracdo da velocidade minima (P133) para 600 rpm no inversor 7.

1) Mestre:
EOT| G | STX| © 2 8 3 3 = OH 2H | 5H | 8H | ETX | BCC
e CodigopdoNMIN NMIN =600 = 258H
end. 7
2) Inversor:
G | ACK
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Leitura da corrente de saida do inversor endereco 10
(supondo-se que a mesma estava em 7.8 Ano momento da consulta).

1) Mestre:
EOT J 0 1 8 0 3 ENQ
e CoddigoP003 —
end. 10
2) Inversor:
J STX 0 1 8 0 3 = OH OH 4H EH ETX BCC
‘ « CodigoP003 — P003 = 4EH =78 = 7.8/0.1A
end. 10
NOTA!

-

8.13.5 Variaveis e Erros
da Comunicacéao
Serial

8.13.5.1 Variaveis basicas

Os valores enviados e recebidos via serial sdo sempre valores inteiros.
Deve-se conhecer a resolugao utilizada pelo parametro para poder
interpretar corretamente o valor (Ex. Corrente lida =7.8 A < Valor re-

cebido = 78).

V0O (cédigo 00800):

Indicagéo do modelo de inversor (variavel de leitura).
Aleitura desta variavel permite identificar o tipo do inversor. Para o
CFW-09 este valor é 8, conforme definido em 8.13.3.7.

V02 (cédigo 00802):

Indicagéo do estado do inversor (variavel de leitura)

estado légico (byte-high)

cédigo de erros (byte-low)

Sendo:

Estado Ldgico:

EL15|EL14

EL13

EL12

EL11

EL10

EL9

EL8
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- ELS8:

- ELO:

- EL10:

-EL11:

-EL12:

- EL13:

-EL14:

- EL15:

0 = habilita por rampa (gira/para) inativo

1 = habilita por rampa ativo Inversor
0 = habilita geral inativo liberado
1 = habilita geral ativo EL8 = EL9 =1

0 = sentido anti-horario
1 = sentido horario
0=J0OG inativo
1=J0OG ativo

0 = local
1 =remoto

0 = sem Subtensao
1 = com Subtenséo
0 =manual (PID)

1 = automatico (PID)
0 =sem Erro

1 =com Erro

Cadigo de erros: numero do erro em hexadecimal

Ex.:

EO00— O0OH

EO1— 01H
E10— OAH

V03 (cédigo 00803):

Selegéo do comando légico
Variavel de escrita, cujos bits tem o seguinte significado:

BYTE HIGH: mascara da acao desejada. O bit correspondente
deve ser colocado em 1, para que a agao ocorra.

CL15|CL14|CL13|CL12 |CL11 |CL10| CL9 | CL8
MSB LSB
- CL8: 1 = Habilita rampa (Gira/Para)
- CL9: 1 = Habilita geral
- CL10: 1 = Sentido de Rotagao
- CL11:1=J0G
- CL12: 1 = Local/Remoto
- CL13: Nao utilizado
- CL14: Nao utilizado
- CL15:1 =“RESET” do inversor
BYTE LOW: nivel Idgico da agdo desejada.
CL7 | CL6 |CL5 | CL4 |CL3 | CL2 | CL1 |[CLO
MSB LSB
- CLO: 1 =Habilita (Gira)
0 = Desabilita por rampa (para)
- CL1: 1 =Habilita
0 = Desabilita geral (para por inércia)
- CL2: 1 =Sentido de rotagao horario
0 = Sentido de rotagao anti-horario
- CL3: 1=J0OG ativo
0=JOG inativo
- CL4: 1=Remoto
0 = Local
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- CL5: Nao utilizado

- CL6: Nao utilizado

- CL7: Transicdo de 0 para 1 neste bit provoca o “RESET” do
inversor, caso o mesmo esteja em alguma condi¢do de Erro.

NOTA!
Desabilita via DIx tem prioridade sobre estas desabilitagdes;
Para a habilitagdo do inversor pela serial é necessario que

CLO = CL1 =1 e que o desabilita externo esteja inativo;

Caso CLO = CL1 = 0 simultaneamente, ocorrera desabilita geral;

V04 (c6digo 00804):

Referéncia de Velocidade dada pela Serial (variavel de leitura/escrita)

Permite enviar a referéncia para o inversor desde que P221 =9 para
LOC ou P222 =9 para REM. Esta variavel possui resolugéo de 13 bits
(consulte o item 8.13.3.2).

V06 (c6digo 00806):

Estado dos modos de operacéo (variavel de leitura)

ElL2 | EL2 | EL2 | EL2 | EL2 EL2 EL2 | EL2
7 6 5 4 3 2 1 0

MSB LSB

EL2.0: 1 = em modo de ajuste apds Reset para o Padrao de Fabrica/
Primeira Energizacéo.

O inversor entrara neste modo de operagao quando for energizado
pela primeira vez ou quando o padrao de fabrica dos parametros for
carregado (P204 = 5 ou 6). Neste modo somente os parametros P023,
P295, P201, P296, P400, P401, P403, P402, P404 e P406 estarao
acessiveis. Caso outro parametro seja acessado o inversor retornara
E25. Para mais detalhes consulte o item 4.2 - Primeira Energizacéo

EL2.1: 1 = em modo de ajuste apés alteragao de Controle Escalar
para Vetorial.

O inversor entrara neste modo de operagao quando o Modo de Controle
for alterado de Escalar (P202 = 0, 1, 2) ou VVW (P202 = 5) para
Vetorial (P202 = 3 ou 4). Neste modo somente os parametros P023,
P202, P295, P296, P400, P401, P403, P402, P404, P405, P406, P408,
P409, P410, P411, P412 e P413 estarao acessiveis. Caso outro
parametro seja acessado o inversor retornara E25. Para mais detalhes
consulte o tem 5.3.2 - Colocagdo em Funcionamento - Tipo de Contro-
le: Vetorial Sensorless ou com Encoder.

EL2.2: 1 = executando Auto-ajuste

O inversor entrara neste modo de operagao quando P202=3 ou4 e
P408 = 0. Para mais detalhes sobre o Auto-ajuste consulte o Capitulo
6 - Descricao Detalhada dos Parametros, parametro P408.

EL2.3: 1 = em modo de ajuste apés alteragao de Controle Escalar
V/F ou Vetorial para VVW.

O inversor entrara neste modo de operagao quando o Modo de Controle
for alterado de Escalar (P202 = 0, 1 ou 2) ou Vetorial (P202 = 3 ou 4)
para VVW (P202 = 5).
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Neste modo somente os parametros P023, P202, P295, P296, P400,
P401, P403, P402, P404, P406, P407, P399, P408, P409 estarao
acessiveis. Caso outro parametro seja acessado o inversor retornara
E25. Para mais detalhes consulte o item 5.3.3 - Colocagdo em

Funcionamento - Tipo de Controle: VVW.

- EL2.4: nao utilizado
- EL2.5: nao utilizado

EL2.6: ndo utilizado

- EL2.7: nao utilizado

V07 (cédigo 00807):

Estado dos modos de operagéo (variavel de leitura/escrita)

Clz2 | CL2 | CL2 | CL2 | CL2 | CL2 | CL2 | CL2
7 6 5 4 3 2 1 0
MSB LSB

- CL2.0: 1 - saido modo de ajuste apds Reset para o Padrao de Fabri-

Ca;

- CL2.1: 1 - sai do modo de ajuste ap6s alteragao de Controle Escalar

ou VVW para Vetorial;

- CL2.2: 1 - aborta Auto-ajuste;
- CL2.3: sai do modo de ajuste apds alteragédo de Controle Escalar

V/F ou Vetorial para VVW;

- CL2.4: 1 - nao utilizado;
- CL2.5: 1 - nao utilizado;
- CL2.6: 1 - nao utilizado;
- CL2.7: 1 - nao utilizado.

V08 (cédigo 00808):

Velocidade do Motor em 13 bits (variavel de leitura)

Permite a leitura da Velocidade do motor com resolugéo de 13 bits
(consulte oitem 8.13.3.2).

8.13.5.2 Exemplos de telegramas Habilitag&o do inversor (desde que P224 = 2 para LOC ou P227 =2
com variaveis basicas para REM)
1) Mestre:
EOT STX| 0 0 8 0 3 = OH | 34 | OH | 3H | ETX | BCC
le——— CodigodoC.L. — | hab. geral =1
hab. rampa = 1
end. 7
2) Inversor:
G |ACK

Alteracao do sentido de giro do inversor para anti-horario (desde que P223 =5 ou 6 para LOC ou
P226 = 5 ou 6 para REM)
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1) Mestre:

EOT G STX| O

0

0

3

= OH 4H OH OH ETX | BCC

end. 7

2) Inversor:
G |ACK

e CddigodoC.L. —

anti-horario = 0

Ativagéo do JOG (desde que P225 = 3 para LOC ou P228 = 3 para REM)

1) Mestre:

EOT G STX 0

0

8

0

3

= OH 8H OH 8H ETX | BCC

end. 7

2) Inversor:

G |ACK

Reset de Erros

1) Mestre:

e CddigodoC.L. —

JOG ativo =1

EOT G STX 0

8

0

= 8H OH 8H OH ETX | BCC

end. 7

2) Inversor:

G |ACK

8.13.5.3 Paradmetros
Relacionados a
Comunicagao Serial

le—— CddigodoC.L. —

RESET =1

N° do parametro

Descricédo do parametro

P220 Selegdo Local/Remoto

P221 Selecgao da Referéncia Local

P222 Selecao da Referéncia Remota
P223 Selegado do Sentido de Giro Local
P224 Selegdo do Gira/Para Local

P225 Selegéo do JOG Local

P226 Selegao do sentido de Giro Remoto
p227 Selegao do Gira/Para Remoto

P228 Selegéo do JOG Remoto

P308 Enderego do inversor na rede de

comunicacgéo serial (faixa de valores: 1 a 30)

Tabela 8.22 - Parametros relacionados a comunicacao serial

Para mais detalhes sobre os parametros acima, consulte o Capitulo 6 -
Descri¢cao Detalhada dos Parametros.
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8.13.5.4 Erros Relacionados a Operam da seguinte forma:
Comunicagao Serial N&o provocam bloqueio do inversor;

Nao desativam relé de defeitos;
Informam na palavra de estado logico (V02).

Tipos de erros:

HEAE

=

E22: erro de paridade longitudinal (BCC);

E24: erro de parametrizagéo (quando ocorrer algumas das situagdes
indicadas na tabela 4.2. (Incompatibilidade entre parametros) do
Capitulo 4 - Uso da HMI ou quando houver tentativa de alteragédo de
parametro que nao pode ser alterado com o motor girando);

E25: variavel ou parametro inexistente;

E26: valor desejado fora dos limites permitidos;

E27: tentativa de escrita em variavel s6 de leitura ou comando l6gico
desabilitado.

E28: Comunicagao serial esta inativa. Caso tenha decorrido o tem-
po programado no P314 sem que o inversor tenha recebido um
telegrama Modbus valido, este erro é indicado na HMI, e o inversor
toma a agéo programada no P313.

E'- NOTA!

Caso seja detectado erro de paridade, na recepgado de dados pelo
inversor, o telegrama sera ignorado. O mesmo acontecera para casos
em que ocorram erros de sintaxe.

Ex.:

Valores do cédigo diferentes dos numeros 0 a 9;

Caracter de separagao diferente de “ = “, etc.

8.13.6 Tempos para Leitura/
Escrita de Telegramas

MESTRE Tx: (dados)

TxD:
(dados)
INVERSOR

RSND (request to send)

AT
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8.13.7 Conexao Fisica

RS-232 e RS-485 CFW-09 CFW-09 CFW-09
Mestre da rede Cartao Cartao Cartao
(PC,CLP) EBAou EBAou EBAou
EBB EBB EBB
RS-485
\ N | |
, < N AB N s AB ~
XC4 1112 XC5 XC4 1112 XC5
(EBA)  (EBB) (EBA)  (EBB)
g A B A B
Blind
e 5 A
Blindagem
~ /./ “\docabo /./ N - »/./

- ~. - -

Figura 8.49 - Conexdo CFW-09 em rede através da Interface Serial RS-485

Observacdes:

TERMINACAO DE LINHA: incluir terminagao da linha (120 Q) nos
extremos, e apenas nos extremos, da rede. Para tanto, ajustar
S3.1/S3.2 (EBA) e S7.1/S7.2 (EBB) para a posi¢ao “ON” (consulte
os itens 8.1.1 € 8.1.2);

ATERRAMENTO DA BLINDAGEM DOS CABOS: conectar as mes-
mas a carcaca dos equipamentos (devidamente aterrada);

CABO RECOMENDADO: para balanceado blindado.

Ex.: Linha AFS, fabricante KMP;

Afiagdo darede RS-485 deve estar separada dos demais cabos de
poténcia e comando em 110/220 V.

O sinal de referéncia para a interface RS-485 (SREF) deve ser
utilizado caso o mestre da rede nao seja referenciado com relagdo
ao terra utilizado na instalagédo. Por exemplo, caso o mestre seja
alimentado por uma fonte isolada, é necessario aterrar a referéncia
da fonte ou levar este sinal de referéncia para o restante do siste-
ma.

Em geral, pode-se conectar apenas os sinais A (-) e B (+), sem
fazer a ligagao do sinal SREF.

=

=

=

=

Modulo RS-232 Serial Interface
Ainterface RS-232 para o CFW-09 é realizada através do médulo apre-
sentado no item 8.6.

XC7 RS-232
5V G; 20 X
o o 0V
oV c3 40 RX

Figura 8.50 - Descri¢cdo sinais do conector XC7 (RJ12)
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E.' NOTA!

A fiagao serial RS-232 deve estar separada dos demais cabos de
poténcia e comando em 110/220 V.

E" NOTA!

8.14 MODBUS-RTU

8.14.1 Introdugao ao Protocolo
Modbus-RTU

8.14.1.1 Modos de
Transmissao

Nao é possivel utilizar simultaneamente RS-232 e RS-485.

O protocolo Modbus foi inicialmente desenvolvido em 1979. Atualmente,
€ um protocolo aberto amplamente difundido, utilizado por varios fabri-
cantes em diversos equipamentos. A comunica¢gédo Modbus-RTU do
CFW-09 foi desenvolvida baseada em dois documentos:

1. MODBUS Protocol Reference Guide Rev. J, MODICON, June 1996.
2. MODBUS Application Protocol Specification, MODBUS.ORG, may 8" 2002.

Nestes documentos estéo definidos o formato das mensagens utilizado
pelos os elementos que fazem parte da rede Modbus, os servigos (ou
fungbes) que podem ser disponibilizados via rede, e também como estes
elementos trocam dados na rede.

Na especificagao do protocolo estdo definidos dois modos de transmis-
s&80: ASCll e RTU. Os modos definem a forma como s&o transmitidos os
bytes da mensagem. Nao é possivel utilizar os dois modos de transmis-
sdo na mesma rede.

No modo RTU, cada palavra transmitida possui 1 start bit, oito bits de
dados, 1 bit de paridade (opcional) e 1 stop bit (2 stop bits caso nao se
use bit de paridade). Desta forma, a sequiéncia de bits para transmissao
de um byte € a seguinte:

| Start ‘ BO ‘

B1 | B2 ‘ B3 ‘ B4| B5 ‘ B6 ‘ B7 ‘ Parity ou Stop ‘ Stop‘

8.14.1.2 Estruturadas
Mensagens no Modo
RTU

No modo RTU, cada byte de dados é transmitido como sendo uma unica
palavra com seu valor diretamente em hexadecimal. O CFW-09 utiliza
somente este modo de transmissao para comunicagao, nao possuindo
portanto, comunicagao no modo ASCII.

Arede Modbus-RTU opera no sistema Mestre-Escravo, onde pode haver
até 247 escravos, mas somente um mestre. Toda comunicagao inicia
com o mestre fazendo uma solicitagcdo a um escravo, e este responde ao
mestre o que foi solicitado. Em ambos os telegramas (pergunta e res-
posta), a estrutura utilizada é a mesma: Enderego, Codigo da Fungao,
Dados e CRC. Apenas o campo de dados podera ter tamanho variavel,
dependendo do que esta sendo solicitado.

| \

Mensagem de pergunta do mestre

308

Endereco (1 byte) Endereco (1 byte)
Cddigo da Fungéo (1 byte) Caddigo da Fungéo (1 byte)
Dados (n bytes) Dados (n bytes)
CRC (2 bytes) CRC (2 bytes)
/l\ Mensagem de resposta do escravo

Figura 8.51 - Estrutura dos telegramas
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Endereco:

O mestre inicia a comunicagao enviando um byte com o enderego do
escravo para o qual se destina a mensagem. Ao enviar a resposta, o
escravo também inicia o telegrama com o seu préprio enderego. O mes-
tre também pode enviar uma mensagem destinada ao enderego 0 (zero),
0 que significa que a mensagem é destinada a todos os escravos da rede
(broadcast). Neste caso, nenhum escravo ira responder ao mestre.

Cédigo da Funcéo:

Este campo também contém um Unico byte, na qual o mestre especifica
o tipo de servico ou fungao solicitada ao escravo (leitura, escrita, etc.).
De acordo com o protocolo, cada fungao é utilizada para acessar um tipo
especifico de dado.

No CFW-09, os dados relativos aos parametros e variaveis basicas estao
disponibilizados como registradores do tipo holding (referenciados a par-
tir do enderego 40000 ou ‘4x’). Além destes registradores, o estado do
inversor (habilitado/desabilitado, com erro/sem erro, etc.) e o comando
para o inversor (girar / parar, girar horario / girar anti-horario, etc.), tam-
bém podem ser acessadas através de funcgdes para leitura/escrita de
“coils” ou bits internos (referenciados a partir do endereco 00000 ou ‘0x’).

Campo de Dados:

Campo com tamanho variavel. O formato e conteudo deste campo de-
pendem da fungao utilizada e dos valores transmitidos. Este campo esta
descrito juntamente com a descri¢do das fungdes (consulte o item 8.14.3).

CRC:
A ultima parte do telegrama € o campo para checagem de erros de trans-
missao. O método utilizado € o CRC-16 (Cycling Redundancy Check).
Este campo é formado por dois bytes, sendo transmitido primeiro o byte
menos significativo (CRC-), e depois o mais significativo (CRC+).
O calculo do CRC ¢ iniciado primeiramente carregando-se uma variavel
de 16 bits (referenciado a partir de agora como variavel CRC) com o valor
FFFFh. Depois executa-se os passos de acordo com a seguinte rotina:
1. Submete-se o primeiro byte da mensagem (somente os bits de dados
- start bit, paridade e stop bit ndo sdo utilizados) a uma légica XOR
(OU exclusivo) com os 8 bits menos significativos da variavel CRC,
retornando o resultado na prépria variavel CRC.
2. Ent&o, a variavel CRC é deslocada uma posigao a direita, em diregéo
ao bit menos significativo, e a posi¢ao do bit mais significativo & preenchida
com O (zero).
3. Apos este deslocamento, o bit de flag (bit que foi deslocado para fora
da variavel CRC) é analisado, ocorrendo o seguinte:
Se o valor do bit for 0 (zero), nada é feito
Se o valor do bit for 1, o contetido da variavel CRC é submetido a
uma légica XOR com um valor constante de A0OO1h e o resultado
é retornado a variavel CRC.
4. Repete-se os passos 2 e 3 até que oito deslocamentos tenham sido feitos.
5. Repete-se os passos de 1 a4, utilizando o préximo byte da mensagem,
até que toda a mensagem tenha sido processada.
O conteudo final da variavel CRC é o valor do campo CRC que é transmi-
tido no final do telegrama. A parte menos significativa é transmitida pri-
meiro (CRC-) e em seguida a parte mais significativa (CRC+).
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8.14.2 Operacao do CFW-09
na Rede Modbus-RTU

8.14.2.1 Descri¢ao das
Interfaces RS-232 e
RS-485

310

Tempo entre Mensagens:

No modo RTU nao existe um caracter especifico que indique o inicio ou o
fim de um telegrama. Desta forma, o que indica quando uma nova men-
sagem comega ou quando ela termina é a auséncia de transmisséo de
dados narede, por um tempo minimo de 3,5 vezes o tempo de transmis-
sdo de uma palavra de dados (11 bits). Sendo assim, caso um telegrama
tenha iniciado apds a decorréncia deste tempo minimo sem transmis-
sao, os elementos da rede irdo assumir que o caracter recebido repre-
senta o inicio de um novo telegrama. E da mesma forma, os elementos
da rede irdo assumir que o telegrama chegou ao fim apds decorrer este
tempo novamente.

Se durante a transmiss&o de um telegrama, o tempo entre os bytes for
maior que este tempo minimo, o telegrama sera considerado invalido,
pois o inversor ira descartar os bytes ja recebidos e montara um novo
telegrama com os bytes que estiverem sendo transmitidos.

A tabela a seguir nos mostra os tempos para trés taxas de comunicacao
diferentes.

Sinal de
Transmissao Tysx Torve bytes Toss
Tempo
T S——
T11 bits
| |
Telegrama

Figura 8.52 - Tempos envolvidos durante a comunicacdo de um telegrama

Taxa de Comunicagao i T
9600 kbits/sec 1.146 ms 4.010 ms
19200 kbits/sec 573 us 2.005 ms
38400 kbits/sec 285 us 1.003 ms
T ioie = Tempo para transmitir uma palavra do telegrama.

= Tempo entre bytes (ndo pode ser maiorque T, ).
= Intervalo minimo para indicar comeco e fim de telegrama
(3.5xT

entre bytes
3.5x
11 bits) -

Os inversores de frequéncia CFW-09 operam como escravos da rede
Modbus-RTU, sendo que toda a comunicagao inicia com o mestre da
rede Modbus-RTU solicitando algum servigo para um enderego na rede.
Se o inversor estiver configurado para o enderego correspondente, ele
entao trata a o pedido e responde ao mestre o que foi solicitado.

Os inversores de freqtiéncia CFW-09 utilizam uma interface serial para
se comunicar com a rede Modbus-RTU. Existem duas possibilidades
para a conexao fisica entre o mestre da rede e um CFW-09:
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8.14.2.2 Configuragdes do
Inversor na Rede
Modbus-RTU

8.14.2.3 Acesso aos Dados
do Inversor

RS-232:

Utilizada para conexao ponto a ponto (entre um unico escravo e o
mestre).

Distancia maxima: 10 metros.

Niveis de sinal seguem a EIASTANDARD RS-232C.

Trés fios: transmisséo (TX), recepgao (RX) e retorno (0 V).

Deve-se utilizar o médulo RS-232 Serial Interface.

RS-485:

Utilizada para conex&o multiponto (varios escravos e o mestre).

Distancia maxima: 1000 metros (utiliza cabo com blindagem).

Niveis de sinal seguem a EIA STANDARD RS-485.

Deve-se utilizar um cartdo de expansado EBA ou EBB que possua
interface para comunicagao RS-485.

Obs.: consulte o item 8.13.7 que descreve como fazer a conexao fisica.

Para que o inversor possa se comunicar corretamente narede, além da
conexao fisica, € necessario configurar o endereco do inversor na rede,
bem como a taxa de transmisséo e o tipo de paridade existente.

Endereco do Inversor na Rede:

Definido através do parametro 308.

Se o tipo comunicacgéo serial (P312) estiver configurado para Modbus-
RTU, é possivel selecionar enderecos de 1 a 247.

Cada escravo na rede deve possuir um enderecgo diferente dos de-
mais.

O mestre darede nao possui endereco.

E necessario conhecer o endereco do escravo mesmo que a conexao
seja ponto a ponto.

HE

=

HE

Taxa de Transmissao e Paridade:

Ambas as configuragdes sao definidas através do pardmetro P312.

Taxa de transmiss&o: 9600, 19200 ou 38400 kbits/seg.

Paridade: Nenhuma, impar ou Par.

Todos os escravos, e também o mestre da rede, devem estar utilizando
a mesma taxa de comunicagcdo e mesma paridade.

Através darede, é possivel acessar todos os parametros e variaveis basi-

cas disponiveis para o CFW-09:

Parametros: sdo aqueles existentes nos inversores cuja visualizagao
e alteracdo € possivel através da HMI (Interface Homem - Maquina)
(consulte o item | - Parametros).

Variaveis Basicas: sdo variaveis internas do inversor, € que somente
podem ser acessadas via serial. E possivel através das variaveis basicas,
por exemplo, alterar referéncia de velocidade, ler o estado, habilitar ou
desabilitar o inversor, etc. (consulte o item 8.13.5.1 - Variaveis Basicas).

Registrador: nomenclatura utilizada para representar tanto pardmetros
quanto variaveis basicas durante a transmissao de dados.

Bits internos: bits acessados somente pela serial, utilizados para
comando e monitoracao do estado do inversor.

O item 8.13.3.2 define a resolugao dos parametros e variaveis ao serem

transmitidos via serial.
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312

Func@es Disponiveis e Tempos de Resposta:

Na especificagdo do protocolo Modbus-RTU sao definidas as fungées
utilizadas para acessar os tipos de registradores descritos na
especificagdo. No CFW-09, tanto parametros quanto variaveis basicas
foram definidos como sendo registradores do tipo holding (referenciados
como 4x). Além destes registradores, também é possivel acessar direta-
mente bits internos de comando e monitoragao (referenciados como 0x).
Para acessar estes bits e registradores, foram disponibilizados os se-
guintes servigos (ou fungdes) para os inversores de freqiéncia CFW-09:

Read Coils
Descrigéo: Leitura de bloco de bits internos ou bobinas.
Caddigo da fungéo: 01.
Broadcast: ndo suportado.
Tempo de resposta: 5a 10 ms.
Read Holding Registers
Descrigao: Leitura de bloco de registradores do tipo holding.
Cddigo da fungéo: 03.
Broadcast: ndo suportado.
Tempo de resposta: 5a 10 ms.
Write Single Coil
Descrigao: Escrita em um Unico bit interno ou bobina.
Caddigo da fungéo: 05.
Broadcast: suportado.
Tempo de resposta: 5a 10 ms.
Write Single Register
Descrigéo: Escrita em um unico registrador do tipo holding.
Caddigo da fungéo: 06.
Broadcast: suportado.
Tempo de resposta: 5a 10 ms.
Write Multiple Coils
Descrigao: Escrita em bloco de bits internos ou bobinas.
Caddigo da fungéo: 15.
Broadcast: suportado.
Tempo de resposta: 5a 10 ms.
Write Multiple Registers
Descrigao: Escrita em bloco de registradores do tipo holding.
Cddigo da fungéo: 16.
Broadcast: suportado.
Tempo de resposta: 10 a 20 ms para cada registrador escrito.
Read Device Identification
Descrigao: Identificagao do modelo do inversor.
Caddigo da fungéo: 43.
Broadcast: ndo suportado.
Tempo de resposta: 5a 10 ms.

Obs.: Os escravos da rede Modbus-RTU sao enderegados de 1a247.0
endereco 0 (zero) é utilizado pelo mestre para enviar uma mensagem
comum para todos os escravos (broadcast).

Enderecamento dos Dados e Offset:

O enderecamento dos dados no CFW-09 é feito com offset igual a zero,
o que significa que o numero do endereco equivale ao niumero dado. Os
parametros sao disponibilizados a partir do enderego 0 (zero), enquanto
que as variaveis basicas sao disponibilizadas a partir do enderego 5000.
Da mesma forma, os bits de estado sao disponibilizados a partir do ende-
reco O (zero) e os bits de comando s&o disponibilizados a partir do ende-
reco 100. A tabela a seguir ilustra o enderecamento de bits, parametros
e variaveis basicas:
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Parametros

Ndmero do Parametro

Enderego Modbus

Decimal Hexadecimal
P000 0 00h
P001 1 01h

100 64h

P100

Variaveis Basicas

Numero da Variavel

Endereco Modbus

Basica Decimal Hexadecimal
V00 5000 1388h
V01 5001 1389h
V08 5008 1390h

Bits de Estado

Numero do Bit

Enderego Modbus

Decimal Hexadecimal
Bit 0 00 00h
Bit 1 01 01h
Bit7 07 07h

Bits de Comando

Numero do Bit

Enderego Modbus

Decimal Hexadecimal
Bit 100 100 64h
Bit 101 101 65h
Bit 107 107 6Bh

Obs.: Todos os registradores (parametros e variaveis basicas) sao trata-
dos como registradores do tipo holding, referenciados a partir de 40000
ou 4x, enquanto os bits sao referenciados a partir de 0000 ou Ox.

Os bits de estado possuem as mesmas fungdes dos bits 8 a 15 do esta-
do légico (variavel basica 2). Estes bits estdo disponiveis apenas para
leitura, sendo que qualquer comando de escrita retorna erro para o mes-

tre.
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Bits de Estado
Numero do bit Funcéao
) 0 = Habilita por rampa inativo
Bit 0
1 = Habilita por rampa ativo
Bit 1 0 = Habilita geral inativo
1 = Habilita geral ativo
Bit 2 0 = Sentido de rotagéo anti-horario
1 = Sentido de rotagéo horario
) 0 =JOG inativo
Bit 3
1=JOG ativo
Bit4 0 = Modo local
1 = Modo remoto
) 0 = Sem subtenséo
Bit5
1 = Com subtenséo
Bit 6 Sem Fungéo
Bit 7 0 = Sem erro
1=Com erro

Os bits de comando estao disponiveis para leitura e escrita, e possuem
a mesma fungdo dos bits 0 a 7 do comando légico (variavel basica 3),
sem a necessidade, no entanto, da utilizagdo da mascara. A escrita na
variavel basica 3 tem influéncia no estado destes bits.

Bits de Comando
Numero do bit Fungéo
. 0 = Desabilita rampa (Para)
Bit 100
1 = Habilita rampa (Gira)
Bit 101 0 = Desabilita Geral
1 = Habilita Geral
Bit 102 0 = Sentido de rotagéo anti-horario
1 = Sentido de rotagéo horario
) 0 = Desabilita JOG
Bit 103
1 = Habilita JOG
Bit 104 0 = Vai para modo local
1 = Vai para modo remoto
Bit 105 Sem fungéo
Bit 106 Sem fungéo
) 0 = N&o reseta inversor
Bit 107
1 = Reseta inversor
8.14.3 Descricao Detalhada Neste item é feita uma descrigdo detalhada das fungdes disponiveis no
das Funcdes CFW-09 para comunicagcdo Modbus-RTU. Para a elaboracao dos tele-

gramas, é importante observar o seguinte:

Os valores sao sempre transmitidos em hexadecimal.

O enderego de um dado, o numero de dados e o valor de registradores
sao sempre representados em 16 bits. Por isso, € necessario transmitir
estes campos utilizando dois bytes (high e low). Para acessar bits, a
forma para representar um bit depende da fungao utilizada.

Os telegramas, tanto para pergunta quanto para resposta, ndo pode
ultrapassar 128 bytes.

Aresolugao de cada parametro ou variavel basica segue o que esta
descrito no item 8.13.3.2.
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8.14.3.1 Funcado 01-Read
Coils

Lé o conteudo de um grupo de bits internos que necessariamente devem
estar em sequéncia numérica. Esta fungao possui a seguinte estrutura
para os telegramas de leitura e resposta (os valores sdo sempre
hexadecimal, e cada campo representa um byte):

Pergunta (Mestre) Resposta (Escravo)
Endereco do escravo Endere¢o do escravo
Funcao Fungéo
Endereco do bit inicial (byte high) Campo Byte Count (no. de bytes de dados)
Endereco do bit inicial (byte low) Byte 1
Numero de bits (byte high) Byte 2
Numero de bits (byte low) Byte 3
CRC- etc a
CRC+ CRC-
CRC+

Cada bit da resposta é colocado em uma posi¢ao dos bytes de dados
enviados pelo escravo. O primeiro byte, nos bits de 0 a 7, recebe os 8
primeiros bits a partir do endereco inicial indicado pelo mestre. Os de-
mais bytes (caso o numero de bits de leitura for maior que 8) continuam
a sequéncia. Caso o numero de bits lidos ndo seja multiplo de 8, os bits
restantes do ultimo byte devem ser preenchidos com 0 (zero).

M Exemplo: leitura dos bits de estado para habilitagéo geral (bit 1) e
sentido de giro (bit 2) do CFW-09 no endereco 1:

Pergunta (Mestre) Resposta (Escravo)
Campo Valor Campo Valor
Enderego do escravo 01h Enderego do escravo 01h
Funcao 01h Funcao 01h
Bit inicial (high) 00h Byte Count 01h
Bit inicial (low) 01h Estado dos bits 1 e 2 02h
No. de bits (high) 00h CRC- DOh
No. de bits (low) 02h CRC+ 49h
CRC- ECh
CRC+ 0Bh

8.14.3.2 Funcdo 03 -Read
Holding Register

No exemplo, como o numero de bits lidos € menor que 8, o escravo
precisou de apenas 1 byte para a resposta. O valor do byte foi 02h, que
em binario tem a forma 0000 0010. Como o numero de bits lidos € igual a
2, somente nos interessa os dois bits menos significativos, que possu-
em os valores 0 = desabilitado geral e 1 = sentido e giro horario. Os
demais bits, como n&o foram solicitados, sdo preenchidos com 0 (zero).

Lé o conteudo de um grupo de registradores que necessariamente de-
vem estar em sequiéncia numérica. Esta fungao possui a seguinte estru-
tura para os telegramas de leitura e resposta (os valores sdo sempre
hexadecimal, e cada campo representa um byte):
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Pergunta (Mestre) Resposta (Escravo)
Enderego do escravo Enderego do escravo
Funcao Funcéo
Endereco do registrador inicial (byte high) Campo Byte Count
Endereco do registrador inicial (byte low) Dado 1 (high)
Numero de registradores (byte high) Dado 1 (low)
Numero de registradores (byte low) Dado 2 (high)
CRC- Dado 2 (low)
CRC+ etc a
CRC-
CRC+

M Exemplo: leitura dos valores de valor proporcional a freqiiéncia (P002)
e corrente do motor (P003) do CFW-09 no enderego 1:

Pergunta (Mestre) Resposta (Escravo)
Campo Valor Campo Valor
Enderego do escravo 01h Enderego do escravo 01h
Funcao 03h Funcéo 03h
Registrador inicial (high) 00h Byte Count 04h
Registrador inicial (low) 02h P002 (high) 03h
N’ de registradores (high) 00h P002 (low) 84h
N’ de registradores (low) 02h P003 (high) 00h
CRC- 65h P003 (low) 35h
CRC+ CBh CRC- 7Ah
CRC+ 49h

8.14.3.3 Funcao 05 - Write
Single Coil

Cada registrador sempre é formado por dois bytes (high e low). Para o
exemplo, temos que P002 = 0384h, que em decimal é igual a 900. Como
este pardmetro ndo possui casa decimal para indicagao, o valor real lido
€900 rpm. Da mesma forma, temos que valor da corrente PO03 = 0035h,
que é igual a 53 decimal. Como a corrente possui resolugéo de um casa
decimal, o valor real lido é de 5,3 A.

Esta fungio é utilizada para escrever um valor para um unico bit. O valor
para o bit é representado utilizando dois bytes, na qual o valor FFOOh
representa o bitigual a 1, e o valor 0000h representa o bitigual a 0 (zero).
Possui a seguinte estrutura (os valores sdo sempre hexadecimal, e cada
campo representa um byte):

Pergunta (Mestre) Resposta (Escravo)
Endereco do escravo Endereco do escravo
Funcao Funcéo
Endereco do bit (byte high) Endereco do bit (byte high)
Endereco do bit (byte low) Enderego do bit (byte low)
Valor para o bit (byte high) Valor para o bit (byte high)
Valor para o bit (byte low) Valor para o bit (byte low)
CRC- CRC-

CRC+ CRC+
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Exemplo: acionar o comando habilita rampa (bit 100 = 1) de um

CFW-09 no endereco 1:

Pergunta (Mestre) Resposta (Escravo)
Campo Valor Campo Valor
Enderego do escravo 01h Enderego do escravo 01h
Funcao 05h Funcao 05h
N° do bit (high) 00h N° do bit (high) 00h
N° do bit (low) 64h N° do bit (low) 64h
Valor para o bit (high) FFh Valor para o bit (high) FFh
Valor para o bit (low) 00h Valor para o bit (low) 00h
CRC- CDh CRC- CDh
CRC+ E5h CRC+ E5h

8.14.3.4 Fungao 06 - Write
Single Register

Para esta funcao a resposta do escravo é uma cépia idéntica da solicita-
¢ao feita pelo mestre.

Esta fungao é utilizada para escrever um valor para um unico registrador.
Possui a seguinte estrutura (os valores sao sempre hexadecimal, e cada
campo representa um byte):

Pergunta (Mestre)

Resposta (Escravo)

Enderego do escravo

Enderego do escravo

Funcéo

Funcéo

Endereco do registrador (byte high)

Endereco do registrador (byte high)

Endereco do registrador (byte low)

Endereco do registrador (byte low)

Valor para o registrador (byte high)

Valor para o registrador (byte high)

Valor para o registrador (byte low)

Valor para o registrador (byte low)

CRC-

CRC-

CRC+

CRC+

Exemplo: escrita da referéncia de velocidade (variavel basica 4) igual a
900 rpm, de um CFW-09 no enderego 1. Vale lembra que o valor para a
variavel basica 4 depende do tipo de motor utilizado, e que o valor 8191
equivale a rotagdo nominal do motor. Neste caso, vamos imaginar que o
motor utilizado possui rotagdo nominal de 1800 rpm, logo o valor que sera
escrito na variavel basica 4 para uma rotagdo de 900 rpm € metade de
8191, ou seja, 4096 (1000h).

Pergunta (Mestre) Resposta (Escravo)
Campo Valor Campo Valor
Enderego do escravo 01h Enderego do escravo 01h
Funcao 06h Funcao 06h
Registrador (high) 13h Registrador (high) 13h
Registrador (low) 8Ch Registrador (low) 8Ch
Valor (high) 10h Valor (high) 10h
Valor (low) 00h Valor (low) 00h
CRC- 41h CRC- 41h
CRC+ 65h CRC+ 65h

Para esta fungao, mais uma vez, a resposta do escravo € uma cépia
idéntica da solicitagao feita pelo mestre. Como dito anteriormente, as
variaveis basicas sao enderegadas a partir de 5000, logo a variavel basica
4 é enderecada em 5004 (138Ch).
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8.14.3.5 Funcgao 15 - Write Esta funcéo permite escrever valores para um grupo de bits, que devem
Multiple Coils estar em sequéncia numérica. Também pode ser usada para escrever um
Unico bit (os valores sdo sempre hexadecimal, e cada campo representa
um byte).
Pergunta (Mestre) Resposta (Escravo)
Enderego do escravo Endereco do escravo
Funcao Funcéo
Endereco do bit inicial (byte high) Endereco do bit inicial (byte high)
Endereco do bit inicial (byte low) Endereco do bit inicial (byte low)
Numero de bits (byte high) Numero de bits (byte high)
Numero de bits (byte low) Numero de bits (byte low)
Campo Byte Count (N° de bytes de dados) CRC-
Byte 1 CRC+
Byte 2 -
Byte 3 -
etc a -
CRC- -
CRC+ -

O valor de cada bit que esta sendo escrito é colocado em uma posigéo
dos bytes de dados enviados pelo mestre. O primeiro byte, nos bits de 0
a7, recebe os 8 primeiros bits a partir do endereco inicial indicado pelo
mestre. Os demais bytes (se o numero de bits escritos for maior que 8)
continuam a sequéncia. Caso o numero de bits escritos ndo seja multi-
plo de 8, os bits restantes do ultimo byte devem ser preenchidos com 0
(zero).

Exemplo: escrita dos comandos para habilita rampa (bit 100 = 1),
habilita geral (bit 101 = 1) e sentido de giro anti-horario (bit 102 = 0),
para um CFW-09 no endereco 1:

Pergunta (Mestre) Resposta (Escravo)

Campo Valor Campo Valor
Enderego do escravo 01h Enderego do escravo 01h
Funcao OFh Funcao OFh
Bit inicial (byte high) 00h Bit inicial (byte high) 00h
Bit inicial (byte low) 64h Bit inicial (byte low) 64h
N° de bits (byte high) 00h N° de bits (byte high) 00h
N° de bits (byte low) 03h N° de bits (byte low) 03h
Byte Count 01h CRC- 54h
Valor para os bits 03h CRC+ 15h

CRC- BEh - -

CRC+ 9Eh - -

Como estao sendo escritos apenas trés bits, o mestre precisou de ape-
nas 1 byte para transmitir os dados. Os valores transmitidos estdo nos
trés bits menos significativos do byte que contém o valor para os bits. Os
demais bits deste byte foram deixados com o valor O (zero).
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8.14.3.6 Fungao 16 - Write
Multiple Registers

Esta fungdo permite escrever valores para um grupo de registradores, que
devem estar em sequiéncia numérica. Também pode ser usada para es-

crever um Unico registrador (os valores sdo sempre hexadecimal, e cada

campo representa um byte).

Pergunta (Mestre)

Resposta (Escravo)

Enderego do escravo

Enderego do escravo

Funcao

Funcao

Endereco do registrador inicial (byte high)

Endereco do registrador inicial (byte high)

Endereco do registrador inicial (byte low)

Endereco do registrador inicial (byte low)

Numero de registradores (byte high)

Numero de registradores (byte high)

Numero de registradores (byte low)

Numero de registradores (byte low)

Campo Byte Count (n° de bytes de dados)

CRC-

Dado 1 (high)

CRC+

Dado 1 (low)

Dado 2 (high)

Dado 2 (low)

etc a

CRC-

CRC+

Exemplo: escrita do tempo de aceleragéo (P100) = 1,0 s e tempo de

desaceleragéo (P101) = 2,0 s, de um CFW-09 no endereco 20:

Pergunta (Mestre)

Resposta (Escravo)

Campo Valor Campo Valor
Enderego do escravo 14h Enderego do escravo 14h
Funcéo 10h Funcéo 10h
Registrador inicial (high) 00h Registrador inicial (high) 00h
Registrador inicial (low) 64h Registrador inicial (low) 64h
N° de registradores (high) 00h N° de registradores (high) 00h
N° de registradores (low) 02h N° de registradores (low) 02h
Byte Count 04h CRC- 02h
P100 (high) 00h CRC+ D2h

P100 (low) 0Ah - -

P101 (high) 00h - -

P101 (low) 14h - -

CRC- 91h - -

CRC+ 75h - -

Como ambos os parametro possuem resolugdo de uma casa decimal,
para escrita de 1,0 e 2,0 segundos, devem ser transmitidos respectiva-
mente os valores 10 (000Ah) e 20 (0014h).
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8.14.3.7 Fungdo43-Read
Device ldentification

Funcéo auxiliar, que permite a leitura do fabricante, modelo e verséo de
firmware do produto. Possui a seguinte estrutura:

Pergunta (Mestre) Resposta (Escravo)
Enderego do escravo Enderego do escravo
Funcao Funcéo
MEI Type MEI Type
Cadigo de leitura Conformity Level
Numero do Objeto More Follows
CRC- Préoximo Objeto
CRC+ Numero de objetos
- Cadigo do Objeto*
- Tamanho do Objeto*
- Valor do Objeto*
- CRC-
- CRC+
Campos séao repetidos de acordo com o numero de objetos.

Esta fungéo permite a leitura de trés categorias de informacdes: Basi-
cas, Regular e Extendida, e cada categoria é formada por um grupo
de objetos. Cada objeto é formado por uma sequiéncia de caracteres
ASCII. Para o CFW-09, apenas informagdes basicas estao disponi-
veis, formadas por trés objetos:

Objeto 00 - VendorName: Sempre ‘WEG'.

Objeto 01 - ProductCode: Formado pelo cédigo do produto (CFW-09)
mais a corrente nominal do inversor.

Objeto 02 - MajorMinorRevision: indica a versao de firmware do
inversor, no formato ‘VX.XX'.

O cédigo de leitura indica quais as categorias de informagdes estédo
sendo lidas, e se os objetos estdo sendo acessados em seqiiéncia
ou individualmente. No caso, o inversor suporta os codigos 01 (infor-
magodes basicas em sequéncia), e 04 (acesso individual aos objetos).
Os demais campos para o CFW-09 possuem valores fixos.
Exemplo: leitura das informagdes basicas em seqliéncia, a partir do
objeto 00, de um CFW-09 no endereco 1:

Pergunta (Mestre) Resposta (Escravo)
Campo Valor Campo Valor
Enderego do escravo 01h Enderego do escravo 01h
Funcao 2Bh Funcao 2Bh
MEI Type OEh MEI Type OEh
Cédigo de leitura 01h Cadigo de leitura 01h
Numero do Objeto 00h Conformity Level 51h
CRC- 70h More Follows 00h
CRC+ 77h Préximo Objeto 00h
- - Numero de objetos 03h
- - Cddigo do Objeto 00h
- - Tamanho do Objeto 03h
- - Valor do Objeto ‘WEG’
- - Cadigo do Objeto 01h
- - Tamanho do Objeto OEh
- - Valor do Objeto ‘CFW-09 7.0A
- - Cddigo do Objeto 02h
- - Tamanho do Objeto 05h
- - Valor do Objeto V2.09’
- - CRC- B8h
- - CRC+ 3%h
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8.14.4 Errode Comunicagao

8.14.4.1 Mensagens de Erro

Neste exemplo, o valor dos objetos nao foi representado em hexadecimal,
mas sim utilizando os caracteres ASCII correspondentes. Por exemplo,
para o objeto 00, o valor ‘WEG’, foi transmitido como sendo trés caracteres
ASCII, que em hexadecimal possuem os valores 57h (W), 45h (E) e 47h(G).

Os erros podem ocorrer na transmissao dos telegramas na rede, ou

entado no conteudo dos telegramas recebido. De acordo com o tipo de

erro, o inversor podera ou nao enviar resposta para o mestre:

Quando o mestre envia uma mensagem para inversor configurado em um

determinado endereco da rede, o inversor ndo ira responder ao mestre

caso ocorra:

Erro no bit de paridade.

Errono CRC.

Timeout entre os bytes transmitidos (3,5 vezes o tempo de transmis
sdo de uma palavra de 11 bits).

No caso de uma recepgao com sucesso, durante o tratamento do tele-

grama, o inversor pode detectar problemas e enviar uma mensagem de

erro, indicando o tipo de problema encontrado:

Funcéo invalida (cédigo do erro = 1): a funcgéo solicitada ndo esta
implementada para o inversor.

Endereco de dado invalido (cédigo do erro = 2): o enderecgo do dado

(registrador ou bit) ndo existe.

Valor de dado invalido (cédigo do erro = 3): ocorre nas seguintes
situagdes:

- Valor esta fora da faixa permitida.

- Escrita em dado que ndo pode ser alterado (registrador somente
leitura, registrador que nao permite alteragédo com o conversor
habilitado ou bits do estado légico).

- Escrita em fungao do comando légico que nao esta habilitada via
serial.

Quando ocorre algum erro no conteddo da mensagem (n&o na transmis-
s&o de dados), o escravo deve retornar uma mensagem que indica o tipo
de erro ocorrido. Os erros que podem ocorrer no tratamento de mensa-
gens para o CFW-09 sao os erros de fungao invalida (cédigo 01), endere-
¢o de dado invalido (codigo 02) e valor de dado invalido (codigo 03).

As mensagens de erro enviadas pelo escravo possuem a seguinte estru-
tura:

Resposta (Escravo)

Enderego do escravo

Cédigo da fungéo

(com o bit mais significativo em 1)

Cadigo do erro
CRC-
CRC+

M Exemplo: Mestre solicita para o escravo no endereco 1 a escrita no
parametro 89 (parametro inexistente):
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Pergunta (Mestre)

Resposta (Escravo)

Campo Valor Campo Valor
Enderecgo do escravo 01h Endereco do escravo 01h
Funcéo 06h Funcao 86h
Registrador (high) 00h Cadigo de erro 02h
Registrador (low) 59h CRC- C3h
Valor (high) 00h CRC+ A1h

Valor (low) 00h - -

CRC- 59h - -

CRC+ D9h - -
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8.15 KIT KME O KIT KME possibilita a montagem do inversor CFW-09 nas mecanicas
(Montagem Extraivel) 7,8, 8E, 9, 10 e 10E (modelos 361 A a 600 A/380-480 V, modelos 107 A
a 472 A/500-690 V e modelos 100 A a 428 A/660-690 V) no painel de
forma extraivel. O inversor pode ser colocado e retirado do painel como
uma gaveta deslizante, facilitando a montagem e a manutencdo. Para
solicitar este KIT, deve-se especificar:

ltem Descrigéao Especificagéo
Mec.10 - 450 A a 600 A/380-480 V e
Mec.10E - 247 A a 472 A/500-690 V
255 A-428 A/660-690 V
Largura Painel = 1000 mm
Mec.10 - 450 A a 600 A/380-480 V e
Mec.10E - 247 A a 472 A/500-690 V
255 A-428 A/660-690 V
Largura Painel = 800mm
Mec.9 - 312 A a 361 A/380-480 V
Largura Painel =800 mm
Mec.8 - 211 A a 240 A/380-480 V e
Mec.8E - 107 A a 211 A/500-690 V
100 A a 179 A/660-690 V
Largura Painel = 600 mm
Mec.8 - 211 A a 240 A/380-480 V
Mec.8E - 107 A a 211 A/500-690 V
100 A a 179 A/660-690 V
Largura Painel = 800 mm
KIT KME - CFW-09 M7/L = 600 Mec.7 - 142 A/380-480 Ve
417104895 44 A a 79 A/500-600 V
Largura Painel = 600 mm

417104899 KIT KME - CFW-09 M10/L = 1000

417104467| KIT KME - CFW-09 M10/L = 800

417104898| KIT KME - CFW-09 M9/L =800

417104896| KIT KME - CFW-09 M8/L =600

417104897 KIT KME - CFW-09 M8/L =800

Conjunto
Suporte
Icamento

Nota: Consulte as dimensdes no item 9.4.

Base Guia do
KIT-KME para
Montagem no Painel

Suporte Painel

Conjunto Guias Laterais do Carrinho

Figura 8.53 - Montagem KIT-KME no inversor
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8.16 CFW-09 SHARK
NEMA 4X

8.16.1 Ambiente de
Trabalho

8.16.2 Instalacéo
Mecanica
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Em aplicagdes que necessitam de um inversor com grau de protegéo
mais elevado, o CFW-09 SHARK NEMA 4X é indicado. O grau de
protecado NEMA 4X garante protecéo contra po, sujeiras e respingos
e/ou jatos d’agua direcionados.

Figura 8.54 - Inversor Shark Nema 4X

O inversor SHARK NEMA 4X trata-se de um CFW-09 standard com
carcaga em aco inoxidavel totalmente fechada. Os modelos sao:

CFW 09 0006 T 2223
CFW 09 0007 T 2223 Mecanica 10
CFW 09 0010 T 2223
CFW 09 0016 T 2223 Mecanica 2 ©
CFW 09 0003 T 3848
CFW 09 0004 T 3848 Mecanica 1 ©
CFW 09 0005 T 3848
CFW 09 0009 T 3848
CFW 09 0013 T 3848 Mecanica 2 ©
CFW 09 0016 T 3848

(*) Os dimensionais do inversor Shark s&o diferentes dos dimensionais
do CFW-09 standard, logo, as mecéanicas 1 e 2 do inversor Shark ndo
sao equivalentes as mecanicas 1 e 2 do CFW-09 standard.

NEMA Type 4X indoors;

NEMA Type 12 indoors;

IP 56;

Demais especificagdes sao idénticas ao CFW-09 standard e podem
ser encontradas ao longo do manual.

O inversor Shark sai de fabrica protegido contra riscos em sua carca-
¢a polida por uma fina pelicula plastica. Remova esta pelicula antes
de comegar a instalagao do inversor.

A instalagao do inversor Shark deve ser feita em ambientes que nédo
excedam o grau de protecdo NEMA 4 /4X/12.

Ainstalagao do inversor Shark deve ser feita em uma superficie plana,
na posigao vertical;

Os dimensionais externos e pontos de fixagcdo sdao mostrados nas
figuras 8.55 € 8.56.
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Prensa Cabos p/ fiagdo de controle

(3x) @ Min=10.0 [ 110 (4.33) —
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Figura 8.55 - Dados dimensionais em mm (in) - Mecénica 1

Prensa Cabos p/ fiagdo de controle
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Figura 8.56 - Dados dimensionais em mm (in) - Mecénica 2
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8.16.3 Instalacao Elétrica

8.16.4 Fechando o Inversor

326

A instalagao elétrica é idéntica a do CFW-09 standard. O Capitulo 3,
item 3.2 deste manual contém todas as informacdes necessarias para
fazer uma correta instalagao elétrica.

NOTA!

Para assegurar a protegao total do grau de protecdo NEMA 4X, é
indispensavel o uso de cabos apropriados. E recomendado o uso de
cabos multipolares blindados. Por exemplo, um cabo blindado tetra-
polar para a alimentacgao (R, S, T) e aterramento, e outro cabo blindado
tetra-polar para a conexao do motor.

O dimensionamento dos cabos e fusiveis € apresentado na tabela 3.5
do capitulo 3 deste manual.

Figura 8.57 - Cabo blindado Tetra-polar

O acesso das conexoes elétricas ao interior do inversor Shark é feito
através dos prensa-cabos. Todos os prensa-cabos sao fechados por
um tampéao em forma de cogumelo. Para fazer a instalagao elétrica é
necessario remover este tampao de dentro do prensa-cabos e fazer a
passagem dos cabos blindados através destes prensa-cabos.

Apos fazer a conexao elétrica no interior do inversor e acomodar os
cabos da forma desejada, deve-se apertar a porca dos prensa-cabos
de maneira a assegurar que os cabos blindados estejam bem firmes.
O torque recomendado para o aperto das porcas € 2 N.m (0,2kgf.m).

Os cabos de controle devem ser blindados também. E necessario o
emprego destes cabos para garantir a blindagem do produto apés o
aperto dos prensa-cabos. O didmetro maximo e minimo dos cabos
blindados suportado pelos prensa-cabos pode ser verificado nas figu-
ras 8.55 e 8.56.

Para garantir o grau de protecao NEMA 4X, é muito importante o cor-
reto fechamento do inversor de freqliéncia apds a efetuagao da insta-
lagao elétrica. As instrugcbes a seguir orientam esta operagao:

Apods a conclusao da instalagao elétrica e do aperto dos prensa-ca-
bos, recoloca-se a tampa frontal do inversor Shark, certificando-se
que o cabo-fita que liga a HMI ao Cartao de Controle esta devidamente
conectado. Em seguida, aperta-se os parafusos, um pouco de cada
vez, de maneira que a tampa frontal pressione a borracha de vedagao
por igual, até o total fechamento da tampa frontal.

A protecédo das partes eletronicas do inversor SHARK ¢é efetuada pe-
las vedagbes. Qualquer problema com as vedagées pode afetar o grau
de protegao. Abrir e fechar a tampa frontal do inversor muitas vezes
reduz a vida util das borrachas de vedagao. Recomenda-se que isto
seja feito no maximo 20 vezes. Caso sejam detectados problemas
com as borrachas de vedagéao e / ou os prensa-cabos, recomenda-se
a troca do elemento defeituoso imediatamente.
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R

8.16.5 Como Especificar

8.17 CFW-09ALIMENTADO
PELOLINKCC-LINHAHD

8.18 CONVERSOR
REGENERATIVO
CFW-09 RB

Certifique-se que a borracha de vedacao da tampa frontal esta correta-
mente posicionada no instante de fechamento do inversor.

Certifique-se que as borrachas de vedagao dos parafusos da tampa estao
em perfeito estado no momento em que a tampa frontal fechara o inver-
SOr.

Todas estas recomendagdes sao muito importantes para a execugao de
uma instalagao correta.

NOTA!

Certifique-se que os prensa-cabos que nao foram utilizados durante a
instalagao elétrica permanecem com os tampdes, pois 0s mesmos sao
necessarios para garantir a vedagao destes prensa-cabos.

Para especificar o inversor Shark, é necessario incluir o termo “N4” no
campo “Grau de protec¢ao do gabinete” de acordo com o Capitulo 2, item
2.4 deste manual. E importante lembrar que o inversor Shark sé esta
disponivel em poténcias até 10 CV/7.5 kW.

A linha CFW-09HD de inversores alimentados pelo Link CC possui as
mesmas caracteristicas relativas a instalagdo mecanica, fungdes, pro-
gramagao e desempenho da linha CFW-09 padréo;

Até a mecanica 5 nao é necessario um conversor HD para fazer a alimen-
tacao pelo Link, basta alimentar um conversor padrao pelo Link com um
circuito de pré-carga externo;

Os modelos da mecanica 6 em diante possuem um circuito de pré-carga
interno e possuem modificagbes internas;

Para mais informagdes consulte o adendo ao manual do inversor de
freqiéncia CFW-09 linha CFW-09HD - Alimentada pelo Link CC
disponibilizado no site da WEG http://www.weg.net.

Existem dois problemas associados a um acionamento convencional com
ponte de diodos na entrada: a injegdo de harmébnicas na rede e a frenagem
de cargas com grande inércia ou que giram a grande velocidade e neces-
sitam de tempos de frenagem curtos. A inje¢cdo de harmédnicas na rede
acontece com qualquer tipo de carga. O problema da frenagem aparece
em cargas tais como centrifugas de agucar, dinamdmetros, pontes rolan-
tes e bobinadeiras.

O conversor CFW-09 com op¢ao RB (Regenerative Breaking) é a solugéo
WEG para estes problemas. Os principais componentes de um
acionamento com CFW-09 RB s&o apresentados na figura 8.58.

hF A3 A

Reat. Entrada

G

HIrr:

Filtro

Aﬁ} 43 7

h Coag%a
—>ﬁotor
HE 43 4

Figura 8.58 - Esquema simplificado de um acionamento com o CFW-09 RB
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Numa unidade CFW-09RB estao presentes um banco de capacitores
e uma ponte de IGBTs como mostra a figura 8.58. Externamente exis-
te uma reatancia de rede e um filtro capacitivo. Através do chaveamento
da ponte de IGBTs é possivel fazer a transferéncia de energia da rede
para o banco de capacitores de maneira controlada. Pode-se dizer
que através de chaveamento o CFW-09RB emula uma carga resistiva.
Também existe um filtro capacitivo para evitar que o chaveamento da
ponte interfira com outras cargas da rede. Para completar o
acionamento é necessario a utilizagdo de um CFW-09HD, que faz o
acionamento do motor e sua carga. Na figura 8.58 ele esta representa-
do pela segunda ponte de IGBTSs.

A figura 8.59 a) mostra as formas de onda da tensao e da corrente de
entrada de CFW-09 RB quando o motor na saida do acionamento esta
em funcionamento normal.

/ \\ Tens&o
[
N N'\-"‘W' M, A"‘«"./. \ |
m M W, \
I Vi,
NNI’" )
K M
M Corrente MM'NJ
\ vv"\"\/\n,.a, /
Tempo

Figura 8.59 a) - Funcionamento durante a motorizacéo

Afigura 8.59 b) mostra as formas de onda da tensao e da corrente de
entrada de CFW-09 RB quando o motor na saida do acionamento
sofre uma frenagem.

/—\ Tensao

\ AL ‘,\(xlﬁorrente
\ ] ",
vl ™
'T-,_ 1 A

i |
%"\,\ ,\NNNNM \ '
W"\-’\«'\.ﬁm\;\:\.’ﬁ""&mh \ I

\ / 'i

Tempo

Figura 8.59 b) - Funcionamento durante a frenagem

Para mais informacdes consulte o Manual do Conversor Regenerativo
CFW-09RB, disponivel no site da WEG http://www.weg.net.
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CARTAO PLC

Os cartdes PLC1 e PLC2 permitem que o inversor de frequiéncia
CFW-09 assuma fungdes de CLP e posicionamento. Este cartdo é
opcional e é incorporado internamente ao CFW-09.

Esses cartdes ndo podem ser usados simultaneamente com os car-
tdées EBA, EBB ou EBC.

O cartdo PLC1 nao pode ser usado com placas Fieldbus, porém, o
cartdo PLC2 pode ser usado com placa Fieldbus instalada.

Caracteristicas Técnicas:

Posicionamento com perfil trapezoidal e “S” (absoluto e relativo)
Busca de zero maquina (homing)

Programacdo em linguagem Ladder através do Software WLP,
Temporizadores, Contadores, Bobinas e Contatos

RS-232 com Protocolo Modbus RTU

Protocolos CANopen e Devicenet

Disponibilidade de 100 parametros configuraveis pelo usuario via
Software ou HMI

CPU propria de 32 bits com memodria flash

HEE

HEE

=

Posicionamento 1
Velociade [~ (b atet)

A

Posicionamento 3

R - (ts - t12)

:

o
S r
o

t Posicionamento 2

t,atet)

Figura 8.60 - Trajetéria com utilizagdo da placa PLC

Especificagbes Técnicas

PLC 1 PLC 2
Entradas/Saidas
Quantidades Descricao Quantidades Descricao
Entradas Digitais 9 24 Vcc bipolar 9 24 Ve bipolar
. . 250 Vcal3 Aou 250 Vcal3Aou
Saidas a Rele 3 250 Viee/3 A 3 250 Viee/3 A
Saidas transistorizadas 3 24 Vce/500 mA 3 24 Vce/500 mA
Entradas de Encoder 1 15V 2 5a24V
. - ) ) 12 bits (-10 V a +10 V)
Saidas Analogicas 2 ou (0 a 20) mA)
- 14 bits (-10 Va +10 V)
Entradas Analogicas - - 1 ou (-20 a +20) mA)
Entrada Isolada para ) ) 1 Entrada Isolada ara
termistor do motor PTC do motor

Obs.: Para informagdes mais detalhadas, consulte o manual do cartdo PLC. O manual esta disponivel no
site WEG: http://www.weg.net.

329



CAPITULO 9

9.1

9.11
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DADOS DE
POTENCIA

Especificacdes para a
Fonte de Alimentacéao

L

ESPECIFICACOES TECNICAS

Este capitulo descreve as especificagbes técnicas (elétricas e mecani-
cas) dalinha de inversores CFW-09

Tolerancia:
M Modelos das linhas 220-230V, 380-480 V e 660-690 V: -15 % a +10 %.
M Modelos da linha 500-600 V até 32 A: -15 % da tensdo nominal até
690 V.
M Modelos da linha 500-600 V iguais ou superiores a 44 A:
-500V =-15 % a +15 %;
-525V =-15% a +15 %;
-550V =-15 % a +20 %;
-575V =-15 % a +15 %;
-600V =-15% a +10 %.

M Modelos da linha 500-690 V:
-500V =-15% a +15 %;
-525V =-15% a +15 %;
-550V =-15% a +20 %;
-575V =-15% a +15 %;
-600V =-15% a +10 %;
-660V=-15%a+10 % ©;
-60V=-15%a+10 % ®,

(1) Se os modelos da linha 500-690 V forem utilizados em redes com
tensdo nominal maior que 600 V a corrente nominal de saida deve ser
reduzida conforme especificado no item 9.1.5.

NOTA!

Para os modelos que tem selegéo da tensdo nominal via jumper (como
descrito no item 3.2.3) a tensdo de entrada nominal do inversor é
definida através da posi¢ao deste jumper.

Em todos os modelos o parametro P296 deve ser ajustado de acordo
com a tensao de entrada nominal.

Nos casos em que a tensao de entrada € menor que a tensdo nomi-
nal do motor ha perda de poténcia no mesmo.

Outras especificacdes da entrada AC:

Freqiéncia: 50/60 Hz (+ 2 Hz).

Desbalanceamento de fase: < 3 % da tensao de entrada fase-fase
nominal.

Sobretensdes de acordo com Categoria Ill (EN 61010/UL 508C).

Tensbes transientes de acordo com a Categoriallll.

Impedancia de rede minima:

1 % de queda de tensao para os modelos com corrente nominal até
130 A/220-230 V, até 142 A/380-480 V e até 32 A/500-600 V.

2 % de queda de tensao para os modelos da linha 380-480 V com
correntes nominais acima de 180 A.

Os modelos da linha 500-600 V com correntes iguais ou maiores a
44 A/500-600 V e todos os modelos das linhas 500- 690 V e 660-690 V
nao requerem uma minima impedancia de linha, pois eles possuem
uma indutancia interna no Link CC.

Veja item 8.7.1.

Conexfes na rede:
Maximo de 10 conexdes por hora (1 a cada 6 minutos).
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9.1.2 Rede 220-230 V

Modelo: Corrente / Tensdo 6/ o 10/ 13/ 16/ 2 28/
220-230 220-230 220-230 220-230 220-230 220-230 | 220-230
Carga @ CTNT CTNT CTNT CTNT CTNT CTNT CTNT
Poténcia (kVA) @ 2.3 2.7 3.8 5 6.1 9.1 10.7
Corrente nominal de saida (A) @ 6 7 10 13 16 24 28
Corrente de saida maxima (A) @ 9 10,5 15 19.5 24 36 42
Corrente nominal de entrada (A) @ 7.2/115© 8.4/18 ® 12/25® 15.6 19.2 28.8 33.6
Freq. de chaveamento nominal (kHz) 5 5 5 5 5 5 5
Motor maximo (cv)/(kW) © 1.5/1.1 2/1.5 3/2.2 4/3.0 5/3.7 7.5/5.5 10/7.5
Pot. dissipada nominal (W) ® 69 80 114 149 183 274 320
Mecanica 1 1 1 1 2 2 2
220-230 0-230 0-230 0-230 0-230 0-230
Carga @ CTNT CT | vT | CT |VT |[CT VT | CT | VT CT| VT
Poténcia (kVA) @ 18 21 27 28 34 34 42 42 52 | 52 | 60
Corrente nominal de saida (A) @ 45 54 68 70 86 86 105 | 105 | 130 (130 | 150
Corrente de saida maxima (A) @ 68 81 105 129 158 195
Corrente nominal de entrada (A) 54 65 82 84 103 | 103 | 126 | 126 | 156 |156 | 180
Freq. de chaveamento nominal (kHz) 5 5 2.5 5 2.5 5 2.5 5 2.5 5| 25
Motor méximo (cv)/(kw) © 15/11 20/ | 25/ 25/ | 30/ | 30/ | 40/ | 40/ | 50/ | 50/ | 60/
15 [18.5 | 18,5 | 22 22 30 30 | 37 |37 | 45
Pot. dissipada nominal (kW) © 0.5 0.6 | 0.8 08 | 1.0 | 1.0 |12 |12 (15 |15 |17
Mecanica 3 4 5 5 6 6
9.1.3 Rede 380-480 V
Modelo: Corrente / Tensao 3.6/ 4f 2 of 13/ 16/ 24/
380-480 380-480 380-480 380-480 380-480 380-480 | 380-480
Carga @ CTNT CTNT CTNT CTNT CTNT CTNT CTNT
Poténcia (kVA) @ 2.7 3.0 4.2 6.9 9.9 12.2 18.3
Corrente nominal de saida (A) @ 3.6 4 5.5 9 13 16 24
Corrente de saida maxima (A) @ 5.4 6 8.3 13.5 19.5 24 36
Corrente nominal de entrada (A) @ 4.3 4.8 6.6 10.8 15.6 19.2 28.8
Freq. de chaveamento nominal (kHz) 5 5 5 5 5 5 5
Motor maximo (cv)/(kW) © 1.5/1.1 2/1.5 3/2.2 5/3.7 7.5/5.5 10/7.5 15/11
Pot. dissipada nominal (W) ® 60 66 92 152 218 268 403
Mecanica 1 1 1 1 2 2 2

Obs.: CT =Torque Constante
VT = Torque Variavel

Padrao de fabrica
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Modelo: Corrente / Tenséo .

80-480 80-480 80-480 80-480 80-480 80-480 80-480
Carga @ CT | VT | CT VT CT VT CT | VT [CT | VT |CT | VT |CT |VT
Poténcia (kVA) @ 24 |29 30 36 36 43 48 56 56 | 68 |68 | 84 84 |100
Corrente nominal de saida (A) @ 30 |36 38 45 45 | 54 60 70 |70 86 |86 | 105 | 105 (130
Corrente de saida maxima (A) @ 45 57 68 90 105 129 158
Corrente nominal de entrada (A) @ 36 |[43.2 | 45.6 54 54 |64.8 | 72 84 84 | 103 | 103|126 | 126 |156
Freq. de chaveamento nominal (kHz) 5 2.5 5 2.5 5 2.5 5 25 5 25 |5 |25 5 |25
Motor méximo (cv)/(kW) © 20/ | 25/ 25/ 30/ 30/ | 40/ 40/ | 50/ |50/ | 60/ |60/ | 75/ |75/ |100/
15 (18.5 | 18.5 22 22 30 30 37 37 | 45 |45 | 55 |55 75
Pot. dissipada nominal (kW) © 0.50 {0.60 | 0.70 | 0.80 | 0.80 |0.90 | 1.00|1.20 |1.20 {1.50 [1.50(1.80 |[1.80 |2.20
Mecénica 3 4 4 5 5 6 6
odelo: Corrente / Tensao 4 80 40 6 450 600
80-480 80-480 80-480 | 380-480 80-480 80-480 | 380-480 |380-480 |380-480
Carga @ CT | VT CT/VT | CT/VT | CT/VT CTNT CTNT CTNT CTNT | CTNT
Poténcia (kVA) @ 113 | 138 143 161 191 238 287 358 392.5 478
Corrente nominal de saida (A) © 142 | 174 180 211 240 312 361 450 515 600
Corrente de saida maxima (A) @ 213 270 317 360 468 542 675 773 900
Corrente nominal de entrada (A) ™ | 170 | 209 191 223 254 331 383 477 546 636
Freq. de chaveamento nominal (kHz) 51| 25 2.5 2.5 2.5 2.5 2.5 2.5 2.5 2.5
Motor maximo (cv)/(kW) © 100/ | 125/ 150/ 175/ 200/ 250/ 300/ 350/ 450/ 500/
75 90 110 130.5 150 186.5 220 250 335.7 375
Pot. dissipada nominal (kW) © 24| 29 3 3.5 4 5.2 6 7.6 8.5 10
Mecéanica 7 8 8 8 9 9 10 10 10
9.1.4 Rede 500-600 V
Modelo: Corrente / Tensdo 2.9/ 10/ 12/
500-600 500-600 500-600 500-600 500-600 500-600
Carga @ CT | VT CT VT CTNT
Poténcia (kVA) @ 29 | 42 | 42 7 7 10 10 12 12 13.9 13.9
Corrente nominal de saida (A) @ 29 | 42 | 42 7 10 10 12 12 14 14
Corrente de saida maxima (A)® 44 | 46 | 63 | 7.7 | 105 1 15 15 18 18 21
Corrente nominal de entrada (A)™ 36 | 52 |52 | 88 8.8 | 125 12.5 15 15 17.5 17.5
Freq. de chaveamento nominal (kHz) 5 5 5 5 5 5 5 5 5 5 5
Motor Maximo (CV)/(kW) © 2/1.5|3/2.2 |3/2.2|5/3.7| 5/3.7 |7.5/5.5|7.5/55]10/7.510/7.5]|12.5/9.2| 12.5/9.2
Pot. dissipada nominal (W) ® 70 | 100 | 100 | 160 | 160 | 230 230 | 280 280 330 330
Mecanica 2 2 2 2 2 2
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Obs.: CT =Torque Constante
VT = Torque Variavel

Padrio de fabrica
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Modelo: Corrente / Tensao
500-600 500-600 500-600

Carga @ CTNT
Poténcia (kVA) @ 21.9 26.9 269 | 319 31.9
Corrente nominal de saida (A) © 22 27 27 32 32
Corrente de saida maxima (A) @ 33 33 40.5 40.5 48
Corrente nominal de entrada (A)” 27.5 33.8 33.8 40 40
Freq. de chaveamento nominal (kHz) 5 5 5 5 5
Motor Maximo (CV)/(kW) ® 20/15 | 25/18.5 | 25/18.5 | 30/22 30/22
Pot. dissipada nominal (W) ® 500 620 620 750 750
Mecanica 4 4 4
T N P I
500-600 500-600 500-600 500-600
Carga ®
Poténcia (kVA) @ 43.8 52.8 | 52.8 62.7 62.7 | 78.7 78.7 | 98.6
Corrente nominal de saida (A) @ 44 53 53 63 63 79 79 99
Corrente de saida maxima (A) @ 66 66 79.5 79.5 94.5 94.5 118.5 | 118.5
Corrente nominal de entrada (A)" 46 56 56 66 66 83 83 104
Freq. de chaveamento nominal (kHz) 2.5 2.5 5 5 5 2.5 2.5 2.5
Motor Maximo (CV)/(kW) © 40/30 | 50/37 | 50/37 | 60/45 | 60/45 | 75/55 | 75/55 |100/75
Pot. dissipada nominal (kW) © 1 1.2 1.2 1.5 1.5 1.8 1.8 2.5
Mecanica 7 7 7 7
500-690 500-690 500-690 500-690
Carga ®
Poténcia (kVA) @ 107 147 147 195 210 210 314
Corrente nominal de saida (A) @ 107 147 147 196 211 247 315
Corrente de saida maxima (A) @ 160 160 220.5 | 220.5 316.5 | 370.5 | 370.5
Corrente nominal de entrada (A)" 107 147 147 196 211 247 315
Freq. de chaveamento nominal (kHz) 2.5 2.5 2.5 2.5 2.5 2.5 2.5
Motor Méaximo (CV)/(kW) © 100/75| 150/110 | 150/110{200/150| 200/150 |250/185 | 300/220
Pot. dissipada nominal (kW) © 2.5 3 3 4.1 4.1 5.1 6
Mecanica 8E 8E 8E 10E
500-690 500-690 500-690 500-690
Carga®
Poténcia (kVA) @ 314 342 342 416 416 470 470 553
Corrente nominal de saida (A) @ 315 343 343 418 418 472 472 555
Corrente de saida maxima (A) @ 4725 | 4725 | 514.5 | 514.5 627 627 708 708
Corrente nominal de entrada (A)” 315 343 343 418 418 472 472 555
Freq. de chaveamento nominal (kHz) 2.5 2.5 2.5 2.5 2.5 2.5 2.5 2.5
Motor Maximo (CV)/(kW) ® 300/220{350/250 | 350/250|400/300|400/300(500/370/500/370| 600/450
Pot. dissipada nominal (kW) @ 6 6.8 6.8 8.2 8.2 1 1 12.3
Mecanica 10E 10E 10E 10E

Obs.: CT =Torque Constante
VT = Torque Variavel

Padrao de fabrica
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9.1.5 Rede 660-690 V

100/ 127/ 179/ 225/
Modelo: Corrente / Tenséo
660-690 660-690 660-690 660-690

Carga ®
Poténcia (kVA) @ 120 152 152 214 214 269 310
Corrente nominal de saida (A) @ 100 127 127 179 179 225 259
Corrente de saida maxima (A) @ 150 150 190.5 | 197 268.5 337.5 | 337.5
Corrente nominal de entrada (A)" 100 127 127 179 179 225 259
Freq. de chaveamento nominal (kHz) 2.5 2.5 2.5 2.5 2.5 2.5 2.5
Motor Maximo (CV)/(kW) © 100/75| 150/110 [ 150/110 [ 200/150 | 200/150 [250/185 | 300/220
Pot. dissipada nominal (kW) © 2.5 3 3 41 4.1 5.1 6
Mecanica 8E 8E 8E 10E
660-690 660-690 660-690 660-690
Carga® CTNT
Poténcia (kVA) @ 310 365 365 406 406 512 512
Corrente nominal de saida (A) @ 259 305 305 340 340 428 428
Corrente de saida maxima (A) @ 388.5 | 388.5 | 457.5 | 4575 510 510 642
Corrente nominal de entrada (A)" 259 305 305 340 340 428 428
Freq. de chaveamento nominal (kHz) 2.5 2.5 2.5 2.5 2.5 2.5 2.5
Motor Maximo (CV)/(kW) ® 300/220 | 350/250 | 350/250 |400/300 | 400/300 {500/370 | 500/370
Pot. dissipada nominal (kW) © 6 6.8 6.8 8.2 8.2 11 1"
Mecanica 10E 10E 10E 10E
500-690 500-690 500-690 500-690
Carga®
Poténcia (kVA) @ 120 152 152 214 214 269 310
Corrente nominal de saida (A) @ 100 127 127 179 179 225 259
Corrente de saida maxima (A) @ 150 150 190.5 | 197 268.5 | 337.5 |[337.5
Corrente nominal de entrada (A)” 100 127 127 179 179 225 259
Freq. de chaveamento nominal (kHz) 2.5 2.5 2.5 2.5 2.5 2.5 2.5
Motor Maximo (CV)/(kW) ® 100/75| 150/110 | 150/110 [ 200150 | 200/150 |250/185 | 300/220
Pot. dissipada nominal (kW) @ 2.5 3 3 41 4.1 5.1 6
Mecanica 8E 8E 8E 10E
500-690 500-690 500-690 500-690
Carga @ CT VT CTNT
Poténcia (kVA) @ 310 365 365 406 406 512 512
Corrente nominal de saida (A) © 259 305 305 340 340 428 428
Corrente de saida maxima (A) @ 388.5 | 388.5 | 457.5 | 457.5 510 510 642
Corrente nominal de entrada (A)” 259 305 305 340 340 428 428
Freq. de chaveamento nominal (kHz) 2.5 2.5 2.5 2.5 2.5 2.5 2.5
Motor Maximo (CV)/(kW) ® 300/220|350/250| 3501250 | 400/300 | 400/300 |500/370 | 500/370
Pot. dissipada nominal (kW) @ 6 6.8 6.8 8.2 8.2 11 1
Mecanica 10E 10E 10E 10E

Obs.: CT =Torque Constante
VT = Torque Variavel

Padrao de fabrica
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OBSERVACOES:
@
CT - Carga torque constante VT - Carga torque variavel
4 Torque 4 Torque
»velocidade » velocidade
Nnom Nnom

Figura 9.1 - Caracteristicas de carga

@)
A poténcia em kVA é calculada pela seguinte expressao:
/3. Tens&o(Volt) x Corrente (Amp.)
1000
Os valores apresentados nas tabelas dos itens 9.1.2 até 9.1.5 foram
calculados considerando a corrente nominal do inversor e tensao de 220 V

para 220-230V, 440 V para modelos 380-480V, 575V para alimentacao
em 500-600 V e 690 V para alimentagdo em 660-690 V.

P(kVA) =

©)

Corrente nominal nas condi¢ées seguintes:

Umidade relativa do ar: 5 % a 90 %, sem condensacgao;

Altitude: Até 1000 m - condigdes nominais
De 1000 m a 4000 m - reducéao da corrente de 1 % para cada 100 m
acima de 1000 m de altitude;

Temperatura ambiente 0 °C a 40 °C - condi¢cdes nominais.

De 40°C a 55 °C - redugéo da corrente de 2 % para cada grau Celsius
acima de 40 °C;

Os valores de correntes nominais sao validos para as freqtiéncias de
chaveamento indicadas. Para operacao em freqiiéncia de chaveamento
maior que a indicada deve ser dado um derating na corrente nominal
conforme tabela 9.1;

A operacédo em 10 kHz é possivel para Modo de Controle Escalar (V/F) e
Modo Vetorial com Encoder. Neste caso é necessario reduzir a corren-
te de saida conforme mostra a tabela 9.1;

Nao é possivel usar freqiiéncia de chaveamento de 10 kHz para os
modelos 2.9 Aa 79 A/500-600 V, 107 Aa 472 A/500-690 Ve 100 A a
428 A/660-690 V.
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Tipo da Frequéncia de Reducao da
Modelos .
Carga Chaveamento Corrente de Saida %
6 Aad45A/220-230 V CTNT 10 kHz 0.8
CT
54 A a 130 A/220-230 V VT 5 kHz Consultar a Fabrica
10 kHz
3.6 Aa24 A/380-480V CTNT 10 kHz 0.7
CT
30Aa 142 A/380-480 V VT 5 kHz
150kk|-||-iz Consultar a Fabrica
180 A a 600 A/ 380-480 V CTNT z
10 kHz
63 A/ 500-600 V VT 0.8
79 A/ 500-600 V €T
VT
cT 5 kHz
107 Aa 472 A/ 500-690 V Consultar a Fabrica
VT
CT
100 A a 428 A/ 660-690 V VT

Tabela 9.1 - Reducéo da corrente de saida para freqiiéncia de chaveamento >
frequéncia de chaveamento nominal
4)

Corrente Maxima: 1.5 x I nominal (1 min a cada 10 min) | nominal =
corrente nominal para CT e que descreve o modelo, considerando a
reducgédo aplicavel (dependendo da altitude e temperatura ambientes
como especificado na nota anterior (3)).

M A corrente de saida maxima é a mesma para CT e VT. Isto significa
uma capacidade menor de sobrecarga em VT para aqueles modelos
com corrente nominal para VT maior que para CT.

®)
As poténcias dos motores sdo apenas orientativas para motor WEG
230 V/460 V/575V 4 polos. O dimensionamento correto deve ser feito
em fungéo das correntes nominais dos motores utilizados.

6)
Corrente nominal de entrada para operagdo monofasica.
Obs.: Os modelos 6 A, 7 Ae 10 A/220-230 V podem operar em 2 fases
na entrada (operagdo monofasica) sem redugéo da corrente nominal
de saida.

)
Corrente nominal de entrada para operacéao trifasica:
Este € um valor conservador. Na pratica o valor desta corrente depen-
de da impedancia da linha. Consulte a tabela 9.2:

X (%) | Vs (%)
0.5 131
1.0 121
2.0 106
3.0 99
4.0 96
5.0 96

Tabela 9.2 - X = Queda de tenséo percentual na impedancia da linha para corrente
de saida nominal do CFW-09.
= Percentagem da corrente de saida nominal

Iinput (rms)
®)
As perdas especificadas sdo validas para a condigdo nominal de funcio-
namento (corrente de saida nominal e freqliéncia de chaveamento nomi-

nal).
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9.2 DADOS DA ELETRONICA/GERAIS

CONTROLE

METODO

REEREE X

Tens&o imposta V/F (Escalar) ou

Controle VVW

Controle Vetorial ¢/ Encoder ou

Controle Vetorial Sensorless (sem Encoder)

PWM SVM (Space Vector Modulation)

Reguladores de corrente, fluxo e velocidade em software (full digital).
Taxa de execugéo:

- Reguladores de corrente: 0.2 ms (5 kHz)

- Regulador de fluxo: 0.4 ms (2.5 kHz)

- Regulador de velocidade / medigao de velocidade: 1.2 ms

FREQUENCIA
DE SAIDA

0 a 3.4 xfrequiéncia nominal (P403) do motor. Esta freqiiéncia nominal é ajustavel
de 0 Hz a 300 Hz para os Modos Escalar e VVW, e de 30 Hz a 120 Hz no Modo
Vetorial

PERFORMANCE
(Modo Vetorial)

CONTROLEDE
VELOCIDADE

VVW:

Regulagéo: 1 % da velocidade nominal.
Faixa de variagdo da velocidade: 1:30

Sensorless:

Regulagdo: 0.5 % da velocidade nominal.
Faixa de variagdo da velocidade: 1:100

Com Encoder: (usar cartdo EBA ou EBB)

Regulagéo:

+/- 0.01 % da velocidade nominal com entrada analdgica 14 bits (EBA);

+/- 0.01 % da velocidade nominal ¢/ referéncia digital (teclado, serial, Fieldbus,
Potencidémetro Eletronico, multispeed);

+/- 0.1 % da velocidade nominal com entrada analdgica 10 bits (CC9).

CONTROLEDE
TORQUE

HE

Faixa: 10 a 180 %, regulagéo: +/-10 % do torque nominal (com encoder);
Faixa: 20 a 180 %; regulagéo: +/-10 % do torque nominal (sensorless acima de 3 Hz)

ENTRADAS
(cartdo CC9)

ANALOGICAS

=

2 entradas diferenciais ndo isoladas, resolugéo: 10 bits, (0 a 10) V, (0 a 20) mA
ou (4 a 20) mA Impedancia: 400 kQ para (0 a 10) V, 500 Q para (0 a 20) mA ou
(4 a 20) mA, fungdes programaveis

DIGITAIS

6 entradas digitais isoladas, 24 Vcc, fungbes programaveis

SAIDAS
(cartdao CC9)

ANALOGICAS

2 saidas, n&o isoladas, (0 a 10) V, R _ 10 kQ (carga max.), resolugéo: 11 bits,
funcbes programaveis -

RELE

R E

2 relés com contatos NA/NF (NO/NC), 240 Vca, 1 A, fungdes programaveis
1 relé com contato NA (NO), 240 Vca, 1 A, fungéo programavel

SEGURANCA

PROTECAO

=

NREEREERRAER

Sobrecorrente/curto-circuito na saida (atuagdo: > 2xlnominal para aplicacoes
de Torque Constante (CT))
Sub/sobretens&o na poténcia
Subtensao/falta de fase na alimentagdo ®
Sobretemperatura na poténcia
Sobrecarga no resistor de frenagem
Sobrecarga na saida (Ixt)

Defeito externo

Errona CPU/EPROM

Curto-circuito fase-terra na saida

Erro de programagéao
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8 teclas: Gira, Para, Incrementa, Decrementa, Sentido de giro, Jog, Local/Remoto
e Programagao
Display de cristal liquido de 2 linhas x 16 colunas e display de LEDs (7 segmen-
INTERFACE HMI tos) com 4 digitos
HOMEM STANDARD LEDs para indicag&o do sentido de giro e para indicagdo do modo de operagédo
MAQUINA (HMI) (HMI-CFW-09-LCD) (LOCAL/REMOTO)
Permite acesso/alteragéo de todos os parametros
Exatidao das indicagdes:
- Corrente: 5 % da corrente nominal
- Resolugéo velocidade: 1 rpm
Possibilidade de montagem externa, cabos disponiveis até 10 metros
Modelos 3.6 A ao 240 A/380-480 V, 107 A a 211 A/500-690 V, 100 Aa 179 A/
GRAUDE NEMA1/1P20 660-690 V e todos os modelos das linhas 220-230 V e 500-600 V.
PROTEGAO PROTECTED M Mecanica Protegida / IP20: modelos 361 A ao 600 A/380-480 V, 247 Aa 472
CHASSIS/1P20 A/500-690 V e 225 A a 428 A/660-690 V.

(1) Disponivel nos modelos > 30 A/ 220-230 V ou > 30 A/ 380-480 V ou > 22 A/ 500-600 V ou para todos modelos de 500-690 V e 660-690 V.

9.2.1 Normas Atendidas

R AE

UL508C - Power conversion equipment

UL840 - Insulation coordination including clearances and creepage distances for electrical equipment
EN50178 - Electronic equipment for use in power installations

EN60204-1 - Safety of machinery. Electrical equipment of machines. Part 1: General requirements.
Provisions for compliance: the final assembler of the machine is responsible for installing: 1) an

emergency-stop device and 2) a supply disconnecting device.

NORMAS DE
SEGURANCA Nota: Para ter uma maquina em conformidade com essa norma, o fabricante da maquina é responsavel
pela instalagcdo de um dispositivo de parada de emergéncia e um equipamento para seccionamento da
rede.
EN60146 (IEC 146) - Semiconductor convertors.
EN61800-2 - Adjustable speed electrical power drive systems - Part 2: General requirements - Rating
specifications for low voltage adjustable frequency AC power drive systems.
EN 61800-3 - Adjustable speed electrical power drive systems - Part 3: EMC product standard including
specific test methods
EN55011 - Limits and methods of measurement of radio disturbance characteristics of industrial,
scientific and medical (ISM) radio-frequency equipment
CISPR11 - Industrial, scientific and medical (ISM) radio-frequency equipment - Electromagnetic
disturbance characteristics - Limits and methods of measurement
EN61000-4-2 - Electromagnetic compatibility (EMC) - Part 4: Testing and measurement techniques -
NORMAS DE Section 2: Electrostatic discharge immunity test
COMPATIB!LIDADE EN61000-4-3 - Electromagnetic compatibility (EMC) - Part 4: Testing and measurement techniques -
ELETROMAGNETICA (EMC)) ] ) ) o )
Section 3: Radiated, radio-frequency, electromagnetic field immunity test
EN61000-4-4 - Electromagnetic compatibility (EMC) - Part 4: Testing and measurement techniques -
Section 4: Electrical fast transient/burst immunity test
EN61000-4-5 - Electromagnetic compatibility (EMC) - Part 4: Testing and measurement techniques -
Section 5: Surge immunity test
EN61000-4-5 - Electromagnetic compatibility (EMC)- Part 4: Testing and measurement techniques -
Section 6: Immunity to conducted disturbances, induced by radio-frequency fields.
NORMAS DE EN60529 - Degrees of protection provided by enclosures (IP code)
CONSTRUCAO UL50 - Enclosures for electrical equipment
MECANICA
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9.3 DISPOSITIVOS

OPCIONAIS
9.3.1 Cartdode
Expanséo de
Funcdes EBA
COMUNICACAO INTERFACE SERIAL M Serial RS-485isolada (a utilizagao da serial RS-485 impede a utilizagao da serial
RS-232 - ndo podem ser utilizadas simultaneamente)
. 1 Entrada analégica (Al4), linearidade 14 bits (0.006 % do range [+10 V]),
ANALOGICAS bipolar, -10 V a +10 V, (0 a 20) mA, (4 a 20) mA, programavel
ENTRADAS ENCODER M Alimentagao/realimentagéo para encoder incremental, fonte interna isolada 12 V/
INCREMENTAL 200 mA max, entrada diferencial, uso como realimentagéo de velocidade para
regulador de velocidade, medigéo digital de velocidade, resolugéo 14 bits, sinais
(100 kHz max.)A,A, B, B, ZeZ
1 Entrada digital (DI7): isolada, programavel, 24 Vcc
DIGITAIS 1 Entrada digital (DI8) para termistor - PTC do motor, programavel, atuagéo 3.9 kQ,
release 1.6 kQ
ANALOGICAS 2 Saidas analégicas (AO3/A04): linearidade 14 bits (0.006 % do range [+10 V]),
bipolares, -10 V a +10 V, programaveis
SAIDAS Saida de encoder bufferizada: repetidora dos sinais de entrada, isolada, saida
ENCODER diferencial, alimentagédo externa 5V a 15V
M 2 Saidas a transistor isoladas (DO1/DO2): open collector, 24 Vcc, 50 mA,
DIGITAIS programaveis
9.3.2 Cartédo de
Expansao de
Funcdes EBB
COMUNICACAO INTERFACE SERIAL M Serial RS-485 isolada (a utilizagdo da serial RS-485 impede a utilizagéo da serial
RS-232 ndo podem ser utilizadas simultaneamente)
ANALOGICAS 1 Entrada analdgica isolada(Al3): unipolar, resolugao: 10 bits, 0 a +10 V/(0 a 20) mA/
(4 a 20) mA, programavel;
M Alimentacéo/realimentacao para encoder incremental, fonte interna isolada 12 V/
ENTRADAS ENCODER 200 mA max, entrada diferencial, uso como realimentag&o de velocidade para
INCREMENTAL regulador de velocidade, medigéo digital de velocidade, resolugdo 14 bits, si-
nais (100 kHz max.)A,’A, B, B, Z,Z
1 Entrada digital (DI7): isolada, programavel, 24 Vcc
DIGITAIS 1 Entrada digital (D18) para termistor - PTC do motor, programavel, atuagéo 3.9 kQ,
release 1.6 kQ
i 2 Saidas analdgicas isoladas (AO1'/AO2'): unipolares, linearidade: 11 bits (0.05 %
ANALOGICAS do fundo de escala), (0 a 20) mA/(4 a 20) mA, programaveis (fungbes idénticas
SAIDAS as saidas AO1/AO2 do cartéo de controle CC9);
ENCODER Saida de encoder bufferizada: repetidora dos sinais de entrada, isolada, saida
diferencial, alimentacédo externa 5V a 15V
DIGITAIS M 2 Saidas a transistor isoladas (DO1/DO2): open collector, 24 Vcc, 50 mA,
programaveis
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9.4 DADOS MECANICOS
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Figura 9.2 - Mecénica 1 - Dimensdes em mm (polegadas)
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MECANICA 2
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Figura 9.3 - Mecénica 2 - Dimensdes em mm (polegadas)
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MECANICA 3
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Figura 9.4 - Mecénica 3 - Dimensdes em mm (polegadas)
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Figura 9.5 - Mecénica 4 - Dimensdes em mm (polegadas)
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MECANICA 6
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Figura 9.9 - Mecénica 8 e 8E - Dimensfes em mm (polegadas)
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MECANICA 9
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Inversor CFW-09 180 A-240 A/380-480 V (mecanica 8)
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Figura 9.12 a) - Kit KME - Mecénica 8 - Painel com largura = 600 mm
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Inversor CFW-09 180 A-240 A/380-480 V (mecanica 8)
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Figura 9.12 b) - Kit KME - Mecénica 8 -
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a) A dimenséo X dependera das dimensdes do
painel.

b) Os suportes de fixagdo do painel identificados
por @ e @ nao séo fornecidos juntamente com
o kit KME. Estes devem ser projetados e
construidos de acordo com as dimensdes do
painel e com os furos de fixagdo especifica-
dos.

Painel com largura = 800 mm
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107 Aa 211 A/500-600 V (mecanica 8E)
e 100Aa 179 A/660 a 690 V (mecanica 8E) com KIT-KME

410,00

675 275,00 67,5
@) ¢
S
(=
»«
157,50 1269,50
(]
450,00 \@
X
992 @40 992 (4) =X
r40 40
;
14000 14000 /@
+
5800 152,00
©
14000 14000
.
430,00

3769

374,00 |

1309,50

<> (MG
T
® o

©

<)

°
©]

(]
TN
L ® @ B

(©] (C]

546.00

Observagoes:

a) A dimensdo X dependera das dimensdes do
painel.

b) Os suportes de fixagdo do painel identificados
por ® e @ nao sao fornecidos juntamente com
o kit KME. Estes devem ser projetados e
construidos de acordo com as dimensdes do
painel e com os furos de fixacdo especifica-
dos.

Figura 9.12 c) - Kit KME - Mecénica 8E - Painel com largura = 600 mm
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107 Aa 211 A/500-600 V (mecanica 8E)
e 100 Aa 179 A/660 a 690 V (mecanica 8E) com KIT-KME
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Observacgoes:

a) A dimenséo X dependera das dimensdes do
painel.

b) Os suportes de fixagédo do painel identificados
por © e @ nao sao fornecidos juntamente com
o kit KME. Estes devem ser projetados e
construidos de acordo com as dimensdes do
painel e com os furos de fixagdo especifica-
dos.

Figura 9.12 d) - Kit KME - Mecénica 8E - Painel com largura = 800 mm
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Inversor CFW-09 312-361 A/380-480 V (mecanica 9) com KIT-KME
para painel com largura = 800 mm (31.50in) e 1000 mm (39.37 in)

(417102520)
688,00
37,10 494,70
69,00 275,00 275,00 69,00
6! o) o)
=
[
|-
=
1169,90
1116,50 133,50
9] v
jus| # i jusl
X 746,00 |
le— X —a]
192 (7x)\ rm [40
M= ======o 1
W‘w F |
SR B WA BN
Vil Ty | o)l
1 Hu | i 2100 : m} ’ Observagdes:
LIl | il : - . . ~
ol | \h xlﬂ i i M m } 275,00 a) /F;\aﬁ:g:ensao X dependera das dimensdes do
Pty [0 :
} w }m I | m} }H } b) Os suportes de fixagédo do painel identificados
B Ly 1 1| 220 21200 L ol X por ® e ® n&o s&o fornecidos juntamente com
i i L o kit KME. Estes devem ser projetados e
| w H— e 1l | construidos de acordo com as dimensées do
215 | w i GT f’ " }H | 27500 painel e com os furos de fixagdo especifica-
I e 21000 L dos.
Pl Wik
} }}[ I |0y
5 11 il gl
* ln F==================15 4| *
708,00
790,00

Figura 9.13 - Kit KME - Mecénica 9 - Painel com largura = 800 mm e 1000 mm
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Inversor CFW-09 450 Aa 600 A/380-480 V (mecanica 10)
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Figura 9.14 a) - Kit KME - Mecénica 10 - Painel com largura 1000 mm
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Inversor CFW-09 247 Aa 472 A/500-690 V(mecanica 10E) e
225 A a 428 A/660-690 V (mecanica 10E) com KIT-KME para painel
com largura = 1000 mm (39.37 in).
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Figura 9.14 b) - Kit KME - Mecénica 10E - Painel com largura 1000 mm
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CONDICOES GERAIS DE
GARANTIAPARA
INVERSORES DE
FREQUENCIA CFW-09

358

GARANTIA

A WEG AUTOMACAO S.A, estabelecida na Av. Pref. Waldemar Grubba,
3000 na cidade de Jaragua do Sul - SC, oferece garantia limitada para defeitos
de fabricagédo ou de materiais, para os Drives de baixa tensdo WEG, conforme
a seguir:

1. E condigdo essencial para a validade desta garantia que a compradora
examine minuciosamente o produto adquirido imediatamente apds a sua
entrega, observando atentamente as suas caracteristicas e as instrugbes
de instalagao, ajuste, operagéo e manutengdo do mesmo. O inversor sera
considerado aceito e automaticamente aprovado pela compradora, quando
nao ocorrer a manifestagédo por escrito da compradora sobre problemas
técnicos ou arrependimento quando cabivel, no prazo maximo de sete
dias Uteis apos a data de entrega.

2. O prazo total desta garantia é de doze meses contados da data de forneci-
mento da WEG ou distribuidor autorizado, comprovado através da nota
fiscal de compra do equipamento, limitado a vinte e quatro meses a contar
da data de fabricagdo do produto, data essa que consta na etiqueta de
caracteristicas afixada no produto.

3. A garantia total acima é composta de: (a) tratando-se de relagdo de
consumo, os primeiros 90 (noventa) dias serdo considerados para fins de
garantia a que se refere oinciso Il do art. 26 da Lei 8.078/90, e o restante
do periodo sera considerado como garantia contratual, nos termos do art.
50 da referida Lei; e (b) nos demais casos, os primeiros 30 (trinta) dias
serdo considerados para fins de garantia a que se refere o caput do artigo
445 do Cdédigo Civil Brasileiro.

4. Em caso de ndo funcionamento ou funcionamento inadequado do produto
em garantia, os servigos em garantia poderao ser realizados a critério da
WAU, na sua matriz em Jaragua do Sul - SC, ou em uma Assisténcia
Técnica Autorizada da Weg Automagcao, por esta indicada.

5. O produto, na ocorréncia de uma anomalia devera estar disponivel para o
fornecedor, pelo periodo necessario para a identificagdo da causa da
anomalia e seus devidos reparos.

6. A Weg Automacao ou uma Assisténcia Técnica Autorizada da Weg
Automacao, examinara o produto enviado, e, caso comprove a existéncia
de defeito coberto pela garantia, reparara, modificara ou substituira o produto
defeituoso, a seu critério, sem custos para a compradora, exceto os
mencionados no item 8.0.

7. Aresponsabilidade da presente garantia se limita exclusivamente ao reparo,
modificagcdo ou substituicdo do produto fornecido, ndo se res-
ponsabilizando a Weg por danos a pessoas, a terceiros, a outros equi-
pamentos ou instalagdes, lucros cessantes ou quaisquer outros danos
emergentes ou consequentes.

8. Outras despesas como fretes, embalagem, custos de desmontagem e
montagem, servigos de parametrizacao, correrao por conta exclusiva da
compradora, inclusive todos os honorarios e despesas de locomogéao/
estadia do pessoal de assisténcia técnica, quando for necessario e/ou
solicitado um atendimento nas instalagdes do usuario.



GARANTIA

9. A presente garantia ndo abrange o desgaste normal do produto, nem os
danos decorrentes de operagao ou instalagéo indevida ou negligente em
desacordo com o manual do produto, parametrizagao incorreta, manutengao
ou armazenagem inadequada, instalagdes de ma qualidade ou influéncias
de natureza quimica, eletroquimica, elétrica, mecanica ou atmosférica.

10.Ficam excluidas da responsabilidade por defeitos as partes ou pecas
consideradas de consumo, tais como partes de borracha ou plastico, bulbos
incandescentes, fusiveis, protetores contra surtos,etc.

11. A garantia extinguir-se-a, independente de qualquer aviso, se a compradora
sem prévia autorizagao por escrito da WEG, fizer ou mandar fazer por
terceiros, quaisquer modificagdes ou reparos no produto ou equipamento
que vier a apresentar defeito.

12.0 direito a garantia ficara suspenso em caso de mora ou inadimplemento
de obrigacdes da compradora para com a WEG, nos termos do disposto
no artigo 476 do Cadigo Civil Brasileiro, sendo que o lapso temporal da
suspensao sera considerado garantia decorrida, caso a compradora,
posteriormente, cumpra suas obrigagdes paracom a WEG.

13.Quaisquer reparos, modificagbes, substituicdes decorrentes de defeitos
de fabricagao nao interrompem nem prorrogam o prazo desta garantia.

14.Toda e qualquer solicitagao, reclamacao, comunicagéo, etc., no que se
refere a produtos em garantia, assisténcia técnica, start-up, deverao ser
dirigidos por escrito, ao seguinte endereco: WEG AUTOMACAO S.A ,A/C
Departamento de Assisténcia Técnica, Av. Pref. Waldemar Grubba, 3000,
malote 190, CEP 89256-900, Jaragua do Sul - SC Brasil, e-mail:
astec@weg.net

15. Agarantia oferecida pela Weg Automacéo esta condicionada a observancia
destas condi¢Ges gerais, sendo este o Unico termo de garantia valido.
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