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1 DCS 400 - o drive DC compacto

ODCS400éumanovageraciodedrives DC, paraa faixa
de 92522 KW e parauso em todaalinha de alimentagio
na faixade 2302 500 V.

"Fécil de nsar' foi a meta definida para os projetistas. O
resultado ¢ um drive DC que vai ao encontro das
necessidades dos fabricantes de maquinas. Isto é:

O tao simples de manuseatr como um drive analégico
mas com todas as vantagens de um drive digital

O facil de se integrar as maquinas, sendo compacto e
possuindo a quantidade certa de caracteristicas

O facildeinstalare configurar

O DCS 400 possui um design inovador, utilizando a
mais recente tecnologia de semicondutores em conjunto
com um software avancado que ajuda a reduzir a
manutencdo, aumentar a confiabilidade do produto e
possibilitaum comissionamento extremamente rapido.

O pequeno tamanho do DCS 400 proporciona uma
substancial economia de espaco para os projetistas de

maquinas, permitindo aintegracao de mais acessérios no
mesmo espaco. O projeto compacto foi alcancado, em
parte, porum excitador de campo totalmente integrado,
que inclui o choque e o fusivel de campo.

Baseado na nova tecnologia IGBT utilizada para o
excitador de campo, ndo ha a necessidade de
transformador para a tensdo de campo, para adaptar a
tensio de alimentacio de linha a tensao do motor.

O comissionamento orientado, disponivel no painel
de controle e na ferramenta PC, torna o startup dodrive
extremamente facil, simplesmente orientando o usuario
através do procedimento de start up.

Adicionalmente, 0 DCS 400 contém macros deaplicacio.
Selecionando uma macro a partir do menu, o usuatio
pode pré-selecionaraestrutura de software ea conexio de
1/0, economizando tempo e eliminando alguns erros.

ODCS400levaamarca CE e é projetado e produzido de
acordo com o padrio de qualidade ISO 9001.

1IIK1-3
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DCS 400 - o drive DC de tamanho compacto

Funcdes da unidade

Fungdes do drive

Gerador de func¢io de rampa de velocidade (rampa S,
2rampasdeaceleracio/desaceleragio)

Feedback de velocidade via taco, encoder, EMF
Controle de velocidade

Processamento de referénciade torque/ corrente
Limite externo de torque

Controlede corrente

Enfraquecimento de campo automatico
Otimizagao automatica para corrente do circuito de
armadura, corrente de campo, controlador de
velocidade, regulador EMF, adaptacio de fluxo.
Monitoramento de velocidade

Logicade controle Liga/Desliga
Operagiolocal/remota

Paradade emergéncia

Detecgao automaticade seqiiénciade fase

Deteccao de sobrecargado motor

Funcio de potencidmetro interno do motor para a
referénciadevelocidade

Funciojog

Macros de configuraciao

Fung¢des de monitoramento

Auto-teste
Logger de falhas (Registro de falhas)
Monitoramento do motor

Errode realimentacio de velocidade
Sobretemperatura (PTC)

Sobrecarga (I*t)

Sobrevelocidade

Motor com rotor travado
Sobrecorrente do circuito de armadura
Sobretensao do circuito de armadura
Cortrente de campo minima
Sobrecorrente de campo

Protegio do conversor de poténcia

Sobretemperatura
Funcio Watchdog
Interrupcao da tensio principal

Diagnose de tiristores

IIK1-4
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Controle de operagao e ativagéo

entradas e saidas analdgicas e digitais
fieldbus
IHM (Interface Homem-Maquina) via:

Drive Window Light

(programa parastart-up e manuten¢ao) Os programas
PC podem funcionar sob todos os ambientes
Windows® comumente utilizados (3.1x,95,98, N'T):
* Programacio de parametros

* Detecc¢ao de falhas

* Apresentacio e analise de feedback

* Logger de falhas (registrador)

DCS400PAN

Painelde controle e visualizagdo removivel, comdisplay
plano para texto, utilizado para:

* Comissionamento orientado

* Programacio de parametros

* Detecao de falhas

* Visualizacao de referéncia e realimentagao

* Operaciolocal



2 Visao Geral de Sistema do DCS 400
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Fig. 2/1: Visado geral de sistema do DCS 400



2.1 Condi¢des ambientais

Alimentacgéo - Parte de poténcia

Tensdo trifasica: 230 a 500 V de acordo com
IEC 38

Desvio de tensao: +10% permanente

Fregliéncia nominal: 50 Hz ou 60 Hz

Desvio de freqiiéncia estatica: 50 Hz +2 %; 60 Hz +2 %
Dindmica: faixa de freqiéncia: 50 Hz: £5 Hz; 60 Hz: + 5 Hz

df/dt: 17% /s
Alimentagéo - Eletrdnica
Tensdo monofasica: 115 a 230 V de acordo com
IEC 38
Desvio de tenséo: -15% / +10%
Faixa de frequéncia: 45 Hz to 65 Hz

Grau de protecao
Médulo conversor de poténcia: IP 00

Acabamento de pintura
Médulo conv. de pot., tampa: RAL 9002 cinza claro
involucro: RAL 7012 cinza escuro

Reducéo de corrente, em %, para o circuito de armadura e
alimentacdo do campo
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70 -

60

50
1000 2000 3000 4000 5000m

Fig. 2.1/1: Efeito da altitude da instalagdo, acima do nivel do mar,
na capacidade de carga do conversor de poténcia

Conformidade com os padrdes

Visao geral de sistema do DCS 400

Valores de limites ambientais
Temp. ambiente permissivel com corrente nom. | __: +5 a +40°C
Temp. amb. p/ 0 médulo conv. de pot.:+40°C a 55°C; Fig. 2.1/2

Alteragcdo na temp. ambiente: < 0,5°C / minuto
Temperatura de armazenamento: -40 to +55°C
Temperatura de transporte: -40 a +70°C

Umidade relativa: 5 a 95%, sem condensagéo
Grau de poluicao: Grau 2

Altitude da instalacéo:
<1000 m acima do nivel do mar: 100%, sem reducg&o de corr.
>1000 m acima do nivel do mar: com red. de corr., Fig. 2.1/1

Vibra¢&o do médulo conversor: 0,5 9; 5 Hz a 55 Hz

Ruidos: Tamanho em mobdulo
(distancia de 1 m)
Al 55 dBA
A2 55 dBA
A3 60 dBA
A4 66...70 dBA, depende do

ventilador

Reducéo de corrente, em %, para o circuito de armadura e
alimentacdo do campo
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Fig. 2.1/2: Efeito da temperatura ambiente na capacidade de
carga do moédulo conversor.

Padrées na América do Norte

Os modulos conversores de poténcia e os cubiculos sdo projetados para Na América do Norte, os componentes do
aplicacdes industriais. Dentro da EU (Unido Européia), os componentes sistema satisfazem os requisitos de
satisfazem os requisitos das diretrizes européias, apresentadas na tabela abaixo. acordo com a tabela abaixo.
o . N ) ) |Padrdes Harmonizados S
Diretiva da Unido Européia {arantia do Fabricante - eguranca para = @
[Médulo conversor Equipamento de Padréo par@@ lo
Diretiva para Maquinas Conversio de UL 508
89/292/EEC EN 60204-1 Poténcia (@.
93/68/EEC Declaragao de Incorporagdo  |[IEC 204-1] < 600V . (\6‘
EN 60146-1-1 Equipamenta, d@ﬁ)\) A}
[IEC 146-1-1] Controle In © |csAc22.2. No. 1495
Diretivas de Baixa Tensdo EN 50178 [IEC -] prod i riais
73/23/EEC \eja também <
93/68/EEC Declaragdo de Conformidade |IEC 664 A
Diretiva EMC .
89/336/EEC EN 61800-3 (1) Nota: '
93/68/EEC [IEC 1800-3] aplicavel somente para médulos

Declaragdo de Conformidade.

Considerando que sejam
seguidas todas as instrucdes
de instalag&o referentes a

onde os limites s&o levados em consideracao, conversores.
devem ser respeitadas:
EN 50081-2 / EN 50082

selegdo de cabo, passagem de|

(1) de acordo com 3ADW 000 032
'Instalagdo de Acordo com EMC'

cabos, filtros EMC ou
transformadores dedicados.

Certificate' d

O Arquivo de Construqéo{fﬁge\éd qual esta
Declaragéo se r(%%fsgya add por "Report and

Corp petente de acordo com a Diretiva EMC

MC Certification AB sendo o

IK2-2
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2.2 Modulos conversores de poténcia do DCS 400

Tamanhos

Tamanho A2

Vis&o geral de sistema do DCS 400

L ‘ —

il A

Tamanho Al Tamanho A3 Tamanho A4
Tamanho| Faixa de Dimensdes Peso Min. dist. livre Conexao do Fusiveis
corrente HXWxD aprox. topo/fundo/lateral Ventilador
[mm] [kg] [mm]
Al 20..25 A 310x270x200 11 150x100x5 - externo
Al 45...140 A 310x270x200 11 150x100x5 115/230 VI/1 ph externo
A2 180...260 A 310x270x270 16 250x150x5 115/230 V/1 ph externo
A3 315..550 A 400x270x310 25 250x150x10 115/230 VI/1 ph externo
Ad 610...1000 A 580x270x345 38 250x150x10 0 230 V/1 ph externo

Tabela 2.2/1: Tamanhos dos DCS 400

0 Ventilador com 115 V/1 fase

Tabela de unidades
DCS 401 - conversor de 2 quadrantes

disponivel como opcional

DCS 402 - conversor de 4 quadrantes

Tipo de conv. Tensao de linha | Tama{ Tipo de conv. Tens&o de linha
400V 500V | nho 400V 500V
Icc[A] [1LIAT ILTAT| P [kW] [P [kW] Icc[A] |1 IAT [IL[A] [P kW] [P [kW]
DCS401.0020 20 16 4 9 12 Al | DCS402.0025 25 20 4 10 13
DCS401.0045 45 36 | 6 21 26 Al | DCS402.0050 50 41 | 6 21 26
DCS401.0065 65 52 6 31 39 Al | DCS402.0075 75 61 6 31 39
DCS401.0090 90 74 | 6 41 52 Al | DCS402.0100 100 82 | 6 41 52
DCS401.0125 125 102 6 58 73 Al | DCS402.0140 140 114 6 58 73
DCS401.0180 180 | 147 |16 84 | 104 A2 | DCS402.0200 200 | 163 |16 83 | 104
DCS401.0230 230 188 |16 107 133 A2 | DCS402.0260 260 212 |16 108 135
DCS401.0315 315 | 257 |16 146 183 A3 | DCS402.0350 350 286 |16 145 182
DCS401.0405 405 | 330 |16 | 188 | 235 A3 | DCS402.0450 450 | 367 (16 | 187 | 234
DCS401.0500 500 | 408 |16 | 232 | 290 A3 | DCS402.0550 550 | 448 (16 | 232 | 290
DCS401.0610 610 | 498 |20 | 284 | 354 A4 | DCS402.0680 680 | 555 (20 | 282 | 354
DCS401.0740 740 | 604 |20 344 429 A4 | DCS402.0820 820 669 |20 340 426
DCS401.0900 900 | 735 |20 | 419 |522 A4 | DCS402.1000 | 1000 | 816 |20 | 415 | 520

Tabela 2.2/2: tabela de unidades para o DCS 401

Caracteristica da tensao CC
As caractetisticas da tensao DC sao calculadas de acordo

com:

* U, , = tensiodealimentagio nominal, trifsica
* Toleranciade tensao: £10 %

Tabela 2.2/3: tabela de unidades para o DCS 402

Tensado de co-

Tensdo CC

nexao do sist. (max. tensdo do motor)

0 em caso de um
conversor de 2-Q,
usado em modo
regenerativo, favor

U, = (U, —10%)* 1.35* cox

cos a= 0.966 (2-Q)

0.866 (4-Q)

UvN Ud

2Q 0 4Q
230 270 240
380 460 400
400 470 420
415 490 430
440 520 460
460 540 480
480 570 500
500 600 520

Tabela 2.2/4:

3ADWO000095R0708_DCS400_Manual_p_g

utilizar os valores de
tensdo para 4-Q

Tensdo CC recomendada de acordo com as tensdes de entrada especificadas

IK2-3



2.3 Capacidade de suportar sobrecarga do DCS 400 Vis&o geral de sistema do DCS 400

Para se ajustar os componentes de um drive, tio eficientemente quanto o possivel, ao
perfil de carga de uma mnaquina, os conversores de poténcia podem ser dimensionados
pormeio do ciclo de carga. Os ciclos de carga de maquinas controladas por drives sdo
definidos, poe exemplo, de acordo com as especificagoes da IEC 146 ou IEEE .

As caracteristicas sdo baseadas em temperatura ambiente de, no maximo, 40°C
e altitude de, no maximo, 1000 m.

Tipos de carga

Ciclo de | Carga para Aplicacdes tipicas Ciclo de carga
operacédo | 0 conversor
DC I I, continua (I,,) bombas, ventiladores & 2
| 100%
| >
! \
| 15 min
| ] . e 7
DCI | locy POr 15 min e extrusoras, correias 150% 100%
| 1,5*I,.,por60s transportadoras >
[ \
| 15 min
DC Il | oy POF 15 min e extrusoras, correias _/flsoo/ ] 4
| 15% Iy, por120s transportadoras ° |100% N
| \
| r 15 min -‘
DC IV | locw POr 15 min e L /7
| 2%, yporl0s 200% ]100%
>

Tabela 2.3/1: Definicdo dos ciclos de carga

. L Tipo de conversor
Ciclos de carga das maquinas controladas por conversores

recomendado
DCI DCIl DCIll DC IV
IDCI IDC\I IDCIII IDCIV Tlpo de conversor
conti- 100 % 150 % 100 % 150 % 100 % 200 %
nua 15min 60 s 15min 120 s 15min 10s
[A] (Al (Al [A]
aplicacbes em 2 quadrantes conversor de 2 quadrantes
20 18 27 18 27 18 36 DCS401.0020
45 40 60 37 56 38 76 DCS401.0045
65 54 81 52 78 55 110 DCS401.0065
90 78 117 72 108 66 132 DCS401.0090
125 104 156 100 150 94 188 DCS401.0125
180 148 222 144 216 124 248 DCS401.0180
230 200 300 188 282 178 356 DCS401.0230
315 264 396 250 375 230 460 DCS401.0315
405 320 480 310 465 308 616 DCS401.0405
500 404 606 388 582 350 700 DCS401.0500
610 490 735 482 723 454 908 DCS401.0610
740 596 894 578 867 538 1076 DCS401.0740
900 700 1050 670 1005 620 1240 |:> DCS401.0900
aplicagOes em 4 quadrantes conversor de 4 quadrantes
25 23 35 22 33 21 42 DCS402.0025
50 45 68 43 65 38 76 DCS402.0050
75 66 99 64 96 57 114 DCS402.0075
100 78 117 75 113 67 134 DCS402.0100
140 110 165 105 158 99 198 DCS402.0140
200 152 228 148 222 126 252 DCS402.0200
260 214 321 206 309 184 368 DCS 402.0260
350 286 429 276 414 265 530 DCS402.0350
450 360 540 346 519 315 630 DCS 402.0450
550 436 654 418 627 380 760 DCS402.0550
680 544 816 538 807 492 984 DCS402.0680
820 664 996 648 972 598 1196 DCS 402.0820
1000 766 1149 736 1104 675 1350 DCS 402.1000
Tabela 2.3/2: Sele¢do dos modulos conversores de acordo com os correspondentes ciclos de carga.

IIK2-4
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2.4 Unidades de Controle e Display do DCS 400 Visdo geral de sistema do DCS 400

Para operagio, comissionamento, diagnésticos e controle A conexioaumsistemade nivel superior (CLP) se faz por
do conversor, existem diferentes possibilidades meio de uma interface setial, via um link de fibra 6ptica
disponiveis. com um adaptador de fieldbus.
q )
DCS400-PAN DCS 400

- Coedo || SDCS-CON-3A
Painel
O00O

cood

e

X8:

. J
= alimentagéo
PC
Conexao
elétrica fibra optica e
— (RS232) raop! ass|| Adaptador de
o <10m — Fieldbus
L
— [sessvosd]

\—> Para o PLC
Fig. 2.4/1: Possibilidades de operagéo

Painel DCS 400 PAN Adaptador de Fieldbus
Caracteristicas Componentes:
* Comissionamento orientado * fibradpticaplastica
(Panel Wizard) * adaptador de fieldbus
* Controle do drive adaptadores de Fieldbus disponiveis:
* Programacio de parimetros ¢ PROFIBUS
* Apresentagio dos valores de + AC31
referéncia e atuais « MODBUS
* Informacio de estado * MODBUS+
* Resetde falhas » CAN-BUS
* Multilinguagem * DeviceNet
* Removivel durantea operagio Vocé encontrard informagdo mais detalhada sobre troca

de dados nas respectivas documentagdes dos adaptadores

de fieldbus.

Display de 7 segmentos
Caracteristicas

* Erro de teste de memoria RAM/ROM
* Programa nio esta funcionando

* Situacionormal
* Download em execucio
* Alarme

e Falha

IIK2-5
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OperacéoviaPC
Componentes:

* Cabo padrio RS232, conector sub-D de 9 pinos,
macho fémea, sem cruzamento

Funcionalidade:

* Pacotedesoftware "Drive Window Light"
Requisitos/recomendagdes de sistema:

* PC 386 ou superior

* disco rigido com 5 MB de memoria livre

¢ monitor VGA

 Windows 3.1, 3.1, 95, 98, NT
* dtiveparadiscode31/2"

Visao geral de sistema do DCS 400

Drive Window Light
Drive Window Light é uma ferramenta para PC parase

CUIDADO!

Para evitar estados operacionais nao desejados,
ou desligar a unidade em caso de algum perigo
iminente de acordo com os padrées das
instrucbes de seguranca, nao é suficiente
simplesmente desligar o conversor via sinais
"RUN", conversor "OFF" ou "Emergency Stop"
respectivamente, do "Painel de Controle" ou
"ferramenta PC".

IIK2-6

Tela de configuragdo do sistema

oferece uma visdo geral do sistema.

@I Controle do drive

usado para controlar um drive selecionado.

l Programacéo de parametros

usado para processar sinais e parametros do
drive de destino.

@I Tendéncia

monitora os valores de realimentacédo do drive de
destino.

|r_ﬂ Registrador de falhas

habilita a visualizagdo da memoria de erros.

Start-up orientado

trabalharde modo "on-line" no start-up, em diagndsticos,
manutencdo e busca de falhas.

O start-up orientado torna mais facila parametrizagdo e

aotimizagidodeumdrive. Ele "guia" o usuario através das

varias seqiiéncias envolvidas em um start-up.

—

w DCS5400 - general data

Motor-Data
Armature Voltage [1.02] [400

Field Valtage [1.04] [310

Fieldweakening [

W

Armature Current [1.01] |25 &

Ly

Field Current [1.03] |1 piS
Baze Speed [1.05] |2|j|j|j pm

tax Speed (1.06) ISDDD ([

Stop - Mode [2.02]
® Stop by Ramp

) Stop by Torque
) Stop by Coasting

Emergency Stop - Mode [2.03]

® Stop by Famp
) Stop by Tarque
' Stop by Coasting

Converter-Data

Panel Language [7.01)] e glisch

Applicat, Macro [2.01] [ akmo 1

Fampagenerator

Accel Ramp [2.09] |2|j TEC
Decel Ramp [5.10] Ign B0
Erme Stop Ramp [5.11] |2|3 B0

Speed Feedback (5.02]

O EMF
®

O Encode 2045

Encoder Incr. [5.03)

| Help I | nEst > I cancel I

Fig. 2.4/2: Exemplo de uma tela do Start-up orientado
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3 Dados Técnicos
3.1 Dimensodes dos moédulos

Médulo Al
DCS 401.0020
DCS 401.0045
DCS 401.0065
DCS 401.0090
DCS 401.0125

DCS 402.0025
DCS 402.0050
DCS 402.0075
DCS 402.0100
DCS 402.0140

Maddulo A2
DCS 401.0180
DCS 401.0230

DCS 402.0200
DCS 402.0260

Médulo A3
DCS 401.0315
DCS 401.0405
DCS 401.0500

DCS 402.0350
DCS 402.0450
DCS 402.0550

Dimens6es em mm

S =5 mm para tamanho A1

f .
«*"1

, S =10 mm para tamanhos A2 - A4
y
Diregéo do fluxo de ar T
270 /
225
Parafuso M6
e Term. doventilador
a5 —
) - =
7
<]
: =
o
\\:
e & @ '
's]
I} 0| 0] o] < o oI
s <+
c1ui@ i wi oi\n] 8 7}
L LF’ontodeanerram."H" \
—386 Parafuso"H"
4x45=180
Tamanho | "A” | "B o o e e e Peso
Al 370 | 350 | 142 | 200 | 67 |98 | 145 | M6 ca. 11kg
A2 370 | 350 | 209 | 267 [121,5(163,5| 212 | M10 | ca. 16kg
A3 459 |437,5|262,5| 310 |147,5| 205 | 252 | M10 | ca. 25kg
7
D 65— =
b ¢ )
['s]
2
<+
? [oe o t=M

Terminais de sinais

Terminais de campo e
de alimentagdo

Conex&o de poténcia \

Direcdo de montagem
.
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Fig. 3.1/1: Desenho dimensional dos mddulos Al, A2, A3
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Minimo espago

Minimo espago

livre superior

T1

livreinferior

T2

150 mm para tamanho Al

100 mm para tamanho AL

250 mm para tamanhos A2/A3

Ti=

150 mm para tamanhos A2/A3

T2=
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Dados técnicos

Médulo A4 270
DCS 401.0610 2
DCS 4010740 485 Term. do ventilador / para M6
DCS 401.0900 8 &l
DCS 402.0680
DCS 402.0820
DCS 402.1000
Dimens6es em mm
3 A _— DS 400
]
w

©
<
|

N A~
l-107 \
—01ra80- para M12

— 40

~—52 —— 80 ————80 —

Terminal de poténcia: barramento de 40 x 5 mm

Peso: 38kg
7
s
g =
345 65— o 7 £
8 ¢
& o g9
298 E 3
E ¢
| Term. doventilador ]
9 \
i
Diregao do fluxo de ar
—
~
IN
I o
—
0 \l []
by
go
&
aterram.M12 o
g
147. 2 5
3 ° 5
195., v S5
240(PIN3) £ =
287.5(CONS, s s

Fig. 3.1/2: Desenho dimensional do médulo A4
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3.2 Areas das seces transversais - Torques de aperto Dados técnicos

3.2.1 Area da secédo transversal recomendada para DIN VDE 0276-1000 e DIN VDE 0100-540 (PE), arranjo com 3 condutores
simétricos, temperatura ambiente de até 40°C e temperatura de operagédo do condutor de até 90°C.

Tipo da unidade C1,D1 U1, v1, Wi PE [] Aterramento
HO7V NSGA N2XY HO7V NSGA N2XY HO7V NSGA N2XY
FOU FOU FOU KD

oc |{L0[{C0|{Co| , [{Lo| {{Co|{Lo|{Co|{Co|{CD0

[A] | [mm3 | [mm?] | [mm?] [ [A~] (mm?] | [mm] - [mm?] | [mm?] | [mme] (o [mm?] [Nm]
DCS 401.0020 20 1x 25|11x 15|1x 15 16 1x 25| 1x 15| 1x 15]1x 25(1x15]1x 15 M6 6
DCS 401.0045 45 1x 10| 1x 6| 1x 6 36 1x 6 1x 6 1x 4] 1x 6] 1x 6 1x 4 M6 6
DCS 401.0065 65 1x 16| 1x 10| 1x 10 52 1x 16 | 1x 10 1x 6 |1x 16| 1x 10 1x 6 M6 6
DCS 401.0090 90 1x 25|1x 16| 1x 16 74 1x 25| 1x 16| 1x 16 | 1x 16| 1x 16 | 1x 16 M6 6
DCS 401.0125 125 1x 35]1x 25(1x 25 102 1x 35| 1x 25| 1x25|1x 16| 1x 16 | 1x 16 M6 6

DCS 401.0180 180 1x 70| 1x 50| 1x 50 147 1x50 | 1x50 ] 1x35]1x25( 1x 25| 1x 16 M10 25
DCS 401.0230 230 1x95]|1x 70| 1x 70 188 1x 70 [ 1x 70 ] 1x 50 1x 35| 1x 35| 1x 25 M10 25
DCS 401.0315 315 [2x 50]1x 95|1x120| 257 2x 50 [ 1x 95| 1x 95 |1x 50| 1x 50| 1x 50 M10 25
DCS 401.0405 405 [2x 70]2x 50|1x150| 330 2x 70 [ 2x 50 | 1x120|1x 70| 1x 50 | 1x 70 M10 25
DCS 401.0500 500 [2x120(2x 70| 2x 70| 408 2x 95 2x 70| 2x 70 | 1x 95| 1x 70 | 1x 70 M10 25
DCS 401.0610 * 610 [2x1502x 95| 2x 95| 498 2x150 | 2x 95 | 2x 70 | 1x150| 1x 95 | 1x 70 M12 50
DCS 401.0740 * 740 [2x240(2x150|2x150| 604 2x185| 2x120 | 2x 95 | 1x185| 1x120 | 1x 95 M12 50
DCS 401.0900 * 900 [2x240[2x185|2x185| 735 2x240 | 2x150 [ 2x 150]1x240| 1x150 [ 1x 150 M12 50

DCS 402.0025 25 1x 25[1x 25(1x 25 20 1x 25 1x 25| 1x 15|1x 25| 1x 25| 1x 15 M6 6
DCS 402.0050 50 1x 10l1x 6|1x 6 41 1x 10 1x 6| 1x 4 |1x 10| 1x 6| 1x 4 M6 6
DCS 402.0075 75 1x 16[1x 10{1x 16 61 1x 16 1x 10| 1x 10 |1x 16 1x 10| 1x 10 M6 6
DCS 402.0100 100 |1x 25|1x 16f{1x 25 82 1x 25(1x 16| 1x 16 |1x 16| 1x 16| 1x 16 M6 6
DCS 402.0140 140 |1x 50|1x 35(1x 35| 114 1x 35]1x 25| 1x 25 |1x 16| 1x 16| 1x 16 M6 6
DCS 402.0200 200 [(1x 70{1x 50]1x 70| 163 1x 70 1x 50| 1x 50 |1x 35(1x 25| 1x 25| M10 25

DCS 402.0260 260 1x120(1x 70| 1x 95 212 I1x 95| 1x 70| 1x 70 |1x 50| 1x 35| 1x 35 M10 25
DCS 402.0350 350 |2x 70|1x120|1x120| 286 2x 50| 1x120| 1x 95 |1x 50(1x 70| 1x 50 M10 25
DCS 402.0450 450 |2x 95|2x 70|2x 70| 367 2x 701 2x 70| 2x 50 |1x 70f{1x 70| 1x 50 M10 25
DCS 402.0550 550 |2x120(2x 95|2x 95| 465 |2x120|2x 70| 2x 70 |1x120| 1x 70 | 1x 70 | M10 25
DCS 402.0680* | 680 |2x185[2x120|2x120| 555 | 2x150 | 2x120 | 2x 95 |1x150| 1x120 | 1x 95 | M12 50
DCS 402.0820* | 820 |2x240(2x150|2x150| 669 | 2x240 | 2x150 | 2x 120|1x240| 1x150 | 1x 120 M12 50
DCS 401.1000 * 1000 [2x300]2x185|2x185| 816 2x240 | 2x150 | 2x 150 1x240| 1x150 | 1x 150] M12 50
* E recomendada barra de conex&o de 5 x 40 mm

Tabela 3.2/1: Areas das secBes transversais - torques de aperto do DCS 400

] Instrugdes de como calcular a area da segéo
transversal do condutor de aterramento podem ser
encontradas na norma VDE 0100 ou em normas
nacionais equivalentes. Deve ser lembrado que os
conversores de poténcia podem ter um efeito
limitador de corrente. Isto pode levar a valores
diferentes do recomendado.

Definicdo dos cabos recomendados acima:

HO7V: DIN-VDE 0281-1; Cabos isolados com Polivinil clorado

NSGAFOU: DIN-VDE 0250-602; Cabos singelos isolados com borracha
especial

N2XY: DIN-VDE 0276-604; Cabo de poténcia com performance especial
contra fogo

IIK3-3

3ADWO000095R0708_DCS400_Manual_p_g



3.2.2 Area da secéo transversal para instalacdes UL

¢ O DCS 400 deve ser instalado em um gabinete
que tenha, no minimo, 150% das dimensdes do
conversor.

¢« O DCS 400 é apropriado para uso em circuitos
capazes de fornecer até 18 kA rms a, no maximo,
500 V AC. Os fusiveis recomendados devem ser
usados para proporcionar protecao contra curto-

circuito.

Tipo da unidade C1,D1 U1, vi, wi PE

Tamanho Tamanho | Tamanho

do do do
condutor condutor | condutor
[AWG oul \Y
[A-] MCM] [A~] [AWG] | [AWG] 1xM.| [Nm]

DCS 401.0020 20 1x10 16 1x 14 12 M6 6
DCS 401.0045 45 1x 4 36 1x 6 10 M6 6
DCS 401.0065 65 1x 3 52 1x 4 8 M6 6
DCS 401.0090 90 1x1/0 74 1x 2 8 M6 6
DCS 401.0125 125 1x2/0 102 1x2/0 6 M6 6
DCS 401.0180 180 1x4/0 147 1x4/0 6 M10 25
DCS 401.0230 230 1 x 350 188 | 1x 300 4 M10 25
DCS 401.0315 315 2x 3/0 257 2x3/0 3 M10 25
DCS 401.0405 405 2x250| 330 |2x250 2 M10 25
DCS 401.0500 500 2x400| 408 |2x350 2 M10 25
DCS 401.0610 610
DCS 401.0740 740
DCS 401.0900 900
DCS 402.0025 25 1x 8 20 1x 12 10 M6 6
DCS 402.0050 50 1x 4 41 1x 6 10 M6 6
DCS 402.0075 75 1x 2 61 1x 3 10 M6 6
DCS 402.0100 100 1x1/0 82 1x 1 8 M6 6
DCS 402.0140 140 1x2/0 114 |1x 2/0 6 M6 6
DCS 402.0200 200 1x 250 163 [1x 250 6 M10 25
DCS 402.0260 260 2x2/0 212 |1x 400 4 M10 25
DCS 402.0350 350 2 x4/0 286 |[2x 4/0 3 M10 25
DCS 402.0450 450 2x300| 367 |2x 300 2 M10 25
DCS 402.0550 550 2x500| 465 |2x400 1 M10 25
DCS 402.0680 680
DCS 402.0820 820
DCS 401.1000 1000

* E recomendada barra de conex&o de 5 x 40 mm

Nota: Condutor de 60°C para corrente até 100 A, e 75°C acima de 100 A
Nota: Utilize os terminais UL em anel, listados, para conexao aos drives

Tabela 3.2/2: Area da sec#o transversal para instalagées UL do DCS 400
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3.3 Perdas de poténcia

Circuito de armadura do DCS 400
Tipo de conversor Perdas de poténcia P [W]
Carga

I.c[A] |25% 50% | 75% [100%
DCS401.0020 20 10 22 35 49
DCS401.0045 45 25 57 95 145
DCS401.0065 65 38 80 | 128 181
DCS401.0090 90 48 103 | 166 236
DCS401.0125 " 125 65 138 | 220 311
DCS401.0180 g 180 96 210 | 341 490
DCS401.0230 ® | 230 116 254 | 413 594

°
DCS401.0315 8| 315 163 339 | 526 726
DCS401.0405 C©’| 405 | 218 444 | 697 969
DCS401.0500 ™| 500 | 236 513 | 830 |1188
DCS401.0610 610 | 312 653 (1025 | 1427
DCS401.0740 740 | 380 799 |1259 | 1758
DCS401.0900 900 | 467 993 |1578 | 2222
DCS402.0025 25 13 28 | 46 65
DCS402.0050 50 28 65 | 109 162
DCS402.0075 75 44 95 | 152 217
DCS402.0100 100 53 116 | 188 270
DCS402.0140 @ 140 73 157 | 252 357
DCS402.0200 % 200 108 238 | 389 562
DCS402.0260 | 260 133 293 | 481 696
]

DCS402.0350 8, 350 182 265 | 591 818
DCS402.0450 | 450 | 237 499 | 785 | 1096
DCS402.0550 550 | 262 573 | 933 | 1342
DCS402.0680 680 | 349 736 (1160 | 1622
DCS402.0820 820 | 423 895 |1416 | 1986
DCS402.1000 1000 | 522 1116 {1786 | 2527

Tabela 3.3/1: Perdas de poténcia do circuito de armadura

do DCS 400

Observagdes na tabela

* Os valores apresentados sdo valores maximos
utilizados sob as condi¢cdes mais desfavoraveis.

DCS 400 - Alimentagéo de campo

PL
200
~
W /4"/
//' ~ -7
150 ,{,/ — -
I T
///‘ |
/'/ ~T
100 LR
Lo 720
//// :"‘/‘
50 ,///,“'/'
el
vz
0

6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
Al 1.

Fig. 3.3/1: DCS 400 - Perdas de poténcia da alimenta¢céo de campo
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3.4 Resfriamento da Secao de Poténcia

Designacg@es dos ventiladores para o DCS 400

Dados técnicos

Conex68es do ventilador parao DCS 400

Tipo de conversor Tamanho | Tipo de ventilador [Configuragéo 230Vca -lz| =

DCS 40x.0020...DCS 40x.0025 Al sem ventilador - L xe12 3 s
DCS 40x.0045...DCS 40x.0140 Al 2x CN2B2 1 usvea - fdl) .
DCS 40x.0180...DCS 40x.0260 A2 2x CN2B2 I A A A
DCS 40x.0315...DCS 40x.0350 A3 2x CN2B2 1 2000 £ B.fe.s
DCS 40x.0405...DCS 40x.0550 A3 4x CN2B2 2 |
DCS 40x.0610...DCS 40x.0820 A4 1x W2E200 (230 V) 3 Me @
DCS 40x.0610. 2...DCS 40x.0820. 2 A4 1x W2E200 (115 V) 3 ) ;55 ~
DCS 40x.0900...DCS 40x.1000 A4 1x W2E250 (230 V) 3 @ @ '
DCS 40x.0900. 2...DCS 40x.1000. 2 A4 1x W2E250 (115 V) 3

Configuracéo 1

Tabela3.4/1: Designagbes dos ventiladores para o DCS 400
Dados dos ventiladores para o DCS 400 (dado por ventilador) z30vea JC|) Zl -1- —

Tipo de ventilador CN2B2 W2E200 | W2E200 | W2E250 | W2E250 Lsven ng:ll : ;ZIA :

Tens&o nominal [V] 115; 1~ 230; 1~ 115; 1~ 115; 1~ 230; 1~ xoor 3 O3 Ca G
Tolerancia [%] +10 +6/-10 +6/-10 +10 +6/-10 xeolt : 2.4
Freqgiiéncia [Hz] 50 60 50 | 60 | 50 | 60 | 50 | 60 | 50 | 60 C '
Consumo de poténcia [W] 16 13 64 80 64 80 120 | 165 | 135 | 185 |\~/|@ |\~/|
Consumo de corrente [A] 0.2 0.17 | 029 ( 0.35| 0.6 0.7 | 1.06 | 1.44| 0.59 | 0.82 / M55 [ ™56
Corrente de stall [A] <03]<026]|<0.7]<0.8| <15| <18 <18 <1.8| <0.9| <0.9 @ @

Vol. de ar funcion. livremente [m¥h]] 156 | 180 | 925 | 1030 | 925 | 1030 | 1835 1940 1860 | 1975

Nivel de ruido [dBA] 44 48 59 61 59 61 66 67 68 70

Max. temperatura ambiente [°C] <60 <75 <75 60 60

Tempo de vida il appr:'/gg? 00 appr:./gg:) 00 ap[r)]r/.64050000 appr. 40000 h | appr. 40000 h

Protecao Stall Sobretemperatura

Tabela3.4/2: Dados dos ventiladores para o DCS 400

Monitoramento da se¢éo de poténcia do DCS 400

As sec¢Oes de poténcia sdo monitoradas por um
termistor tipo PTC eletricamente isolado. Primeiro
sera gerado um alarme e, se a temperatura
continuar a subir, uma mensagem de erro. Isto
desligara a unidade de uma maneira controlada.

IIK3-6
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3.5 Cartdo de Controle SDCS-CON-3A

Dados técnicos

Configuragdo dos Jumpers

2335

S1 TacoePTC
2[l e -
15 * - X1:1

{0  Sinal do taco
conectado ao terra 3

L Sinal do taco ndo 4
conectado ao terra GND 3 4
(somente porta jumper) S1:

e S5 E 1oy
H A2 = entr. de refer. X2:3
s : x 4 |
s

Al2 usado p/ medicao
de temper. via PTC 5

S2 Encoder de pulso

5V 24V

single ended: 3] 12 3N 12

ELILILITiERY pLILILILIENY

1111 10 1l 10
5V % 24V

" . 3[TTT] 12 3[TTN 12
diferencial: 2[R 11 2[plH| 12
BLILILLIST JLILILINET]

S4 Download do Firmware Nota: a posi¢&o do jumper s6
24 * ~ devPZ ser alt_erada com a
1[llz ~ Operagaonormal eletronicadesligada

ig Download do firmware viaRS232

X12

X13

Todos os suportes sdo condutores o o

conectados ao terra
Ponto de med.

S1* 0l S2* s4*

2]y

S5*

RS232

X8

10f[1 5
X4 H X5 L VSE,)O

190

87 * Para download do firmware via RS232

85 o, S5:1-2 e 5-6 tém que ser jumpeados Nao altere a
S5: 5-6 Flash Prom do micro contr. int (SSMMIeLlElwElY
$5:1-2 Modo Boot dos jumpers S5

* valor default

Fig. 3.5/1 Layout do cartdo de controle SDCS-CON-3A

Funcdes de controle (Watchdog)
O cartédo de controle possui um watchdog interno.
O trip pelo watchdog tem os seguintes efeitos:
- O controlador do gatilho do tiristor é resetado e
desabilitado.
- As saidas digitais sao forcadas para '0 V'.

Monitoramento da tensdo de alimentacao

Tenséo de alimentacao +5V Princ.

Nivel de falha por subtensdo |+4.50V | £97 VAC

Se +5 V cair abaixo do nivel de falha, isto causa um
reset mestre por hardware. Todos os registradores
de I/0 séo for¢ados para 0 e os pulsos de gatilho sdo
suprimidos.

Se ocorrer uma falha na alimentagédo, os pulsos de
dis-paro sdo forcados ao limite de estabilidade do
inversor .

Interfaces seriais

O cartdo de controle SDCS-CON-3A possui trés

canais de comunicagéo serial:

e X7: é um canal de comunicacao serial usado
para:

- Painel DCS 400 PAN
- Adaptador (3AFE 10035368)

e X6: é um canal de comunicagdo serial padrdo
RS232. Ele € um conector fémea sub-D de 9
pinos

¢ V800 é um canal integrado e pode ser usado
para um Adaptador de Fieldbus usando fibra
Optica

Display de sete segmentos
Um display de sete segmentos localizado no
cartdo de controle mostrao estado do drive.

o
~
»
o

.7s 0.7s

%)

Eno deese de memoia
RAM/ROM

-

Oprograma néo esta
fundorencb

BojrT

Siecdo  nomal

L]
L=

Fig. 3.5/2 Display de sete segmentos do SDCS-CON-3A

sy
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Conexéo das I/O digitais e analdgicas do SDCS-CON-3A

Dados técnicos

SDCS-CON-3A
X1:1 ~ 90270V
2
100k 100k
3 1nP =
4 100k 111004
io Lenp
X2:1
5 |r st ‘ A }’>
3 Fg 8 22K 1ov
yeml A
5 | oV
6 +10V
7 -10V
100
8 100rT j e
9 A —
s2
X3:1 1200 123 ChA + >
2 L:I—H—O Q O-{1—+5/+24V ChA -
3 ChB+ ——
2 EZO!:IQ—H—é g g—:l—+5/+24v ChB -
5 1200 7809 ChZ + c
6 L‘:H»—o Q O +5H24v chz -
! v OH & oay GNP
8 L Power-Source
- al 475k 470522 %{ PN
. 10k i
— 2 — A A B
g 3 — A A P
— 1 a4 A A b
1 5 — A A P
— 1 6 [ — A A b
— 1 7 A A b
— 1 8 — A A P
9 +24 VI <50 mA
— 10 |
100,
X5: 1 47~£§n“ } B
2 A e
3 A L
4 A -
5 f OV

ser intercambiados

Reso- valores de | Escalo- | Carga | Faixa Observacgdes
Software ~ .
lucéo Entr/Saida |nam ento de modo
[bit] Hardware por comum
+90...270V
AITAC 11 +sinal|  +30..90 V R 115/ 20V |00
+8...30 V | Software
All 11 + sinal -11...0...+11 V| Software £20V (00
Al2 11 + sinal |-11...0...+11 V | Software +40V (00O
£10* mA para uso externo
£10* mA p.e. potenc. de refer.
AO1 11 + sinal -11...0...+11 V| Software [£5* mA
AO2 11 + sinal -11...0...+11 V| Software |£5* mA
Alimentacdo do encoder Observagdes
Entradas néo isoladas
freqliéncia max. £300 kHz
5V/ 24V £ 200 mA* | Selecionavel com o jumper S2: 10-12
DI1
DI2 Valor de Definicéo do sinal Observages
DI3 entrada por
Di4
DI5 0..+5V Software % estado "0"
DI6 +15..+30 V = estado "1"
DI7
DI8
124V Valor de Definicéo do sinal Observagdes
DO1 saida por
DO2
DO3
DO4 50 * mA Software Limite de corrente para todas as
4 saidas = 160 mA

g -20...0.

Os conectores terminais X1: ... X5: s&o removiveis. Eles ndo podem O tempo de estabilizag&o total £2 ms
..+20 mA via resistor externo de 500 W

* a prova de curto-circuito

Fig. 3.5/3

IIK3-8

Conexao terminal do cartdo SDCS-CON-3A

Nota

A

menos que especificado de outra

maneira, todos os sinais sao referenciados
ao potencial 0 V. Em todos os PCBs, este
potencial é firmemente conectado aos
gabinetes por meio de parafusos
passantes nos pontos de fixacao.
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3.6 Cartdo de Interface de Poténcia SDCS-PIN-3A

O cartdo de interface de poténcia SDCS-PIN-3A é
usado por todos os modelos de moédulos
conversores Al...A4.

Funcdes:

circuitos de pulso de disparo

medicdo da corrente de armadura

circuito snubber

medicéo das tensdes CA e CC

medicao da temperatura do trocador de calor

- fonte de alimentacdo para toda a eletrdnica do
conversor
- fusiveis para a alimentagdo do campo. Dados
do fusivel F100...F102:
Bussmann KTK-15A (600V)

Dados técnicos

258
Mo r HE
T2 |l p1C
©
T24 T22 ||| T26 T11||| T15| T13 T1
kas il
' ' I s
Q
o T14 T12 ||| T16 T21||| T25 | T23
©
[
©
o -« EH N
= = =
=l el el
5 i _ 2 ] i
X10 6 é Iﬁl é X23 (Vé)l 6 1><982 ‘ .
1 2
F+ F-

para o campo do motor

Fig. 3.6/1

Layout do cartdo SDCS-PIN-3A.

Tens&o de alimentacdo AC (X98:3-4)

DO5\ alimentag&o
! da eletrbnica
"115 ... 230V

Output X98:1-2 (DO5)

Potencial isolado por relé (contato N.A.)

elemento MOV (275 V)

Valores nominais do contato: CA: £250 V~/ £3 A~

CC: £24 V-/ £3 A-

Tensao de alim. 115...230 V AC
Tolerancia -15%/+10%
Frequéncia 45 Hz ... 65 Hz
Consumo 120 VA
Perda de poténcia £60W
Corrente de surto 20 A/10 A (20 ms)
Buffer da alimentacdo min. 30 ms

ou £115/230 V-/ £0.3 A-)
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3.7 Excitador de campo SDCS-FIS-3A

O conversor DCS 400 possui um excitador de campo
trifasico interno com as seguintes caracteristicas:

* tensdo de campo "estabilizada”

- melhor comutacdo do motor

- aumento da vida util das escovas
e menor geracdo de calor no motor
* menor esforco de cabeamentos

Observagéo:

Dados técnicos

145
e
DQ DQ D; —xs ©
g 0 kO
H:, 100 —x3
x
SDCS-FIS-3A

SDCS-FIS-3A

Fig. 3.7/1 Layout do cartdo excitador de campo

O capacitor dolink CC do excitador de campo baseado
em IGBT serve como uma protecdo contra
sobretensdo para o conversor de armadura.

A sobrecarga do capacitor do link DC é evitada pela
conexdo do ventilador de campo do motor.

A energia das falhas causadas pela comutacao do
conversor de armadura nédo é desperdicada, pois €
utilizada pelo excitador de campo.

A protec¢do contra sobretensdo sé funciona se houver
uma bobina de campo conectada.

Portanto, 0 DCS400 nao pode ser utilizado com o

campo desconectado.

Dados elétricos do SDCS-FIS-3A

Tensao de entrada CA:

230 V...500 V +10%,; trifasico

Tensao de saida CC:

50...440 V programavel

Corrente de entr. CA:

£ corrente de saida

Tensao de isolacdo CA:

600 V

Frequéncia:

0 mesmo que o modulo conversor do DCS

Corrente de saida CC:

0.1 A...4 A p/ mddulos conv. de armadura de 20 A a 25 A

0.1 A...6 A p/ médulos conv. de armadura de 45 A to 140 A
0.3 A...16 A p/ moédulos conv. de armadura de 180 A to 550 A
0.3 A...20 A p/ mddulos conv. de armadura de 3 610 A

Perda de poténcia

veja o capitulo 3.3

Terminal X10:1,2

no SDCS-PIN-3A

Area da secdo transv. 4 mm?2
Ul
Vi
W1
SDCS-CON-3A SDCS-PIN-3A SDCS-FIS-3A XL | X2 | X1
N N
%! 1%}
N N
1%} T
X124 1x12:
261 i 26
FPWM
™i i, B Bt
bl [} 1 W
< <
onete |3 % AN .
X3 X4 i X6
Conversor xiL:2 :I
3 |
#)X100:1-2 X6:1-3
IFM 8 I H
9 temra
1
X10:2 X10:1
Saida CC

Fig. 3.7/2
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(paraocampo domotor)

Diagrama da unidade excitadora de campo

3ADWO000095R0708_DCS400_Manual_p_g



10

Dados técnicos

Conexao ao Faixa de Tensao nominal
sistema tensao de de campo
campo recomendada
ULlnha UCampo
V-] [V-] [V-]
230 50...237 190
380 50...392 310
400 50...413 310
415 50...428 310
440 50...440 310
460 50...440 310
480 50...440 310
500 50...440 310

Table 3.7/1:Faixa de tenséo de campo relativa
a tensdo de entrada especificada

Para aplicagBes com enfraguecimento de campo,
facaaverificacdo para os valores nominais e minimos.
Ambos os pontos de intersecdo deverdo estar dentro
da faixa de operacéo.

Exemplo :

. : | | | | | | |
(Al Y
1 -
K DCS 40x.0020...DCS 40x.0140
0.5!
0,1
0.1
0,01
0 50 100 150 200 220 250 300 350 400U [V] 450
Fig. 3.7/3 Operating area of field exciter 0.1...6 A
100
I
[Al
20
Jm———— == = === == =]
10 i
DCS 40x.0180...DCS 40x.1000
15
1 \‘ ||
0.3
0,1 t t
0 50 100 150 200 220 250 300 350 400 Ug[V]450
Fig. 3.7/4 Area de operagao do excitador de campo 0.3...20 A
Nota importante:
A tensao e a corrente de campo nominais do motor tém que estar dentro
da faixa de operagédo do controlador de campo. Para aplicagdo com
campo constante, a verificagdo é simples:
Transfira os valores da corrente e da tensao de campo para o diagrama
e verifique que o ponto de interse¢éo esteja dentro da faixa de operagéo.
10
Ir
[Al
. Faixa de operacéao
Ty
o1 out of operating range| | ™
0,01
0 50 100 150 200 250 300 350 400Ug[V] 450
Fig. 3.7/5 Exemplo de faixa de operacdo do excitador de campo

3ADWO000095R0708_DCS400_Manual_p_g

Dependendo do conversor, use o diagrama correto
(6 Aou 20 A)
p.e. DCS401.0045
Ue310V/1e0.3A
=> diagrama 6A 2 ok

pd Dependendo do conversor, use o diagrama correto
(6 Aou 20 A)
p.e. DCS402.0050
Ue . 310V /e, 04A
=> diagrama 6A = ok

Ue, 100V/le, 0.2A
=> diagrama 6A =» nédo ok, néo liberar !

IIK3-11
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3.8 Diagramas de circuito
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Diagrama de circuito para conversores 4-Q
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4 Visao Geral do Software

(O software fornecido pode conter altera¢cdes minimas com rela¢éo ao aqui descrito.)

Parametros

Os parametros do conversor sdo divididos em grupos
funcionais. Estes grupos sao listados natabela abaixo.

Menu de fungBes

As fungBes especiais do painel de controle s&o
listadas na tabela abaixo.

Grupo de parametros

Funcgbes

Funcao

Significado

1 - Motor Settings
(Parametros do
motor)

Parametros do motor,
valores delinhaatuais, auto
rearme

Set Typecode
(Ajuste de Codigo
Tipo)

Adaptacao do cédigodetipo
para a reposi¢do do SDCS-
CON-3

2 - Operating Mode
(Modo de opera-
¢éo)

Selecéo de macro, compor-
tamento durante o chavea-
mento liga/desl., informa-
¢des de controle/estado,
local de controle

3 - Armature Sinais de valor atual, dosa-
(Armadura) gem de alta corrente, para-
metros do controlador, pro-
tecdo contra stall, fontes de
referéncia
4 - Field Sinais de valor atual,
(Campo) parametros do controlador,

trip de sobrecorrente/
subcorrente, adaptacéo de
fluxo, aquecimento de
campo

5 - Speed Controller
(Controle de velo-
cidade)

Fontes de refer., aquisi¢do
de valores atuais, ajuste de
parametros do controlador,
gerador de rampa, veloc.
constantes, ajustes alterna-
tivos, monitoramento de
velocidade, filtragem dos
valores atuais

6 - Input/Output
(Entrada/Saida)

Escalonamento e alocacéo
das entradas e saidas
analégicas e digitais,
selecdodetelaparao painel
de controle, alocagcdo do
field bus, sinais dos valores
atuais

7 - Maintenance
(Manutengéo)

Seleg¢do do midioma, proce-
dimentos para manuten-
¢éo, diagnésticos, informa-
¢do de falhas e alarmes,
gerador de onda quadrada

8 - Field Bus

Comunicacéo serial via field
bus, RS232 ou adaptador
de painel

Read Faultlogger
(Ler Reg. de Falhas)

Ler/ Apagar as Ultimas 16
Falhas e Alarmes

Factory Settings
(Param. de Fabrica)

Reseta todos os valores
para os valores de fabrica
(valores default)

Copy to Panel
(Copiar para Painel)

Carregamento de parédme-
tros do conversor para o
painel de controle

Copy to Drive
(Copiar para Conv.)

Downloading de parame-
tros do painel de controle
para o conversor

Long/Short Par List
(Lista de Par Comp/
Red)

Alguns parametros visiveis
/ invisiveis

Panel Lock
(Travam. do Painel)

Travamento do painel de
controle p/ operacao errada

LCD Contrast
(Contraste)

Contraste do display do
painel de controle

Commissioning
(Comissionamento)

Comissionamento orienta-
do via painel de controle

A escrita continua de parametros destréi a

FlashProm

Os parametros sdo salvos automaticamente em
uma rotina ciclica. Isto é feito aprox. a cada 5

segundos, quando:

« parametros sao alterados via painel de controle

¢ parametros sao transmitidos via ferramenta PC
Drive Window Light , independentemente se o
contetdo do parametro foi alterado.

e parametros sdo transmitidos por CLP via um
dos trés canais seriais Adaptadores de Field
bus ou canal RS232 ou Porta do Panel ,
independentemente se o contetudo do
parametro foi alterado.

A transmissao continua de um parametro com o
mesmo contelido acarretara o salvamento continuo

9 - Macro Adaptation
(Adapt. de Macro)

Reconfiguragdo das entra-
das digitais DI1...DI4 das
macros 1,5, 6, 7, e 8.

Salvando parametros
Qualquer alteragdo de parametros é automa-
ticamente armazenada na FlashProm do conver-
sor. O armazenamento é executado emum interva-
lo de tempo de aproximadamente 5 segundos.

narotina de fundo, isto €, mesmo que os valores dos
parametros nao se alterem, a rotina de salvamento
sera sempre ativada.

Uma FlashProm da geracgéo atual, pode ser gravada
e apagada até 100,000 vezes. Isto significa
100,000 x 5 segundos= aprox. 6 dias.

A transmiss@o continua de pardmetros pode
destruir esta FlashProm apds aprox. 6 dias. Isto
mostra porque os parametros somente devem
sertransmitidos se os valores envolvidos tenham
sido alterados.

ITK4-1
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4.1

Macros s@o grupos de parametros pré-programados. Durante o
start-up, o drive pode ser facilmente configurado, sem a alteragcao
de pardmetros individuais.

As fungBes de todas as entradas e saidas e suas alocagfes na
estrutura de controle sdo influenciadas pela sele¢cdo de uma
macro. Qualquer alocacdo que pode ser ajustada manualmente
com um "seletor" (pardmetro) é preajustada pela sele¢do de uma
macro. Na macro ja se define se o drive sera controlado por torque
ou por velocidade, se as referéncias suplementares serdo pro-

Informacdes gerais sobre Macro de aplicacao

Visdo Geral do Software

cessadas, quais valores reais estardo disponiveis nas saidas ana-
I6gicas, quais fontes de valores de referéncia seréo usadas, etc. .

Uma macro é selecionada no pardmetro Macro Select (2.01) .
Apos a selecdo, uma funcéo € definida para cada uma das entradas
digitais DI1...DI8. As fungdes sdo descritas no capitulo Macros de
Aplicagéo .

Os seguintes “seletores” (parametros) sdo pré-definidos ao se
selecionar a macro contanto que estes parametros tenham seus

valores default, ou sejam ajustados dependendo da Macro:

Seletor

Observacao

Seletor

Observacao

Cmd Location (2.02)

Local de controle

MotPotMinSpeed (9.12)

Motopotenciémetro p/ ref. min. de vel.

Cur Contr Mode (3.14)

Modo de operagédo do contr. de corr.

Torque Ref Sel (3.15)

Fonte de referéncia do torque

Ext Field Rev (9.13)

Reversdo externa do campo via chave
de reversd@o de campo externa

Speed Ref Sel (5.01)

Fonte de referéncia da velocidade

Alt Par Sel (5.21)

Evento de chaveamento para para-
metros de controle de veloc. alternativo

AlternativParam (9.14)

Chaveam. entre Grupo de Param. Pa-
drdes e Grupo de Param. Alternativos

Aux Sp Ref Sel (5.26)

Fonte de referéncia auxiliar

Ext Speed Lim (9.15)

Limitacdo externa de velocidade via
Fixed Speed 1 (5.13)

AOL1 Assign (6.05)

Saida do valor real na saida anal. AO1

Add AuxSpRef (9.16)

Ref. adicional de velocidade auxiliar

AO2 Assign (6.08)

Saida do valor real na saida anal. AO2

DO1 Assign (6.11)

Saida do sinal na saida digital DO1

Curr Lim 2 Inv (9.17)

Segunda limitagdo de corrente via Arm
Cur Lim 2 (3.24)

DO2 Assign (6.12)

Saida do sinal na saida digital DO2

Speed/Torque (9.18)

Selecdo entre drive controlado por
velocidade e controlado por torque

DO3 Assign (6.13)

Saida do sinal na saida digital DO3

Disable Bridgel (9.19)

Desabilitar ponte tiristorizada 1

DO4 Assign (6.14)

Saida do sinal na saida digital DO4

Disable Bridge2 (9.20)

Desabilitar da ponte tiristorizada 2

DO5 Assign (6.15)

Saida do sinal na saida digital DO5

MSW bit 11 Ass (6.22)

Transmissdo do sinal nobit11 da palavra
de estado

MSW bit 12 Ass (6.23)

Transmiss&o do sinal nobit12 da palavra
de estado

MSW bit 13 Ass (6.24)

Transmisséo do sinal no bit 13 da palavra
de estado

MSW bit 14 Ass (6.25)

Transmissdo do sinal no bit 14 da palavra
de estado

Jog 1 (9.02)

Funcéo Jogging 1 via Veloc.Fixa 1(5.13)

Jog 2 (9.03)

Funcéo Jogging 2 via Veloc. Fixa 2
(5.14)

COAST (9.04)

Funcao Coast stop

User Fault (9.05)

Evento externo de Falha do Usuario

User Fault Inv (9.06)

Evento externo (invertido) de Falha do
Usuario

User Alarm (9.07)

Evento externo de Alarme do Usuario

User Alarm Inv (9.08)

Evento externo (invertido) de Alarme do
Usuario

Dir of Rotation (9.09)

Direcdo de Rotag&o somente para drive
controlado por velocidade

Mot Pot Incr (9.10)

Incremento do Potenciémetro do Motor
para aumento da ref. de velocidade

Mot Pot Decr (9.11)

Decremento do Potenciémetro do Motor
para diminuigdo da ref. de velocidade

IIK4-2

Assim, as alocagfes dependerdo da macro selecionada. Veja o
capitulo Macros de Aplicagéo.

O usuéario pode mudar as alocagbes manualmente a qualquer
hora. Entdo elas ndo serdo mais "Dependentes das Macros".
Portanto, a técnica de macro também permite a adaptacéo flexivel
e "amigavel" ao usuario, a exigéncias especiais.

Adicionalmente as saidas analégicas e digitais, algumas das
entradas digitais sdo reconfiguraveis. As entradas digitais DI1...Dl4
nas macros 1+5+6+7+8 podem ser setadas individualmente via
grupo 9 de parametros - Adaptacéo de Macro. As Macros 2+3+4
séo fixas, ndo reconfiguraveis.
Exemplo de Adaptacdo de Macro:
macro 6 - MotorPot deve ser selecionado
a entrada digital DI1 deve ser redefinida de "direction of
rotation" (direcdo de rotacdo) para "alternativ parameter set"
(grupo de parametros alternativos) para uso da rampa 1/2
e Setar o parametro "Dir of Rotation" (9.09) dependente da
Macro, para Desabilitar
e Setar o parametror "AlternativParam" (9.14) dependente da
Macro para DI1
e Setar o grupo de parametros padrées (5.07...5.10) e o grupo
de pardmetros alternativos (5.22...5.25) para os valores
conforme exigido
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Macro =>| 1 2 3 4 5 6 7 8

WV Parametro Padrdo Vel Man/Const| Man/Auto | Man/PotMotoriz Jogging Pot Motoriz_ |Rev campo ext| Contr. Torque
Cmd Location (2.02) Terminais Terminais Terminais Terminais Terminais Terminais Terminais Terminais
Cur Contr Mode (3.14) Contr. Veloc. | Contr. Veloc. | Contr. Veloc. | Contr. Veloc. | Contr. Veloc. | Contr. Veloc. | Contr. Veloc. | Contr. torque
Torgue Ref Sel (3.15) Al2 Al2 Const Zero Al2 Const Zero Al2 Al2 All
Speed Ref Sel (5.01) All All All All All Const Zero All Const Zero
Alt Par Sel (5.21) Vel. < Nivell Dl 4 Vel. <Nivell | Vel. <Nivell | Vel. <Nivell | Vel. <Nivell | Vel. <Nivell | Vel. <Nivell
IAux Sp Ref Sel (5.26) Const Zero Const Zero Const Zero Const Zero Al2 Const Zero Const Zero Const Zero
IAO1 Assign (6.05) Veloc. atual | Veloc. atual Veloc. atual Veloc. atual Veloc. atual | Veloc. atual Veloc. atual | Veloc. atual
IAO2 Assign (6.08) Tens ArmAtual | TensArmAtual | TensArmAtual | Tens Arm Atual | Torque Atual | TensArmAtual | TensArmAtual | Torque Atual
DO1 Assign (6.11) Pronto p/ func. | Pronto p/ ligar | Pronto p/ ligar | Pronto p/ ligar | Pronto p/ func. | Pronto p/ func. | Pronto p/ func. | Pronto p/ func.
DO2 Assign (6.12) Em funcionam.|Em funcionam.|Em funcionam.| Em funcionam. | Veloc. Zero Vel. Nivel 1 |Em funcionam.|Em funcionam.
DO3 Assign (6.13) Veloc. Zero Falha Falha Falha Na Velocidade| Vel. Nivel 2 |Revcampoatual| Veloc. Zero
DO4 Assign (6.14) Falha ou Alar | Veloc. Zero Veloc. Zero Veloc. Zero | Falha ou Alar | Falha ou Alar | Falha ou Alar | Falha ou Alar
DO5 Assign (6.15) Cont Princ Lig | Cont Princ Lig | Cont Princ Lig | Cont Princ Lig | Cont Princ Lig | Cont Princ Lig | Cont Princ Lig | Cont Princ Lig
MSW Bitl1l Ass (6.22) nenhum nenhum nenhum nenhum nenhum nenhum nenhum nenhum
MSW Bitl12 Ass (6.23) nenhum nenhum nenhum nenhum nenhum nenhum nenhum nenhum
MSW Bit13 Ass (6.24) nenhum nenhum nenhum nenhum nenhum nenhum nenhum nenhum
MSW Bit14 Ass (6.25) nenhum nenhum nenhum nenhum nenhum nenhum nenhum nenhum
Designacéo da DI1 Jog 1 Partida Part/Para Man | Part/Parada | Dir. Rotacdo | Dir. Rotacdo |Rev campo ext Coast

DI2 Jog 2 Parada Man/Auto Jog 1 Jog 1 Incr. Veloc. Jog 1 Nao usado

DI3 Falha ext. Dir. Rotacdo | Dir. Rotacdo | Dir. Rotacdo Jog 2 Decr. Veloc. Falha ext. Falha ext.

DI4 | Alarme ext. Rampa 1/2 | Al1l/Vel. fixal | All/Pot do Mot | N&o usado Vel. Min Alarme ext. Alarme ext.

DI5 |Par. de emerg.|Par. de emerg. |Par. de emerg. | Par. de emerg. |Par. de emerg. |Par. de emerg. | Par. de emerg. | Par. de emerg.

DI6 Reset Reset Reset Reset Reset Reset Reset Reset

DI7 | Liga/Desliga Vel. fixa 1 Dir. Rotac&o Incr. Veloc. Liga/Desliga | Liga/Desliga | Liga/Desliga | Liga/Desliga

DI8 Run Vel. fixa2 | Part/Para Auto | Decr. Veloc. Run Run Run Run
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4.2 Macros de Aplicacao

As seguintes macros de aplicagdo sao disponiveis:

Macro 1:

Macro 2:

Macro 3:

Macro 4:

Standard (Padr&o) Macro 5:
Liga/desliga e habilita o conversor via 2
entradas digitais.

Refer. de velocidade via entrada analégica.
Limite de torque externo via entr. analdgica.
Jogging via 2 entradas digitais.

2 entradas digitais para eventos externos
(falha/alarme).

2 entradas digitais, uma para parada de
emergéncia e outra para reconhecimento de
falhas.

Macro 6:

Man/Const Sp (Vel. Man./Const.)

Partida e parada do conversor via 2
entradas digitais.

Refer. de velocidade via entrada analégica.
Reversédo de direcdo de rotacéo via 1
entrada digital.

2 grupos de rampas selecionaveis via 1
Entrada Digital.

Selecéo da referéncia de velocidade ou 2
velocidades fixas via 2 entradas digitais.

2 entradas digitais, uma para parada de
emergéncia e outra para reconhecimento de
falhas.

Macro 7:

Hand/Auto (Man/Auto)
Selecdo entre controle manual e automatico
através de 1 entrada digital.
Controle manual:
Partida e parada do conversor via 1
entrada digital.
Refer. de veloc. via entr. analdgica 1.
Selecéo da referéncia de velocidade ou
1 velocidade fixa via 1 entrada digital.
Reversédo de direcdo de rotacéo via 1
entrada digital.
Controle automético:
Partida e parada do conversor via 1
entrada digital.
Refer. de veloc. via entr. analdgica 2.
Reversédo de direcdo de rotacéo via 1
entrada digital.
2 entradas digitais, uma para parada de
emergéncia e outra para reconhecimento de
falhas.

Macro 8:

Hand/MotPot (Man/Motopotencidémetro)
Partida e parada do conversor via 1 entrada
digital.

Jogging via 1 entrada digital.

Refer. de velocidade via entrada analégica.
Reversdo de direcao de rotagdo via 1
entrada digital.

Funcgéo de potenciémetro do motor via 2
entradas digitais.

Selecao de referéncia de veloc. ou potenci6-
metro do motor via 1 entrada digital.

2 entradas digitais, uma para parada de
emergéncia e outra para reconhecimento de
falhas.

IK4-4

Visdo Geral do Software

J_og%ng . ) S
Liga/Desl e habilita o conversor via 2 entradas digitais.
Refer. de veloc. via entr. analégica 1.

Referéncia adicional via entrada analégica 2.

Jogging via 2 entradas digitais.

Reversédo de dire¢édo de rotagdo via 1 entrada digital.
2 entradas digitais, uma para parada de emergéncia
e outra para reconhecimento de falhas.

Motor Pot (Motopotencidometro )

Liga/Desl e habilita o conversor via 2 entradas digitais.
Reversédo de dire¢do de rotagdo via 1 entrada digital.

A velocidade minima pode ser ativada via 1 entrada digital.
Funcéo de potencidbmetro do motor via 2 entradas digitais.
2 entradas digitais, uma para parada de emergéncia

e outra para reconhecimento de falhas.

ext Field Rev (Reversdo de Campo ext.)

Liga/Desl e habilita o conversor via 2 entradas digitais.
Refer. de veloc. via entr. analdgica 1.

Limitagdo externa de torque via entrada analégica 2
Jogging via 1 entrada digital.

A reversdo externa de campo pode ser ativada via 1 entrada digital.

2 entradas digitais para eventos externos (falha/alarme).
2 entradas digitais, uma para parada de emergéncia
e outra para reconhecimento de falhas.

Torque Ctrl (Controle de Torque)

Liga/Desl e habilita o conversor via 2 entradas digitais.
Referéncia de torque via entrada analégica.

Coast Stop via 1 entrada digital.

2 entradas digitais para eventos externos (falha/alarme).
2 entradas digitais, uma para parada de emergéncia

e outra para reconhecimento de falhas.

3ADWO000095R0708_DCS400_Manual_p_g
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4.2.1 Macro 1 - Standard (Padréo)

Visdo Geral do Software

Descrigdo da funcionalidade das 1/O's

110 Pardam | Funcdo
DI1 Velocidade Jog 1. A velocidade pode ser definida no parametro 5.13.
A rampa de Acel/Desacel para Jogging pode ser definida no parametro 5.19/5.20.
DI2 Velocidade Jog 2. A velocidade pode ser definida no parametro 5.14.
A rampa de Acel/Desacel para Jogging pode ser definida no parametro 5.19/5.20.
DI3 201 Sinal de falha externa. Dispara uma resposta de falha e leva o conversor para a condic&o de trip
(falha)
D4 Sinal de alarme externo. Dispara um aviso (‘warning”) no DCS400
DIS Parada de emergéncia. Principio do circuito fechado, deve estar fechado para operacéo
DI6 Reset. Reconhecimento de falha, reseta as falhas do conversor
DI7 LIGA/DESL o conversor. DI7=0=DESL , DI7=1=LIGA
DI8 PARTE/PARA o conversor. DI8=0=PARA , DI8=1=PARTE
DO1 6.11 Pronto para funcionar. Conversor LIGADO, porém nao ACIONADO
DO2 6.12 Em funcionamento. Conversor ACIONADO (Controlador de corrente habilitado)
DO3 6.13 Sinal de velocidade zero. Motor em estado de espera
DO4 6.14 Sinal de falha de grupo. Sinal comum a todas as falhas ou alarmes
DO5 6.15 Contator principal ligado. Controlado pelo comando ON (LIGA) (DI7)
All 5.01 Referéncia de velocidade
A2 315 Limitac&o de torque externo possivel. Primeiro o parametro Cur Contr Mode 3.14 tem que ser
alterado para Lim Sp Ctr . Sem alteracdes, o valor de fabrica para limite de torque é efetivo (100%).
AOL 6.05 Velocidade atual
AO2 6.08 Tens&o de armadura atual
Inter travamento da velocidade Jog 1 — velocidade Jog 2 — PARTIDA do conversor
Jog 1 Jog 2 PARTIDA | Conversor esta LIGADO (ON) (DI7=1)
DI1 DI2 DI8
0 0 0 Conversor estd PARADO (Controlador de Corrente desabilitado)
1 0 0 Conversor ACIONADO via DI1 , refer. De veloc.=parametro 5.13
X 1 0 Conversor ACIONADO via DI2 , speed reference=parameter 5.14
X X 1 Conversor ACIONADO via comando START (DI8) , ref. de vel. via entr. analég. All

Ajuste de parametros,

areas achuradas setadas via macro —todas as outras sdo setadas durante o comissionamento

1 — Ajustes do Motor 2 —Modo de Oper. 3 - Armadura 5 — Contr. de veloc. 6-1/0
1.01 Arm Cur Nom 2.01 Macro Select 3.04 Arm Cur Max 5.01 Speed Ref Sel 6.01 All Scale 100%
[Standard] [A12]
1.02 Arm Volt Nom 2.02 Cmd Location 3.07 Torque Lim Pos 5.02 Speed Meas 6.02 All Scale 0%
[Terminais] Mode
1.03 Field Cur Nom 2.03 Stop Mode 3.08 Torque Lim Neg 5.03 Encoder Inc 6.03 A2 Scale 100%
1.04 Field Volt Nom 2.04 Eme Stop Mode | 3.14 Cur Contr Mode | 5.09 Accel Ramp 6.04 A2 Scale 0%
[Contr. de veloc.]
1.05 Base Speed 3.15 Torque Ref Sel 5.10 Decel Ramp 6.05 AO1 Assign
[AI2] [Veloc. atual]
1.06 Max Speed 3.17 Stall Torque 5.11 Eme Stop Ramp | 6.06 AO1 Mode
3.18 Stall Time 5.12 Ramp Shape 6.07 AO1 Scale 100%
5.13 Fixed Speed 1 6.08 AO2 Assign
[Tensé&o arm atual]
5.14 Fixed Speed 2 6.09 AO2 Mode
5.15 Zero Speed Lev | 6.10 AO2 Scale 100%
5.16 Speed Level 1 6.11 DO1 Assign
[Pronto p/ ligar]
5.17 Speed Level 2 6.12 DO2 Assign
[Em funcionam.]
5.19 Jog Accel Ramp | 6.13 DO3 Assign
[Veloc. Zero]
5.20 Jog Decel Ramp | 6.14 DO4 Assign
[Falha ou Alarme]
5.21 Alt Par Sel 6.15 DO5 Assign
[Veloc. < Nivel 1] [Cont. Princ. Ligado]
5.26 Aux Sp Ref Sel 6.22 MSW Bit 11 Ass
[Const Zero] [nenhum]
6.23 MSW Bit 12 Ass
[nenhum]
6.24 MSW Bit 13 Ass
[nenhum]
6.25 MSW Bit 14 Ass
[nenhum]
IK4-6
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4.2.2 Macro 2 - Man/Const Sp (Veloc. Manual/Constante)

Descrigdo da funcionalidade das 1/0's

Visdo Geral do Software

/10 Param. Funcao
DIl Conversor é Acionado pelo fechamento da DI1 (DI=1). Liga o conversor (ON) e PARTE
DI2 Conversor para pela abertura da DI2 (DI2=0). DI2 tem em relagdo a DI1, i.e. se a DI2 abrir, o
conversor néo pode partir. Para o conversor de acordo com o parametro Stop-Mode e, em seguida,
desliga o conversor (off).
DI3 2.01 Direcdo de rotacdo. DI3=0=direta, DI3=1=reversa
Dl4 2 grupos de rampas selecionaveis.
DI4=0=Rampa 1
Accel Ramp 5.09 / Decel Ramp 5.10 / Speed Reg KP 5.07 / Speed Reg Tl 5.08
Dl4=1=Rampa 2
Alt Accel Ramp 5.24 / Alt Decel Ramp 5.25 / Alt Speed KP 5.22 / Alt Speed Tl 5.23
DI5 Parada de emergéncia. Principio do circuito fechado, deve estar fechado para operacdo
DI6 Reset. Reconhecimento de falhas, reseta as falhas do conversor
DI7 Velocidade fixa 1, a velocidade pode ser definida no parametro 5.13 (Ramp 5.19/5.20)
DI8 Velocidade fixa 2, a velocidade pode ser definida no pardmetro 5.14 (Ramp 5.19/5.20)
DO1 6.11 Pronto para ligar. Eletrdnica alimentada e auséncia de sinais de falha
DO2 6.12 Em funcionamento. Controlador de corrente habilitado
DO3 6.13 Sinal de falha. Conversor em estado de trip (falha)
DO4 6.14 Velocidade zero. Motor em estado de espera
DO5 6.15 Contator principal ligado. Controlado pelo comando START (PARTIR) (DI1)
All 5.01 Referéncia de velocidade
AO1 6.05 Velocidade atual
AO2 6.08 Corrente de armadura atual
Selegéo da referéncia de velocidade ou 2 velocidades fixas via DI7 e
DI8
DI7 DI8 Conversor ACIONADO (DI1=1)
0 0 « Velocidade manual; Referéncia de velocidade via entrada analégica All
1 0 * Veloc. Constante; Veloc. fixa 1, a velocidade pode ser definida no pardmetro 5.13 (Ramp 5.19/5.20)
1 « Veloc. Constante; Veloc. fixa 2, a velocidade pode ser definida no parametro 5.14 (Ramp 5.19/5.20)

Ajuste de paradmetros,

areas achuradas setadas via macro — todas as outras séo
setadas durante o comissionamento

1 — Ajustes do Motor

2 — Modo de Oper.

3 - Armadura

5 — Contr. de veloc.

6-1/0

1.01 Arm Cur Nom

2.01 Macro Select

]

[Veloc. Man./Const.

3.04 Arm Cur Max

5.01 Speed Ref Sel
[Al1]

6.01 All Scale 100%

1.02 Arm Volt Nom

2.02 Cmd Location
[Terminais]

3.07 Torque Lim Pos

5.02 Speed Meas
Mode

6.02 All Scale 0%

1.03 Field Cur Nom

2.03 Stop Mode

3.08 Torque Lim Neg

5.03 Encoder Inc

6.03 Al2 Scale 100%

1.04 Field Volt Nom

2.04 Eme Stop Mode

3.14 Cur Contr Mode
[Contr. de veloc.]

5.09 Accel Ramp

6.04 Al2 Scale 0%

1.05 Base Speed

3.15 Torque Ref Sel

5.10 Decel Ramp

6.05 AO1 Assign

[A12] [Veloc. atual]
1.06 Max Speed 3.17 Stall Torque 5.11 Eme Stop Ramp 6.06 AO1 Mode
3.18 Stall Time 5.12 Ramp Shape 6.07 AO1 Scale 100%

5.13 Fixed Speed 1

6.08 AO2 Assign
[Corr arm atual]

5.14 Fixed Speed 2

6.09 AO2 Mode

5.15 Zero Speed Lev

6.10 AO2 Scale 100%

5.16 Speed Level 1

6.11 DO1 Assign
[Pronto p/ ligar]

5.17 Speed Level 2

6.12 DO2 Assign
[Em funcionam.]

5.19 Jog Accel Ramp

6.13 DO3 Assign
[Falha]

5.20 Jog Decel Ramp

6.14 DO4 Assign
[Veloc. Zero]

5.21 Alt Par Sel
[DI4]

6.15 DO5 Assign
[Cont. Princ. Ligado]

5.24 Alt Accel Ramp

6.22 MSW Bit 11 Ass
[nenhum]

5.25 Alt Decel Ramp

6.23 MSW Bit 12 Ass
[nenhum]

5.26 Aux Sp Ref Sel
[Const Zero]

6.24 MSW Bit 13 Ass
[nenhum]

6.25 MSW Bit 14 Ass
[nenhum]
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4.2.3 Macro 3 - Hand/Auto (Man/Auto)

Descrigdio da funcionalidade das I/Os

Visdo Geral do Software

3ADWO000095R0708_DCS400_Manual_p_g

[l[e] Pardm | Funcdo
Di1 Partida/Parada Manual . Parte e para o conversor. DI1=0=PARA , DI1=1=PARTE
Start (partir) liga o conversor (ON) e o PARTE. Para o conversor de acordo com o parametro Stop-
Mode (Modo de Parada) e, em seguida, desliga o conversor.
DI2 Alterna entre controle manual e automético.
A presenca do comando Start/Stop (Partir/Parar) so tera efeito apds a selegdo:
DI2=0=Controle manual :
O conversor é acionado e parado via entrada digital DI1.
Referéncia de velocidade via entrada analdgica AlL.
Diregdo de rotagdo via entrada digital DI3.
Selecéio da referéncia de velocidade ou 1 velocidade fixa via entrada digital DI4
Di2=1=Controle automético :
O conversor € acionado e parado via entrada diigital DI8.
Referéncia de velocidade de um CLP via entrada analgica Al2.
Diregdo de rotacio via entrada digital DI7.
DI3 201 Direcdo de rotacéo Manual. DI3=0=direta, DI3=1=reversa
Di4 Selecdo da referéncia de velocidade All / Velocidade fixa 1 Manual
Di4=0=referéncia de velocidade via entrada analégica Al
Di4=1=velocidade fixa 1, a velocidade pode ser definida no parametro 5.13 (Ranp 5.19/5.20)
DI5 Parada de emergéncia. Principio do circuito fechado, deve estar fechado para operacéo
Di6 Reset. Reconhecimento de falhas, reseta os sinais de falha do conversor
DI7 Direcéio de rotacdo Auto. DI7=0=direta, DI3=1=reversa
DI8 Partida/Parada Auto. Parte e péra o conversor. DIS=0=PARA, DI8=1=PARTE
Start (partir) liga o conversor (ON) e o PARTE. Péra o conversor de acordo com o parametro Stop-
Mode e, em seguida, desliga o conversor (OFF).
DO1 6.11 Pronto para ligar. Eletronica alimentada e auséncia de sinais de falha
DO2 6.12 Em funcionamento. Controlador de corrente habilitado
DO3 6.13 | Sinal defalha. Conversor emestado de trip (falha)
D4 6.14 Velocidade zero. Motor em modo de espera
DO5 6.15 | Contator principal ligado. Controlado pelo comando START (PARTIR) (DI1)
Al 501 | Referénciade velocidade Manual
A2 5.26 | Referéncia de velocidade Auto, do CLP
AO1 6.05 Velocidade atual
A2 6.08 Coarrente de ammedura atual
Auste de par@metros, _éreas achuradas ajustadas via macro —todas as outras s80 gjustadas durante o cormissionamento
1— Alustes do Motor 2—Modo de Oper. 3—Amadura 5— Contr. de veloc. 6-1/0
1.01 Arm Cur Nom 2,01 Macro Select 3.04 Am Cur Max 5.01 Speed Ref Sel 6.01 Al1 Scale 100%
[MarvAuto] [AT]
1.02 Am Volt Nom 2.02 Cmd Location 3.07 Torque LimPos | 5.02 Speed Meas 6.02 Al1 Scale 0%
[Terminais] Mode
1.03 Held Cur Nom 2,03 Stop Mode 3.08 Torque LimNeg | 5.03 Encoder Inc 6.03 AI2 Scale 100%
1.04 Held Volt Nom 2,04 Eme StopMode | 3.14 Cur Contr Mode | 5.09 Accel Ramp 6.04 AI2 Scale 0%
[Contr. de veloc]
1.05 Base Speed 315Torque RefSel | 5.10 Decel Ranp 6.05A01 Assign
[Const Zero] [Veloc. atual]
1.06 Max Speed 3.17 Stall Torque 5.11 Eme Stop Ramp | 6.06 AOL Mode
3.18 Stall Time 5.12 Ramp Shape 6.07 AOL Scale 100%
5.13 Fixed Speed 1 6.08 AO2 Assign
[Corr arm atual]
5.14 Fixed Speed 2 6.09 AO2 Mode
5.15 Zero Speed Lev | 6.10 AO2 Scale 100%
5.16 Speed Level 1 6.11 DOL Assign
[Pronto p ligar]
5.17 Speed Level 2 6.12 DO2 Assign
[Emfuncionam]
5.19 Jog Accel Ramp | 6.13 DOB Assign
[Falha]
5.20 Jog Decel Ramp | 6.14 DO4 Assign
[Veloc. Zerq]
5.21 Alt Par Sel 6.15 DCb Assign
[Veloc. <Nivel 1] [Cont. Princ. Ligado]
5.26 Aux Sp Ref Sel 6.22 MSWBit 11 Ass
[Const Zero] [nenhum
6.23 MSWBit 12 Ass
[nenhurr
6.24 MSWBit 13 Ass
[nenhum
6.25 MSW Bit 14 Ass
[nenhum
1IK4-10
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4.2.4 Macro 4 - Hand/MotPot (Man/Pot. do Motor)

Descrigdo da funcionalidade das 1/0's

Visdo Geral do Software

1/0 Param Funcgéo

DIl Partida/Parada. Parte e para o conversor. DI1=0=PARA , DI1=1=PARTE.
Start (partir) liga o conversor (ON) e o PARTE. Para o conversor de acordo com o parametro Stop-
Mode e, em seguida, desliga o conversor e reseta a referéncia de velocidade para zero.

DI2 Velocidade Jog 1. A velocidade pode ser definida no parametro 5.13.
Rampa de Acel/Desacel para Jogging pode ser definida no parametro 5.19/5.20.
Velocidade Jog 1 tem prioridade sobre a All

DI3 Direcdo de rotacdo. DI3=0=direta , DI3=1=reversa

Dl4 2.01 All/MotPot, Selecado da referéncia de velocidade ou fungdo potenciémetro motorizado.
Dl4=0=referéncia de velocidade via All ou velocidade Jog 1
Dl4=1=Func¢é&o potencidmetro motorizado via DI7 e DI8

DI5 Parada de emergéncia. Principio do circuito fechado, deve estar fechado para operacdo

DI6 Reset. Reconhecimento de falhas, reseta os sinais de falha do conversor

DI7 Funcéo potencidémetro motorizado “rapido“. Rampa de Aceleragéo 5.09

DI8 Funcédo pot. motorizado “lento “.Rampa de Desaceleracédo 5.10. Lenta tem prioridade sobre a rapida.

DO1 6.11 Pronto para ligar. Eletrénica alimentada e auséncia de sinais de falha

DO2 6.12 Em funcionamento. Controlador de corrente habilitado

DO3 6.13 Sinal de falha. Conversor em estado de trip (falha)

DO4 6.14 Velocidade zero. Motor em modo de espera

DO5 6.15 Contator principal ligado. Controlado pelo comando START (PARTIR) (DI1)

All 5.01 Referéncia de velocidade

AO1 6.05 Velocidade atual

AO2 6.08 Corrente de armadura atual

Ajuste de parametros,

areas achuradas setadas via macro — todas as outras séo setadas
durante o comissionamento

1 — Ajustes do Motor

2 — Modo de Oper.

3 - Armadura

5 — Contr. de veloc.

6-1/0

1.01 Arm Cur Nom

2.01 Macro Select

3.04 Arm Cur Max

5.01 Speed Ref Sel

6.01 All Scale 100%

[Hand/MotPot] [Al1]
1.02 Arm Volt Nom 2.02 Cmd Location 3.07 Torque Lim Pos 5.02 Speed Meas 6.02 All Scale 0%
[Terminais] Mode

1.03 Field Cur Nom

2.03 Stop Mode

3.08 Torque Lim Neg

5.03 Encoder Inc

6.03 Al2 Scale 100%

1.04 Field Volt Nom

2.04 Eme Stop Mode

3.14 Cur Contr Mode
[Contr. de veloc.]

5.09 Accel Ramp

6.04 Al2 Scale 0%

1.05 Base Speed

3.15 Torque Ref Sel

5.10 Decel Ramp

6.05 AO1 Assign

[AI2] [Veloc. atual]
1.06 Max Speed 3.17 Stall Torque 5.11 Eme Stop Ramp 6.06 AO1 Mode
3.18 Stall Time 5.12 Ramp Shape 6.07 AO1 Scale 100%

5.13 Fixed Speed 1

6.08 AO2 Assign
[Corr arm atual]

5.14 Fixed Speed 2

6.09 AO2 Mode

5.15 Zero Speed Lev

6.10 AO2 Scale 100%

5.16 Speed Level 1

6.11 DO1 Assign
[Pronto p/ ligar]

5.17 Speed Level 2

6.12 DO2 Assign
[Em funcionam.]

5.19 Jog Accel Ramp

6.13 DO3 Assign
[Falha]

5.20 Jog Decel Ramp

6.14 DO4 Assign
[Veloc. Zero]

5.21 Alt Par Sel
[Veloc. < Nivel 1]

6.15 DO5 Assign
[Cont. Princ. Ligado]

5.26 Aux Sp Ref Sel
[Const Zero]

6.22 MSW Bit 11 Ass
[nenhum]

6.23 MSW Bit 12 Ass
[nenhum]

6.24 MSW Bit 13 Ass
[nenhum]

6.25 MSW Bit 14 Ass
[nenhum]
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Fig. 4.2/4: Exemplo de conexdo da Macro de Aplicagéo 4 - Hand/MotPot (Man./Potenciébmetro motorizado)
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4.2.5 Macro 5 - Jogging

Descricdo da funcionalidade das I/O's

Visdo Geral do Software

/0 Parédm Funcéo
DIl Direcéo de rotacdo. DI1=0=direta , DI1=1=reversa
DI2 Velocidade Jog 1. A velocidade pode ser definida no parametro 5.13.
Rampa de Acel/Desacel para Jogging pode ser definida no parametro 5.19/5.20.
DI3 Velocidade Jog 2. A velocidade pode ser definida no parametro 5.14.
Rampa de Acel/Desacel para Jogging pode ser definida no parametro 5.19/5.20.
D4 2.01 N&o usado
DI5 Parada de emergéncia. Principio do circuito fechado, deve estar fechado para operacéo
DI6 Reset. Reconhecimento de falhas, reseta os sinais de falha do conversor
DI7 LIGA/DESL o conversor. DI7=0=DESLIGA , DI7=1=LIGA
DI8 PARTE/PARA o conversor. DI8=0=PARA , DI8=1=PARTE
DO1 6.11 Pronto para funcionar. Conversor LIGADO (ON), porém ndo ACIONADO
DO2 6.12 Sinal de velocidade zero. Motor em modo de espera
DO3 6.13 No set point. Referéncia de velocidade = velocidade atual
DO4 6.14 Sinal de falha de grupo. Sinal comum a todas as falhas ou alarmes
DO5 6.15 Contator principal ligado. Controlado pelo comando ON (LIGA) (DI7)
All 5.01 Referéncia de velocidade
Al2 5.26 Referéncia de velocidade adicional
AO1 6.05 Velocidade atual
AO2 6.08 Torque atual
Travamento mituo da Velocidade Jog 1 — Velocidade Jog 2 — PARTIDA do conversor
Jog 1 Jog 2 PARTIDA | Conversor esta LIGADO (ON) (DI7=1)
DI2 DI3 DI8
0 0 0 Conversor estd PARADO (STOPped) (Controlador de Corrente desabilitado)
1 0 0 Conversor ACIONADO (STARTed) via DI1 , referéncia de velocidade =parametro 5.13
X 1 0 Conversor ACIONADO (STARTed) via DI2, referéncia de velocidade = parametro 5.14
X X 1 Conversor ACIONADO (STARTed) via comando START (DI8) , ref. de veloc. via Al1

Ajuste de parametros,
comissionamento

areas achuradas setadas via macro — todas as outras sdo setadas durante o

1 — Ajustes do Motor

2 — Modo de Oper.

3 - Armadura

5 — Contr. de veloc.

6-1/0

1.01 Arm Cur Nom

2.01 Macro Select

3.04 Arm Cur Max

5.01 Speed Ref Sel

6.01 All Scale 100%

[Jogging] [Al1]
1.02 Arm Volt Nom 2.02 Cmd Location 3.07 Torque Lim Pos 5.02 Speed Meas 6.02 All Scale 0%
[Terminais] Mode

1.03 Field Cur Nom

2.03 Stop Mode

3.08 Torque Lim Neg

5.03 Encoder Inc

6.03 Al2 Scale 100%

1.04 Field Volt Nom

2.04 Eme Stop Mode

3.14 Cur Contr Mode
[Contr. de veloc.]

5.09 Accel Ramp

6.04 Al2 Scale 0%

1.05 Base Speed

3.15 Torque Ref Sel
[Const Zero]

5.10 Decel Ramp

6.05 AO1 Assign
[Veloc. atual]

1.06 Max Speed

3.17 Stall Torque

5.11 Eme Stop Ramp

6.06 AO1 Mode

3.18 Stall Time

5.12 Ramp Shape

6.07 AO1 Scale 100%

5.13 Fixed Speed 1

6.08 AO2 Assign
[Torque atual]

5.14 Fixed Speed 2

6.09 AO2 Mode

5.15 Zero Speed Lev

6.10 AO2 Scale 100%

5.16 Speed Level 1

6.11 DO1 Assign
[Pronto p/ ligar]

5.17 Speed Level 2

6.12 DO2 Assign
[Veloc. Zero ]

5.19 Jog Accel Ramp

6.13 DO3 Assign
[At Setpoint]

5.20 Jog Decel Ramp

6.14 DO4 Assign
[Falha ou Alarme]

5.21 Alt Par Sel
[Veloc. < Nivel 1]

6.15 DO5 Assign
[Cont. Princ. Ligado]

5.26 Aux Sp Ref Sel
[AI2]

6.22 MSW Bit 11 Ass
[nenhum]

6.23 MSW Bit 12 Ass
[nenhum]

6.24 MSW Bit 13 Ass
[nenhum]

6.25 MSW Bit 14 Ass
[nenhum]
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4.2.6 Macro 6 - Motor Pot (Potenciémetro Motorizado) Visdo Geral do Software

Descri¢do da funcionalidade das I/O's

/10 Parédm Funcéo

DI1 Direcdo de rotacdo. DI1=0=direta , DI1=1=reversa

DI2 Funcédo potenciémetro motorizado “rpido“. Rampa de Aceleracdo 5.09

DI3 Funcéo pot. motorizado “lento “.Rampa de Desaceleracdo 5.10. Lenta tem prioridade sobre a rapida.

Di4 2.01 Velocidade minima. A velocidade pode ser definida no parametro 5.13. Quando o conversor PARTIR
a velocidade aumentara até a velocidade minima e néo é possivel ajustar a velocidade abaixo deste
minimo com a func&o potencidmetro motorizado.

DI5 Parada de emergéncia. Principio do circuito fechado, deve estar fechado para operagéo

D16 Reset. Reconhecimento de falhas, reseta os sinais de falha do conversor

DI7 LIGA/DESL o conversor. DI7=0=DESLIGA, Reset da Veloc. do Pot. Motorizado p/ zero; DI7=1=LIGA

DI8 PARTE/PARA o conversor. DI8=0=PARA , DI8=1=PARTE, Acelera até a tltima Veloc. do Pot.
Motoriz.

DO1 6.11 Pronto para funcionar. Conversor LIGADO (ON), porém ndo ACIONADO

D02 6.12 n_. alcancada (n__ pode ser definida no pardmetro 5.16) n_, = Nivel 1 / Nivel 2

DO3 6.13 n__alcancada (n_, pode ser definida no pardmetro 5.17) n_ = Nivel 1

DO4 6.14 Sinal de falha de grupo. Sinal comum a todas as falhas ou alarmes

DO5 6.15 Contator principal ligado. Controlado pelo comando ON (LIGA) (DI7)

AO1 6.05 Velocidade atual

AO2 6.08 Tens&o de armadura atual

Ajuste de parametros,

areas achuradas setadas via macro — todas as outras séo setadas durante o comissionamento

1 — Ajustes do Motor

2 — Modo de Oper.

3 - Armadura

5 — Contr. de veloc.

6-1/0

1.01 Arm Cur Nom

2.01 Macro Select
[Motor Pot]

3.04 Arm Cur Max

5.01 Speed Ref Sel
[Const Zero]

6.01 Al1 Scale 100%

1.02 Arm Volt Nom

2.02 Cmd Location
[Terminais]

3.07 Torque Lim Pos

5.02 Speed Meas
Mode

6.02 Al1 Scale 0%

1.03 Field Cur Nom

2.03 Stop Mode

3.08 Torque Lim Neg

5.03 Encoder Inc

6.03 Al2 Scale 100%

1.04 Field Volt Nom

2.04 Eme Stop Mode

3.14 Cur Contr Mode
[Contr. de veloc.]

5.09 Accel Ramp

6.04 Al2 Scale 0%

1.05 Base Speed

3.15 Torque Ref Sel
[AI2]

5.10 Decel Ramp

6.05 AO1 Assign
[Veloc. atual]

1.06 Max Speed

3.17 Stall Torque

5.11 Eme Stop Ramp

6.06 AO1 Mode

3.18 Stall Time

5.12 Ramp Shape

6.07 AO1 Scale 100%

5.13 Fixed Speed 1

6.08 AO2 Assign
[Tenséo arm atual]

5.14 Fixed Speed 2

6.09 AO2 Mode

5.15 Zero Speed Lev

6.10 AO2 Scale 100%

5.16 Speed Level 1

6.11 DO1 Assign
[Pronto p/ ligar]

5.17 Speed Level 2

6.12 DO2 Assign
[Veloc. > Nivel 1]

5.19 Jog Accel Ramp

6.13 DO3 Assign
[Veloc. > Nivel 2]

5.20 Jog Decel Ramp

6.14 DO4 Assign
[Falha ou Alarme]

5.21 Alt Par Sel
[Veloc. < Nivel 1]

6.15 DO5 Assign
[Cont. Princ. Ligado]

5.26 Aux Sp Ref Sel
[Const Zero]

6.22 MSW Bit 11 Ass
[nenhum]

6.23 MSW Bit 12 Ass
[nenhum]

6.24 MSW Bit 13 Ass
[nenhum]

6.25 MSW Bit 14 Ass
[nenhum]
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4.2.7 Macro 7 - ext Field Rev (Reversdo de campo externa)
com contator remanente

Descri¢do da funcionalidade das 1/O's

l{e] Pardm | Funcdo

DIl Reverséo externa de campo com chave reversora de campo ext.. Somente para aplicagdes a 2Q.
DI1=0= sem reversao de campo
DI1=1= com reversao de campo
Dependendo da reverséo de campo (DI1=1) o sinal “Field reversal active" tem estado I6gico “1“.
A reversao de campo s6 € possivel quando o conversor esta DESLIGADO (OFF) (DI7=0).
Quando a reversdo de campo estiver ativa, a polaridade da velocidade real é mudada no software.
E recomendado o uso de um contator remanescente para que seu estado seja armazenado em caso
de falha de alimentac&o. Caso contrario, o contator pode queimar devido a indutancia de campo

DI2 2.01 Velocidade Jog 1. A velocidade pode ser definida no parametro 5.13.
A rampa de Acel/Desacel para Jogging pode ser definida no parametro 5.19/5.20.

DI3 Sinal de falha externa. Dispara uma resposta de falha e leva o conversor para a condigdo de trip
(falha)

Dl4 Sinal de alarme externo. Dispara um aviso (“warning“) no DCS400

DI5 Parada de emergéncia. Principio do circuito fechado, deve estar fechado para operacdo

DI6 Reset. Reconhecimento de falha, reseta as falhas do conversor

DI7 LIGA/DESL o conversor. DI7=0=DESL , DI7=1=LIGA

DIg PARTE/PARA o conversor. DI8=0=PARA , DI8=1=PARTE

DO1 6.11 Pronto para funcionar. Conversor LIGADO, porém ndo ACIONADO

DO2 6.12 Em funcionamento. Conversor ACIONADO (Controlador de corrente habilitado)

DO3 6.13 Reversdo de campo ativa

DO4 6.14 Sinal de falha de grupo. Sinal comum a todas as falhas ou alarmes

DO5 6.15 Contator principal ligado. Controlado pelo comando ON (LIGA) (DI7)

All 5.01 Referéncia de velocidade

Al2 3.15 Limitag&o de torque externo possivel. Primeiro o parametro Cur Contr Mode 3.14 tem que ser
alterado para Lim Sp Ctr . Sem alteracdes, o valor de fabrica para limite de torque é efetivo (100%).

AO1 6.05 Velocidade atual

AO2 6.08 Tens&o de armadura atual

Ajuste de parametros,

areas achuradas setadas via macro — todas as outras sao setadas
durante o comissionamento

1 — Ajustes do Motor 2 —Modo de Oper. 3 - Armadura 5 — Contr. de veloc. 6-1/0
1.01 Arm Cur Nom 2.01 Macro Select 3.04 Arm Cur Max 5.01 Speed Ref Sel 6.01 All Scale 100%
[ext Field Rev] [Al1]
1.02 Arm Volt Nom 2.02 Cmd Location 3.07 Torque Lim Pos 5.02 Speed Meas 6.02 All Scale 0%
[Terminais] Mode

1.03 Field Cur Nom

2.03 Stop Mode

3.08 Torque Lim Neg

5.03 Encoder Inc

6.03 Al2 Scale 100%

1.04 Field Volt Nom 2.04 Eme Stop Mode 3.14 Cur Contr Mode 5.09 Accel Ramp 6.04 AI2 Scale 0%
[Contr. de veloc.]
1.05 Base Speed 3.15 Torque Ref Sel 5.10 Decel Ramp 6.05 AO1 Assign
[AI2] [Veloc. atual]
1.06 Max Speed 3.17 Stall Torque 5.11 Eme Stop Ramp | 6.06 AO1 Mode
3.18 Stall Time 5.12 Ramp Shape 6.07 AO1 Scale 100%
5.13 Fixed Speed 1 6.08 AO2 Assign
[Tensé&o arm atual]
5.14 Fixed Speed 2 6.09 AO2 Mode
5.15 Zero Speed Lev 6.10 AO2 Scale 100%
5.16 Speed Level 1 6.11 DO1 Assign
[Pronto p/ ligar]
5.17 Speed Level 2 6.12 DO2 Assign
[Em funcionam.]
5.19 Jog Accel Ramp | 6.13 DO3 Assign
[Rev. de Campo]
5.20 Jog Decel Ramp | 6.14 DO4 Assign
[Falha ou Alarme]
5.21 Alt Par Sel 6.15 DO5 Assign
[Veloc. < Nivel 1] [Cont. Princ. Ligado]
5.26 Aux Sp Ref Sel 6.22 MSW Bit 11 Ass
[Const Zero] [nenhum]
6.23 MSW Bit 12 Ass
[nenhum]
6.24 MSW Bit 13 Ass
[nenhum]
6.25 MSW Bit 14 Ass
[nenhum]
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Descricdo breve

Modo n&o Rev. de Campo:

¢ DI1 = 0 V (contato aberto), s6 é
efetivo se o drive estiver no estado
DESLIGADO (OFF) (DI 7 = 0) =
D03 =0V -ndo ativo = Relé K2 esta
na pos. "off" = O contator K3 esta na
posi¢do "ndo reversdo".

*Se alguma coisa acontecer com a
alimentagdo de poténcia / alimen-
tacdo da eletrbnica, o contator K3
mantera a posicdo "nao reversao".

Modo Reversdo de Campo:

* DI1 = +24V (contato fechado), s6 é
efetivo se o drive estiver no estado
DESLIGADO (OFF) (DI 7 = 0) =
DO3 = +24V relé K2 esta energizado
= O contato do relé K2 estd na
posicao "on" = O contator K3 esta na
posicdo "reversdo".

Se alguma coisa acontecer com a
alimentagdo de poténcia / alimen-
tacdo da eletronica, entéo:

« Se cair a alimentagéo de poténcia,
0 contator K3 mantera a posigcao
"reversao".

« Se cair a alimentacgdo da eletrnica
(fase L1) entdo a alimentacdo da
eletrbnica e a alimentagdo para o
contator remanente falham ao
mesmo tempo.

O relé K2 mantera a posigéo "on" por
um instante até a queda do cartao
SDCS-CON-3A.

O contator K3 ndo pode ser chaveado
da posicao "on" para a posi¢ao "off"
por causa da fase L1 estar
interrompida.

O contator k3 mantera a posi¢édo
"reversao”.

Quando a fase L1 retornar, entéo:
¢ O contator K3 chaveia para a
posicao "off".

* Apos o sinal "Reversdo de Campo
Ativa" ser ativado novamente, o relé
K2 chaveia o contator K3 para a
posicao "on" novamente, mas o drive
esta no estado OFF neste momento.

O drive pode ser partido agora em
"Modo Reversdo de Campo"
novamente.



Visdo Geral do Software
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K3 desenergizado

S
-
®
o
<
odwed ap
1oX3 plun

>t

opdesado we Jojow ered oes
sepejuasaide sapepuejod se

oioep ap oedeidepy
sonsweled ap

6 odnib ou [aAeinByuodal

ZH0S A0OY

ZHOS AOEZ'STT

|
lonelauabal
opow wa
ouessalau k]
AJUBWOS 4 M
M. 0 o
* * ol 8l ol = 9
E|E| 2| & sla|lzl2|ele||e H ] B i
AR Slo|lele|5|8]| 2 & a| < = <
<|©O|E|lE s|lo|2leE|S|I3| |8 )
< El g s|1elx|5| 2l 3|ls
ol 2| 3 of @ S[3] 2 o
s|8| 5|7 <5 o 33
ol el < = S|lelol|™
s| | & - TS| o
ol 3| € © Bt
Slp|2| e S|2|w® 1]
< H s|E|l< ]
o “l1zl el e S|(s| @ 3 -
- + " Zlu|a ofg|w & =
R o W— i m—— D e
Td 13 e A v e S Sar Sar Sy Sy 8 o 0o s v] €] 2] 1[eX v € TX
Al "o ¢ Nvd 00v S2a
T
- + T+~ + -
¥0Qd £0a 20d TOA Avz+ 81 210 914 SIA ¥Id €1d zId TId 20V Tov AOT- AOT+ av v .ﬁw/o vy g
S _ [=XeleXe)
5 g EE - HEEE B HE T
n - (2] [} o P
Sc Sfo SIS
— — (o] [le) O O
10S19AU0D S8
oINPON 10pE|NUBA 2hs eeesd
4 ogdeiuswily od
! —_—
Mm N 9]0JJu0d Bp Jede|d 00000
opdejUBLLIE ap OBSU3) P 3 0jAPoLL Op ; 00 SOd
odi) op apuadap Jope|usA Op OBX8UOD B |
HdM A M S v € _ gz T 66X v € 7| (Tleex i
- = 58
S a
11 mm.m
3J5<
Sa
9l v| e QjuauBWaI 7
............. ™ > 1018)U02 [ ]
N VT [} '
S € T 3 o
g Eo 7 Z:860
£ §5 T T
& a 1:86
8 g
g 2"
o vy
z 2 Z z
meu o /AQE o
1 z T 1
JE|
0= ut
e 1 T N 11

- ext Field Rev (Reversdo de Campo externa)

Exemplo de conexao da Macro de aplicagéo 7

Fig. 4.2I7:
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4.2.8 Macro 8 - Torque Ctrl (Controle de Torque)

Descri¢éo da funcionalidade das I/O's

Visdo Geral do Software

1/0 Param Fungao

DI1 COAST (inércia). Légica de contato fechado, deve estar fechado para operagao.
COAST ¢ a maneira mais rapida de se parar o controlador de corrente. O controlador de corrente
diminuird a corrente de armadura a zero tdo rapido quanto o possivel. Este comando parara o
conversor de modo que o motor para de funcionar e o atrito junto com a carga diminuira a velocidade
a zero.

DI2 N&o usado

DI3 Sinal de falha externa. Dispara uma resposta de falha e leva o conversor para a condigdo de trip
(falha)

DI4 2.01 Sinal de alarme externo. Dispara um aviso (“warning“) no DCS400

DI5 Parada de emergéncia. LAgica de contato fechado, deve estar fechado para operacéo.
Em caso de Parada de emergéncia o conversor sera mudado para controle de velocidade e sera
parado de acordo com o parametro Eme Stop Mode (2.04)

D16 Reset. Reconhecimento de falha, reseta as falhas do conversor

DI7 LIGA/DESL o conversor. DI7=0=DESL , DI7=1=LIGA

DI8 PARTE/PARA o conversor. DI8=0=PARA , DI8=1=PARTE.
Em caso do comando STOP, o conversor serd mudado para controle de velocidade e sera parado de
acordo com o pardmetro Stop Mode (2.03).

DO1 6.11 Pronto para funcionar. Conversor LIGADO, porém ndo ACIONADO

DO2 6.12 Em funcionamento. Conversor ACIONADO (Controlador de corrente habilitado)

DO3 6.13 Sinal de velocidade zero. Motor em modo de espera

DO4 6.14 Sinal de falha de grupo. Sinal comum a todas as falhas ou alarmes

DO5 6.15 Contator principal ligado. Controlado pelo comando ON (LIGA) (DI7)

All 3.15 Referéncia de torque

AO1 6.05 Velocidade atual

AO2 6.08 Torque atual

Ajuste de pardmetros,

areas achuradas setadas via macro — todas as outras séo setadas durante o comissionamento

1 — Ajustes do Motor

2 — Modo de Oper.

3 - Armadura

5 — Contr. de veloc.

6-1/0

1.01 Arm Cur Nom

2.01 Macro Select
[Torgue Cntrl]

3.04 Arm Cur Max

5.01 Speed Ref Sel
[Const Zero]

6.01 All1 Scale 100%

1.02 Arm Volt Nom

2.02 Cmd Location
[Terminais]

3.07 Torque Lim Pos

5.02 Speed Meas
Mode

6.02 All Scale 0%

1.03 Field Cur Nom

2.03 Stop Mode

3.08 Torque Lim Neg

5.03 Encoder Inc

6.03 Al2 Scale 100%

1.04 Field Volt Nom

2.04 Eme Stop Mode

3.14 Cur Contr Mode
[Contr. de veloc.]

5.09 Accel Ramp

6.04 Al2 Scale 0%

1.05 Base Speed

3.15 Torque Ref Sel
[Al1]

5.10 Decel Ramp

6.05 AO1 Assign
[Veloc. atual]

1.06 Max Speed

3.17 Stall Torque

5.11 Eme Stop Ramp

6.06 AO1 Mode

3.18 Stall Time

5.12 Ramp Shape

6.07 AO1 Scale 100%

5.13 Fixed Speed 1

6.08 AO2 Assign
[Torque atual]

5.14 Fixed Speed 2

6.09 AO2 Mode

5.15 Zero Speed Lev

6.10 AO2 Scale 100%

5.16 Speed Level 1

6.11 DO1 Assign
[Pronto p/ ligar]

5.17 Speed Level 2

6.12 DO2 Assign
[Em funcionam.]

5.19 Jog Accel Ramp

6.13 DO3 Assign
[Veloc. Zero]

5.20 Jog Decel Ramp

6.14 DO4 Assign
[Falha ou Alarme]

5.21 Alt Par Sel
[Veloc. < Nivel 1]

6.15 DO5 Assign
[Cont. Princ. Ligado]

5.26 Aux Sp Ref Sel
[Const Zero]

6.22 MSW Bit 11 Ass
[nenhum]

6.23 MSW Bit 12 Ass
[nenhum]

6.24 MSW Bit 13 Ass
[nenhum]

6.25 MSW Bit 14 Ass
[nenhum]
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Exemplo de conexdo da Macro de aplicacdo 8 - Torque Ctrl (Controle de Torque)

Fig. 4.2/8:
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4.3 Entradas e Saidas Analdgicas e Digitais

Entradas digitais DI1...DI8

O conversor é controlado via entradas digitais
DI1...DI8. O significado das entradas séo definidos
por uma macro. Ao se selecionar uma macro no
parametro Macro Select (2.01) as func¢des séo
designadas para as 8 Dls. As fun¢des sé@o descritas
no contexto das respectivas macros na secao 4.2
Macros de Aplicacdo. As fungbBes das entradas
digitais DI1...DI4 das macros 1, 5, 6, 7 e 8 sdo
reconfiguraveis via grupo de parametros 9.

Saidas digitais DO1...DO5

Qualquer sinal de uma lista de sinais pode ser
designado para cada saida digital. A lista esta
disponivel nos parametros das saidas digitais
DO1...DO5 (D01 Assign (6.11)...DO5 Assign (6.15)).
O significado e/ou modo de operacéo dos sinais sdo
la descritos. As saidas s&o conectadas com a macro
de aplicacdo por default, isto €, mudando-se a macro
mudar-se-a o significado das saidas. O link da macro
serdremovido ao se alocar outro sinal. Entdo, a saida
mantera seu significado mesmo que os ajustes da
macro mudem.

Entradas analogicas All...Al2 (11 Bits + sinal)

As entr. analdgicas sdo de 10V. As tensdes de Offset
para as referéncias de 0% e 100% podem ser
entradas nos param. de escalonamento 6.01...6.04:
Ex..  Um valor de referéncia é presetado por meio
de um potenciémetro. A posicdo zero do
potencidmetro ndo é exatamente OV mas 0.8V e a
deflexdo de fundo de escala ndo é exatamente 10V
mas 9.3 V. Entre 9.30 V no paradmetro Alx Scale 100
% (6.01/6.03) e 0.80V no parametro Alx Scale 0 %
(6.02/6.04). Afaixaentre 0.80V e 9.30V é considerada
como sendo 100% do valor de referéncia.

Saidas analdgicas AO1...AO2 (11 Bits + sinal)

Qualquer valor real de uma lista de valores reais
pode ser designado para as saidas analdgicas. A
lista é disponivel nos parametros AOx Assign
parameters (6.05 / 6.08). As saidas s&o conectadas
com as macros de aplicagdo por default, isto
é,mudando-se a macro mudar-se-a o significado
das saidas. O link da macro sera removido ao se
alocar outro sinal. Entdo, a saida mantera seu
significado mesmo que os ajustes da macro mudem.

Usando-se o pardmetro AOx Mode (6.06 / 6.09)
pode-se escolher entre saida unipolar (0...10V) ou
saida bipolar (-10V...0V...+10V).

Os parametros AOx Scale 100 % (6.07 / 6.10) define
qual nivel de tensé@o corresponde a 100% do valor
real.
Ex.. Umacorrente de armadura de 200% é exigida
em um conversor. Estes 200% podem ser
representados maximamente por 10V. De acordo
com uma férmula simples:

(10V / 200%) x 100%
AOx Scale deve ser setado para 5.00V (=100% da
corrente de armadura).

1TK4-22
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Entrada para tacogerador (11 Bits + sinal)

A realimentacéo de velocidade com o tacogerador é
ajustada com o parametro Speed Meas mode (5.02)
= Tacho. O tacogerador deve ser conectado as
entradas apropriadas do bloco terminal
correspondentes aos seus niveis de tensdo. A maxima
tensdo do tacogerador a velocidade méaxima é
decisiva, p. e.:

Selec¢do do tacogerador: 60 V /1000 rpm

veloc. méax. do motor : 3000 rpm
tensdo max. do taco: 180V
X1:1 ~_ 90270V
2 - 30-90V
3 L a0y o R 1|<1 100K
+ 4 + 2 [LOOK 1 O
S1%6n0

As conex0fes corretas para este tacogerador sao
X1:1 e X1:4

Algumas aplicacdes podem exigir que o potencial de
tensdo do tacogerador seja conectado ao potencial
0V do conversor e/ou ndo ser conectado. Estes
ajustes sao feitos com o jumper S1:1-2.

S1:1-2 fechado: conex&o do OV entre o taco e o conv.
S1:1-2 aberto: sem conexdo com 0V

Se um feedback do tacogerador for usado, a
velocidade necessitard de um ajuste por meio do
potenciémetro R115. O Painel de Controle oua PC
tool suportam o ajuste durante o start-up induzido.

Entradas para Encoder Canal A+...Canal Z-

O feedback de velocidade com um encoder é setado

no param. Speed Meas Mode (5.02) = O encoder e

oincremento por volta séo ajustados com o parametro

Encoder Inc (5.03). A tensdo de alimentacdo do

encoder pode ser tomada do conversor ajustando-

se o jumper apropriadamente.

Ajustes do Jumper S2:10-11 alim. do encoder= +5V
S2: 11-12 alim. do encoder= +24V

Aconexaodaslinhas de sinal podem ser assimétricas
(sem sinais invertidos) aos terminais X3:1 e X3:3 ou
simétricas (com sinais invertidos) a X3:1...X3:4. O
sinal Z (incluindo o sinal invertido) ndo é necessario
no DCS400.

Jumper S2: simétrico:
assimétrico: jumpeado
jumpeado Canal A- 1-2
Canal A- 2-3 Canal B- 4-5
Canal B- 5-6
S2
ChA+ |x31 1200 123
ChA - 2 o ﬁ) O—{—1—+5/+24V
ChB + 3
e L L
Chz + 5 120 Q 789
ChZ _ 6 o ﬁ) o—{—1—+5/+24V
> L 315 o
Us 8
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Precisdo do DCS400

Os valores analdgicos serdo convertidos paravalores
digitais via Conversor Analdgico-Digital (CAD). A
precisdo da resolucdo depende de quantos bits sdo
usados, e sdo relativos a 100%. Valores bipolares
s@o marcados no bit mais significativo (bit de sinal).

Resolucéo das entradas e saidas do DCS400:

Resolucao Passos Entradas / Saidas Preciséo

Conversor controlado via Comunicagdo Serial

15 Bit + sinal 20000 Ref. de veloc./valor atual 0.005%
+4095 [todas as outras refer./valor atual 0.025%

Conversor controlado via Entr./Saida digital/analégica

14 Bit + sinal +16383 Encoder Incremental 0.006%

12 Bit + sinal 4095 Corrente / Torque 0.025%

11 Bit + sinal  £2047 All, Al2 0.05%

11 Bit + sinal #2047 AITAC (10V=125%) 0.06%

11 Bit + sinal  £2047 AO1, AO2 0.05%

Se a comunicagédo serial é usada, todos os valores
de referéncia e reais sdo representados em uma
palavra de dados de 16 bits, escalonada entre
+32767 e -32768. Para refer. de veloc./valores
atuais, somente 20000 sdo usados; todos os outros
valores de refer./atuais sdo escalonados entre +4095.

Se a realimentacéo do taco for usada, o valor da
velocidade nominal é escalonado para 80% de sua
resolucdo total. Uma medi¢do de velocidade até
125% da veloc. nominal é possivel. A precisao é de
0,06% referente a veloc. nominal.

Conversor controlado via

PLC

Refer. de veloc. (15 bits + sinal)

Refer. de veloc.

Comunicagéo Serial

DCS 400

COM |«
precisdo 0.005%

* N&o séo necessarias entr./saidas dig./analég

* Maior flexibilidade referente a transmissao d
de referéncia / atual

. adicionais

e valores

Y

Valor da velocidade atual

Fieldbus

Conversor controlado via

E/S Digitais

Refer. de veloc.

Visdo Geral do Software

Encoder 14 bits + |sinal

precisdo da veloc. = 0.006%

DCS 400

Y

Al (11 bit+sign)

AO (11 bit+sign|

Valor da velocidade @7
Atual

Conversor controlado via

E/S Digitais

Refer. de veloc.

Encoder 14 bits + | sinal

precisdo da veloc. = 0.006%

DCS 400

PLC
AO
Refer.t de veloc. (11 bits + sinal)
precisdo 0.005% Al
| I
PLC
AO
Refer.t de veloc. (11 bits + sinal)
precisdo 0.005% Al
| I

Fig. 4.3/1:

Y

Al (11 bit+sign)

AO (11 bit+sign

Valor da velocidade@i

Atual

Comparagéo da precisdo entre os diferentes modos de controle

Encoder 14 bits + | sinal

precisédo da veloc. = 0.006%

3ADWO000095R0708_DCS400_Manual_p_g
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4.4 Logica do Conversor

A légica do conversor controla o chaveamento para
"on" e "off" do conversor e do motor, e protege ambos
em situacdes excepcionais, em caso de falha ou
parada de emergéncia. Esta logica liga o contator
principal, os ventiladores e a alimentacdo de campo.
Aldgica do conversor é sensivel a bordas de subida/
descida, isto &, responde as altera¢des do sinal de
0-1e1-0.

Ligando e Desligando

Os principais comandos para ligar e desligar o
conversor sdo ON e RUN. O comportamento durante
0 chaveamento para "on" e "off' com os ajustes de
fabrica é descrito abaixo.

Ligando

Quando a alimentagéo da eletrdnica é ligada (on)
(ou apos uma falha), os comandos "ON" e "RUN"
devem ser resetados para "0" antes da l6gica aceitar
os comandos para ligar (on).

A borda de subida do comando "ON" liga o contator
principal, os ventiladores e a alimentacdo de campo
se auto sincroniza com a alimentagdo principal.

A borda de subida do comando "RUN" (partida do
conversor) habilita o gerador de rampa, o controlador
de corrente e de velocidade e o conversor acelera ao
valor de referéncia de velocidade no grupo de rampas
ajustado em Accel Ramp (5.09).

O comando "RUN" pode ser
simultaneamente com o comando "ON".

ajustado

Desligando

A borda de descida do comando "RUN" (parada do
conversor) e "Stop Mode (2.03) = Ramp" param o
conversor conforme o ajuste de Decel Ramp (5.10),
até que a velocidade real tenha caido abaixo da
velocidade ajustada em Zero Speed Lev (5.15).
Entéo o controlador de corrente e velocidade sera
bloqueado.

Se Start Mode (2.09) for ajustado para "Flying Start"
e o comando "RUN" for ativado novamente durante
aparada, o conversor aceleraranovamente, indepen-
dentemente do selecionado em Stop Mode (2.03).

Se Start Mode (2.09) for setado para "Flying Start" e
o conversor for desligado com o comando "ON"
(RUN=1), sera necessario somente a borda de
descida do comando "ON" para ligar o conversor. Se
0 conversor ainda ndo estiver em modo de espera,
0 conversor acelerara a partir da velocidade atual.

Os pulsos sdo bloqueados com a borda de descida
do comando "ON", apds 200ms o contator principal,
os ventiladores e a alimentacdo de campo serdo
desligados e consequentemente o conversor sera
desconectado da alimentac&o principal. Este coman-
do também seré efetivo quando o conversor estiver
em funcionamento, parando ou em modo de espera.

Outros comportamentos durante o chaveamento
liga/desliga

Os modos de desligamento diferentes dos ajustes
default, podem ser selecionados via Stop Mode
(2.03):

1TK4-24
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Se Stop Mode (2.03) = Torque Lim, a refer. de veloc.
interna é ajustada para O rpm e o contr. de veloc. freia
o conversor aolongo do limite de torque e/ou corrente.
Para isto € necessario o balango do contr. de veloc.
antes da frenagem e, apés a veloc. min. ter sido
alcancada os pulsos séo bloqueados, o contator
principal, os ventiladores e a alim. de campo séo
desligados e, deste modo, o conversor é
desconectado da alim. principal.

Stop Mode (2.03) = Coast bloqueia os pulsos e o
conversor para por inércia sem controle.

Se Start Mode (2.09) é setado para Iniciar do Zero e
o comando RUN é novamente gerado durante a
parada, este comando nédo tera efeito, isto €, o
conversor ndo partira novamente, apés a velocidade
minima ter sido alcangcada. O conversor somente
podera partir novamente se o comando RUN for
resetado e setado novamente durante o modo de
espera.

Desligando com parada de emergéncia
Adicionalmente a ON ou RUN, o conversor pode ser
parado com o comando Eme Stop. O procedimento,
com os valores default, é o seguinte:

A borda de descida do comandoEme Stop gera o
aviso Eme Stop Pending (A09). Ao mesmo tempo o
conversor é parado de acordo com a rampa ajustada
em Eme Stop Ramp (5.11) até que a veloc. atual
tenha caido abaixo da veloc. ajustada em Zero
Speed Lev (5.15) (veloc. min.). Os controladores de
corr. e de veloc. sdo bloqueados, o contator principal,
os ventiladores e a alim. de campo séo desligados
e, assim, o conversor é desconectado da alim.
principal.

Nem o comando ON nem o comando RUN tém efeito
nestafase. Somente depois de alcangar a velocidade
minima o conversor podera partir novamente com as
bordas positivas dos comandos ON e RUN.

Comportamento do desligamento em uma parada

de emergéncia

Eme Mode Stop (2.04) possibilita a selegéo de outros
modos de desligamento diferentes do default (de
fabrica).

Se Eme Stop Mode (2.04) for ajustada para Torque
Lim o valor da refer. de veloc. interna é ajustada para
0 rpm e o conversor ira parar por limite de torque ou
de corr. via o controlador de veloc. Isto requer o
balanceamento do controlador de veloc. antes da
parada. Os pulsos sdo bloqueados, o contator
principal, os ventiladores e a alim. de campo séo
desligados e, assim, o conversor é desconectado da
alim. principal apds a veloc. minima ter sido
alcancada.

Nem o comando ON nem o comando RUN tém efeito
nesta fase. Somente depois de alcancgar a veloc. min.
o conversor podera partir novamente com as bordas
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positivas dos comandos ON e RUN. Seqliéncia para

Se Eme Stop Mode (2.04) for setado para Coast 0s ligar 0 DCS400

pulsos serdo blogueados, o contator principal, 0s A eletronica ¢é ligada Squé”‘:i;‘ deD'_-',GA_‘/DES'-- por:
ventiladores e a alim. de campo ser&o desligados e, (sem falhas e alarmes) - Entradas Digitais

im, o conversor ser4 desconectado da alim I - Painel de operacdo DCSA400PAN
assim, cone : : - Ferram. PC Drive Window Light
principal. O conversor para por inércia sem controle. Pronto para ligar - Fieldbus

RdyforOn=1

Nem o comando ON nem o comando RUN tém efeito )
| LED verde do Painel

nestafase. Somente depois de alcangar a veloc. min. Ligue o [Chaveie ON/OFF para ON
0 conversor podera partir novamente com as bordas Conversor: ON/OEE 0 ==> 1
positivas dos comandos ON e RUN. I

.. Ligue o Ventilador
Casos especiais FanOn = 1

Quando o comando de parada (RUN=0) estiver I

presente, o conversor pode mudar para os seguintes Ligue o Contator Principal
eventos de maior prioridade que podem ocorrer: Main Cont On = 1
Comm Fault Mode (2.07) ou Eme Stop Mode (2.04)
com Eme Stop Mode sendo habilitado para
interromper Comm Fault Mode.

Falha Sincr. Princ.

Sincronismo )
Falha 11

Enquanto 0 conversor esiver parando de acodo
com Comm Fault Mode (2.07) ou Eme Stop Mode

(204), um com. para desigaer (ONEQ) é eviado e
vevesa "
= Subtenséo Princ.
Parada por néraa via comunicaggo fied bus o Alimentag&o Falha 9
Ohtooest(COAST)napeivadecontr. possilia ’g« prinli:igal Sobr?:tglr;]saé(])- 0Princ.
QUeo conversor seadesenergzado 0 mass rjpdo 3 oK
posshvel A borda de desaoia blooueia 6s puiscs,
deshpoarsiopinge csveriedoesesaim
de campo, e desconecta 0 conversor caam
pigel O conversor € paado por inéda sem dco”e”te Subcorr. de campo
controle. O comando coast (COAST) é executado e OCI?TPO Falha 12
nemamenie, com a priaridede maks adla e em o ’
mesmoefeitodeumaparadadeemergénciaseEme
Stop Mode estiver setado para Coast -
Sinal Ready for Run
. Ready for Run = 1
Nenhum dos comandos ON e RUN tém efeito nesta ey orl an
fece. ,Cb . Aa min,o Conversor esta pronto
conversor podera partr novamente com as bordas para o comando Run
positivas dos comandas ON e RUN. I
. Libere o Chaveie RUN para ON
Agquecimento do campo ) conversor RUN 0 ==>1
O aguecimento do campo comeca 10s apds o I
comandoON (semocomandoRUN).Oaguecimento Libere o controlador
do campo terd inido avtomaiicamente 10s apds 0 (Corrente/Velocidade/...)
die & paado RUNFQ) eawdoobde ad  esver I
d@odeZeoSpmdLe/(S.l_S).QHcpodw Sinal Running
partr novamenie (RUN = 1), o dive dhaveara para Running = 1
a corente de campo nominal I
Conversor Conversor em operacao
liberado: perag
10s
_ Ligar | ) Aquecimer
\ decam
Corrente de campo } Fig. 4.4/1: Sequéncia para ligar o DCS 400
Ligaventilador Z %y
Emfuncionamento
Velocidade Zero >
Fan Delay (2.13) Programével
1TK4-25
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Pare o controlador
de corrente:

Sequéncia para
desligar o DCS400

Desligue o conversor via
comandos STOP e OFF

comando STOP
RUN1==>0

Rampa

Modo de Parada
Limite de Torque

Inercial

Parada via rampa até que
Zero Speed =1

Parada via Lim. de Torque
até que Zero Speed =1

Parada do controlador de corrente
alfa = 150° el (limite de estabilidade do inversor)

Desligue o conversor:

Conversor Desligado:

Comando OFF
ON/OFF 1==>0

Tempo de atraso (até que
corrente de armadura = 0)

Abra o contator principal
Main ContOn =0

Desligue o ventilador
FanOn =0

Desligue o conversor
enquanto o comando RUN
ainda estiver ligado

Conversor Desligado:

Fig. 4.4/2:

Desligue o conversor via
comando OFF

Chaveie ON/OFF para off
ON/OFF 1 ==>0 (RUN = 1)

Se o conv. parar por
Falha durante a operacéo

I
|

Pare o controlador de
corrente (alfa = 150° el)

Tempo de atraso (até que
corrente de armadura = 0)

Abra o contator principal
Main ContOn =0

Desligue o ventilador
FanOn =0

Sequéncia para desligar o DCS 400

ITK4-26
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Conexaominimaparaalégicado conversor
Todas as entradas da logica do conversor sfo

sensiveisaborda, Boé afingGoemauesfio
serd executada somente se houver uma mudancga
desdld0 Uikl Uo
O conversor é controlado usando-se 2 comandos
(O ne Run separadamente)
———On N
& |Run Conexaoextema
) - |Reset recomendada
) Eme Sto On e Run podem ser
P controledos por
+24V sersblceck a boch,
Podem ser usados Stop
Speed Ref  \ 1o (203) e Eme Stop
Mode (204).
O conversor é controlado usando-se um comando
(O ne Run conjuntamente)
—/t On Conexaoextema
Run possivel
e |Reset On e Run podem ser
Eme Stop conroados por
Uioay senshickde a boda, No
entanto, Stop Mode (2.03)
¢ Speed Ref e Eme Stop Mode (204)
ndo podem ser usados.

Deseja-se que O CONversor seja ligado
automaticamente  aps admeeggo dh editnia

lon 1. N&o é possivel
Run Visto que néo se pode
Reset gerar sinais sensiveis a
Eme Sto borda. O convesr  néo
P partira logo em seguida a
24V alimentacdo da eletrbnica
) Speed Ref ter sido ligada.
on 2. Conex&o extemna
possivel
Run Visio que o edge em
— —Reset questSo pode ser gerado
Eme Stop pormebdeumsinal Rdy
+24V O n quando a aimentacéo
Ready for On  daedtnca égechau
}4— Speed Ref ﬁ;ﬂarel\sgsegm‘a
Stop Mode (203) e Eme
Stop Mode 204) nao
podem serusades
CUIDADO:
O reconhecimento de
Hes A conversor
diretamente.
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4.5 Funcgdes do regulador

Asfugbes do sofwere <fo desoies o coiedo  dos
cofmih eisgepkacerAm) ASLITD

espediais que requerem uma parametizacdo mais
abrangente ou Ndo requerem parametizacdo, e 0s
procedimentos para manut S30 desaios a segur.

4.5.1 Monitoramentoda TensaoPrincipal

edoAuto Religamento

Afuncio de monioramento da tensfo prindpal do
DCS400 esta sendo implementada de uma maneira
e e iedha Ba pamie apaamdizzggo  Shpkes
e garante a operacao dependente. Paramehorara
compreensdo do modo de trabalho, gostariamos
gue VOcé resenvasse alguns momentos para ler
nossa. expicacao.

S0 fomeddos 6s valores dos pardm. para a aim

pinge esuesBikescetdadnia Eserdoéo

caso do DCSAN0, cu parte de poténcia pode ser
operada sob uma tensao de aim. de 230V ... 500V

sem qualouer aluste de parametros.
Béeumacarebciofiscaenteatensiodomoior

€ a Eso pindpd necessari, e enie a Brso

principel epediicada e a tensio do malor méxdma
ekbre

Para drives operando em modo motorizacdo g
eshEbfo caad rfo é aiica, eceb e £ a

enso pindpdl fuier, a saich do maoor e a

velocidade também flutuardo. Ja no caso de

conversores operando em modo regenerativo, a
operacaoconfiavel é garantidasomenteencuantoa

ensfo pingpdl esiver esvd e pemenecer

raz&o coneia com relagdo atensdo do moior.

A minima  EnsSopindpelpemissivelécompuiaca

no parametro Armae V& age Nomid(®
(Ua). Se atensio carr abaixo do nivel computadio,
sera executado um shutdown (parada) controlado
do dhive, seguido por uma mensagem de e
Mains Undervoltage @bestopingeE)

Foo-

Ameas beba iensfo pingpel pamissiel é
3 Ua/(1.35x cos a)

3 Ua/(1.35x0.866)cosa =30°=0.866
3 Ua/(1.35x0.966)cosa =15°=0.966

4Q: Umams min
2Q: U

mains min

mains min

Exemplo para um conversor a4Q
A

Uarm (1.02)
= 420V

Unet act
(1.07) = 400V

acc. to 4Q formula
Unet min = Uarm/ (1,35 x 0,866)
Unet min = 359V

Unet min

iFOQ-Mains Undervoltage = FO9Trip Level
(computed)

»,
»
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Asvaniagens desie pindpo sSo qLE:

- Quanto mais baixa.a tensao do motor estver em
relacdo a tensdo principal, maior sera a
pemmissiiobcke de LiLecBo da ensfo pingpel
Redkes ‘leves’ (soft netvorks) causam dstiibios
IMENOES NO CONMVErsOY .

- Conversores operando em modo regenerativo
S50 mais bem proiegdos conra. dsparo. Isio
synicaqueaquemadeishvesedesiuciode
fisoes é anpamenie edada,

- A funcBo de deteccio de subiens3o prindipel
apropriada € selecionada e ativada pela
caraceristica de detecgdo auioméatica de um
conversora 2Q/4Q.

- NG é necessario qualguer auste de pardmetro
pea & ersa0 el

- Eimpossivelaustarumparametro paraoperacio
insegua

- O conversor, deste modo, permanece
Seguro.

Com base na minima tensdo prindpal permissivel

compuad, olmar detp paa afungio de deecgio

de sUbens50 pode varier dertio de imies gpo-
priadosusandooperametro NetUndenvTip(L10).

Vaoes posivos do peé@rmeto aumentam aresna

de seguranca para esta tensdo minima compuiada,

mas reduza ddadetedRaEsockh

nha, eassim pemie menores fuiagies datensio

pigehebes negaivos reduzema resvade

seguanca, mas aumentam adsia  ce thaa

Oagiee defbicaparaese padmetoé 0%l g0
garanteaoperacdodependentenafaxaregenerat
va. Vaoes negavos S0 Imledos  em-10%; \ebes
abadodese n&o podem ser ajustados.
Obir aud por s desb Magdo nrepa €qe
aEMFdomoator em modo regenerativo é atensao
aitica e ndoatensdodeamadura. AEsD ke
maduraeaEMFsdoespecificasdomotor,epodem
dvergr uma da outra nesta ordem de maghiude.
Austes negativos neste parametro
ndocoincdiremoomosdadosde EMFespeciicado
motor! A alieracio deste pardmetro depende da
pudéncia. do UsLA.
Limiar de trip de falha:

F09 =Unet , +NetUnderv Trip (1.10)

Trip Level

simples e

podem, o

Uarm (1.02)
=420V

Unet act
(1.07) = 400V

IDisténcia de tolerancia

1Reserva de seguranca l

Unet min (1.10) = 0%
=359V Unet min+ Net Underv Trip (1.10) I

-10% (max)

m

(=}

©
=
k)
=
@
2

-8

1]

323V [--------

F09-Mains Undervoltage

<0

»
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AFadmadeseimardetipserageradoumsd

de dame  A02-MainsVoltageLow. AbBa e dame
€ deslocada quando o parametro Net Underv Trip
@10 fraBaxh

O alame néo prejudica o funcionamento do
CONMVersY.

Esta mensagem indica que

e em modo regenerativo, para desaceleraciio no
porforominaldaméquing, arazoenteatensao
pigeleaersfo domaor épodmaabha
agia (1.
fxa de dame, no eanb, 0 modo desaceracio
anda é possivel e pamissivel Se a ensto

princpal confnua, a. carr, uma. desconexéo por

Ha dce s abegedy VD Qe @0 @iap,
haosode dgpao.

» em modo motorizacdo , arelagdo entre atensao
principal e a tensdo do motor caiu abaixo para a
faixa de alarme, e uma desconexao por falha é
iminente. Na faixa de alarme, no entanto, a fungéo
do drive ainda é segura. Qualquer outra queda na
tensdo principal gatilhard uma desconexdo por
falha.

Limiar de trip de alarme:

= + 50 i
AOZ Level FogTrip Level 5 /O (f|X)
A
Uarm (1.02)
=420V
Unet act
(1.07) = 400V
A02 e = FOjedetript 5% (fix0)
AO2 nivel 7'y
=377V
A02-Tensdo Principal Baixa Faixa de Alarme
Unet min (1.10) = 0%
=359v lpog Trip Level = Unet min + Net Underv Trip (1.10)
F09-Subtens&do Principal
»
»

Boaes cdadesoeéo por He. Na

Visdo Geral do Software

Monitorando a Tenséo Principal:

p.e. Tensdo de alim. principal =400V
Aplicacéo =4-Q
Tensdo Nom. de Armadura = 420 V

... com 0s ajustes default :
Net Underv Trip (1.10) = 0%

A
Uarm (1.02)
=420V
Unet act (1.07) T .
=400v de acordo com a férmula ixa de operaga
""" Unet min = Uarm/ (1,35 x cos @) ermitida para Un:
Unet min = 359V
AO2 i e
=377V A02-Tensdo Principal Baixa
(5% (fixo) acima de Unet min)
Unet min N
=359V
= FO9 Trip Se I\let Underv Trip (l.}O) = 0% (dgfault)
entdo 359V (Unet min) é o nivel de trip para F09.
Para a correta operagdo Unet act tem que Ser oo« oo oo
maior que 359 V. Principal
»
»

Niveis de Alarme e de Falha para a tensao
especificada do motor (U,.) com:
Net Underv Trip (1.10) = 0%

Aplicacao 2-Q
U... Nivel de Nivel de U, Uoc max
Falha Alarme
F09 A02
V) V) V) V) (%
230 207 217 270 285
380 353 370 460 471
400 360 378 470 496
415 376 395 490 514
440 399 419 520 545
460 414 435 540 570
480 437 459 570 595
500 460 483 600 619
Aplicacao 4-Q
U... Nivel de Nivel de Upe U e max
Falha Alarme
F09 A02
(% V) v) (V) (%
230 205 216 240 255
380 342 359 400 422
400 359 377 420 444
415 368 386 430 461
440 393 413 460 489
460 411 431 480 511
480 428 449 500 533
500 445 467 520 555
= * * - 50 i
Upcmax = (U, *1.35* cos @) - 5% Nivel de alarme

(O desvio da tenséo principal ndo é considerado.)
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Monitorando a Tenséo Principal:

p.e. Tensdo de alim. principal =400V
Aplicacdo =4-Q
Tensdo Nom. de Armadura = 420 V

... COm 0s ajustes negativos maximos
Net Underv Trip (1.10) = -10%

A
Uarm (1.02) C
=420V
Unet act r'y
(1.07) = 400V [
de acordo com a férmula ifaixa de:
Unet min‘ = Uarm / (1,35 x cos @) operagéo:
Unet min‘ = 359V ipermitida’
i para Unet
359V | Ajuste Net Underv Trip (1.10) = -10%
A | entdo 323V (Unet min) é o nivel de trip
-+ para FO9.
AD2 g Para a correta operagdo Unet act tem 3
=339V que ser maior que 323V.
Unet min Vi Y
=323V
= F09 Trip F09-Subtensdo Principal A02-Tens&o Principal Baixa |
(5% (fixo) acima de Unet min);
»

Niveis de Alarme e de Falha para a tensao
especificada do motor (U,.) com:
Net Underv Trip (1.10) = -10%

2-Q - application

U Nivel de Nivel de U, U ma

Falha Alarme

F09 A02
V) () () () (\2)
230 186 196 270 285
380 317 333 460 471
400 324 341 470 496
415 338 355 490 514
440 359 377 520 545
460 373 391 540 570
480 393 413 570 595
500 414 435 600 619

4-Q - application

U Nivel de Nivel de Uge Uoc max

Falha Alarme

F09 A02
V) (%) (%) V) (V)
230 185 194 240 255
380 308 323 400 422
400 323 339 420 444
415 331 348 430 461
440 354 372 460 489
460 370 388 480 511
480 385 404 500 533
500 400 420 520 555

- * * _EO 1
Upema = (U, *1.35* cos a) - 5% Nivel de alarme

(O desvio da tensdo principal ndo é considerado.)

Visdo Geral do Software

Auto Religamento

No parametro Net Fail Time (1.11), define-se o maximo
tempo tolerado de falha da tenséo principal. Em caso
de subtensao principal, o covesr € blogueado e
0 alarme A02 é apresentado durante este tempo. Se
durante este tempo a tensao principal retornar a um
nivel mais alto que o de gatilho (“trigger”), o conversor
volta a partir automaticamente. Se apds decorrido
este tempo atenséo principal ndo retornar a um nivel
mais alto que o nivel de gatilho, o coversor € parado
e é apresentada a falha F09. Neste caso, o auto-
religamento nédo é possivel.

O auto-religamento é evitado se Net Fail Time for
ajustado para 0,0 s. Neste caso o conversor - sempre
sera parado com a mensagem de falha FO9 sendo
apresentada, quando da ocorréncia de subtensao
principal.

4.5.2 Monitorando o Valor da Velocidade Real

A realimentacdo de velocidade é monitorada via
taco gerador ou encoder. Se o desvio entre a
velocidade calculada a partir da EMF e a
realimentacéo de velocidade for muito grande, o
conesr  serd desligado com uma mensagem de
falha Speed Meas Fault (F16) .

Condicdes de falha:

EMF Act > 50% da EMF Nominal e Tacho Speed Act
< 12.5% da Base Speed (1.05).

11K 4-29
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4.5.3 Enfraquecimento de campo automatico
Correlacéo entre a tensao de armadura e a EMF

O DCS400 calcula a EMF verdadeira ao invés de
usar a tensdo de armadura . A EMF é calculada
por:

EMF, oy = Vo Arm Arm x Resisténcia Arm)

-( NOM
A Resisténcia de Armadura é medida durante a auto-
sintonia ou pode ser definida manualmente. Isto
significa que sem carga, e portanto sem corrente,
nunca se alcanca a Tensdo Nominal de Armadura
“total”, mas sempre a velocidade “total”.

Exemplo:

Dados de placa do motor

Tenséo de Armadura (Ua) nominal: 440 V
Corrente de Armadura (la) nominal: 217 A
Tenséo de Campo (Uf) nominal: 220 V
Corrente de Campo (If) nominal: 46 A
Velocidade (n) nominal: 2250 rpm
Ajuste de parametros
Arm Volt Nom (1.02): 440 V
Arm Cur Nom (1.01): 217 A
Field Volt Nom (1.04): 220V
Field Cur Nom (1.03): 46 A
Base Speed (1.05): 2250 rpm
Max Speed (1.06): 2250 rpm
Armature Resistance (3.13) (Ra)
determinada por auto-sintonia
de Armadura (Arm Autotuning): 230 mw
U\
440V plena_carga
(1.02) rlax Ra
390 V sem carga

Desvio de Ua

depende da

condicdo de carga
Ua act (3.03)
EMF act (3.20)
2250 n (rpm)

11K 4-30
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EMF calculada:

EMF,, = Ua,,, (1.02) - (la,,,(1.01) x Ra (3.13))
= 440V - [217A x 0,23W
= 440V - 50V

EMF = 390V

NOM

Ua atual (real)
Sob condigéo de carga total a velocidade total:

Uareal (3.03) = EMFreaI(3.20) + (Iareal (3.02) X Ra (3.13))
= + (217A x 0,23 W)

Uareal (3.03) = 440 V

real (3.20) = 390 V

Sem carga, a velocidade total:

Uareal (3.03) = EMFreaI(3.20) + (Iareal (3.02) X Ra’ (3.13))
= 390V + (A x 023W

Ua = EMF = 390V

real (3.03) real (3.20)

Em razdo do controlador ser baseado na EMF, o
conversor usa o Enfraquecimento Automatico de
Campo assim que a EMF nominal tenha sido
alcancada , para alcancar a velocidade total. Porém,
isto s6 é possivel no modo de controle via taco ou
encoder . Em realimentacdo de EMF, ndo ha
enfraguecimento de campo.

Exemplo:
Dados de placa do motor

Tensdo de Armadura (Ua) nominal: 440 V
Corrente de Armadura (la) nominal: 217 A
Tensdo de Campo (Uf) nominal: 220V
Corrente de Campo (If) nominal: 46 A
Velocidade (n) nominal: 2250 rpm
Ajustes de parametros

Arm Volt Nom (1.02): O 420V!
Arm Cur Nom (1.01): 217 A
Field Volt Nom (1.04): 220V
Field Cur Nom (1.03): 46 A
Base Speed (1.05): 2250 rpm
Max Speed (1.06): 2250 rpm
Armature Resistance (3.13) (Ra)

determinada por auto-tuning

de Armadura (Arm Autotuning): 230 mwW

U (v . .
v placa de identif. do motor
440V
ajustes de parametros

420V

(1.02) 100% EMF }Ia X Ra

370V 2
Desvio de Ua
depende da

condicdo de carga

EMF act (3.20)

&— 100%daEMF alcangada.

Inicio do Enfraquecimento
de campo automatico

2150 2250 n (rpm)

Base Speed (1.05)
Max Speed (1.06)




Sem limitagcdo de corrente dependente da
velocidade

O modo enfraquecimento de campo é selecionado
ou ndo, em funcéo dos valores dos pardmetros Base
Speed (1.05) e Max Speed (1.06):

Sem enfraquecimento de campo:
Se o contetido de Base Speed (1.05) for idéntico
ao de Max Speed (1.06)

Com enfraquecimento de campo:
Se o contelido de Base Speed (1.05) for menor
que o de Max Speed (1.06)

Em caso de parametrizacdo manual sem
enfraquecimento de campo, ajuste os parametros
com valores idénticos. Com enfraquecimento de
campo: ajuste o Base Speed para a velocidade
nominal a tensdo nominal de armadura, e Max
Speed para a velocidade maxima a maximo
enfraquecimento de campo. Se vocé parametrizar o
conversor via procedimentos de start-up (Panel
Wizard), vocé serd questionado a respeito dos
parametros, para gque 0S mesmos sejam
apropriadamente ajustados.

O enfraquecimento de campo s6 é possivel com a
realimentac¢do de umtaco-gerador oude umencoder.
Se for utilizada a realimentagdo de EMF, o motor
podera funcionar somente até a velocidade nominal
Base Speed (1.05). Valores de referéncia maiores
gue isto ndo causardo aumento da velocidade e ndo
havera enfraquecimento de campo.

Com limitacdo de corrente dependente da
velocidade

Além da faixa de enfraquecimento de campo normal,
a corrente de armadura de um motor deve ser
reduzida para que ndo ocorram problemas de
comutacao. Esta velocidade é a maxima velocidade
elétrica do motor. Ajuste o parametro Cur Lim Speed
(1.12) para a velocidade a qual a limitagéo deva ser
efetiva, para este limite de corrente dependente da
velocidade. Dentro da faixa de velocidade entre Cur
Lim Speed (1.12) e Max Speed (1.06) a corrente de
armadura permissivel Cur Arm Max (3.04) é reduzida
parala,_como uma funcéo da velocidade de acordo
com a seguinte formula:

la,, =Arm Cur Max * (CurLim Speed/Speed Act)

dependentedavelocidade
limitag&o de corrente
| €fetiva

<>

Veloc. Veloc. lim.
Base decorrente Méax
(1.05) (1.12) (1.06)

Visdo Geral do Software

4.5.4 Protecdo contra Sobretemperatura

Conversor:

O DCS400 é equipado com uma protecdo contra
sobretemperatura nos dissipadores de calor dos
tiristores. Quando a temperatura maxima da ponte é
alcancada, o DCS400 é desligado com a mensagem
de falha Converter Overtemp (F7). O conversor pode
ser ligado somente apo6s o suficiente resfriamento e
o reconhecimento da falha. A 5 °C abaixo da
temperatura de corte, é gerado um aviso Converter
High Temp (A4) mas o conversor ndo é desligado.

Em caso de sobreaquecimentoo sinal de Liga
Ventilador (Fan On) sera ativado (fan coasting) até
gue o conversor tenha sido resfriado. O sinal pode
seravaliado por meio das saidas digitais DO1...DOS5.

Motor:

Aprotecéo de temperaturado motor pode ser avaliada
via um elemento PTC (usualmente na bobina de
campo ou de comutacdo do motor) no DCS400. Para
este propdsito, o elemento PTC deve ser conectado
a entrada analogica Al2. A resposta do DCS400
guando a temperatura do motor entra em trip (falha),
€ setada (ajustada) com o parametro PTC Mode
(2.12).

O trip do monitor de temperatura do motor faz o
mesmo efeito no sinal Fan ON que o monitor de
temperatura do conversor: o sinal continua presente
até que a temperatura do motor tenha diminuido
suficientemente.

Diagrama de conexéo do PTC:

S1: Al2

PTC 56 22k

23 1= [t +10V [10k 100k
4 +

1
100k 1 11004

5 1 GND
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4.5.5 Controlador de corrente de armadura

Os parametros Arm Cur Nom (1.01) , Arm Cur Max

(3.04), Torque Lim Pos (3.07) e Torque Lim Neg

(3.08) sdo os relevantes paraas fungdes de limitacao
de corrente. O pardmetro Arm Cur Nom (1.10) ajusta
o conversor de poténcia para a corrente nominal do
motor. Todos os outros pardmetros dependente de
corrente sdo referenciados a este parametro. O
pardmetro Arm Cur Max (3.04) limita o controlador
de corrente absolutamente. Os parAmetros Torque
Lim Pos (3.07) e Torque Lim Neg (3.08) limitam a
extensdo do valor de referéncia.

Para a funcdo de auto-otimizagdo, somente o
parametro Arm Cur Nom (1.01) ¢é relevante. O
controlador de corrente € sempre otimizado a 100%,
uma vez que o sistema funcionara mais usualmente
no ponto de operagdo da maquina, do que em
sobrecarga. Se for necesséario otimizar para
sobrecarga, entdo o parametro Arm Cur Nom (1.01)
devera ser temporariamente ajustado para
sobrecarga, em seguida otimizado e,
subsequentemente, novamente resetado.

Exemplo de uma rotina de parametrizacdo em
sobrecarga por meio de ajuste de parametro fixo:

p.e.
Corrente nom. do motor =170 A
Sobrecarga = 150%

Referéncia de velocidade = entrada analdgica All

Parametros afetados

Arm Cur Nom (1.01) = 170 A
Arm Cur Max (3.04) = 150%
Overload Time (3.05) = 60s (¥
Recovery Time (3.06) = 900 s (*)
Torque Lim Pos (3.07) = 150%
Torque Lim Neg (3.08) = -150%

Cur Contr Mode (3.14) Speed Contr resp.Mac-
rodepend 0O Overload
fix

Speed Ref Sel (5.01) = All resp. Macro depend

(*) Os valores aqui apresentados para Tempo de
Sobrecarga (Overload Time) e Tempo de
Recuperagéo (Recovery Time) foram considerados
somente como exemplos. Os valores reais
dependeré&o da capacidade que os componentes do
drive (motor e conversor de poténcia) possuem de
suportar a sobrecarga, e devem ser cobertos pelo
plano de trabalho.

ITK4-32
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Segunda limitagéo de corrente

A maxima corrente de armadura do motor € limitada
pelo parametro Arm Cur Max (3.04) . Esta limitagao
absoluta estd sempre ativa. Além desta, uma
segunda funcao de limitagéo de corrente , Arm Cur
Lim 2 (3.24), ligada e desligada por um sinal binério,
pode serativadano parametro CurrLim2Inv (9.17) .
Isto significa que é possivel chavear digitalmente
entre estas duas funcgdes de limitacdo. As entradas
digitais D1 a D4 sdo disponiveis como sinais binarios.
Com comunicagédo serial, esta funcdo de limitagao
também pode ser chaveada usando-se os bits 11 a
15 da Palavra de Controle Principal.

Se a segunda fun¢éo de limitacdo de corrente for
ativada no grupo de parametros 9 — Macro
Adaptation , o valor do parametro Arm Cur Max
(3.04) deve ser maior que o valor de Arm Cur Lim 2
(3.24). Adicionalmente, os parametros Torque Lim
Pos (3.07) e Torque Lim Neg (3.08) devem ser
ajustados de acordo com Arm Cur Max (3.04) .

O parametro Arm Cur Max (3.04) limita a corrente a
méaxima corrente permissivel de armadura. Esta
funcao de limitacdo esta sempre ativa, mesmo quando
a segunda funcdo de limitagdo de corrente néo
estiver parametrizada, Curr Lim 2 Inv (9.17) = Macro
depend ou Disable ou se Arm Cur Lim 2 (3.24) for
maior que o valor de Arm Cur Max (3.04) .

Lim. de Corr. de Armadura

Limitag&o de Torque I

1 Segunda Limitagdo
----- E——] de Corrente Arm Cur Max
i 1509 | A\ ur
0 ﬁ 300
[ 150%Torque Lim Pos |
(3.07) i
Torque Lim Neg Arm Cur Lim 2
(3.08) i ur L
i (3.24)
1"'0 [Curr Lim 2 Inv (9.17)

Grupo de parametros 9
Adaptacédo de Macro

Sinal binério:
DIl ... DI4

MCW Bit 11 ...15
0 =Arm Cur Lim 2 ativo
1= Arm Cur Max ativo
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Modos de operacao do controlador de corrente

A velocidade de um motor CC é alterada com a
tensdo de armadura. A faixa acima do ponto onde a
tensdo nominal de armadura for alcancada é refe-
renciada como a faixa de operacao de armadura
Para habilitar a velocidade do motor a ser aumentada
acima da tensdo nominal de armadura, o fluxo mag-
nético do campo tem que ser reduzido. Isto é feito re-
duzindo-se a corrente de campo. Esta faixa de opera-
¢ao éreferenciada como afaixade enfraguecimento
de campo. O comportamento do controlador de
corrente nestas faixas de operacdo depende do
modo de operacdo do controlador de corrente.

Visdo Geral do Software

Cur Ctrl Mode
All
Ref. de, Macro depend 314
veloc. I Ger.de | | Contr. de Speed Contr o
+/-10V Rampa Veloc. o_| TOrque Contr o=
hl C(ijr Contr g
Spee +Torgus
2 —p—P
i - Lim Sp Ctr
Lim. ext. EI efetivo como referéncia de Lim Trq Ctr™
de torque D El 5.26 T A
orque ou Corrente,, depende
+/-10V de Cur Ctrl Mode (3.14) [ &

Cur Ctrl Mode (3.14)

0 = Macro depend (dependente da macro)
O modo de operagéo é definido pela macro, ver
cap. 4.1 Visdo geral do ajuste de fabrica dos
parametros dependentes de macro.

Macros 1...7 s&o controladas por veloc., refer. a 1

Macro 8 é controlada por torque, referente a 2

1 = Speed Contr (controle de velocidade)
O conversor € controlado por velocidade.
Sempre seleciona a saida do controlador de
velocidade como referéncia de torque em relagao
ao fluxo. Durante este modo, as limita¢cdes de
torque ou de corrente sdo efetivas como definidas
pelo parametro. Stop e Emergency Stop
funcionam como definido pelos parametros Stop
Mode (2.03) e Eme Stop Mode (2.04) .

2 =Torque Contr (controle de torque)

O conversor é controlado por torque.

Utiliza a referéncia selecionada em Torque Ref
Sel (3.15) como areferéncia de torque em relacéo
ao fluxo. Durante este modo, as limitacdes de
torque ou de corrente séo efetivas como definidas
pelo parametro. Stop e Emergency Stop
chaveiam o conversor para controle de velocidade
e o conversor funciona como definido pelos para-
metros Stop Mode (2.03) e Eme Stop Mode (2.04).

3 = Cur Contr (controle de corrente)

O conversor € controlado por corrente.

Utiliza a referéncia selecionada em Torque Ref
Sel (3.15) como a referéncia de corrente
desconsiderando o fluxo. Durante este modo, as
limitagBes de torque ou de corrente séo efetivas
como definidas pelo pardmetro. Stop e Emergency
Stop chaveiam o conversor para controle de
velocidade e o conversor funciona como definido
pelos pardmetros Stop Mode (2.03) e Eme Stop
Mode (2.04).

4 = Speed + Torque (,+*

Neste modo, a saida do controlador de velocidade
e a refer. selecionada em Torque Ref Sel (3.15)

sdo somadas. Durante este modo, as limitacdes
de torque ou de corrente séo efetivas como defini-
das pelo parametro. Stop e Emergency Stop cha-
veiam o conversor para controle de velocidade e
o conversor funciona como definido pelos param.
Stop Mode (2.03) e Eme Stop Mode (2.04).

5 = Lim Sp Ctr (,MIN")

Controle de veloc. limitado. O conversor € con-
trolado por veloc. com limitagao externa de torque.
Utiliza a referéncia selecionada em Torque Ref
Sel (3.15) para limitag@o do torque em modo de
controle de velocidade. Durante este modo, as
limitacdes de torque ou de corrente sdo efetivas
como definidas pelo parametro. Stop e Emergency
Stop chaveiam o conversor para controle de
velocidade e o conversor funciona como definido
pelos parametros Stop Mode (2.03) e Eme Stop
Mode (2.04).

6 = Lim Trq Ctr (, S

Controle de torque limitado. O conversor é
controlado por torque enquanto o desvio de
velocidade permanecer entre os limites da janela.
A selecdo entre controle de velocidade e de
torque depende do desvio de velocidade. Utiliza
a referéncia selecionada em Torque Ref Sel
(3.15) como referéncia de torque. Durante este
modo, as limitacdes de torque ou de corrente sdo
efetivas como definidas pelo parametro. Stop e
Emergency Stop chaveiam o conversor para
controle de velocidade e o conversor funciona
como definido pelos parametros Stop Mode (2.03)
e Eme Stop Mode (2.04) .
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1 = Speed Contr /2 =Torque Contr

Depende da aplica¢éo envolvida, no entanto, também
€ necessario um torque constante na faixa de
enfraquecimento de campo (Torque-Controlled
Mode (3.14) = Torque Contr) . Para este propésito, a
corrente de armadura tem que ser aumentada nesta
faixa, de modo a compensar o fluxo de campo
reduzido. Isto pode ser feito somente se a
parametrizacdo permitir um aumento de corrente,
isto é, se o limite de corrente do parametro Arm Cur
Max (3.02) n&o for alcancado.

Se o nivel de limitagdo de corrente for maior que a
corrente nominal de armadura (Arm Cur Max (3.02)
>100%), entdo o conversor de poténcia e o motor tém
que ter sido dimensionados para este modo de
sobrecarga.

Este procedimento também é empregado em
conversores controlados por velocidade.

Controlado por Velocidade / Controlado por Torque

faixa de contr. de arm. | faixa de enfr. de campo Torque Act (3.23)

Corr. de Armadura
(1.01/...Max 3.04/ ...Act 3.02)

Power Act (3.21)

Tensédo de Armadura
(1.02/ ...Act 3.03)

Corr. de Campo

Visdo Geral do Software

4 = Speed + Torque

Dependendo da aplicagdo em modo de controle de
velocidade, um pré-controle do torque é necessario
para tornar o conversor mais dindmico. A referéncia
de torque € selecionada em Torque Ref Sel (3.15) .
As referéncias de torque vindas da saida do
controlador de velocidade e da referéncia
selecionadaem Torque Ref Sel (3.15) sdosomadas.

5 = Lim Sp Ctr (,MIN®)

Controle de velocidade com limitacdo externa de
torque.

Exemplo de uma rotina de parametrizacdo em
sobrecarga por meio de limitagdo externa de torque.

p.e.
Corrente nom. do motor =170 A
Sobrecarga = 150%

Refer. de velocidade entrada analdgica All
Lim. Externo de Torque = entrada analdgica Al2

Parametros afetados

Arm Cur Nom (1.01) = 170A
Arm Cur Max (3.04) = 200%
Overload Time (3.05) = 60s (¥
Recovery Time (3.06) = 900s (*)
Torque Lim Pos (3.07) = 200%
Torque Lim Neg (3.08) = -200%
Cur Contr Mode (3.14) = Lim Sp Ctr

O limitagdo externa

(1.03/...Act 4.02)
>

Vel.
(1.05)

Base Vel.

., n
Méx.

(1.06)

Torque Ref Sel (3.15)

Speed Ref Sel (5.01)

Al2 ou Macro depend
O limitagdo variavel
All ou Macro depend

3 = Cur Contr

Em modo de controle de corrente (Cur Contr Mode
(8.14) = Cur Contr), o sistema € controlado
independentemente da velocidade em termos de
valor de referéncia de corrente. O torque do motor, no
entanto, diminui na faixa de enfraquecimento de
campo proporcionalmente ao aumento de velocidade
1/n.

Controlado por Corrente

faixade contr.dearm. faixade enfr. de campo

Corr.de Armadura
(1.01/...Act 3.02)

Torque Act (3.23)
Power Act (3.21)

Tens&o de Armadura
(1.02/ ...Act 3.03)

Corr.de Campo
(1.03/...Act 4.02)
>

Vel.Max. "

(1.06)

Vel.Base
(1.05)
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Al2 Scale 100% (6.03)

5.00 V (10 V = 200%)
Overload variable
ajustavel entre
0...200 % (0...10 V)

(*) Os valores aqui apresentados para Tempo de
Sobrecarga (Overload Time) e Tempo de
Recuperacéo (Recovery Time) foram considerados
somente como exemplos. Os valores reais
dependeréo da capacidade que os componentes do
conversor motor e conversor de poténcia) possuem
de suportar a sobrecarga e devem ser cobertos pelo
plano de trabalho.



6 = Lim Trq Ctr (Window Control Mode)

A idéia do Modo de Controle de Janela é desativar
o controle de velocidade enquanto o desvio de
velocidade permanecer entre os limites da janela.
Isto permite que a referéncia de torque afete
diretamente o processo.

Em drives mestre/escravo, onde a secao escrava €
controlada por torque, o controle de janela é utilizado
para manter o desvio de velocidade da sec¢do sob
controle. Se o desvio de velocidade (janela) for maior
que * 50rpm, o escravo chaveia para o modo de
controle de velocidade e traz a diferenca de
velocidade de volta para a janela.

O controle de janela é ativado setando-se Cur Contr
Mode (3.14) = Lim Trq Citr.

contr. de veloc.

ref. de /\ / \
velocidade w
velocidade atual

L_ o desvio de veloc. permitido entre a ref. de
veloc. e a veloc. atual é de +/- 50 rpm

contr. de torque

[comr, de veloc.

Visdo Geral do Software

Funcgéo 2t

O DCS400 é equipado com uma protegdo It para
0 motor, que pode ser habilitada quando necessa-
rio. O pardmetro Arm Cur Nom (1.01) ¢é 100% do
valor da corrente. Todos os valores dependentes
da correntes sao relacionados a este parametro.

A funcéo It é habilitada se os pardmetros
Overload Time (3.05) e Recovery Time (3.06)
forem ajustados para um valor maior que 0
segundos e a sobrecorrente no pardam. Arm Cur
Max (3.04) for ajustado para um valor maior que
Arm Cur Nom (1.01).

AQ funcao é desabilitada se o parametro
Overload Time (3.05) = Os , ou Recovery Time
(3.06) = 0s, ou Arm Cur Max (3.04) = Arm Cur
Nom (1.01).

Se o tempo de recuperacdo for ajustado para um
valor muito baixo, comparado ao tempo de
sobrecarga, sera gerada a mensagem de alarme
Parameter Conflict (A16) “Recovery Time too
low” (Tempo de Recuperacdo muito baixo).

Adicionalmente aos pardmetros de sobrecorrente,
deverao ser setados os limites de referéncia
Torque Lim Pos (3.07) e Torque Lim Neg (3.08).

Deve-se ter certeza que os tempos de sobrecarga
parametrizados correspondem as capacidades de
sobrecarga do motor e do conversor . Isto ja deve
ser levado em consideragdo durante o processo
de selecdo do conversor.

la (%
) é A6 Corr. de Armadura reduzida

(3.09) -

fase de sobrecarga
la > 100%

(1.01) 12,,,=100%

fase de recuperacdo la < 100%

N~

(3.06)

la

H—

Limite -
da Integral

(3.05)
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A fase de sobrecarga é ajustada usando os
parametros Arm Cur Max (3.04) e Overload Time
(3.05). A fase de recuperacdo € ajustada usando o
pardmetro Recovery Time (3.06) . Para ndo se
sobrecarregar o Motor, os planos 1%t das duas fases
tém que ser idénticos:

fase de sobrecarga = fase de recuperagao
(la,,2 - la,,2) xtempo sobrec. = (la 2 - la 2 x tempo recup.
Neste caso, é certeza que o valor médio da corrente
de armadura ndo excede 100%. Para calcular a
corrente de recuperacao a férmula é reescrita:

_ > overloadtime 2 2
lared - Ianom - . *(lamax _Ianom )
recovery time

Ap0s a fase de sobrecarga, a corrente de armadura
€ automaticamente reduzida/limitada a la,, durante
afase derecuperacao. A corrente de reducao durante
a fase de recuperacdo é sinalizada usando a
mensagem de alarme Armature Current reduced
(AB). Estamensagemtambém é disponivel em saidas
digitais.

Fases de sobrecarga mais curtas resultam em
correntes de recuperacdo mais elevadas.

4.5.6 Protecdo contra rotor travado

A protecdo do motor contra rotor travado pode ser
ativada com o parametro Stall Time (3.18). Se o
valor deste parédmetro for 0,0s a protecdo contra
stall é desligada. Um tempo > 0,0s liga a protecao
contra stall. Para que o motor entre em trip, as
seguintes condi¢cBes devem ser preenchidas:

O valor da velocidade atual € menor que o valor em
Zero Speed Lev (5.15) e o valor do torque atual é
maior que o valor em Stall Torque (3.17) para um
tempo maior que o valor em Stall Time (3.18) .

Velocidade ., < 5.15

motor em stall
&

Torque ., >3.17 (F19)

Tempo > 3.18

4.5.7 Adaptagéo de Fluxo

A caracteristica do campo néo é linear ao aumento
de velocidade no modo de enfraquecimento de
campo. Cada campo possui sua propria caracteristica
dentro de certos limites. Estas caracteristicas podem
ser emuladas por meio dos parametros Field Cur 40
% (4.07), Field Cur 70% (4.08) eField Cur 90%
(4.09). Acaracteristica pode serdeterminada através
de um procedimento de manutencd@o no parametro
Contr Service (7.02) .

No caso de parametrizacdo manual, certifique-se
gue os valores dos parametros sdo plausiveis, i.e. 0
valor no parametro Field Cur 40 % (4.07) deve ser
ajustado para um valor menor que o valor em Field
Cur 70% (4.08), cujo valor, por sua véz, deve ser
menor que o valor em Field Cur 90% (4.09) . Caso
contrario, sera gerado o aviso Par Setting Conflict
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(Al6).
4.5.8 Parametros Alternativos para o
Controlador de Velocidade

Um segundo conjunto de parametros € disponivel
para o controlador de velocidade (Pardmetros
Alternativos), que podem ser ativados por eventos.
Os parametros do controlador de velocidade KP e T,
e 0s parametros para as rampas de aceleracdo e
desaceleragéo sdochaveados. Dependendo do valor
atual da velocidade ou do desvio de velocidade
(diferenca entre velocidade atual e a velocidade de
referéncia) o comportamento do controlador de
velocidade pode ser influenciada. Desta maneira,
diferentes comportamentos durante a aceleracéo e

a desaceleracdo podem ser parametrizadas

facilmente
Conjunto de parametros 1

Speed Reg KP (5.07)

Speed Reg TI (5.08)

Accel Ramp (5.09) 5.21
Decel Ramp (5.10) K

Conjunto de parametros 2

Alt Speed KP (5.22)
Alt Speed Tl (5.23) |
Alt Accel Ramp (5.24)
Alt Decel Ramp (5.25)

e

paraogeradorde
rampado controlador
develocidade
correspondente

4 =Sp < Nivel 2
5=Errode Sp <Nivel 1
6 = Erro de Sp < Nivel 2

Selecione o evento de chaveamento para o conjunto de parametros 2 no parametro Alt Par Sel (5.21):

0=desabilitado Conjunto de parametros 1 sempre ativo

1=habilitado Conjunto de parametros 2 sempre ativo

2=dependente de macro depende damacro selecionada

3=Sp<Nivel 1 seaVel. Atual < Speed Level 1 (5.16) o conj. de param. 2 é ativado

seaVel. Atual < Speed Level 2 (5.17) o conj. de param. 2 é ativado
seoErrode Vel. < Speed Level 1 (5.16) o conj. de param. 2 é ativado
seoErrode Vel. < Speed Level 2(5.17) o conj. de param. 2 é ativado

n A

Speed Reg KP (5.07)
Speed Reg Tl (5.08) Speed Reg Tl (5.08)
Accel Ramp (5.09) Decel Ramp (5.10)

efevo efetivo

T A

Speed Reg KP (5.07)

chaveamento
dependede
.SpeedLev1/2 |

A

“t
v v
efetivo efetivo

Alt Speed KP (5.22) Alt Speed KP (5.22)

Alt Speed TI (5.23) Alt Speed Tl (5.23)
Alt Accel Ramp (5.24) Alt Decel Ramp (5.25)

3ADWO000095R0708_DCS400_Manual_p_g




4.5.9 Procedimentos de Manutencéo,
Contr Service (7.02)

Controlador de Corrente de armadura
(Motor néo liga)

Auto-tuning
» No painel, pressione o botdo LOC; LOC é
apresentado na linha de status do painel.

» Selecione o pardmetro Contr Service (7.02) =
Arm Autotun e confirme com ENTER.

» Durante os proximos 30 s pressione o botéo (1)
no painel. Isto inicia o procedimento de auto-
tuning.

» O contator principal é ligado.

O procedimento de auto-tuning é finalizado com
sucesso se 0 painel apresentar a mensagem None.
« O contator principal é desligado.

ApoOs a auto-sintonia ter sido realizada com sucesso,
0s seguintes parametros do controlador séo setados:
Arm Cur Reg KP (3.09)
Ganho proporcional do controlador de
corrente
Arm Cur Reg Tl (3.10)
Constante de tempo de integracao do
controlador de corrente
Cont Cur Lim (3.11)
Limite de corrente continua
Arm Inductance (3.12)
Indutancia de armadura do motor
Arm Resistance (3.13)
Resisténcia de armadura do motor

Se ocorrer falha no processo de auto-tuning, sera
apresentada a mensagem de alarme Autotuning
Failed (A10). Informacdo detalhada da raz&o da
falha pode ser lida no parametro Diagnosis (7.03) .
Maiores detalhes sobre as mensagens de diag-
néstico podem ser encontrados no capitulo "Busca
de Falhas".

Pressionando-se nhovamente o bot&o LOC no painel,
0 controle retorna aos terminais de entrada e saida.
A mensagem LOC desaparece da linha de status do
painel.

Controlador de corrente de campo
(Motor néo liga)

Auto-tuning
» No painel, pressione o botdo LOC; LOC é
apresentado na linha de status do painel.

» Selecione o pardmetro Contr Service (7.02) =
Arm Autotun e confirme com ENTER.

» Durante os proximos 30 s pressione o botéo (1)
no painel. Isto inicia o procedimento de auto-
sintonia.

* O contator principal é ligado.

Visdo Geral do Software

O procedimento de auto-tuning é finalizado com
sucesso se o painel apresentar a mensagem None.
» O contator principal é desligado.

ApOs o auto-tuning ter sido realizada com sucesso,
0s seguintes parametros do controlador séo setados:
Field Cur KP (4.03)
Ganho proporcional do controlador de
correntre de campo
Field Cur Tl (4.04)
Constante de tempo de integracdo do
controlador de corrente de campo
EMF Reg KP (4.11)
Ganho proporcional do controlador de EMF
EMF Reg Tl (4.12)
Constante de tempo de integr. do contr. de
EMF

Se ocorrer falha no processo de auto-tuning, sera
apresentada a mensagem de alarme Autotuning

Failed (Al10). Informacédo detalhada da razdo da
falha pode ser lida no pardmetro Diagnosis (7.03) .
Maiores detalhes sobre as mensagens de diag-
néstico estao disponiveis no cap. "Busca de Falhas".

Pressionando-se novamente o botdo LOC no painel,
o0 controle retorna aos terminais de entrada e saida.
A mensagem LOC desaparece da linha de status do
painel.

Ajuste Manual

(Motor néo liga)

Preparacéo:

» Set Commis Ref 1 (7.15) =0

» Commis Ref 2 (7.16) = 4096.

» Set Squarewave Per (7.17) = 5s.

A saida do Squarewave Generator (7.18) varia entre
0 e 4096. 4096 corresponde a corrente de campo
nominal (Field Cur Nom 1.03).

» Configure o valor de corrente atual (4.02) para a
saida analdgica AO1 Ass (6.05) ou AO2 Ass
(6.06) e mecga-a ou verifique a corrente de
campo com uma sonda de corrente.

Ative o ajuste:

» Ajuste o par&dm. Contr Service (7.02) = FId Man.

* Ligue e habilite o conversor via bloco terminal
(ON=1, RUN=1) ou ligue (I) o conversor com o
painel de operacdo em modo LOCAL.

O contator principal €é ligado.

A corrente de campo esta circulando, mas nao
hé corrente de armadura. O valor de referéncia
da corrente de campo estd, agora, seguindo a
saida, limitado a 0 a 4096 do Squarewave
Generator (7.18).

Ajustando:

» Agora ajuste o controlador de corrente de cam-
po com os parametros Field Cur KP (4.03) e
Field Cur Tl (4.04). O procedimento pode ser
abortado ajustando-se o parametro Contr Servi-
ces (7.02) = none ou desligando o conversor
(ON=0, RUN=0). Neste caso, Contr Service
(7.02) é resetado automaticamente.

» O contator principal é desligado.
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Controlador de velocidade

Atencdo: O motor acelerara duas vezes até 80%
da Velocidade Base agora

Autotuning
« No painel, pressione o botdo LOC; LOC é
apresentado na linha de estado do painel.

« Selecione o pardmetro Contr Service (7.02) =
Sp Autotun e confirme com ENTER.

e Dentro dos préximos 30 segundos pressione o
bot&o (I) no painel. Isto inicia o procedimento de
autotuning.

« O contator principal é ligado e o motor
comegara a rodar.

O procedimento de autotuning € terminado com
sucesso se o0 painel apresentar a mensagem None.
¢ O contator principal é desligado.

Ap6s o0 sucesso do autotuning os seguintes
parametros do controlador sdo ajustados:
Speed Reg KP (5.07)
Ganho proporcional do controlador de
velocidade
Speed Reg Tl (5.08)
Constante de tempo de integracdo do
controlador de velocidade

Se o procedimento de autotuning falhar, sera
apresentada a mensagem Autotuning Failed (A10)
. Informacéo detalhada da raz&o da falha pode ser
lida a partir do par&dmetro Diagnosis (7.03) . Maiores
explicagbes das mensagemns sao disponiveis no
capitulo Busca de Falhas.

Pressionando o botdo LOC no painel novamente, o
controle é chaveado de volta para os terminais de
entrada/saida. A mensagem LOC na linha de estado
do painel desaparece.

Adaptacéo de Fluxo

Atencdo: O motor acelerara duas vezes até 50%
da Velocidade Base agora

Autotuning

« No painel, pressione o botdo LOC; LOC é
apresentado na linha de estado do painel.

* Selecione o pardmetro Contr Service (7.02) =
Flux Adapt e confirme com ENTER.

« Dentro dos préximos 30 segundos pressione o
bot&o (I) no painel. Isto inicia o procedimento de
autotuning.

¢ O contator principal é ligado e o motor
comegara a rodar.

O procedimento de autotuning € terminado com
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sucesso se 0 painel apresentar a mensagem None.
» O contator principal é desligado.

Apo6s o sucesso do autotuning os seguintes
parametros do controlador sdo ajustados:
Field Cur 40% (4.07)
Corrente de campo para 40% do fluxo
Field Cur 70% (4.08)
Corrente de campo para 70% do fluxo
Field Cur 90% (4.09)
Corrente de campo para 90% do fluxo

Se o procedimento de autotuning falhar, seréa
apresentada a mensagem Autotuning Failed (A10)
. Informacéo detalhada da razdo da falha pode ser
lida a partir do pardmetro Diagnosis (7.03) . Maiores
explicagbes das mensagemns sdo disponiveis no
capitulo Busca de Falhas.

Pressionando o botdo LOC no painel novamente, o
controle é chaveado de volta para os terminais de
entrada/saida. A mensagem LOC na linha de estado
do painel desaparece.

Diagnose do tiristor
(Motor n&o roda)

Auto diagnostico
» No painel, pressione o botédo LOC; LOC é
apresentado na linha de estado do painel.

» Selecione o pardmetro Contr Service (7.02) =
Thyr Diag e confirme com ENTER.

» Dentro dos préximos 30 segundos pressione o
bot&o (I) no painel. Isto inicia o procedimento de
autotuning.

O contator principal é ligado.

O procedimento de diagnose do tiristor € terminado
COom sucesso se 0 painel apresentar a mensagem
None. Isto significa que néo foi encontrado tiristo(es)
com defeito.

» O contator principal é desligado.

Se o procedimento de autotuning falhar, seréa
apresentada a mensagem Hardware Fault (FO02).
Informagdo detalhada da raz&o da falha pode ser
lida a partir do pardmetro Diagnosis (7.03) . Maiores
explicagdes das mensagemns sdo disponiveis no
capitulo Busca de Falhas.

Pressionando o botdo LOC no painel novamente, o
controle é chaveado de volta para os terminais de
entrada/saida. A mensagem LOC na linha de estado
do painel desaparece.
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4.5.10 Escalonamento Interno

Pode-se apresentar todos os parAmetros do DCS400
em suas quantidades fisicas por meio do painel de
operacao ou da ferramenta PC, do modo como eles
sdo especificados na coluna "Unidade" da lista de
parémetros:

A, V, rpm, Hz, %, s, ms, text, integer, mH, mOhm, %/
msec, °C, kW, hex.

Em caso de controle serial do conversor
(transmisséo do valor de referéncia/atual ) com
PLC (field bus, porta RS232, porta para painel) deve
serlevado em consideracdo o escalonamentointerno
destes valores. Ndo ha transmissdo de quantidades
fisicas , porém os valores sdo transmitidos em
representagdo binaria.

Exemplo: A referéncia de velocidade maxima de um
conversor de 3000 rpm é transmitida em uma palavra
de 16 bits. Neste caso, 3000 rpm é igual ao valor
méaximo de 20.000 decimal, i.e., a resolugdo da
velocidade é em passos de 1/20.000. Este valor de
20.000 é transmitido no barramento como um valor
binario em uma combinacgédo de 16 bits de "0" e "1".
Cada bit tem uma valéncia decimal.
Consequientemente, 20.000 deve ser distribuido
pelos 16 bits de tal maneira que a soma decimal dos

"1's" é novamente 20.000.

A representacdo do valor decimal 20.000 no padréo
16 bits

Linhal| 16 15 [14]13| 12|11 (10|98

o
ol
IN
Alw
N
[N

7
Linha2 | 32768|16384(8192|4096 | 2048(1024 | 512(256 |128|64 [32 (16| 8
0

Linha3| 0 1 0|0 1111|010

[N
(=]
o
(=]
(=]
(=]

Linha 1 - posi¢cBes dos 16 bits

Linha 2 - valéncia decimal de cada bit

Linha 3 - combinagé&o de bits "0" e"1", cujo check-sum
€ 20.000

Outros valores do DCS400 tém valores de resolucdo
de, no maximo, 4096.

Tabela de escalonamento interno:

Visdo Geral do Software

Este escalonamento interno ndo € aplicado na
transmissdo de parametros via PLC. Neste tipo de
transmissdo, valores decimais sdo simplesmente
transmitidos na forma binéria i.e. os valores da lista
de parametros séo representados na forma decimal
e sem um ponto decimal em uma palavra de 16 bits.

Valores decimais sem ponto decimal séo transmitidos
na mesma forma como eles séo representados na
lista de parametros. Neste caso, p.e. 0 parametro
Base Speed (1.05) sera ajustado para 3.000 se a
velocidade nominal tiver que ser 3.000 rpm.

Valores decimais com ponto decimal s&o
simplesmente transmitidos como um ndmero sem
ponto decimal mas com todos os digitos decimais.
Neste caso, p.e. o parametro Field Cur Nom (1.03)
sera ajustado para 650 se a corrente de campo
nominal tiver que ser 6.50 A. Parametros com outras
unidades de engenharia seréo tratados da mesma
maneira.

Excecéao:

Os parametros de selecéo (unidade: Texto) tém um
namero que precede o texto na lista de parametros.
Cada namero representa um texto e/ou uma funcéao.
Sobrescrevendo-se o numero, muda-se a selecéo
no parametro. Se tal parametro for lido, o numero
sera transmitido, ndo o texto.

Transmissdo incorreta de parametros
A escrita de parametros pode provocar a geragéo de
mensagens de falha se:
 0s parametros estao fora da faixa de min/max
(de acordo com a lista de parametros)
 aescrita € feita nos parametros de valor atual
(sinais) ou constantes
e a escrita é feita em parametros que séo
bloqueados durante a operacao
Nestes casos, um telegrama de falha sera gerado, e
devera ser avaliado no PLC.

Sinal Valor interno Corresponde ao valor
(decimal) (no painel de oper. ou ferramenta PC)
Actual speed value (5.05) 20,000 100% velocidade em rpm
Speed reference value (5.04) 20,000 100% velocidade em rpm.
Armature voltage actual value (3.03) |4,096+(U /EMF)| 100% tens&o nominal de armadura em V
Armature current reference value (3.01 4,096 100% corrente nom. de armadura em A
Armature current actual value (3.02) 4,096 100% corrente nom. de armadura em A
Actual power value (3.21) 4,096 100% poténcia em %
Actual torque value (3.23) 4,096 100% torque em %
Actual field current value (4.02) 4,096 100% corrente nom. de campo em A
Actual EMF of motor (3.20) 4,096 100% EMF nominal em V
Default em procedimento de servico Valorinterno Corresponde ao valor
Contr Service (7.02) (decimal)
Referéncia de corrente de campo 4,096 100% da corrente nom. de campo em A

11K 4-39
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4.5.11 Signal definitions

Sinal "At Set Point"

Referéncia de velocidade alcangada.

Valor de velocidade atual Speed Act (5.05)
corresponde ao valor de referéncia de velocidade
antes do gerador de rampa Ramp In Act (5.33) . O
desvio entre ambos é menor que +1,56% (1/64) do
parametro velocidade maxima Max Speed (1.06).
Sinal no Set Point € independente de estar LIGADO
e do comando RUN.

Speed Act (5.05) 11 -
CompHE=12_ N setpoint
Ramp In Act (5.33) 12
n Rampa em acéo + 1,56%

de Max Speed (1.06)
No Set Point=0

ref. de N\
veloc. \/r

No Set Point = 1

Ramp In Act (5.33)
No Set Point=0
Rampa em acéo - 1,56%

de Max Speed (1.06)

Speed Act (5.05)

Sinais "Speed> Lev1“/ "Speed > Lev2“

Nivel de velocidade alcancado. Valor de velocidade
atual Speed Act (5.05) é maior ouigual ao valordo
parametro Speed Level 1/2(5.16/5.17) . Ahisterese
permitida é -0,78% (1/128) do parametro Max Speed
(1.06). Isto significa que durante a velocidade
ascendente o limiar é exatamente o valor de Speed
Level 1 / 2 (5.16 / 5.17), durante a velocidade
descendente, olimiaré SpeedLevel 1/2(5.16/5.17)
—0,78%. Os sinais Speed>Levl/ Speed > Lev2 sao
independentes de estar LIGADO e do comando
RUN.

Speed Act (5.05) —I1
Comp HI=I2_ veloc. > Nivel 1/2
Speed Level 1/2

(5.16/5.17)

Speed Act (5.05)

@f------- Vel. > Nivel 2 = 1----\--¢ p
Speed l _
Level 21 -T P L LT ot = = o ='= = Histerese = 0,78%

(5.17) T =Max Speed
(1.06)/128

Speed { l _
Level IT ST ======""1 = =\=« ==« Histerese = 0,78%
(5.16) T =Max Speed
. (1.06) /128
Vel. > Nivel 1 =0
t
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Sinal "Overtemp Mot" / "Overtemp DCS"
em caso de Alarme
PTC (DCS / Motor-Al2)

Saida Digital DOx
Sobretemp. do motor / do DCS -

Ventilador ligado -

Alarme A4 ou A5
A4-Temp. do Conv.:alta
A5-Temp. do Motor:alta

Sinal "Overtemp Mot" / "Overtemp DCS"
em caso de Falha
PTC (DCS / Motor-Al2)

Saida Digital DOx
Sobretemp. do motor / do DCS

Ventiladorligado .

FalhaF7 ouF8 —IO Conv. falha
F7-Sobretemp. do Conversor
F8-Sobretemp. do Motor

Reset

Sinal "Comm Fault"

Se Cmd Location (2.02) =Bus 0 conversor vai para
trip em caso de falha F20- Communication Fault e
irdparar de acordo com Comm Fault Mode (2.07) . Se
Cmd Location (2.02) =Makrodepend ou Terminals
ou Key somente um alarme Al1-Comm Interrupt
sera apresentado e o conversor ndo ira para trip.

Comunicagéo
¢ talha

Saida Digital DOx
Falhade comunicacéo

Falha
F20-Comunicacéo

Reset




4.5.12 Eventos do usuario

Adaptacao das entradas digitais para eventos do
usuario

As quatro primeiras entradas digitais DI1...DI4 sdo
reconfiguraveis no grupo de parametros 9-Macro
Adaptation para macro 1, 5, 6, 7 e 8. Esta
funcionalidade néo é disponivel para as macros 2,
3ed.

Para algumas aplicacGes especificas do usuario, é
util configurar estas entradas para os eventos do
usudario External Fault ou External Alarm . Comiisto,
estas entradas sdo aplicaveis para, p.e.

* Protecdo de sobretemperatura usando Klixon

* Chave de presséo do ventilador

* Sensor de desgaste da escova

e ou outros eventos digitais.

Contatos normalmente abertos (NA) tém que ser
configurados no parametro User Fault (9.05) ou
User Alarm (9.07) e contatos normalmente fechados
(NF) no User Fault Inv (9.06) ou User Alarm Inv
(9.08).

O Alarme do Usuério seréa apresentado no painel de
operacdo DCS400PAN como External Alarm (A12)
e aFalha do Usuério como uma External Fault (F22) .
A falha parara o conversor.

External Fault (F22) ou External Alarm (A12)
ocorrem quando do fechamento do contato.

NO

[— DI1...DI4 User Fault (9.05) = DI1...4
+oqy OU User Alarm (9.07) = DI1...4

External Fault (F22) ou External Alarm (A12)
ocorrem quando da abertura do contato

NC
—t— DI1...DI4 User Fault Inv (9.06) = DI1...4

+oqy  OU User Alarm Inv (9.08) = DI1...4

Méaxima adaptacéo possivel para eventos do
usuario:
— D11 User Fault (9.05) = DI1
DI2 User Fault Inv (9.06) = DI2
—DI3 User Alarm (9.07) = DI3

DI4 User Alarm Inv (9.08) = D14
+24V
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4.6 Estrutura do Software
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1 P X5:
X4 Proc. da Ldgica e do Estado do Conversor 1
. l —] Eme Stop  Par.de Emerg. constante0 |— DO1:| D_
2 — Reset Reset constantel |—
% | on ON (liga) Dep.daMacro |
; 2
3 — RUN RUN Prontop/Ligar |— bo:
L 6 . ||
DI Act Selegao [—] Start Partir Prontop/Func. | L ]
. 4 m daNzlag;o [—{ Stop Parar Emfuncionam. |
5 , Dep.d Par.deEm.atuada |— — 3
ol oo rara ped H
6 m | | 9.02 Alarme |
Z__|Jog 1 FalhaouAlarme }— 4
.73 : Ndo (FouA) | po4 D_
8 DI1...DI4 Cont.Pr.Ligado |
e ® H i || 5
m | | Vent. Ligado
Disable Bridge 2 [ .
Y Falhade Comun. |— ,—| X98:1,
2.02] -1 d Location Sobret. do Motor D05\| X98:2
2.03 Sobret.doDCS | I—l l
Stop Mode Motor em Stall || MSW Bit 11 Assign
204} Eme Stop Mode Mov. Direto | GLZZ
Flying start-222] Start Mode Mov. Reverso |—]
2.07] ~omm Fault Mode VeI.’Zero — MSW Bit 12 Assign Main Stat
2.08 Vel.>Nivel 1 | 6.23 Word
=] Comm Fault Time Vel. > Nivel 2 | T4
2.10 i - - :
DDCS Node Addr SObr:"eS'O:gafji MSW Bit 13 Assign
0 SetiPoint —
ambaud 2] bocs Baud Rate > 8,24 21
212 Corr.no Lim. A
Disabled === PTC Mode Corr.Reduzida |
0s 2.13] on Delay Ponte1 | MSW Bit 14 Ascinn
Fieldbus Ponte2 | 6,25 Fieldbus
Main Ctrl Word
Pal.deEst. Princ.
8.01] el Pal. de Contr. Princ. DsS2.1
Porta .-L DS1.2 o DS2.2 Porta
Rs232 2 |psi3 ég DS2.3 RS232
Ferr. PC Pal.de Est.daFerram.
Pal.de Contr. daFerram. Ferr. PC
Porta Porta
para para
Painel Painel
Painel Pal. de Est.do Painel i
Pal. de Contr. do Painel Painel
EMF Act
E
e
"y : (D=
X31.89 JL e Speed Act Act Filter 1 Act Filter 2
Meas Mode
X1:1 S0 20 5.02]
’ orom 5.34Tacho Offset o -
19 ¢ 3090V D T
Tacho Tachon,, 5.29 5.30
X1:3 Speed ~ Ramp ) ) Oms Oms
Ref Sel  InAct Ref Filter Speed Lim
X1:4 5.01 G
Q | erador | | \/- | | /L / Controlador
v de Rampa de Veloc.
X2:1 o EgA”' LAl Act P !
X22e— AUX S|
6.26 ux sp n,
6.01 Ref1 Sel 5.28 5.31 Max Speed ' 'REF @
10.00V 100% oms
6.021 596 Dep. daMacro ‘SLZG
rpm
Entr. An.2 Al2 Act Ref. do Barr. Pr. p! 516
X223 o————— C! Orpm |—
X2:4 o———m [> Ref. do Barr. Aux. 5.19 5.17
6.03 : Jog Accel Rampj
0.00 100% AlL 5.20 5.18
6.04] o a5 Jog Decel Ramy 115% 07
Al2 —{ Ramp Shape
. B 5.11
orpm Sk Vel.Fixal Eme Stop Ramp
5.09 5.07
5.14 Vel. Fixa2 [ 100} N 0.200 ]
[_orpm ] 5.24 || T Accel 522 || 1kP
- I - I
o] 7.15 Ref. de Com. 1 10.0s ; 0.200 | :
5.10 : 5.08 :
7.16 Ref. de Com. 2 [ 1005 ] *L 5000ms |
[o] 5.25 || >—TDecel 5.2 STl
- I I
ey | p e e 2200
7.17 | Squarewave Tor
o L
3.22 orque Fixo ef Se
0 :_".L @
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Visao geral das possibilidades alternativas de controle do Conversor

Referéncias, Controle Valores Atuais, Estados

um desses
€é possivel!
Médulo Adaptador Madulo Adaptador
deFieldbus Barramentos de Fleldbus
Barramentos
o Processamento interno o
=} i l S = S
S Fieldous — Dataset 1.1 gzi; Main Ctrl Word Main Stat Word gzg Dataset 2.1 Fieldous S
| Dataset 1.2 - 22 Bus Main Ref 0o GLZOJ DSZ.‘ Dataset 2.2 [
[ Dataset 1.3 —{ Bus Aux Ref S K —{ Dataset 2.3 H
X6:| Porta | | 621J | ._E_i.Ol_ Porta
RS232 12— :.' v RS232
Ferr. PC - Tool Ctrl Word Tool Stat Word Ferr. PC
: DS3.1 DS4. :
Adaptador RS232/RS485 g I Dataset 3.1 == DO1..DO5 Fld Cur Act == Dataset4.1]
- x7:| Pora : I Dataset 3.2 — AO1 Power Act A Dataset4.2H Porta
para | | : DS3.3 DS4. g para
i - : H Dataset 3.3 AO2 Torque Act Dataset4.3H | /1 o
e Painel H - : H Painel
- Painel Panel Ctrl Word Panel Stat Word + Painel
DCS400PAN DCS400PAN
( Legenda \
Seletorde Parametro com
Parametro valor default Sinal
3.14
101
Controlede Controlede
EMF Contr EMF Fluxo Iforr.de Campo Exc.de Campo ‘
. Campo
Ref. de Fluxo 1€ pa
& ¥ .
IGBT
1 1 1.03| 0.40A
411 0.550 207[ 29% ] 403[ 0300] v
T T 1.04
412 408 53% | 4.04[ 200ms | 13 pg EM&CL .
.3.20
4.09[ 79% ] 4.05[ 130% | A
. la
Cur Ctrl HiD.GL3 4'10| 0% | 4'06| 30% | = Rampa Contr. Corr.  Pulsode Méd.
o Torque Arm Cur Lim(3-01) de Corr. de Arm. Disparo Tir. |
L] Torque
Dependente de Macro , / hd S / — _dg
Contr.de Vel. R
{2) : : T T T
Contr. de Torque I 100% Corrente 3.04[ 100% | 3.16[10%/ms | 3.09 0.100 |
i 3.08[ -100% {305 0s
Contr. de Corr. 3.06 0Os Firing
B Vel. + Torque 3.17| 100% Angle
||| + 3.18 0.0s G A
SS
3.24| 100% 6.05 SaidaAn. 1
- MIN Contr. Lim. Sp 3.5 0% 7 506
aE = | Gpo Jo% s [ oo
Manutencao (7.04)Sw Version 6.07 I> X2
¢ R A02 Ass [ 1000V 2=
— Contr. Lim. Torque —— 7.01 : i Valores Atuais SaidaAn.2 X2'5
[english }—— Language 608 - LOX2
— Z SRl S Macro depend ] |7 £—
(7.07)Conv Nom Volt ™greeqact; 5.05 H bipolar |-2-0% > —oxa9
7.02 (7.08)Volatile Alarm Speed Ref/5.04 10.00v }-2:£0
-—m Contr Service ]
Fault Word 1 | Arm Volt Act/3.03 6.20| Dataset 2.2 Ass
Fault Word 2 Arm Cur Ref/3.01 L 4
Arm Cur Act / 3.02 |
Ul vi wi .
| | | Diagnosis (Z1L)Faut Word 3 Power Act/3.21 H Dataset 2.3 Ass: 'S
—..7.12 Alarm Word 1
Torque Act / 3.23
1.09 ~ 7.13)Alarm Word 2 ™ g1 o Act /4.02 Panel Act 1 Panel Displ
@—)— 130% ) Mains .02 |6.16..6.19 Panel Ac anel Display
1.10| Alimentacdo Volt Act (7.14)Alarm Word 3 Panel Act 2 20V 3604 15001
5 o
[ 00s ] 111 Principal Mains (7.18)Pan Text vers Panel Act 3 1500Ubm. ...
m_ — Freq Act CPU Load Panel Act 4
(7.21)CON-Board
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4.7 Lista de parametros

Visao Geral dos Parametros
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1 - Motor Settings

2 - Operation Mode

3 - Armature

4 - Field

1.01 Arm Cur Nom *

2.01 Macro Select *

3.01 Arm Cur Ref

.01 Field Cur Ref

1.02 Arm Volt Nom *

2.02 Cmd Location

3.02 Arm Cur Act

.02 Field Cur Act

1.03 Field Cur Nom *

2.03 Stop Mode *

3.03 Arm Volt Act

4.03 Field Cur KP

1.04 Field Volt Nom *

2.04 Eme Stop Mode *

3.04 Arm Cur Max *

4.04 Field Cur Tl

1.05 Base Speed *

2.05 Main Ctrl Word

3.05 Overload Time

4.05 FId Ov Cur Trip

1.06 Max Speed *

2.06 Main Stat Word

3.06 Recovery Time

4.06 Field Low Trip

1.07 Mains Volt Act

2.07 Comm Fault Mode

3.07 Torque Lim Pos *

4.07 Field Cur 40%

1.08 Mains Freq Act

2.08 Comm Fault Time

3.08 Torque Lim Neg *

4.08 Field Cur 70%

1.09 Arm Overv Trip

2.09 Start Mode

3.09 Arm Cur Reg KP

4.09 Field Cur 90%

1.10 Net Underv Trip

2.10 DDCS Node Addr

3.10 Arm Cur Reg Tl

4.10 Field Heat Ref

1.11 Net Fail Time

2.11 DDCS Baud Rate

3.11 Cont Cur Lim

4.11 EME KP

1.12 Cur Lim Speed

2.12 PTC Mode

3.12 Arm Inductance

4.12 EMETI

2.13 Fan Delay

3.13 Arm Resistance

3.14 Cur Contr Mode

3.15 Torque Ref Sel

3.16 Cur Slope

3.17 Stall Torque *

3.18 Stall Time *

3.19 Firing Angle

3.20 EMF Act

3.21 Power Act

3.22 Fixed Torque

3.23 Torque Act

3.24 Arm Cur Lim 2

3.25 Arm Cur Lev

5 - Speed Controller

6 - Input/Output

7 - Maintenance

8 - Fieldbus

9 - Macro Adaptation

5.01 Speed Ref Sel

6.01 All Scale 100%

7.01 Language *

8.01 Fieldbus Par 1

9.01 MacParGrpAction

5.02 Speed Meas Mode *

6.02 All Scale 0%

7.02 Contr Service

8.02 Fieldbus Par 2

9.02 Jog 1

5.03 Encoder Inc *

6.03 Al2 Scale 100%

7.03 Diagnosis

8.03 Fieldbus Par 3

9.03 Jog 2

5.04 Speed Ref

6.04 Al2 Scale 0%

7.04 SW Version

8.04 Fieldbus Par 4

9.04 COAST

5.05 Speed Act

6.05 AO1 Assign *

7.05 Conv Type

8.05 Fieldbus Par 5

9.05 User Fault

5.06 Tacho Speed Act

6.06 AO1 Mode *

7.06 Conv Nom Cur

8.06 Fieldbus Par 6

9.06 User Fault Inv

5.07 Speed Reg KP

6.07 AO1 Scale 100% *

7.07 Conv Nom Volt

8.07 Fieldbus Par 7

9.07 User Alarm

5.08 Speed Reg Tl

6.08 AO2 Assign *

7.08 Volatile Alarm

8.08 Fieldbus Par 8

9.08 User Alarm Inv

5.09 Accel Ramp *

6.09 AO2 Mode *

7.09 Fault Word 1

8.09 Fieldbus Par 9

9.09 Dir of Rotation

5.10 Decel Ramp *

6.10 AO2 Scale 100% *

7.10 Fault Word 2

8.10 Fieldbus Par 10

9.10 MotPot Incr

5.11 Eme Stop Ramp *

6.11 DO1 Assign *

7.11 Fault Word 3

8.11 Fieldbus Par 11

9.11 MotPot Decr

5.12 Ramp Shape

6.12 DO2 Assign *

7.12 Alarm Word 1

8.12 Fieldbus Par 12

9.12 MotPotMinSpeed

5.13 Fixed Speed 1

6.13 DO3 Assign *

7.13 Alarm Word 2

8.13 Fieldbus Par 13

9.13 Ext Field Rev

5.14 Fixed Speed 2

6.14 DO4 Assign *

7.14 Alarm Word 3

8.14 Fieldbus Par 14

9.14 AlternativParam

5.15 Zero Speed Lev *

6.15 DO5 Assign *

7.15 Commis Ref 1

8.15 Fieldbus Par 15

9.15 Ext Speed Lim

5.16 Speed Level 1 *

6.16 Panel Act 1

7.16 Commis Ref 2

8.16 Fieldbus Par 16

9.16 Add AuxSpRef

5.17 Speed Level 2 *

6.17 Panel Act 2

7.17 Squarewave Per

9.17 Curr Lim 2 Inv

5.18 Overspeed Trip

6.18 Panel Act 3

7.18 Squarewave Act

9.18 Speed/Torque

5.19 Jog Accel Ramp

6.19 Panel Act 4

7.19 Pan Text Vers

9.19 Disable Bridgel

5.20 Jog Decel Ramp

6.20 Dataset 2.2 Asn

7.20 CPU Load

9.20 Disable Bridge2

5.21 Alt Par Sel

6.21 Dataset 2.3 Asn

7.21 Con-Board

5.22 Alt Speed KP

6.22 MSW Bit 11 Asn

5.23 Alt Speed TI

6.23 MSW Bit 12 Asn

5.24 Alt Accel Ramp

6.24 MSW Bit 13 Asn

5.25 Alt Decel Ramp

6.25 MSW Bit 14 Asn

5.26 Aux Sp Ref Sel 6.26 All Act
5.27 Drooping 6.27 Al2 Act
5.28 Ref Filt Time 6.28 DI Act

5.29 Act Filt 1 Time

5.30 Act Filt 2 Time

5.31 Speed Lim Fwd

5.32 Speed Lim Rev

5.33 Ramp In Act

5.34 Tacho Offset

Legenda

normal
Sombreado cinza
Negrito
sublinhado

*

TK4-44

Parametro, constantemente disponivel
Parametros ,escondidos” e Sinais (valores atuais)

Sinais (valores atuais)
Parametros influenciados pela Auto-sintonia

Parametros influenciados pelo Start-up orientado (Painel &

PC)
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ParNo. Nome e significado do parametro Min. Méx. | Default | Unid. | (1) Personali-
zagdo
Grp 1 Motor Settings (Ajustes do Motor)
1.01 Arm Cur Nom 4 1000 4 A X
Wizard | Corrente nominal do motor em amperes (2)
(indicada na placa do motor).
1.02 | Arm Volt Nom 50 700 50 \% X

Wizard | Tensdao nominal do motor em volts
(indicada na placa do motor).

1.03 | Field Cur Nom 0.10 20.00 | 0.40 A X
Wizard | Corrente nominal de campo em amperes (2)
(indicada na placa do motor).
1.04 Field Volt Nom 50 440 310 \% X

Wizard | Tensdo nominal de campo em volts
(indicada na placa do motor).

1.05 Base Speed 100 6500 100 rpm X
Wizard | Velocidade nominal do motor em rpm (indicada na
placa do motor).

Base Speed = Max Speed = sem enfraq. de campo
Base Speed < Max Speed = com enfraq. de campo

1.06 Max Speed 100 6500 100 rom X
Wizard | Velocidade maxima do motor em rpm (indicada na
placa do motor).

Base Speed = Max Speed = sem enfraq. de campo
Base Speed < Max Speed = com enfrag. de campo

1.07 Mains Volt Act - - - \%
Sinal | Tenséo principal medida, em volts.
1.08 Mains Freq Act - - - Hz

Sinal | FreqUéncia principal medida, em hertz.

Menu de Parametros

1.09 | Arm Overv Trip 20 150 130 %
Limite de trip (falha) por sobretensédo do motor, em
% da tensé&o nominal do motor (1.02)

1.10 Net Underv Trip -10 50 0 %
Nivel de trip (falha) para subtenséo principal.
A parte de poténcia do DCS400 pode operar com
uma tensao de alimentacdo 230...500 V. No
entanto, ndo é possivel se ajustar parametros
baseados nesta informagédo. A minima tensao
principal disponibilizavel é calculada com base no
parametro da tensdo nominal do motor Arm Volt
Nom (1.02). Se a tenséo principal cair abaixo da
tensao calculada, o conversor é desligado e é
gerado um alarme F09.
A tensdo minima é calculada da seguinte maneira:
U....2Ua/ (1,35 x cos alfa)
cos alfa: 4Q = 30° = 0,866

2Q =15° =0,966
4Q: U _..=Ua/ (1,35 x 0,866)
2Q: U,_..=Ua/ (1,35 x 0,966)
Este parametro define uma margem de seguranca
adicional sobre a minima tensé&o principal
disponivel.

(1) impossivel mudar se o conversor estiver em estado LIGADO
(2) depende do Caodigo de tipo do conversor
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Visdo Geral do Software

ParNo. Nome do paradmetro e significado Min Méax Default | Unid. | (1) Personali-
zacédo

Grp 1 Motor Settings (continuacéo

(1) impossivel mudar se o conversor estiver em estado LIGADO
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ParNo. Nome do parametro e significado Min Méx | Default | Unid. | (1) | Persona-
lizacéo
Grp 2 Operation Mode (Modo Operagéo)
2.01 Macro Select 0 7 0 Texto X

Wizard | Selecdo da macro desejada:

0 = Standard (padréao)

1 = Man/Const Sp (veloc. manual/veloc. constante)
2 = Hand/Auto (manual/automatico)

3 = Hand/MotPot (manual/potenciémetro motorizado)
4 = Jogging

5 = Motor Pot (potencidmetro do motor)

6 = ext FieldRev (reversao externa de campo)

7 = Torque Cntrl (controle de torque)

2.02 Cmd Location 0 3 0 Texto X

Selecao do local desejado para o comando. O local do

comando ajustado, controla o conversor (ON / RUN /

Reset / Eme Stop).

0 = Macro depend (dependente da macro)
Command Location é definido pela macro seleciona-
da. A definicdo para as macros 1...8 € Terminals .

1 = Terminals (terminais)
Command location é Terminal X4:1...8. As fungdes
das entradas digitais DI1...DI8 s&o definidas pela
macro selecionada.

2 = Bus (barramento)
Command location é um PLC conectado a uma das
interfaces seriais Porta para Painel ou Porta RS232-
ou Adaptador para Fieldbus . O conversor sera
controlado pela Main Control Word (veja alocacao
no capitulo 7 Interface Serial). Durante a
comunicagédo via barramento, Emergency Stop e
Reset do bloco de terminais também séo efetivos.

3 = Key (chave)
Chaveamento automatico de Bus (2) para Terminals
(1) em caso de falha de comunicag@o . Neste caso,
é possivel controlar o conversor via comandos ON
(liga) e OFF (desliga) de Terminals . Os comandos
podem ser conectados a chave. Quando a chave for
fechada, o conversor parte e acelera a velocidade
definida no parametro Fixed Speed (5.13), contanto
gue Speed Ref Sel (5.01) = Bus Main Ref . Quando a
chave for aberta e n&o houver falhas de comunica-
¢ao, o local de comando retorna para Bus.

2.03 Stop Mode 0 2 0 Texto X
Wizard | Selecado da resposta operacional ao comando Stop
(bloqueio do controlador)

0 = Ramp - Motor desacelera conforme Decel Ramp (5.10)
1 = Torque Lim - Motor desacelera conforme lim. de torque
2 = Coast - Motor péra por inércia.

O comando Stop funciona sempre em vel. controlada
independentemente da configuracdo do controlador de
corrente Cur Contr Mode (3.14) . O tempo de resposta da
desacele-ragéo via Ramp (rampa) ou Torque Lim (limite de
torque) depende da otimizagao do contr. de corrente.
Portanto, o controlador de velocidade deve ser ajustado. Se
Alternative Parameter-set estiver Selected (5.21) para o
controlador de velocidade, também é valido para o coman-
do Stop. Somente Coast (parada inercial) é independente
da configu-ragdo do controlador de velocidade.

Disable Bridge 1 (9.19) e Disable Bridge 2 (9.20) também
séo efetivos durante Stop Mode . Se uma ponte estiver
desabilitada (bloqueada) ndo é possivel parar o conversor
usando Ramp (rampa) ou Torque Lim (limite de torque).
Use fiagdo externa para ter certeza que as pontes estao
habilitadas para parar o conversor, se necessario.
Limitagdo externa de corrente/torque via entrada
analdgica ou comunicacao serial nao afeta Stop Mode .

(1) impossivel mudar se o conversor estiver em estado LIGADO
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Visdo Geral do Software

ParNo. Nome do pardmetro e significado Min Max Default | Unid. (1) | Persona-
lizacao
Grp 2 Operation Mode (continuagéo)
2.04 Eme Stop Mode 0 Texto X
Wizard | Selegdo da resposta operacional desejada a um

comando Eme Stop (bloqueio do controlador)
0 = Ramp (rampa)
Desacel. do motor conforme Eme Stop Ramp (5.11) .
Se Zero Speed Lev (5.15) for alcangada, o contator
principal sera desligado.
1 = Torque Lim (limite de torque)
O motor desacelera conforme torque limit. Se Zero
Speed Lev (5.15) for alcancado, o contator principal
serd desligado.
2 = Coast (parada por inércia)
O contator principal é desligado. O motor para por
inércia.
O comando Eme Stop funciona sempre em velocidade
controlada independentemente da configuracdo do modo
do controlador de corrente Cur Contr Mode (3.14) . O
tempo de resposta de desaceleragéo via Ramp (rampa)
ou Torque Lim (limite de torque) depende da otimizagéo
do controlador de velocidade. Portanto, o controlador de
velocidade deve ser ajustado. Se Alternative Parameter-
set estiver Selected (5.21) para o controlador de
velocidade, também é valido para o comando Stop.
Somente Coast (parada inercial) é independente da
configuracéo do controlador de velocidade.
Disable Bridge 1 (9.19) e Disable Bridge 2 (9.20)
também sao efetivos durante Eme Stop Mode . Se uma
ponte estiver desabilitada (bloqueada) nédo é possivel
parar o conversor usando Ramp (rampa) ou Torque Lim
(limite de torque). Use fiagdo externa para ter certeza
gue as pontes estdo habilitadas para parar o conversor,
se necessario.
Limitacdo externa de corrente/torque via entrada
analdégica ou comunicagdo serial ndo afeta Eme Stop
Mode.

Sem comunicacgao serial:

Emergency Stop do terminal é sempre valido.

Coast (parada por inércia) do terminal ndo sera valida
até que tenha sido ativada usando o parametro Coast
(9.04).

Com comunicacéo serial:

Cmd Location (2.02) = Bus (barramento):

Emergency Stop (parada de emerg.) e Coast (parada
por inércia) via barramento sédo ativos em “1” e devem
ser fornecidos.

Como é feita uma logica “E” entre Emergency Stop do
terminal e Emergency Stop via barramento ; ambos
devem ser ativados. Quando Coast do terminal tiver
sido ativado no parametro Coast (9.04), entdo é feita
uma légica “E” entre terminal e Coast via barramento ;
e ambos devem ser ativados.

Cmd Location (2.02) = Key:

Se o barramento estiver funcionando adequadamente, o
comportamento é como descrito em Cmd Location

(2.02) = Bus. Se o barramento ndo estiver funcionando
bem, as fun¢cdes Emergency Stop e Coast via barra-
mento serdo suprimidas; somente o terminal continua
ativo. Isto habilita o conversor ser controlado a partir do
terminal sem problema algum.

(1) impossivel mudar se o conversor estiver em estado LIGADO
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Visdo Geral do Software

ParNo. Nome do parametro e significado Min Max | Default | Unid. | (1) |Persona-
lizacéo
Grp2 Operation Mode (continuacgao)
2.05 | Main Ctrl Word (palavra de controle principal) - - - hex

Signal | A Main Ctrl Word mapeia os bits de controle do
conversor. Este pardmetro indica os bits de
controle do bloco terminal ou da comunicag&o via
barramento. A alocacéo é idéntica a palavra de
controle da comunicacao via field bus.

Bit hex definicao (estado I6gico “1%)

00 0001 On (ligado)

01 0002 Coast (negado) (parada por inércia)
02 0004 Eme Stop (negado) (parada de emerg.)
03 0008 Run (em funcionamento)

04 0010 -

05 0020 -

06 0040 -

07 0080 Reset

08 0100 Jog1

09 0200 Jog 2

10 0400 -

11 0800 MCWBIt11

12 1000 MCW Bit 12

13 2000 MCWBIt 13

14 4000 MCW Bit 14

15 8000 MCWBIt 15

2.06 | Main Stat Word (palavra de estado principal) - - - hex
Signal | A Main Stat Word mapeia o estado dos bits do
conversor e a logica de estado. A alocagdo é
idéntica & palavra de estado da comunicacéo via
fieldbus.

Bit hex definicdo (estado légico “1)

00 0001 Rdy On (pronto para ligar)

01 0002 Rdy Running (pronto para funcionar)

02 0004 Running (em funcionamento)

03 0008 Fault (falha)

04 0010 Coast Act (negado) (parada por inércia
atuada)

05 0020 Eme Stop Act (negado) (parada de
emergéncia atuada)

06 0040 -

07 0080 Alarm (alarme)

08 0100 At Setpoint (no setpoint)

09 0200 Remote (remoto)

10 0400 Above Limit1 (>5.16)

11 0800 MSW Bit 11 Ass (6.22)

12 1000 MSW Bit 12 Ass (6.23)

13 2000 MSW Bit 13 Ass (6.24)

14 4000 MSW Bit 14 Ass (6.25)

15 8000 DDCS Breakdown (falha de
comunicacdo com o DDCS)

(1) impossivel mudar se o conversor estiver em estado LIGADO
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ParNo.

Nome do parametro e significado

Min

Max

Default

Unid.

(1)

Persona-
lizacdo

Grp 2

Operation Mode (continuagéo)

Menu de parametros

2.07

Comm Fault Mode
Selecao da resposta operacional desejada, a uma falha
de comunicagao:
0 = Ramp (rampa)

O motor é desacelerado conforme uma rampa (5.10)
1 = Torque Lim (lim. de torque)

O motor é desacelerado conforme o limite de torque
2 = Coast (parada por inércia)

mensagem de falha e desligam. do conversor
O tempo de resposta de desaceleracdo via Rampa ou
Torque, depende da otimizagéo do regul. de velocid.

Texto

2.08

Comm Fault Time

Tempo de tolerancia para mensagens de falha em caso
de falha de comunicacéo.Tempo entre duas
mensagens sucessivas. Se (2.08) = 0.00 s, ignorar e
continuar a operacao

0.00

10.00

5.00

2.09

Start Mode

Selecao da resposta operacional desejada, a um

comando de partida, enquanto o conversor ainda

estiver rodando, freiando ou em parada por inércia

0 = Partida de O: espera até que o motor alcance a
velocidade zero, entdo reinicia

1 = Flying start: Parte com o motor na velocidade atual

Texto

2.10

DDCS Node Addr
Endereco interno do DDCS, entre o DCS400 e o
adaptador de fieldbus.

254

inteiro

211

DDCS Baud Rate

Velocidade de transmisséo entre 0 DCS400 e o
adaptador de fieldbus.

0 = 8 Mbaud

1 =4 Mbaud

2 = 2 Mbaud

3 =1 Mbaud

inteiro

2.12

PTC Mode

Resposta do conversor quando a falha do termistor é
selecionavel:

0 = Desabilitado sem avaliagdo do PTC

1= Alarme gera somente Alarm A05

2 = Falha gera Fault FO8 e desliga o conversor.
Um termistor no motor (elemento PTC) pode ser usado
via entrada anal6gica Al2 nho DCS400.

Conexao do termistor via X2:3 e X2:4.

Conectar X2:4 com X2:5 (0V).

Inserir o jumper S1:5-6 (22k a 10V).

Se o PTC for alocado & Al2 esta entrada ndo estara
disponivel para outras funcdes. Se Al2 for parametriza-
da como fonte de referéncia (macro 1, 2, 4, 5, 7), sera
gerado o Alarme Parameter Conflict (A16). Entdo ajus-
te o parametro Torque Ref Sel (3.15) = Const Zero .

Texto

2.13

Fan Delay

Tempo ajustavel para o sinal “Fan On“ . Sera inicializa-
do quando o conversor for desligado (ON=0). Se houver
sobreaquecimento do motor ou do DCS400, Fan Delay
serd inicializado apds o resfriamento.

1200

(1) impossivel mudar se o conversor estiver em estado LIGADO
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ParNo. Nome do parametro e significado Min Méax | Default| Unid. | (1) Plersorja-
1zacao
Grp 3 Armature (Armadura)
3.01 |Arm Cur Ref - - - A
Sinal |Valor de referéncia da corrente de armadura em
amperes.
3.02 |Arm Cur Act - - - A
Sinal |Valor medido atual da corrente de armadura em
amperes.
3.03 |Arm Volt Act - - - \
Sinal |Valor medido atual da tensdo de armadura em volts.
3.04 |Arm Cur Max 0 200 100 % X

Wizard |Corrente de sobrecarga. Max. corrente de armadura
permissivel em % da nominal motor current (1.01).
Independente do sinal, aplica-se em ambas as
direces.

Limitacdes direcionais sdo ajustadas nos param.
Torque Lim Pos (3.07) e Torque Lim Neg (3.08).

3.05 |Overload Time 0 180 0 S
Tempo de sobrecarga para a funcgéo I’t. Max. tempo
permissivel para a armature current (3.04).

0 = funcéo It desabilitada.

3.06 |Recovery Time 0 3600 0 S
Tempo de restabelecimento para a fungéo I°t, durante o
gual uma corrente reduzida deve fluir.

0 = funcéo I’t desabilitada.

3.07 |Torque Lim Pos 0 200 100 % X
Wizard | Torque positivo de sobrecarga. Max. torque positivo
permissivel em % do torque nominal.

(O torque nominal é definido como o torque resultante
da corrente nominal de campo e da corrente nominal
de armadura)

A referéncia de torque é limitada como uma funcao do
sinal. A corrente resultante desta operacédo é entédo
limitada no parametro Arm Cur Max (3.04)
independente do sinal, i.e., 0 menor dos dois valores
sera o efetivo.

Também usado como limitagcdo positiva de corrente se
Cur Contr Mode (3.14) = Cur Contr

3.08 |Torque Lim Neg -200 0 -100 |% X
Wizard | Torque negativo de sobrecarga. Max. torque positivo (4-Q)
permissivel em % do torque nominal.
(O torque nominal é definido como o torque resultante 0
da corrente nominal de campo e da corrente nominal (2-Q)

de armadura)

A referéncia de torque é limitada como uma funcao do
sinal. A corrente resultante desta operacédo é entédo
limitada no pardmetro Arm Cur Max (3.04)
independente do sinal, i.e., o menor dos dois valores
sera o efetivo.

Também usado como limitagdo negativa de corrente se
Cur Contr Mode (3.14) = Cur Contr

3.09 |Arm Cur Reg KP 0.000 (10.000 [0.100 |inteiro

auto- |Ganho proporcional do controlador de corrente de
tuning |armadura (controlador PI).

(1) impossivel mudar se o conversor estiver em estado LIGADO
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ParNo. Nome do parametro e significado Min Méax Default | Unid. (1) (Persona-
lizacao
Grp 3 Armature (continuacgao)
3.10 |Arm Cur Reg TI 0.0 1000.0 |50.0 ms

auto- |Constante de tempo de integracdo do controlador
tuning |de corrente de armadura (Controlador PI) em
milisegundos.

3.11 ([Cont Cur Lim 0 100 50 %
auto- |Valor da corrente de armadura no limite entre
tuning |corrente intermitente e continua em % da nominal
motor current (1.01)

3.12 |[Arm Inductance 0.00 655.35 |0.00 mH X
auto- |Indutancia do circuito de armadura em millihenries.

tuning

3.13 |Arm Resistance 0 65535 |0 mOhm X
auto- |Resisténcia do circuito de armadura em milliohms.
tunin

(1) impossivel mudar se o conversor estiver em estado LIGADO
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ParNo.

Nome do parametro e significado

Min

Max

Default

Unid.

@)

Persona-
lizacédo

Grp 3

Armature (continuagao)

3.15

Torque Ref Sel

Selecao da localizacdo da refer. de torque desejada:

0 = Macro depend / dependente da macro selecion.

1 = All/ entrada analdgica 1 (X2:1-2)

2 = Al2 / entrada analégica 2 (X2:3-4)

3 = Bus Main Ref / valor princ. de ref. de fieldbus

4 = Bus Aux Ref / valor aux. de ref. de fieldbus

5 = Fixed Torque / valor de torque fixo (3.22)

6 = Commis Refl / value 1 de refer. para comissionam.
7 = Commis Ref2 / value 2 de refer. para comissionam.
8 = Squarewave / gerador de onda quadrada

9 = Const Zero / ref. de torque = constante em zero
Também usado como fonte de referéncia de corrente se
Cur Contr Mode (3.14) = Controle de corrente

Texto

3.16

Cur Slope

Modificacdo maxima permissivel do valor de referéncia
de corrente de armadura (di/dt) em % por milisegundo
em relacdo a corrente nominal do motor (1.01).

0.1

30.0

10.0

% / ms

3.17
Wizard

Stall Torque

Protecao contra rotor travado do motor.

Limiar de falha (trip) de protecdo contra rotor travado
em % do torque nominal do motor instalado.

(O torque nominal é definido como o torque resultante
da corrente nominal de campo e da corrente nominal de
armadura)

200

100

%

3.18
Wizard

Stall Time

Protecao contra stall do motor.

Intervalo de tempo em segundos, durante o qual o
threshold de trip de protecéo contra stall do motor
instalado pode ser excedido.

0.0

60.0

0.0

3.19
Signal

Firing Angle
Angulo de disparo atual em graus

3.20
Signal

EMF Act
Contador EMF atual do motor em volts.

3.21
Signal

Power Act
Poténcia atual de saida em kilowatts

kW

3.22

Fixed Torque

Valor fixo pré-definido de torque.

Valor fixo de torque em % referente ao torque nominal.
(O torque nominal é definido como o torque resultante
da corrente nominal de campo e da corrente nominal de
armadura)

-100

100

%

3.23
Signal

Torque Act

Valor atual de torque em % referente ao torque nominal.
(O torque nominal é definido como o torque resultante
da corrente nominal de campo e da corrente nominal de
armadura)

%

3.24

Arm Cur Lim 2

Segunda limitac&o de corrente em % referente a
corrente nominal do motor (1.01). Pode ser ativada via
sinal binario. Também se refere ao parametro (9.17).

200

100

%

3.25

Arm Cur Lev
Limiar de,Corrente atual da armadura € maior que ...“
sinal.

200

%

(1) impossivel mudar se o conversor estiver em estado LIGADO
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ParNo. Nome do parametro e significado Min Max | Default| Unid. | (1) |Persona-
lizacéo
Grp 4 Field (Campo)
4.01 |Field Cur Ref - - - A
Sinal [Valor de referéncia de corrente de campo em amperes.
4.02 |Field Cur Act - - - A
Sinal |[Valor atual de corrente de campo medida em amperes.
4.03 |Field Cur KP 0.000 ([13.499 |0.300 |inteiro
auto- |Ganho proporcional do control. de corrente de campo
tuning | (controlador PI).
4.04 |Field CurTI 0 5120 200 ms
auto- |Constante de tempo de integracdo do controlador de
tuning |corrente de campo
(controlador PI) em milisegundos.
Menu de parametros
4.05 |FId Ov Cur Trip 0 150 130 %
Trip (falha) por sobre corrente de campo em % do valor
nominal da corrente de campo (1.03).
4.06 |Field Low Trip 5 100 30 %
Trip (falha) por sub corrente de campo em % do valor
nominal da corrente de campo (1.03).
Valores consideravelmente mais baixos que o default
podem ser necessarios para enfraquecimento de
campo.
4.07 |Field Cur 40% 0 100 29 %
auto- |Corrente de campo, a qual é alcancado 40% do fluxo.
tuning | Proporcional a corrente nominal de campo (1.03) em %
4.08 |Field Cur 70% 0 100 53 %
auto- |Corrente de campo, a qual é alcancado 70% do fluxo.
tuning | Proporcional a corrente nominal de campo (1.03) em %
4.09 |Field Cur 90% 0 100 79 %
auto- | Corrente de campo, a qual é alcangado 90% do fluxo.
tuning | Proporcional a corrente nominal de campo (1.03) em %
4.10 |Field Heat Ref 0 30 0 %
Valor de refer. de corrente para aguecimento de campo
em % do valor nominal da corrente de campo (1.03).
0 = sem aquecim. de campo
>0 = com aquecim. de campo (corr. de aquec. em %)
Com este parametro, pode ser implementado um aque-
cimento anti-condensacgdo para o motor via bobina de
campo.
+ 0O aquecimento de campo inicia-se 10 s apos o
comando ON (liga) sem o comando RUN (parte).
+ O aquecimento de campo liga automaticamente
10s ap6s a parada do conversor (RUN=0) e a
velocidade atual ser menor que Zero Speed Lev
(5.15).
* Ao partir novamente (RUN=1) o conversor chaveia
para corrente nominal de campo.
4.11 |(EMF KP 0.000 |10.000 |0.550 |inteiro
auto- |Ganho proporcional do controlador de EMF
tuning | (controlador PI).
4.12 |(EMFTI 0 10240 [160 ms
auto- |Constante de tempo de integracéo do controlador de
tuning | EMF (controlador PI) em milisegundos.

(1) impossivel mudar se o conversor estiver em estado LIGADO
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ParNo. Nome do parametro e significado Min Mé&x | Default| Unid. | (1) [Persona-
lizagéo
Grp 5 Speed Controller
5.01 |Speed Ref Sel 0 10 0 Texto X

Selecédo do local desejado para referéncia de velocidade:
0 = Macro depend / dependente da macro selecionada
1 = All / entrada analégica 1 (X2:1-2)
2 = Al2 | entrada analégica 2 (X2:3-4)
3 = Bus Main Ref/ valor principal de refer. de fieldbus
4 = Bus Aux Ref/ valor auxiliar de refer. de fieldbus
5 = Fixed Sp1 / valor de velocidade fixa 1 (5.13)
6 = Fixed Sp2 / valor de velocidade fixa 2 (5.14)
7 = Commis Refl / valor 1 de refer. de comissionam.
8 = Commis Ref2 / valor 2 de refer. de comissionam.
9 = Squarewave / gerador de onda quadrada

10 = Const Zero / velocidade = constante em zero

5.02 |[Speed Meas Mode 0 2 0 Texto X
Wizard |Selecdo da realimentacdo de velocidade desejada:
0 = EMF (i.e. sem medi¢do de velocidade)

1 = Tac6metro analdgico
2 = Encoder

5.03 |[Encoder Inc 20 10000 |1024 inteiro X
Wizard |NUmero de incrementos do encoder por revolugéo.

5.04 |[Speed Ref - - - rpm

Sinal | Valor de refer. de velocidade atual em rpm.

5.05 |[Speed Act - - - rpm

Sinal |Valor de velocidade atual usado pelo controlador de
velocidade, em rpm.

5.06 |Tacho Speed Act - - - rpm
Sinal |Valor de velocidade atual medido pelo tacometro
analégico, em rpm.

5.07 |[Speed Reg KP 0.000 ([19.000 |0.200 |[inteiro
auto- |[Ganho proporcional do controlador de velocidade
tuning | (controlador PI).

5.08 |[Speed Reg Tl 0.0 6553.5 [5000.0 [ms
auto- |Constante de tempo de integragéo do controlador de ve-
tuning |locidade (controlador PI) em milisegundos.

5.09 [Accel Ramp 0.0 3000.0 |{10.0 S X
Wizard |Duracdo da rampa de aceleracdo em segundos, no caso
de aceleracdo a partir de 0 até maximum speed (1.06).

5.10 |Decel Ramp 0.0 3000.0 |10.0 S X
Wizard |Duragédo da rampa de desaceleragdo em segundos, no
caso de desaceleragdo a partir de maximum speed (1.06)
até 0.

5.11 |Eme Stop Ramp 0.0 3000.0 |10.0 S X
Wizard |Duragdo da rampa de desaceleragdo em segundos, no
caso de desaceleragao a partir de maximum speed (1.06)
até 0, como conseqiiéncia de um trip (falha) por parada
de emergéncia.
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ParNo.

Nome do parametro e significado

Min

Max

Default

Unid.

1)

Persona-
lizacao

Grp 5

Speed Controller (continuacgéo)

Long Parameter Menu

5.12

Ramp Shape

0 = linear
>0 = tempo da rampa
Ajustando o formato da rampa:
Este parametro adiciona um filtro a saida do gerador de
rampa para modelar o formato da rampa. O valor deste
parametro define o tempo da rampa, que pode ser
ajustado entre 0.08 and 10.00 s. Um valor < 0.08
porém > 0.00 s é setado para 0.08 s. O valor 0.00
desabilita o tempo de rampa.
Modo de operacdo com tempo de rampa:
O tempo de rampa dselecionado sera efetivo para toda
mudanca de valor de referéncia, i.e. para a funcao
potenciometro motorizado, para as velocidades
constantes 1 e 2 e durante o ligamento e o
desligamento com o comando RUN. Se ocorrer uma
falha de comunicagdo e o parametro Comm Fault
Mode (2.07) = Ramp o tempo de rampa também sera
efetivo.
Modo de operagcdo sem tempo de rampa:
Um comando de tempo de rampa selecionado ndo sera
efetivo durante o desligamento com o comando RUN
se o parametro Stop Mode (2.03) = Torque Lim ou
Coast. O mesmo se aplica em caso de falha de
comunicacgdo. Em caso de parada de emergéncia por
meio da entrada digital DI5 o tempo de rampa néo tera
efeito, mesmo que o parametro Eme Stop Mode (2.04)
= Ramp.

0.00

10.00

0.00

5.13

Fixed Speed 1

Valor de velocidade fixa 1 em rpm.

O parametro especifica um valor de referéncia de
velocidade constante Pode ser ativado pelo parametro
Speed Ref Sel (5.01) ou por uma macro. Os tempos de
rampa aplicaveis sdo ajustados com os parametros
Jog Accel Ramp (5.19) e Jog Decel Ramp (5.20). E
usado como jogging e/ou velocidade constante nas
macros 1/2/3/4/5/6/7.

-6500

6500

rpm

5.14

Fixed Speed 2

Valor de velocidade fixa 2 em rpm.

O parametro especifica um segundo valor de referéncia
de velocidade constante Pode ser ativado pelo paré-
metro Speed Ref Sel (5.01) ou por uma macro. Os
tempos de rampa aplicaveis sao ajustados com os pa-
rametros Jog Accel Ramp (5.19) e Jog Decel Ramp
(5.20). E usado como jogging e/ou velocidade
constante nas macros 1 /2 /5.

-6500

6500

rpm
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ParNo.

Nome do parametro e significado

Min

Max

Default

Unid.

1)

Persona-
lizacao

Grp 5

Speed Controller (continued)

5.15
Wizard

Zero Speed Lev

Sinal de velocidade zero. Nivel de velocidade abaixo do
qual é emitido o sinal de que o motor alcangou a
velocidade zero.

E usado para protecdo contra rotor travado, como uma
mensagem de “estado de espera” para a logica do
conversor, para a geracao do sinal Zero Speed .

100

50

rpm

5.16
Wizard

Speed Level 1

Valor de limite de velocidade para o sinal "Speed 1
reached".

E usado como mensagem "speed reached" para as
macros 5/ 6, estado do barramento de campo Above
Limit 1 e geracdo do sinal Speed L1.

6500

rpm

5.17
Wizard

Speed Level 2

Valor de limite de velocidade para o sinal "Speed 2
reached".

E usado como mensagem "speed reached" para a
macro 6 e geracao do sinal Speed L2.

6500

rpm

5.18

Overspeed Trip

Valor de trip (falha) do sinal de sobrevelocidade

Se o valor de velocidade atual exceder o limiar definido
com este parametro, o conversor desligar-se-4 com a
mensagem de falha Overspeed (F18). As possiveis
causas para sobrevelocidade sdo descritas no capitulo
Busca de Falhas.

100

125

115

%

5.19

Jog Accel Ramp

Duracéo da rampa de aceleracdo para jogging no caso
de aceleragcao de 0 para maximum speed (1.06).

Usado para Fixed Speed 1 (5.13) ou Fixed Speed 2
(5.14). E também usado para as macros 1/2/3/4/5/
6/7.

0.0

3000.0

10.0

5.20

Jog Decel Ramp

Duracéo da rampa de desacelera¢édo para jogging no
caso de desaceleragdo de maximum speed (1.06) para
0

Usado para Fixed Speed 1 (5.13) ou Fixed Speed 2
(5.14). E também usado paraas macro1/2 /5.

0.0

3000.0

10.0

5.21

Alt Par Sel

Selecéo do grupo alternativo de parametros:

0 = desabilitado, i.e. grupo de parametros padrao
permanentemente selecionado

1 = habilitado, i.e. grupo alternativo de parametros

permanentemente selecionado

2 = Dependente de Macro / depende da macro
selecionada

3 =Sp < Levl /Velocidade atual < Speed level 1 (5.16)

4 = Sp < Lev2 / Velocidade atual < Speed level 2 (5.17)

5 = Sp Err<Levl /Erro de velocidade < Speed level 1 (5.16)

6 = Sp Err<Lev2 / Erro de velocidade < Speed level 2 (5.17)

*(7 = Sp Ref<Levl / Ref. de veloc. < Speed level 1 (5.16))

*(8 = Sp Ref<Lev2 / Ref. de veloc. < Speed level 2 (5.17))

* ainda néo liberado

Para os itens 2...8, o grupo alternativo de parametros é

selecionado dependendo do evento definido.

Texto
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ParNo.

Nome do parametro e significado

Min

Max

Default

Unid.

)

Persona-
lizacdo

Grp 5

Speed Controller (continuagéo)

5.22

Alt Speed KP
Ganho proporcional do controlador de velocidade (con-
trolador PI) para o conjunto de parametros alternativo.

0.000

19.000

0.200

inteiro

5.23

Alt Speed TI

Constante de tempo de integracao para o controlador
de velocidade (controlador PI) em milisegundos para o
conjunto de pardmetros alternativo.

0.0

6553.5

5000.0

ms

5.24

Alt Accel Ramp

Duracao da rampa de aceleracao em caso de
aceleragcdo de 0 para maximum speed (1.06) em
segundos para o conjunto de pardmetros alternativo.

0.0

3000.0

10.0

5.25

Alt Decel Ramp

Duracado da rampa de desaceleragcdo em caso de
desaceleracdo de maximum speed (1.06) para 0 em
segundos para o conjunto de pardmetros alternativo.

0.0

3000.0

10.0

5.26

Aux Sp Ref Sel
Selecédo da localizagdo desejada para o valor de
referéncia de velocidade auxiliar:
0 = Macro depend/ depende da macro selecionada
1 = All / entrada analdgica 1 (X2:1-2)
2 = AI2 / entrada analdgica 2 (X2:3-4)
3 = Bus Main Ref/ valor principal de refer. de fieldbus
4 = Bus Aux Ref/ valor auxiliar de refer. de fieldbus
5 = Fixed Sp1 / valor de velocidade fixa 1 (5.13)
6 = Fixed Sp2 / valor de velocidade fixa 2 (5.14)
7 = Commis Refl / valor de refer. 1 de comissionam.
8 = Commis Ref2 / valor de refer. 2 de comissionam.
9 = Squarewave / gerador de onda quadrada
10 = Const Zero / velocidade = constante em zero

10

Texto

5.27

Drooping

Decréscimo desejado na velocidade a torque nominal
em % da maximum speed (1.06).

E usualmente utilizado em conversores escravo, que
sdo temporariamente controlados por velocidade de
modo a baixar a velocidade para um valor especifico
em caso de aumento de carga. O mestre nédo é
influenciado pelo escravo quando o escravo for
chaveado para controle de torque. Esta funcéo é
também usada em conversores com um acoplamento
mecanico nao apropriados para controle de torque.

10

%

5.28

Ref Filt Time

Constante de tempo de filtro para referéncia de
velocidade de alisamento antes do regulador de
velocidade.

0.00

10.00

0.00

5.29

Act Filt 1 Time

Constante de tempo de filtro 1 para desvio de
velocidade de alisamento na entrada do regulador de
velocidade.

0.00

10.00

0.00
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Visdo Geral do Software

ParNo. Nome do pardametro e significado Min Max Default | Unid. (1) |Persona-
lizacéo

Grp 5 Speed Controller (continuacéo)

(1) impossivel mudar se o conversor estiver em estado LIGADO

1K 4-59

3ADWO00095R0708_DCS400_Manual_p_g



Visdo Geral do Software

ParNo. Nome do parametro e significado Min Max | Default| Unid. (1) |Persona-
lizacdo
Grp 6 Input / Output
6.01 [AIll Scale 100% 2.50 11.00 10.00 |V

Escalonamento da entrada analdgica 1: entrada de um
valor de tens@o em volts, que corresponde a referéncia
100%.

6.02 [AIl Scale 0% -1.00 1.00 0.00 \Y
Escalonamento da entr. analégica 1: entrada de um valor
de tensdo em volts, que corresponde a referéncia 0%.

6.03 |[AI2 Scale 100% 2.50 11.00 [10.00 |V
Escalonamento da entrada analdgica 2: entrada de um
valor de tensdo em volts, que corresponde a referéncia
100%.

6.04 [AI2 Scale 0% -1.00 1.00 0.00 \Y
Escalonamento da entr. analégica 2: entrada de um valor
de tensdo em volts, que corresponde a referéncia 0%.

Menu de parametros

6.05 |AO1 Assign 0 13 0 Texto

Wizard |Designacao desejada para a saida analdgica 1:

0 = Macro depend/ depende da macro selecionada

1 = Speed Act/ valor de velocidade atual (5.05)

2 = Speed Ref/ valor de referéncia de velocid. (5.04)

3 = Arm Volt Act/ valor atual de tens@o de armadura (3.03)

4 = Arm Cur Ref/ valor de ref. de corrente de armadura
(3.01)

5 = Arm Cur Act/ valor atual de corrente de armadura
(3.02)

6 = Power Act / poténcia atual (3.21)

7 = Torque Act/ valor atual de torque (3.23)

8 = FId Cur Act / valor atual de corrente de campo (4.02)

9 = Dataset 3.2

10 = Dataset 3.3

11 = AI1 Act/ Valor atual da entrada analdgica 1 (6.26)

12 = AlI2 Act/ Valor atual da entrada analdgica 2 (6.27)

13 = Ramp In Act / Referéncia de velocidade na entrada do

gerador de rampa (5.33)

6.06 [AO1 Mode 0 1 0 Texto
Wizard | Sele¢do do modo de operagéo desejado da saida
analdgica 1:
0 = bipolar -11V...0V...+11V
1 = unipolar oV...+11V
6.07 |AO1 Scale 100% 0.00 11.00 10.00 \%

Wizard |Escalonamento da saida analégica 1:
Entrada de um valor de tenséo em volts, que corresponde
a 100% do sinal de saida.

6.08 [AO2 Assign 0 13 0 Texto
Wizard |Designacao desejada da saida analdgica 2:
Designacéo idéntica a AO1 (6.05).

6.09 |AO2 Mode 0 1 0 Texto
Wizard | Selecdo do modo de operacédo desejado da saida
analogica 2:
0 = bipolar -11V...0V...+11V
1 = unipolar 0V...+11V
6.10 |AO2 Scale 100% 0.00 11.00 10.00 \%

Wizard |Escalonamento da saida anal6gica 2:
Entrada de um valor de tensédo em volts, que corresponde
a 100% do sinal de saida.
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ParNo. Nome do parametro e significado Min Méx | Default| Unid. | (1) P;?fsoga-
izacéo
Grp 6 Input / Output (continuacéo)
6.11 |DO1 Assign 64 2 Texto
Wizard [ Designacéo desejada da saida digital 1:

0 = none 0 constante (para testes)

1 =Constant 1 1 constante (para testes)

2 =Macrodepend a saida é definida pela macro; veja a descrigdo
da macro.

3 = Rdy for On Pronto para o comando ON (LIGA). A alimenta-
¢do da eletronica é ligada, nédo ha falhas.

Mas o conversor ainda esta desligado (ON=0).

4 = Rdy for Run Pronto para o comando RUN. O conversor esta
ligado (ON=1) mas ainda néo habilitado (RUN=0)
O contator principal, o ventilador e a alimentagdo
estdo ligadas.

5 = Running O conversor esta habilitado (RUN=1).

6 = Not Eme Stop N&o ha parada de emergéncia.

7 = Fault Ocorreu uma falha

8 = Alarm Foi gerado um aviso.

9 = Flt or Alarm Resumo de alarme. Ocorreu uma falha OU foi
gerado um aviso.

10 = Not (F or A) Resumo de alarme como acima, porém invertido.

11 = Main Cont On  Sinal de controle para ligar o contator principal.
Contator principal ligado (ON) depende do
comando ON (LIGA).

12 = Fan On Sinal de controle para ligar o ventilador.
Ventilador ligado (ON) depende do comando ON
(LIGA).

13 = Local O conversor é controlado LOCALmente do Painel
de Controle ou da ferramenta PC.

14 = Comm Fault Falha de comunicagao entre o PLC e o conversor

15 = Overtemp Mot  Ocorreu a protecéo contra sobretemperatura do
motor (PTC para Al2) — depende do PTC Mode
(2.12).

16 = Overtemp DCS Ocorreu a protecéo contra sobretemperatura do
conversor (Alarme ou Falha).

17 = Stalled O motor esta travado.

18 = Forward O motor esta rodando no sentido horério — valido
somente se a velocidade atual > Zero speed Lev
(5.15).

19 = Reverse O motor esta rodando no sentido anti-horario —
vélido somente se a velocidade atual > Zero
speed Lev (5.15) .

20 = Zero Speed Mensagem de modo de espera, velocidade atual
< Zero Speed Lev (5.15).

21 =Speed > Levl Velocidade 1 alcancada, velocidade atual =
Speed Level 1 (5.16).

22 = Speed > Lev2 Velocidade 2 alcancada, velocidade atual =
Speed Level 2 (5.17).

23 = Overspeed Sobrevelocidade, velocidade atual = Overspeed
Trip (5.18).

24 = At Set Point A referéncia de velocidade alcanga o valor de
referéncia antes da rampa correspondente ao
valor atual.

25 = Cur at Limit Corrente de armadura lesta sendo limitada, valor
de Arm Cur Max (3.04) foi alcangado.

26 = Cur Reduced  Corrente de armadura reduzida, corrente
recuperada apés uma ocorréncia de alta corrente
cap. 4.5.5.

27 = Bridge 1 Ponte 1 esta ativa; valido somente se RUN=1.

28 = Bridge 2 Ponte 2 esta ativa; valido somente se RUN=1.

29 = Field Reverse  Reversdo de campo esta ativa.

30 = Arm Cur > Lev  Corrente de armadura atual > Arm Cur Lev (3.25)

31 = Field Cur ok Corrente de campo atual estd OK. Esta na faixa
entre FId Ov Cur Trip (4.05) e Field Low Trip
(4.06)

32 = SpeedMeasFIt Falha de medigédo de velocidade. Comparagédo do
sinal de realimentagé&o de velocidade do taco
gerador, ou falha do encoder de pulsos, ou exce-
deu o valor maximo da entrada analégica AITAC

33 = MainsVoltLow Aviso, alimentacéo principal esta muito baixa e
ndo esta de acordo com Arm Volt Nom (1.02).
Veja também a Tabela 2.2/4 e o capitulo 4.5.1
Monitorando a Tensé&o Principal

34...63 = Reserva  ndo usado

64 = Dataset 3.1 DO ié controlada pelo Dataset 3.1
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ParNo.

Nome do parametro e significado

Min

Max

Default

Unid.

@)

Persona-
lizac8o

Grp 6

Input / Output (continuacdo)

6.12
Wizard

DO2 Assign
Designacédo desejada para a saida digital 2:
Designacéo idéntica a da DO1 (6.11).

64

Texto

6.13
Wizard

DO3 Assign
Designacédo desejada para a saida digital 3:
Designacéo idéntica a da DO1 (6.11).

64

Texto

6.14
Wizard

DO4 Assign
Designacédo desejada para a saida digital 4:
Designacéo idéntica a da DO1 (6.11).

64

Texto

6.15
Wizard

DO5 Assign

Designacédo desejada para a saida digital 5:
(relé X98:1-2):

Designacéo idéntica a da DO1 (6.11).

64

Texto

6.16

Panel Act 1

Selecao do painel de display desejado do valor atual 1:

(canto superior esquerdo do display)

0 = Speed Act / valor de velocidade atual (5.05)

1 = Speed Ref / valor de refer. de velocidade (5.04)

2 = Arm Volt Act / valor atual da tenséo de arm. (3.03)

3 = Arm Cur Ref / refer. da corrente de armadura (3.01)

4 = Arm Cur Act / valor atual da corr. de arm. (3.02)

5 = Power Act / poténcia atual (3.21)

6 = Torque Act / valor atual de torque (3.23)

7 = FId Cur Act / valor atual da corr. de campo (4.02)

8 = Al1 Act / valor atual da entr. anal6gica 1 (6.26)

9 = Al2 Act / valor atual da entr. analégica 2 (6.27)

10 = DI Act / valor atual DI1...8 (6.28)

11 = Ramp In Act / referéncia de velocidade na entrada
de geracdo de rampa (5.23)

11

Texto

6.17

Panel Act 2

Selecao do painel de display desejado do valor atual 2:
(parte central superior do display)

Designacéo idéntica a Panel Act 1 (6.16)

11

Texto

6.18

Panel Act 3

Selecéo do painel de display desejado do valor atual 3:
(canto superior direito do display)

Designacéo idéntica a Panel Act 1 (6.16)

11

Texto

6.19

Panel Act 4

Selecéo do painel de display desejado do valor atual 4:
(parte inferior do display)

Designacéo idéntica a Panel Act 1 (6.16)

11

Texto
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Visdo Geral do Software

ParNo. Nome do parametro e significado Min Max | Default| Unid. | (1) [Persona-
lizagdo

Grp 6 Input / Output ( continuagdo )
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Visdo Geral do Software

Nome do parametro e significado mm Default
Ilza 80
Input / Output (continuac&o)
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Visdo Geral do Software

ParNo. Nome do parametro e significado Min Méx | Default| Unid. | (1) PIE_HSOQH-
izacdo

Grp 6 Input / Output ( continuacdo
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Visdo Geral do Software

ParNo. Nome do parametro e significado Min Max | Default| Unid. | (1) Plersorja-
1Zacao
Grp7 Maintenance
7.01 |Language 0 0 Texto
Wizard | Selecdo da linguagem do painel:
0 =Inglés
1 = Aleméao
2 = Francés
3 = ltaliano
4 = Espanhol
7.02 | Contr Service 0 0 Texto
Acgdo |Selecdo da atividade de manutengao desejada:

0 = None (nenhuma)

1 = Arm Autotun /
2 = FId Autotun /

3 = Flux Adapt /
4 = Sp Autotun /

5=Arm Man Tun/

6 =FIld Man Tun/

7 = Thyr Diag /

velocidade

auto-tuning do controlador de corrente
de armadura

auto- tuning do controlador de
corrente de campo

adaptacao de fluxo

auto- tuning do controlador de

sintonia manual do controlador de
corrente de armadura (ainda ndo
liberado)

sintonia manual do controlador de
corrente de campo

diagnose de tiristor
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Visdo Geral do Software

ParNo. Nome do parémetro e significado Min Méx | Default| Unid. | (1) Plersorja-
izacdo
Grp 7 Maintenance (continuagao)
7.03 |Diagnosis - - - Texto

Sinal |Apresentacdo de todas as mensagens de diagnéstico:
Para maiores informacgdes, ver cap. '‘Busca de Falhas'

0 =none (nenhuma)
1...10 =1...10 (internal software causes)
11 = Tune Aborted
12 =No Run Cmd
13 = No ZeroSpeed
14 =FId Cur<>0
15 =Arm Cur<>0
16 = Arm L Meas
17 = Arm R Meas
18 = Field L Meas
19 = Field R Meas
20 = TuneParWrite
21 =21 (internal software causes)
22 = Tacho Adjust
23 = Not Running
24 = Not At Speed
25 = TachPolarity
26 = Enc Polarity
27 = No EncSignal
28 = StillRunning
29 =29 (internal software causes)
30 = Wiz ParWrite
31 =31 (internal software causes)
32 = UpDn Aborted
33 = reserved
Par Checksum

w
N
1nu

35 (internal software causes — causas internas de sw)
36 =36 (internal software causes — causas internas de sw)
37...69 =reserved - reserva

70 = FId Low Lim — limite minimo de campo
71 = Flux Char

72 = Field Range — faixa de campo

73 = Arm Data — dado de armadura

74 =Al2vs PTC

75 = RecoveryTime — tempo de recuperagéo
76 = Grp9 Disable - desabilitar grupo 9

77...79 =reserved — reserva

80 Speed does not reach setpoint — vel. ndo alcan¢a sp
81 = Motor is not accelerating — motor ndo acelerando
82 = Not enough measurement for speed KP and Tl — medicédo

nao suficiente para velocidade KP e TI
83...89 =reserved — reserva

90 = Shortcut V11
91 = Shortcut V12
92 = Shortcut V13
93 = Shortcut V14
94 = Shortcut V15
95 = Shortcut V16
96 = Result False
97 = ShortcV15/22
98 = ShortcV16/23
99 = ShortcV11/24
100 = ShortcV12/25
101 = ShortcV13/26
102 = ShortcV14/21
103 = Ground Fault — falta de terra
104 = NoThrConduc — Sem tiristor conduzindo
7.04 |SW Version - - - inteiro
Const. |Apresentacdo da versdo de sw do DCS 400.
7.05 |Conv Type - - - Texto

Const. |Aprentagdo do tipo do conversor:
0 =DCS401 (2Q)

1 =DCS402 (4Q)

2 = DCS401 Rev A (2Q)

3 =DCS402 Rev A (4Q)
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11K 4-67

3ADWO000095R0708_DCS400_Manual_p_g



ParNo. Nome do paradmetro e significado Min | Max | Default | Unid. | (1) Plt?rsorja-
izacdo
Grp 7 Maintenance (continuagdo)
7.06 |Conv Nom Cur - - A
Const. | Apresentacdo da corrente nom. do conversor em amperes.
7.07 |[Conv Nom Volt - - \%
Const. | Apresentacdo da tensdo nom. do conversor em volts.
7.08 |Volatile Alarm - - Texto
Sinal | Apresentacédo do ultimo alarme.
7.09 |Fault Word 1 - - hexa
Sinal |Todas as falhas pendentes sdo apresentadas se os bits
correspondentes estiverem ativados (“1").
Bit hex Falha definicdo
00 0001 01 Aux Voltage Fault — falha de tensao aux.
01 0002 02 Hardware Fault — falha de hw
02 0004 03 Software Fault — falha de sw
03 0008 04 Par Flash Read Fault — falha leitura da flash prom
04 0010 05 Compatibility Fault — falha de compatibilidade
05 0020 06 Typecode Read Fault — falha de leitura de céd. de tipo
06 0040 07 Converter Overtemp — sobretemperatura do conversor
07 0080 08 Motor Overtemp - sobretemperatura do motor
08 0100 09 Mains Undervoltage — subtenséo principal
09 0200 10 Mains Overvoltage — sobretenséo principal
10 0400 11 Mains Sync Fault — falha de sincronismo principal
11 0800 12 Field Undercurrent — subcorrente de campo
12 1000 13 Field Overcurrent — sobrecorrente de campo
13 2000 14 Armature Overcurrent — sobrecorrente de armadura
14 4000 15 Armature Overvoltage — sobretenséo de armadura
15 8000 16 Speed Meas Fault — falha de medicéo de velocidade
7.10 |Fault Word 2 = = hexa
Sinal |Palavra 2 de falha. Significado dos bits individualmente:
Todas as falhas pendentes sdo apresentadas se os bits
correspondentes estiverem ativados (“1").
Bit hex Falha definicdo
00 0001 17 Tacho Polarity fault — falha de polaridade do taco
01 0002 18 Overspeed — sobrevelocidade
02 0004 19 Motor Stalled — motor em modo stall
03 0008 20 Communication Fault — falha de comunicacéo
04 0010 21 Local Control Lost — perda do controle local
05 0020 22 External Fault — falha externa
06 0040 23 -
07 0080 24 -
08 0100 25 -
09 0200 26 -
10 0400 27 -
11 0800 28 -
12 1000 29 -
13 2000 30 -
14 4000 31 -
15 8000 32 -
7.11 |Fault Word 3 = = hexa
Sinal |Palavra 3 de falha. Significado dos bits individualmente:

Todas as falhas pendentes séo apresentadas se os bits

correspondentes estiverem ativados (“1").
Bit hex Falha definicdo
00 0001 33 -

01 0002 34 -

02 0004 35 -

03 0008 36 -

04 0010 37 -

05 0020 38 -

06 0040 39 -

07 0080 40 -

08 0100 41 -

(1) impossivel mudar se o conversor estiver em estado LIGADO
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Visdo Geral do Software

Nome do parametro e significado Default | Unid
izacdo

(Gmp7 |  Maintenance (continuagdo) | | [ | | | |

(1) impossivel mudar se o conversor estiver em estado LIGADO
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Visdo Geral do Software

ParNo.

Nome do parametro e significado

Min

Max

Default

Unid.

)

Persona-
lizacado

Grp 7

(1) impossivel mudar se o conversor estiver em estado LIGADO
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Visdo Geral do Software

For detailed description see "Fieldbus Description"

ParNo. Nome do parametro e significado Min Méax | Default| Unid. | (1) |Persona-
lizacéo

Grp 8 Fieldbus

(1) impossivel mudar se o conversor estiver em estado LIGADO
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ParNo.

Nome do pardmetro e significado

Min

Default

Unid.

@)

Persona-
lizacdo

Grp 9

Macro Adaptation

Menu de parametros

9.01

MacParGrpAction

Antes de uma nova fugéo ser designada para uma entrada
digital ou para um bit de controle, a funcéo atual deve ser
desabilitada. Isto pode ser feito de duas maneiras. Com o par.
9.01 as fungdes de todos os par. 9.02...9.20 podem ser pré-
definidas para “desabilitado”. O mesmo pode ser feito ajustan-
do-se os parametros 9.02...9.20 individualmente.

O=unchanged sem alteracéo de parametros

1=Macro depend  ajusta os par. 9.02...9.20 dependentes da macro
2=Disable ajusta os par. 9.02...9.20 para “desabilitado”
Adaptacdo de macro ndo possivel para as Macros 2, 3, 4

Texto

9.02

Jog 1

A fungéo Jog sera controlada a partir de um sinal binario
definido neste parametro:

0=Dependente da macro

1=Desabilitado

2=DI1

3=DI2

4=DI3

5=Dl4

Estado do sinal binario:
0=n&o Jog 1
desacelera o motor usando Jog Decel Ramp (5.20)
até a velocidade zero e, em seguida, desabilita o
controlador de corrente.
1=Jog 1
habilita o contr. de corrente e acelera o motor usando
Jog Acel Ramp (5.19) até a Fixed Speed 1 (5.13)
A fungéo Jog 1 também pode ser controlada pelo bit 8 da
Palavra de Controle Principal via comunicacao serial —
dependendo do Cmd Location (2.02) .

Texto

9.03

Jog 2
A funcéo Jog sera controlada a partir de um sinal binario
definido neste parametro:
Designacao idéntica a 9.02
c:
0=né&o Jog 2
desacelera o motor usando Jog Decel Ramp (5.20)
até a velocidade zero e, em seguida, desabilita o
controlador de corrente.
1=Jog 2
habilita o contr. de corrente e acelera o motor usando
Jog Acel Ramp (5.19) até a Fixed Speed 2 (5.14)
A fungéo Jog 2 também pode ser controlada pelo bit 8 da
Palavra de Controle Principal via comunicacao serial —
dependendo do Cmd Location (2.02) .

Texto

9.04

COAST

A funcéo Coast sera controlada a partir de um sinal binario
definido neste parametro.

Designacao idéntica a 9.02

Seré efetivo somente se o Painel ou a ferramenta PC ndo
estiver em LOCal Mode (Modo Local).

Estado do sinal binario:

0=COAST
desabilita o controlador de corrente , desliga o conta-
tor principal, o motor para por inércia (coast) até a
velocidade zero

1=n&o COAST
Principio do circuito fechado, deve ser fechado para
a operacao

A funcéo Coast também é controlada pelo bit 1 da Palavra

de Controle Principal via comunicacao serial.

(1) impossivel mudar se o conversor estiver em estado LIGADO
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Visdo Geral do Software

|za ao

----

(1) impossivel mudar se o conversor estiver em estado LIGADO
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ParNo. Nome do parametro e significado Min Max | Default| Unid. | (1) PI'?rSOQa-
izagdo
Grp 9 Macro Adaptation (continuagao)
9.10 |MotPot Incr 10 0 Texto X
A funcéo incremento de velocidade do potenciémetro
motorizado sera controlada a partir de um sinal binario que
é definido neste parametro.
Designacéao idéntica a 9.05
Vélido somente se MotPot Decr (9.11) néo for 1 = Desabil.
Estado do sinal binario:
O=mantém a velocidade
1=aumenta a velocidade
acelera conforme Acel Ramp (5.09 ) até
Max Speed (1.06)
9.11 |MotPot Decr 10 0 Texto X
A funcédo decremento de velocidade do potenciémetro
motorizado sera controlada a partir de um sinal binario que
é definido neste parametro.
Designacéao idéntica a 9.05
Estado do sinal binario:
O=mantém a velocidade
1=diminui a velocidade
desacelera conforme Decel Ramp (5.10) até zero
ou MotPotMinSpeed (9.12) se ativo. MotPot Decr
tem prioridade sobre MotPot Incr
9.12 |MotPotMinSpeed 10 0 Texto X
A funcéo velocidade minima do potencidmetro motorizado
sera controlada a partir de um sinal binario que é definido
neste parametro.
Designacéo idéntica a 9.05
Vélido somente se MotPot Decr (9.11) néo for 1 = Desabil.
Estado do sinal binario:
0=Parte de zero.
MotPotMinSpeed é desativado.
1= Parte de MotPotMinSpeed
ativa MinimumSpeed. A velocidade pode ser defi-
nida no parametro Fixed Speed 1 (5.13). Quando
o conversor for acionado, a velocidade sera
acelerada para esta velocidade minima; ndo é
possivel ajustar-se a velocidade abaixo deste
minimo com a funcéo potenciémetro motorizado.
9.13 |[Ext Field Rev 10 0 Texto X

A reversao de campo externa sera controlada a partir de
um sinal binario que é definido neste parametro.
Designacéao idéntica a 9.05

Estado do sinal binario:

0O=sem reversdo de campo

1= reversdo de campo
Rev. de campo externa com chave reversora de
campo externa. Somente para aplicagdes a 2-Q.
Dependendo da reversao de campo, o sinal “Field
reversal active* tem estado l6gico “1*“.
A reversao de campo s6 é possivel quando o con-
versor estiver OFF(desligado) (DI7=0). Quando a
reversédo de campo estiver ativa, a polaridade do
valor da velocidade atual é mudada no software. E
recomendado o uso de contator remanente para
se armazenar o estado deste relé quando a ali-
mentacao principal falhar. Caso contrario, o conta-
tor pode queimar-se devido a indutancia de camp

(1) impossivel mudar se o conversor estiver em estado LIGADO
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Visdo Geral do Software

w Nome do parametro e significado Default | Unid. | (1) P;_arsoga—
1zacao

Macro Adaptation (continuagéo)
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Visdo Geral do Software

ParNo.

Nome do parametro e significado

Min

Max

Default

Unid.

@)

Persona-
lizacdo

Grp9

(1) impossivel mudar se o conversor estiver em estado LIGADO

11K 4-76

Macro Adaptation (continuag&o)

3ADWO00095R0708_DCS400_Manual_p_g




5 Instalacao

Geral

Inspecéo de entrega

Verifique o contetdo da entrega

+ DCS 400

e Manuais

¢ Quadro de montagem

e Guia de instalacdo rapida e comissionamento
Verifique quanto a existéncia de avarias. Caso
encontre alguma, favor contatar a companhia de
seguros ou o fornecedor.

Verifique as particularidades e os dados nominais
de placa para ter certeza que recebeu o tipo e
versdo corretos, antes da instalagéo e start-up.
Se o0 conjunto estiver incompleto ou contiver algum
item incorreto, favor contatar o fornecedor.

CUIDADO!

O conversor de poténcia tiristorizado € um pouco
pesado e ndo deve serlevantado pelatampafrontal.
Favor apoiar a unidade somente pela parte traseira.
Sempre tome cuidado ao manusear a unidade para
evitar danos.

Armazenamento e transporte
Se a unidade tiver que ser armazenada antes da
instalacéo, ou transportada para outro local, deve-se
ter certeza que as condicdes ambientais sejam
compativeis com as normas.

Placa de valores nominais

Para propdsitos de identificagdo, cada conversor de
poténcia tiristorizado possui uma placa de valores
nominais que apresenta o codigo de tipo e o nimero
de série, o qual serve para identificagéo individual da
unidade.

O coédigo de tipo contém informac¢fes das
caracteristicas e da configuracéo da unidade.

Os dados técnicos e as especificagfes sao validos
como impressos. A ABB se reserva o direito de fazer
alteracBes subseqiientes.

Para quaisquer esclarecimentos com relagdo ao seu
sistema, favor contatar a ABB local.

IIK5-1
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5.1 Instrugbes de seguranca

Em conformidade com a diretiva de baixa tensédo 73/23/EEC

1. Geral

Em operacdo, os conversores, dependendo de seu grau de
protecdo, pode ter partes "vivas", ndo isoladas, e possivelmente
também partes rotativas ou moveis, bem como superficies
aquecidas.

Em caso de necessidade de remocao ndo permitida de tampas, de
uso inproprio, instalacéo errada ou operacéo errada, ha o perigo
de sérios danos pessoais e ao equipamento.

Para informacdes detalhadas, ver documentacéo.

Todo servigo de transporte, instalagdo e comissionamento, bem
como manutencdo, devem ser realizados por pessoal capacitado
para tal (Observe IEC 364 ou CENELEC HD 384 ou DIN VDE 0100
e |IEC 664 ou DIN/VDE 0110 e as regras nacionais de prevencao
de acidentes!).

Para os propositos destas instrugdes basicas de segurancga,
"pessoal tecnicamente capacitado” significa pessoal familiarizado
com a instalacdo, montagem, comissionamento e operacéo do
produto e que tenha as qualificacdes necessarias para a execugao
destas funcgbes.

2. Utilizacao

Os conversores sdo componentes projetados para inclusdo em
instalacdes ou maquinarios elétricos.

Em caso de instalagdo em maquinarios, o comissionamento do
conversor (i.e. o inicio da operacdo normal) é proibido até que o
maguinario tenha sido testado conforme as provisdes da diretivas
89/392/EEC (Machinery Safety Directive - MSD). Deve ser
considerada a EN 60204.

O comissionamento (i.e. o inicio da operagdo normal) € admissivel
somente onde estiver estabelecida a conformidade com a diretiva
EMC (89/336/EEC).

O conversor preenche os requisitos da diretiva de baixa tensédo
73/23/EEC. Eles estdo sujeitos aos padrdes harmonizados das
séries prEN 50178/DIN VDE 0160 em conjuncéo com EN 60439-1/
VDE 0660, parte 500, e EN 60146/ VDE 0558.

Os dados técnicos bem como as informacgdes concernentes as
condicdes de alimentacdodevem ser verificadas a partir da placa
de dados nominais e da documentacéo, e devem ser estritamente
observados.

3. Transporte e armazenamento

As instrugdes para transporte, armazenamento e utilizacdo devem
ser seguidas.

As condicOes climaticas devem estar em conformidade com
prEN 50178.

Instalac&o

4. Instalacdo

A instalacdo e o resfriamento da aplicacdo devem ser feitos de
acordo com as especificagbes na documentacéo pertinente.

O conversor deve ser protegido contra esfor¢os excessivos. Em
particular, nenhum componente deve ser dobrado ou as distancias
de isolamento alteradas no transporte ou no manuseio. Ndo devem
ser feitos contatos com componentes ou contatos eletronicos.

Os conversores possuem componentes sensiveis a eletrostatica,
que séo sujeitos a danos quando usados de maneira indevida. Os
componentes elétricos ndo devem ser mecanicamente danificados
ou destruidos (riscos contra a saude).

5. Conexéao elétrica

Ao se trabalhar com conversores energizados, as regras locais,
nacionais, aplicaveis, de prevencao de acidentes (p.e. VBG 4)
devem ser obedecidas.

Ainstalacgao elétrica deve ser executada de acordo com os requisitos
relevantes (p.e. area da secao transversal dos condutores, fusiveis,
conexdo ao terra). Para informacdes detalhadas veja
documentacéao.

Instrugbes para instalagdo de acordo com os requisitos de EMC,
como filtragem, aterramento, localiza¢&o dos filtros e cabos, estdo
contidas na documentacéo do conversor. Elas devem sempre ser
seguidas, inclusive para conversores que levam a marca CE. A
observancia dos valores limites requeridos pelas leis de EMC é de
responsabilidade do fabricante da instalacdo ou da maquina.

6. Operacgédo

As instalagBes que incluem conversores devem ser equipadas
com dispositivos de controle e protecdo adicionais, de acordo com
os requerimentos de seguranca aplicaveis relevantes, p.e. ativar
0s respectivos equipamentos técnicos, regras de prevencédo de
acidentes, etc. So admissiveis mudancgas no conversor por meio
do software de operacao.

Ap6s a desconexdo do conversor da alimentagdo principal, as
partes vivas e os terminais de poténcia ndo devem ser tocadas
imediatamente por causa da possibilidade de existéncia de
capacitores energizados. Neste sentido, os sinais e marcas
correspondentes no conversor devem ser respeitados.

Durante a operacao, todas as tampas e portas devem ser mantidas
fechadas.

7. Manutencgao e servico

A documentacgdo do fabricante deve ser seguida.

MANTENHA AS INSTRUCOES DE SEGURANCA EM
UM LOCAL SEGURO!

IIK5-2
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Avisos Comuns

Avisos

Os avisos fornecem informacé@o de estado cujos procedimentos
especificos que envolvem o estado em questdo, se ndo forem
meticulosamente seguidos, podem resultar em sérios erros, em
grandes danos a unidade, em danos pessoais e até levar a morte.
Eles sédo identificados pelos seguintes simbolos:

Danger: High Voltage (Perigo: Alta Tenséo: )

Este simbolo avisa sobre a presenga de alta tensdo que pode
resultar em danos pessoais e/ou danos ao equipamento. Quando
apropriado, o texto impresso junto a este simbolo descreve como
0s riscos deste tipo podem ser evitados.

* Todos os trabalhos de instalagdo elétrica e manutencéo no
conversor de poténcia tiristorizado devem ser realizados por
pessoal qualificado e ostensivamente treinado em engenharia
elétrica.

* NUNCA se deve executar qualquer trabalho no conversor,
enquanto o mesmo estiver ligado. Primeiramente desligue a
unidade, e utilize um instrumento de medicé@o para ter certeza
absoluta que o conversor tenha sido desenergizado, e somente
apos isto ter sido feito que se deve iniciar os trabalhos.

« Devido a circuitos de controle externos, pode haver a presenca
perigosa de alta tensdo no conversor, mesmo depois da tenséo
de linhater sido desligada. Portanto sempre trabalhe na unidade
com todo o cuidado! O ndo cumprimento destas instrucdes
podem causar danos (ou até a morte!).

General Warning: (Aviso Geral)

Este simbolo avisa sobre riscos ndo elétricos e perigos que podem
resultar em sérios danos pessoais ou até em morte e/ou em danos
ao equipamento. Quando apropriado, 0 texto impresso junto a este
simbolo descreve como os riscos deste tipo podem ser evitados.

« Quandose usaconversores de poténciatiristorizados, os motores
elétricos, os elementos de transmissao de poténcia e as maquinas
trabalham numa faixa de operacéo estendida, que significa que
eles ttm que ter uma carga relativamente alta.

« Deve-se ter certeza que todas as unidades, dispositivos e
aplicacdes usadas sejam apropriados para tal carga.

« Se vocé tem que operar o conversor a uma tensao nominal
el/ou corrente nominal do motor significantemente abaixo
dos dados de saida do conversor, vocé deve ter os cuidados
apropriados para proteger a unidade contra
sobrevelocidade, sobrecarga, quebra, etc., por meio de
modificacdes apropriadas de software ou hardware.

« Parateste deisolacdo, deve-se desconectar todos os cabos
do conversor. Deve-se evitar a operagdo da unidade a
valores diferentes dos nominais. A nao obediéncia destas
instrugcdes pode causar danos permanentes ao conversor.

« O converor de poténcia tiristorizado possui algumas fun¢des de
reset automatico. Quando estas fungBes sdo executadas, a
unidade sera resetada apds um erro e entéo, sera retomada a

Instalac&o

operacdo. Estas fungBes ndo devem ser usadas se outras
unidades ou dispositivos ndo forem apropriados para um modo
de operacao deste tipo, ou se seu uso puder levar a situagdes
de perigo.

Warning of electrostatic discharge:
(Aviso de descarga eletrostatica:)

Este simbolo avisa que a s descargas eletrostéaticas
podem danificar a unidade. Quando apropriado, o

texto impresso junto a este simbolo descreve como

0s riscos deste tipo podem ser evitados.

Notas

As notas fornecem informacdes de estados que requerem atengdo
particular, ou indicam a disponibilidade de informacg@es adicionais
de umtdpico especifico. Para este proposito, os seguintes simbolos
séo usados:

CAUTION! (CUIDADOY)
Cautions s&o concebidos para chamar a atencdo para um
estado particular de algo.

Note (Nota)
Uma nota contém ou refere-se a uma informacéo adicional
disponivel no tépico particular em questéo.

Conexdo a alimentacéo principal

Pode-se usarumachave (comfusiveis) naalimentagdo do conversor
de poténcia tiristorizado, para desconectar os componentes
elétricos da unidade, da alimentacéo, para trabalhos de instalagao
e manutencdo. O tipo de "desconector” usado deve ser uma chave
conforme EN 60947-3, Classe B, de modo que atenda as regras da
EU, ou uma seccionadora de circuito do tipo dos que desligam o
circuito de carga por meio de um contato auxiliar causando a
abertura do contato principal do "desconector”. O desconector da
alimentacdo principal deve ser travado na posi¢cdo "ABERTO"
durante qualquer trabalho de instalacdo ou manutencéo.

Botoeiras de PARADA DE EMERGENCIA

As botoeiras de PARADA DE EMERGENCIA devem ser instaladas
em cada uma das mesas de controle e em todos os outros painéis
gue requeiram uma fungdo de parada de emergéncia.

Utilizacéo

As instrucdes de operacdo ndo podem levar em conta cada caso
possivel de configuracdo, operacdo ou manutengdo. Portanto,
elas fornecem somente alguns avisos, 0s quais sdo necessarios
para o pessoal qualificado para operacdo normal das maquinas e
dispositivos em instala¢des industriais.

Se, em casos especiais, as maquinas e dispositivos forem para
utilizacdo em instalacdes ndo industriais - que podem requerer
regras de segurancga mais rigidas (p.e. protecdo contra contato de
crianca ou similar) -, estas medidas adicionais de seguranca para
a instalacdo devem ser providas pelo cliente durante a montagem.
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5.2 Instalacdo e Configuracdo conforme EMC para um Conversor de Poténcia Instalac&o

Nota

Geral

Observacao

Esta é uma parte do
manual Thyristor Power
Converters EMC Com-
pliant Installation and
Configuration for a Pow-
er Drive System - Tech-
nical Guide

De modo que a descricdo neste capitulo seja tdo curta e facilmente
legivel quanto possivel, sdo usadas as formas de referéncia
cruzada fl , [ ...etc..

Os conversores e a maior parte dos dispositivos que constituem um
conversor DC, ndo podem preencher os requisitos EMC indepen-
dentemente uns dos outros. Eles devem ser instalados e conecta-
dos por pessoal qualificado de acordo com as diretrizes deste
manual. Esta restricdo é relativa a expressao “distribuicdo restrita”
contida na descricdo da EN 61800-3, que é o padrdo de produto
EMC para os Sistemas de Conversores de Poténcia.

EN 61800-3

Padrdo EMC para Power Drive Systems (PDS) — Sistemas de Con-
versores de Poténcia, imunidade e emissdo doméstica, residencial,
areas restritas de inddstrias “leves” e inddstrias.

Este padrdo deve ser seguido para que sejam obedecidos os
requisitos de EMC para plantas e maquinas na Comunidade Eu-
ropéia - EC!

Se o conversor for projetado e construido de acordo com este guia
de instalagcdo, ele obedecerd os requisitos da EN 61800-3 e dos
seguintes padroes:

EN 50082-2 Padrdo genérico para imunidade a ruido em
ambiente industrial
(inclui EN 50082-1, ambiente doméstico)

EN 50081-2 Padrdo genérico para emissdo de ruidos em
ambiente industrial

EN 50081-1 Padrdo genérico para emissao de ruidos em
ambiente doméstico , pode ser conseguido
por meios especiais (filtros de linha, can be
fulfilled with special means (line filters, cabos
de poténcia filtrados) na faixa de baixa potén-
cia

A NOTA!

O procedimento de conformidade é assunto de responsabili-
dade da ABB Automation Products GmbH e dos fabricantes
das maquinas ou dos montadores das plantas corresponden-
tes a localizagdo do equipamento elétrico.
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Definicbes

_| Terra, aterramento para seguranca

Terra, aterramento para EMC, conexdo com o chassi ou
gabinete com baixa indutancia

A Instrucbes importantes para plantas com fil-
tros de linha

Filtro em uma linha aterrada (Rede TN ou TT)

Os filtros sao proprios somente para linhas aterradas, p.e. em lin-
has publicas européias de 400 V. De acordo com a EN 61800-3, os
filtros ndo sdo compativeis a linhas com isolacdo industrial com
seus proprios transformadores de alimentacdo, devido aos riscos
de seguranca em tais linhas flutuantes (redes IT).

Deteccéo de falha a terra

Filtros (com resistores internos de descarga), cabos, o conversor e
0 motor tém juntos uma consideravel capacitancia a terra, que
pode causar um aumento da corrente capacitiva a terra. O limiar de
falha (tripping threshold) de um detector de falha a terra que mede
esta corrente deve ser adaptado a este valor mais alto.

Teste de alta tensdo

Por causa dos capacitores do filtro de linha, o teste de alta tensao
tem que ser feito com tensdo cc para proteger os componentes.

AN

Os filtros de linha possuem capacitores que podem reter tensfes
perigosas em seus terminais apos o desligamento da tensdo prin-
cipal. A descarga por meio de resistores demora alguns segundos.
Portanto, deve-se obrigatoriamente aguardar um tempo de pelo
menos 10s e checar a tensdo antes de se iniciar os trabalhos no
equipamento.
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Classificacdo

Linha de média tenséo

Instalac&o

Linha de média tensao

Transformador
conversor com
ntcleo de ferro,

aterrada e se

TR R

[] Trafo de alimentacéo de
uma regiéo industrial

(poténcia nominal nor-
malmente <1.2 MVA)

(presente, Linha de baixa tensio Ponto estrela}— — — — — —
malha de terra industrial isolada para  aterrado Linha pablica aterrada
também) 1000V com condutor de 400V com condutor
de terra neutro
_ 24]
= =
Placa de — Placa de
montageni montagein
g a g
Filtro de linha
cof| = =) £
4
Choque de Chogye de
linha linha
1
gz {
T
Converso Converso
] <]
] 5]
= E
2 2
© ©
14 14

Operacéo com transformador do conversor
(dedicado) separado. Se ha outras cargas
no mesmo enrolamento secundaério, elas
tém que resistir aos cortes de comunicagéo
causados pelo conversor. Em alguns casos
sdo necessarios choques de linha (veja
segdo )

Segundo ambiente

EN 61800-3

Operacédo na linha publica de baixa
tenséo junto com outras cargas de
todos os tipos exceto alguns tipos de
meios de comunicagdo sensiveis.

Ambiente industrial

EN 50081-2

Ponto estrel
aterrado 'l

Trafo de alimentacdo de uma
regido residencial com inddstria

leve (poténcia nominal
Normalmente <1.2 MVA)

Linha publica aterrada
de 400V com condutor

neutro

—»

—e
Filtro de linha

H@

Choque de

linha

I

Conversor,

J

Conversor

LN

Operacéo na linha publica
de baixa tenséo junto com
outras cargas de todos os
tipos.

Placa de
montagem

Um transformador de isolagédo
com malha aterrada e nucleo de
ferro aterrada torna desnecessa-
rios o filtro de linha e o choque de

linha.
A4

Para outras cargas que
devem ser protegidas
contra polui¢éo de linha
causada por conversores
(disturbios de HF e corte:
de comunicagao).

Primeiro ambiente com restrigao
(doméstico e industria leve)

EN 61800-3

A alimentacéo do campo nao é apresentada nesta figura sinopse. As regras para los
cabos de alimentacédo do campo as mesmas dos cabos de alimentagéo de armadura

Figuras p.e.

No capitulo 3

cabo filtrado, ver

— il

ver

Legenda

Ver refer. cruzada ponto

Cabo néo filtrado com limitagéo,

Figura 5.2 - 1 Diretrizes para classificacdo de EMC
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Filtros trifasicos Os filtros de EMC sdo necessarios para se cumprira EN 50081 se

um conversor tiver que funcionar numa linha publica de baixa tem-
sdo, p. e. na Europa, com 400V entre fases. Tais linhas possuem
um condutor neutro aterrado. A ABB oferece filtros trifasicos apro-
priados para 400 V e 25 A...600 A e filtros de 500 V para linhas de
440 V fora da Europa (ver Apéndice A).
Linhas com 500 V a 100 V nao sao publicas. Elas sédo linhas locais
dentro de fabricas, e ndo alimentam eletrénicas sensiveis. Assim,
0s conversores nao necessitam filtros EMC se forem funcionar com
500 V ou mais (veja também §).

Filtros monofasi- Muitas unidades de alimentagdo de campo sdo conversores
cos para alimenta- monofasicos para corrente de excitacdo de até 50 A. Eles podem
¢do de campo ser alimentados por 2 das 3 fases de entrada do conversor de ali-

mentacdo de armadura. Entdo uma unidade de alimentacdo de
campo nao necessita um filtro préoprio como apresentado no ex-
emplo de conexdo (FH).

Se a tensao fase-neutro tiver que ser abaixada (230 V em uma
linha de 400 V) entdo um filtro separado é necessario como
mostrado abaixo. A ABB oferece tais filtros para 250 V e 6...55 A
(ver Apéndice A).

L1

2 FILTRO TRIFAS. —_-- El—H\—
y FILTRO MONOFI:' —-— I:l—&f\—l:l

FigurA 5.2 - 2 Conexd&o de filtros monofasico e trifasico

Choques de linha Os conversores causam curto-circuitos de curta duracdo nas suas
(CthU'eS d~€' entradas CA, chamados de cortes de comunicacgdo. Tais cortes
comunicag¢do) para 0 V (100% de profundidade) podem ser aceitos nos

enrolamentos secundarios dos transformadores (dedicados) do
conversor (operacdo sem choques de linha). No entanto, suas
profundidades devem ser reduzidas se o mesmo transformador for
alimentar mais que dois conversores de poténcia comparavel.
Neste caso sdo necessarios choques de linha. Eles devem causar
uma queda de tensao relativa de 1% a corrente nominal. Os
chamados choques de 1% também sdo necesséarios se a poténcia
do conversor é muito baixa comparada com a poténcia disponivel
do transformador ou da linha de alimentacdo. A ABB oferece os
apropriados choques de 1%.

De acordo com o padrdo do produto EN 61800-3, os cortes de
comunicacdo devem ser mantidos abaixo de 20% da tensdo de
linha no primeiro ambiente, se um limite superior de 40% for
especificado para o segundo ambiente. Esta meta pode ser
alcancada com o auxilio de choques de linha. A indutancia destes
choques a serem aplicadas no primeiro ambiente devem ter 4
vezes 0 valor da indutdncia da rede no ponto de conexdo do
conversor (ponto de acoplamento comum, PCC) como
apresentado na Figura 5.2-3. Portanto em muitos casos 0sS
chamados choques de 4% s&do necessarios, e a ABB também
oferece os choques de linha apropriados de 4% ao lado dos
choques de 1%.
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Devido a maxima poténcia dos transformadores publicos de 400 V
Py =1.2MVA = | = 1732 A) e devido a suas tensdes relativas de

curto-circuito V.. de 6% ou 4% a corrente CA maxima que é disponivel
para um conversor € 346 A ou 520 A (I_.< 422 A ou 633 A).

Linha de média tensdo

Transformador de alimentagdo de uma regido residencial com industria leve
(poténcia nominal normalmente < 1.2 MVA). Com referéncia a EN61800-Al1,
a poténcia nominal do transformador deve ser pelo menos 4 vezes a poténcia

Ponto aterrado nominal do PDS.

da estrela 'l Vo =4 % ou 6 %
2
XPCC XPC ZVSC*\/anPC
Ro Linha puablica de 400 V
aterrada com condutor
lnax = 1.7 KA neutro
@
Parav o =4 %: Xpee 25.40 MmQ (Lo 2 17.2 pH) \ pCC
Parav o =6 %: Xpee 28.12mQ (Lpee 2 25.8 pH) Cortes <20 %
E lo: L < *
xemplo: <206 O X croque2 4 Xpc

XPC +XCHOQUE

Paravg. =4 %: Xcuoque2 4 x Xpee = 21.6 mQ
(L crogue> 68.8 UH) |I Choque de linha
Paravg. =6 %: Xguoque2 4 x Xpee = 32.48 mQ
(L croque= 103.2 uH)

Parav . =4 %: 1, <633 A

Parav . =69%: |, <422 A Conversor

Figura 5.2 - 3 Impedancia minima requerida do choque de linha
para instalacdo do conversor em primeiro ambiente

Freqlientemente a corrente maxima néo é limitada pelo transformador
mas pelo cabo de poténcia para a regido industrial. No entanto é
necessario solicitar a companhia fornecedora de energia, informacgdes
sobre a impedancia da linha e a corrente disponivel no ponto desejado de
acoplamento comum (PCC).
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Transformadores Um transformador de isolacdo torna os choques de linha desne-
de isolagdo cessarios, por causa da sua indutancia de fuga e uma blindagem
aterrada entre seus enrolamentos economiza um filtro EMC, veja
e A. A blindagem e o nicleo de ferro devem estar bem conectados
ao painel de montagem do conversor. Se o transformador estiver
localizado fora do cubiculo do conversor, a blindagem de um cabo
trifasico (“primeiro” ambiente, figura 5.2-1 a direita) ou um cabo
com terra (“segundo” ambiente, figura 5.2-1 a esquerda) deve
fazer esta conexao (veja também gl "Exemplo de conexao").

@ Transformadores Um transformador conversor (dedicado) transfere alta poténcia di-
conversores retamente de uma linha de média tensao para um grande conver-
(dedicados) sor monofasico ou para uma linha local de baixa tensdo para

varios conversores ( veja B). Além disso, ele funciona como um
transformador de separacgéo, de acordo com .

Se este transformador conversor ndo possuir uma blindagem, as
exigéncias de EMC devem ser cumpridas na maioria dos casos
visto que a energia da interferéncia de RF pode passar pela linha
de média tenséo e o transformador da linha publica para as cargas
gue devem ser protegidas contra perturbacdes. No caso de uma
disputa deve ser feita uma medicdo no ponto de acoplamento co-
mum (linha publica de baixa tensdo) conforme a EN 61 800-3.

[ |

Dicas de instalacdo

8 Gabinetes Todos os cubiculos metalicos disponiveis no mercado podem ser
usados, no entanto, seus painéis de montagem devem ter as su-
perficies bem condutoras, de acordo com f.

Se um conversor for alocado em mais de um cubiculo, seus pai-
néis de montagem devem ser conectados por pecgas largas de
chapas de metal bom condutor.

@ Painel de monta- O painel de montagem deve ser feito de aco com superficie de
gem zinco sem pintura. A barra de cobre PE deve ser montada direta-
mente no painel de montagem sem qualquer isolagéo, e deve ser
conectada ao painel por varios parafusos distribuidos a distancias
iguais ao longo de sua extenséao.

Colocagéo dos O conversor, o choque de linha, fusiveis, contatores e filtros EMC
dispositivos tém que ser montados no painel de montagem para que as cone-
xBes possam ser feitas da maneira mais curta possivel, especial-
mente aquelas do conversor através do choque de linha para o fil-
tro, e para que se possa cumprir os requisitos em . As super-
ficies dos componentes a serem montados no painel de montagem
devem estar livres de qualquer material de cobertura (veja £f).
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Blindagens

Cabos de sinal

Cabos de poténcia
com blindagens

ITK5-10

Instalacao

Os cabos para sinais digitais, que sdo maiores que 3 m e todos 0s
cabos para sinais analdégicos devem ser blindados. Cada blin-
dagem deve ser conectada em ambas as extremidades por abra-
cadeiras metalicas (veja figura 5.2-4) ou equivalente, diretamente a
superficies metdlicas limpas, se ambos o0s pontos aterrados
provém da mesma linha de terra. Caso contrario, um capacitor
deve ser conectado ao terra em uma extremidade. No cubiculo do
conversor, este tipo de conexao deve ser feita diretamente na folha
metalica préximo aos terminais (veja ) e se o cabo vem do lado
de fora também na barra PE (veja e ). Na outra extremidade
do cabo, a blindagem deve ser bem conectada a caixa do trans-
missor ou receptor.

Figura 5.2 - 4 Conexdo da blindagem do cabo a superficie meta-
lica, com o auxilio de uma abracadeira metalica.

Cabos de poténcia com blindagems sao necessarios se seus per-
cursos forem para longa distancia (>20 m) e suceptiveis a con-
dicbes ambientais de EMC. O cabo pode ter p.e., ou uma blin-
dagem trancada ou em espiral, feito preferencialmente de cobre ou
aluminio. A impedéancia de transferéncia Z, do cabo de poténcia
deve ser menor que 0.1 Q/m na faixa de freqiéncia de até 100
MHz, de modo a se garantir uma efetiva reducdo de emissdo e um
aumento significante da imunidade. A blindagem deve ser pren-
sada por uma abracadeira de metal bom condutor, diretamente
contra o painel de montagem ou a barra PE ou o cubiculo do con-
versor (veja ). Outra opc¢ao de conexdo é por meio da camisa de
EMC. A superficie de contato devera estar limpa e ser a maior
possivel. O condutor PE pode ser conectado com um soquete
normal para cabo a barra PE.

Cabos para a armadura e para o enrolamento de excitagdo com
blindagens, causam um menor nivel de ruido.
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Cabos de potén-
cia sem blin-
dagem

Colocacgéo dos
cabos dentro do
gabinete

Colocacgéo dos
cabos fora do
gabinete

Instalac&o

Se uma blindagem néo for necessaria (veja ) o cabo de corrente
de armadura deve ser um cabo de quatro condutores, porque dois
deles s@o necessarios como condutores para as correntes parasi-
tas de RF do motor para o filtro de RF no cubiculo. O cabo de cor-
rente de campo sem blindagem (F) deve ser instalado diretamente
ao longo do cabo de armadura (A), como mostrado na figura 5.2-5.
Um cabo de 2 condutores é suficiente.

:
o

Figura 5.2 - 5 Vista da secéo transversal do arranjo do cabo de
corrente de campo (F) e do cabo de armadura (A)

O arranjo, de acordo com g, foi testado com um cabo do motor de
20 m, cujo resultado foi o cumprimento dos requisitos das
emissdes conduzidas.

Se as conexdes a armadura forem feitas com cabos singelos, es-
pecialmente se forem necessarios n cabos paralelos para altas
correntes, entdo n+1l cabos PE devem ser lancados juntos com
eles numa bandeja, como mostrado na figura 5.2-6, com n=4.

' Cabos de Cabos de Bandejamento funciona

Condutores  corrente de corrente de como uma malha contra
PE de armadura campo radiacio RF (deve ser
rotecdo aterrado em ambos os
profee lados conforme
Fig. 5.2 - 6 Vista da secao transversal do arranjo do cabo de corr.

de campo F e de armadura A para altas correntes

Todos os cabos de poténcia diretamente conectados ao conversor
(U1, V1, W1, C1, D1) devem ou possuir blindagem ou ser manti-
dos juntos e proximos do painel de montagem, e separados de
outros cabos (incluindo L1, L2, L3) e especialmente dos cabos de
sinal sem blindagem. Uma possibilidade de separacdo recomen-
dada é lancar estes cabos de poténcia na traseira do painel de
montagem. Se o0s cruzamentos entre cabos “poluidos” e outros,
especialmente de sinal, forem inevitaveis, estes devem ser feitos
perpendicularmente.

Os cabos de poténcia devem ser lancados paralelos e proximos,
veja desenhos em . A realimentacgéo de velocidade deve possuir
blindagem e langada diretamente ao longo dos cabos de poténcia
para o motor se a carcaca do taco for eletricam. Conectada a car-
caca do motor. Se a carcaca do taco ou do encoder for isolada do
motor, a distancia entre os cabos de poténcia e sinal € vantajosa.
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Outros

Linhas publicas
aterradas de
baixa tensdo

Linhas publicas
de baixa tenséo
em regibes
industriais
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A tensdao nominal de uma linha publica Européia de baixa tensao é
400 V entre as trés fases e 230 V entre fase e neutro. Estas ten-
sdes sdo fornecidas por um transformador com seus enrolamentos
secundéarios trifasicos em conexao estrela. Os pontos da estrela
sdo conectados ao neutro, cujo aterramento € feito na estacdo do
transformador. A poténcia elétrica é distribuida via 4 cabos para os
consumidores de eletricidade. O neutro deve ser aterrado na ponta
do cabo do lado do consumidor (aterramento local da residéncia
ou da planta), s6 entdo dividido em neutro e condutor PE. Assim,
uma carga trifasica com condutor neutro deve ser fornecida via um
cabo de 5 condutores. Os conversores, no entanto, sdo cargas
trifdsicas que ndo precisam de neutro na maioria dos casos. Eles
podem ser alimentados por cabos de 4 condutores como mostrado
na figura 5.2-1. A mudanca do neutro aterrado fora da residéncia,
planta ou fabrica, para o condutor PE com aterramento local, ndo é
apresentada nesta figura. Veja também a secao .

Limitacao de poténcia: veja o final da secéo !

Em uma regido industrial o nivel permitido de ruido causado por
conversores é de 10 dB a mais que em uma regido residencial, in-
cluindo industrias leves. Assim, as metas de protecdo referentes a
EMC podem ser alcancadas sem cabos de motores com blin-
dagens, se estes cabos forem configurados conforme .

Uma linha publica de baixa tensdo de uma regido industrial pode
ter seu préprio transformador de alimentagcdo, como mostrado na
figura 5.2-1, porém, freqlientemente as linhas de uma regido in-
dustrial e de uma regido residencial sdo alimentadas por um
transformador comum. Isto depende do consumo de poténcia de
ambas as regides e de suas distancias. Limitacao de poténcia: veja
o final da segéo M

A linha tracejada entre as linhas de ambas as regides indica a ver-
sdo com somente um transformador, que aparece na extrema di-
reita da figura 5.2-1. Esta linha tracejada representa o cabo de
poténcia de um transformador a direita da regido industrial da
esquerda.

O cabo de poténcia também é importante para a EMC. Devido ao
seu comprimento, ele reduz o nivel de ruido em pelo menos 10 dB
da regido industrial para a regido residencial.
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Linhas As linhas industriais de baixa tensdo sdo linhas locais em plantas
industriais de ou fabricas. Elas possuem seus proprios transformadores de ali-
baixa tenséo mentacao (veja @). Na maioria dos casos elas sdo isoladas (rede IT

/ ponto da estrela ndo aterrado) e suas tensfGes séo freqiente-
mente maiores que 400 V. As cargas suportam niveis mais altos
de ruido. Assim, por causa das linhas industriais serem desacopla-
das das linhas publicas por seus transformadores e distancias, os
conversores ndo precisam de filtros EMC nas linhas industriais de
baixa tenséo (veja E). Os problemas para outras cargas na mesma
linha, causados por cortes de comunicacdo, podem ser solucio-
nados com o auxilio de choques de linha (veja ).

As linhas isoladas devem também possuir um condutor terra. O
condutor terra € importante para a realimenta¢do de correntes de
ruido RF parasitas do motor DC através do conversor para o ponto
de terra do transformador de alimentag¢do da linha. Sem ele, a
malha de alimentagédo da corrente de ruido RF parasita é fechada
pela terra com a conseqléncia de que as partes errantes desta
corrente podem interferir com equipamentos eletrénicos distantes
do conversor.

Fusiveis nos Nos adaptadores, a secédo transversal dos condutores tornam-se
adaptadores das  menores que no cabo principal. Portanto, os fusiveis prescritos sdo
linhas de baixa aqueles adaptados a secao transversal reduzida, e eles devem ser
tensdo posicionados proximos dos adaptadores. Este principio deve ser

repetido em cada reducdo da secdo transversal do adaptador no
cabo principal via rede de distribuicdo em uma residéncia ou em
uma fabrica abaixo do ponto de conexao de um conversor. A hie-
rarquia de fusiveis resultante ndo é apresentada na figura 5.2-1.
Somente os fusiveis de menor hierarquia sdo mencionados. Eles
sdo indicados na parte superior dos comversores. Esta € a base
para o exemplo de conexao no inicio de .

Fusiveis de Os conversores sao protegidos contra sobrecargas por seus
acdo rapida sistemas de controle. Portanto, sobrecorrentes perigosas podem
ser causadas somente pelas falhas nos préprios conversores, ou
nas cargas. Nestes casos o tiristor pode ser protegido somente
com o auxilio de fusiveis especiais de acéo rapida. Tais fusiveis
sdo mostrados nos pontos de conexdo CA dos conversores na
figura 5.2-1, bem como no exemplo de conexdo, com mais
detalhes, no inicio de . Porém fusiveis de acédo rapida externos
ao conversor sdo necessarios somente para unidades da faixa de
baixa poténcia. Conversores maiores requerem fusiveis ultra-
rapidos de acéo rapida.

Adapta;{or para Exemplos para dispositivos auxiliares: conversores de alimentacéo
dispositivos de campo, transformadores, motores de ventiladores.
auxiliares
IK5-13
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Exemplo de con-
exdo de acordo com
EMC

Cabos de armadu-
ra e de campo com
blindagem para
“pri-meiro ambi-
ente”

Cabos de armadu-
ra e de campo sem
blindagem para
“segundo ambi-
ente”

Entradas para en-
coder e E/S analo-
gicas no PCB

Observacbes

Conexo0es internas
aterra

Conexoes internas
aterra

Conexdes externas
aterra

Conexdes ao terra
entre o motor e a
méaquina com con-
versor

Protecéo térmica
do motor
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Veja afigura 5.2 - 7.

Vejaafigura5.2 - 7.

Vejaafigura5.2 - 7.

Vejaafigura5.2 - 7.

Adicionalmente as conexdes PE, boas conexdes de HF a terra de-
vem ser feita com o auxilio de um painel de montagem que tenha
uma superficie boa condutora (folha metdlica de aco com uma
camada de zinco, por exemplo). Isto significa que as carcagas do
filtro de linha e do conversor devem ser pressionadas diretamente
contra 0 painel de montagem por pelo menos 4 parafusos de fixa-
cado, e a superficie de contato das carcacas devem estar livres de
material ndo condutor. Estas conexdes ao terra sdo indicadas, no
desenho, na parte superior, pelo simbolo da massa ou do chassi:

A

A barra PE deve ser conectada ao painel de montagem por meio
de parafusos, distribuidos ao longo de todo o comprimento com
distancias iguais.

Todos os dispositivos sdo conectados a barra PE pelo painel de
montagem (e também pelos condutores PE), e a barra PE é ater-
rada via condutor PE do cabo de poténcia trifasico.

@ O conversor deve ser aterrado somente pelo condutor do con-
dutor terra do cabo de linha, veja B. Um aterramento local adi-
cional, especialmente no motor, diminui o nivel de ruido de RF no
cabo de linha.

O terra de uma maquina posicionada no solo deve ser conectado
ao terra do motor controlado pelo conversor, para se evitar a flu-
tuacéo de potencial.

E recomendado que o cabo do dispositivo de protecdo térmica do
motor seja alimentado através de um filtro apropriado posicionado
na ponta de entrada do cubiculo, de maneira a suprimir distarbios
de EMC.
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Figura 5.2 - 7 Exemplo de conexdo em conformidade com EMC

Painel de montagem com

barra PE e terminais
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Motor CC
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Contato com a carcaga
do motor em todo pe-
rimetro da malha

Dica: O cabo de corrente de armadura deve ter um terceiro fio para uma conexdo PE se a segdo

transversal do cobre da blindagem n&o puder preencher o requisito de seguranca de PE.
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Vi Cabos de armadura
e de campo sem
blindagem,

apropriado para
I “segundo ambiente”

Entradas para encoder e
E/S Analégicas no PCB

Motor CC
(A

Taco

Borda inferior
do suporte
PCB
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Dica importante O exemplo apresenta o principio estrutural de um conversor DC e
suas conexdes. Esta ndo é uma recomendacao obrigatéria, e ndo
considera todas as condigcbes de uma planta. No entanto, cada
conversor deve ser considerado separadamente e com relagdo a
aplicacdo em especial. Adicionalmente, as regras gerais de instala-
¢éo e seguranca devem ser levadas em consideracao.
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5.3 Exemplos de conexédo

5.3.1 Exemplo de conexdes analdgicas e digitais de um PLC
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Observacao

O conversor é controlado via entradas e saidas
digitais. A referéncia de velocidade é dada via

entrada analdgica All. Uma referéncia externa
auxiliar ou uma limitacdo externa de torque pode ser

dada pela entrada analdgica Al2.

Fig. 5.3/1: Exemplo de conexdes analdgicas e digitais de um PLC
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5.3.2 Exemplo de conexdo para comunicacao serial de um PLC
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Observacao
O conversor é controlado via serial pela Palavra 3
Principal de Controle e Palavra Principal de Estado. g

A Referéncia de Velocidade e a Referéncia Auxiliar
de Velocidade s&o dadas via 2 palavras de 16 bits.
Dependendo do formato do protocolo (Profibus,
Modbus ...) sdo disponiveis cinco valores atuais.
Para tal configuracdo, somente a Parada de
Emergéncia no terminal X4: tem que ser conectado.

+10V -10V

DCS 400
Cartaodecontrole

.
6.03 / 6.0

5.017 6.0
> X
(=}
8.01 ... 8.16] ;@1
5 2 o
Z © A <
> <3
3 3
* E g g € B
< < oa i o0
[

RS232
- o o
-
|
L]

Adaptador
RS232/RS485
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ol N ==
- o o L X r rr
Fig. 5.3/2: Exemplo de conexédo para a comunicagéo serial de um PLC
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5.3.3 Exemplo de conexado para Desligamento de Emergéncia (valido para todas as macros)
Situacdo geral

2

M55 mam

Unid. excitadora
de campo

X10: 1

L3

1.05/ 1.06

Modulo
conversor

6
u Vi WILPE
1

111

5
do motor

operagao

as polaridades sdo para

3 4

O

necessario em
modo regenerativo

* somente

1
2
2

L1

115...230V 50Hz

X99: 1
Aconexao doventilador depende dotipo de

mddulo e datensao de alimentagao
Ventilador
— BB

=2
N
S

=2
[N
[98)

=2
N
N

DO1DO2 DO3 DO4

L
F4 Sﬁ\
2

'4

Fonte de alimentacédo

[=2]

[

15

S1
2

Paradade Emergéncia

Desligamento
de Emergéncia

Desligamento
de Emergéncia

— BB

DI1 DI2 DI3 DI4 DI5 DI6 DI7 DI8 +24V

hd X

Observacao
Em casos de Desligamento de Emergéncia é g
necessario ter um relé de atraso de desligamento 8

(K22) no circuito de Desligamento de Emergéncia e
um contato auxiliar do botdo de Desligamento de
Emergéncia conectado & entrada de Parada de
Emergéncia do conversor.

+10V -10V

DCS 400
Cartdode controle

Quando ocorrer o Desligamento de Emergéncia é
iniciado o tempo de atraso do K22 e o modo de

Parada de Emergéncia no conversor. O modo de %7
Parada de Emergéncia no conversor é ajustado "
(setado) via parametro e pode ser RAMP, TORQUE <, =
ou COASTING. O tempo de atraso do K22 e 0 modo 3 i@l
de Parada de Emergéncia tém que corresponder 2 R
para que o modo de Parada de Emergéncia termine A <
antes de ter sido decorrido o tempo de atraso do K22. 2 B £

e L5 § 4
Dependendo do modo de Parada de Emergéncia, o — z
tempo de atraso do K22 tem que ser 8 8@ s
Ramp  maior ou igual a Eme Stop Ramp (5.11) g 1 s 7
Torque maior ou igual ao tempo de frenagem até °

n=0
Coasting aprox. 200 ms

PC

Fig. 5.3/3: Exemplo de conexao para Desligamento de Emergéncia - Situacédo geral
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5.3.4 Exemplo de conexdo com disjuntor CC e desaceleracdo controlada

L3

a0

L1

115...230V 50Hz

1
Fs 2\
2

Desligamento
de Emergéncia

Observacao

Em casos de Desligamento de Emergéncia é
necessario ter um relé de atraso de desligamento
(K22) no circuito de Desligamento de Emergéncia e
um contato auxiliar do botdo de Desligamento de

Emergéncia conectado & entrada de Parada de
Emergéncia do conversor.

Quando ocorrer o Desligamento de Emergéncia é
iniciado o tempo de atraso do K22 e o modo de
Parada de Emergéncia no conversor. O modo de
Parada de Emergéncia no conversor é ajustado
(setado) via parametro e pode ser RAMP, TORQUE
ou COASTING. O tempo de atraso do K22 e 0 modo
de Parada de Emergéncia tém que corresponder
para que o modo de Parada de Emergéncia termine
antes de ter sido decorrido o tempo de atraso do K22.

Dependendo do modo de Parada de Emergéncia, o

tempo de atraso do K22 tem que ser

Ramp  maior ou igual a Eme Stop Ramp (5.11)

Torque maior ou igual ao tempo de frenagem até
n=0

Coasting aprox. 200 ms

M S5 e

Unid. excitadora
de campo

2

Instalac&o

X10: 1

1.05/ 1.06

Médulo
conversor

U Vi WLPE
]

D1

O

2

X99: 1
Aconexao do ventilador depende dotipo de

médulo e datensao de alimentagao
Ventilador
— BB

ofo
S
'S

-
] %)
DO1DO2 DO3 DO4

‘4
Fonte de alimentagéo
[=2]
P
1=

— B

DI1 DI2 DI3 DI4 DI5 DI6 DI7 DI8 +24V

6.08 / 6.09 / 6.10]
6.05 / 6.06 / 6.07

AO1 AO2

+10V -10V

DCS 400
Cartaode controle

X8:+24 V

S1

Paradade Emergéncia

Desligamento
de Emergéncia

do motor

as polaridades sdo para
operagéo

NINOINNININY

Fig. 5.3/4: Exemplo de conexdo com freio DC e desaceleragdo controlada
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5.3.5 Exemplo de conex&do com desconexdo no circuito CC e parada livre do conversor

L3

a0

L1
1
2

115...230V 50Hz

=

o
88
; o
¢

1
2
ia

F6
de Emergénci

E-,

Desligamento

Observacao
O chaveamento Liga-Desliga do contator principal
(K1) é controlado pela saida digital DO5. Em caso de
Desligamento de Emergéncia o Contator Principal é
controlado pelo botdo de Desligamento de
Emergéncia e pode ser acionado a qualquer
momento. Sob condicdo de carga isto produz
descarga no Contator Principal, que produz alta
tensdo quando ao desaparecer tal descarga. Para
proteger o conversor contra altatenséo, € necesséria
a instalacdo de um Varistor MOV S20K625 em
paralelo com o bloco terminal de CC C1/ D1.

Em todos os casos de Desligamento de Emergéncia
o drive para com falha por causa da abertura do
circuito de armadura.

Fig. 5.3/5: Exemplo de conexdo para Parada de Emergéncia - desconexdo no circuito CC com parada livre do conversor
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(utilizavel para todas as macros)

5.3.6 Exemplo de conexdo para Ventilador do motor e Ventilador do conversor

Situacéo geral
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Fig. 5.3/6: Exemplo de conex&o para ventilador do motor e do conversor
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6 InstrucOes de Operacao

Geral

Este manual foi concebido para auxiliar os
responsaveis por planejar, instalar, partir e manter os
conversores de poténcia tiristorizados.

Estas pessoas devem possulir:

« conhecimentos basicos de fisica, e engenharia
elétrica, principios de fiacéo elétrica, componentes
e simbolos utilizados em engenharia elétrica, e

» experiéncia basica com conversores e produtos
de CC.

CUIDADO!

Paraevitar estados operacionais hdo intencionais,
ou para desligar a unidade em caso de qualquer
perigo iminente de acordo com os padrées nas
instrucbes de seguranga, ndo € suficiente
simplesmente desligar o conversor via sinais
'RUN',"OFF' ou'Parada de Emergéncia’ do'painel
de controle' ou ‘ferramenta PC'.

Painel de operacado DCS 400 PAN

O Painel de Programacédo e Operagado é utilizado
para ajuste de parametros, medi¢cdo do valor de
realimentacdo e para controle dos conversores
tiristorizados da série DCS400.

Conexéo do painel
O DCS 400 PAN é conectado ao conversor via uma
interface serial e é removivel sob tenséo.

Inicializagcéo
Apés ligar a alimentacdo da eletrnica, o painel
apresenta imediatamente os valores atuais.

Apresentacdo de valores

O display pode apresentar até quatro valores atuais.
Trés valores na primeiralinha e um na segundalinha.
Para apresentacao individual € possivel de arranja-
los em qualquer ordem via parametro Panel Act1...4

Panel Act 1 (6.16)
superior esquerdo
|

Panel Act 2 (6.17)
superior central
|

Panel Act 3 (6.18)
superior direito
|

Panel Act 4 (6.19)

440V 368A 1500rpm

Display

1.alinha: 20 caracteres
2.alinha: 12 caracteres
3.alinha: linha de estado

Apresentacgao do estado

inferior central

Botdes de setas
Selecionando um grupo de parametros
ou alterando valores de parametros
Nota: Pressionando-se o botdo MENU
junto com os botdes de setas para
alteracédo de valores, causara o aumento
da taxa de alteragao
MENU
Alterna entre a apresentacdo da
realimentacéo e o menu de parametro,
ou aborta a rotina de sele¢do ou de
alteracdo de parametro.
LED
vermelho: falha
verde: pronto p/ operacao
piscando- aviso
RESET
falhas
LOC/REM
Alterna o controle do conversor entre
modo de operag&o remoto ou local.

Em modo LOCal os terminais séo

desabilitados , exceto Eme Stop (DI5)
eReset (DI6). Em modo LOCal o conversor
trabalha sempre controlado porvelocidade.

1500rpm

OUTPUT MENU

LOC <RUN>

Alteracéo da direc&o de rotacéo
Altera a polaridade do valor de
referéncia (operante somente em
modo local)

3ADWO00095R0708_DCS400_Manual_p_g

OUTPUT apresenta o valor atual
MENU Menu

LOC visivel LOCal

néo visivel REMote
< dir. de rotacéo a esquerda
RUN Conversor em funcionamento
> dir. de rotacéo a direita
ENTER

Seleciona o grupo/parametro, e
aceita as alteracdes nos valores
de parametros.

ON/OFF
Conversor desligado:
liga o conversor e o habilita.

Conversor ligado:

para o conversor como em modo
de parada e, em seguida, o
desliga (operante somente em
modo local).
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6.1 Painel Instrugbes de Operagdo

Modo painel: Sele¢do do Menu

Output display Menu selection

440V 368A 1500rpm

1 Motor Settings

1500rpm

OUTPUT MENU

2 Operation Mode
3 Armature

4 Field

5 Speed Controller
6 Input / Output

7 Maintenance

8 Fieldbus

9 MacroAdaptation
Set Typecode
Read Faultlogger
Factory Settings
Copy to Panel
Copy to Drive
Long/Short Par List
Panel Lock

LCD Contrast
Commissioning

Grupos de parametros

Funcdes

Se alinha de estado do display apresentar OUTPUT
pressione atecla @u parachavear paraaselegdo de

menu. O modo de sele¢cao de menu permite o acesso
aos grupos de parametros bem como as funcdes
disponiveis.

Ap6s pressionar a tecla (s 0 item de menu 1 Motor
Settings serd sempre apresentado.

Utilizando as teclas @@ a lista apresentada acima
pode ser rolada continuamente.

Para se selecioonar efetivamente um item do menu
apresentado, confirme a selecéo pressionando @g.

O display passara entéo a apresentar o item de menu
selecionado.

IITK6-2
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Modo painel: Programacao de parametros

"Tela" OUTPUT

Sele¢do de menu

440V 368A 1500rpm

1 Motor Settings

1500rpm

OUTPUT MENU

FSelecéo de parametro

1.01 Arm Cur Nom
200A

MENU

Instrugdes de Operagdo

PAlteracdo de parametro

1.01 Arm Cur Nom

200A

MENU

2 Operation Mode
3 Armature

4 Field

5 Speed Controller
6 Input / Output

7 Maintenance

8 Fieldbus

9 MacroAdaptation

Os nove primeiros itens de menu ou grupos de
parametros sdo usados para ajustes de parametros
do conversor.

Para acessar o grupo de parametros desejado,
selecione o grupo em questdo usando a tecla para
rolar a tela e confirme pressionando @ . O display
agora apresenta o nivel de sele¢do de parametros.
Para acessar um parametro deste grupo, selecione e
confirme o pardmetro em questdo como descrito
acima para o grupo de parametros. O numero, 0
nome e o valor sublinhado do pardmetro selecionado
€ entdo apresentado.

Modo painel: Selecéo de fungéo

1.01 Arm Cur Nom
200A

1.02 Arm Volt Nom
420V

1.03 Field Volt Nom
3.8A

1.12 Cur Lim Speed

Somente os valores sublinhados podem ser alterados
com as teclas. Para confirmar um valor alterado,

pressione @ Se vocé quiser preservar o valor
original, faca isto pressionando a tecla @u .
Pressionando a tecla @u voceé retorna para o nivel
de selegdo de parametro.

Os outros parametros dentro do mesmo grupo podem
ser selecionados diretamente. Para alternar para um
grupo diferente de parametros, primeiro pressione a
tecla (we)o para retornar ao nivel de selecéo de menu,
entéo selecione o préximo grupo usando as teclas

SO . e

N&o se esqueca de carregar 0s parametros para o
painel.

@ confirma valor

@U cancela

"Tela" OUTPUT Selecdo de menu

Set Typecode

As funcdes séo selecionadas no modo de
selecéo de menu e confirmadas com @.

A funcdo em questdo sera executada
MENU imediatamente:

440V 368A 1500rpm

1500rpm

OUTPUT

Read Faultlogger
Factory Settings
Copy to Panel
Copy to Drive
Long/Short Par List
Panel Lock

LCD Contrast
Commissioning

3ADWO000095R0708_DCS400_Manual_p_g
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Ajuste do Codigo de Tipo
Visivel somente em Long Par List.
Desabilitado se conversor LIGADO.

/_\

Set Typecode

MENU

/_-\

Modify Typecode?
No

MENU

Yes

/.\

Enter PIN Code

MENU

/.\

Select Type

DCS401.0020

MENU

DCS401.0045
DCS401.0065

DCS402.1000

Revision
Without

MENU

Rev A.x

DCS402.0025
Cancel

MENU

Confirm

/.\

Storing (10s)
Please wait

MENU

/.\

PleaseReboot

MENU

I K 6-4

Use somente para troca
do SDCS-CON-3A.

Selecione 'Yes' para
adaptacdo do codigo de
tipo.

Entre com o nimero PIN
correto ('400".

Verifique a placa de
identificagdo do corver-
sor e selecione o mesmo
tipo na lista.

Leia na placa de
identificacédo do
conversor

¢ DCS40x.xxx
¢ DCS40x.xxxx Rev A.x
Selecione e confirme

com @.

Cancele a funcéo,
retorne para selecéo de

tipo com@@®.
Confirme o tipo correto

com @D.

Reinicialize o conversor
desligando e ligando
novamente a eletrénica.

Instrugbes de Operagdo

Lendo o arquivo de falhas

/—\

Read Faultlogger

MENU

/_elw\

Faultlogger empty

Press ENTER

MENU

/J\

Eme Stop Pending
02: -A 09

MENU

External Alarm

03: Al2

Clear Faultlogger

No

Yes

3ADWO000095R0708_DCS400_Manual_p_g

Memoéria nao volatil de
16 posicgoes.

Se o Arquivo de Falhas
estiver vazio, aparecera
esta mensagem. Retor-
ne para a tela OUTPUT

com @

Se houver algum
contetdo no Arquivo de
Falhas, uma mensagem
(como no exemplo)
aparecera.

O sinal "-" antes do A
significa que o alarme
existe no momento. Use
asteclas @& pararolar
a tela no Arquivo de
Falhas. Para deixar o
Arquivo de Falhas,

pressione atecla @) ou

O contetdo do Arquivo
de Falhas sera deletado
ao voltar para a tela

OUTPUT com @D.

O Arquivo de Falhas é
deletado durante a
desenergizacdo da
eletrénica.



Ajustes de Fabrica

Desabilitado se o conversor estiver

LIGADO.
/_\

Factory Setting

MENU

P— ——

Reset all Params?
No

MENU

Yes

Leva todos 0s
parametros para os
ajustes de fabrica.

=Cancela a funcao,
nao altera os
parametros.

=Leva todos os
parédmetros para 0s
ajustes de fabrica.

Copiar para Painel (n3o possivel em modo

/\
Copy to Panel

MENU

P—— ——

Overwrite Panel?
No

MENU

Yes

Copiar para o Conversor

LOCal)
Copia todos os para-
metros do conversor
para o painel.
Deve ser a Ultima acdo
apds 0 comissiona-
mento.

=Cancela a funcéo,
ndo transfere os pa-
rametros para o
painel

=Transfere os
parametros do
conversor para o
painel.

(n&o possivel
em modo LOCal)

Desabilitado se o conversor estiver

/_\
Copy to Drive

MENU

P

Overwrite Drive?
No

MENU

Yes

Long/Short Par List

Long/Short Par List

Short

MENU

Long

LIGADO.

Transfere todos os
parametros copiados
previamente para o
drive.

=Cancela a funcao,
nao transfere os pa-
rametros para o
conversor.

=>Transfere os para-
metros do painel
para o conversor .

=Chaveia para lista de
parametros curta.

=Lista de pardmetros
completa visivel.

Instrugdes de Operagdo

Bloqueio do Painel

Antes que qualquer mudang¢a no modo de Bloqueio

Enter PIN Code

Panel Lock
unlocked

MENU

No Par Write
No Local
Read Only

Locked

do Painel torne-se efetiva, o nimero PIN (“400%)
tem que ser entrado.
Entre o nimero PIN usando as teclas @@ , entéo

pressione @@ -

Se o nimero PIN correto tiver sido digitado, o modo
de Bloqueio do Painel podera ser mudado.

Se o nimero PIN for incorreto, 0 modo de Bloqueio
do Painel ndo podera ser mudado e o modo original
continuara sendo apresentado.

=Todas as entradas possiveis.

=Modificacdo de pardmetros desabilitada

=Controle do conversor a partir do painel,
desabilitado

=Modificagdo de pardmetros e controle do
conversor desabilitados

=Somente possivel a apresentacdo dos valores
atuais

Selecione o modo de blogueio desejado e pressione

Acesso ao Botbes
parametro Fungbes do
painel
1%} —_
& 5| 8
3| = 213 =
= b [ Q b =
| 3 .S 2 Z| 5 2 8 2 -
S|l | 5| 8|l e|l®| a5 A
e} - [} D
° Sl® Q| o ) o o c v
5(81 85| c|c|&g|8|3|¢s -
2lolg| 88| 8|2|S|els >
5|0 C%| o & & ol 8| 0l 2 w
S E8/0|g| 8| || &|°|888|glk
2| 5|le|g| 2 9|a|a|l8 8lE|E|g|O
: |l a| | =@ 28| 8|le|l2|o|s| 2|0
Painel bloqueado | = | W |+ | <| 2| <|O|O|d|@m|O| o| x|
Desbloqueado | ® | ® ([ ® | @ | ®© © & & © 6 © 0 06 O
Nioescr.param. | ® | x | ® | x | ® | x |® | x | ® | ® | ® x (O | @
Nidolocal | ® | ® | ® | ®@ © © © © | ©® © & x o \
Somenteleitura| ® | x | ® | x | ® | x |®| x | ®|©® @ | x | ®| x
Blogueado | X | X | ® | x | ® | x| x| x|[Xx|®|®| x|®]|x
L] = habilitado durante este modo de bloqueio
X = desabilitado durante este modo de bloqueio

Contraste do LCD

LCD Contrast

Press Arrows

MENU

Altera o contraste do LCD usando as teclas @& -
O resultado sera apresentado imediatamente.

Comissionamento

Desabilitado se o conversor estiver LIGADO.

Commissioning

Veja capitulo: Comissionamento orientado

3ADWO000095R0708_DCS400_Manual_p_g
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Modo painel: Controle do conversor

440V 368A 1500rpm

ABB

440V 368A 1500rpm
1500rpm

Instrugcbes de Operacdo

Apresentacao do valor atual

Apresentagao dareferéncia
Apresentagao do estado

Ativacao dareferéncia

@ Reset

falhas

Alteracéo dareferéncia

Em funcionamento
piscando = aviso

Conversor LIGA e PARTE
Conversor PARA e DESLIGA

Alteraapolaridade dareferéncia

Controle do conversor via painel

LOC =local (Painel)

REM =remoto (Terminais/Adaptador de Fieldbus)

Controle do conversor a partir do painel
A CUIDADO: Antes de se acionar o conversor, devem ser
tomadas as precauc¢des apropriadas de seguranca.

Antes do conversor poder ser controlado via painel, primeira-
mente deve-se dar permissdo para que o painel assuma o con-
trole. A habilitac@o para que o painel controle o conversor é de-
terminada pela funcéo de Bloqueio do Painel que pode ser
acessada através da sele¢éo do menu e pela tecla LOC/REM
localizada no painel. O modo Bloqueio do Painel, deve ser ajus-
tado para unlocked ou no par write , visto que todas as outras
entradas impedirdo que o conversor seja controlado via painel.
A tecla LOC/REM ¢é usada para transferir o controle para o pai-
nel. Isto € mostrado, no painel, pela indicagao do estado LOC na
linha de estado. Pressionando-se a tecla novamente, causara a
devolucédo do controle do painel para o conversor, e a indicagéo
LOC , na linha de estado, desaparecera.

Apresentac¢éo do valor atual

Na primeira linha do display, os valores atuais selecionados com
os parametros Panel Act 1 (6.16) a Panel Act 3 (6.18) séo indi-
cados. Os valores atuais desejados tém que ser definidos antes,
com estes parametros. Quando o conversor estiver sendo
controlado a partir do painel, os valores atuais séo atualizados
continuamente.

Apresentacdo da referéncia
Nesta linha, a referéncia de velocidade ajustada por meio das
teclas UP/DOWN é apresentada.

Apresentac¢do do estado

LOC na linha de estado indica que o conversor esta sendo
controlado a partir do painel.

RUN na linha de estado indica que o conversor esta ligado e
habilitado.

Ativacao da referéncia

Qualquer modificagdo de um valor de referéncia tem que ser
iniciado pressionando-se a tecla ENTER, que resultara no valor
de referéncia apresentado sublinhado. O valor de referéncia

IIT K 6-6

desejado é entdo ajustado usando as teclas UP/DOWN.

Alteracdo da referéncia

Um valor de referéncia pode ser alterado somente quando ele é
apresentado sublinhado. Usando as teclas UP/DOWN, vocé
pode ajustar qualquer referéncia de velocidade entre O rpm e a
velocidade maxima definida com o parametro Max Speed (1.06).

Conversor LIGA e PARTE, Conversor DESLIGA e
PARA

A CUIDADO: Antes de se acionar o conversor, devem ser
tomadas as precaucgdes apropriadas de seguranca.

A func@o desta tecla depende do estado da corrente do
conversor.

Se o conversor estiver DESLIGADO, o pressionamento desta
tecla LIGARA o contator de linha e habilitara o controlador. O
conversor entdo acelerara de acordo com o preset ramp time
(5.09) até a referéncia de velocidade selecionada.

Se o conversor estiver LIGADO, o pressionamento desta tecla
parara o conversor. O conversor entdo desacelerara de acordo
com o preset stop mode (2.03) e o ramp time (5.10, se ativado) e
DESLIGARA o contator de linha.

Alteracdo da polaridade da referéncia

A polaridade da referéncia de velocidade indicada na tela de
referéncia pode ser alterada pelo pressionamento desta tecla. O
motor primeiramente desacelerar-se-a e depois acelerar-se-a
-somente em aplicagfes 4Q - na direcdo reversa.

Reset (Reconhecimento de falha)
Todas as falhas detetadas pelo conversor podem ser resetadas
pelo simples pressionar desta tecla, contanto que as falhas em
questdo ndo estejam mais ativas.
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6.2 Comissionamento Direcionado

Os conversores DCS 400 da ABB oferecem a
possibilidade de se ter um comissionamento guiado
pormeiodedidlogointerativo durante aprogramacgao

de parametros. Isto garante que o conversor seja
ajustado de maneira correta e otimizada.
Esta secdo descreve o comissionamento guiado

440V 368A 1500rpm

OUTPUT MENU

1500rpm

Instrugbes de Operacéo

como painel. O didlogo necessério, também chamado
Panel Wizard, é usado pela seqiiéncia de comandos
mostrada abaixo.

LOC <RUN>

CUIDADO!

Paraevitar estados operacionais ndo intencionais,
ou para desligar a unidade em caso de qualquer
perigo iminente de acordo com os padrées nas
instrucbes de seguranga, ndo é suficiente
simplesmente desligar o conversor via sinais
'RUN',"OFF' ou'Parada de Emergéncia’ do'painel
de controle' ou ‘ferramenta PC'.

Inicio do comissionamento dirigido:

Ligue a eletrdnica
e pressione
e pressione
® pressione

e siga as instrucdes

As seguintes convencdes aplicam-se para o procedimento de comissionamento:

@5
Aborta o procedimento de

comissionamentoou retorna
a0 passo anterior.

Rola para baixo pelos
parametros ou decrementa o
valor do parametros.

Rola para cima pelos
parametros ou incrementa o
valor do parametros.

Confirma uma entrada e leva
ao proximo passo do procedi-
mento de comissionamento,
ou confirma o MENU.

3ADWO00095R0708_DCS400_Manual_p_g
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Panel display

2.01 Macro Select

Standard

MENU LOC

Man/Const Sp
Hand/Auto
Hand/MotPot
Jogging

Motor Pot

ext Field Rev
Torque Ctrl

Armature Autotuning?
No

Yes

1.02 Arm Volt Nom

400V

MENU LOC

Exit Wizard.
Previous

MENU Loc

Continue
Exit

II K 6-8

Instrugbes de Operagdo

Entrada de parametros

As informacg0es necessarias durante o procedimento
do comissionamento guiadosdo divididas em
parametros de selecdoe parametros de valores.

Parametros de selecdo s&o selecionados de uma
lista de textos pré-definidos e confirmados.

O display do painel de controle apresenta somente
uma linha desta linha de textos por véz. Assim, a lista
deve ser rolada linha por linha, usando as teclas

© @ Para confirmar uma selecéo, pressionae @@

Linha 1: Ndmero e nome do parametro.
Linha 2: Linha correntemente selecionada na lista
de texto.

Nas instrucbes de comissionamento, séo
apresentadas linhas alternativas de uma lista de
textos em um fundo cinza.

Selecione a linha desejada usando as teclas @&

Confirme sua selegéo pressionando @@ -

As decisdes do tipo Sim/N&o séo tratadas da mesma
maneira que os parametros de selecao.

Parametros de valores sdo parametros com
conteudos numeéricos, cujos valores podem ser
incrementados ou decrementados pressionando-se
as teclas %e Cada pressionada incrementara ou
decrementara o valor em 1.

Mantendo-se estasteclas pressionadas, o incremento
ou decremento do valor ocorrer4 numa velocidade
rapida.

Confirme o valor desejado pressionando @ -

Linha 1: Ndmero e nome do parametro.

Linha 2: Valor do parametro.

Durante o procedimento de comissionamento
direcionado, todos os valores que podem ser alterados
séo apresentados sublinhados. Use as teclas %%
para alterar os valores e confirmar o valor
pressionando @ . Isto o levara ao proximo passo
do procedimento de comissionamento.

Interrupcdo do procedimento de comiss. guiado

O procedimento de comissionamento guiado pode
ser interrompido pressionando-se @u . Ha trés
possibilidades de sele¢do para continuagdo do
processo.

=Retornar ao passo anterior do comissionamento.

=Continue continuar no mesmo passo.
=Exit deixar o procedim. de comiss. direcionado.

Confirme sua selecéo pressionando @@ -
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Inicio do Comissionamento Guiado

Passo de comissionamento

Problemas inesperados durante o comissionamento guiado podem ser
facilmente eliminados. Encontre a razdo nos capitulos seguintes, e tome as
medidas |4 descritas.

Para mensagens de falhas alarmes e diagnose,
veja o capitulo 6.4 Busca de falhas .

Por outros motivos, veja o capitulo 6.3 Dicas lteis para comissionamento

7.01 Language

English

MENU LOC

Deutsch
Francais
Italiano

Espanol

2.01 Macro Select

Standard

MENU Loc

Man/Const Sp
Hand/Auto
Hand/MotPot

Jogging
Motor Pot
ext Field Rev
Torque Cirl

/j\

1.02 Arm Volt Nom

S0V

MENU LOC

/j\

1.01 Arm Cur Nom

4A

MENU Loc

/.\

1.04 Field Volt Nom

310V

MENU LOC

/j\

1.03 Field Cur Nom

0.40A

MENU Loc

/j\

1.05 Base Speed

100rpm

MENU LOC

3ADWO000095R0708_DCS400_Manual_p_g

Instrugcbes de Operacdo

Comentéarios

Idioma
Selecione e confirme.

Macro

Selecione e confirme.

Para informag6es detalhadas sobre
macros, veja o capitulo 4.2 Macros de

Tens&@o Nominal de Armadura
veja a placa de identificagdo do motor

CorrenteNominal de Armadura
veja a placa de identificagdo do motor

Tenséo Nominal de Campo
veja a placa de identificagdo do motor

Corrente Nominal de Campo
veja a placa de identificagdo do motor

Velocidade Nominal
veja a placa de identificagdo do motor
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Instrugbes de Operacéo

Passo de comissionamento Comentéarios

Fieldweakening?
Yes Enfraquecimento de campo

Sim/Néao

MENU

No

/—\
1.6 Max Speed Velocidade maxima para
€ ajustado para o valor de 1.06 Max Speed operacio com enfraquecimento
1.05 Base Speed ]_OOrEm de campo
MENY Loc veja a placa de identificacdo do
/.\ motor
4.06 Field LowTrip Corrente minima de campo para
30% operagdo com enfraquecimento
Loc de campo

Selec@o darespostade operacéo

2.03 Stop Mode ¥
desejada em Modo de Parada

Ramp

MENU LOC

Torque Lim
Coast
5.09 Accel Ramp Rampa de aceleracéo
10.0s
MENU - LOC
5.10 Decel Ramp Rampa de desaceleragdo
10.0s
MENU - LOC
2.04 Eme Stop Mode Selegao daresposta de operacéo
Ramp desejada em Modo Parada de
MENU Loc Emergéncia

Torque Lim
Coast

Rampa de desaceleragdo para
Modo Parada de Emergéncia

5.11 Eme Stop Ramp

10.0s

LOC

MENU

1T K 6-10
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Passo de comissionamento

Field Autotuning?

No

Observe as instru-
¢Oes de seguranga

CUIDADO

/.\

Start Drive

Press (I)

MENU

MENU

Please wait

LOC <RUN>

/.\

Success

Press Enter

MENU

LOC

MENU

3.07 Torque Lim Pos

100%

LOC

MENU

3.08 Torque Lim Neg

-100%

LOC

MENU

3.04 Arm Cur Max

100%

LOC

3ADWO00095R0708_DCS400_Manual_p_g

Instrugcbes de Operacdo

Comentéarios

Otimiza¢do do controlador de
corrente de campo

CUIDADO
A tensé@o de campo do motor sera
ligada.

Pressione a tecla no painel

para aplicar a tensdo de campo do
motor.

Otimizacdo em processo

Se alguma falha ou alarme ocorrer
durante a otimizagdo, as demais
acOes dependem das mensagens
apresentadas; veja capitulo Busca
de Falhas. Para repetir o0 processo
de otimizacdo pressione @u

Apés o sucesso da otimizacao, os
seguintes parametros tém que ser
ajustados:

4.03 - Componente proporcional
4.04 - Componente integral

@D dara continuidade ao processo
de comissionamento.

Limite positivo de torque

Limite negativo de torque

Méaxima sobrecorrente de
armadura permissivel
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Passo de comissionamento

Armature Autotuning?
No

MENU LOC

Yes

CUIDADO
Observe as instru-
¢Oes de seguranca

/J\

Start Drive

Press (I)

MENU LOC

Please wait

MENU LOC <RUN>

/J_\

Success

Press Enter

MENU LOC

1T K 6-12
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Instrugbes de Operacéo

Comentéarios

Otimiza¢do do controlador de
corrente de armadura

CUIDADO
O motor sera energizado.

Pressione a tecla @ no painel

para aplicar as tens@es de campo e
de armadura ao motor.

Otimizacdo em processo.

Se alguma falha ou alarme ocorrer
durante a otimizagdo, as demais
acOes dependem das mensagens
apresentadas; veja capitulo Busca
de Falhas. Para repetir o processo

de otimizag&o pressione (us

ApOs o0 sucesso da otimizacéo, 0s

seguintes parametros tém que ser

ajustados:

3.09 - Componente proporcional

3.10 - Componente integral

3.11 - Limite para fluxo continuo
de corrente

3.12 - Indutancia de armadura

3.13 - Resisténcia de armadura

@D dara continuidade ao processo

de comissionamento.



Passo de comissionamento

Speed Meas Adjust?

feito!

Yes

No

CUIDADO
Observe as instru-
¢Oes de seguranca

/’-\

Start Drive

Press (I)

MENU

LOC

B

Please wait

MENU

LOC <RUN>

A

Turn Pot Near Zero

vy

MENU LOC <RUN>

Warning Max Speed

Press (I)

MENU

LOC

/J—\

Check Tacho Voltage
Press Enter

MENU

LOC <RUN>

/J—\

Turn Pot Till Zero
\Volt=xyz rpm

MENU

LOC <RUN>

Nao use este caminho se o0 ajuste do
controlador de velocidade ja tiver sido

Taco analdgico

O motor
comecara a
rodar!

Pressione no

painel para ligar e
habilitar o conversor .
Ele acelerara a 25%
da velocidade
maxima!

A realimentagdo de
velocidade esta sendo
verificada. Se alguma
falhaoualarme ocorrer
durante a otimizagéo,
as demais acdes de-
pendem das mensa-
gens apresentadas;
vejacapitulo Buscade
Falhas. Para repetir o
processo de otimi-
zag&o pressione (uej
Vire o pot R115 até

que o valor esteja na
faixa de +200. Confir-

me com @@ . que

desligara o conversor.
Cuidado: ao pressio-

nar vocé estara

ligando e habilitando o
conversor, e 0 motor
acelerar-se-aparasua
Velocidade Bésica.

Nota: Apds pressionar

@D . meca a tenséo
do taco com um ins-
trumento de medigé&o.

Vire o Pot 115 até que
a tensdo do taco se
iguale ao valor corres-
pondente avelocidade

apresentada. @D
dara continuidade ao
processo de comissio-
namento

5.02 Speed MeasMode

EMF

LOC

MENU

Analog Tacho
Encoder

Instrugbes

Encoder .

Encoder Inc

1024

LoC

MENU

CUIDADO
Observe as instru-
¢Oes de seguranca

NUmero de
pulsos/revo-
lucéo.

CUIDADO
Observe as instru-
¢Oes de seguranga

O motor come-

/J_\

Start Drive

Press (1)

MENU

LOC

A

Mot Turns Clockwise?

2 ]
ara a rodar! YeS
MENU - LOC <RUN>
Start Drive No
Press (I)
MENU LOC /._\
Veja co- Pressione
mentario ) Power OFF&Correct
no painel, para
ligar e habilitar Press Menu
O conversor. MENU LOC
Exit Wizard
Please wait Step Back
MENU LOC <RUN> MENU LOC
Exit
Success

Press Enter

MENU

LOC

O conversor é
desligado.

@D continua

0 processo de
comissiona-
mento

3ADWO00095R0708_DCS400_Manual_p_g

Success

Press Enter

MENU

LOC
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de Operacédo

Modo de Medicao de
Velocidade
Selecione
Dependendo da selec¢éo feita,
sera feito o comissionamento
de EMF ou do Tacho ou do

e confirme.

O motor
comecara a
rodar!

Pressione no

painel para ligar e
habilitar o conversor .
Ele aceleraraa 12.5%
davelocidade méaxima!

Se conectado
conforme as reco-
mendacbes do
diagrama de cone-
x&0, o motor roda-
rano sentido hora-
rio. Confirme a di-
recdo de rotacédo
pressionando

O conversor é
parado-direcdode
rotacao errada.

EscolhaExit pres-
sione @ .
desconecte a

alimentacédo e
elimine o erro.

Possibilidades:
altere a conexao
de campo

X10:1 e X10:2
ou

altere a conexao
de armadura
CleD1

Parara o conversor.



Passo de comissionamento

Speed Autotuning?

No

MENU LOC

Yes

CUIDADO
Observe as instru-
¢Oes de seguranca

/J\

Start Drive

Press (I)

MENU LOC

Please wait

MENU LOC <RUN>

/J_\

Success

Press Enter

MENU LOC

1T K6-14
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Instrugbes de Operacéo

Comentéarios

Otimizacdo do controlador de
velocidade
Selecione e confirme.

CUIDADO
O motor acelerarard duas vézes
até 80% da Velocidade Basica!

Pressione @ no painel, para ligar
e habilitar o conversor.

Otimizacdo em processo.

O conversor acelerara duas vézes
até 80% da Velocidade Bésica!
Se alguma falha ou alarme ocorrer
durante a otimizagdo, as demais
acOes dependem das mensagens
apresentadas; veja capitulo Busca
de Falhas. Para repetir o processo

de otimizac&o pressione (ug

ApOs o0 sucesso da otimizacéo, 0s
seguintes parametros tém que ser
ajustados:

5.07 - Componente proporcional
5.08 - Componente integral

@D dara continuidade ao processo
de comissionamento



Passo de comissionamento

Flux Adaptation?

No

MENU LoC

Yes

CUIDADO
Observe as instru-
¢Oes de seguranga

/J\

Start Drive

Press (1)

MENU LoC

Please wait

MENU LOC <RUN>

_———“’—_—lll___“‘~—~.

Success

Press Enter

MENU LOC
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Instrugbes de Operacéo

Comentéarios

Otimizacao do fluxo
somente disponivel em Modo de
Enfraquecimento de Campo.

CUIDADO
O motor acelerar-se-a até 50% da
Velocidade Basica!

Pressione no painel, para ligar
e habilitar o conversor.

Otimizacdo em processo.

O conversor acelerari até 50% da
Velocidade Bésica!

Se alguma falha ou alarme ocorrer
durante a otimizacdo, as demais
acOes dependem das mensagens
apresentadas; veja capitulo Busca
de Falhas. Para repetir 0 processo
de otimizacdo pressione @u

Apés o sucesso da otimizacdo, 0os
seguintes parametros tém que ser
ajustados:

4.07 - 1, para fluxo de 40%

4.08 - |, para fluxo de 70%

4.09 - |, para fluxo de 90%

@D dara continuidade ao processo
de comissionamento.
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Instrugbes de Operacéo

Passo de comissionamento Comentéarios

Stall Protection?

No

MENU LOC

Protecéo contrarotortravado

Yes

3.17 Stall Torque

100%

MENU LOC

Torque de rotor travado

3.18 Stall Time

0.0s

MENU LOC

Tempo de rotor travado

5.15 Zero Speed Lev

50rpm

MENU LOC

Velocidade minima

para detecéo de velocidade zero.

Nunca ajuste para 0 rpm com
realimentacao de taco ou encoder.

5.16 Speed Level 1

Orpm

MENU LOC

Velocidade intermediaria 1
para sinal de 'Velocidade 1
alcancada'

5.17 Speed Level 2

Orpm

MENU LOC

Velocidade intermediaria 2
para sinal de 'Velocidade 2
alcancada’

Exit Wizard?_
Exit

MENU LOC

Step Back

v

Final do comissionamento guiado

@D rara finalizar o processo de
comissionamento direcionado.

N&o se esqueca de carregar os parametros para
o painel. Use a funcéo 'Copy to Panel'

1T K 6-16
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Comissionamento manual

Descricdo resumida
manual de um DCS400 via painel de controle.

Siga este roteiro se ocorrer uma falha no panel

commissioning wizard.

Valido para versao de software 108.0 e superiores.

para o comissionamento

Instrugcbes de Operacdo

Nos blocos a seguir, é dada a estrutura principal dos

diferentes passos de comissionamento referentes a

medicao de velocidade. Parainformacdes especificas

relacionadas aos parametros e manuseio do painel
veja 0s capitulos correspondentes.

com realimentacdo do Taco Analdgico

Arm Cur Nom (1.01):

Arm Volt Nom (1.02):

Field Cur Nom (1.03):
Field Volt Nom (1.04):
Base Speed (1.05):

Ajuste os parametros

vejaplacade identifica¢éo do motor
vejaplacade identificacdo do motor
vejaplacade identificacéo do motor
vejaplacade identifica¢éo do motor
vejaplacade identificagdo do motor

Faixa de controle de armadura

Faixa de contr. arm/

Ajuste o parametro
Max Speed (1.06): O mesmo de Base Speed

Faixa de enfraquecimento de campo

Faixa de enfr. campo ?

Ajuste os parametros
Max Speed (1.06): veja placa ident. do motor
Field Low Trip (4.06): min. corr. campo no ponto
de méax. enfr. campo (vejapl.
ident. motor) menos 10%.

Contr Service (7.02):

Ajuste os parédmetros

Eme Stop Mode (2.04): Coast
Speed Meas Mode (5.02): EMF
Contr Service (7.02): Fld Autotun

Arm Autotun

Ligue o conversor e aumente arefer. de veloc. len-
tamente até o valor de Base Speed (1.05) usando um
potencidmetro de referéncia ou usando o painel de

operacédo do DCS400 em modo LOCal.

Ler parametro

Speed Ref (5.04) ; mesma que Base Speed!
Tacho Speed Act (5.06) ; mesmaque Base Speed?;
se nao, vire o Pot R115 até que o valor de (5.06) seja
igual ao valor de (5.04)

Desligue o conversor

Speed meas Mode (5.02):

Ajuste o parametro
Taco Analégico

Faixa de controle de armadura

Faixa de contr. arm /

Ligue o conversor e aumente a ref. de veloc.
lentamente até o valor de Base Speed (1.05)

Mega a tensao do taco usando um voltimetro e vire
0 Pot R115 até que a tensédo do taco corresponda a
Base Speed .

Faixa de enfraquecimento de campo

Faixa de enfr. campo ?

Ajuste o pardmetro
Contr Service (7.02): Flux Adapt

Ligue o conversor e aumente a ref. de veloc.
lentamente até o valor de Max Speed (1.06)

Meca a tenséo do taco usando um voltimetro e vire
o Pot R115 até que a tensédo do taco corresponda a
Max Speed.

Para completar o comissionamento refira-se ao apéndice
D - Exemplos para programagao basica de parametros.
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com realimentagéo de FEM

Ajuste os parametros
Arm Cur Nom (1.01): veja placa de ident. do motor
Arm Volt Nom (1.02): veja placa de ident. do motor
Field Cur Nom (1.03): veja placa de ident. do motor
Field Volt Nom (1.04): veja placa de ident. do motor
Base Speed (1.05):  veja placa de ident. do motor
Max Speed (1.06): mesmo da Base Speed

Ajuste os parametros

Eme Stop Mode (2.04): Coast
Speed Meas Mode (5.02): EMF

Contr Service (7.02): Fld Autotun
Contr Service (7.02): Arm Autotun

Instrugcbes de Operacdo

Ligue o conversor e aumente a ref. de velocidade
lentamente até aprox. 10% da Base Speed (1.05)
usando um potenciémetro de referéncia ou usando o
painel de operag¢éo do DCS400 em modo LOCal.

erifique a direcdo de rota-

direcéo errada

¢é&o do eixo do motor

Desligue o conversor, desconecte a alimentacéo
principal e a da eletrdnica, e mude a conexdo da
armadura ou do campo.

direcdo correta

Desligue o conversor

Para completar o comissionamento refira-se ao
apéndice D - Exemplos para programacéo basica de
parametros.
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Faixa de controle de armadura

com realimentacao do Encoder

Ajuste os parametros
Arm Cur Nom (1.01): veja placa de identif. do motor
Arm Volt Nom (1.02): veja placa de identif. do motor
Field Cur Nom (1.03): veja placa de identif. do motor
Field Volt Nom (1.04): veja placa de identif. do motor
Base Speed (1.05): veja placa de identif. do motor

Faixa de contr. arm /

Instrugcbes de Operacdo

Faixa de enfraquecimento de campo

Faixa de enfr. campo ?

Ajuste o parametro
Max Speed (1.06):

O mesmo de Base Speed

Ajuste os parametros

Max Speed (1.06):
Field Low Trip (4.06):

veja placa ident. do motor
min. corr. campo no ponto
de max. enfr. campo (vejapl.
ident. motor) menos 10%.

Faixa de controle de armadura

Ajuste os parédmetros
Eme Stop Mode (2.04): Coast
Speed Meas Mode (5.02): EMF
Contr Service (7.02): Fld Autotun
Contr Service (7.02): Arm Autotun

Inicialize o Panel Wizard usando a funcgao
‘Commissioning' do painel. Pressione ENTER até
gue o display mostre 'Speed Meas Adjust'.

Selecione 'Yes'pressione ENTER e sigaasinstr. até
que o display apresente 'Speed Autotuning'.

Pressione MENU, o display apresenta 'Exit Wizard?'.
Selecione 'Exit' e pressione ENTER.

Faixa de contr. arm /

Faixa de enfraquecimento de campo

Faixa de enfr. campo ?

Ligue o conversor e aumente a referéncia de
velocidade lentamente até o valor de Base Speed
(1.05) e monitore atenséo de armadura. Atensédo de
armadura ndo pode exceder o valor do parametro
Arm Volt Nom (1.02)!

Ajuste o pardmetro
Contr Service (7.02): Flux Adapt

Ligue o conversor e aumente a referéncia de
velocidade lentamente até o valor de Max Speed
(1.06) e monitore a tensdo de armadura. Atensdo de
armadura ndo pode exceder o valor do parametro
Arm Volt Nom (1.02)!

Para completar o comissionamento refira-se ao
apéndice D - Exemplos para programacéo basicade
parédmetros.
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6.3 Dicas Uteis para 0 comissionamento

[ F12 - Subcorrente de campo

[ FO9 - Subtenséo da alim. principal
[ AO02 - Tenséo de alimentacéo baixa
] Conversor néo parte

O DCS400 é apropriado para alim. de 230...500V
sem ajuste de pardmetros. Para monitorar a tenséo
principal, o software trabalha de uma nova maneira .
A menor tensao de alimentacao permissivel é calcu-
lada por meio do pardmetro Arm ature Volt age Nomi-
nal (1.02). Se atenséo principal atual for mais bai-
xa que atensdo calculada ouo parametro armature
voltage for muito alto com relagdo a tensdo de
alim. nominal , o conversor ndo parte. Nem conver-
sor LIGADO , nem o auto-tuning estéo funcionan-
do. A menor tensdo de alimentacdo permissivel é
calculada pela férmula
Umains >= Uarm / (1,35 x cos alfa)
4-Q: Umains >= Uarm / (1,35 x 0,866)
2-Q: Umains >= Uarm / (1,35 x 0,966)

Solugéo

Ajuste o param. Arm Volt Nom (1.02) de acordo com
0 Manual do DCS400 e/ou ajuste o param. Net
Underv Trip (1.10) para um valor mais baixo (!). O
param. NetUnderv Trip (1.10) n&o estarelacionado
atensdo de alimentacdo nominal! Este param. de-
fine uma margem adicional de segurancga sobre ami-
nimatensao principal permissivel  (calculada). Va-
lores mais altos (positivos) tornam o monitoramento
mais sensivel , e valores mais baixos (também
negativos) aumentam a tolerdncia do
monitoramento.

Refira-se também aos capitulos:

2.2 tabela2.2/4, Tensdo CC recomendada ...
4.5.1 Monitorando a Tens&o Principal

6.4 Buscadefalhas(Falhas, Alarmes, Diagndsticos)

m Conversor ndo pronto para operacao

e Ap6s A09-Parada de Emergéncia: O LED verde
no painel de operagdo DCS400PAN mantém-se
desligado mesmo que os comandos ON e RUN
sejam desligados e ligados novamente. Zero
SpeedLev (5.15)=0rpm ,respectivamente muito
baixo . Tem que ser maior que Orpm .

* Durante a operagdo normal: Os LED's verde e
vermelho no DCS400PAN apresentam o estado
atualdo conversor .Paramaisinformacdesrefira-
se ao capitulo 6.4.4 Significado do painel de
LED’s. Ap6s o comando LIGA a alimentagdo
principal, e afreq. e acorrente de campo serédo
verificadas. Em 10s esta verificacéo tera sido fina-
lizada e a l6gica do conversor estara pronta para
a operagdo. Caso contrario ocorrerd uma falha.

m  Mensagem de diagnostico Esperar por
Standstill (estado de espera)

Esta mensagem de diagnostico pode ocorrer durante
o Commissioning Wizard em qualquer fun¢do de
auto-tuning (Campo, Armadura, Velocidade e Fluxo)
e Ajuste de Medicdo de Velocidade (EMF , Taco
Analogico e Encoder) se Zero Speed Lev (5.15)=0,
respectivamente muito baixo. Tem que ser maior
que Orpm.
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[ Falha de Auto-tuning de campo
Verifique o paradmetro Diagnosis (7.03) e leia op
capitulo 6.4.7 Mensagens de Diagndstico

[ Falha de Auto-tuning de armadura
Verifique o paradmetro Diagnosis (7.03) e leia op
capitulo 6.4.7 Mensagens de Diagndstico

[ Passo "Speed Meas Adjust”

Durante o passo de comissionamentoSpeed Meas
Adjust? - Sim o motor rodard apés a primeira
confirmacéo Start Drive - Pressione (I) em modo
EMF com 12,5% da Base Speed (1.05) ou em modo
Taco Analégico ou Encoder com 25% da Base
Speed (1.05).

Se esta velocidade for muito alta para a primeira
verificacdo da aplicacdo néo utilize este passo do
comissionamento!

Deixe o Commissioning Wizard agora e faca esta
primeira verificagdo via controle LOCal usando o
painel de operacdo DCS400PAN . Favor referir-se ao
capitulo 6.1 Modo painel : Controle do Conversor. Em
seguida inicie novamente o Commissioning Wizard.

Outra possibilidade é fazer esta primeira verificacdo
da direcdo de rotacdo em modo EMF mantendo o
Commissioning Wizard e usando o botdo () do
painel de operagdo DCS400PAN com cuidado :

1. Selecione EMF e confirme,
mesmo que o0 Taco
Analdégico ou o Encoder
estiver em uso.

5.02 Speed Meas Mode
EMF

—— "~ 2 Cuidado!

Acione o0 conversor e

Start Drive
Press (I) Pare o conversor usando
0 botdo (I) té&o logo o
motor rode.
—
Mot Turns Clockwise 3. O_conversor pode ser
No acionado e parado
— alternadamente usando
o botéo (I).
4. ApOs a verificacdo da
rotacao pressione o botao
MENU para retornar ao
passo anterior de
e comissionamento.
Exit Wizard
Previous 5. Selecione Previous
—
5.02 Speed Meas Mode 6. Selecione Taco
Analog Tacho Analégico ou Encoder
como requerido e conti-

nue.



[ Dicas para auto-tuning do controlador

de velocidade
Somente apds comissionado com sucesso 0 auto-
tuning alterara os parametros do controlador de
velocidade Speed Reg KP (5.07) e Speed Reg TI
(5.08), caso contrario, os parametros continuam
inalterados. Apos o auto-tuning, o comportamento do
conversor deve ser verificado a baixa velocidade.
Durante o auto-tuning, o motor acelera duas vezes
até 80% da velocidade nominal. A aplicacdo deve
permitir isto, caso contrario, o auto-tuning ndo deve
continuar. Em alguns casos o auto-tuning é
desabilitado pela aplicacéo.

O que permite o auto-tuning:

* motor desacoplado da carga

e motor + correia de transmisséo

e motor + caixa de engrenagens

* motor + aplicagdo com 10% da carga

O que inibe o auto-tuning:

» oscilagdo da carga

» carga total / sobrecarga

 alta inércia ( causa grandes periodos de reagdo)

Nao é recomendado iniciar 0 auto-tuning com:
e guindastes / elevadores (0 auto-tuning ndo esta
relacionado a elevagdo de peso)

] Falha da auto-sintonia de velocidade
Se a auto-sintonia falhar durante o Commissioning
Wizard :

* Reset 0 alarme pressionando o botdo MENU no
painel de operacéo.

* Pressione ENTER e sigao Commissioning Wizard
até o final.

e Apds terminar o Wizard o controlador de
velocidade pode ser ajustado da seguinte maneira:

» Ajuste o pardmetro Act Filt 1 Time (5.29) = 0.01s
e inicie o auto-tuning (*)

e Se falhar, ajuste Act Filt 2 Time (5.30) =0.01s e
inicie o auto-tuning novamente (*)

« Se falhar, ajuste Act Filt 1 Time (5.29) =0.02s e
inicie o auto-tuning novamente (*)

« Se falhar, ajuste Act Filt 2 Time (5.30) =0.02s e
inicie o auto-tuning novamente (*)

» Sefalharnovamente e novamente, tente encontrar
os valores corretos via sintonia manual da
velocidade. Na maioria dos casos Speed Reg KP
(5.07) =1.000 e Speed Reg Tl (5.08) = 100.0ms
sédo Uteis como condicdo inicial.

Somente apds comissionado com sucesso 0 auto-
tuning alterara os parametros do controlador de
velocidade Speed Reg KP (5.07) e Speed Reg Tl
(5.08), caso contrario, os parametros continuam
inalterados. Apos o auto-tuning, o comportamento do
conversor deve ser verificado a baixa velocidade.

(*) Para iniciar o auto-tuning do controlador de
velocidade, ajuste o parametro Contr Service
(7.02)=Sp Autotun e acione o conversor usando 0s
botBes LOC e (I) no painel de operacdo DCS400PAN
ou ON e o comando RUN nos terminais.

Instrugdes de Operagdo

] O conversor aceleraasobrevelocidade
Com os valores de fabrica de parametros (defaults:
KP=0.200 / TI=5000.0 ms) e rampas lentas, pode
acontecer de o conversor acelerar a
sobrevelocidades, ultrapassando a velocidade
maxima. Isto é resultado de uma constante de tempo
de integracdo extremamente alta. Neste caso, 0s
valores de P e 1 tém que ser corrigidos via auto-tuning
ou via acBes manuais. Se os parametros forem
ajustados manualmente, vocé deve iniciar com 0s
valores dados a seguir:

Speed Reg KP (5.07) = 1.000

Speed Reg Tl (5.08) =100.0 ms

Verifiqgue areacéo a baixavelocidade e, se necessario,
continue ajustando os valores.

] Oscilacdo da velocidade

Valor de P muito alto e/ou valor de | muito baixo.
Ajuste:

Speed Reg KP (5.07) = 50%

Speed Reg Tl (5.08) = 200%

dos valores atuais.

Verifigue areacéo a baixavelocidade e, se necessario,
continue ajustando os valores.

] Mudanca da
velocidade

Searealimentacéo de velocidade mudar de Encoder

para Taco Analdgico ou para controle de EMF a

resposta do controlador de velocidade pode ser

possivelmente muito rapida. Os valores de P e | tém

gue seradaptados (ajustados). Em caso de adaptacao

manual, ajuste:

Speed Reg KP (5.07) = appr. 50%

Speed Reg Tl (5.08) = appr. 200 ...400%

dos valores atuais.

Verifigue areacéo a baixavelocidade e, se necessario,

continue ajustando os valores.

realimentacdo de

] O motor ndo encontra o ajuste de
velocidade

¢ Torque disponivel ndo suficiente:
Corrente de campo muito baixa (1.03).
Corrente de armadura muito baixa (1.01).
Verifique os dados e parametros do motor.

» Controle de velocidade muito fraco:
Verifique Speed Reg KP (5.07) e Speed Reg Tl
(5.08).

¢ Os limites de velocidade ndo sdo ajustados de
acordo:
Base Speed (1.05), Max Speed (1.06), Speed
Lim Fwd (5.31) , Speed Lim Rev (5.32) .

e Taco ndo ajustado (R115).

« Encoder Inc (5.03) incorreto.
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A

] O motor flutua a velocidade de
referéncia zero

Elimine o offset de velocid. via Tacho Offset (5.34)

* DESLIGUE o conversor

« leia a Velocidade Atual no painel

¢ ajuste Tacho Offset(5.34) paraestevalorinclusive
a polaridade

* LIGUE o conversor e faga um ajuste fino no Tacho
Offset (5.34)

Elimine o offset de velocid.via parametros alter-

nativos (5.21...5.25) do controlador de velocidade

* DESLIGUE o conversor

 leia a Velocidade Atual no painel

« ajuste Speed Level 1 (5.16) para duas vezes este
valor sem polaridade

« ajuste Alt Par Sel (5.21) = Sp < Levl

* ajuste Alt Speed KP (5.22) = Speed Reg KP (5.07)

« ajuste Alt Speed Ti (5.23) = 0.0s

« ajuste Alt Accel Ramp (5.24) = Accel Ramp (5.09)

» ajuste Alt Decel Ramp (5.25) = Decel Ramp (5.10)

* LIGUE o conversor e faga um ajuste fino no Speed
Level 1 (5.16)

Elimine o offset de velocid.via Fixed Speed (5.13 /

5.14) adicional

* DESLIGUE o conversor

 leia a Velocidade Atual no painel

* ajuste Fixed Speed 1/ 2 (5.13 / 5.14) para este
valor inclusive a polaridade

» ajuste Aux Sp Ref Sel (5.26) = Fixed Sp1/2

* LIGUE o conversor e faga um ajuste fino em
Fixed Speed 1/ 2 (5.13/5.14)

] Protecdo das engrenagens

O DCS 400 néo possui protecdo das engrenagens.
No entanto, usando os parametros alternativos é
possivel se conseguir uma mudanca de rotacédo
suave, se 0 conjunto de parametros alternativos
estiver ativado e Alt Speed KP (5.22) e Alt Speed TI
(5.23) forem ajustados para valores apropriados.

] Comentarios sobre otimizagaodo fluxo
Quando em auto-sintonia, o motor acelera para 50%
da velocidade nominal . A aplicagdo deve permitir
isto. Caso contrario, ndo faca a auto-sintonia.

] Falha na adaptacéo do fluxo
Verifigue o parametroDiagnosis (7.03) e leia o
capitulo 6.4.7 Mensagens de Diagndstico

] Mudanca de macro

¢ Ao mudar uma macro, todo o conjunto de
parametros dependentes da macro também
mudarao.

* Se os parametros originalmente dependentes da
macro tiverem sido alterados individualmente,
eles ndo mudarao.

e Em caso de substituicio do SDCS-CON-3A,
recomendamos o ajuste de todos os parametros
para Ajuste de Fabrica para se garantir que todos
osvaloresde aplicagBes anteriores serdo extintos.
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[ Modo regenerativo mais
enfraquecimento de campo

Se um DCS 400 é usado em modo regenerativo
incluindo enfraquecimento de campo, recomendamos
a seguinte sequiéncia para ligar o conversor:

e Comando ON (LIGA) somente avelocidade zero .
e Comando RUN (PARTIR) possivel a qualquer

momento.

Justificativa: Se ON e RUN sdo dados, para
regenerar com campo reduzido, pode acontecer da
corrente de campo néo ser tdo rapidamente reduzida
guanto necessario, por causa da constante de tempo
do enrolamento de campo, que resulta numa
sobretensdo de armadura e na queima de fusiveis.

[} Utilizando motores com corrente

nominal de armadura menor que 4 A
Afaixa de corrente de armadura para o DCS 400 é de
20 A...1000 A. Um possivel ajuste de parametros
paraisto é 4 A...1000 A. Usualmente, motores com
corrente de armadurainferiores a4A nao sao utilizados
para aplicacdes com DCS400 por causa da fungéo
de auto-tunung de armadura. Para se ter certeza do
correto funcionamento do auto-tuning de armadura,
é necessariaumacorrente minimade 20% dacorrente
nominal do conversor. No caso de se utilizar o menor
conversor (DCS401.0020), a corrente minima & 20%
de 20A=4A.

Esta é a razdo da ndo possibilidade de ajuste do
parametro Arm Cur Nom (1.01) abaixo de 4 A .

Para usar motores com corrente nominal de armadura
menor que 4A, é necessario se ajustar o parametro
Arm Cur Max (3.04) abaixo de 100% !
p.e. Corr. nom. de armadura do motor= 2,4 A
Ajuste Arm Cur Nom (1.01) =4A
Ajuste Arm Cur Max (3.04) =60%

Arm Cur Max (3.04) esté relacionado com Arm Cur
Nom (1.01) significando que a maxima corrente de
armadura é 60% da corrente nominal do motor. A
corrente maxima neste caso é 2,4A para operacao
normal.

Porém o auto-tuning de armadura trabalha sempre
com Arm Cur Nom (1.01) . Isto significa que o motor
ser4 sintonizado com 4A !



Redes "leves" em modo regenerativo

Rede "leve" em modo regenerativo € um problema
especifico de tecnologia de CC. Se a EMF do motor
for maior que (Tenséo principal * 1,35 * 0,866),

entdo os fusiveis e tiristores poderao ser destruidos.

Para proteger o conversor o maximo possivel contra
danos, veja as recomendacgfes seguintes:

Fusiveis da parte CC

Os fusiveis ultra-rapidos no circuito de armadura
devem ser dimensionados para tensdes CC, para
se assegurar uma adequada extin¢éo da faisca
quando da ocorréncia de uma falha. Este
compromisso € cumprido ao se conectar dois
fusiveis em série , como utilizado na alimentagao
de poténcia.

Disjuntores de CC

Os fusiveis ultra-rapidos constituem uma 6tima
protecdo para os semicondutores somente em
redes "pesadas".; em redes "leves", e em circuito
de motor, a protecdo € questionavel. Em redes
"leves", durante a operacdo regenerativa, deve-
se prever um maior risco de condug¢é&o. No circuito
do motor, um disjuntor de CC de resposta
rapida constitui 6tima protecéo.

fusiveis
semicondutores

protecéo do
conversor

DCS 402

disjuntor CC 6tima
de alta i i protecdo do
velocidade conversore
do motor

Instrugdes de Operagdo

¢ Ajuste de parametro para Sobretensao narede

Ajuste o parametro Net Underv Trip (1.10) numa
faixa de 0...5%. Isto torna o conversor mais
sensivel a sobretensdo na rede e desliga o
conversor o mais cedo possivel. Isto pode evitar
a queima de fusiveis e danos no tiristor, porém
talvez o conversor desligue com muita freqiiéncia
devido a falha F9-Mains Undervoltage. Assim,
ajuste o parametro Net Fail Time (1.11) diferente
de 0.0 s para ativar a fungdo de religamento
automatico.

Ajuste de parametro para a tenséo de

armadura

Diminua o valor do parametro Arm Volt Nom
(1.02) para ter uma distancia mais segura da
alimentacao principal. Assim, o DCS400 estara
usando o enfraquecimento de campo automatico
para alcancar a velocidade total mas perdera
torque nafaixa de enfraquecimento de campo
Isto € somente uma sugestéo, porém pode se uma
solucéo, dependendo da aplicagéo.

Escolha um motor CC comtenséo de armadura
mais baixa

Se arede "leve" ja for conhecida durante a fase de
projeto, calcule um motor CC com tensdo nominal
de armadura mais baixa . Isto pode ser uma
medida preventiva para se ter, antecipadamente,
uma distancia mais segura entre a EMF e a rede
"leve".

fusiveis
semicondutores

protecéo do
conversor

DCS 402

Parametros orientados para a seguranca:
Arm Volt Nom (1.02)
Net Underv Trip (1.10)
Net Fail Time (1.11)

fusiveis compromete
semicondutores a protecao
do motor e
do tiristor
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6.4 Busca de falhas Instrugbes de Operagdo

6.4.1 Tela de estado, alarme e sinais de falha 6.4.2 Mensagens gerais

As mensagens gerais somente seréo apresentadas
Os sinais disponiveis (mensagens) paraconversores  no display de sete segmentos do cartdo de controle
de poténcia tiristorizados série DCS400 sdo  SDCS-CON-3A.
subdivididos em:

« Display de 7 segmentos Definicio
(localizado atras do painel) Fam' 2
(@)
Mensagens gerais DCSA00PAN
8. COMM LOSS. Programa fora de funcionamento | (1)
Erros de inicializacéo . situagéo normal Situag&o normal, sem sinal de
falha/alarme
Lo 1) Visivel por um curto periodo de tempo, durante a inicializag&o.
Sinais de falha @ ISive? por um curto periodo ae tempo, du inicializag
Visivel durante o modo inicializag&o do programa de carregamento
do Firmware.
H Sinais de alarm A unidade deve ser desligada. Favor verificar os jumpers S4=3-4 e
Inais de alarme S5=5-6 e ligar eletricamente; se ocorrer uma falha novamente, o
PCB SDCS-CON-3A tem que ser verificado e, se necessario,
» Painel de display LCD substituido.

* Painel de LEDs

Um display de 7 segmentos na placa de controle
SDCS-CON-3Ado conversor de poténciatiristorizado ~ 6.4.3 Erros de inicializacao (E)

série DCS400 é usado para apresentar mensagens  Oserros deinicializagéo seréo apresentados somente
gerais, erros de inicializacéo, sinais de falhaealarme.  no display de sete segmentos da placa de controle
Os sinais (mensagens) sédo apresentados como  SDCS-CON-3A.

codigos. Se os codigos consistem de varias partes, Comos erros de inicializagdo nao sera possivel partir
os caracteres/digitos individuais serdo indicados O CONversor.

respectivamente, p.e.:

O Ijl o F 14 = Sobrecorr. de armadura r—l DL 0
exto no painel 8
- - DCS400PAN
Y U 3
EO1 COMM LOSS Erro interno de checksum da (D)
Adicionalmente ao display de 7 segmentos, o LCD do FPROM
paln_el d_e controle DCS 400 PAN é capaz de apresentar E02 COMM LOSS Reservado para erro externo de )
os sinais de falha e alarme, bem como as mensagens
. - checksum da FPROM
de diagnéstico como texto claro.
Nota: Os idiomas disponiveis para apresentagdo de EO03 COMM LOSS Erro interno de endereco par da 1)
textos dependem do parametro 7.01. RAM
. . EO4 COMM LOSS Erro interno de enderego impar da| (1
Diagnosis [7.03] RAM go imp @
Fault Word 1 [7.09]
Fault Word 2 [7.10] EO05 COMM LOSS Cartéo invalido (1)
Fault Word 3 [7.11] -
Alarm Word 1 [7.12] EO6 COMM LOSS Parada de software pela funcéo 1)
Alarm Word 2 [7.13] watchdog
Alarm Word 3 [7.14] (1) A unidade deve ser eletricamente desligada e ligada; se ocorrer
contém mensagens de diagnéstico e varios sinais de novamente, por favor entre em contato com o Centro de Servigos
falha e alarme como um cédigo binario. Para Local da ABB.

avaliacdes subseqiientes, a informacéo € disponivel
viainterface serial usando transmisséo de parametros.

O ultimo sinal de alarme é codificado como um codigo
deerroindividuallocalizado em Volatile Alarm[7.08] .

Também é disponivel um Arquivo de Falhas
(Faultlogger) onde os ultimos 16 alarmes e falhas
ocorridos sdo gravados. Leia as mensagens usando
a funcdo do painel 'Read Faultlogger' ou usando a
ferramenta PC 'Drives Window Light' parareconhecer
o histérico de falhas e alarmes.
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Instrugdes de Operagdo

6.4.4 Significado dos LEDs do painel

LED LED Estado do Observagdes
Vermelho Verde DCS 400

Comando ON (LIGA) evitado

Possiveis causas e solugfes:

® Estado causado por Parada de Emergéncia ou Coast. Feche
Parada de Emergéncia ou Coast. Ligue (comando ON) e desligue e
ligue novamente o comando RUN.

® Zero Speed Lev (5.15) =0 rpm ou muito baixo. Aumente-o.

Desligado Desligado N&o pronto p/ligar | ®  Estado normal ap6s concluir uma rotina de otimizagéo , se o
conversor estiver sendo controlado via entradas digitais. Ligue
(comando ON) e desligue e ligue novamente o comando RUN.

® Estado normal durante o coasting , quando o parametro Start Mode
(2.09) = Start from 0 . Sera cancelado quando Zero Speed Lev
(5.15) for alcangado.

® Falta de comunicacao entre o painel e a unidade, acompanhada de
COMM LOSS apresentado no painel. O Watchdog atuou, talvez por
causa da EMC, veja manual, Secado 5.2. Também estado normal
durante o procedimento de download de firmware, por causa do
jumper S4:1-2 estar conectado.

Pronto para ligar (comando ON)

Desligado Ligado ® Casoespecial 1 :

o Pronto para ligar Estado também possivel durante o chaveamento da alimentacéo da
eletronica para “ligada” com o comando RUN (PARTIR) presente,
mas o conversor ndo parte. Os comandos ON e RUN devem ser
desligados e ligados novamente.

® Caso especial 2 :
Quando Start Mode (2.09) = Start from 0 e Zero Speed Lev (5.15)
=0 rpm ou muito baixo, o conversor tiver sido ligado e parado,
entdo ele ndo podera ser acionado por causa da mensagem de
standstill (estado de espera) nao ter sido apresentada. Os comandos
ON e RUN devem ser desligados e ligados hovamente.

Estado de Alarme , todavia o conversor esta

Desligado Piscando Pronto para ligar (comando ON)

Pronto para ligar Possiveis causas e solugdes:

® Sao necessarias medidas especificas para solucionar o alarme. Veja
manual cap. 6.4.6.

® O conversor esta operacional apesar do alarme.

Estado de Falha

Comando ON (LIGA) evitado

Ligado Desligado Possiveis causas e solugfes:
° N&o pronto p/ ligar ® Sao necessarias medidas especificas para solucionar o alarme. Veja
manual cap. 6.4.5. Elimine a falha e aplique um Reset

®  Apods o Reset, desligue e ligue novamente os ON e RUN.

Ligado Ligado Fase de inicializagdo | Fase de inicializacédo
° ° do DCS 400 Apos a alimentagao da eletronica ter sido ligada, ambos os LEDs
acendem-se brevemente durante a fase de inicializagdo do DCS 400.
Piscando Piscando Fase de inicializagdo | Problema de Hardware da alimentagdo de poténcia
do DCS 400 Apos a alimentacgao da eletronica ter sido ligada, ambos os LEDs piscam ,

e ndo ha apresentagdo do valor atual. Retire o painel de controle e
observe o display de sete segmentos. Quando todos os segmentos
acenderem-se, significa que existe um problema na alimentagao da
eletronica. Substitua 0 SDCS-PIN-3A se necessario.
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6.4.5 Sinais de Falha (F)

Os sinais de falha ser@o apresentados no display de sete segmentos
do cartdo de controle SDCS-CON-3A com codigo F . . bem como no
LCD do painel de controle DCS 400 PAN em forma de texto.
Todos os sinais de falha - com a excesséo de F1 a F6 - podem
ser resetados pelo botdo de reset do painel ou por um sinal
externo no X4:6 (apos a eliminacéo da causa da falha).

Os sinais de falha F1 a F6 s6 podem ser resetados pelo
desligamento e religamento da alimentag&o da eletrdnica.

Nota: ,F1“, ,Fault 1“ e ,FO1" sdo equivalentes

Para resetar (RESET) os sinais de falha, sdo necessarios os
seguintes passos:
» Desligamento dos comandos ON/OFF e RUN
« Eliminacéo das causas da falha
* Reconhecimento de falha, i.e., resetando(RESET)
a) pressione ,RESET" no DCS400PAN
ou b) ative a entrada digital (DI6) de RESET por, pelo
menos 100ms (l6gica 1)
se um Fieldbus estiver selecionado, ativando o bit
+RESET" na Palavra de Controle Principal por,
pelo menos 100ms.
» Dependendo das condi¢Bes da aplica¢do, gere nhovamente os
comandos ON/OFF e RUN.

ou c)

Todas as falhas desligar&o o sinal de energizagdo do contator
principal .
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Mens. de falha
N°

Definicao /
Possivel fonte

F1

Aux Voltage Fault

Auxiliary Voltage Fault
(Ainda ndo implementado)

F2

Hardware Fault

Falha de hardware

Falha na FlashProm ou com o
tiristor. A diagnose detectou um
curto-circuito.

F3

Software Fault

Falha de software

Pode haver um erro interno de
software.

Se esta falha ocorrer, favor ler o
parametro 7.03 Diagnosis e 7.04
SW Version no painel de
controle para entrar em contato
com o Centro de Servico Local
da ABB.

7.09
bit 2

Fa

Par Flash Read Fault

Falha de Leitura de Parametros
da Flash

Enquanto inicializando o
software. O checksum de para-
metros na Flash estéa incorreto.
Uma possivel causa do problema
é que a alimentagao de poténcia
foi desligada durante o
carregamento de parametros.
Neste caso todos os parametros
séo reajustados para seus
valores default.

Se vocé tiver carregado os
parametros da sua aplicagao
para o painel de controle
anteriormente, favor carrega-los
para o conversor novamente.
Caso contrario, vocé tera que
ajustar todos os parametros
novamente.

7.09
bit 3

F5

Compatibility Fault

Falha de Compatibilidade

O Software ou o Cédigo de tipo
foi alterado para uma versao que
ndo é compativel com os
parametros que foram
armazenados na meméria Flash
do conversor (p.e. verificagdo de
min/max).

Alguns parametros podem ter
sido ajustados para os valores de
fabrica. Vocé pode olhar pelo
parametro 7.03 Diagnosis o
nimero do Ultimo dos
parametros em questéo.

7.09
bit 4

F 6

Typecode Read Fault

Falha de Leitura do Cédigo de
Tipo

O dado nominal do conversor
estava errado durante a
inicializagé&o (erro de checksum).
FlashProm danificada ou
desligamento da alimentagéo
durante a fungdo de ajuste do
Codigo de Tipo. Tente corrigir o
Coédigo de Tipo novamente.

7.09
bit 5
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Instrugdes de Operagdo

Definigao / . Definigao / .
Mens. de falha Possivel fonte E Mens. de falha Possivel fonte E
No & NO E
F7 |Converter Overtemp | Sobretemperatura do COnversor 7 gg pit || F 11 |Mains Sync Fault Falha de Sincronismo Principal = g9 pit
Temperatura do conv. muito alta. 6 O_smcromNsmo _da_frequgnua pla 10
Favor aguardar até que a tempe- alimentacéo principal foi perdida
veja também Ad ratura do conversor tienha ba_lxa— veja também A8 durarlte a operacao. _
do. Em seguida, vocé pode limpar Possiveis causas do problema:
a falha pressionando o botao * Problemas com a conexéo do
Reset no painel de controle. cabo ou com o contator
Favor ferificar: principal
« alimentagéo do ventilador » Fusiveis queimados
« componentes do ventilador e Frequéncia principal fora de
e entradade ar faixa (47...63 Hz)
* temperatura ambiente » Freq. principal ndo estavel ou
+ ciclo de carga muito alto? variando muito rapido
F8 |Motor Overtemp Sobretemperatura do Motor 7.09 bit || F 12 |Field Undercurrent Subcorrente de Campo 7.09 bit
Temperatura do motor muito alta 7 * Se o enfraquecimento de 11
(se o resistor PTC resistor esta campo for necessario, encon-
veja também A5 conectado a Al2). ) veja também A8 tre a corr. mlnlr'ng de campo
Favor aguardar até que o motor no ponto de maximo enfra-
tenha se resfriado. Se vocé tiver guecimento de campo (usual-
alguma saida digital designada mente escrito na placa de
para ,Ligar ventilador esta saida identificagdo do motor). Du-
permanecera energizada até que a rante o0 Commissioning Wi-
temperatura do motor caia abaixo zard ajuste o par. Field Low
do nivel de alarme. Em seguida, Trip (4.06) = 10% abaixo da
vocé pode limpar a fa-lha minima corr. de campo. Caso
pressionando o botdo Reset no contrario pode ser que ocorra
painel de controle. F12-Field Undercurrent du-
Favor ferificar rante a operagdo com enfra-
* sensor de temp. e seu cabo quecimento de campo.
¢ resfriamento do motor » Também é possivel que isto
alimentacéo do ventilador seja uma falha sequencial da
direcéo de rotagdo Mains Undervoltage (F9 /
filtro A2). Pesquise o arquivo de
« ciclo de carga muito alto? falhas para ver o histérico de
F9 |Mains Undervoltage Subtepséo principal 7.09 bit falhas. O DCS{lOO esta usan-
O parametro Arm Volt Nom (1.02) 8 do um novo met?do para
tem que estar de acordo com a monitorar a tensé&o principal.
. . Tens&o de Alimentag&o Princi- Pode ser que a Tensé&o No-
veja também A2 pal, veja manual cap. 2.2 tabela minal de Armadura e a Ten-
veja também A8 2.2/4. Caso contrério, ocorrera s&o Principal Atual néo sejam
uma falha FO9-Mains Undervolta- correspondentes. Corrija-a de
ge (Ultimos 10 s apés o comando acordo com o manual, cap.
ON) ou um alarme A02-Mains Vol- 2.2 —tabela 2.2/4 ou par. de
tage Low (imediatamente apds o adaptacdo Net Underv Trip
comando ON). Durante o0 Commis- (1.10) para um valor mais
sioning Wizard isto pode acontecer baixo.
em qualquer passo quando o com- » Depende do auto-tuning do
versor for ligado [Acionar o com- campo do motor ter detectado
versor , Pressione () ]. Para evitar um fator Field Cur KP (4.03)
falha FO9-Mains Undervoltage ou muito alto. Isto pode resultar
alarme A02-Mains Voltage Low na oscilagdo da corr. de cam-
ajuste o param. Net Underv Trip po e o conversor pode falhar
(1.10) = 0...-10% antes de iniciar o ou devido a overshoots da
Commissioning Wizard novamen- corr. de campo F13-Field
te. Refira-se também ao manual Overcurrent ou a undeshoots
cap. 4.5.1 Monitorando a Tens&o da corrente de campo F12-
Principal. Field Undercurrent . Ajuste o
F 10 |Mains Overvoltage | Sobretensdo Principal 7.09 bit par. Field Cur KP (4.03) para
A tensdo principal € maior que 9 um valor mais baixo e/ou
120% da tensdo nominal do Field Cur TI (4.04) paraum
conversor. Este limite é fixo. valor mais alto. Tente com
Favor desligar o conversor e medir valores default destes dois
a tenséo principal. parametros.
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Definigéo / . Defini¢éo / .
Mens. de falha Possivel fonte E Mens. de falha Possivel fonte £
N° g N° §
F 13 |Field Overcurrent Sobrecorrente de Campo _ .09bit|| F17 |Tacho Polarity Fault | Falha de Polaridade do Taco 7.10
A corr. de campo alcangou um li- | 15 Polaridade do sinal de bit 0
mite (Par. Field Ov Cur Trip realimentacgdo do tacogerador,
(4.05)) que pode danificar o motor incorreto.
Por favor verifique Por favor verifique
e 0s parametros relacionados » Apolaridade do cabo do
ao campo tacogerador
* aresisténcia de campo » A polaridade dos cabos de
e as conexdes do campo armadura e de campo
* 0 nivel de isolagdo do cabo e « O sentido de rotacéo do
do enrolamento de campo motor
E 14 |Armature Sobrecorrente de Armadura 7.09bit || F18 | Overspeed Sobrevelocidade 7.10
Overcurrent Corrente de armadura mais alta 13 Velocidade atual do motor muito | ;¢ 1
que o valor do par. 3.04 Armatu- alta.
re current max . O problema Possiveis causas:
pode ser causado por um curto- * Funcionando em modo con-
circuito no circuito de armadura trolado por torque/corrente,
ou um tiristor defeituoso. ao invés de controlado por
Por favor desligue o conversor e velocidade.
verifique « Parametros do regulador de
e meca aresist. de armadura velocidade néo estéo corre-
* todas as conexdes no circuito tos (overshoot ou instabilida-
de armadura de, ver Par. do Group 5)
¢ afungao de todos os tiristores *  Motor controlado por carga
e 0s parametros do Controlador externa.
de Corrente (Grupo 3) para F19 | Motor Stalled Motor em Stall (parado) 7.10
instabilidade. Motor n&o vai para nivel zero de | pit 2
F 15 | Armature Sobretensdo de Armadura 7.09 bit velocidade (Parametro Zero
Overvoltage A tenséo de ultrapassou o valor 14 Speed Lev (5.15)) com torque
do Par. Arm Overv Trip (1.09) . atual maior que o limite de torque
Possiveis problemas: (Parametro Stall Torque (3.17) )
* ajuste do nivel de falha muito por um tempo maior que o tempo
baixo (considerar os over- limite (Par@metro Stall Time
shoots de tens&o) ou tenséo (3.18)).
nominal do motor errada Por favor verifique
e corrente de campo muito alta, » todos os acoplamentos
podem ser problemas com o mecanicos do motor
enfraquecimento de campo « acondi¢do apropriada da
(ver pardm. de campo) carga
« overshoot ou instabilidade do e alimitacdo de
controlador de velocidade/ corrente/torque
corrente de armadura *  0s ajustes de pardmetro
* sobrevelocidade (Group 3)
F 16 |Speed Meas Fault Falha de Medicdo de 7.09 bit || F20 | Communication Fault | Falha de Comunicacao 7.10
Velocidade 15 Se o parametro 2.02 command | it 3

A comparagéo do sinal de

realimentacéo de velocidade do

tacogerador ou encoder de pulso

falhou ou overflow da entrada

analégica AITAC.

Por favor verifique

* todas as conexdes do
tacogerador ou do encoder de
pulso

« aalimentagéo do encoder

* as conexdes do conversor —
circ. de armadura aberto?
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Veja também A1l

location estiver ajustado para
,Fieldbus®. Erros de comunica-
¢ao de Fieldbus aparecerao se
nédo forem recebidas mensagens
por tempo maior que o definido
no parametro Comm Fault Time
(2.08) . Se a locacao do
comando néo for ,Fieldbus®,
aparecera Alarm 11.

Por favor verifique a conexao do
cabo de Fieldbus e verifique a
fungdo de todos os dispositivos
do Fieldbus de acordo com os
valores nos parametros do
Grupo 8
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Mens. de falha
N° da falha

Defini¢éo /
Possivel fonte

Param.

F21

Local Control Lost

Controle Local Perdido

Durante a operagdo em modo de
controle local nenhuma
mensagem foi recebida por um
tempo maior que o valor que foi
definido no Pardmetro Comm
Fault Time (2.08) .

Por favor verifique a conexdo do
Painel de Controle/Ferramenta
PC.

7.10
bit 4

F 22

External Fault

ver também A12

Falha Externa

Esta falha pode ser ajustada pelo
usuério via uma das entradas
digitais se a macro selecionada
oferecer esta fungéo. N&o ha
problemas com o conversor!

Em caso de problemas, por favor
verifique o nivel l6gico e a cone-
x8o do circuito que esta conec-
tado & respectiva entrada digital.

7.10
bit 5
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6.4.6 Sinais de Alarme (A)

Os sinais de alarme serdo apresentados no display de sete
segmentos no cartdo de controleSDCS-CON-3 como codigo A,
bem como no LCD do painel de controle DCS 400 PAN como texto.
Os sinais de alarme somente serdo apresentados se ndo houver
sinal de falha ativo.

Os sinais de alarme, com excesséo do A9 (Emergency Stop) néo
causam a parada do conversor.
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Mens. de falha
NO

Defini¢ao /
Possivel fonte

Param.

Al

Parameters Added

Alarme de Parametros
Adicionados

Foi carregada uma nova versao
de software que contém mais
parametros que a versdo antiga.
Estes novos parametros foram
ajustados com seus valores de
fabrica. O dltimo deles é apre-
sentado pelo seu nimero no pa-
rametro 7.03 Diagnosis .

Por favor verifique os novos pa-
rametros e, se vocé pretende uti-
liza-los, por favor ajuste-os para
os valores desejados. Atualize
também o texto de seu painel de
controle usando um programa
dedicado ou contate o Centro
de Servicos Local da ABB.

7.12
bit 0

A2

Mains Voltage Low

veja também F9

Alarme de Baixa Tensao

Principal

A tensao principal caiu abaixo de

5% (fixo) acima do nivel que

causa F9.

. Por favor verifique o nivel
da tenséo principal.

. A tensdo AC/DC néo se
correspondem.

7.12
bit 1

A3

Arm Circuit Break

Alarme de Circuito de

Armadura Aberto

A refer. de armadura néo é igual
a zero mas a corr. atual de ar-
madura permanece no nivel zero
por algum tempo.

Por favor verifique todas as co-
nexdes e fusiveis do circuito de
armadura.

7.12
bit 2

A4

Converter Temp High

veja também F7

Alarme de Alta Temperatura

do Conversor

A temp. do conversor alcangou
um valor que é 5°C mais baixo
que o nivel que causa falha F7.
Por favor verifique a correta ope-
racdo do ventilador do conversor
e as condi¢des de carga.

7.12
bit 3

A5

Motor Temp High

veja também F8

Alarme de Temperatura Alta

do Motor

A temp. do motor esta muito alta
(se o resistor PTC estiver conec-
tado a Al2).

Por favor verifique a correta ope-
racdo do ventilador do motor e
as condic8es de carga.

7.12
bit 4

A6

Arm Current
Reduced

Alarme de Corrente de
Armadura Reduzida

O conversor é equipado com
uma protegdo I°t para o motor.
Este alarme é gerado enquanto
esta fungéo de protecdo forca a
gueda da corrente de armadura
para um nivel especifico de re-
cuperacdo (veja a descrigdo da
protecdo I’t apds o tempo espe-
cificado de sobrecarga no Para-
metro Overload Time (3.05) ).
Por favor verifique o ciclo de car-
ga satisfatério para o seu motor.

7.12
bit 5
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Definigao / . Definicéo / .
Possivel fonte E Mens. de falha Possivel fonte g
N° da falha & N &

A7 | Field Volt Limited Alarme de Tenséo de Campo 7.12 A 10 | Autotuning Failed Alarme de Falha de Auto- 7.12
no Limite bit 6 sintonia bit 9
Este alarme é gerado se a ten- « Se 0 auto-tuning falhar du-
sé@o de campo alcancar o valor rante o Commissioning Wi-
que foi ajustado no Parametro zard pressione MENU ou EN-

Field Volt Nom (1.04) e assim, a TER para ver a mensagem de
corrente de campo ndo pode ser diagnose em questéo. Para
ajustada para o valor desejado. informagdo detalhada da di-
Por favor verifique a resisténcia agnose, por favor refira-se ao
e a temperatura do campo e os manual cap. 6.4.7. Pressione
Parametros Field Cur Nom ENTER para continuar.

(1.03) e Field Volt Nom (1.04). Nota: Qualquer Falha durante

A8 | Mains Drop Out Alarme de Queda da Tens&o 7.12 o Commissioning Wizard can-
Principal bit 7 celara_ o legrd . Entéo, leia 0
O DCS 400 é equipado com um par. Diagnosis (7.03) manu-
“Auto-rearme” que possibilita almente e também o Arquivo
uma operagao continua apos d? Falhas para mais |r_1forma-
uma queda da alimentagao prin- ¢Ges. Pode ser que exista
cipal por um curto perfodo de gals de uma falha.f n
tempo (contanto que a alimenta- * Seaauto-sintonia falhar pro-
¢éo de poténcia para o controla- vocada por Contr Service
dor n&o seja interrompida). Se a (7.02) pressione MENU ou
tens&o principal retornar duran- ENTER e selecione Diagno-
tre o periodo de tempo ajustado sis (7.03) para ver a mensa-
no Parametro Net Fail Time gem de diagnose em questao.

(1.11), este alarme sera auto- gif'éa'se também ao cap.
matlcla mente Iesetado, caso Para maiores informacoes veja
contrério, seréo geradas as fa- também o cap. 6.3 Dicas Uteis
lhas relevantes (F9, F11, F12). para o Comiss}oﬁamento.

A9 | Eme Stop Pending éﬁ;r:;écri](e:iaParada de ;tlsz A 11 | Comm Interrupt Alarme dg Comunicacéo _7.12
Este alarme é gerado se o bit de . . Interrompida . bit 10
parada de emergéncia da veja também F20 Se o par. (_:md Location (2.02)

s e . néo for ,Fieldbus®, é gerado es-
comunicacao Fieldbus estiver te alarme ao invés do F20. se
faltando ou se a entrada digital renhuma mensagem for récebi-
DI5 ,Parada de Emergéncia“ for da por um perfodo maior que o
levada para ,,g_lta“. tempo ajustado no par. Comm
Por favor verifique a entrada Fault Time (2.08) .
digiEaI ou a condigao de todos os Por favor verifique a conex&o do
botoeshde_parada d,e cabo do Fieldbus e verifique a
emergencia. T_amt?em_' seo funcéo de todos os dispositivos
controle for feito via Fieldbus, de Fieldbus, de acordo com o0s
por favor verifique a situagéo do valores dos par. do Grupo 8
programa de controle do A 12 | External Alarm Alarme de Alarme Externo 7.12
Fleldbgs 0u~o e_stado da Este alarme pode ser gerado pe- | bit 11
conlunlca(;ao F|e|dbu§. Seo veja também F22 lo usuério via uma das entradas
Parametro Cmd Loc_atlon (2.02) digitais, se a macro selecionada
for ajustado para ,Fieldbus®, um oferecer esta funcao. N&o ha
dispositivo Fieldbus deve ser problema com o conversor!
conAectado e selecionado nos Em caso de problemas por favor
parametros do Group 8. verifique o nivel légico e a cone-
x&o do circuito que estiver co-
nectado a referida entr. digital.
A 13 | ill Fieldbus Setting Alarme de Ajuste llegal de 7.12
Parametro de Fieldbus bit 12

Os par. de Fieldbus no Grupo 8,
néo estao ajustados de acordo
com o dispositivo de Fieldbus. O
dispositivo néo foi selecionado.
Por favor verifique a configura-
G&o do dispositivo de Fieldbus e
ajuste todos os respectivos par.
do Grupo 8.
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Instrugbes de Operagdo

Mens. de falha
ND

Definigéo /
Possivel fonte

Up/Download Failed

Alarme de Falha de Copia /
Carregamento

A verificacdo do checksum fal-
hou durante a cépia ou carrega-
mento entre o conversor e o
painel de controle.

Tente novamente.

PanTxt not
UpToDate

Alarme de Texto do Painel N&o
Atualizado

Vocé esta usando um painel
com uma verséo de texto mais
antiga que a requerida pelo soft-
ware de seu conversor. Alguns
textos podem estar faltando e
apresentados como ,?TEXT".
Atualize seu painel.

7.12
bit 14

Par Setting Conflict

Alarme de Conflito de Param.

é ativado por parametros cujo
conteudo conflita com outros
parametros. Os possiveis con-
flitos sdo descritos em Men-
sagens de Diagnostico 70...76,
veja o capitulo seguinte.

7.12
bit 15

Compatibility Alarm

Alarme de Compatibilidade de
Parametro

Ao carregar os parametros do
painel para o conversor, o
software cuida do ajuste de
parametros. Se o valor, no
momento, ndo for possivel de ser
ajustado (p.e. falha de
verificagdo de min/méax ou néo
compativel com o cédigo de tipo)
este parametro é ajustado para o
valor de fabrica. Isto é
principalmente possivel no
parametro Arm Cur Nom (1.01).
Vocé pode visualizar a partir do
parametro Diagnosis (7.03) o
namero do Ultimo dos
parametros concernentes. Todos
0s parametros que ndo sao
concernentes sdo ajustados para
os valores carregados.

7.13
bit 0

II K 6-32

Defini¢ao / £

Mens. de falha Possivel fonte @

<

N° o
A 18 | Parameter Restored Parametro Recuperado 7.13
Para possibilitar que a perda de bit 1

dados na FlashProm seja detec-
tada, o setor do parametro é se-
guro por um checksum. A perda
de dados pode ocorrer se houver
um defeito técnico na FlashProm
ou se a alimentacéo da eletroni-
ca for desligada entre a troca de
parametros e o ciclo de salva-
mento de 5 s. Por razdes de se-
guranga, um segundo setor de
back-up é proporcionado acima
da &rea de parametro, onde os
parametros e o conteudo do ar-
quivo de falhas sdo mantidos
como copias atualizadas.

Se for detectada uma perda de
dados no setor de parametro, es-
te setor de back-up sera ativado
e o parametro restabelecido. A
operacao de restabelecimento
ativa o alarme Al18-Parameter
Restored . O conversor continu-
aréa funcional, no entanto, e o
alarme pode ser reconhecido
usando o botdo reset. O parame-
tro mais recentemente entrado
deve ser verificado, e entrado
novamente, se necessario.

Somente quando for detectada
uma perda de dados no setor de
back-up é que o conversor sera
desabilitado, por razdes de segu-
ranca, e a falha F2-Hardware
sera ativada, que também pode
vir acompanhada da falha F4-
ParamChecksum . Estas falhas
ndo podem ser reconhecidas.

Ao se desligar a alimentacao

da eletronica e se ligar nova-
mente, todos 0s parametros se-
réo resetados para seus valores
iniciais (ajustes de fabrica). Se
estes efeitos da FlashProm ainda
persistirem, a préxima rotina de
verificacdo checksum ativara no-
vamente um desligamento na fa-
lha. Se for provado ter sido um
efeito temporério, o conversor
deve ser reparametrizado antes
da préoxima partida, p.e., copian-
do-se o grupo de parametros do
painel de controle do conversor.

Mesmo que esta falha pareca ter
sido eliminada apés a alimenta-
¢do da eletronica ter sido ligada,
uma véz um problema de hard-
ware da FlashProm ter sido de-
tectado, deve-se esperar que isto
possa ocorrer repetidamente.
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6.4.7 Mensagens de Diagnostico

O parametro ,Diagnosis“ (7.03) apresenta as causas de
problemas mais detalhadas para alguns dos alarmes e falhas.
E apresentado automaticamente se ocorrer um problema
enquanto usando o commissioning wizard.

Lista de referéncia das mensagens de
diagndstico - em ordem alfabética

7.03 Diagnosi: o

SE

A | Al2vs PTC 74
Arm Cur <>0 15

Arm Data 73

Arm L Meas 16

Arm R Meas 17

E Enc Polarity 26
F Field L Meas 18
Field R Meas 19

Field Range 72

Fld Cur<>0 14

Fld Low Lim 70

Flux Char 71
G Ground Fault 103
Grp9 Disable 76

N No Accel 81
No EncSignal 27

No Run Cmd 12

No ZeroSpeed 13
None 0

Not At Speed 24

Not Running 23
NoThyrConduc 104

P Par Checksum 34
R RecoveryTime 75
Result False 96

S Shortcut V11 90
Shortcut V12 91
Shortcut V13 92
Shortcut V14 93
Shortcut V15 94
Shortcut V16 95
ShortcV11/24 99
ShortcV12/25 100
ShortcV13/26 101
ShortcV14/21 102
ShortcV15/22 97
ShortcV16/23 98

Sp Deviation 80
SpPar Detect 82
StillRunning 28

T Tacho Adjust 22
TachPolarity 25
Tune Aborted 11
TuneParWrite 20

U UpDn Aborted 32
W | Wiz ParWrite 30

Instrugdes de Operagdo

7.03 Diagnosis
Mens. de diagn.

Definicao /
Possivel fonte

Nenhum

Atualmente sem problemas

1
a
10

Causas internas de software.
Por favor contate seu Centro de
Servigo Local ABB.

Tune Aborted

Processo abortado por FALHA ou des-
ligamento do comando RUN.

No Run Cmd

O limite de tempo do procedimento

esgota-se, se o sinal RUN néo estiver

presente em 30s. Possiveis causas do

problema:

» parada de emergéncia pendente

» Subcorrente de campo

« Falta de alimentacéo principal

» 0 comando RUN n&o foi dado

« fusiveis queimados

« (1) foi pressionado muito tarde ou
néo foi pressionado

* (I) foi pressionado duas vezes

13

No ZeroSpeed

Esta mensagem de diagndstico pode
ocorrer em qualquer funcéo de auto-
tunung (Campo, Armadura, Velocidade
e Fluxo) se Zero Speed Lev (5.15) =

0, respectivamente muito baixo. Tem
gue ser maior que O rpm.

14

Fld Cur<>0

A corrente de campo néo é zero
quando era esperado que fosse.

Tente novamente. Caso contrério di-
minua Field Cur Nom (1.03) para 50%
do valor da corrente temporariamente
e tente novamente. ApGs o auto-tuning
de armadura, ajuste o par. Field Cur
Nom (1.03) de volta para 100%.

15

Arm Cur<>0

A corrente de armadura ndo é zero
quando era esperado que fosse.
Tente novamente.

16

Arm L Meas

O valor da medicao da Indutancia de
Armadura é maior que 0 maximo valor
do par. Arm Inductance (3.12) .

N&o é possivel ajusta-lo pela Arm Au-
totuning. Ajuste-o manualmente para o
valor correto ou para o valor maximo.
Ajuste o pardmetro Arm Cur Nom
(1.01) temporariamente para 160% do
valor da corrente e inicie o auto-tuning
novamente. Em seguida, ajuste o
parédmetro 1.01 de volta para o valor
anterior.

17

Arm R Meas

O valor da medigao da Resisténcia de
Armadura é maior que 0 maximo valor
do par Arm Resistance (3.13) .

Na&o é possivel ajusta-lo pelo Auto-
tunung de Armadura. Ajuste-o manu-
almente para o valor correto ou para o
valor méaximo.

18

Field L Meas

Medig&o para a detecdo da indutancia
de campo nao suficiente. O valor de
“Field L” é usado para célculo do
parametro Field Cur KP (4.03) .

N&o é possivel ajusta-lo pelo Fld
Autotuning. Utilize Field Man Tuning.
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Codigo
interno

7.03 Diagnosis
Mens. de diagn.

Defini¢éo /
Possivel fonte

Instrugbes de Operagdo

Field R Meas

Medicéo para a detecc¢éo da indutan-
cia de campo néo suficiente. O valor

de “Field R” é usado para calculo do

parédmetro 4.04 (Field Cur TI).

N&o é possivel ajusta-lo pelo Fld

Autotuning. Utilize Field Man Tuning.

Codigo
interno

7.03 Diagnosis
Mens. de diagn.

Defini¢éo /
Possivel fonte

31

31

Timeout de carregamento ou cépia.
Por favor, contate seu Centro Local
de Servicos ABB.

20

TuneParWrite

A escrita dos parametros de controle
ou a descontinuidade do pardmetro
corrente gera falha.

O motor ainda esta rodando? Tente
novamente.

32

UpDn Aborted

Timeout de transferéncia de dados no
carregamento ou na copia.

Os dados nao foram carregados ou
copiados a tempo. Talvez a conex&o
ao painel tenha “caido”.

33

33

reservado

21

21

Excedeu tempo de Auto-tuning.
Por favor, contate seu Centro Local
de Servicos ABB.

22

Tacho Adjust

O Wizard pediu que vocé ajuste o po-
tenciébmetro do painel

o display mostra zero, mas vocé ajus-
tou de maneira néo precisa.

Nota: Uma faixa vélida em torno do
zero é +/-200.

34

Par Checksum

Falha de checksum de carregamento
ou copia (pode ser erro de transferén-
cia).

Tente mais uma vez.

Nota: Se ocorrer durante o carrega-
mento, ndo ha, na verdade, parame-
tros validos no painel. Se ocorrer du-
rante a cOpia, 0s parametros no con-
versor continuam sem mudanca.

23

Not Running

Timeout de partida do conversor.

O Wizard ativou a partida do conversor
mas o conversor ndo funcionou a
tempo. Isto pode ter sido causado por:
* parada de emergéncia

« subcorrente de campo

« falta da alimentag&o principal

« fusiveis queimados

35

35

Erro no software de carregamento ou
copia.

Por favor, contate seu Centro Local
de Servicos ABB.

36

36

Erro no software de carregamento ou
copia.

Por favor, contate seu Centro Local
de Servicos ABB.

37-39

37...39

reservado

24

Not At Speed

O Wizard ativou o conversor mas a
velocidade néo alcangou o valor do set
point a tempo.

» KP de velocidade muito pequeno?

* Motor em modo stall (rotor travado)?
« Circuito de armadura aberto?

« (1) foi pressionado na hora errada

40-49

40...49

reservado para Mensagens de SW
(F3).

50-59

50...59

reservado para Mensagens de HW
(F2).

60-69

60...69

reservado

25

TachPolarity

Erro de polaridade do sinal do taco.
Verique a fiagao do taco, de armadura
e de campo.

70

FId Low Lim

A razéo entre a nominal field current
(1.03) e a minimum field current
(4.06) ndo combinam com a raz&o en-
tre a maximum speed (1.06) e a base
speed (1.05).

26

Enc Polarity

Erro de polaridade do sinal do en-
coder. Verique a fiagdo do encoder, de
armadura e de campo.

27

No EncSignal

Falta de sinal do encoder. Verifique a
fiacdo do encoder.

28

StillRunning

Timeout de parada do conversor.

O Wizard ativou a parada do conversor

mas o conversor ndo alcangou a velo-

cidade zero a tempo.

« (I) foi pressionado na hora errada

¢ Talvez Zero Speed Lev (5.15) esteja
muito baixo.

71

Flux Char

Falha na determinacgao das caracteris-
ticas do fluxo. Os valores dos parame-
tros Field Cur 40% (4.07) , Field Cur
70% (4.08) e Field Cur 90% (4.09)
ndo estdo arranjados em ordem as-
cendente.

72

Field Range

Os parametros Field Volt age Nominal
(1.04) e Field Cur rent Nominal (1.03)
tém que estar de acordo com a faixa
de operacgéo do excitador de campo,
veja manual, cap. 3.7 fig. 3.7/3 e /4.

29

29

Falha de leitura de parédmetro.
Por favor, contate seu Centro Local
de Servicos ABB.

30

Wiz ParWrite

Falha de escrita de parametros. O
Wizard tentou escrever um parametro
mas a operagao de escrita falhou. O
motor ainda estd em funcionamento?
O conversor esta no estado ON (li-
gado) mas era esperado que estivesse
em estado OFF (desligado).

73

Arm Data

Os parametros Arm ature Voltage
Nominal (1.02), Arm ature Current
Nominal (1.01) e Arm ature Resis-
tance (3.13) ndo combinam. Ua é
menor que la x Ra.
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Codigo
interno

7.03 Diagnosis
Mens. de diagn.

Defini¢&o /
Possivel fonte

Instrugdes de Operagdo

Al2 vs PTC

Al2 é ajustada como avaliagdo do PTC
e fonte do valor de referéncia .
Se o PTC for alocada para a Al2 esta
entrada ndo estara disponivel para
outras fungdes. Al2 é normalmente
parametrizado como uma fonte de
referéncia para as macros 1, 2, 4, 6,
7. Mdltiplo ajuste ndo é possivel. Sera
gerado um alarme Par Setting Con-
flict (A16) . Corrija os ajustes,
 ajuste o parametro Torque Ref Sel
(3.15) respectivamente Aux Sp Ref
Sel (5.26) dependente da macro
para Const Zero .

Defirigo/
70Diaysis Possivel fate
g E Mars. dediagn
bbb 3db b dagdsicodetiristar emfdha

(oote)
b 1.6=tr. \2L.\V6emfdha

b 1.6=tr\2L.\Bemidma
b 1.6=trVIL.ViGemfdra
b 1.6=trVIL.ViGemfdra
3 dagtdiobtitr e
cbartihickeE’

75

RecoveryTime

Tempo de Recuperagdo muito curto.
Aumente o Recovery Time (3.06) ou
diminua Arm Cur Max (3.04) ou
Overload Time (3.05) .

76

Grp9 Disable

As entradas digitais DI1...DI4 das
macros 1, 5, 6, 7 e 8 séo recon-
figuraveis no grupo de parametros 9-
Macro Adaptation . As macros 2, 3 e
4 ndo sao reconfiguraveis. Para estas
macros 2, 3 e 4 ndo é possivel desig-
nar qualquer parametro no grupo 9.
Todos os parametros neste grupo tém
gue ser dependente de macro . Se
houver qualguer um definido, entéo
ocorrera um alarme dependente de
macro Al6-Parameter Conflict .

77-79

77...79

reservado

80

Sp Deviation

A velocidade n&o alcanca o setpoint

81

No Accel

O motor ndo esta acelerando

82

SpPar Detect

Medig&o para a detecgdo dos parame-
tros de controle de velocidade Speed
Reg KP (5.07) e Speed Reg Tl (5.08),
ndo suficiente.

83-89

83...89

reservado

Apsotestedeartodraitoeflhaatarg serafatountese
e aodtivicede de todos cs tiristares, emperes. Paraeste
st todss as partes SSotestadss U guis aoura,. Sd
gresartacbumresUitacb cefdhaemfonadon’meroce

tiristores dfetacks.
pe
s i emumniédiad
4Q 2
VL hva - MY J V4
N N ™~ v N
AL N
Wl 1l
= a1 e
et s
VIS L v VIS ), N
N N ~N ™
zy WR

i

eyt o 064

NN

90

Shortcut V11

Curto-circuito causado por V11

91

Shortcut V12

Curto-circuito causado por V12

92

Shortcut V13

Curto-circuito causado por V13

93

Shortcut V14

Curto-circuito causado por V14

94

Shortcut V15

Curto-circuito causado por V15

95

Shortcut V16

Curto-circuito causado por V16

96

Result False

Resultado do teste de bloqueio indtil
para uma mensagem clara de di-
agnostico, mas existe um problema.
Deve ser feito um teste manual.

97

ShortcV15/22

Curto-circuito causado por V15 ou V22

98

ShortcV16/23

Curto-circuito causado por V16 ou V23

99

ShortcV11/24

Curto-circuito causado por V11 ou V24

100

ShortcV12/25

Curto-circuito causado por V12 ou V25

101

ShortcV13/26

Curto-circuito causado por V13 ou V26

Igm 10003 opiacke perareroemfdra
@9y reine)
088 edaepdpaareroen
fdha
1 Fdraraajia
Qenbagiantb paraneres o
peind praoconvers, osdftvere
aidadogste deparaercs. Seo
velar néoé possivel de s gjustac
(pe fdrade vaificagiode MinVEx
auoaonves eligedh) oparéaretro
detacb sad qpesatacbrafarmrade
adgo, pe, oedreg de paranero
0908 carespacea0903(Jog )

102

ShortcVV14/21

Curto-circuito causado por V14 ou V21

103

Ground Fault

Motor conectado ao terra

104

NoThyrConduc

Na&o ha tiristor conduzindo. O enrola-
mento de armadura ndo esta conec-
tado?
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7 Interfaces seriais

General
O DCS 400 ¢é equipado com as seguintes interfaces seriais:

« Porta para painel (padréo, incorporada)

* RS232-Port (padréo, incorporada)

« Interface Fieldbus (Adaptador disponivel comoo opcional)
A interface fieldbus é projetada para controle via PLC externo, uma
vez que a Porta RS232 e a Porta p/ painel sdo utilizadas para ajuste
de pardmetros no conversor. No entanto, ambas as interfaces pa-
dréo (RS232 e Porta p/ painel) podem ser configuradas para servir
como uma interface para controle externo do conversor.

Se uma das 3 interfaces seriais for utilizada para controle externo
do conversor, acomunicacao desta interface deve ser supervisiona-
da. A resposta do conversor, em caso de um erro de comunicacao,
pode ser pré-determinada pelo ajuste dos Par. de Comunicagao .

Nota:

Todas as trés interfaces podem operar em paralelo. Porém, é
possivel se customizar (i.e.desviar do ajuste de fabrica) somente
uma das portas, que é selecionada no Par. Modul Type (8.01). As
outras portas sdo entdo operadas com seus ajustes de fabrica.

Configura¢do do conversor com comunicagao serial

O conversor pode ser operado (ON / RUN / Reset / Parada de
emergéncia) de acordo com o parametro Cmd Location (2.02) via
terminal X4: ou uma das trés interfaces seriais (Barramento do
painel, Barramento RS232 ou Adaptador deFieldbus ).

Os valores de referéncia seréo ajustados de acordo com os par.
Torque RefSel (3.15), Speed RefSel (5.01) e Aux Sp RefSel (5.26)
via terminal X2: ou pardmetro ou enviado serialmente .

Os valores atuais serdo apresentados no terminal X2: e enviados
serialmente de acordo com AO1 Assign (6.05), AO2 Assign
(6.08), Dataset 2.2 Ass (6.20) e Dataset 2.3 Ass (6.21) .

InformagBes digitais adicionais podem ser enviadas via Palavra
de Contr. Principal e Palavrade EstadoPrincipal edeacordocom
o grupo de par. 9-Macro Adaptation, MSW Bit 11 (6.22), MSW Bit
12 (6.23), MSW Bit 13 (6.24) e MSW Bit14 (6.25) . Afuncdo do grupo
de parametros 9 so é disponivel nas macros 1, 5, 6, 7 € 8 e ndo nas
macros 2,3 e 4.

Os canais para controle do conversor, referéncia
e realimentacdo podem ser configurados
independentemente. E possivel a mistura de
canais convencionais e seriais. A comunicagao
serial também pode ser usada somente para
monitoramento do conversor.

Comandosde Referénciade Lim. Externa : .
Controle Velocidade deTorque | |
[ Dataset11 DataSet 1.2 DataSet 1.3 a .
A A » | Main Ctrl Word Bus Main Ref Bus Aux Ref Il
. . n
H cin b |
i ) I i "~ PLC
'~ Ll
ﬁ Entradas Digitais P
4 gl Loégica do Conversor
£ g 2 on| DI7 Cmd Location 2.02 Main Ctrl Word
s T & m ocation 2.
3 3 % dep. damacro
i i Run| DI8 Terminal s
barramento O/ Run
Tecla

___| Desabilitar

e O chaveamento é
Dataset 1.1 causado pelo
Main Ctrl Word »~ _|~com.ONdurante

Bit 00...10 o estado OFF

On/Run/Eme Stop/
Coast/Reset/Jog

Bit11..15 | Funcionalidade

Bit 11...15 do grupo de par.
configuravel no 9 - Adaptacéo
grupo de par. 9 de Macro

A funcéo Tecla é disponivel
somente nas macros 1, 5, 6, 7
e 8, e ndo nas macros 2, 3 e 4,
porque o chaveamento é feito
pelo comando ON (DI7)

Sele¢do da Referéncia

Selecdo independente do Cmd Location (2.02)

S SpeSd Ref Sel 5.01

Ramp In Act
Dataset 1.2 A2
" Ref Pr do barram
4 Bus Main Ref [JRef Aux do barram \O\ Py
Veloc. Fixa 1 +
Veloc. Fixa 2 O N/
Ref 1 p/ Comiss
Ref 2 p/ Comiss o

Ondaquadrada
Const Zero

Gerador
de
Rampa

Dataset 1.3
4 Bus Aux Ref

Dep. damacro
All

Ai2

Ref Prdo barram

Aux Sp Ref Sel 5.26

[RefAuxdobarram| (O
Fixed Sp 1

Veloc. Fixa 2 O
Ref 1 p/ Comiss

Ref 2 p/ Comiss o]

Ondaquadrada
Const Zero

Dep. damacro
1
Ai2
Ref Prdo barram

>

Torque Ref Sel 3.15
o]

. TorqueFixo
Ref 1 p/ Comiss O
Ref 2 p/ Comiss

Ondaquadrada o)
Const Zero

5=Lim Sp Ctrl

p/ o Controlador
de Corrente

Fig.: 7/1 Viséo geral do Dataset 1. Controle do Conversor via comunicagdo por fieldbus
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Interfaces Seriais

Estadodo Valor Valor
Conversor Atual Atual

DataSet 2.1 DataSet 2.2 DataSet 2.3
Main Stat Word | Actual Value 1 Actual Value 2

Barram.RS232
Barramento
do Painel

)
[
o
oS
s
8
=1
IS
b=l
<

Estadodo
Conversor

| Nao(FouA)
| FalhaouAlarme
| Aame

| Faha

| NaoPar.deEm.
| Funcionando
| Prontop/func.
| Prontop/ligar
| Dep.damacro

| Constantel
| Nenhum

| DI1.4

___} Desabilitar

O
_~°
o
Q

MSWBIt11...14da

Palavra Principal de
Estado pode ser
definido nos param.
6.22..6.25

Main Stat
Dataset 2.1
Main Stat Word ~ Word 8.01

14| MSW Bit 14
13| MSW Bit 13
12| MSW Bit 12
11| MSW Bit 11
10| Above Limit
09| Remote

08 At Set Point
05| Eme Stop Act
04 Coast Act
03| Fault

01| Rdy Running
00 Rdy On

07[ Alarm

15| DDCS
06

02| Running

Bit

Speed Act (5.05)
Speed Ref (5.04) Dataset 2.2 Asn 6.20

Arm Volt Act (3.03

Arm Cur Ref (3.01)
Arm Cur Act (3.02 Dataset 2.2

power Act(321)| O
FId Cur Act (4.02)

Dataset O

& Dataset
All Act (6.
AlI2 Act (6.
Ramp In Act (5.

EEEER
@]

Speed Act (5.05)
Speed Ref (5.04) Dataset 2.3 Asn 6.21

Arm Volt Act (3.03

Arm Cur Ref (3.01)
Arm Cur Act (3.02) Dataset 2.3

PowerAct@2n)| O

FId Cur Act (4.02)
Dataset 3.2 ©]

* Dataset 3.3
AL Act (6.26) O

Al2 Act (6.27)

Ramp In Act (5.33)

* para propositos de teste os Datasets 3.2 e 3.3 podem ser enviados de
volta para o PLC via Dataset 2.2 Asn (6.20) e Dataset 2.3 Asn (6.21)

Fig.: 7/2 Visao geral do Dataset 2. Monitorando o conversor via comunicacao fieldbus
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DataSet 3.1
Digital Ref

DataSet 3.2
Analog Ref

| Analog

DataSet 3.3

Ref

DataSet 4.1
Fid Cur Act

DataSet 4.2
Power Act

DataSet 4.3
Torque Act

>

Barram.RS232

2l
g|
Els
Sla
I

@8

r_ Desabilitar

8.01

Dataset 3.1 Ref. Digital

n <

(=]
=3
[4a]

| |
Bit 05

Bit 1

(s}
=3

=3
[sa]

N
=3

=
(sa] [sa] (3]

i
=3

(=3
=3

Dataset 3.2
Ref. Analég.

Designagaodas
6.11, —DO!

— DO

— DO

Speed Act (5.05)

Speed Ref (5.04)
Arm Volt Act (3.03

DOx
1

2

3

—Do4

— D05

AO1 Assign 6.05
O

Arm Cur Ref (3.

01)
Arm Cur Act (3.02)
Power Act (3.21)

O

Torque Act (3.23)
Fid Cur Act (4.02

=

Dataset

Dataset 3.3
Ref. Analég.

Fig.: 7/3 Viséo geral dos Datasets 3 e 4. Monitorando o conversor via comunicacao fieldbus

All Act (6.
Al2 Act (6.
Ramp In Act (5.33)

EE!

O

Speed Act (5.05)

Speed Ref (5.04)
Arm Volt Act (3.03

AO2 Assign 6.08
O

Arm Cur Ref (3.01)

Arm Cur Act (3.02)

Power Act (3.21)
Torque Act (3.23)

O

Fld Cur Act (4.02)
Dataset 3.2

Al2 Act (6.27
Ramp In Act (5.33)

)/

O

<€

Dataset 4.1

Fld Cur Act

Dataset 4.2

Dataset 4.3

+10V

+10V

L__Dataset 3.3 para propositos de teste os Datasets 3.2 e 3.3 podem ser enviados de
—Dataset 3.2 Volta para o PLC via Dataset 2.2 Asn (6.20) e Dataset 2.3 Asn (6.21)
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Parametros de comunicacao
Os seguintes parametros de comunicagcdo sao
relevantes em caso de controle externo do conversor.

Cmd Location (2.02)
Propésito: Determina se o conversor é controlado
externamente via E/S convencional ou interface
serial.
Valor:
0 Dependente de macro
1 Terminais (X1...X5 no SDCS-CON-3)
2 Barramento- A interface serial para controle
externo é especificada no parametro Modul
Type (8.01) (Fieldbus, Porta RS232 ou Porta
para Painel)
3 Tecla- Chaveamento automético entre
barramento e terminais
Comm Fault Time (2.08)
Propésito: Supervisdo da comunicacao na interface
serial que é usada para controle externo do conversor
(definido no pardmetroModul Type (8.01)) .
Valor:
0.01..10s
Determina 0 maximo tempo permitido para
comunicacgdo, em segundos. Se néo for recebida
uma mensagem durante este intervalo, sera
gerada uma mensagem de erro, e 0 conversor se
comportara de acordo com o parametro Comm
Fault Mode (2.07) ;
0.00s = ignora o erro, continua a operagao do
conversor.

Comm Fault Mode (2.07)

Propésito: Define como o conversor ira se comportar
em caso de erro de comunicacao.

Valor:

0 Para com rampa de desaceleracédo
(Parameter 5.10) , desliga o conversor e gera
mensagem de erro

1 Para com torque = limite de torque
(Parametros 3.07, 3.08) , desliga o conversor
e gera mensagem de erro

2 Desliga o conversor imediatamente e gera
mensagem de erro

IIK7-4

Ajuste de par@metros necessério para comunicacéo fieldbus

Interfaces Seriais

Parametro

Nome do Par.

Ajustes possiveis

recomendado

2.02

Cmd Location

O=Dependente de macro
1=Terminais
2=Barramento

3=Tecla

2=Barramento

2.07

Comm Fault Mode

0=Rampa
1=Limite de Torque
2=Coast (livre)

0=Rampa

2.08

Comm Fault Time

0.00s=sem supervisdo
0.01...10.00s=Tempo de
falha

0.20s

3.15

Torque Ref Sel

0=Dependente de macro
1=Al1

2=AlI2

3=Barr. Ref. Principal
4=Barr. Ref. Auxiliar
5=Torque Fixo

6= Comis Refl

7= Comis Ref2

8= Onda quadrada

9= Const Zero

0= Dependente de
macro

5.01

Speed Ref Sel

0=Dependente de macro
1=Al1
2=AI2
3=Barr. Ref. Principal
4=Barr. Ref. Auxiliar
5=Velocidade 1 fixa
6=Velocidade 2 fixa
7=Comis Refl
8=Comis Ref2
9=0Onda quadrada
10=Const Zero

3= Barr. Ref. Principal

5.26

Aux Sp Ref Sel

0=Dependente de macro
1=Al1
2=AlI2
3=Barr. Ref. Principal
4=Barr. Ref. Auxiliar
5=Velocidade 1 fixa
6=Velocidade 2 fixa
7=Comis Refl
8=Comis Ref2
9=0Onda quadrada
10=Const Zero

4= Barr. Ref. Auxiliar

8.01

Fieldbus Par 1

O=Desabilitado
1=Fieldbus
2=Porta RS232
3=Porta para Painel
4=Res Fieldbus

depende da aplicagéo

8.02

Fieldbus Par 2

Fieldbus Par 16

depende do
parametro 8.01
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Estrutura do Protocolo
A comunicacéo serial com um PLC pode ser feitavia A alocacdo da Pal. de Contr. Princ. (data set 1.1)e a
um adaptador de field bus , uma porta RS232 ouuma  Pal. de Est. Princ. (data set 2.1) é idéntica a main
porta para painel. Independente do protocolo do  control word (2.05) e main status word (2.06) do
barramento, estas portas comunicam-se com o conversor DCS 400. A alocagdo é a seguinte:

Interfaces Seriais

Alocacao da palavra de controle e de estado

software do DCS400 via data sets especificos. Quatro Palavra de Controle Principal (2.05)
data sets sao disponiveis com trés palavras de 16 bits Bit Nome Definicao
A . . . ) o* ON 1=Conv. LIGADO
cada. Os data sets tém o seguinte significado: 0=Conv. DESLIGADO
1* COAST 1=n&o COAST
H 3 A H 0=COAST
Transmissao do controle e da referéncia, do PLC > EME_STOP T—com PAR 4o ENERG.
para o conversor 0=com PAR. de EMERG.
Data set 1.1: Pal. de Contr. Princ. (5 bits ajus- 8* RUN éfgﬁsl'é’:
tados pelo grupo de parametros - —
9) 0=
Data set 1.2: Barram. Ref. Principal 5 p
Data set 1.3: Barram. Ref. Auxiliar 6 1=
0=
. ~ . ~ 7 RESET 0>1=RESET
Transmisséo da informacéo de estado e do valor 0 =nfo RESET
atual, do conversor para o PLC 8* JOG_1 1=JOG 1
. ; ; 0=n&0 JOG 1
Data set2.1: Pal. de Contr. Prln(i. (4 bits 5 7662 12905 2
ajustados pelo pardmetro MSW 0=n&0 JOG 2
bit 1x Ass (6.22...6.25)) 10 éf
Data set 2.2: Valor atual 1 (ajustado pelo 11 MCW_BIT_11 Veja definigao no
param. Dataset 2.2 As (6.20)) Grupo de parametros 9
. ; 12 MCW_BIT_12 Veja definicdo no
Data set 2.3: Valor atual 2 (ajustado pelo Griipo de parametros 9
param. Dataset 2.3 As (6.21)) 13 MCW_BIT 13 Veja definigdo no
Grupo de parametros 9
LN .. L . 14 MCW_BIT_14 Veja definicdo no
Transmissdo de valores digital e analdgico, do Grupo de parametros 9
PLC para o conversor 15 MCW_BIT_15 Veja definicéo no
. . Grupo de parametros 9
Data set 3.1: DO1..DO5 (aJUStadO por * efectivo quando Cmd Location (2.02) = Bus (Barramento);
6.11...6.15) todos os outros s&o independentes de Cmd Location.
N
Data set 3.2: AQX, Escala: +4096 = +10V Nota: Para uma boa operagdo, COAST e EME STOP
(ajustado por 6-05/6-198) na Pal. de Contr. Princ. tém que estar ajustados para
Data set 3.3: AOx, Escala: £4096 = £10V estado légico 1.
(ajustado por 6'05/6'08) Palavra de Estado Principal (2.06)
Bit Nome Definicdo
Transmisséo do valor atual, do conversor para o 0 RDY_ON 1=Pronto para ligar
PLC 0=Na&o pronto para ligar
. 1 RDY_RUNNING 1=Pronto para funcionar
Data set 4.1: Corrente de campo atual (fixa) 0=N&o pronto para funcionar
. A ; - 2 RUNNING 1=FUNCIONANDO
Data set 4.2: Poténcia atual (fixa) D=n30 FUNCIONANDO
Data set 4.3: Torque atual (fixo) 3 FAULT 1=FALHA
0=sem FALHA
4 COAST_ACT 1=ndo COAST
0=COAST
5 EME_STOP_ACT 1= sem PAR. de EMERG.
0=com PAR. de EMERG
6 1=
0=
7 ALARM 1=ALARME
0=sem ALARME
8 AT_SETPOINT 1=Ref=Act
0=Ref<>Act
9 REMOTE 1=Terminal/Barramento
O=Local (Painel/Ferram. PC)
10 ABOVE_LIMIT 1=Vel. > Nivel Vel.1 (5.16)
0=Vel. < Nivel Vel 1 (5.16)
11 | MSW_BIT_11_ASS | Definition see
Parameter 6.22
12 MSW_BIT_12_ASS | Veja definicdo no
parametro 6.23
13 MSW_BIT_13_ASS | Veja definicdo no
parametro 6.24
14 MSW_BIT_14_ASS | Veja definicdo no
parametro 6.25
15 DDCS-Protocol 1=DDCS em falha
(DCS400 p/ Adaptador) | 0=DDCS ok

Nota: Na Pal. de Est. Princ., se a alimentacdo da
eletrbnica estiver ligada, o conversor desligado e sem
Falhas, RDY ON, COAST ACT, EME STOP ACT e
REMOTE séo levadosparaestado légico 1.
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Alocacao da Palavra de Estado

4 bits da palavra de estado (data set 2.1) podem ser
parametrizados. Os sinais sdo selecionados nos
parametros MSW bit 11 Ass (6.22), MSW bit 12 Ass
(6.23), MSW bit 13 Ass (6.24) and MSW bit 14 Ass
(6.25).

Alocacao dos Data sets
Osdatasets 2.2 e 2.3 transmitem dois valores atuais.
Os valores atuais sao selecionados nos data sets de
parametros 2.2 Ass (6.20) e 2.3 Ass (6.21).
Valor default para data set 2.2 é Speed Act

data set 2.3 é Arm Cur Act

Para propdsitos especiais, o data set 3 pode transmitir
diretamente cinco valores digitais e dois valores
analégicos que sdo designados fixos para as saidas.
Designacdes:

Data set 3.1 bit 0 = DO1 valor digital

Data set 3.1 bit1 = DO2 valor digital

Data set 3.1 bit2 = DO3  valor digital

Data set 3.1 bit 3= DO4  valor digital

Data set 3.1 bit4 = DO5  valor digital

Data set 3.2 AO1/2 valor analdgico

Data set 3.3 AO1/2 valor analdgico

Nas secdes seguintes, as trés interfaces seriais
disponiveis sdo descritas em detalhes.
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7.1 Porta para Painel

A Porta para Painel é normalmente usada para
conexdo do painel de controle. Os ajustes de fabrica
desta interface sdo os seguintes:

Nivel do sinal: +12V / 0V
Formato do dado: UART

Formato da mensagem: Protocolo Modbus
Método de transmissdo: half-duplex

Baudrate: 9.600 Baud
No de bits de dados: 8

No de Stop bits: 2

Bit de paridade: none

Alternativamente, esta interface pode ser usada para
propdsitos de controle externo do conversor, p.e. pa-
ra conexdo a uma porta RS232 de um PC ou a barra-
mentos RS485. Um adaptador especifico ("RS232/
RS485") é disponivel como opcional que converte os
sinais internos de interface
de acordo com os requisi-
tos da interface RS232 ou F

RS485 selecionada. Este -
adaptador é conectado no

conversor, ao invés do pai-

nel de controle, e é pronto

paraoperacdo. Ou o painel -

de controle, ou o adap- [ ] '
tador especial podem ser a
usados, mas néo juntos.

O adaptador possui conec- ==

tores com parafusos p/ o "
barram. RS485 e um co-
nector SUB-D de 9 polos F

para RS232. Ou 0 RS232,
ou o0 RS485 podem ser
usados, mas nao juntos.

Ajuste de par. da Porta p/ Painel, para contr. ext. do conv. via protocolo Modbus:

Parametro Significado Opcdes de ajuste Ajuste tipico
8.01 Tipo de modulo | Desabilitado
Fieldbus Par 1 Fieldbus
Porta RS232 Porta p/ Painel
Porta p/ Painel
Res Fieldbus
8.02 NUmero da 1...247 como necessario

Fieldbus Par 2 estacao

8.03 Baudrate 0= 9.600 Bd

Fieldbus Par 3 1=19.200 Bd 0 =9.600 Bd
8.04 Paridade 0 = nenhum(2 Stop bits)

Fieldbus Par 4 1 = impar (1 Stop bit) 0 = nenhum

2 = par (1 Stop bit)
Tabela 7.1/1: Ajustes da Porta p/ Painel

Desligue e ligue a alim. da eletrbnica para inicializar a Porta p/ Painel para
controle do conversor via PLC.

Se estes ajustes de par. forem feitos via painel apos ligar aalim. daeletr., o display
apresentara 'Comm Loss' devido a sua comun. estar desabilitada no momento.
Para reajustar os parametros € necessaria a ferram. PC Drive Window Light !
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7.2 Porta RS232

A interface RS232 é normalmente usada para ajuste
de parametros no conversor via ferramenta PC Drive
Window Light.

Os ajustes default desta interface sédo os seguintes:

Baudrate:

No de Stop

Nivel do sinal:

Formato do dado:
Formato da mensagem:
Método de transmissao:

No de bits de dados:

bits:

Bit de paridade:

RS232 (+12V / -12V)
UART

Protocolo Modbus
half-duplex

9.600 Baud

8

1

impar

Ajustes dos Parametros da Porta RS232, para
propositos de controle externo do conversor via
protocolo Modbus:

X6: Description

ndo conectado
TXD

RxD

ndo conectado
SGNDTerra
.9 ndo conectado

oOUhWN R

Fig. 7.2/1 Designagé&o dos pinos da

Porta RS232

Porta RS232
Porta p/ Painel

Parametro Significado Opcdes de ajuste Ajuste tipico
8.01 Tipo de mddulo | Desabilitado
Fieldbus Par 1 Fieldbus

Porta RS232

2 = par (1 Stop bit)

Res Fieldbus
8.02 Numero da 1...247 COMO necessario
Fieldbus Par 2 estacao
8.03 Baudrate 0= 9.600 Bd
Fieldbus Par 3 1=19.200 Bd 0 =9.600 Bd
8.04 Paridade 0 = nenhum (2 Stop bits
Fieldbus Par 4 1 = impar (1 Stop bit) 0 = nenhum

Tabela 7.2/1:

Desligue e ligue a alimentacéo da eletrénica para inicializar a Porta RS232 para

Ajustes da Porta RS232

controle do conversor via PLC.

Se estes ajustes de parametros forem feitos via Ferramenta PC Drive Window
Light apds ligar a alimentacéo da eletronica, a Drive Window Light ndo funcionara

devido a comunicacgdo da ferramenta nédo estar habilitada no momento.
Para reajustar os parametros, é necessario o painel de controle!
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7.3 Interface Fieldbus

Para conexao a dispositivos de controle externo,
como PLCs,tipicamente a terceira interface serial,
"interface fieldbus", é usada.

Varios adaptadores especificos para protocolo
fieldbus séo disponiveis como opcional para o DCS
400. A descri¢do a seguir apresenta uma visao geral.
InformacBes detalhadas s&o disponiveis nas
descricBes dos adaptadores especificos.

1 bl

Caracteristicas: bCs 4
¢ O adaptador de fieldbus é montado num trilho de
montagem externa
« Alim. da eletr. a partir do DCS 400 (incorporada)  Fig: 7.3/1 Conexéo de um Adaptador de Fieldbus para o
- Conex3o entre o adaptador e 0 DCS 400 através ~ PCS 400 e o PLC
de cabo optico
¢« O DCS 400 detecta automaticamente o tipo de
fieldbus conectado
« Assim, os ajustes de parametros especificos do
usuario sdo drasticamente reduzidos

00

Fieldbus

fibra 6ptica

Os parametros especificos do usuario como p.e. 0s
enderecos das estagfes ou ajustes de Modbus séo
feitos somente umavez, durante o comissionamento.

Guia rapido de comissionamento Terra

« Desligue aalimentacéo da eletrénica de poténcia ESCSS_A'SSNBA VI D @A
do DCS 400.

¢ Monte o adaptador de fieldbus no trilho de
montagem.

« Conecte o adaptador a alim. de poténcia (X8).

« Conecte os cabos 6pticos do adaptador ao DCS
400 (V800).

e Conecte o cabo do fieldbus ao adaptador de
fieldbus. VOOOOOO®

4
X
o
2
&
[~}

Cabo Fieldbus

cinza | cinza

azul | azul

¢ Ligue aalimentacéo da eletrdnica de poténcia do x oo
DCS 400 AP

« Espere aproximadamente 10 s. H.
m::..

Durante este tempo ¢é feita uma inicializacéo
entre o adaptador de fieldbus e o DCS 400. A
maioria dos parametros do fieldbus séo pré-
definidos pelo adaptador de fieldbus,
automaticamente, apos este procedimento. Fig.: 7.3/2 Conex&o do Adaptador de Fieldbus para o DCS 400
¢ Ajuste o Fieldbus Par 1 (8.01) (Tipo do mddulo) =
Fieldbus.
* Ajuste os pardmetros especificos do usuario. Para
descricdo detalhada, refira-se a descricao que
acompanha o adaptador de fieldbus.
e Espere 10 s.
* Desligue e ligue novamente a alimentagdo da
eletrdnica, para reinicializar os parametros
especificos do usuario, que foram alterados para
incluir as comunicacdes seriais.

ES

Il |
90008800 |

Os parametros de comunicagcdoCmd Location
(2.02), Comm FaultMode (2.07) e Comm FaultTime
(2.08) precisam ser ajustados manualmente, para o
proposito de supervisdo de comunicacdo. Veja o
cap. sobre os pardmetros de comunicagdo
anteriormente neste documento.
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Visdo geral dos parametros para os fieldbuses
mais comumente utilizados

Para o ajuste de pardmetros com o painel de controle,
inicialmente selecione Long Par List , noOMENU de

do usuario (em negrito ).

Profibus (including parameter transfer)

selecdo, de modo a tornar os parametros visiveis .
Continue com 0 ajuste dos parametros especificos

Parametro

Significado

Opcdes de ajuste

ajustes tipicos

8.01

Tipo do médulo

0 = Desabilitado

1 = Fieldbus

2 = Porta RS232
3 = Porta p/ Painel
4 = Res Feldbus

Fieldbus

8.02

Modo Profibus

0=FMS

1=PPO1
Transf. de dados PLC p/ DCS
(DS1.1, 1.2+Par)
Transf. de dados DCS p/ PLC
(DS2.1, 2.2+Par)

2=PP0O2
Transf. de dados PLC p/ DCS
(DS1.1...1.3,3.1...3.3 +Par)
Transf. de dados DCS p/ PLC
(DS2.1...2.3, 4.1...4.3 +Par)

3=PPO3
Transf. de dados PLC p/ DCS
(DS1.1, 1.2)
Transf. de dados DCS p/ PLC
(DS2.1, 2.2)

4 =PPO4
Transf. de dados PLC p/ DCS
(DS1.1...1.3, 3.1...3.3)
Transf. de dados DCS p/ PLC
(DS2.1...2.3,4.1...4.3)

1=PPO1

8.03

NuUmero da estacédo

2...126

8.04

Baudrate

0= 9,6 kBd
1= 19,2 kBd
2= 93,75 kBd
3= 187,5 kBd
4= 500 kBd
5= 1,5 MBd
6 = Auto

6 = Auto

8.05

N° dos pares de Data Set

1=se8.02=10u3
2=se8.02=20u4

1(8.02=1)

8.06

Offset de Data Set

0...255

0 = sem Offset

8.07

Timeout de Corte

0...255 (grade de 20ms)
entre NPBA-02 e Master

30 = 600ms

8.08

Perfil de Comunicagao

0 = Conversores ABB
1=CSA 2.8/3.0

0 = Conversores ABB

3ADWO000095R0708_DCS400_Manual_p_g
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Modbus (incluindo transferéncia de parametro)

Parametro

Significado

Opcdes de ajuste

ajustes tipicos

8.01

Tipo do médulo

0 = Desabilitado

1 = Fieldbus

2 = Porta RS232

3 = Porta para Painel
4 = Res Feldbus

Fieldbus

Nimero da Estag&o 1..247

Modbus Plus (incluindo transferéncia de parmetro)

Parametro

Significado

Opcdes de ajuste

ajustes tipicos

8.01

Module Type

0 = Desabilitado

1 = Fieldbus

2 = Porta RS232

3 = Porta para Painel
4 = Res Fieldbus

1 = Fieldbus

Nimero da Estag&o

8.06

Saida global de dados 1

0 = nenhuma
1 = Palavra de controle
2 = Referéncia 1
3 = Referéncia 2
4 = Palavra de estado
5=Atual 1
6 = Atual 2

4 = Palavra de estado

8.07

Saida global de dados 2

0 = nenhuma
1 = Palavra de controle
2 = Referéncia 1
3 = Referéncia 2
4 = Palavra de estado
5= Atual 1
6 = Atual 2

5= Atual 1

8.08

Saida global de dados 3

0 = nenhuma
1 = Palavra de controle
2 = Referéncia 1
3 = Referéncia 2
4 = Palavra de estado
5=Atual 1

6 = Atual 2

6 = Atual 2
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CS31 (sem transferéncia de parametros)

Parametro

Significado

Opcdes de ajuste

ajustes tipicos

8.01

Tipo do médulo

0 = Desabilitado

1 = Fieldbus

2 = Porta RS232

3 = Porta para Painel
4 = Res Feldbus

Fieldbus

8.04 Numero da estacao 0... 5(Modo palavra) 1
0...57 (Modo binéario

CAN-Bus (incluindo transferéncia de parametros)

Parametro

Significado

Opcdes de ajuste

ajustes tipicos

8.01

Tipo do médulo

0 = Desabilitado
1 = Fieldbus
2 = Porta RS232
3 = Porta para Painel
4 = Res Feldbus

Fieldbus

Identificador do no i.127 A |

3ADWO00095R0708_DCS400_Manual_p_g
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Dispositivo de rede (incluindo transferéncia de parametros)

Interfaces Seriais

2 = Porta RS232
3 = Porta para Painel
4 = Res Feldbus

Parametro Significado Opcoes de ajuste ajustes tipicos
8.01 Tipo do modulo 0 = Desabilitado
1 = Fieldbus 1 = Fieldbus

8.02 Identificador da MAC 0...63 63

Tabela 7.3/1: Ajustes de pardmetros para os adaptadores de fieldbus mais comumente usados

Para informacdes detalhadas refira-se a descri¢éo
do respectivo adaptador de fieldbus .

No caso de se precisar de um fieldbus diferente do
apresentado, por favor entre em contato com o
escritério de vendas local da ABB. A ABB esta
continuamente desenvolvendo novas solugdes.
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Parametro do Fieldbus do DCS 400

PROFIBUS Modbus, CAN-BUS DCS400 Nome do Par. do DCS-400 Observacgao
N° do Par. Modbus+ N° do Par. 1 - Ajustes do Motor
100 40101 3065 101 Arm Cur Nom
101 40102 3066 102 Arm Volt Nom
102 40103 3067 103 Field Cur Nom
103 40104 3068 104 Field Volt Nom
104 40105 3069 105 Base Speed
105 40106 306A 106 Max Speed
106 40107 306B 107 Mains Volt Act
107 40108 306C 108 Mains Freq Act
108 40109 306D 109 Arm Overv Trip
109 40110 306E 110 Net Underv Trip
110 40111 306F 111 Net Fail Time
111 40112 3070 112 Cur Lim Speed
PROFIBUS Modbus, CAN-BUS DCS400 Nome do Par. do DCS-400 Observacéo
N° do Par. Modbus+ N° do Par. 2 — Modo de operacao
133 40201 30C9 201 Macro Select
134 40202 30CA 202 Cmd Location
135 40203 30CB 203 Stop Mode
136 40204 30CC 204 Eme Stop Mode
137 40205 30CD 205 Main Ctrl Word
138 40206 30CE 206 Main Stat Word
139 40207 30CF 207 Comm Fault Mode
140 40208 30D0 208 Comm Fault Time
141 40209 30D1 209 Start Mode
142 40210 30D2 210 DDCS Node Addr
143 40211 30D3 211 DDCS Baud Rate
144 40212 30D4 212 PTC Mode
145 40213 30D5 213 Fan Delay
PROFIBUS Modbus, CAN-BUS DCS400 Nome do Par. do DCS-400 Observacéo
N° do Par. Modbus+ N° do Par. 3 - Armadura
166 40301 312D 301 Arm Cur Ref
167 40302 312E 302 Arm Cur Act
168 40303 312F 303 Arm Volt Act
169 40304 3130 304 Arm Cur Max
170 40305 3131 305 Overload Time
171 40306 3132 306 Recovery Time
172 40307 3133 307 Torque Lim Pos
173 40308 3134 308 Torque Lim Neg
174 40309 3135 309 Arm Cur Reg KP
175 40310 3136 310 Arm Cur Reg Tl
176 40311 3137 311 Cont Cur Lim
177 40312 3138 312 Arm Inductance
178 40313 3139 313 Arm Resistance
179 40314 313A 314 Cur Contr Mode
180 40315 313B 315 Torque Ref Sel
181 40316 313C 316 Cur Slope
182 40317 313D 317 Stall Torque
183 40318 313E 318 Stall Time
184 40319 313F 319 Firing Angle
185 40320 3140 320 EMF Act
186 40321 3141 321 Power Act
187 40322 3142 322 Fixed Torque
188 40323 3143 323 Torque Act
189 40324 3144 324 Cur Lim 2 Inv
190 40325 3145 325 Arm Cur Lev
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Interfaces Seriais

PROFIBUS Modbus, CAN-BUS DCS400 Nome do Par. do DCS-400 Observacéo
N° do Par. Modbus+ N° do Par. 4 - Campo
199 40401 3191 401 Field Cur Ref
200 40402 3192 402 Field Cur Act
201 40403 3193 403 Field Cur KP
202 40404 3194 404 Field Cur TI
203 40405 3195 405 FId Ov Cur Trip
204 40406 3196 406 Field Low Trip
205 40407 3197 407 Field Cur 40%
206 40408 3198 408 Field Cur 70%
207 40409 3199 409 Field Cur 90%
208 40410 319A 410 Field Heat Ref
209 40411 319B 411 EMF KP
210 40412 319C 412 EMF TI
PROFIBUS Modbus, CAN-BUS DCS400 Nome do Par. do DCS-400 Observacao
Ne° do Par. Modbus+ Ne° do Par. 5 — Controlador de veloc.
232 40501 31F5 501 Speed Ref Sel
233 40502 31F6 502 Speed Meas Mode
234 40503 31F7 503 Encoder Inc
235 40504 31F8 504 Speed Ref
236 40505 31F9 505 Speed Act
237 40506 31FA 506 Tacho Speed Act
238 40507 31FB 507 Speed Reg KP
239 40508 31FC 508 Speed Reg Tl
240 40509 31FD 509 Accel Ramp
241 40510 31FE 510 Decel Ramp
242 40511 31FF 511 Eme Stop Ramp
243 40512 3200 512 Ramp Shape
244 40513 3201 513 Fixed Speed 1
245 40514 3202 514 Fixed Speed 2
246 40515 3203 515 Zero Speed Lev
247 40516 3204 516 Speed Level 1
248 40517 3205 517 Speed Level 2
249 40518 3206 518 Overspeed Trip
250 40519 3207 519 Jog Accel Ramp
251 40520 3208 520 Jog Decel Ramp
252 40521 3209 521 Alt Par Sel
253 40522 320A 522 Alt Speed KP
254 40523 320B 523 Alt Speed TI
255 40524 320C 524 Alt Accel Ramp
256 40525 320D 525 Alt Decel Ramp
257 40526 320E 526 Aux Sp Ref Sel
258 40527 320F 527 Drooping
259 40528 3210 528 Ref Filt Time
260 40529 3211 529 Act Filt 1 Time
261 40530 3212 530 Act Filt 2 Time
262 40531 3213 531 Speed Lim Fwd
263 40532 3214 532 Speed Lim Rev
264 40533 3215 533 Ramp In Act
* 265 40534 3216 534 Tacho Offset [ * ndo dispon.
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PROFIBUS Modbus, CAN-BUS DCS400 Nome do Par. do DCS-400 Observacéo
Ne° do Par. Modbus+ N° do Par. 6 — Entradas/Saidas
265 40601 3259 601 All Scale 100%
266 40602 325A 602 All Scale 0%
267 40603 325B 603 Al2 Scale 100%
268 40604 325C 604 Al2 Scale 0%
269 40605 325D 605 AOL1 Assign
270 40606 325E 606 AO1 Mode
271 40607 325F 607 AO1 Scale 100%
272 40608 3260 608 AO2 Assign
273 40609 3261 609 AO2 Mode
274 40610 3262 610 AO2 Scale 100%
275 40611 3263 611 DO1 Assign
276 40612 3264 612 DO2 Assign
277 40613 3265 613 DO3 Assign
278 40614 3266 614 DO4 Assign
279 40615 3267 615 DO5 Assign
280 40616 3268 616 Panel Act 1
281 40617 3269 617 Panel Act 2
282 40618 326A 618 Panel Act 3
283 40619 326B 619 Panel Act 4
284 40620 326C 620 Dataset 2.2 Ass
285 40621 326D 621 Dataset 2.3 Ass
286 40622 326E 622 MSW Bit 11 Ass
287 40623 326F 623 MSW Bit 12 Ass
288 40624 3270 624 MSW Bit 13 Ass
289 40625 3271 625 MSW Bit 14 Ass
290 40626 3272 626 All Act
291 40627 3273 627 Al2 Act
292 40628 3274 628 DI Act
PROFIBUS Modbus, CAN-BUS DCS400 Nome do Par. do DCS-400 Observacgao
Ne° do Par. Modbus+ Ne° do Par. 7 - Manutencéo
298 40701 32BD 701 Language
299 40702 32BE 702 Contr Service
300 40703 32BF 703 Diagnosis
301 40704 32C0 704 SW Version
302 40705 32C1 705 Conv Type
303 40706 32C2 706 Conv Nom Cur
304 40707 32C3 707 Conv Nom Volt
305 40708 32C4 708 Volatile Alarm
306 40709 32C5 709 Fault Word 1
307 40710 32C6 710 Fault Word 2
308 40711 32C7 711 Fault Word 3
309 40712 32C8 712 Alarm Word 1
310 40713 32C9 713 Alarm Word 2
311 40714 32CA 714 Alarm Word 3
312 40715 32CB 715 Commis Ref 1
313 40716 32CC 716 Commis Ref 2
314 40717 32CD 717 Squarewave Per
315 40718 32CF 718 Squarewave Act
316 40719 32D0 719 Pan Text Vers
317 40720 32D1 720 CPU Load
318 40721 32D2 721 CON-Board
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Interfaces Seriais

PROFIBUS Modbus, CAN-BUS DCS400 Nome do Par. do DCS-400 Observagéo
Ne° do Par. Modbus+ Ne do Par. 8 - Fieldbus
331 40801 3321 801 Fieldbus Par 1
332 40802 3322 802 Fieldbus Par 2
333 40803 3323 803 Fieldbus Par 3
334 40804 3324 804 Fieldbus Par 4
335 40805 3325 805 Fieldbus Par 5
336 40806 3326 806 Fieldbus Par 6
337 40807 3327 807 Fieldbus Par 7
338 40808 3328 808 Fieldbus Par 8
339 40809 3329 809 Fieldbus Par 9
340 40810 332A 810 Fieldbus Par 10
341 40811 332B 811 Fieldbus Par 11
342 40812 332C 812 Fieldbus Par 12
343 40813 332D 813 Fieldbus Par 13
344 40814 332E 814 Fieldbus Par 14
345 40815 332F 815 Fieldbus Par 15
346 40816 3330 816 Fieldbus Par 16
PROFIBUS Modbus, CAN-BUS DCS400 Nome do Par. do DCS-400 Observagéo
N° do Par. Modbus+ N° do Par. 9 — Adaptagdo da Macro
364 40901 3385 901 MacParGrpAction
365 40902 3386 902 Jog 1
366 40903 3387 903 Jog 2
367 40904 3388 904 COAST
368 40905 3389 905 User Fault
369 40906 338A 906 User Fault Inv
370 40907 338B 907 User Alarm
371 40908 338C 908 User Alarm Inv
372 40909 338D 909 Dir of Rotation
373 40910 338E 910 MotPot Incr
374 40911 338F 911 MotPot Decr
375 40912 3390 912 MotPotMinSpeed
376 40913 3391 913 Ext Field Rev
377 40914 3392 914 Alternativ Param
378 40915 3393 915 Ext Speed Lim
379 40916 3394 916 Add AuxSpRef
380 40917 3395 917 Curr Lim 2 Inv
381 40918 3396 918 Speed/Torque
382 40919 3397 919 Disable Bridge 1
383 40920 3398 920 Disable Bridge 2
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Apéndice Apéndice A

Apéndice A - Acessorios

Choques de linha L1

Tipos de DCS Tipo do Fig.
500V reator
conversorde 2 quadrantes
DCS401.0020 NDO1 1
DCS401.0045 NDO02 1
DCS401.0065 NDO4 1
DCS401.0090 NDO5 1
DCS401.0125 NDO6 1
DCS401.0180 NDO7 2
DCS401.0230 NDO7 2
DCS401.0315 NDO9 2
DCS401.0405 ND10 2
DCS401.0500 ND10 2
DCS401.0610 ND12 2
DCS401.0740 ND12 2
DCS401.0900 ND13 3
conversor de 4 quadrantes

DCS402.0025 NDO1 1
DCS402.0050 NDO02 1
DCS402.0075 NDO4 1
DCS402.0100 NDO5 1
DCS402.0140 NDO6 1
DCS402.0200 NDO7 2
DCS402.0260 NDO7 2
DCS402.0350 NDO9 2
DCS402.0450 ND10 2
DCS402.0550 ND10 2
DCS402.0680 ND12 2
DCS402.0820 ND13 3
DCS402.1000 ND13 3

Tabela A/1: Choques de linha
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Apéndice A

Choques de linha tipo ND

Tipo Choque Peso Perda de pot.
L s | eax Fe Cu

[nH] [Al (Al kel | W] | W]

ND 01 512 18 27 2.0 5 16
ND 02 250 37 68 3.0 7 22
ND 04 168 55 82 5.8 10 33
ND 05 135 82 122 6.4 5 30
ND 06 90 102 153 7.6 7 41
ND 07 50 184 275 12.6 45 90
ND 09 37.5 245 367 16.0 50 140
ND 10 25.0 367 551 22.2 80 185
ND 12 18.8 490 734 36.0 95 290
ND 13 18.2 698 1047 46.8 170 160

Tabela A/2: Dados dos choques de linha

Choques de linha tipo ND 01...ND 06

p/ conversor

p/alimentacdo

Tpo [al a b ¢ d e f g | {Co
mm?2
ND 01 |120 100 130 48 65 116 4 8 6
ND 02 |120 100 130 58 65 116 4 8 10
ND 04 |148 125 157 78 80 143 5 10| 16
ND 05 {148 125 157 78 80 143 5 10| 25
ND 06 |178 150 180 72 90 170 5 10| 35

Fig. A/1: Choques de linha tipo ND 01...ND 06
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Choques de linha tipo ND 07...ND 12

H+2 =
= . c+l
I ﬁl
<] i ‘
o Fz0.3
e B ﬁ%ﬁﬁ oy .
8 o o2ly i
< u 3o
- HETE | A L =
10
i i B AA
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F+03 Max D
B+l
Tipo A B C D E F G H | K
ND 07 285 230 86 115 253 176 65 80 9x17 385
ND 09 327 290 99 120 292 224 63 100 11x21 423
ND 10 408 290 99 120 373 224 63 100 11x21 504
ND 12 458 290 120 145 423 224 63 100 11x21 554

Fig. A/2: Choques de linha tipo ND 07...ND 12

Choques de linha tipo ND 13
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Fig. A/3: Choques de linha tipo ND 13
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Fusiveis e porta fusiveis para a

alimentacé&o do circuito de armadura

Os fusiveis semicondutores utilizados sao fusiveis
de l&mina. Os dados relevantes séo apresentados
na tabela abaixo. Suas caracteristicas construtivas

requerem porta fusiveis especiais.

Para isto, sao

disponiveis as séries OFAX e OFAS de portafusiveis.

Tipo do conversor Fabricante / Tipo Porta fusivel
conversorde 2 Q
DCS401.0020 Bussman 170M 1564 | OFAX 00 S3L
DCS401.0045 Bussman 170M 1566 OFAX 00 S3L
DCS401.0065 Bussman 170M 1568 OFAX 00 S3L
DCS401.0090 Bussman 170M 1568 OFAX 00 S3L
DCS401.0125 Bussman 170M 3815 OFAX 1S3
DCS401.0180 Bussman 170M 3815 OFAX 1S3
DCS401.0230 Bussman 170M 3817 OFAX 1S3
DCS401.0315 Bussman 170M 5810 | OFAX 2 S3
DCS401.0405 Bussman 170M 6811 OFAS B 3
DCS401.0500 Bussman 170M 6811 OFAS B 3
DCS401.0610 Bussman 170M 6813 OFAS B 3
DCS401.0740 Bussman 170M 6813 OFAS B 3
DCS401.0900 Bussman 170M 6166 | 170H 3006
conversorde 4 Q

DCS402.0025 Bussman 170M 1564 | OFAX 00 S3L
DCS402.0050 Bussman 170M 1566 OFAX 00 S3L
DCS402.0075 Bussman 170M 1568 OFAX 00 S3L
DCS402.0100 Bussman 170M 1568 OFAX 00 S3L
DCS402.0140 Bussman 170M 3815 OFAX 1S3
DCS402.0200 Bussman 170M 3816 OFAX 1S3
DCS402.0260 Bussman 170M 3817 OFAX 1S3
DCS402.0350 Bussman 170M 5810 | OFAX 2 S3
DCS402.0450 Bussman 170M 6811 OFAS B 3
DCS402.0550 Bussman 170M 6811 OFAS B 3
DCS402.0680 Bussman 170M 6813 OFAS B 3
DCS402.0820 Bussman 170M 6813 OFAS B 3
DCS402.1000 Bussman 170M 6166 170H 3006

Tabela A/3: Fusiveis e porta fusiveis
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Apéndice A

L1L2L3

F I

D N D

D N D

Fabricante / Tipo Perda[W] Resisténcialm W]|Fusivel F1 Tamanho | Porta fusivel Calibrador [mm]
Bussman 170M 1564 15 6 50A 660V UR 0 OFAX 00 S3L 78.5
Bussman 170M 1566 19 3 80A 660V UR 0 OFAX 00 S3L 78.5
Bussman 170M 1568 28 1.8 125A 660VUR | O OFAX 00 S3L 78.5
Bussman 170M 3815 35 0.87 200A 660V UR | 1 OFAX 1S3 135
Bussman 170M 3816 40 0.64 250A 660V UR | 1 OFAX 1S3 135
Bussman 170M 3817 50 0.51 315A 660V UR | 1 OFAX 1S3 135
Bussman 170M 3819 60 0.37 400A660VUR | 1 OFAX 1S3 135
Bussman 170M 5810 75 0.3 500A 660V UR | 2 OFAX 2 S3 150
Bussman 170M 6811 110 0.22 700A 660V UR | 3 OFAS B 3 150
Bussman 170M 6813 120 0.15 900A 660V UR | 3 OFAS B 3 150
Bussman 170M 6166 141 0.09 1250A 660V UR 170H 3006 110
Tabela A/4: Fusiveis e porta fusiveis
Dimens&es [mm] Tamanho 0...3
Indicator
A b Nota:
As dimens®es fornecidas podem ser
excedidas em alguns casos. Favor
utiliza-las somente para informacéo.
= = — =TT =
6
d e ™1
@ | @)
@ @
Tamanho a b c d e
i 0 78,5 50 35 205 15
- 1 135 69 45 45 20
@ © @/ 2 150 69 55 55 26
3 150 68 76 76 33

Fig. A/5: Fusiveis tamanho 0...3

Dimens@es principais dos porta fusiveis

Porta HXWxD
fusivel [mm]
OFAX 00 S3L 148x112x111
OFAX 1S3 250x174x123
OFAX 2 S3 250x214x133
OFAS B3 250x246x136

Fig. A/6: Porta fusivel OFAX ...

© Hssd o)

Fig. A/7: Porta fusivel OFAS B 3

D ——
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Filtros EMC

Apéndice A

F?Itros trifasicos . L Tipo de conversor | Corr. diretanom. |Tipo de filtro[] _ |Dimensbes
Filtros EMC para a alimentacao principal § 5 [LxWxH
sd0 necessarios para se obedecer a o g
norma EN 50 081 para conversores
para ¢ . [A] (ko] [mm]
operados em uma faixa publica de baixa
tensdo, na Europa, por exemplo, com conversor e 2Q
' pa, por exemplo, DCS401.0020 20 NF3-500-25 3 |250x150x65
400V entre fases. Estas faixas possuem DCS401.0045 45 NF3-500-50 |[3.1 |250x150x65
neutro aterrado .Paraestescasos,aABB DCS401.0065 65 NF3-500-64 3.1 |250x150x65
: ; ~ DCS401.0090 90 NF3-500-80 |9.5 |450x170x90
of_ere_ce S.el,JS. filtros para alimentacdo DCS401.0125 125 NF3-500-110 |9.5 [450x170x90
principal trifasica para 500 V.and 25 A ... |pcs401.0180 180 NF3-500-320 | 21 |400x260x115
1000 A. DCS401.0230 230 NF3-500-320 | 21 |400x260x115
DCS401.0315 315 NF3-500-320 | 21 |400x260x115
: : £pan DCS401.0405 405 NF3-500-320 | 21 |400x260x115
Efn Ilnhas locais, dent_ro d_e fabnca_?, _eles DCS401.0500 500 NF3-500-600 | 22 |450x260x115
ndo alimentam os circuitos eletronicos  |pcs401.0610 610 NF3-500-600 | 22 |450x260x115
mais sensiveis. Portanto, os conversores DCS401.0740 740 NF3-500-600 | 22 |450x260x115
ndo necessitam de filtros EMC. DCS401.0900 900 NF3-690-1000 | O O
conversorde 4 Q
. 5 DCS402.0025 25 NF3-500-25 3 |250x150x65
No capitulo 5.2 Instalagdo de acordo com  |pcs402.0050 50 NF3-500-50 |[3.1 |250x150%65
EMC pode ser encontrado o topico sobre DCS402.0075 75 NF3-500-80 | 9.5 |450x170x90
filtros EMC DCS402.0100 100 NF3-500-80 |9.5 |450x170x90
’ DCS402.0140 140 NF3-500-110 |9.5 |450x170x90
DCS402.0200 200 NF3-500-320 | 21 |400x260x115
DCS402.0260 260 NF3-500-320 | 21 |400x260x115
DCS402.0350 350 NF3-500-320 | 21 |400x260x115
DCS402.0450 450 NF3-500-600 | 22 |450x260x115
DCS402.0550 550 NF3-500-600 | 22 |450x260x115
DCS402.0680 680 NF3-500-600 | 22 |450x260x115
DCS402.0820 820 NF3-690-1000 | O O
DCS402.1000 1000 NF3-690-1000 | O O
=
F Os filtros 25 ... 600 A sao disponiveis para 440 V e para 500 V.
y | [] Os filtros podem ser otimizados para se ajustar aos valores
X ‘ reais de corrente encontrados:
b—" — . :
¢ E | Lo = 0,8 * 1 yor: O fator 0.8 leva em conta a corrente de ripple.
‘ T [l Peso e dimensdes mediante solicitagio
o \ b= |
— - - —-—- —- — & | vo
— | — | TabelaA/6: Dados do filtro da alimentagéo principal
& ‘ 4
& . 4
A -
o
iy
i
Fig. A/8: Desenho do filtro e
Tipo de filtro tensado Iy A B Cc D Fixacdo (dimensdes) Conexao Peso | PE
max. E A& F F' G G' | barracon] Term. | kg
aprox. furo £ | (mm?2)*
NF3-500-25 500 25 250 150 65 1 6.5 115 136 4 3.0 M6
NF3-500-50 500 50 250 150 65 1 6.5 115 136 10/16 | 3.1 M6
NF3-500-64 500 64 250 150 65 1 6.5 115 136 10/16 | 3.1 M6
NF3-500-80 500 80 427 170 90 1 6.5 373 130 25/35 | 9.5 M10
NF3-500-110 500 110 436 170 90 1 6.5 373 130 50 9.5 M10
NF3-500-320 500 320 450 285 | 171 1 12 240 235 11 21 M10
NF3-500-600 500 600 590 305 | 158 1 12 290 235 11 22 M10

* single cor / litz wire
Fig. A/7: Dimens0es do filtro
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Appendix B - Declaration of conformity “ ll ..

80102 f

MpPD

EC Declaration of Conformity

( Directive 73/23/EEC [Low Voltage], as amended by 93/68/EEC )
( Directive 89/336/EEC [EMC], as amended by 93/68/EEC )

Document code : ABB/DEIND/A 99-01 Date : 14.04.1999

We ABB Industrietechnik GmbH
Division Drives
EdisonstraRe 15, D - 68623 Lampertheim, Germany

declare under our sole responsibility that the product series

DCS 400 Converter Module

to which this declaration relates is in conformity with following standards

EN 60146-1-1 1 1991 [IEC 146-1-1]

EN 60204-1 11992 + 1993 [IEC 204-1]

(furthermore applied standards : IEC 664-1, EN 60529 / IEC 529, EN 50178)
following the provisions of Directive 73/23/EEC, as amended by 93/68/EEC
and

to which this declaration relates is in conformity with following standard

EN 61800-3 11997 [IEC 1800-3 ]
EN 50081-2 : 1994
EN 50082-2 : 1996

following the provisions of Directive 89/336/EEC, as amended by 93/68/EEC
provided that the DCS 400 Converter Module is equipped with a dedicated
transformer or any other adequate mitigation method to reduce the disturbance
voltage level to a permissible value at the point of connection of other low voltage
equipment, and that the provisions of the final installation at the place of
operation presented in the

3 ADW 000 032 Installation of Converters in accordance with EMC

3 ADW 000 095 Manual

3 ADW 000 033 Safety and operating instructions for drive converters

are met.

The Technical Construction File, code 3ADT 061003, to which this declaration
relates has been assessed by Report and Certificate 9019a from ABB EMC
Certification AB being the Competent Body according to EMC Directive
89/336/EEC. The File conforms with the protection requirements of the Directive
89/336/EEC article 10(2).

Lampgrtheim 14.04.1999

/(,/5’/\,‘ \ Pp- N Q/é[ ?Lcﬁ%\

7 I ht
IND/Aﬁhomas gner ' IND/ AM Ralf Form
Senior Vice President Vice President

This declaration does not express any assurance of characteristics.
Installation and safety instructions mentioned in our installation manual must be obeyed.
The complince was tested in a typical configuration.

Formular : AQS6001

IT K B-1
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Apéndice C - Guia rapido de Instalagdo e Comissionamento
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Apéndice D - Exemplo para programacédo de parametros béasicos
A experiéncia tem mostrado que certos parametros devem ser adaptados na maioria das aplicacdes.

Estes parametros apresentam as seguintes tabelas:

Tabela 1: Operagéo para modo de controle de armadura

Tabela 2: Operacgéo para modo de controle de campo

Tabela 3: Operagédo para modo de controle de campo com limitagdo de corrente dependente da
velocidade

Tabela 4: Parametros comuns aos trés modos de operacao

Operation for armature control mode

P
Armature control range
Pnonn
O— 105
n
Base Speed
Table 1
Parameter Parameter Significance Contents Entry
number name
101 Arm Cur Nom Nominal armature current la,
102 Arm Volt Nom Nominal armature voltage Ua__
103 Field Cur Nom Nominal field current le. ..
104 Field Volt Nom Nominal field voltage Ue__
105 Base Speed Nominal speed N
106 Max Speed Nominal speed = (1.05) n.
201 Macro Select Application macro selection Selection
203 Stop Mode Stop mode selection Selection
204 Eme Stop Mode Emergency stop mode selection Selection
502 Speed Meas Mode EMF or tacho or encoder Selection
(Initial start-up = EMF)
503 Encoder Inc Number of increments per rev. Number of
(if parameter 502 = Encoder) pulses
509 Accel Ramp Acceleration ramp sec
510 Decel Ramp Deceleration ramp sec
511 Eme Stop Ramp Emergency stop ramp sec
(if parameter 204 = Ramp)
601 All Scale 100% Reference signal voltage at 100% 10V
speed
602 All Scale 0% Reference signal voltage at 0% speed ovVv
701 Language Panel language selection Selection

continue with table 4
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Operation for field control mode

P
P Armature control range = Field control range
norm
D— 105 D— 106
n
Base Speed Max Speed
Table 2
Parameter Parameter Significance Contents Entry
number name
101 Arm Cur Nom Nominal armature current la__
102 Arm Volt Nom Nominal armature voltage Ua_
103 Field Cur Nom Nominal field current le_
104 Field Volt Nom Nominal field voltage Ue
105 Base Speed Nominal speed n_.
106 Max Speed Max. field weakening speed n_.
201 Macro Select Application macro selection Selection
203 Stop Mode Stop mode selection Selection
204 Eme Stop Mode Emergency stop mode selection Selection
502 Speed Meas Mode EMF or tacho or encoder Selection
(Initial start-up = EMF)
503 Encoder Inc Number of increments per rev. Number of
(if parameter 502 = Encoder) pulses
509 Accel Ramp Acceleration ramp sec
510 Decel Ramp Deceleration ramp sec
511 Eme Stop Ramp Emergency stop ramp sec
(if parameter 204 = Ramp)
601 All Scale 100% Reference signal voltage at 100% 10V
speed
602 All Scale 0% Reference signal voltage at 0% speed oVv
701 Language Panel language selection Selection
continue with table 4
IITKD-2

3ADWO000095R0708_DCS400_Manual_p_g

Appendix D



Operation for field control mode with speed-dependent current limiting

Appendix D

=]
P Armature Field control range
nem T eontrol
range
—pi Speed-dependent —
current limiting
D— 105 C 112 O—— 106
n
Base Speed Cur Lim Speed Max Speed
Table 3
Parameter Parameter Significance Contents Entry
number name
101 Arm Cur Nom Nominal armature current la__
102 Arm Volt Nom Nominal armature voltage Ua__
103 Field Cur Nom Nominal field current le .
104 Field Volt Nom Nominal field voltage Ue__
105 Base Speed Nominal speed n_.
106 Max Speed Max. field weakening speed N
112 Cur Lim Sped Speed-dependent current limiting et
201 Macro Select Application macro selection Selection
203 Stop Mode Stop mode selection Selection
204 Eme Stop Mode Emergency stop mode selection Selection
502 Speed Meas Mode EMF or tacho or encoder Selection
(Initial start-up = EMF)
503 Encoder Inc Number of increments per rev. Number of
(if parameter 502 = Encoder) pulses
509 Accel Ramp Acceleration ramp sec
510 Decel Ramp Deceleration ramp sec
511 Eme Stop Ramp Emergency stop ramp sec
(if parameter 204 = Ramp)
601 All Scale 100% Reference signal voltage at 100% 10V
speed
602 All Scale 0% Reference signal voltage at 0% speed oV
701 Language Panel language selection Selection

continue with table 4
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Common parameters for the three operating modes

Table 4
Parameter Parameter Significance Contents Entry
number name
304 Arm Cur Max Maximum current limit % |,
305 Overload Time Overload time sec
306 Recovery Time Recovery time sec
307 Torque Lim Pos Positive torque limit %M, __
308 Torque Lim Neg Negative torque limit % M,__
317 Stall Torque Stall torque % M__
318 Stall Time Stall time sec
515 Zero Speed Lev Zero speed level rpm
516 Speed Level 1 Speed level 1 reached rpm
517 Speed Level 2 Speed level 2 reached rpm
605 AO1 Assign Analog output signal 1 Selection
606 AO1 Mode Unipolar or bipolar signaling Selection
607 AO1 Scale 100% scaling = ? volts Selection
608 AO2 Assign Analog output signal 2 Selection
609 AO2 Mode Unipolar or bipolar signaling Selection
610 AO2 Scale 100% scaling = ? volts Selection
611 DO1 Assign Digital output signal 1 Selection
612 DO2 Assign Digital output signal 2 Selection
613 DO3 Assign Digital output signal 3 Selection
614 DO4 Assign Digital output signal 4 Selection
615 DO5 Assign Digital output signal 5 Selection
616 Panel Act 1 Panel display top left Selection
617 Panel Act 2 Panel display top center Selection
618 Panel Act 3 Panel display top right Selection
619 Panel Act 4 Panel display bottom Selection
702 Contr Service Self-setting procedures Selection
IIKD-4
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Apéndice E
Conversores de Poténcia por Tiristores DCS

Importantes diferencas entre o software 111.0
e o software 108.0

Instrucdes sobre o Software

DCS 400

Instrucdes sobre o Software Versao 111.0
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Apéndice E

Instrucdes sobre o Software Verséo 111.0

Documentacéo

Este documento refere-se ao documento basico DCS
400 Rev. A - Manual (3ADW 000 095 R0501) e mostra
as diferencgas entre o software versao 108.0 (status do
manual) e 0 111.0. Se estiver usando a versdo 109.0,
veja as diferencas entre a versdo 109.0 e a 110.0 no
documento DCINF00144. As diferengas entre a versdo
110.0 e a 111.0 sdo mostradas no documento
DCINF00165.

TypeCodeFault

Se nenhum cédigo de tipo estiver selecionado, sera
mostrado o TypeCodeFault F6 (anteriormente Software
Fault F3).

Emergency Stop (Parada de Emergéncia)
Em caso de um desligamento de emergéncia pendente
(causado por DI bem como por uma palavra de controle
do fieldbus), o software criard um alarme. Assim o
usudrio serainformado sobre uma possivel causade um
bloqueio dodrive.

Alarm 19 Eme Off Pending

Digital Inputs in local Mode

(Entradas Digitais em Modo Local)

As entradas digitais designadas para

« User Fault (Falha do Usuério)

e User Alarm (Alarme do Usuario)

« Emergency OFF (Desligamento de Emergéncia)

sdo usadas em muitas aplicagbes para funcdesrelevan-
tes de seguranca (ex.: KLIXON conectado a falha do
usudario). Poressarazao, agoraelas sdo vélidas também
nomodo local. Como essas entradas ndo sdo validas no
modoremoto paraas macros 2, 3e 4, elasndo devemser
vélidas também no modo local, se essas macros forem
selecionadas.

Filtered actual speed

(Velocidade atual filtrada)

Um novo sinal foi introduzido: Filtered actual speed (Par.
5.40). O Tempo de Filtragem é 1 segundo. Esse sinal
pode ser escolhido para ser mostrado no display do
painel.

Actual signal display

(Exibicdo do sinal atual)

Além de seus locais normais (grupos 1-6), todos os sinais
essenciais sdo disponiveis num grupo de sinais para
facilitar a monitoracdo. Esses sinais sdo atualizados a
cada20 ms.

Pulse encoder evaluation

(Avaliacédo do codificador de pulsos)
Agoraotempo de pulsotambém éincluido na Avaliagéo
do Codificador. Isso resulta numa melhor resolugéo da
realimentacgao davelocidade com pequenavelocidade. A
velocidade Minimapossivel ndo é afetadae permanece a
mesma.

Field controller (Controlador de campo)

Com alguns motores, o controlador de campo daversao
108.0teve problemas para controlaro campo do motor.
O controlador de campo e o autotuning de campo da
versdo 110.0 foram modificados e testados com bons

resultados. 3ADWO000095R0708_DCS400_Manual_p_g
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Field voltage reference
(Referéncia da tenséo de campo)

O novo sinal FIS Volt Ref (Par. 4.14) mostra a Refe-
réncia do controlador datens&o de campo.

Field boost function
(Funcéo boost de campo)

No Firmware versdo 110 foram introduzidos dois novos

parametros (4.13 e 9.21), que permitem fornecer ao

campo uma corrente maior que a nominal. Isso resulta
num ganho de torque na faixa de velocidade bésica (base
speedrange).

Os seguintes aspectos precisam ser levados em conta:

1) Oenrolamento de campo é dimensionado para a cor-
rente de campo nominal. Aumentar a corrente de
campo aumenta automaticamente a temperatura do
enrolamento, o que pode causar sérios danos.

2) Para conseguir uma corrente de campo mais alta, a
tenséo de campo serd maior que a tensdo de campo
nominal. Ela pode subir até 440V max. Verifique se o
enrolamento de campo € suficientementeresistente a
tenséo.
Devido aos pontos 1 e 2, o FieldBoost ndo deve ser
usado permanentemente.
Arelacéo entre o aumento da corrente de campo e 0
ganho de torque nédo é linear. Esteja ciente de que
acimada corrente de campo nominal o enrolamento de
campo estara saturando. Um grande aumento da cor-
rente de campo ndo aumentanecessariamente otorque
namesmaproporgao.

Dependendo do médulo DCS400, a corrente de campo

élimitada (VejaoManual do DCS400- 3ADW 000095).

Mesmo com o fieldboost, esse limite ndo pode ser

ultrapassado.

3

=

4

=

5

=~

Fieldboost extended

(Fieldboost estendido)

A conhecida Funcgéo FieldBoost (versdo 110.0) é es-
tendida (naverséo 111.0) devido a possibilidade de o
fieldboost ser ligado automaticamente ao dar o coman-
do “run” (executar). A seguir é introduzido um desliga-
mento automatico da funcgao fieldboost apés um tempo
ajustavel (Par. 4.16 FieldBoost Time).

Field fault messages

(Mensagens de falha de campo)

Apos ligar o conversor, amensagem “field undercurrent
tripping F12" é desabilitada até que a corrente de campo
fique umavez maior que o nivel do parametro 4.06 (Field
Low Trip).

Amensagem "“field overcurrenttripping F13" é desabilita-
da durante os primeiros trés segundos depois de ser
ligado.

A Falha de Subcorrente e Sobrecorrente de Campo é
suprimida pelos primeiros 80 ms para que sejam mostra-
das apenas as falhas estaticas.

Se ndo hd um campo conectado, o conversor mostra a
mensagem de falha F12 (Subcorrente de Campo).

Flux adaptation
A auto-rotina Flux-Adaptation ndo precisa mais de uma
reducdo do FieldMinTrip Level.
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Sinal de Prova de Torque
Afuncéo Provade Torque serve parainformar (sinalizar)
que a corrente do induzido E a corrente de campo
atingiram certos niveis ajustaveis. O principio de trabalho
é mostrado no diagrama seguinte:

4.02
Field Cur Act

ABS

L

A>B

4.16 - B
Field Cur Tpr

3.28 _ ]
Arm Cur Tpr B

A>B
Hie

TorqueProof

3.02 ABS
Arm Cur Act

Inverséo da Ponte

Atraso nalnvers&o daPonte

Altas cargas indutivas causam problemas de detec¢éo da
corrente zero na inversdo da ponte. Para operar essas
cargas, o parametro 3.26 (Rev Delay) introduz um atraso
adicional nadetecc¢d@odacorrente zero. Assimainverséo
daponte é atrasada.

Modo Inverséo da Ponte

Dependendo da dindmicada malha de controle de veloci-
dade, deve-se tomar cuidado para evitar saltos de torque
causados por atrasos mais longos dainverséo. Emgeral,
durante ainversao da ponte, arampa de velocidade deve
seguir o valor atual da velocidade com um offset que

mantenha o erro de velocidade congelado no comeco da
inversao. O controlador de velocidade precisa ser segu-

rado/congelado durante ainversao. Todavia, se o contro-
lador de velocidade tender a dar um pico (overshoot) ou

mesmo oscilar, o comportamento dindmico do drive pode-
ré causar reversoes repetitivas da ponte. Nesse caso

talvez ndo seja conveniente que asaidadarampasigaa
velocidade atual. Ainversdo seramais eficiente se asaida
darampa prosseguirindependentemente de umainver-

sdo da ponte estar em andamento. Com o Parametro

3.27 (Rev. Mode) pode-se definir o comportamento do

drive durante ainversao da ponte.

Recent Faults / Alarms group

(Falhas Recentes / Grupo de alarmes)
Ogrupode sinais 11 (Fault Display) permite aindicacéo
das 5 falhas/alarmes mais recentes. O Sinal ndo mostra
a falha ou alarme por textos, mas pelos respectivos
numeros.

Diagnosis=0
Apo6s a ativacdo (Power-On), aMensagem de Diagndsti-
co(Par. 7.03) mudapara“0” (anteriormente FLUX CHAR).

Painel do DCS 400
LOCal/REMoto
Comaversdo 108.0, o paineldo DCS400 mostra LOC, se
odrive for colocado em local via painel.
Com a versao 110.0, o painel do DCS400 mostra o
seguinte:
REM: o drive ndo é local, nem via painel nem via DWL.
LOC: o drive é local via painel.
(nada): o drive é local via DWL.

Interface PC-Tool com taxa de transmissao
de 19200 bits por segundo

O Parametro 2.15 (Tool Baud Rate) permite ajustar ataxa de
transmissé&o dainterface internaRS232-PC-Tool em 9600 ou
19200 bits por segundo. Apés mudar esse parametro, a

interface éreinicializada sem exigir nova partida do drive.

Exibicdo dos Pardmetros Mudados

Frequientemente é Util ter diretamente em maos todos os
parametros com valores ndo-default. Paraisso use afuncao
Parametros Modificados. Ela permite pesquisar todos os
parametros modificados (ndo-default) para exibi¢céo dos valo-
res atuais (e para mudé-los diretamente) e também para
verificar ou restaurar os valores originais (default), se dese-

jado. O diagrama seguinte mostra o principio da funcéo.

Selecione a fun¢édo Modi-
fied Parameters.

Aparece o primeiro para-

Sair da Fungéo

Apéndice E

metro modificado. p—

em qualquer etapa
, para voltar sem
Com @ ou @ role alista aplicar a
> . p

de parametros modifica- mudanga.

dos.

O valor atual ou o valor _@/@ NIES

default (sublinhado) pisca.

Mude com @ ou €.

Pressione @@ para mudar
ovalor atual.

parametros

O valor sublinhado pode
sermudado.

/e

@’ * Alguns parametros n&o podem ser
mudados ou restaurados para os
valores originais enquanto o drive
esta em operagédo. Veja a tabela de

Use @ e @ para reduzir/

Volta sem
aumentar o valoratual.

modificar.

voltasem ga I[*
modificar.

%

@ gravao valor mudado.

O parametro
volta para
seu valor
default.
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Apéndice E

Dynamic Braking (DB) (Frenagem Diné&mica)

O Freio Dinamico € uma desaceleragdo ativa do motor por meio de um resistor de frenagem. Portanto o circuito induzido é chaveado
do conversor DC para um resistor de frenagem por um contator DC. Durante o Processo de Frenagem Dindmica o campo tem que

ser mantido.

A seguir, contator DC fechado significa que ele esta conectado ao DCS400, contator DC aberto significa que ele esta conectado ao
resistor. A condicao default, enquanto o DCS400 esta desligado, € aberta.

Dois Sinais, DC Contactor ON e seu inverso DC Contactor OFF, podem ser usados para controlar o contator DC. Eles podem ser
designados para todas as Saidas Digitais. O contator DC também pode ser conectado diretamente a DO5 (relé de saida, 3A, 250 Vcc),
para a qual o contator AC é normalmente designado.

imll

EStop———— :

Run —Ipj

¥

DO

Normal Stop and DB

As seguintes pré-condi¢cdes precisam ser levadas em consideracao:

« Como o campo do motor tem que ser mantido, o contator AC ndo deve abrir
enquanto o Freio Dindmico estiver em operagéo.
* Antes de o Contator DC chavear para o resistor, o Conversor DC tem que parar
de disparar e a Corrente DC tem que mudar para 0.
« Assim que o Contator DC chavear para o resistor, ele ndo deve abrir a menos que
acorrente tenha mudado para O (isto &, velocidade zero). Caso contrario a corrente
DC pode destruir o contator.
Kl A Frenagem Dinamica é disponivel para Normal stop (por chaveamento de ON ou
RUN de “1" para “0"), E-Stop e Fault Stop. Os paradmetros Stop Mode (2.03) e EME
Stop Mode (2.04) foram melhorados com o novo Modo de Parada Dyn Braking e
foi introduzido o novo parametro Fault Stop Mode (2.14) .

Normal Stop significa parar colocando o comando RUN ou ON em zero l6gico (ou os bits correspondentes do Main Control Word
(MCW)). Se o Par. 2.03 for Dyn Braking e ocorrer uma parada normal, o Contator DC sera chaveado para o resistor e o Motor
sera freado até atingir a velocidade zero. Ao parar pelo comando RUN, o contator DC chaveia de volta para o drive, que pode
entdo ser ativado novamente por RUN. Ao parar pelo comando ON, a corrente de campo é cortada e o contator AC abre-se

Entrada: |

|
| MCW EME_STOP

| MCW.RUN \ | Irrelevante | ‘

Entrada: | |
MCW EME_STOP | |
\ |
MCW.ON | | _
\ | I\
MCW.RUN L | Irrelevante |
- ‘ mas tem que ser mudado
para “0" para reiniciar.
\
] \
Saida:

\
\
- ‘ mas tem que ser mudado para ‘ ‘
‘ “0" para reiniciar.
| | |
[ . \ ‘
Saida:
!
1

I
Main Cont ON

Running

Main Cont ON ‘ ’

Running *2

Dyn Brake Time
Par. 2.16

Zero Speed |

Dyn Brake Time
Par. 2.16

\
DC Cont ON

Zero Speed ‘

]

DC Cont ON ‘

| \ <
1oo%+ | ! 100%
I I
| ‘ 50%
FieldCurrent FieldCurrent
— 2 B e Ed i s i ARl e | 2o = 2 = A s L LR A P
| |
Parando via MainControlWord.RUN em caso de “Dynamic Braking” Parando via MainControlWord.ON em caso de “Dynamic Braking”
t, = 200ms
*1 Somente se arealimentagdo de velocidade Par. 5.02 = EMF *1 dependendo de - nivel da corrente de campo (50%)

I KE-4

- sincronizagao

- auséncia de falha
*2 RUNNING (executando) =0 -> firing angle (angulo de disparo) =150°
*3 Somente se a realimentacédo de velocidade Par. 5.02 = EMF

3ADWO000095R0708_DCS400_Manual_p_g


http://www.fineprint.com

Parada de Emergéncia e DB

DC abre-se e o Motor desacelera até atingir Zero Speed
Level (Par. 5.15) em caso de uma Parada de Emergéncia
(E-Stop). Entédo o contator AC abre-se. Antes de uma
reativacdo do drive, o Eme Stop Signal tem que desapare-

Entrada:

MCW .EME_STOP t

Se no Par. 2.04 foi selecionado Dynamic Braking, o contator W.EME_STOf

Apéndice E

| Irrelevante | I

mas tem que ser mudado para “1" para
reiniciar. |

MCW.ON

Irrelevante

"~ "mas tem que ser mudado para ‘0" para
reiniciar. |

MCW.RUN

cer e ON e RUN tém que mudar para “0” uma vez.

Parada em Falha e DB

Seno Par. 2.15 foi selecionado Dynamic Braking e aparecer
uma falha, para qual DB é permitido (veja a tabela abaixo),
o contator DC abre-se e o Motor desacelera até atingir Zero
Speed Level (Part. 5.15). Entdo o contator AC abre-se.

Antes de o drive ser reativado, as causas da falha precisam
desaparecer, odrive tem que serressetado e ON e RUN tém

que mudar para “0” uma vez.

Saida:

Irrelevante

mas tem que ser mudado para “0" para
reiniciar. |

Main Cont ON

Running

Dyn Brake Time
Par. 2.16

Zero Speed

100%

DC Cont ON |

FieldCurrent

50%

e |
|

|
Parando via MainControlWord.EME_STOP em caso de “Dynamic

Braking”
A tabela seguinte mostra as falhas para as quais DB é et 200ms
.y *1 dependendo de - nivel da corrente de campo (50%)
permltldo: - sincronizag&o
- auséncia de falha
*2 RUNNING (executando) =0 -> firing angle (angulo de disparo) =150
*3 Somente se a realimentacdo de velocidade Par. 5.02 = EMF
N.° Falha DB Comentario
1-6 Vérias falhas de software Né&o Essas falhas ocorrem somente na ativagéo do drive & DB desnecessario. De qualquer
forma o contator DC é aberto (chaveado para o resistor) nesse momento.

7 Sobreaquecimento do conversor Sim

8 Sobreaquecimento do motor Sim Motor corre o perigo de ser danificado durante DB.

9 Subtenséo na rede elétrica Sim

10 Sobretensédo na rede elétrica N&o A unidade de alimentacé@o do campo tem gue ser protegida contra a sobretenséo.
11 Falha sincronismo da rede elétrica Sim

12 Subcorrente no campo N&o O campo nédo pode ser mantido.

13 Sobrecorrente no campo N&o O campo ndo pode ser mantido.

14 Sobrecorrente no induzido Sim A alta corrente sera chaveada para o resistor & Perigo de danos ao resistor.
15 Sobretensé&o no induzido Sim A alta tensdo no induzido pode danificar o coletor.

16 Falha de medicé&o de velocidade Nao

17 Falha de polaridade do taco N&o

18 Excesso de velocidade Sim

19 Motor emperrado Sim

20 Falha de comunicagao Sim

21 Perda de controle local Sim

22 Falha externa Sim

Modo EMF e DB

Quando Speed Feedback é EMF
e o contator DC se abre, o drive
nao pode mais medir a EMF e
portanto ndo tem informacgées so-
bre a velocidade atual. A légica
DB, todavia, precisa de um sinal
de velocidade zero para desligar
a corrente de campo e para abrir
o contator AC. Por essa razdo o
parametro 2.16 (Dyn Brake Time)
define um tempo que tem que
transcorrer antes que o sinal de
velocidade zero seja dado auto-
maticamente e o processo de fre-
nagem dindmica pare com o des-
ligamento da corrente de campo e
a abertura do contator DC.

Flying Start e DB

Uma vez chaveado para o resis-
tor, o contator DC néo deve ser
aberto enquanto houver uma cor-
rente DC no circuitoinduzido, caso
contrario o contator DC seria da-
nificado ou destruido. Portanto o
Flying Start ndo é habilitado du-
rante Dynamic Braking. Se no
Par. 2.09 (Start Mode) foi selecio-
nado Flying Start, ele s6 tem efei-
to sobre os outros modos de para-
da. No modo DB ele age como se
tivesse sido ajustado para Partir
de Zero (Start from Zero). Por
essa razdo um procedimento DB
tem que ser concluido primeiro (o
sinal de velocidade zero tem que
ser alto), antes que o drive possa
ser reativado.

3ADWO000095R0708_DCS400_Manual_p_g

Prioridade dos diferentes
modos de parada
Em geral todo modo de parada pode ser inter-
rompido por outra parada de maior prioridade.
Exemplo: Durante a parada normal (com RUN
= 0) com o modo de parada (Par. 2.03) =
Coasting, um Eme Stop com Eme Stop Mode
(Par. 2.04) = ramp ir4 interromper a parada
livre (coasting) e o drive ir4 frear o motor com
a rampa.
Uma parada Dynamic Braking, todavia, ndo
pode ser interrompida por uma rampa ou limite
de torque, mesmo se o comando de parada
tiver uma prioridade maior. Portanto o Dyna-
mic Braking continuara até a velocidade zero.
Se um Dynamic Braking estiver em andamen-
to e aparecer um comando de parada superior
com coast-stop, o contator AC abre-se, ao
passo que o contator DC permanece no resis-
tor. A corrente de campo para e o motor para
livremente (coasts).
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Parédmetros Novos e Modificados
Diferengas em rela¢éo ao Manual do DCS 400 (3ADWO000095R0501

N.° Peca Nome e significado do parametro Min. Max. Default | Unid. | (1) | Ajuste
Person.
Grupo 2
2.03 Stop Mode 0 3 0 Texto | x
3=Dyn Brake — Para uso de um resistor e contator
de Frenagem Dinamica.
2.04 Eme Stop Mode 0 3 0 Texto | x
3=Dyn Brake — Para uso de um resistor e contator
de Frenagem Dinamica.
2.14 Fault Stop Mode 2 3 2 Texto | x
Selecao da resposta de operacéo desejada a uma
Falha
2=Coast — Motor gira livremente até parar.
3=Dyn Brake — Para uso de um resistor e contator
de Frenagem Dinamica.
Nota: A Frenagem Dinamica s6 é permitda para
algumas falhas (veja a lista de falhas). Para
qualquer falha com Dynamic Braking desabilitado
este parametro é irrelevante, a reacéo de parada é
COAST em qualquer caso.
2.15 Tool Baud Rate 0 1 0 Texto
Velocidade da interface interna RS232-PC-Tool.
Quando este parametro € mudado, a interface é
reinicializada sem necessidade de reinicializar o
drive.
0=9600 bhits por segundo
1=19200 bits por segundo
Nota Importante: Se este parametro for mudado
com a ajuda de um PC-Tool, a comunicagdo com
o drive serd interrompida devido a mudanca. De-
pois que o parametro de comunicacao do PC-Tool
for também mudado, de acordo com os ajustes do
Drive, a comunicagéo voltara a funcionar normal-
mente.
2.16 Dyn Brake Time 0 3000 60 S
Ativo somente quando Speed Feedback Mode
(5.02)=EMF
Se diferente de zero, define o tempo apds o qual o
Sinal de Velocidade Zero é gerado automatica-
mente em caso de Frenagem Dinamica.
Se igual a zero, a geracdo automatica do sinal de
velocidade zero é desabilitada.
Nota Importante: Neste caso a corrente de
campo e o contator AC permaneceriam ativos
até o drive ser desligado ou parado pelo co-
mando COAST (Par. 9.04)
Grupo 3
3.04 Arm Cur Max 0 400 (3) | 100 % X
3.07 Torque Lim Pos 0 325 100 % (2)
3.08 Torque Lim Neg -325 0 -100 % 2)
(2Q: 0
3.11 Cont Cur Lim 0 200 50 %
3.14 Cur Contr Mode 0 6 0 Texto | X
Se 0 modo de parada for mudado para RAMP de-
pois de o comando RUN ou EMESTOP ter sido
mudado para zero (0), o drive mudara automati-
camente para controle de velocidade e comecgara a
parar com o valor da rampa da velocidade atual.
3.24 Arm Cur Max 0 400 100 % X
3.25 Arm Cur Lev 0 400 100 %
3.26 Rev Delay 2 600 2 ms X
Toda Reverséo da Ponte é atrasada com este
tempo.
3.27 Rev Mode 0 1 0 Texto | X
Define o comportamento do drive numa reversao
da ponte.
0= soft
1= hard

(1) N&o pode ser mudado se o status do drive for ativo (ON).
(2) Pode ser mudado se o status do drive for ativo (ON).

IIKE -6 3ADWO000095R0708_DCS400_Manual_p_g

Apéndice E


http://www.fineprint.com

Apéndice E

Pardmetros Novos e Modificados (continuacao)

N.° Peca Nome e significado do pardmetro Min. Max. Default | Unid. | (1) | Ajuste
Person.
Grupo 3
3.28 CurLev TProof 0 400 100 %

Nivel de Corrente do Induzido em porcentagem da
corrente nominal do motor (Par. 1.01) para Tor-
gueProof Function. TorqueProof Signal fica Alto
guando...

o Valor Atual da Corrente do Induzido (Part. 3.02)
€ maior que este nivel E o valor atual da corrente
de campo (Par. 4.02) é maior que

FieldLevel TorqueProof (veja o Par. 4.15).
TorqueProof = 3.02>3.28 E 4.02>4.15

Grupo 4
4.13 Fieldboost 100 160 100 % X
Intensidade do fieldboost referente ao valor nomi-
nal da corrente de campo (1.03), se Fieldboost-
Function for selecionado no Par. 9.21
4.14 FIS Volt Ref - - - \%
Sinal Valor de Referéncia de Tens&o para o Controlador
de Tensdo de Campo
4.15 FieldBoost Time 0 600 60 S
Se diferente de zero, € o tempo em segundos apos
o qual o fieldboost sera desligado automatica-
mente apos ser ativado pelo incidente descrito no
Par. 9.21.
Se igual a zero, o fieldboost ndo sera desligado
automaticamente; ele ficara ativo enquanto Field-
boost Sel.Signal (Par. 9.21) estiver alto. (Veja tam-
bém a descricao 1a.)
[Atencdo: Quando Fieldboost Time=0e
MCW.RUN for designado no Par. 9.21, o fieldboost
ficara ativo enquanto o comando RUN estiver
ativo. Dependendo da intensidade do Fieldboost
(Par.. 4.13) isto podera causar sérios danos ao
motor.]
4.16 FldLev TProof 0 160 100 %
Nivel da Corrente de Campo em porcentagem da
corrente nominal de campo do motor (Par. 1.03)
para TorqueProof Function. TorqueProof Signal
fica Alto quando...
o Valor Atual da Corrente do Induzido (Par. 3.02)
estiver mais alto que CurLevTProof (Par. 3.28)
E o valor atual da corrente de campo (Par. 4.02)
estiver maior que este nivel.
TorqueProof = 3.02>3.28 E 4.02>4.15

(1) N&o pode ser mudado se o status do drive for ativo (ON).
(2) Pode ser mudado se o status do drive for ativo (ON).
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Pardmetros Novos e Modificados (continuacao)

Apéndice E

N.° Peca Nome e significado do parametro Min. Méx. Default | Unid. | (1) | Ajuste
Person.
Grupo 5
5.09 Accel Ramp 0.0 3000.0 | 10.0 S (2)
5.10 Deccel Ramp 0.0 3000.0 | 10.0 S (2)
5.11 Eme Stop Ramp 0.0 3000.0 | 10.0 S (2)
5.19 Jog Accel Ramp 0.0 3000.0 | 10.0 S (2)
5.20 Jog Deccel Ramp 0.0 3000.0 | 10.0 S (2)
5.24 Alt Accel Ramp 0.0 3000.0 | 10.0 S (2)
5.25 Alt Deccel Ramp 0.0 3000.0 | 10.0 S (2)
5.29 Act Filt 1 Time 0.0 10.0 10.0 S
Constante de Tempo de Filtragem 1 para reduzir o
desvio de velocidade na entrada do regulador de
velocidade
5.35 Reservado para futuras versdes - - - -
5.36 Reservado para futuras versdes - - - -
5.37 Speed Ref Tune 10.000 | 200.00 | 100.00 | %
Parametro de ajuste fino da Referéncia de
Velocidade.
5.38 Aux Sp Ref Tune 10.000 | 200.00 | 100.00 | %
Parametro de ajuste fino da Referéncia de
Velocidade Auxiliar
5.39 Speed Deviation - - -
Sinal Sinal antes do controlador de velocidade
5.40 Speed Act Filt - - - rpm
Sinal Valor da Velocidade Atual Filtrada. Igual a 5.05
Speed Act, mas com Tempo de Filtragem de 1s.
(1) Nao pode ser mudado se o status do drive for ativo (ON).
(2) Pode ser mudado se o status do drive for ativo (ON).
Grupo 6
6.05 AO1 Assign 0 15 0 Texto
14 = Speed Dev / speed deviation (rpm)
15 = Firing Angle / 0..180° = 0..100%
6.08 AO2 Assign 0 15 0 Texto
Designacéo, veja 6.05 AO1 Assign
6.11 DO1-5 Assign 0 64 2 Texto
. 34= TorqueProof TorqueProof = 3.02>3.28
6.15 AND 4.02>4.15
35= NOT TorqueProof (invertido)
36= DC breaker ON
37= DC breaker OFF (invertido)
6.16 Panel Act 1 0 20 2 Texto
12 = Speed Dev / speed deviation (rpm)
13 = Fault Word 1/ veja o Par. 7.09
14 = Fault Word 2 / veja o Par. 7.10
15 = Fault Word 3 / veja o Par. 7.11
16 = Alarm Word 1/ veja o Par. 7.12
17 = Alarm Word 2 / veja o Par. 7.13
18 = Alarm Word 3/ veja o Par. 7.14
19 = Bus CtrlWord / fieldbus controlword
20 = DS Monitor / dataset monitor (6.31)
6.17 Panel Act 2 0 20 4 Texto
Designacéo, veja 6.16 Panel Act 1
6.18 Panel Act 3 0 20 1 Texto

Designacéo, veja 6.16 Panel Act 1

3ADWO000095R0708_DCS400_Manual_p_g
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Pardmetros Novos e Modificados (continuacao)

Apéndice E

N.° Peca Nome e significado do pardmetro Min. Méx. Default | Unid. | (1) | Ajuste
Person.
6.19 Panel Act 4 0 20 0 Texto
Designacéo, veja 6.16 Panel Act 1
6.20 Dataset 2.2 Asn 0 20 0 Texto
13 = Speed Dev / speed deviation
14 = Firing Angle / 0..180° = 0..32767
15 = Fault Word 1/ veja o Par. 7.09
16 = Fault Word 2 / veja o Par. 7.10
17 = Fault Word 3/ veja o Par. 7.11
18 = Alarm Word 1 / veja o Par. 7.12
19 = Alarm Word 2 / veja o Par. 7.13
20 = Alarm Word 3/ veja o Par. 7.14
6.21 Dataset 2.3 Asn 0 20 0 Texto
Designacéo, veja 6.20 Dataset 2.2 Asn
6.29 Bus CtrlWord 0 65535 Hex
Sinal
6.30 DS Monitor Act 0 65535 Hex
Sinal
6.31 DS Monitor Sel 0 5 Texto
0 = Dataset 1.1
1 = Dataset 1.2
2 = Dataset 1.3
3 = Dataset 3.1
4 = Dataset 3.2
5 = Dataset 3.3
Somente com fieldbus, ndo com Modbus interno.
Grp 7
7.01 Language 0 5 0 Texto
5 = Chinés (s6 possivel com o painel
DCS400-PAN-C)
Grp 9
9.21 Fieldboost Sel. 0 10 0 Texto

A Funcao Fieldboost sera controlada por um sinal binério
designado neste parametro. Se o Par. 4.15 Fieldboost Time
for zero, o Fieldboost ficara ativo enquanto o sinal designado
estiver alto. Se houver um tempo definido no Par. 4.15
Fieldboost Time, o Fieldboost sera ativado com a subida de
pulso do sinal designado e sera desligado automaticamente
apos esgotar o tempo designado.

0 = Macro depend 1 = Disable

2= DI1 3=DI2

4= DI3 5=Dl4

6 = MCW Bit 11 7 = MCW Bit 12
8 = MCW Bit 13 9 = MCW Bit 14

10= MCW Bit 15 11=MCW.RUN (Bit3)

(Nota: Ativado quando o comando RUN é dado de outro
local, em vez da Com. Serial.)

[Nota Importante: Se este for selecionado e o Par. 4.15
Fieldboost Time for = 0, ent&o o fieldboost ficara ativo
enquanto o comando RUN estiver ativo. Dependendo da
Intensidade do Fieldboost (Part. 4.13), isto podera causar
sérios danos ao motor.]

Estado do sinal binario:

0 = Sem Fieldboost

1 = Fieldboost ativo. A Intensidade do Fieldboost é definida
no Par. 4.13.
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Pardmetros Novos e Modificados (continuacao)

Apéndice E

N.° Peca Nome e significado do parametro Min. Méx. Default | Unid. | (1) | Ajuste
Person.
Grupo N.°
10 Par.
original
10.01 Speed Ref 5.04 rpm
10.02 Speed Act 5.05 rpm
10.03 Tacho Speed Act 5.06 rpm
10.04 Ramp In Act 5.33 rpm
10.05 Speed Deviation 5.39 rpm
10.06 Speed Act Filt 5.40 rpm
10.07 Arm Cur Ref 3.01 A
10.08 Arm Cur Act 3.02 A
10.09 Arm Volt Act 3.03 \
10.10 EMF Act 3.20 V
10.11 Power Act 3.21 kw
10.12 Torque Act 3.23 %
10.13 Firing Angle 3.19 °
10.14 Field Cur Ref 4.01 A
10.15 Field Cur Act 4.02 A
10.16 FIS Volt Ref 4.14 \Y
10.17 Mains Volt Act 1.07 \Y
10.18 Mains Freq Act 1.08 Hz
10.19 Main Ctrl Word 2.05 hex
10.20 Main Stat Word 2.06 hex
10.21 Bus Ctrl Word 6.29 hex
10.22 Fault Word 1 7.09 hex
10.23 Fault Word 2 7.10 hex
10.24 Alarm Word 1 7.12 hex
10.25 Alarm Word 2 7.13 hex
10.26 All Act 6.26 %
10.27 Al2 Act 6.27 %
10.28 DI Act 6.28 hex
Grp 11
11.01 Last Fault 1 22 - Texto
11.02 | 2" Last Fault 1 22 - Texto
11.03 | 3" Last Fault 1 22 - Texto
11.04 | 4" Last Fault 1 22 - Texto
11.05 | 5" Last Fault 1 22 - Texto
11.06 Last Alarm 1 18 - Texto
11.07 | 2" Last Alarm 1 18 - Texto
11.08 | 3" Last Alarm 1 18 - Texto
11.09 | 4™ Last Alarm 1 18 - Texto
11.10 | 5" Last Alarm 1 18 - Texto
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Adaptador PROFIBUS NPBA-12

A tabela de selecdo de parametros do Adaptador PROFIBUS NPBA-12 é mostrada no capitulo 7.3 do documento

DCS 400 Rev. A (Manual 3ADW 000 095 R0501).
Na tabela sdo mostrados os parametros do adaptador PROFIBUS NPBA-12.

Profibus (incluindo transferéncia de parametros)

Parametro

Descrigéo

Opcoes

Selegédo Tipica

8.01

Module Type

0 = Disable

1= Fieldbus

2 = RS232-Port
3 = Panel-Port
4 = Res Feldbus

1 = Fieldbus

8.02

Protocol

0=DP
1=DPV1

8.03

PPO Type

0=PPO1
Data transf. PLC to DCS
(DS1.1, 1.2+Par)
Data transf. DCS to PLC
(DS2.1, 2.2+Par)
1=PPO2
Data transf. PLC to DCS
(DS1.1...1.3, 3.1...3.3 +Par)
Data transf. DCS to PLC
(DS2.1...2.3, 4.1...4.3 +Par)
2=PPO3
Data transf. PLC to DCS
(DS1.1,1.2)
Data transf. DCS to PLC
(DS2.1, 2.2)
3=PP0O4
Data transf. PLC to DCS
(DS1.1...1.3,3.1...3.3)
Data transf. DCS to PLC
(DS2.1...2.3,4.1...4.3)

1=PPO2

8.04

Station Number

2...126

2

8.05

Number of Data Set Pairs

1 se8.03=10u3
2 se8.03=20u4

1=(8.03=1)

8.06

Data Set Offset

0=FBADSET1
2 =FBA DSET10

0=FBADSET1

8.07

Cut Off Timeout

0...255 (grade 20ms)
entre NPBA-12 e Mestre

30 = 600ms

8.08

Comm Profile

0= ABB DRIVES
1=CSA 2.8/3.0

0= ABB DRIVES

8.09

Control Zero Mode

0= STOP (PARAR)
1 = FREEZE (CONGELAR)

0=STOP

Adaptador ControlINet NCNA-01

Selegdo de parametros

Veja também a descri¢éo detalhada dos parametros no capitulo 5 do
guia de instalagéo e partida do respectivo médulo adaptador.

Param.

Descricao

Opgdes

Default

Obs.

8.01

Nome do mdédulo

Fieldbus

8.02

MAC ID

... 99

so leitura

8.03

Net Mode

WRONG STATE
SELFTESTS
CHK FOR NET
WAIT F ROUGE
CHECK MODER
SEND IM ALIVE
ONLINE
LISTEN ONLY
MAC ERROR

so leitura

8.04

Connection State

MODULE FREE
MODULE OWNED

soO leitura

8.05

Dataset Indes

’;OI—‘OCD\IQU'I#(AJI\JHOI—\

FBA DSET 1
FBA DSET 10
néo para
DCS 500B)

8.06

N.° de Datasets

[EnY

.2

8.07

Scnr Idle Mode

= O

STOP
FREEZE

Arquivo dedados disponivel
Solicite um arquivo EDS (Electronic Data Sheet), disponivel na ABB.
O arquivo EDS depende do adaptador NCNA-01, mas ndo do drive conectado.
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ABB Automation Products GmbH
Postfach 1180

68619 Lampertheim « Germany
Telefon +49(0) 62 06 5 03-0
Telefax +49(0) 62 06 5 03-6 09
www.abb.com/dc

Visto que sempre temos como meta buscar os padroes
mais atuais do estado da arte de nossos produtos, temos
certeza que vocé compreenderd que nos reservamos o
direito de alterar detalhes de projeto, figuras, tamanhos,
pesos, etc., para nossos equipamentos, como especificado
neste documento.
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