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Instrucées de Seguranca

Introdugéao

Adverténcias e Notas

Adverténcias

Este capitulo descreve as instrugdes de seguranca que devem ser
seguidas ao instalar, manejar e reparar o ACS 600. O nao
cumprimento destas instru¢des podera resultar em danos fisicos ou
morte, ou na danificagdo do conversor de frequéncia, do motor e do
equipamento accionado. A matéria contida neste capitulo devera ser
estudada antes de iniciar qualquer trabalho na, ou com a unidade.

Este manual distingue entre dois tipos de instru¢cdes de seguranca. As

Adverténcias utilizam-se para informar das condicdes que podem, se
nao forem tomadas as devidas medidas, resultar em falhas graves,
danos fisicos e morte. As Notas sao utilizadas quando se pretende que
o leitor preste especial atencao, ou quando existe informacgéao adicional
sobre a matéria. As Notas sdo menos importantes que as
Adverténcias, mas nao devem por isso ser ignoradas.

Os simbolos seguintes informam os leitores das situa¢des que podem

resultar em danos fisicos graves e/ou danos importantes no

equipamento:

A

Aza\

Adverténcia de Voltagem Perigosa: aviso de
situacbes em que uma voltagem elevada pode
causar danos fisicos e/ou danificar equipamento.
O texto ao lado do simbolo descreve as maneiras
de evitar o perigo.

Adverténcia Geral: aviso de situacdes que podem
causar danos fisicos e/ou danificar o equipamento
por outros meios. O texto ao lado do simbolo
descreve as maneiras de evitar o perigo.

Aviso de Descarga Electrostatica: avisa sobre
situagdes em que uma descarga electrostatica
pode danificar o equipamento. O texto ao lado do
simbolo descreve as maneiras de evitar o perigo.

Notas Com os seguintes simbolos, notificam-se os leitores para a
necessidade de especial atencdo ou para a existéncia de informacéao
adicional sobre o tema:

ATENCAO!

Nota:

Atengdo pertende chamar a atencao para um
tema em particular.

Nota fornece informagéo adicional, ou indica a
existéncia de mais informacao disponivel sobre o
tema.
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Instrugbes de Seguranca

Instrucées Gerais
de Seguranca

A

Estas instru¢cdes de segurancga aplicam-se a todos os trabalhos no
ACS 600. Adicionalmente as instru¢des abaixo fornecidas, encontram-
se mais instrugdes de segurancga nas primeiras paginas do manual de
hardware apropriado.

ADVERTENCIA! Todos os trabalhos de instalacdo eléctrica e de
manutencao do ACS 600 devem ser realizados por electricistas
qualificados.

O ACS 600 e o equipamento adjacente devem ser correctamente
ligados a terra.

Nao tente levar a cabo qualquer tipo de trabalho num ACS 600 com a
rede de alimentacéo ligada. Apds desconectar a rede de alimentacéo,
dé aos condensadores de circuito intermédios 5 minutos para
descarregar antes de iniciar qualquer trabalho no conversor de
frequéncia, no motor, ou na cablagem do motor. Constitui uma boa
norma assegurar-se (com um instrumento indicador de voltagem) de
que o conversor de frequéncia se encontra efectivamente
descarregado antes de iniciar os trabalhos.

Os terminais de cabos do motor do ACS 600 encontram-se
submetidos a uma tensao perigosamente elevada ao aplicar a
alimentacéo, independentemente da operacédo do motor.

Podem também existir tensdes perigosas dentro do ACS 600
provenientes de circuitos de controlo externos quando a alimentacéo
principal do ACS 600 é desligada. Tome os devidos cuidados ao
trabalhar com a unidade. O desrespeito pelas instru¢cdes acima
enunciadas pode causar danos fisicos e letais.

ADVERTENCIA! O ACS 600 permite a operacéo de motores
eléctricos, mecanismos de transporte e maquinas accionadas numa
alargada gama de aplicacdes. Deve, portanto, ser verificado desde o
inicio se todos os equipamentos suportam estas condicées.

Nao é permitido o funcionamento se a tensdo nominal do motor for
inferior a metade da tensao nominal de entrada do ACS 600, ou se a
corrente nominal do motor for inferior a 1/6 da corrente nominal de
saida do ACS 600. Devera prestar-se a devida atencéo as
propriedades de isolamento do motor. A saida do

ACS 600 apresenta impulsos de curta duragéo de voltagem elevada
(de aproximadamente 1.35 ... 1.41 - da tenséo de rede)
independentemente da frequéncia de saida. Esta voltagem pode ser
praticamente duplicada devido a caracteristicas inapropriadas do cabo
do motor. Consulte uma delegacédo ABB para informacao adicional em
casos de operacdo multimotores. O desrespeito pelas instrucoes
acima enunciadas pode resultar em danos permanentes no motor.

Todos os testes de isolamento devem ser realizados com os cabos do
ACS 600 desligados. Nao se deve tentar o funcionamento fora das

iv
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InstrugBes de Seguranca

gamas de tensdo indicadas. O desrespeito pelas instru¢cdes acima
enunciadas pode resultar em danos permanentes no ACS 600.

Existem varias fun¢des de rearme automatico no ACS 600. Se
seleccionadas, estas rearmam a unidade e retomam o funcionamento
apos uma falha. Estas fungdes ndo devem ser seleccionadas se outro
equipamento nao for compativel com este tipo de operacgéo, ou
sempre que de tal accao possam resultar situacdes de perigo.
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Capitulo 1 — Introducao a este Manual

Resumo

Antes de comecar

O Contetido deste
Manual

Este capitulo descreve a fungéo, conteudo e publico a que se destina
este manual, indicando também uma lista de publicac6es
relacionadas.

Este Manual é compativel com o Programa de Aplicagdo Standard
versao 5.2 ou posterior do ACS 600.

A funcdo deste manual é a de providenciar a informacéo necessaria
para controlar e programar a sua unidade ACS 600.

Os leitores deste manual deverao possuir:

* Conhecimento de procedimentos correntes de ligagdes eléctricas,
componentes electrénicos, e simbolos eléctricos esquematicos.

* Um conhecimento minimo de nomes de produtos e terminologia
ABB .

* N&o é necessaria qualquer experiéncia ou treino na instalacao,
operacao ou manutencao do ACS 600.

As Instrugdes de Seguranca encontram-se nas paginas iii - iv deste
manual. As Instrucdes de Seguranca descrevem os formatos da varias
adverténcias e notas utilizadas neste manual. Este capitulo refere-se
também as instrugdes gerais de seguranca que devem ser seguidas.

Capitulo 1 — O presente capitulo, Introdugédo, constitui uma introdugéo
ao Manual de Programagéo do ACS 600 .

Capitulo 2 — A Descrigcdo da Programacgédo do ACS 600 e do Painel de
Controlo CDP 312 oferece-lhe uma descricao geral de como ACS 600.
Este capitulo descreve a operacao do Painel de Controlo utilizado para
controlar e programar.

Capitulo 3 — Dados de Inicializaco lista e explica os pardmetros de
Dados de Inicializagdo do Conversor.

Capitulo 4 — Controlo do Conversor descreve sinais e controlos
externos e de teclado.

Capitulo 5 — Programas de Macro de Aplicacdo Standard para
descreve a operacgao e aplicagdes recomendaveis de cinco Aplicacdes
Macros standard e Macro de Usuario.

Capitulo 6 — Pardmetros lista os pardmetros do ACS 600 e explica as
funcdes de cada parametro.

Capitulo 7 — Andlise de Falhas lista as mensagens de falhas e
adverténcias do ACS 600, e as causas e solugdes possiveis.

Manual de Firmware
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Capitulo 1 — Infrodugéo a este Manual

Publicagcébes
Relacionadas

Apéndice A — Ajustes de Parémetros Completos lista, em forma de
tabelas, todos os parametros estabelecidos para o ACS 600.

Apéndice B — Parametrizagéo por Defeito das Macros de Aplicagdo os
ajustes por defeito das Macros de Aplicacdo do ACS 600 em forma de
tabela.

Apéndice C — Controlo de Fieldbus contém a informacao necessaria
para controlar o ACS 600 através de um médulo adaptador de bus de
campo. Encontram-se disponiveis varios médulos adaptadores de bus
de campo para o ACS 600 como equipamento opcional.

Apéndice D - Médulo de Extens&o Analégico NAIO contém a
informacé&o necessaria para controlar o ACS 600 através de um
Modulo de Extensao Analégico NAIO (opcional).

Adicionalmente a este manual, a documentacédo do utilizador do ACS
600 inclui os seguintes manuais:

¢ Guia de Inicializacéo para o ACS 600 equipado com o Programa de
Aplicacdo Standard 5.x (cédigo EN: 3BFE 64049224)

¢ Manuais de hardware para varios elementos da familia ACS 600.

e Varios Guias de Instalacdo e de Guias de Inicializacao para
equipamento opcional do ACS 600.

1-2

Manual de Firmware



Capitulo 2 — Descricao da Programacao do

ACS 600 e do Painel de Controlo CDP 312

Introdugéao

Programacéo do
ACS 600

Macros de Aplicagdo

Grupos de Pardmetros

Parédmetros de Dados de
Inicializagdo

Painel de Controlo

Este capitulo descreve como utilizar o painel do ACS 600 para
modificar pardmetros, monitorizar valores actuais e controlar a
unidade.

Nota: O Painel CDP 312 ndo comunica com o Programa de Aplicacao
Standard do ACS 600 nas versdes 3.x ou anteriores. O Painel CDP
311 ndo comunica com versdes do programa 5.x ou posteriores.

Através da programacao, o utilizador pode modificar a configuracao do
ACS 600 para satisfazer os requisitos da aplicacdo. O ACS 600 é
programavel por meio de um conjunto de parametros.

Os parametros podem ser estabelecidos um por um, ou podera
seleccionar-se um conjunto de parametros pré-programados. Estes
conjuntos de parametros pré-programados denominam-se Macros de
Aplicacdo. Ver Capitulo 5 — Programas de Macro de Aplicagdo
Standard para mais informacgao sobre as Macros de Aplicacao.

Para simplificar a programacao, os parametros do ACS 600
encontram-se organizados em Grupos. Os parametros do Grupo de
Dados de Inicio descrevem-se no Capitulo 3 — Dados de Inicializagéo,
e os outros pardmetros no Capitulo 6 — Parémetros.

O Grupo de Dados de Inicializagdo contém os ajustes basicos
necessarios para adaptar o ACS 600 ao seu motor e para estabelecer
o idioma do ecra do Painel de Controlo. Este grupo contém também
uma lista das Macros de Aplicacao pré-programadas. O Grupo de
Dados de Inicializag&o inclui pardmetros que séo estabelecidos no
momento da inicializagéo, e ndo devem nunca ser modificados. Ver
Capitulo 3 — Dados de Inicializagdo para a descricao de cada
parametro.

O Painel de Controlo é o dispositivo utilizado para controlar e
programar o ACS 600. O Painel pode fixar-se directamente a porta do
gabinete ou pode ser montado, por exemplo, numa mesa de controlo.

Manual de Firmware
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Capitulo 2 — Descrigdo da Programacé&o do ACS 600 e do Painel de Controlo CDP 312

——ACT——PAR——FUNC——DRIVE——

ce 9
v

00
0

Figura 2-1 O Painel de Controlo.

Ecrd& O ecra, do tipo LCD, possui 4 linhas de 20 caracteres.

A seleccao de idioma efectua-se na inicializacao, através do
Parametro 99.01 IDIOMA. Dependendo da selec¢ao do utilizador, um
conjunto de quatro idiomas é armazenado na meméria do ACS 600 na
fabrica (ver Capitulo 3 — Dados de Inicializag§o).

Teclas  As teclas do Painel de Controlo sdo teclas de premir lisas e com
etiquetas indicativas da sua fungéo. As suas fungdes explicam-se na
pagina seguinte.
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Numero de identifi-
cacgdo do
accionamento
seleccionado

Estado do painel
L = Local
R = Remoto

Direcgéo de rotagao Valor de
" = Directo
# = Inverso

Capitulo 2 — Descrigdo da Programacéo do ACS 600 e do Painel de Controlo CDP 312

Estado de funcionamento
| = Em marcha
O = Parado
= Sem permisso de marcha

referéncia

Modo de Indic. de Sinal Actual

Linha de
estado

—P
—P
Nomes e valo- >

res dos sinais

actuais —P

Seleccao de Sinal Actual/
Historial de Falhas

Indic. de Sinal Actual/
Mensagem de Falha

Introd. Modo Selecgao
ENTER Aceitar novo sinal

Modo Parametro

Linha de estado ———— ]
Numero e nome
do grupo —> Selecgao de grupo
o e one ——— Mudanga rapida de valor
Valor do —P
parametro Seleccgdo de Parametro
Mudancga lenta de valor
Introd. modo mudanga
ENTER Aceitar novo valor
Linag Mode Fungao
inhade —— P
estado
— “ ) W) seomnims
Fungdes eleccao de fungao
Selecciona-|
veis i
— L. ENTER Inicio de fungao
Tipo de conversor ——— 1 Modo
- Selecgao de unidade
Versao de softw *
cdata o Mudanca de nim. de ID
Namero de identi- — Jgg] ¥
ficagao Intro. modo mudanga
ENTER Aceitar novo valor

Figura 2-2 Indicagbes do Ecréd do Painel de Controlo, e fungéo das teclas do mesmo.

CICIT

Controlo local / Controlo externo

Rearme de Falhas

Directo Arranque

Inverso Paragem

Introducé@o da Referéncia

Figura 2-3 Comandos operacionais das teclas do Painel de Controlo.
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Capitulo 2 — Descrigdo da Programacé&o do ACS 600 e do Painel de Controlo CDP 312

Operacgéo do Painel

Modos de Teclado

Ecra de Identificagao

Modo de Indica¢ao do

Sinal Actual

A seguir descreve-se a operacéo do Painel de Controlo. As Teclas e
os Ecrao do Painel de Controlo encontram-se explicados na Figura 2-
1, Figura 2-2, e Figura 2-3.

No Painel de Controlo existem quatro modos diferentes de teclado:
Modo de Indicacao do Sinal Actual, Modo de Parametrizacéo, Modo
Funcéao, e Modo de Seleccao de Accionamento. Adicionalmente,
existe um Ecra de ldentificacao especial, visivel apds a conexao do
Painel a ligagédo. A seguir descrevem-se resumidamente o Ecra de
Identificacdo e os modos de teclado.

O Ecra de Identificacao aparece ao conectar o painel pela primeira
vez, ou ao aplicar a tens@o ao conversor.

Nota: O painel pode ser conectado ao conversor com a tensao
aplicada.

Apéds dois segundos, o ecré ficard em branco, e aparecerao os Sinais
Actuais do conversor.

Este modo inclui dois ecrés, o Ecra de Sinal Actual, e o Ecra de

Historial de Falhas. O Ecra de Sinal Actual aparece pela primeira vez
ao introduzir o modo de Indicacéo do Sinal Actual. Se o conversor se
encontra em falha, aparecera primeiro o Ecra de Indicacao de Falhas.

O painel retornara automaticamente ao Modo de Indicacao de Sinal
Actual a partir de todos os outros modos se nao se pressionar
nenhuma tecla no intervalo de um minuto (excepcoes: Ecra de Estado
em Modo de Selec¢cédo de Motor e Modo de Indicacao de Falhas).

No Modo de Indicacéo de Sinal Actual é possivel monitorizar ao
mesmo tempo trés Sinais Actuais diferentes. Para mais informacao
sobre 0s sinais actuais ver Capitulo 4. A explicacdo de como
seleccionar os trés Sinais Actuais para o ecra encontra-se na Tabela
2-2.

O Historial de Falhas inclui informacgao sobre as ultimas 64 falhas e
alarmes ocorridos no seu ACS 600. 16 permanecem na memaoria apos
um corte de alimentagcéo. O procedimento para eliminar o Historial de
Falhas descreve-se na Tabela 2-3.

A tabela abaixo descreve os eventos que se armazenam no historial
de falhas. Para cada evento descreve-se a informacéo incluida.

Manual de Firmware



Capitulo 2 — Descrigdo da Programacéo do ACS 600 e do Painel de Controlo CDP 312

Evento Informagao

Falha detectada pelo ACS 600. Numero de sequéncia do evento.
Vista do Historial de Falhas Nome da fa|ha, e um sinal “+” a

frente do nome.

Sinal Nome Tempo total de permanéncia ligado.
Numero de sequéncia Tempo de — - .
(1 corresponde ao evento | permanén- Falha rearmada pelo usuario. Numero de sequéncia do evento.
mais recente) cia ligado Texto -REARME FALHA.

Tempo total de permanéncia ligado.

.

Alarme activado pelo ACS 600. Numero de sequéncia do evento.
Nome do alarme, e um sinal “+” a
frente do nome.

Tempo total de permanéncia ligado.

Alarme desactivado pelo Numero de sequéncia do evento.
ACS 600. Nome do alarme, e um sinal “-” &
frente do nome.

Tempo total de permanéncia ligado.

Ao ocorrer uma falta ou alarme no motor, a mensagem aparecera
imediatamente, excepto no Modo de Seleccédo de Motor. A Tabela 2-4
indica como rearmar uma falha. A partir do ecra de falhas, é possivel
passar a outros ecra sem rearmar a falha. Se nenhuma tecla for
pressionada o texto de falha ou de alarme permanecera enquanto a
falha existir.

Ver Capitulo 7 para informacao sobre detecgao de falhas.

Tabela 2-1 Como indicar o nome completo dos trés Sinais Actuais.

Passo Fungéao Pulsar tecla Ecra
1. Indicar o nome completo dos trés sinais Premir
actuais.
2. Regressar ao Modo de Indicacédo de Soltar

operacao das grandezas. ‘=
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Capitulo 2 — Descrigdo da Programacé&o do ACS 600 e do Painel de Controlo CDP 312

Tabela 2-2 Como seleccionar os Sinais Actuais para o ecra.

Passo Fungao Pulsar tecla Ecra
1. Introduzir o Modo de Indicagéo de
grandezas de operagéo.
2. Seleccionar uma fila (um cursor
intermitente indica a fila seleccionada).
3. Introduzir a Fungdo de Selecgéo de Sinal
Actual. ENTER
4. Seleccionar um sinal actual.
Modificar o grupo de sinais actuais.
5.a Aceitar a seleccao e regressar ao Modo
de Indicagéo de Sinal Actual. ENTER
5.b Cancelar a selecgao mantendo a selecg¢éo

original, pulse qualquer das teclas de
Modo

Modo seleccionado introduzido.

®H®
00
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Tabela 2-3 Como indicar uma falha e limpar o Historial de Falhas. O historial de falhas ndo pode ser
apagado se existir uma falha ou alarme activo.

Passo Fungéao Pulse tecla Ecra

1. Introduzir o Modo de Indicagao das

grandezas de operagéo.
2. Introduzir o Ecra de Historial de Falhas.
3. Seleccionar a falha/alarme anterior (UP)

ou o seguinte (DOWN). %
Eliminar o Historial de Falhas.

RESET

Historial de Falhas vazio.

4. Regressar ao Modo de Indicacéo das
grandezas de operagéo.

Tabela 2-4 Indicagédo e rearme de uma falha activa.

Passo Fungéao Pulsar tecla Ecra

1. Indicar uma falha activa ‘=
2. Rearmar a falha. @
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Modo Parametro O Modo de Parametrizacao utiliza-se para modificar os pardmetros do
ACS 600. Ao introduzir este modo pela primeira vez apds a ligacao a
alimentacao, o ecra indicara o primeiro pardmetro para o primeiro
grupo. Ao introduzir o Modo Pardmetro uma segunda vez, aparecera o
parametro previamente seleccionado.

Tabela 2-5 Como seleccionar um pardmetro e modificar o seu valor.

Passo Fungao Pulsar tecla Ecra
1. Introduzir o Modo de Parametrizacgéo.
2. Seleccionar outro grupo.
3. Seleccionar um parametro.
4. Introduzir a fungédo de Ajuste do
parametro.
5. Modificar o valor do parametro.
(mudanca lenta para numeros e texto)
(mudanca rapida apenas para nimeros)
6a. Memorizar o novo valor.
6b. Para cancelar o novo ajuste mantendo o
valor original, pressionar qualquer das
teclas de Modo.
Modo de seleccionado introduzido.

2-8
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Capitulo 2 — Descrigdo da Programacéo do ACS 600 e do Painel de Controlo CDP 312

Modo Fungao

CARGA

—
DESCARGA

Acsem

O Modo Funcéo utiliza-se para seleccionar fungdes especiais. Estas
fungdes incluem a Carga de Parametros, a Descarga de Parametros, e
0 ajuste do contraste do ecra do Painel de Controlo.

A Carga de Parametros copia todos os pardmetros e os resultados da
identificacdo do motor do conversor para o painel. A fungao de carga

pode ser executada com 0 motor em movimento. Durante o processo
de carga, apenas se pode accionar o comando de PARAGEM.

A Tabela 2-6 e a sub-secc¢ao abaixo Copiar Pardmetros de Uma
Unidade para Outras Unidades descrevem como seleccionar e
executar as fungdes de Carga e Descarga de Pardmetros.

Nota:

* Por defeito, a Carga de Parametros copiara os Grupos de
parametros 10 a 97 armazenados no painel para a unidade. Os
Grupos 98 e 99 relativos a op¢des, idioma, dados de macro e de
motor ndo se carregam.

* A copia dos pardmetros para a consola tem de se efectuar antes da
descarga.

e Os parametros s6 podem ser carregados e descarregados se as
versoes de firmware da unidade (ver Parametros 33.01 VERSAO
SOFTWARE e 33.02 VERSAO SOFTWARE) de destino sédo
idénticas as versdes da unidade de origem.

* O motor deve ser parado durante o processo de carga.

Tabela 2-6 Como seleccionar e executar uma fungéo.

Passo

Fungéao Pulsar tecla Ecra

1. Introduzir o Modo Funcéo. @

2. Seleccionar fungéo (um cursor
intermitente indica a funcao

seleccionada).

3. Iniciar a fung&@o seleccionada.

ENTER
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Tabela 2-7 Como ajustar o contraste do ecré do painel.

valor original, pressionar qualquer das
teclas de Modo.

Modo seleccionado introduzido.

Passo Fungao Pulsar tecla Ecra

1. Introduzir o Modo Funcgao. @
2. Seleccionar fungéo (um cursor

intermitente indica a fungéo

seleccionada).
3. Introduzir a fungéo de ajuste de

contraste. ENTER
4. Ajustar o contraste.
5.a Aceitar o valor seleccionado.

ENTER

5.b Para cancelar o novo ajuste mantendo o

O®
00

2-10

Manual de Firmware



Capitulo 2 — Descrigdo da Programacéo do ACS 600 e do Painel de Controlo CDP 312

Copiar Parametros de E possivel copiar parAmetros de uma unidade a outra utilizando as
Uma Unidade para Outras  fungOes de Carga e Descarga de Pardmetros no Modo Funcéo. Siga o
Unidades  seguinte procedimento:

1.

Seleccione as op¢odes correctas (Grupo 98), o idioma e a macro
(Grupo 99) para cada unidade.

Estabelega os valores de acordo com as placas de caracteristicas
dos motores (Grupo 99), e execute a identificacao para cada
motor (a Magnetizacao de Identificacao a velocidade zero
pressionando Partida, ou uma ID de Motor. Para o procedimento
de ID de Motor, ver Capitulo 3 — Dados de Inicializagéo).

Alterar os pardmetros pretendidos nos Grupos 10 a 97 num dos
conversores ACS 600.

Carregar os parametros do ACS 600 para o painel
(ver Tabela 2-6).

Pressionar a tecla (&) para seleccionar o controlo externo (a letra
L ndo se encontra visivel na primeira fila do ecra).

6. Retirar o painel e coloca-lo na seguinte unidade ACS 600.

7. Assegure-se de que o ACS 600 de destino se encontra em

controlo Local (a letra L aparece na primeira fila do ecra). Se
necessario, modificar pressionando a tecla ().

Descarregar os parametros do painel para a unidade ACS 600
(ver Tabela 2-6).

Repetir os passos 7. e 8. para o resto das unidades.

Nota: Os Pardmetros dos Grupos 98 e 99 relativos a opgoes, idioma, e

dados de macro e de motor ndo se carregam.

1)

1) Esta restrigao previne o carregamento de dados do motor incorrectos (Grupo 99). Em casos espe-
ciais, é possivel também descarregar os Grupos 98 e 99 e os resultados da identificagdo do motor.
Para mais informacao, contacte o seu representante local ABB.

Manual de Firmware
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Capitulo 2 — Descrigdo da Programacé&o do ACS 600 e do Painel de Controlo CDP 312

Modo de Selec¢éao de

Motor

Numa utilizagdo normal, as funcionalidades disponiveis no Modo de
Seleccao de Motor ndo sdo necessarias; estas caracteristicas

reservam-se para aplicagcdes em que varias unidades se encontram
ligadas a um Painel. (Para mais informacéo, ver Instalagdo e Guia de
Iniciacdo para o Mdédulo de Interface de Conexédo do Bus de Painel,
NBCI, EN Cddigo: 3AFY 58919748).

A Ligacdo de Painel é uma ligacdo de comunicagédo que conecta o
Painel de Controlo e 0 ACS 600. Todas as estacdes “on-line” devem
possuir um numero de identificacao individual (ID). Por defeito, o
numero de ID do ACS 600 é 1.

ATENGAO! O nimero de ID por defeito do ACS 600 néo deve ser
modificado a menos que este se encontre conectado a uma Ligacao
de Painel com outras unidades “on-line”.

Tabela 2-8 Como seleccionar uma unidade e modificar o seu numero de ID.

Passo

Fungao

Pulsar tecla

1.

Introduzir o Modo de Selecgédo de Motor.

Seleccionar a unidade seguinte.

O numero de ID da estagdo modifica-se
pressionando primeiro a tecla ENTER
(aparecem os paréntesis em volta do
numero de ID) ajustando em seguida o
valor com os botdes @ . O novo
valor aceita-se com a tecla ENTER. A
alimentacéo do ACS 600 deve desligar-se
para validar o novo ajuste de nimero de
ID (o novo valor ndo aparece até desligar
e ligar novamente a alimentacgéao).

A Indicagao de Estado de todos os
equipamentos conectados a Ligacédo de
Painel aparece depois da ultima estagéo
individual. Se as estagdes ndo couberem
todas no ecrd ao mesmo tempo, pulse @
para ver as restantes estacoes.

Simbolos de Indicagdo de Estado
a = Motor parado, sentido directo
N=Em operagao, sentido inverso
F = Desconexao por falha

Para conectar-se a ultima unidade
indicada e introduzir outro modo,
pressione uma das teclas de Modo.

Modo seleccionado introduzido.

2-12
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Capitulo 2 — Descrigdo da Programacéo do ACS 600 e do Painel de Controlo CDP 312

Comandos
Operacionais

Mudancga de Localizacdo
de Controlo

Arranque, Paragem,
Sentido e Referéncia

Os comandos operacionais controlam a operacdo do ACS 600. Estes
comandos incluem o arranque e paragem da unidade, a mudanca do
sentido de rotagcéo e o ajuste de referéncia. O valor de referéncia
utiliza-se para controlar a velocidade ou torque do motor.

Os comandos operacionais podem ser dados a partir do Painel de
Controlo sempre que a fila de estado se encontre visivel e a
localizac&o de controlo seja o painel. Isto indica-se através da letra L
(Controlo Local) no ecra. R (Controlo Remoto) indica que um controlo
Externo se encontra activo e que o Painel é a origem de sinal para a
referéncia externa, ou para os sinais de Arranque/Paragem/Sentido
seguidos pelo ACS 600.

Controlo Local Contolo Local por Painel

Se ndo se encontra um L ou um R na primeira fila do ecra, a unidade é
controlada por outro equipamento.Os comandos operacionais nao
podem ser dados a partir deste painel, e s6 é possivel monitorizar os
sinais actuais, estabelecer pardmetros, carregar e modificar numeros
de ID.

Controlo por interface de E/O ou médulo de comunicagao

A mudanca entre as localizagbes de controlo Local e Externo efectua-
se pressionando a tecla LOC REM . Ver Capitulo 4 — Controlo do
Conversor para explicagdo de controlos Local e Externo.

Os comandos de Arranque, Paragem e Direccéo sdo dados a partir do
painel pressionando as teclas @ @ @ ou @ . A Tabela 2-8
explica como estabelecer a referéncia a partir do painel.

Manual de Firmware
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Tabela 2-9 Como estabelecer as referéncias.

Passo Fungéao Pulsar tecla Ecra

1. Para seleccionar um Modo de
funcionamento do teclado indicando a fila

de estado, pressione uma tecla de Modo.

Introduzir fungdo de Ajuste de Referéncia.
Um cursor intermitente indica que a
funcé@o de Ajuste de Referéncia se
encontra seleccionada.

Modificar a referéncia.
(mudanca lenta)

(mudanca rapida)

Para guardar a referéncia, pulse Enter.
O valor é armazenado na memdria
permanente, e automaticamente
restaurado apds desligar a alimentacgéo.

4.b Para sair do Modo de Ajuste de
Referéncia sem guardar as modificagbes,

pressionar qualquer das teclas de Modo.

Modo de Teclado seleccionado
introduzido.

Leitura e Introducgéao de
Conjuntos de Valores
Booleanos no CDP 312

Booleano

Alguns dos parametros e valores actuais sdo Conjuntos Booleanos,
isto é, cada bit individual tem um significado determinado (explicado
no correspondente sinal ou parametro). No Painel de Controlo do
CDP 312, os Conjuntos de Valores Booleanos sao lidos e introduzidos
em formato hexadecimal.

Neste exemplo, os Bits 1, 3 e 4 do Conjunto de Valor Booleano é ON:

0000 0000 0001 1010

Hex 0 0 1 A

2-14
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Capitulo 3 — Dados de Inicializacao

Descricdo Este capitulo lista e explica os Pardmetros de Dados de Inicializag¢&o.
Os Par&metros de Dados de Inicializagdo sdo um conjunto especial de
parametros que permitem configurar a informacéo do ACS 600 e do
motor. Os Pardmetros de Dados de Inicializagcdo apenas necessitam
de ser introduzidos durante a inicializagcao, e ndo devem ser
modificados posteriormente.

Pardametros de Dados  Para modificar os valores dos Parametros de Dados de Inicializacao,

de Inicializacéo siga o procedimento descrito no Capitulo 2 — Descri¢do da
Programacgégo do ACS 600..., Tabela 2-5. A Tabela 3-1, indica os
Parédmetros de Dados de Inicializagdo. A coluna Gama/Unidade na
Tabela 3-1 indica os valores que os parametros podem apresentar, os
quais se explicam detalhadamente depois da tabela.

ADVERTENCIA! A operacao do motor e do equipamento accionado
com dados de inicializacao incorrectos pode resultar em mau
funcionamento, reducéo da precisdo de controlo e danos no
equipamento.

Tabela 3-1 Grupo 99, Pardmetros de Dados de Inicializacéo.

Parametro Gamal/Unidade Descrigao
01 IDIOMA Idiomas Indica a selecgéo de idioma.
02 MACRO APLICACAO | Macros de Aplicagao Selecgao de Aplicagdo Macro.
03 RESTAURAR APLIC NAQO;SIM Restaura os parametros com os
valores de fabrica.
_» 04 MODO CONTR DTC; ESCALAR Selecgéo de modo de controlo do
MOTOR motor.
. 05 TENSAO NOM 1/2- Uydo ACS600...2 | Tensdo nominal da placa de
MOTOR - Uy do ACS 600 caracteristicas do motor.
_» 06 CORR NOM MOTOR 1/6 - Iopgdo ACS 600 ... Adapta o ACS 600 a corrente
2. /5,qdo ACS 600 nominal do motor.
_» 07 FREQ NOM MOTOR 8...300 Hz Frequéncia nominal da placa de
caracteristicas do motor.
_> 08 ROTACAO NOM 1...18000 rpm Velocidade nominal da placa de
MOTOR caracteristicas do motor.
. 09 POT NOM MOTOR 0... 9000 kW Poténcia nominal da placa de
caracteristicas do motor.
_» 10 EXECUTAR MOTOR | NAO; PADRAO; Selecciona o tipo de identificagio do
ID REDUZIDO motor a executar.
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99.01 IDIOMA

99.02 MACRO DE
APLICACAO

99.03 RESTAURAR
APLIC

Os Parametros 99.04 ... 99.09 devem sempre estabelecer-se
durante a inicializagao.

Se se alimentam varios motores pelo mesmo ACS 600, deverao ser
tidas em consideracao algumas instrugdes adicionais ao introduzir os
Parametros de Dados de Inicializag@o. Para mais informagéo, contacte
0 seu representante local ABB.

O ACS 600 apresenta toda a informacéo no idioma seleccionado pelo
usuario. O Painel indica 11 alternativas; na realidade um conjunto de
quatro idiomas é introduzido na memoria do ACS 600. Os conjuntos de
idiomas utilizados séo:

* Inglés (UK & Am), Francés, Espanhol, Portugués
* Inglés (UK & Am), Alemé&o, Italiano e Holandés
* Inglés (UK & Am), Dinamarqués, Sueco e Finlandés

Se se selecciona a opcao de Inglés (Am) a unidade de poténcia
utilizada é indicada em HP em vez de kW.

Este parametro utiliza-se para seleccionar a Macro de Aplicagcao que
configurara o ACS 600para uma determinada utilizacdo. Consultar o
Capitulo 5 — Programas de Macro de Aplicacdo Standard para uma
lista e descricao das Macros de Aplicagao disponiveis. Existe também
uma selecgao que permite guardar os ajustes actuais como Macro do
utilizador (GRAVAR U1 ou GRAVAR U2), e para carregar estes
valores (CARREGAR U1 ou CARREGAR U2).

Existem ainda pardmetros nao incluidos nas Macros. Ver seccao
99.03 RESTAURAR APLIC.

Nota: O carregamento da Macro do utilizador restaura também os
ajustes do motor do grupo de Dados de Inicializacao e os resultados
da ldentificagcdo do motor. Verificar sempre que estes ajustes
correspondem ao motor utilizado.

A seleccao de SIM restaura os ajustes iniciais de uma macro de
aplicacdo da seguinte maneira:

e Se uma macro padrao (Fabrica, ... , Controlo Sequencial) se
encontra em uso, os valores de pardmetro séo restaurados aos
ajustes por defeito (ajustes de fabrica). Excepcao: Os ajustes de
Parametros no Grupo 99 permanecem inalterados, bem como os
resultados da identificagdo do motor.

e Se as Macros do utilizador 1 ou 2 se encontram em uso, os valores
de parametro sao restaurados com os ultimos valores
armazenados. Adicionalmente, os ultimos resultados armazenados
da identificacdo do motor sdo também restaurados (ver Capitulo 5 —
Programas de Macro de Aplicagdo Standard). Excepc¢des: Os
ajustes de Parametros 16.05 SEL MACRO USUARIO e 99.02
MACRO DE APLICACAO permanecem inalterados.

3-2
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99.04 MODO CONTR
MOTOR

99.06 TENSAO NOM
MOTOR

Capitulo 3 — Dados de Inicializagdo

Nota: Os ajustes de parametros e os resultados de identificagdo do
motor sdo restaurados de acordo com 0s mesmos principios ao
substituir uma macro por outra.

Este parametro estabelece o0 modo de controlo do motor.

DTC

O modo DTC (Controlo de Torque Directo) é recomendado para a
maioria das aplicagdes. O ACS 600 executa um controlo preciso de
torque e de velocidade de motores de gaiola de esquilo sem
realimentacao por gerador de impulsos.

Se vérios motores se encontram alimentados pelo ACS 600, existem
certas restricdes na utilizagdo do DTC. Para mais informacao, contacte
0 seu representante local ABB.

ESCALAR

O controlo escalar deve seleccionar-se para 0s casos especiais em
que nao seja possivel aplicar o DTC. O modo de controlo ESCALAR é
recomendado para unidades multimotor, quando o nimero de motores
conectados ao ACS 600 é variavel. O controlo ESCALAR é também
recomendado quando a corrente nominal do motor for inferior a 1/6 da
corrente nominal do inversor, ou quando se utiliza o inversor para
efeitos de teste sem qualquer motor conectado.

As caracteristicas excepcionais de precisdo de controlo de motor do
DTC nao se podem alcangar no modo de controlo escalar. As
diferengas entre os modos de controlo ESCALAR e DTC discutem-se
mais adiante neste manual, nas listas de pardmetros relevantes.

Algumas caracteristicas standard encontram-se desactivadas no
modo de controlo ESCALAR: Execucéao de Identificacao de Motor
(Grupo 99), Limites de Velocidade (Grupo 20), Limites de Torque
(Grupo 20), Frenagem CC Cond (Grupo 21), Magnetizagdo CC (Grupo
21), Afinagédo do Controlador de Velocidade (Grupo 23), Controlo de
Torque (Grupo 24), Optimizacao de Fluxo (Grupo 26), Fluxo de
Frenagem (Grupo 26), Funcédo de Carga Baixa (Grupo 30), Proteccéo
de Perda de Fase do Motor (Grupo 30), Proteccédo de Bloqueio do
Motor (Grupo 30). Adicionalmente, um motor em rotagdo nao pode ser
arrancado, nem é possivel executar um rearranque rapido do motor,
mesmo que seja possivel seleccionar a fungéo de arranque rapido do
motor (Par. 21.01).

Neste pardmetro introduz-se a tensao nominal do motor, conforme
indicada na placa de caracteristicas do mesmo.

Nota: Nao é permitido conectar o motor a uma voltagem nominal
inferior a 1/2 - Uy ou de mais de 2 - Uy do ACS 600.
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99.06 CORR NOM
MOTOR

99.07 FREQ NOM
MOTOR

99.08 ROTACAO NOM
MOTOR

A

99.09 POT NOM MOTOR

99.10 EXECUTAR
MOTOR ID

Neste pardmetro introduz-se a corrente nominal do motor. A gama
permitida de 1/6 - lopg ... 2 - Iopg do ACS 600 é valida para o modo de
controlo do motor DTC. No modo ESCALAR, a gama permitida é de 0
. /2hd L2 /2hd of ACS 600.

A operacéo correcta do motor requer que a corrente de magnetizacao
do mesmo ndo exceda os 90% da corrente nominal do inversor.

Neste pardmetro introduz-se a frequéncia nominal do motor, ajustavel
entre 8 Hz e 300 Hz.

Neste pardmetro introduz-se a velocidade nominal indicada na placa
de caracteristicas do motor.

Nota: E muito importante colocar neste Parametro o valor indicado na
placa de caracteristicas do motor, para garantir o funcionamento
correcto da unidade. Nao se deve utilizar o valor de velocidade de
sincronismo do motor, ou outro valor aproximado!

Nota: Os limites de velocidade do Grupo 20 Limites encontram-se
relacionados com os ajustes de 99.08 ROTACAO NOM MOTOR. Se o
valor do Pardmetro 99.08 ROTACAO NOM MOTOR for modificado, os
ajustes de limite de velocidade modificam-se automaticamente.

Neste pardmetro introduz-se a poténcia nominal do motor, ajustavel
entre 0 kW e 9000 kW.

Este parametro utiliza-se para iniciar a Execucéo de Identificacdo do
Motor (ID). Durante o processo, o0 ACS 600 identificara as
caracteristicas do motor para o controlo 6ptimo do mesmo. A
Execucao de ID demora aproximadamente um minuto.

A ID do motor ndo pode efectuar-se se o0 modo de controlo escalar se
encontra seleccionado (Parametro 99.04 MODO CONTR MOTOR em
ESCALAR).

NAO

N&o se executa a ID do Motor. Esta opgao é seleccionavel na maior
parte das aplicagdes. O modelo do motor é calculado no primeiro
arranque magnetizando o motor durante 20 a 60 s a velocidade zero.

Note: A ID do Motor (Standard ou Reduzida) deve seleccionar-se se:
* a velocidade de operacao da unidade se acerca a velocidade zero

* sempre que seja requerida a operagcdo com uma gama de binario
superior ao binario nominal do motor dentro de uma gama alargada
de velocidades e sem qualquer gerador de impulsos (ou seja, sem
qualquer feedback de medicéo de velocidade).

34
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STANDARD

A Execucdo da ID de Motor Standard garante o alcange da maior
precisdo de controlo possivel. O motor deve ser desacoplado do
equipamento accionado antes de executar a ID de Motor Standard.

REDUZIDA
A Execucéo de ID de Motor Reduzida deve ser seleccionada, em lugar
da ID de Motor Standard nos seguintes casos:

* se as perdas mecanicas sdo superiores a 20 % (ou seja, se 0 motor
nao pode ser desacoplado do equipamento accionado)

* se nao é permitida a redugcao do fluxo com o motor em operacéo
(ou seja, no caso de um motor de travagem em que o travao se
activa se o fluxo se reduz abaixo de um determinado nivel).

Nota: Verificar o sentido de rotacao do motor antes de iniciar a
Execucao de ID do Motor. Durante o processo, o motor girara no
sentido directo.

% da velocidade nominal durante a ID do Motor. VERIFIQUE QUE
SEJA SEGURO ACCIONAR O MOTOR ANTES DE EXECUTAR A ID
DO MOTOR!

2 ADVERTENCIA! O motor funcionara a aproximadamente 50 % ... 80

Procedimento de ID do Para executar a ID do Motor:
Motor

Nota: Se se modificam os valores dos parametros (Grupos 10 a 98)
antes de executar a ID do Motor, verifigue que os novos ajustes
cumprem o0s seguintes requisitos:

« 20.01 VELOCIDADE MINIMA < 0.

e 20.02 VELOCIDADE MAXIMA > 80 % da velocidade nominal do
motor.

e 20.03 CORRENTE MAXIMA > 100*/;,4.
e 20.04 TORQUE MAXIMO > 50 %.
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1. Assegure-se de que o Painel se encontra no modo de controlo
local (a letra L aparece na fila de estado). Pulse a tecla (&) para
passar de um modo a outro.

2. Modifique a selecgcédo para STANDARD ou REDUZIDA:

3. Pulse ENTER para verificar a selec¢cao. Aparecera a seguinte
mensagem:

4. Para iniciar a ID do Motor, pressione a tecla @ . O sinal de
liberacao deve estar activado (ver Parametro 16.01 LIBERACAO).

Adverténcia quando se inicia a Adverténcia durante a ID de Adverténcia apés a execugio
ID de Motor Motor com éxito da ID de Motor

Recomenda-se em geral ndo pressionar qualquer das teclas do painel
de controlo durante a execucao de ID de Motor. No entanto:

* A Execucdo de ID de Motor pode parar-se em qualquer momento
pressionando a tecla @ do Painel de Controlo, ou eliminando o
sinal de Liberacgéao.

 Apds iniciar a ID do Motor com a tecla K, é possivel monitorizar os
valores actuais pressionando primeiro a tecla ACT, seguida da
tecla @ .
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Descricdo

Sinais Actuais

Este capitulo descreve os Sinais Actuais (Grandezas de Operacao), o
Historial de Falhas, e os modos de controlo Local e Externo.

Os Sinais Actuais monitorizam as grandezas de operac¢ao do ACS600.
Estes sinais ndo afectam o desempenho do ACS 600. Os valores de
Sinal Actual sdo medidos ou calculados pelo conversor, e ndo podem
ser estabelecidos pelo utilizador.

Para seleccionar os valores actuais a visualizar, proceda de acordo
com o Capitulo 2 — Descrigdo..., Tabela 2-2.

Grupo 1 Sinais Actuais

Tabela 4-1 Grupo 1 Sinais Actuais. Os sinais assinalados com um * sé sdo actualizados quando a
Macro de Controlo PID se encontra seleccionada.

Sinal Actual

Abrev. Gama/Unidade Descrigéo

01 VELOC PROCESSO

VEL PROC 0...100000/user | Velocidade baseada na escala e unidades do grupo
units 34. O valor por defeito é de 100% a velocidade
maxima do motor.

02 ROTAGCAO MOTOR ROT rpm Velocidade calculada do motor, em rpm.
MOTOR
03 FREQUENCIA FREQ Hz Frequéncia calculada do motor.
04 CORRENTE CORRENTE A Corrente medida do motor.
05 TORQUE TORQUE % Binario calculado do motor. 100 corresponde a
capacidade de binario nominal do motor.
06 POTENCIA POTENCIA % Poténcia do motor. 100 corresponde a poténcia

nominal do motor.

07 TENSAO CIRC CC TEN CC \ Tens&o no circuito intermédio de CC.

08 TENSAO REDE TEN REDE \" Tensao calculada de alimentacao.

09 TENSAO SAIDA TENS SAID \ Tensao calculada no motor.

10 TEMP DISSIPADOR TEMP DIS C Temperatura do dissipador de calor.

11 REF EXTERNA 1 REF EXT1 rpm, Hz Referéncia externa 1. Medida em Hz com controlo
escalar do motor. Ver sec¢ao Controlo Local vs.
Controlo Externo neste capitulo

12 REF EXTERNA 2 REF EXT2 Y% Referéncia externa 2. Ver secgédo Controlo Local vs.

Controlo Externo neste capitulo.

Manual de Firmware
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Sinal Actual Abrev. Gamal/Unidade Descricao
13 SEL LOC CONTROLE LOC CTRL LOCAL; EXT1; Localizagéo de controlo activa. Ver sec¢éo Controlo
EXT2 Local vs. Controlo Externo neste capitulo.

14 HORAS DE OPERACAO | HS OPER h Medidor de tempo de operagéo decorrido. O
medidor entra em funcionamento quando a placa
NAMC se encontra alimentada.

15 POT CONSUMIDA POT CONS kWh Medidor kWh.

16 SAIDA BLOCO APLIC BL APLIC Y% Sinal de saida do bloco de aplicagéo.

Ver Figura 4-3.

17 ESTADO ED6-1 ED6-1 Estado das saidas digitais. 0 V = “0”
+24 VDC =“1"

18 EA1 (V) EA1 (V) \" Valor da saida analdgica 1.

19 EA2 (mA) EA2 (mA) mA Valor da saida analégica 2.")

20 EA3 (mA) EA3 (mA) mA Valor da saida analégica 3.")

21 ESTADOS RELES 3-1 REL 3-1 Estado das saidas a relé. 1 = relé alimentado,

0 = relé sem alimentacéo

22 SA1 (mA) SA1 (mA) mA Valor da saida analdgica 1.

23 SA2 (mA) SA2 (mA) mA Valor da saida analdgica 2.

24 REALIMENTACAO 1 * REALA1 Y% Sinal de feedback para o Controlador PID.

25 REALIMENTACAO 2 * REAL2 % Sinal de feedback para o Controlador PID.

26 ERRO* ERRO % Desvio do Controlador PID (diferencga entre o valor
de referéncia e o valor actual do controlador de
processo PID).

27 MACRO APLICACAO MACRO m\B’\IFLlit\/;AUTO_ Macro de aplicacéo activa (valor do Parametro 99.02

CONTR PID: CONTR MACRO DE APLICACAO)
TORQUE; CONTR

SEQ;

CARREGAR Uf1;

CARREGAR U2

28 SA1 EXT [mA] EXT AO1 mA Valor da saida1 do Mddulo de Extenséo de E/S
Analdgica NAIO (opcional).

29 SA2 EXT [mA] EXT AO2 mA Valor da saida2 do Mddulo de Extenséo de E/S
Analdgica NAIO (opcional).

30 TEMP PP1 TEMP PP1 °C Temperatura do IGBT no interior do inversor 1
(utilizado apenas em unidades de alta poténcia com
inversores paralelos)

31 TEMP PP2 TEMP PP2 °C Temperatura do IGBT no interior do inversor 2
(utilizado apenas em unidades de alta poténcia com
inversores paralelos)

32 TEMP PP3 TEMP PP3 °C Temperatura do IGBT no interior do inversor 3

(utilizado apenas em unidades de alta poténcia com
inversores paralelos)

4-2
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Sinal Actual

Abrev. Gama/Unidade Descrigéo

33 TEMP PP4

TEMP PP4 °C Temperatura maxima IGBT no interior do inversor 4
(utilizado apenas em unidades de alta poténcia com
inversores paralelos)

1) Um sinal com tens&o numa entrada analégica do médulo de Extensdo de Entradas/Saidas analogi-
cas é também indicado em mA (em vez de V).

Grupo 2 Sinais Actuais  Através do Grupo 2 Sinais Actuais € possivel monitorizar o

processamento da velocidade e as referéncias de binario na unidade.
Sobre os pontos de medicao de sinal, ver a Figura 4-3, ou as figuras
relativas as Conexodes de Sinal de Controlo das Macros de Aplicagcédo
(Capitulo 5 — Programas de Macro de Aplicagcdo Standard).

Tabela 4-2 A tabela abaixo descreve os Sinais Actuais do Grupo 2.

Sinal Actual Abrev. Ge_amaIU Descricao
nidade

01 VELOCIDADE V REF 2 rpm Referéncia de velocidade limitada.

REF 2 100 % = vel max."

02 VELOCIDADE V REF 3 rpm Referéncia de vel com rampa e

REF 3 forma. 100 % = vel max")

03 ..08 Reservado

09 BINARIO REF B REF 2 % Saida do controlador de

2 velocidade. 100 % = torque
nominal do motor.

10 BINARIO REF B REF 3 % Referéncia de torque. 100 % =

3 torque nominal do motor.

11...12 Reservado

13 BINARIO B USAR % Referéncia de torque utilizando

USADO REF limitadores de frequéncia,
voltagem e torque. 100 % = torque
nominal do motor.

14 ... 16 Reservado

17 VELOCIDADE VEL ES rpm Velocidade estimada do motor.

ESTIM

18 VELOC VELOC rpm Velocidade medida do motor (zero

MEDIDA MEDIDA quando o encoder ndo se encontra
em uso).

) A vel. maxima é o valor do Parametro 20.02 VELOCIDADE MAXIMA, ou
20.01 VELOCIDADE MINIMA se o valor absoluto do limite minimo for superior
ao limite maximo.

Grupo 3 Sinais Actuais O Grupo 3 contém sinais actuais, principalmente para uso do bus de

campo (um sistema superior controla o ACS 600 através de uma
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ligacéo de comunicacgéo de série). Todos os sinais do Grupo 3 séo
cédigos de 16 bits, cada bit correspondendo a um fragmento de
informacéo binaria (0,1) da unidade a estacdo mestre.

Os valores de sinal (cédigos de dados) podem também ser vistos com
o Painel de Controlo em formato hexadecimal.

Para mais informacéo sobre o Grupo 3 Sinais Actuais, ver Apéndice A
e Apéndice C.
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Historial de Falhas O Historial de Falhas contém informacao sobre as 16 falhas e alarmes
mais recentes ocorridos no ACS 600 (ou 64, se entretanto nao se
desligou a alimentacéo). A descricdo da falha e o tempo total de
alimentacao encontram-se disponiveis. O tempo total de alimentacao
é sempre calculado quando a placa NAMC do ACS 600 ¢é alimentada.

Capitulo 2 — Descrigdo..., A Tabela 2-4, como indicar e apagar o
Historial de Falhas a partir do Painel de Controlo.

Controlo Local vs. O ACS 600 pode ser controlado, isto €, os comandos de referéncia,

Controlo Externo Arranque/Paragem e Sentido podem ser dados a partir de uma
localizac&o de controlo Externa ou de uma localizagao de controlo
Local.

A seleccao entre controlo Local ou Externo pode realizar-se com a
tecla LOC REM no teclado do Painel de Controlo.

Controlo Local Controlo Externo
o | ACS 600
Ligagdo de Painel || Terminais de E/S
Digitais e Analégicos
Control Panel
CHO =
B RS-485
(DDCS) ni
CONTROLO Adaptador de Fieldbus
DE FIELDB
CH3 us
| (DDCS) Standard Modbus Link
s = RS-485
] (Modbus RTU)
DriveWindow
|, . B

Figura 4-1 Controlo local e externo.

Controlo Local Os comandos de controlo sdo dados a partir do teclado do Painel de
Controlo, ou com a ferramenta de PC DriveWindow quando o ACS 600
se encontra en modo de controlo Local, o que se indica com a letra L
no ecra do Painel de Controlo.
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Controlo Externo

Seleccdo de Origem de
Sinal

Quando o ACS 600 se encontra em modo de controlo Externo,os
comandos sao dados através do bloco terminal de controlo na placa
NIOC (entradas digitais e analdgicas) e/ou através de qualquer dos
dois interfaces de bus de campo, o Adaptador de Bus de Campo CHO
ou o Standard Modbus Link. Adicionalmente, é possivel estabelecer o
Painel de COntrolo como origem do controlo externo.

O controlo Externo é indicado por um caracter em branco no ecrao do
Painel de Controlo, ou pela letra R nos casos especiais em que o
Painel se encontra definido como a origem do controlo externo.

| U ..... x T

Controlo Externo através dos Controlo Externo através do Painel de

terminais de Entrada/Saida,ou Controlo (comandos de

através dos interfaces de bus de Arranque/Paragem/Sentido e/ou

campo referéncia dada por um Painel
“externo”)

No programa de aplicagdo, o utilizador pode definir a origem dos sinais
para duas localizag6es de controlo externo EXT1 e EXT2, podendo
estar uma delas activa de cada vez. Parametro 11.02 SELECAQO
EXT1/EXT2 (O) efectua a selecgcado entre EXT1 e EXT2.

Para EXT1, a origem dos comandos de Arranque/Paragem/Sentido é
definida pelo Parametro 10.01 EXT1 SELECQAO COMANDO, e a
origem da referéncia é definida pelo Parametro 11.03 SEL REF EXT1
(O). A referéncia externa 1 é sempre uma referéncia de velocidad .

ED1

ED6 ——
TECLADO 6 EXT1 Arranque/Paragem/Sentido

_ | Selecgao
CHO de Fieldbus| [ 10.01

Standard Modbus Link —{ Y& APe"-©
EAl — ]
EA3 -~ |
ED3 ———— C .
ED6 —— EXT1 Referéncia (rpm)
TECLADO —
_| Seleccdo
CHO de Fieldbus| [ 11.03

Standard Modbus Link — Ve"Apen-©

Figura 4-2 Diagrama da selecgéo do sinal de origem EXT1.
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Para EXT2, a origem dos comandos de Arranque/Paragem/Sentido é
definida pelo Pardmetro 10.02 EXT2 SELECCAO COMANDO, e a
origem da referéncia é definida pelo Parametro 11.06 SELEC REF
EXT2 (O). A referéncia externa 2 pode ser uma referéncia de
velocidade, de torque ou de processo, dependendo da Macro de
Aplicacéo seleccionada. Para o tipo de referéncia externa 2 consultar
a descricao da Macro seleccionada.

Se 0 ACS 600 se encontra em modo de controlo Externo, a velocidade
de operacéo constante pode ser seleccionada ajustando o Pardmetro
12.01 SEL VEL CONSTANTE. Uma de entre 15 velocidades
constantes pode ser seleccionada com entradas digitais. A selecgao
de velocidade constante sobrepde-se ao sinal de referéncia de
velocidade externo, a menos que EXT2 se encontre seleccionada
como localizagdo de controlo activa na Macro de Controlo PID ou
na Macro de Controlo de Torque.
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)

ACS 600

Selecgéo de Referéncia

Entradas 11.02 SEL EXT1/ 12.01 SEL VEL 11.01 SEL REF
Analégicas CONST TECLADO
Al1..AI3
—- . . .
N ; ; ;
M g - ' |
o Selecgéio de origem de Referéncia ' ' '
Entradas ' ! !
I \
Digitais 11.06 SEL REF 11.03 SEL REF Srowp 1z |, ! .
DI1...DI6 EXT2 EXT1 STANTES \ ' \
1 ! 1
== X | ' :
- > : X Y ; : . Contr. de Veloc.
!!! ,AIT-3DI16, - 11 DH-6 r - -~ - - emm -t !
- MOD.COM. , | EXTERNAL
L e ' ! Group 25
’ \ 1 EXTERNO
CHoO ! ) X ° VEL CRITICAS
Adapt. , TECLADO , \ |
- 1 '
Fieldbus , , , :
] ! N ! | TECLADO, 20.01 VEL MINIMA
|—> \
‘ i ! REF EXT 2 X : 20.02 VEL MAXIMA
Selecc : - e : . I 201
elecgéo ' \ REF VEL 2
1 L ! 1 1
Standard || de AraDIe NI ' : Group 22
Modbus || Fieldbus —o ' c |59~ SR ' . ACEL/DESACEL
Link Apen. C ! EXTERNAL A o REF2(%) !
! c P Veloc.! ' . | 2.02
TECLADO, g ' o \ | REF VEL 3
} " \
- REF1 !
< TECLADO // s Bririo® (rpm)‘ / . Group 23
v . / ' : ! CONTR VELOGIDADE
1 ! 1
! P : X ' T 2.09
' REF VEL 2
! REFEXT2f—-o 0y . ! | —
m . \ . . Contr. Binario
1 ' ! 1
T
PAINEL ' ExT2_ | . ' 20.04
L —e' ! BINARIO MAXIMO
CONTR. ) ! ! \
\ . : 1 2.10
' ' . ' REF BINARIO 3
, \ \
1 1 ' 1
1 1 ' 1
! ' ! ' Group 24 2.13
] ; [J— CONTR BINARIO BUSAR
REF2(%) 1
\ . \
\ \
\ \
' ' REF1(rpm)
) \ \
------------------- @ - - - - e e e - - @ mmmmm - -
- , \
Arranque/Paragem, Sentido ! :
X \
)
\ X °
NAO SEL . TECLAD ! - Arranque/Paragem
Dl1-6, MOD.COM‘\I- EXTig | SOLICITADO ‘/.'
\ \_ EXTERNO DIHECT.O\ | Sentido
o —0 R T
— TECLADO ™, EXT2 INVERSO_ ! .
i [N .
1 1 1
i NAO SEL i .
! DI1-6, MOD.COM. X '
r Y 1
T L
- , TECLADO, : :
1 bl ! 1 SIM, DI1-6,
' ' \ \ MOD.COM
- - T T
Selecgdo de origem ! ! |
. \
Arranque/Par/Sentido . ' '
10.01 SEL COMANDO| [10.02 SEL COMAN 1003 16.01
i XT1 DO EXT2 SENTIDO PERMISSO DE
MARCHA

Figura 4-3 Selecgéo de localizagéo de controlo e origem de controlo.
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Capitulo 5 — Programas de Macro de Aplicacao Standard

Descricdo Este capitulo descreve a operacao e os usos recomendados das cinco
Macros de Aplicagcédo e das duas Macros de utilizador.

O capitulo inicia-se com uma descricao geral das Macros de
Aplicacdo. A Tabela 5-1, lista as macros junto com as aplicacdes
recomendadas, controlos e forma de aceder a cada macro para
efectuar a modificacdo de parametros.

O resto deste capitulo contém a seguinte informacao para cada macro:
e Operacgao

e Sinais de Entrada e de Saida

* LigacOes Externas

Os ajustes por defeito dos parametros fornecem-se no Apéndice B —
Parametrizagédo por Defeito das Macros de Aplicagéo.

Macros de Aplicacédo As Macros de Aplicagdo sado conjuntos de parametros pré-
programados. A utilizacdo das Macros de Aplicacdo permite uma facil
e rapida inicializacao do ACS 600.

As Macros de Aplicagdo reduzem a um minimo o numero de

paradmetros que é necessario ajustar durante a inicializagcao. Todos os
parametros possuem valores por defeito estabelecidos pelo fabricante.
A MAcro de Fabrica é a macro por defeito estabelecida pelo fabricante.

Ao iniciar o ACS 600, podera seleccionar uma das macros standard
xomo macro por defeito para o seu ACS 600 (ver Parametro 99.02
MACRO DE APLICACAOQ):

e Fabrica

e Contr Manual/Auto

e Controlo PID

e Controlo Sequencial

e Controlo de Binario

Os valores por defeito das Macros de Aplicagao sédo seleccionados por
representarem os valores médios numa aplicagao tipica. Verifique que
os valores por defeito satisfacam os seus requisitos, e personalize os

ajustes sempre que necessario. Todas as entradas e saidas séo
programaveis.

Nota: Ao modificar os valores de parametros de uma macro standard,
0S novos ajustes activam-se imediatamente e permanecem activados
mesmo se a alimentacédo do ACS 600 é desligada e ligada. No
entanto, os ajustes de pardmetros por defeito (ajustes de fabrica) de
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Macros de Utilizador

cada macro standard continuaré@o disponiveis. Os ajustes por defeito
sao restaurados quando o Parametro 99.03 RESTAURAR APLIC se
encontre em SIM, ou se a macro for modificada.

Nota: Existem certos pardmetros que permanecerao iguais mesmo no
caso de substituicdo de uma macro por outra, ou de restauracéo dos
ajustes por defeito de uma macro. Para mais informacao, ver Capitulo
3 — Dados de Inicializagdo, sec¢ao 99.03 RESTAURAR APLIC.

Adicionalmente as Macros de Aplicacéo, é possivel criar duas Macros
do utilizador. A Macro do utilizador permite-lhe guardar os ajustes de
Parametros incluindo os do Grupo 99, e os resultados da identificacdo
do motor na memoria permanente”, podendo fazer uso destes dados
posteriormente.

Para criar a Macro de utilizador 1:

1. Ajuste os Pardmetros. Se esta néo tiver sido realizada, execute a
identificacao do motor.

2. Guarde os ajustes de parametros e o resultado da identificagdo do
motor modificando o Pardmetro 99.02 MACRO DE APLICACAO
para GRAVAR U 1 (pressione ENTER). A memorizacéo tardara
entre 20 s e um minuto.

Para activar a Macro de utilizador:

1. Modifique o Pardmetro 99.02 MACRO DE APLICACAOQO para
CARREGAR U 1.

2. Pressione ENTER para carregar.

A Macro de utilizador pode também ser activada através das entradas
digitais (ver Pardmetro 16.05 SEL MACRO USUARIO).

Nota: A carga de uma Macro de utilizador restaura também os ajustes
do motor do grupo de Dados de Inicializacao, e os resultados da
identificacdo do motor. Verifique sempre que estes ajustes
correspondem ao motor utilizado.

Exemplo: As Macros de utilizador tornam possivel alternar o ACS 600
entre dois motores sem ter que ajustar os pardmetros do motor, e de
repetir a identificacdo do motor antes de cada mudancga de motor. O
usuario pode simplesmente estabelecer os ajustes, e executar uma
vez a identificacédo de motor para ambos os motores, guardando
depois os dados como duas Macros de utilizador. Ao mudar de motor,
apenas é necessario carregar a Macro de utilizador correspondente, e
a unidade estara pronta a entrar em operacéo.

) A referéncia de painel e o ajuste de localizacdo de controlo (Local ou Remoto) sdo também gra-

vados.
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Macros de Aplicacédo

Descricdo

Tabela 5-1 Macros de Aplicagéo.

Macro

Aplicagbes Recomendadas

Controlos

Seleccionar

Fabrica

Cintas de transporte e outras aplicagbes industriais de torque
constante.

Aplicagbes em operacgdo durante periodos de tempo longos a
velocidades constantes diferentes da velocidade nominal do
motor.

Bancos de ensaio de resisténcia a vibracdes requerendo
velocidades varidveis de motores vibratdrios.

Testes de maquinas rotativas.

Todas as aplicagdes que necessitem controlos externos
convencionais.

Teclado,
Externo

FABRICA

Manual/Auto

Aplicacbes requerendo o controlo automatico da velocidade
do motor via PLC ou outro processo de automatizagdo, e o
controlo manual através de um painel de controlo externo. A
seleccao da localizagédo de controlo activa é feita através de
uma entrada digital.

Controles de velocidade com uma ou duas localizagbes de
controlo externo com ajustes de referéncia e controlo
ARRANQUE/PARAGEM. A selecgéo de referéncia activa é
feita através de uma entrada digital.

EXT1, EXT2

MANUAL/
AUTO

Controlo PID

Para uso em sistemas de controlo de circuitos fechados, tais

como controlos de presséo, de nivel e de fluxo. Por exemplo:

* Bombas de alimentagé@o de sistemas municipais de
distribuicdo de aguas.

» Controlo automatico de nivel de reservatdrios de agua.

* Bombas de alimentacéo de sistemas de aquecimento locais.

* Controlo de velocidade de diversos tipos de sistemas de
manuseamento de materiais, que exijam regulagéo do fluxo
de material.

EXT1, EXT2

CONTR PID

Controlo
Torque

Processos que exijam controlo de binario, por exemplo,
misturadores e unidades “escravo” de accionamento. A
referéncia de binario provém de um PLC ou qualquer outro
sistema de automatizacao de processo ou painel de controlo.
A referéncia manual é a referéncia de velocidade.

EXT1, EXT2

CONTRT

Controlo
Sequencial

Processos que exijam controle de velocidade do motor
adicionalmente a velocidade ajustavel com de 1 a 15
velocidades constantes e/ou dois tempos diferentes de
aceleragcéo/desaceleracédos. O controlo pode ser executado
automaticamente através de um PLC ou outro processo
automatico, ou através de interruptores de selecgéo de
velocidade convencionais.

Velocidade
Constante
Regulada

CONTR SEQ
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Macro de Aplicacdo 1  Todos os comandos do accionamento e ajustes de referéncia podem

— Fabrica ser dados a partir do teclado do Painel de Controlo, ou selectivamente
a partir de uma localizacédo de controlo externa. A localizacéo de
controlo activa selecciona-se com a tecla LOC REM do teclado do
Painel de Controlo. A velocidade de accionamento é controlada.

No modo de Controlo Externo, a localizagdo de controlo é EXT1. O
sinal de referéncia é conectado a entrada analdgica Al1 e os sinais de
Arranque/Paragem e Sentido as entradas digitais DI1 e DI2. Por
defeito, o sentido estabelece-se como DIRECTO (Paradmetro 10.03
SENTIDO). DI2 ndo controla o sentido de rotagdo, a menos que o
Parametro 10.03 SENTIDO se modifique para SOLICITADO.

Encontram-se disponiveis trés velocidades constantes nas entradas
digitais DI5 e DI6 com a selecgao de localizagao de controlo externo.
Encontram-se pré estabelecidas duas rampas de aceleragcao/
desaceleracdo. As rampas de aceleragcéo e desaceleracéo aplicam-se
de acordo com o estado da entrada digital D14.

Encontram-se disponiveis nos blocos terminais dois sinais analégicos
e trés sinais de saida de relé. Os sinais por defeito para o Modo de
Indicacéo de Sinal Actual do Painel de Controlo sdo FREQUENCIA,
CORRENTE E POTENCIA.

Diagrama de Operag¢ao

Entrada
Tensao
Contr. Ext
A==
e —— (m Vel o o
Os comandos de Referéncia, Arranque/Paragem e Sentido sdo
[ —— E @ Corrente dados a partir do Painel de Controlo. Para passar a Controlo Externo,
S S S .
7!, Saidas pressionar a tecla LOC REM .
| deRelé
A referéncia é lida a partir da entrada analégica Al1. os comandos de
Arranque/Paragem e Sentido séo dados a partir das entradas digitais
Motor DI1 e DI2.

Figura 5-1 Diagrama de Operac¢édo para Macro de Fébrica.
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Capitulo 5 — Programas de Macro de Aplicagdo Standard

Sinais de Entrada e  Tabela 5-2 Sinais de Entrada e Saida estabelecidos pela Macro de
Saida Fabrica.

Sinais de Entrada Sinais de Saida
Arranque, Paragem, Sentido (DI1,2) Saida Analdgica SA1: Velocidade
Referéncia Analdgica (Al1) Saida AnaldgicaSA2: Corrente
Selecgéo de Velocidade Constante Saida de Relé RO1: PRONTO
(D15,6) Saida de Relé RO2: EM OPERACAOQO
SEL ACEL/DES 1/2 através de (Dl4) Saida de Relé RO3: FALHA (-1)
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Capitulo 5 — Programas de Macro de Aplicagdo Standard

Ligagbées Externas O seguinte exemplo de ligacdes é utilizavel quando se selecciona a
Macro Fabrica.

Bloco Terminais X21 Funcgéo
‘ ] 1 VREF Tensao de referéncia 10 VDC
— | méx. 10 mA
Referéncia ‘—T—‘ | 2 GND

! [ 3 EA1+ Referéncia externa 1

‘:l 4 EA1- 0..10V

= 5 EA2+ Né&o especificada nesta aplicagao
6 EA2- 0...20 mA
7 EA3+ Nao especificada nesta aplicagédo
8 |EAS- 0..20mA

"‘ I 9 SA1+ Rotagdo do motor

10 SA1- 0...20 mA <-> 0 ... Vel nominal do motor
1 SA2+ Corrente
12 SA2- 0...20 mA <-> 0 ... Corr nominal do motor]

— | Bloco terminal X22

ED1 ARRANQUE/PARAGEM
ED2 DIRECTO/INVERSO (se 10.3 for SELECCIONAVEL]
ED3 NAO USADO
ED4 ACEL/DESACEL 1/2
ED5 SEL VEL CTES*
ED6 SEL VEL CTES*
+24DVDC +24 VDC max. 100 mA
+24DVDC
9 DGND Terra digital

Bloco Terminais X23

1 +24VDC Saida de voltagem auxiliar 24 VDC
5 GND méax. 250 mA
Bloco Terminais X2§

1 RO11
2 RO12
3 RO13

Saida de relé 1
PRONTO

Bloco Terminais X26

* Operagéao: 0 = Aberta, 1 = Fechada 1 RO21 /

Saida de relé 2
EM OPERACAO

ED5 ED 6 Saida
0 selec. de vel. via EA1

2 RO22
3 RO23

ms]
c
=1

&

Vel. Constante 1

_I_I
)
=

Bloco Terminais X27
1 RO31

Y

Saida de relé 3
FALHA (-1)

o |=|O

0
1 Vel. Constante 2
1

Vel. Constante 3 L 2 RO32
3 RO33

Figura 5-2 Ligagbes de Controlo para a Macro de Aplicagdo 1 - Fabrica. As marcas nos terminais da
placa NIOC indicam-se acima. Nos ACS 601 e ACS 604, as ligacbes séo feitas directamente aos
terminais de entrada e saida da placa NIOC. No ACS 607 as ligagbes sdo feitas directamente a placa
NIOC ou os terminais de E/S da placa NIOC s&o conectados a um bloco terminal separado destinado
as ligagbes de utilizador. O bloco terminal separado é opcional. Consultar o manual de hardware
apropriado para a correspondente marcacgédo de terminais.
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Capitulo 5 — Programas de Macro de Aplicagdo Standard

Ligagcées de Sinais de  Os Sinais de Controlo, por exemplo, as ligacbes de comandos de
Controlo Referéncia, Partida, Parada e Sentido estabelecem-se de acordo com
a Figura 5-3 ao seleccionar a Macro de Fabrica.

m ACS 600 Selecgéao de referéncia

Entradas 11.02 SELECAO 12.01 SELVEL | [11.01 SEL REF TE
Analégicas EXT1/EXT2 CTES CLADO
EA1...EA3
-- ] DI5,6 1 \
égéa o : . .
1 g ! ' '
- Selecgéo de origem de referéncia . ' '
Entradas — : X :
Digitais 11.06 SEL REF 11.08 SEL REF VEL SOk X : .
DM...DI6 ExT2 ExT STANTES . . |
1 ! 1
T I
%g‘ - , : : . : Controlador Vel.
> 11
!!! 7. LA * | REF EXTER ! X X
a 1 NA 1 — Grupo 25
CHO .I '\ T EXTH \ X ! EXTERNA VEL CRITICAS
- 1
Adap. de I TECLADO NAO SELg/ '
-ap- — @ .
\
Fielbus , EXT2 g . !
! ' 1 |TECLADO! 20.01 VEL MINIMA
@ 'j |—> . ' ! X 20.02 VEL MAXIMA
— 1 !
! T ! ! : I 2.01
REF ! ! REF VEL 2
S_elec' EA1-3,D11-6 MOD. EXTERNA 2 . ! !
Standard || Fieldbus com. ) ' ! Grupo 22
Modbus || App.C ®  rerna ! ; : ACEL/DESACEL
i )
Link ' . rerocn ! ' | 2.02
L TECLAD o , (%) ! | REF VEL 3
v '
} |
@ N ﬂﬂ% ' 'S ' Grupo 23
1 ' REF1(rpm) / ' CONTR VEL
1 f ‘ 1
) , !
! )
)
\ )
m ! 1 :
) )
PAINEL ! ! X
CONTROLO ! ' .
) )
)
) \
\
) \ ,
1 ' 1
I I I
1 ' 1
1 ' 1
1 ' 1
1 ' 1
1 ' 1
1 ' 1
1 ' 1
___________________ ‘. U _‘. - - - = = = - - s
) \
\ \
. )
| \
, )
| X . °
NAO SE; . TECLAD 1 . Arranque/Paragem
\
EDl2g EXTig SOLICITADO /
- A w d '
TECLADQ ' N TERNS DIRECTO. ' Sentido
0—3 ! p *—& T
- ' EXTz‘ INVERSO o ! )
\ \
. . l
. NAO SEL \ ,
1 ' 1
DI1-6, MOD.COM, \ .
; » ‘o . ;
— , TECLADO o , X
' halt ' '
\ ' ! | SIM
- ! ' 0
Sel. origem Arranque/ ! ! \
. \
Paragem/Sentido ' ) ! !
1001 SELCO- || 10.02 SEL CO- 10.03 16.01
h MANDO EXT1 MANDO EXT2 SENTIDO PERMISSO DE
MARCHA

Figura 5-3 Ligacgbes de Sinal de Controlo para a Macro de Fabrica.
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Capitulo 5 — Programas de Macro de Aplicagdo Standard

Macro de Aplicagédo Os ajustes dos comandos de referéncia e de Arranque/Paragem e

2— Manual/Auto Sentido podem ser dados a partir de uma de duas localiza¢gdes de
controlo externo, EXT1 (Manual) ou EXT2 (Auto). Os comandos de
Arranque/Paragem/Sentido de EXT1 (Manual) encontram-se ligados
as entradas digitais ED1 e ED2, e o sinal de referéncia a entrada
analdgica EA1. Os comandos de Arranque/Paragem/Sentido de EXT2
(Auto) encontran-se ligados as entradas digitais DI5 e DI6, e o sinal de
referéncia a entrada analdgica EA2. A selec¢ao entre EXT1 e EXT2
depende do estado da entrada digital DI3. O accionamento é
controlado pela velocidade. A referéncia de velocidade e os comandos
de Arranque/Paragem e Sentido podem também ser dados a partir do
teclado do Painel de Controlo. Uma velocidade constante pode ser
seleccionada através da entrada digital ED4.

A referéncia de velocidade em Controlo Auto (EXT2) é fornecida como
uma percentagem da velocidade maxima da unidade (ver Parametros
11.07 MINIMA REF EXT2 e 11.08 MAXIMA REF EXT2).

Dois sinais analdgicos e trés sinais de saida de relé encontram-se
disponiveis nos blocos terminais. Os sinais por defeito para o Modo de
Indicacao de Sinal Actual do Painel de Controlo sdo FREQUENCIA,
CORRENTE e LOC CTRL.

Diagrama de Operag¢ao

Entrada
EXT1 (rpm) = Tensio
Contr Manual
B Os comandos de Referéncia, Arranque/Paragem e Sentido
% sé&o dados a partir do Painel de Controlo. Para passar a Con-
— trolo Externo, pressionar a tecla LOC REM .

= Manual/Auto |
= Vel Constante1

L

PLC ]

ou

automat. | Controlo Manual: A referéncia é lida a partir da entrada analégica
EXT2 (%) = Al1. os comandos de Arranque/Paragem e Sentido sao dados a
Controlo Auto partir das entradas digitais DI1 e DI2.

Motor

Figura 5-4 Diagrama de Operagéo para a Macro Manual/Auto.
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Capitulo 5 — Programas de Macro de Aplicagdo Standard

Sinais de Entrada e  Tabela 5-3 Sinais de Entrada e Saida estabelecidos pela Macro
Saida Manual/Auto.

Sinais de Entrada Sinais de Saida
Arranque/Paragem (ED1,6) e Inverso Rot. do motor (SA1)
(ED2,5) Interruptor para cada localizagdo de | Corrente (SA2)
controlo PRONTO (RO1)

Duas entradas de referéncia analdgicas EM OPERACAO (RO2)
(EA1,EA2) FALHA (-1) (RO3)
Selecgao de Localizagdo de Controlo (ED3)

Seleccao de Velocidade Constante (ED4)
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Capitulo 5 — Programas de Macro de Aplicagdo Standard

Ligagées Externas O exemplo de ligacdes que se segue é aplicavel quando se empregam
os ajustes da Macro Manual/Auto.

Bloco Terminais X21 Funcéo
~ I 1 VREF Voltagem de referéncia 10 VDC
— | max. 10 mA
Referéncia e | 2 GND
(Manual) ‘ ] I 3 EA1+ Referéncia externa 1 (Controlo Manual)
‘: 4 EA1- 0..10V
Referéncia — 5 EA2+ Referéncia externa 2 (Controlo Auto)
(Auto) 6 EA2- 0..20mA
7 EA3+ Né&o especificada nesta aplicagao
8 EA3-
& 9 SA1+ Rotacdo do motor
10 SA1- 0...20 mA <-> 0 ... Vel. nominal do motor
11 SA2+ Corrente
I 12 SA2- 0...20 mA <-> 0.... Corr. nominal do moto

— | Bloco Terminais X223

1 ED1 ARRANQUE/PARAGEM (Manual)
2 ED2 DIRECTO/INVERSO (Manual)

3 ED3 SEL EXT1/EXT2*

4 ED4 VEL CONSTANTE 4

5 ED5 DIRECTO/REVERSO (Auto)

6 ED6 ARRANQUE/PARAGEM (Auto)

7 +24DVDC +24 VDC max. 100 mA

8 +24DVDC

9 DGND Terra digital

Bloco Terminais X2

1 +24 VDC Saida de voltagem auxiliar 24 VDC
5 GND 250 mA
Bloco Terminais X2:
1 RO11 ) X
Saida de relé 1

Pronto 2 RO12 ;
N PRONTO
\></ 3 |ro13 |-

Bloco Terminais X2

* Operagao: Interrup. Aberto = Manual (EXT1),

Interrup Fechado = Auto (EXT2) ! RO21 Saida de relé 2

m
3
e}
°
@
©
O
15y
o

= 2 |RO22 EM OPERACAO
\29 3 |rozs |
'?% Bloco Terminais X27
\Z</ ' |roat j Saida de relé 3
2 |ros FALHA (-1)
3 RO33 | —

Figura 5-5 Ligacbes de Controlo para a Macro de Aplicagcdo Manual/Auto. A marcacgéo dos terminais
da placa NIOC é dada acima. Nos ACS 601 e ACS 604, as ligagbes de séo feitas directamente aos
terminais de entrada e saida da placa NIOC. No ACS 607 as ligagbes sdo feitas directamente a placa
NIOC ou os terminais de E/S da placa NIOC s&o conectados a um bloco terminal separado destinado
as ligagbes de utilizador. O bloco terminal separado é opcional. Consultar o manual de hardware
apropriado para a correspondente marcacgédo de terminais.
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Capitulo 5 — Programas de Macro de Aplicagdo Standard

Ligagébes de Sinal de  Os Sinais de Controlo, dos comandos de Referéncia, Arranque,
Controlo Paragem e Sentido estabelecem-se de acordo com a Figura 5-6 ao
seleccionar a Macro Manual/Auto.

ACS 600 Selecgao de referéncia

)

Entradas 11.02 SELECAO 12.01 SEL VEL 11.01 SEL REF
Analégicas EXT1/EXT2 CTES TECLADO
EA1...EA3
oo - DI3, DI4(VEL4) . .
Wam) - | ' |
1 1 1
o Selecgao de origem de referéncia ' ' '
Entradas ! ! !
oo \ \
Digitais 11.06 SEL REF 11.03 SEL REF \/Ggll_’pcfgﬁ ) , ,
DI...DI6 EXT2 EXT1 STANTES ' ! '
. 1 ' 1
=557 \
!!!‘ > == ! . ! Controlador Vel.
. ' 1 ' 1
EAt _ 1 [REFEXTH X ., ! oozs
. 9 u
Ny I EXTi ! ! EXTERNO VEL CRITICAS
CHoO ® ' '
Adapt. Field- __TECLADOg NolAQ SE : ‘ |
bus EXT2 g ! ! f
! ! | TECLADO 20.01 VEL MINIMA
@-—* |—> ! ! ' 20.02 VEL MAXIMA
— ' 1
= : ' ' | 201
\
Sel. REF EXT2 , . X | VEL REF 2
Standard Fieldbus EA2 ! ! ' Grupo 22
Modbus App. C | : ! ! ACEL/DESACEL
Link \\_EXTERNO . ! ' I
! ' 202
TECLADO ! REF2(%) ' | VEL REF 3
*—9 » T ® !
2 H o . SRR e
' : HEF1(rpm)' / 1 CONTR VEL
\ \
1 ! 1
1 ! 1
1 ! 1
1 ! '
m ' ! '
\
PAINEL : . !
CONTROLO . ' '
1 ' 1
1 ' 1
1 ' 1
1 ' 1
I ‘ I
, \ \
: ; \
, \ \
, \ \
) ! \
1 1 1
\ ! \
____________________ o
- \ \
\ \
\ )
’ )
X .
| ! ' hd A /P
rranque/Paragem
NAO SEh ' TECLADG | Py - 9
Di12 EXTig SOLICITADO ‘/.-
*—o >
TECLADO * \ EXTEHNO' DIHECTO‘ \ \ Sentido
li—g ' R 4 T
= ' EXT2 INVERSO _ ' !
! L e ,
1 ' 1
\ NAO SEL \ ,
\ [ ' \
, DI6,5 ,
o—68 \
1 - - 1
@_ I R I :
®
| \ \
\
\ , ,
SiM
, \
Selecgao de origem de ! ! \
Arranque/Paragem/Senti- ) ' '
110.01 SEL COMAN [10.02 SEL COMAN 10.03 16.01
DO EXT1 DO EXT2 SENTIDO PERMISSAO DE
= MARCHA

Figura 5-6 Ligacbes de Sinal de Controlo para a Macro Manual/Auto.

Manual de Firmware 5-11



Capitulo 5 — Programas de Macro de Aplicagdo Standard

Macro de Aplicagédo

3- Controlo PID

A Macro de Controlo PID utiliza-se para controlar um processo variavel
— como, por exemplo, de pressao ou de fluxo — controlando a
velocidade do motor accionado.

O sinal de referéncia de processo é conectado a entrada analégica
EA1 e o sinal de feedback de processo a entrada analégica EA2.

Alternativamente, pode ser dada uma referéncia de velocidade directa
ao ACS 600 através da entrada analégica EA1. Neste caso, o
controlador PID é ultrapassado, e o ACS 600 deixa de controlar a
variavel do processo. A seleccao entre o controlo directo de
velocidade e o controlo da variavel do processo faz-se através da
entrada digital ED3.

Dois sinais analdgicos e trés sinais de saida de relé encontram-se
disponiveis nos blocos terminais. Os sinais por defeito para o Modo de
Indicacao de Sinal Actual do Painel de Controlo sao ROT MOTOR,
VALOR ACTUAL1 e ERRO.

Diagrama de Operag¢ao

Ref%_l_— -
Valor actual D

NQUE/PARAGEM(EXT1)

ANQUE/PARAGEM(EXTZ)—
Vel/Processo __ = | Saidas
(EXT1/EXT2) I deRelé

Sermissao de marcha ——
Vel Constante —

Controlo Externo
EXT1 (rpm) =
EXT2 (%)
Controlo Teclado
REF1 (rpm) =
REF2 (%)

Controlo Directo de Vel.
= Controlo Processo PID

Controlo Directo de Vel.
= Controlo Processo PID

Entrada
Tensao

EXT1

Os comandos de Referéncia, Arranque/Paragem e Sen
@ Vel tido sdo dados a partir do Painel de Controlo. Para pas-
4@ Corrente sar a Controlo Externo, pressionar a tecla LOC REM .

EXT2
RN~ S— |

]

A referéncia 4 lida a partir da entrada analdgica
EA1. O comando de Arranque/Paragem é dado a
partir da entrada digital ED1 no modo de controlo
de velocidade directo (EXT1), ou através da
entrada digital ED 6 em modo de Controlo de
Processo (EXT2).

5

Motor

Figura 5-7 Diagrama de Operacgéo para a Macro de Controlo PID.

Sinais de Entrada e

Tabela 5-4 Sinais de Entrada e Saida estabelecidos pela Macro de

Saida Controlo PID.

Sinais de Entrada Sinais de Saida
ARRANQUE/PARAGEM para cada localizagao de Rot. motor
controlo (ED1,ED6) (SA1)
Referéncia Analdgica(EAT) Corrente (SA2)
Valor Actual (EA2) PRONTO (ROT)
Selecg¢70 de Localizagéo de Controlo (ED3) EM OPERACAQO
Selecc¢ao de Velocidade Constante (ED4) (RO2)
Permissao de marcha (ED5) FALHA (-1) (RO3)

Nota: As velocidades constantes (pardmetro Grupo 12) ndo sédo consideradas enquanto a referéncia
for seguida (controlador PID em uso).
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Capitulo 5 — Programas de Macro de Aplicagdo Standard

Ligagbes Externas O seguinte exemplo de ligacbes é aplicavel quando se utilizam os
ajustes de Macro de Controlo PID.

Bloco Terminais X21 Funcéo
‘ | 1 VREF Tenséo de referéncia 10 VDC
Ajuste referéncia*** 1 l | 2 GND max. 10 mA
(EXT1 e EXT2) i 3 EA1+ Referéncia EXT1 ou EXT2
Feedbalk transductou —T 5 EA2+ Sinal Actual
|6 EA2- 0..20mA
7 EA3+ Nao especificada nesta aplicagédo
8 EA3-
@ 9 SA1+ Rotagédo do motor
" 10 |SA1- 0...20 mA <-> 0.... Vel nominal do motor
% 11 |SA2+ Corrente
I 12 |sao- 0 ... 20 mA <-> 0 ... corr nominal do motor

— | Bloco Terminais X232

DI ARRANQUE/PARAGEM (Manual)
DI2 Néo especificada nesta operagédo
DI3 SEL EXT1/EXT2*
DI4 VEL CONSTANTE4***
DI5 PERMISSAO DE MARCHA**
Di6 ARRANQUE/PARAGEM (Processo)
+24DVDC +24 VDC max. 100 mA
+24DVDC

9 DGND Terra digital

Bloco Terminais X23

1 +24VDC Saida de voltagem auxiliar 24 VDC
5 GND 250 mA
Bloco Terminais X2:
1 RO11 , ,
/~ Saidaderelé 1
* Interrup. Aberto= Controlo Vel (ajuste de vel directo) Pronto 2 Ro12 PRONTO
Interrup. Fechado (+24 V) = Cont. Processo (controlo PID) e 3 RO13 |
**Interrup. Aberto = N&o existe sinal de PERMISSAO DE Bloco Terminais X24
MARCHA,; a unidade n&o arrancara (ou parara). 1 RO21
Interrup. Fechado (+24 V) =PERMISSAO DE MARCHA / Saida de relé 2
activada; Em operagéo 2 RO22 EM OPERACAO
. A . . 3 RO23 —
*** O ajuste de referéncias é também possivel ><
internamente com o teclado. Falha Bloco Terminais X27
**** N3o & possivel seleccionar velocidades constantes se o X 1 RO 31 Saida de relé 3
Controlo de Processo se encontra seleccionado (ou se- 2 RO 32

FALHA (-1)

ja, se +24 V d.c. estiver ligado a ED3). Ver Figura 5-9.
3 RO 33 —

Figura 5-8 Ligagbes de Controlo para a Macro de Aplicagéo de Controlo PID. A marcag&o dos
terminais da placa NIOC é dada acima. Nos ACS 601 e ACS 604, as ligaghes séo feitas directamente
aos terminais de entrada e saida da placa NIOC. No ACS 607 as ligagbes sdo feitas directamente a
placa NIOC ou os terminais de E/S da placa NIOC sdo conectados a um bloco terminal separado
destinado as ligagdes de utilizador. O bloco terminal separado é opcional. Consultar o manual de
hardware apropriado para a correspondente marcagéo de terminais.
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Capitulo 5 — Programas de Macro de Aplicagdo Standard

Ligagées de Sinal de  Os sinais de controlo, isto é, Referéncia, e as ligagdes de comandos
Controlo  de Arranque, Paragem e Sentido estabelecem-se tal como se indica
na Figura 5-9 ao seleccionar a Macro de Controlo PID.

ACS 600 Selecgéo de referéncia

Entradas 11.02 SELECAO 12.01 SELVEL | |11.01 SEL REF TE:
Analégicas EXT1/EXT2 CTES CLADO

EA1..EA3 '
‘ - - ED3' ED4(VEL 4)

!!! - Selecgéo de origem de referéncia

Entradas
Digitais 11.06 EXT 11.08 EXT
D|1 ---DIS REF2 SELECT REF1 SELECT

)

Y

'
'

'

Grupo 12 '
VEL CONS- '
TANTES '
'

'

'

'

'

Controlador vel

Y

z
o
2

- REFEXT1 | =~~~ - -~
: ® ! Grupo 25
EXT1
CHO : ! . EXTEFg\IO VEL CRITICAS
Adapt. Field- \,TECLADO NAO SEL EXT2
bus [
!
i ! 12 20.01 VEL MINIMA
@ } | > ' REF EXT2 ! 20.02 VEL MAXIMA
— ! 1
' . | 201
. \ | REF VEL 2
Standard .Selec' . 16 SAIDA \
andar Fieldbus EAr BLAPL \ Grupo 22
Modbus App. C L \ ACEL/DESACEL
Link EXTERNO . T REF2(/n)= , | -
! .
LrECLADO oo , | REF VEL 3
p——=o NTRO-
REF1 '
@ i } ) TECLADO// | ADOR PID L) . Grupo 23
! , CTRL VEL
At v [2aREALT 26 ERRO !
—9 1 '
EA2. ! !
*— T !
EA3 ' ' '
L '
!
EA1' !
PAINEL — '
! EA2: [
o~—o
T @ ad I
! EA3, ! .
1 ! 1
! 1 ! 1
! i REAL1 !
. !
. j . \ ,
—————— . e S

Selecgdo de origem actual '

40.07 SEL ENTR 40.08 SEL ENTR 40.06 SEL VALOR
REAL1 REAL2 ACTUAL

[ ]
NAO SEL Arranque/Paragem
® TECLADCK Py
ED1 - N EXT1g SOLICITADO. /

*—o > ® \
TECLADQ ' EXTERNO DIRECTO- o 1 Sentido
§—E0H0Q N—e —s .
' EXT2_ 1 INVERSO ! [
- \ ' o \
1 ! ! '
, NAO SE‘L 1 ! '
' ED6 ' ' !
o 8- ' ! 1
: TECLAI%O : \ \ ,
u \ \ ' ED3 X 'ED5
.
- - ! B O
Seleccao de origenr Ar- ! ! ! \
. \
ranque/Paragem/Sentido ! ' '
- 10.01 SEL CO- 10.02 SEL CO- 11.02 SELECAO 10.03 16.01
MANDO EXT1 MANDO EXT2 EXT1/EXT2 SENTIDO PERMISSAO DE
MARCHA

©000806 i)(

Figura 5-9 Ligagbes dos Sinais de Controlo para a Macro de Controlo PID.
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Macro de Aplicacédo
4 — Controlo de
Binario

Capitulo 5 — Programas de Macro de Aplicagdo Standard

A Macro de Controlo de binario utiliza-se em aplicacbes que requerem
o controlo do binario do motor. A referéncia de binario é dada através
da entrada analégica EA2 como um sinal de corrente. Por defeito, O
mA corresponde a 0 %, e 20 mA a 100 % do binario nominal do motor.
Os comandos de Arranque/Paragem/Sentido sdo dados através das
entradas digitais ED1 e ED2. O sinal de Permissao de Marcha é
conectado a entrada digital ED6.

Através da entrada digital ED3 é possivel seleccionar o controlo de
velocidade em lugar do controlo de bindrio. E também possivel mudar
a localizacéo de controlo externo para local (ou seja, para o Painel de
Controlo) pressionando a tecla . O Painel controla a velocidade por
defeito. Se se requer o controlo de binario com o Painel, o valor do
Parédmetro 11.01 SEL REF TECLADO devera modificar-se para REF2
(%).

Dois sinais analdgicos e trés sinais de saida de relé encontram-se
disponiveis nos blocos terminais. Os sinais por defeito para o Modo de
Indicacao de Sinal Actual do Painel de Controlo sao ROT MOTOR,
TORQUE e LOC CTRL.

Diagrama de Operag¢ao

Entrada
Tensao
Controlos Ext.
Refvel. —F&XT1| _
o /T Rot. motor
Ref torque- Lot E
4<: )Correntet
T 7L | Saidas
[ de relé
| = E—

Motor
Controlo Externo
EXT1 (rpm) = Controlo Vel.
EXT2 (%) = Controlo Binario

A Referéncia e os comandos de Arranque/Paragem/Sentido
sao dados a partir do Painel de Controlo. Para passar a modo
Externo, pressionar a tecla LOC REM .

A referéncia é lida a partir da entrada analégica EA2 (controlo
de torque seleccionado) ou EA1 (controlo de velocidade selec-
cionado). Os comandos de Arranque/Paragem e Sentido s70
dados através das entradas digitais ED1 e ED2. A selec¢ao
entre controlo de torque e de velocidade faz-se através de EDS3.
Controlo Teclado

REF1 (rpm) = Controlo Vel.

REF2 (%) = Controlo Torque

Figura 5-10 Diagrama de Operagdo para a Macro de Controlo de Binario.
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Sinais de Entrada e  Tabela 5-5 Sinais de Entrada e Saida estabelecidos pela Macro de
Saida  Controlo de Binario.

Sinais de Entrada Sinais de Saida
Arranque/Paragem (ED1,2) Rot. motor (SA1)
Referéncia de Velocidade Analdgica (EA1) Corrente (SA2)
Referéncia de Binario Analdgica (EA2) PRONTO (RO1)
Selecgéo de Controlo de Torque (ED3) EM OPERACAO(RO2)
Selecgéo Acel/Desacel 1/2 (ED5) FALHA (-1) (RO3)
Selecgao de Velocidade Constante (ED4)

Permisséao de Marcha (ED6)
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Ligagées Externas O seguinte exemplo de ligacéo é aplicavel quando se utilizam os
ajustes da Macro de Controlo de Binario.

Bloco Terminais X21 Funcéo
‘ I 1 VREF Referéncia de voltagem 10 VDC

Referéncia Vel % ! | 2 GND max.10 mA

3 All+ Referéncia de Velocidade (EXT1)

=S 5 Al2+ Referéncia de Binério (EXT2)

Referéncia Torque 6 Al2- 0...90 mA

7 Al3+ Nao especificada nesta aplicagéo

8 Al3-

@ 9 SA1+ Rot. motor
" 10 |SA1- 0...20 mA <-> 0 ... vel. nominal do motor
SA2+ Correntet

0...20 mA <-> 0.... Corr. nominal do moto

S

12 |SA2-

Bloco Terminais X22|

1 DI1 ARRANQUE/PARAGEM

2 DI2 DIRECTO/INVERSO
Interrup. aberto = EXT1 sel. = Controlo Velocidade i .
Interrup. fechado (+24 V) = EXT2 sel. = Controlo de Binario 3 DI3 SEL CONTR VEL/BINARIO
Interrup. aberto = ACEL/DESACEL 1 seleccionada 4 Dl4 SELECGAO VEL CONSTANTE****
Interrup. fechado (+24 V) = ACEL/DESACEL 2 seleccionada -
Interrup. aberto = Sem sinal de PERMISSAO DE MARCHA; A un- 5 DI5 SEL ACEL/DESACEL 1/2
idade ndo arrancara (ou parard). 5 P o
Interrup. fechado (+24 V) = PERMISSAO DE MARCHA activada; 6 |D®6 PERMISSAO DE MARCHA
Operag&o normal permitida. 7 +24DVDC +24 VDC max. 100 mA

* N&o se poderao seleccionar velocidades constantes se o Controlo 24DVD

de Binario se encontra seleccionado (isto &, se +24 V d.c. esta 8 + C
ligado a ED3). Ver Figura 5-12. 9 DGND Terra digital

Bloco Terminais X23

1 +24 VDC Saida de voltagem auxiliar 24 VDC
250 mA
2 GND
Bloco Terminais X2§
1
RO /  Saida derelé 1
Pront 2 RO12
;q’ °© PRONTO
X 3 RO13 -
&/
Bloco Terminais X2§
! RO21 /~ Saida derelé 2
Emoperagdo ——| 2 |RO22 EM OPERACAO
) 3 |mro2s [
O
?% Bloco Terminais X27
X 1 |roat 7 Saida de relé 3
2 |Ro32 FALHA (1)
3 |ros3 |~

Figura 5-11 Ligagdes de Controlo para a Macro de Aplicagdo de Controlo de Binario. A marcagdo dos
terminais da placa NIOC é dada acima. Nos ACS 601 e ACS 604, as ligaghes séo feitas directamente
aos terminais de entrada e saida da placa NIOC. No ACS 607 as ligagbes sdo feitas directamente a
placa NIOC ou os terminais de E/S da placa NIOC sdo conectados a um bloco terminal separado
destinado as ligagdes de utilizador. O bloco terminal separado é opcional. Consultar o manual de
hardware apropriado para a correspondente marcagéo de terminais.
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Ligagbes de Sinais de  Os sinais de controlo, ou seja, as ligacbes dos comandos de
Controlo Referéncia, Arranque, Paragem e Sentido estabelecem-se conforme
se indica na Figura 5-12 ao seleccionar a Macro de Controlo de

Binario.
m ACS 600 Selecgio de Referéncia
Entradas 11.02 SELECAO 12.01 SEL VEL [11.01 SEL REF TE.
Analdgicas EXTI/EXT2 CTES CLADO
EA1...EA3 .
%@‘ o ] ED3, ED4(VEL D4):

o Selecgao de origem de referéncia

Entradas
Digitais 11.06 SEL REF 11.03 SEL REF Grupo 12
ED1...ED6 EXT2 EXT1 STANTES

\
\
\
\
VEL CON- '
\
\
\
\

Controlador Vel.

J

Contr Binario

EA1_ |REFEXT1 . X
Grupo 25
EXT1
CHO ' ‘e EXTERNO CRITICAL SPEEDS
- ! he
[adapt. Field- TECLADO NAD SEL ExT2 /
bus i !
1 ! 1
4 ! ! ! 20.01 VEL MINIMA
|_> ! ! \ 20.02 VEL MAXIMA
} — \ \
. ' | 2.01
Selec. 1 ! | REF VEL 2
y \
Standard || Fieldbus ! ! Grupo 22
EA2 rupo
Modbus App.C P B Exta ' ACEL/DESACEL
Link EXTERNO ! REF2(%) T
! 2.02
) TECLADO . | REF VEL 3
} ———o )
4 REF1
) TECLADO/ . (’pm)‘ Grupo 23
\_/ ' CONTR VEL
)
)
)
EXT1_ 1
m !
)
)
d

!
!

!

!

!

!

!

!

!

!

!

!

!

' | 2.09
' B REF 2
!

!

!

!

!

!

!

!

!

!

!

!

!

.
1
.
.
.
.
1
PAINEL X EXT2 ) 200-04 5
CONTROLO . . BINARIO MAXIM
! ! 2.10
! ! B REF 3
. .
. .
.
: ' Grupo 24 L 2.13
1 \ CONTR BINARIO BUSAR
REF2(%) , EXTERNAL
! . ° !
. \
. . f
' f REF1(rpm) //TECLADO,
1 . 1
------------------- L T P S
— . )
\ .
) .
; .
, .
X .
| I ‘
1
NAO SEL‘ . TecLapd ' o Arranque/Paragem
.
1
B2y o EXTig , . SOLICITADO ‘/.'
TECLADQ ' ' EXTERNAL DIHECTO.\ 1 Sentido
——23 . . Ne ;
- 1 EXT2 INVERSO _ ! .
. e \
. 1 \
. NAO SEL . .
: [ ] : .
\ ED1,2 1 .
- *—& . !
— \ TECLADO, ' , X
- ® .
1 ! !
! , 1 ED6
o " T T
Selecgdo de origem de Ar- ! ' '
ranque/Paragem/Sentido ! ' '
[10.01 SEL COMAN/ [10.02 SEL COMAN 10.03 16.01
DO EXT1 DO EXT2 SENTIDO PERMISSAO DE
= MARCHA

Figura 5-12 Ligagdes de Sinal de Controlo para a Macro de Controlo de Binario.
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Macro de Aplicacéo Esta macro oferece sete velocidades constantes pré-determinadas, as
5 _ Controlo quais podem ser activadas através das entradas digitais ED4 a ED6 de
Sequencial acordo com a Figura 5-16. Encontram-se pré-estabelecidas duas

rampas de aceleracao/desaceleracdo. Estas séo aplicadas de acordo
com o estado da entrada digital ED3. Os comandos de Arranque/
Paragem sao dados através da ED2.

A referéncia de velocidade externa pode ser dada através da entrada
analdgica EA1. Esta s6 se encontra activada quando todas as
entradas digitais ED4 a ED6 estdo em 0 VDC. Também é possivel dar
comandos operacionais e estabelecer referéncias a partir do Painel de
Controlo.

Dois sinais analdgicos e trés sinais de saida de relé estao disponiveis
nos blocos terminais. O modo de paragem por defeito é o de rampa.
Os sinais por defeito para o Modo de Indicagcdo do Sinal Actual do
Painel de Controlo sao FREQUENCIA, CORRENTE e POTENCIA.

Diagrama de Operag¢ao

Entrada .
Tensdo Velocidade
Contrs. Ext. Veloc. 3
Paragem com
—I;F Veloc. 2 rampa de
desacelerag@o
= - (em Rot. motor
| B B
| B B | E— :
= | E Corrente Veloc. 1
7{, I Saidas
—— de Relé
L_’ < < » Tempo
Acell Acell Acel2 Desacel2
Arranque/Paragem— I
Acelt/Desacel — I
Veloc. 1
N N
Veloc. 2
Controlo Externo Veloc 3
EXT1 (rpm) = Controlo Vel. o .
EXT2 (%) = Controlo Vel. Exemplo de controlo sequencial utilizando velocidades constantes e
Controlo de Teclado tempo sde aceleragéo e desaceleragéo diferentes.

REF1 (rpm) = Controlo Vel.
REF2 (%) = Controlo Vel.

Figura 5-13 Diagrama de Operacgédo para a Macro de Controlo Sequencial.
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A referéncia e os comandos de Arranque/Paragem
e Sentido s&o dados a partir do Painel de Controlo.

Para passar a modo Externo, pressionar a tecla LOC REM.

A referéncia é lida a partir da entrada analdgica
EA1 ou utiliza-se uma velocidade constante. Os
comandos de Arranque/Paragem e Sentido sdo
dados através das entradas digitais ED1 e ED2.

Figura 5-14 Modos de Controlo de Local e Controlo Externo da Macro de Controlo Sequencial.

Sinais de Entrada e  Os sinais de Entrada e Saida do ACS 600 estabelecidos pela Macro
Saida de Controlo Sequencial indicam-se na Tabela 5-6.

Tabela 5-6 Sinais de Entrada e Saida para Macro de Controlo

Sequencial.

Sinais de Entrada Sinais de Saida
Arranque/Paragem (ED1) e Inverso (ED2) Rot. motor (SA1)
Referéncia Analdgica (EA1) Corrente (SA2)
Seleccéo Acel/Desacel 1/2 (ED3) PRONTO (RO1)
Seleccao de Velocidade Constante (ED4-6) EM OPERACAO (RO2)

FALHA (-1) (RO3)
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Ligagées Externas O seguinte exemplo de ligacéo é aplicavel quando se utilizam os
ajustes de Macro de Controlo Sequencial.

Bloco Terminais X21 Funcéo
I 1 VREF Voltagem de referéncia 10 VDC
Referéncia % l | 2 GND max. 10 mA
3 EA1+ Referéncia externa
ﬁg 4 EA1- 0..10V
— 5 EA2+ Néo especidicada nesta aplicagdo
6 |EA2-
7 EA3+ Nao especidicada nesta aplicagao
8 EA3-
@ 9 SA1+ Rot. motor
" 10 SA1- 0 ... 20 mA <-> 0 ... Rot. nominal do motor
11 |SA2+ Corrente
I 12 |SA2- 0 ... 20 mA <-> 0 ... Corr. nominal do moto

— | Bloco Terminais X2

1 ED1 ARRANQUE/PARAGEM

2 ED2 DIRECTO/INVERSO

3 ED3 SEL ACEL/DESACEL 1/2
4 ED4 SEL VELOC CONSTANTE*
5 ED5 SEL VELOC CONSTANTE*
6 |ED6 SEL VELOC CONSTANTE*
7 |+24 DVDC +24 VDC méax. 100 mA

8 |+24DVDC

9 DGND Terra digital

Bloco Terminais X2:

1 +24 VDC Saida de voltagem auxiliar 24 VDC
5 GND 250 mA
Bloco Terminais X2
1 RO11 da de relé 1
* Operagéo: 0 = Fechada, 1 = Aberta Pronto 2 RO12 ; Saida de relé
o PRONTO
ED4 | ED5 | ED6 Saida \></ 3 |RO13
0 0 0 ajustar vel através de EA1 Bloco Terminais X2
1 0 0 Vel Constante 1 1 RO21
/  Saida derelé 2
0 1 0 Vel Constante 2 Em operagéo 2 RO22 EM OPERACAO
1 1 0 | Vel Gonstante 3 @ 3 |RO23
0 0 1 Vel Constante 4 Falha Bloco Terminais X27
1 0 1 Vel Constante 5 @ 1 RO31
o ] ] Vel Constante 6 Saida de relé 3
‘el Constante ;
2 |Ros2 FALHA (1)
1 1 1 Vel Constante 7 3 RO33

Figura 5-15 Ligagbes de Controlo para a Macro de Aplicagdo de Controlo Sequencial. A marcagéo
dos terminais da placa NIOC é dada acima. Nos ACS 601 e ACS 604, as ligagbes de usuario sdo
feitas directamente aos terminais de entrada e saida da placa NIOC. No ACS 607 as ligagbes séo
feitas directamente a placa NIOC ou os terminais de E/S da placa NIOC sdo conectados a um bloco
terminal separado destinado as ligagdes de utilizador. O bloco terminal separado é opcional.
Consultar o manual de hardware apropriado para a correspondente marcagéo de terminais.
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Ligag¢oes de Sinal de
Controlo

)

ACS 600

Selecgéo de referéncia

Os sinais de controlo, isto é, as ligacdes de comandos de Referéncia,
Partida, Parada e Sentido estabelecem-se conforme se indica na
Figura 5-16 ao seleccionar a Macro de Controlo Sequencial.

Entradas 11.02 EXT1/ 12.01 SEL VEL 11.01 TECLADO
& evi EXT2 SELECT CONSTANTE REF SELECT
Analégicas
EA1...EA3 X
. — DI4,5,6
%éa o : : :
I g ' ' !
- Selecgao de origem de referéncia ' ' '
Entradas ' X '
I \
Digitais 11.06 SEL REF 11.03 SEL REF VGET%’JS , \ ,
DI1...DI6 EXT2 EXT1 STANTES ' ' !
. . ! ,
= . . \
— > =TT : X . ! Controlador Vel.
A
- ' EAt _ 1+ |EXTERNAL X .. X
1 REF 1 d Grupo 25
CHoO ' N I EXTi ! X ! EXTERNO VEL CRITICAS
g . ®
Ada% Field- | TECLADO NAO SEL./ ! |
us ——— \ ,
\ EXT2 g ! ! \
| ' ! 1 | TECLADO, 20.01 VEL MINIMA
} | > ' : ' ' 20.02 VEL MAXIMA
— 1 ' 1
X \ \ \ | 201
Sel. ' 12 ! ' ' | REF VEL 2
Standard || Fieldbus ' REF EXT2 [— | : : Grupo 22
EA1_! rupo
Modbus App. C o ' - - ACEL/DESACEL
Link \\_EXTERNO ! ! !
' ' ' | 202
L recLap N ' REF2(%) 1 ! | REF VEL 3
f p [ECLADGy T L I )
TECLAEM’ 1 'S 1 Grupo 23
U I : REn (rpm)l/ : e
\
\
\ \
: ' .
1 ! !
\ \
m ! . .
\
PAINEL : . :
CONTROLO . ' '
1 ' 1
1 ' 1
1 ' 1
1 ' 1
I I I
, \ \
" ; \
, \ \
\ \ \
1 1 1
1 ' 1
1 1 1
___________________ e
\ \
\ .
\ \
)
) .
| : X * A /P
)
NAO SEh + TEcLADY | - rranque/Paragem
ED12. EXTig | SOLICITADO /
*—o > \
\ EXTERNAL DIRECTQ ! Sentido
J Y ; + .
| | , EXTZ. INVERSO ° ! !
1 ! 1
1 ! 1
\ NAO SEL ! ,
\
X ED1ED2 \ X
® .
| | X TECLADQ : :
1 bl 1
\
\ ' ) 1SIM
— - T T
Seleccao de origem Ar- ! ! \
. \
ranque/Paragem/Sehtido ) ! !
10.01 SELCOMAN] [10.02 SEL COMAN 10.03 16.01
DO EXT1 DO EXT2 SENTIDO PERMISSAO DE
- MARCHA

Figura 5-16 Ligagbes de Sinal de Controlo para a Macro de Controlo Sequencial.
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Descricdo Este capitulo explica a fungcéo e as selecgdes validas para cada um
dos parametros do ACS 600.

Grupos de Parametros Os parametros do ACS 600 encontram-se organizados em grupos, de
acordo com as suas fungdes. A figura6-1 representa a organizacao
dos grupos de parametros. Capitulo 2 — Introdug¢do a Programacé&o do
ACS 600... explica como seleccionar e estabelecer os parametros. Ver
0 Capitulo 3 — Dados de Inicializacdo e Capitulo 4 - Controlo do
Conversor para mais informagéo sobre os Dados Iniciais e os Dados
de Operacéo. Alguns parametros nao utilzados na presente aplicacédo
encontram-se ocultos para simplificar a programacao.

ATENGAO! Cuidado ao efectuar as conexdes de entrada/saida, uma
vez que é possivel (embora ndo seja aconselhavel) utilizar uma
conexao E/S para controlar varias operacdes. Se uma E/S é
programada para um fim especifico, os ajustes permanecem iguais,
mesmo se selecciona essa E/S para outro propdsito com outro
parametro.

[ 26 CONTROLO MQTOR
[[25 VELOCIDADES CRITICA
[24 CTRL BINARIO
[[23 CONTROL VELOCIDADE
[22 ACEL/DECEL
[21 START/STOP
20 LIMITES

[ 99 DADOS DE INICIO

| 98 MODULOS OPCIONAIS
|96 SAEXT

[92 AJUDIREC TRE
[ 90 D SET REC ADDR
[ 70 CONTROL DDCS
[ 52 STANDARD MODBUS
[ 51 MOD COMUNIC
| 50 MODULO ENCODER

40 CONTROL PID
40.1 GANHO PID

[16 ENTR CONTR SIS

[15 ENTR ANALOGICAS

[14 SAIDAS A RELE

[13 ENTR ANALOGICAS

[12 VEL CONSTANTES

[11 SELEC REFERENCIA
10 SELECAO COMANDO

[ 34 VELOC PROCESSO
[ 33 INFORMACAO
[ 32 SUPERVISAO
[31 AUTO REARME
30 PROTECOES

Figure 6-1 Grupos de Pardmetros
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Grupo 10 Selecg¢ao
Comando

10.01 EXT1

SELECCAO COMANDO

A

A

Os valores destes parametros s6 podem ser alterados com o ACS 600
parado. A coluna Gama/Unidade naTabela 6-1descreve os valores de
parametros disponiveis. O texto a seguir a tabela descreve
detalhadamente os parametros.

Tabela 6-1 Grupo 10.

Parametro Gama/Unidade Descrigcao

1 EXT1 NAO SEL; Entradas Selecciona origem do comando

SEL COMANDO | Digitais; TECLADO; MOD | de Arranque/Paragem/Direcgcéo
COM de para o controlo Externo EXT1.

2 EXT2 NAO USADO; Entradas Selecciona origem do comando

SEL COMANDO | Digitais; TECLADO; MOD | de Arranque/Paragem/Direcgcéo
COM de para o controlo Externo EXT2.

3 SENTIDO DIRECTO; INVERSO; Bloqueio da direcg¢éo de rotagédo
SELECCIONAVEL

Os comandos de Paragem, Arranque e Direcgcao podem ser dados a
partir do teclado ou de duas localizacdes externas. A seleccao entre
duas localizagdes externas faz-se com o Par&metro 11.02 EXT1/EXT2
SELECT. Para mais informacgéo sobre localizagées de controlo ver
Capitulo 4 - Controlo do Conversor.

Este parametro define as conexdes e a origem dos comandos de
Arranque, Paragem e Sentido para a localizagao de controlo Externa1
(EXT1).

NAO SEL
N&o se seleccionou nenhuma origem de comando de Arranque,
Paragem e Sentido para EXT1.

ED1

Arranque/Paragem de dois fios, conectado a entrada digital ED1. 0 V
DC em ED1 = Paragem; 24 V DC em ED1 = Arranque. A Direccao de
rotacédo estabelece-se de acordo com o Parametro10.3 SENTIDO.

ADVERTENCIA! Apés o rearme de uma falha, a unidade arrancaréa se
o sinal de arranque se encontra ligado.

ED1,2

O Arranque/Paragem de dois fios, encontra-se conectado a entrada
digital ED1. O Sentido encontra-se conectado a entrada digital ED2. 0
V DC em ED2 = Directo; 24 V DC em ED2 = Inverso. Para controlar o
Sentido, o valor do Pardmetro10.3 SENTIDO devera ser
SELECCIONAVEL.

ADVERTENCIA! Apés o rearme de uma falha, a unidade arrancaréa se
o sinal de arranque se encontra ligado.

6-2

Manual de Firmware



A

A

Capitulo 6 — Parémetros

ED1P,2P

Arranque/Paragem de trés fios. Os comandos de Arranque/Paragem
efectuam-se através de contactos impulsivos (a letra P significa
“Pulsar’). Em circunstancias normais, o botao de Arranque encontra-
se aberto, e conectado a entrada digital ED1, e o botdo de Paragem
fechado e conectado a entrada digital ED2. Botdes de Arranque
multiplos encontram-se conectados em paralelo; botdes de Paragem
multiplos encontram-se conectados em série. A Direc¢ao de rotacédo
estabelece-se de acordo com o Pardmetro10.3 SENTIDO.

ED1P,2P,3

Arranque/Paragem de trés fios. Arranque/Paragem conectados como
em ED1P,2P. O Sentido encontra-se conectado a entrada digital ED3.
0V DC em ED3 = Directo; 24 V DC em EDS3 = Inverso. Para controlar
o Sentido, o valor do Parametro10.3 SENTIDO devera ser
SELECCIONAVEL.

ED1P,2P,3P

Arranque no sentido Directo, Arranque no sentido Reverso, e
Paragem. Os comandos de Arranque e Sentido sdo dados
simultaneamente através de dois botdes instantaneos separados (o P
significa “Pulsar’). Em ciscunstancias normais, o botdo de Paragem
encontra-se normalmente fechado, e conectado a entrada digital ED3.
Os botdes de Arranque no sentido Directo e Arranque no sentido
Reverso encontram-se normalmente abertos, e conectados as
entradas digitais ED1 e ED2, respectivamente. Botdes de Arranque
multiplos encontram-se conectados em paralelo; botdes de Paragem
multiplos encontram-se conectados em série.Para controlar o Sentido,
o valor do Parametro10.3 SENTIDO devera ser SELECCIONAVEL.

ED6

Arranque/Paragem de dois fios, conectado a entrada digital ED6. 0 V
DC em ED6 = Paragem e 24 V DC em ED6 = Arranque. A Direccao de
rotacio estabelece-se de acordo com o Parametro10.3 SENTIDO.

ADVERTENCIA! Apés o rearme de uma falha, a unidade arrancaréa se
o sinal de arranque se encontra ligado.

ED6,5

Arranque/Paragem de dois fios, conectado a entrada digital ED6. O
Sentido encontra-se conectado a entrada digital ED5. 0 V DC em ED5
= Directo e 24 V DC em ED5 = Inverso. Para controlar o Sentido, o
valor do Parametro10.3 SENTIDO devera ser SELECCIONAVEL.

ADVERTENCIA! Apés o rearme de uma falha, a unidade arrancaréa se
o sinal de arranque se encontra ligado.
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10.02 EXT2 SELECCAO

COMANDO

10.03 SENTIDO

TECLADO

Os comandos de Arranque/Paragem e Sentido s&o dados pelo teclado
do Painel de Controlo quando o controlo Externo 1 se encontra activo.
Para controlar o Sentido, o valor do Parametro10.3 SENTIDO devera
ser SELECCIONAVEL.

MOD COM
Os comandos de Arranque/Paragem e Sentido sdo dados através do
Fieldbus. Ver Apéndice C — Controlo de Fieldbus.

Este parametro define as conexdes e a origem dos comandos de
Arranque, Paragem e Direcgao para o controlo Externo 2 (EXT2).

NAO SEL; ED1; ED1,2; ED1P,2P; ED1P,2P,3; ED1P,2P,3P; EDS6;
ED6,5; TECLADO; MOD COM

Ver Parametro10.01 EXT1 SELECCAO COMANDO acima para
detalhes sobre estes ajustes.

Este parametro permite fixar o sentido de rotacdo do motor em
DIRECTO ou INVERSO. Se escolher SELECCIONAVEL, o sentido é
seleccionado de acordo com os Parametros 10.01 EXT1 SELECCAO
COMANDO e10.02 EXT2 SELECCAO COMANDO, ou pelos botdes
do teclado

6-4
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Grupo 11 Selecgao de
Referéncia

11.01 SEL REF
TECLADO

Capitulo 6 — Parémetros

Os valores destes parametros podem ser alterados com o ACS 600
em funcionamento, excepto nos casos assinalados com (O). A coluna
Gama/Unidade naTabela 6-2 descreve os valores permitidos para o
parametro. O texto a seguir a tabela explica detalhadamente os

parametros.

Tabela 6-2 Grupo 11.

Parametro

Gama/Unidade

Descrigéao

1 SEL REF TECLADO

REF1 (rpm);
REF2 (%)

Selecgédo de referéncia
de teclado activa.

2 SELECCAO
EXT1/EXT2 (O)

ED1 ... ED6; EXT1; EXT2;
MOD COM

Entrada de seleccédo de
controlo Externo.

3 SEL REF EXT1 (O)

TECLADO; Entradas
Analdgicas e Digitais; REF
COM; REF COM+EA1; REF
COM*EA1

Entrada de referéncia
Externa 1.

4 MINIMO REF EXT1

(0 ... 18000) rpm

Valor minimo de
referéncia External.

5 MAXIMO REF EXT1

(0 ... 18000) rpm

Valor maximo de
referéncia Externat.

6 SEL REF EXT2 (O)

TECLADO; Entradas
Analdgicas e Digitais; REF
COM; REF COM+EA1; REF
COM*EA1

Entrada de referéncia
Externa 2.

7 MINIMO REF EXT2 0...100 % Valor minimo de
referéncia Externa2.
8 MINIMO REF EXT2 0...500 % Valor maximo de

referéncia Externa2.

A referéncia pode estabelecer-se através do teclado ou de duas
localizagbes externas. Ver Capitulo 4 — Controlo do Conversor.

REF1 (rpm)

A referéncia de teclado 1 é seleccionada como referéncia de teclado
activa. O tipo de referéncia é a velocidade, dada em rpm. Se for
seleccionado o controlo escalar (Pardmetro 99.04 ajustado para
ESCALAR), a referéncia é dada em Hz.

REF2 (%)

A referéncia de teclado 1 é seleccionada como referéncia de teclado
activa. A referéncia de teclado 2 é dada em %. O tipo de referéncia de
Teclado 2 depende da Aplicacdo Macro seleccionada. Por exemplo, se
a macro de Controlo de Binario for seleccionada, a REF 2 (%) é a
referéncia de binario.

Manual de Firmware
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11.02 SELECAO
EXT1/EXT2 (O)

11.03 SEL REF EXT1 (O)

Este parametro estabelece a entrada utilizada para seleccionar a
localizag&o do controlo externo, ou para o fixar em EXT1 ou EXT2. A
localizac&o do controlo externo dos comandos de Paragem/Arranque
/Sentido e a referéncia é determinada por este pardmetro.

EXT1

E seleccionado o controlo Externo 1. As origens de sinal para EXT1
definem-se pelo Pardametro10.01 EXT1 SELECCAO COMANDO e
pelo Parametro 11.03 SEL REF EXT1 (O).

EXT2

E seleccionado o controlo Externo 2. As origens de sinal para EXT2
definem-se pelo Parametro 10.02 EXT2 SELECCAO COMANDO e
pelo Parametro 11.06 SELEC REF EXT2 (O).

ED1 - ED6

O controlo Externo 1 ou 2 é seleccionado de acordo com o estado da
entrada digital seleccionada (ED1 ... ED6), em que 0 V DC = EXT1 e
24V DC = EXT2.

MOD COM
Controlo Externo 1 ou 2 seleccionado através do Cédigo de Controlo
do Fieldbus. Ver Apéndice C — Controlo de Fieldbus.

Este parametro estabelece a fonte do sinal de referéncia External.

TECLADO
A referéncia é dada a partir do Teclado. A primeira linha do ecra
representa o valor de referéncia

EA1
Referéncia da entrada analdgical (sinal de tenséo).

EA2
Referéncia da entrada analdgica2 (sinal de corrente).

EA3
Referéncia da entrada analdgica3 (sinal de corrente).

EA1/JOYST, EA2/JOYST

Referéncia da entrada analégical (ou 2, respectivamente) configurada
para joystick. O sinal minimo de entrada opera o conversor & maxima
referéncia no sentido reverso. O sinal maximo de entrada opera o
conversor & maxima referéncia no sentido directo (Ver Figura 6-2). Ver
também o Pardmetro10.03 SENTIDO.

ATENGAO: A referéncia minima para joystick deve ser superior 0.5 V.
Se se utiliza um sinal de 0... 10 V, 0 ACS 600 operara a referéncia
maxima no sentido reverso se se perde o sinal de controlo. Ajuste o
Parametro 13.01 MINIMO EA1 para 2 V ou para um valor superior a
0.5V, e o Parametro 30.01 FUNCAO EA<MIN para FALHA, e 0 ACS
600 parara em caso de perda do sinal de controlo.

6-6
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VELOCIDADE.ut A

REF EXT MAXIMO -

REF EXT MINIMO

0

- REF EXT MAXIMO —

- REF EXT MINIMO - m

0 5 10 REF [V]

EAMINIMO =0V
EA MAXIMO =10V

Figura 6-2 Controlo de Joystick. O valor maximo para a referéncia
externa1 estabelece-se com o Parédmetro 11.056 MAXIMA REF EXT1 e
0 minimo com o Pardmetro 11.04 MINIMA REF EXT1.

EA1+EA3; EA2+EA3; EA1-EA3; EA2-EA3; EA1*EA3; EA2*EAS;
MIN(EA1,EA3); MIN(EA2,EA3); MAX(EA1,EA3); MAX(EA2,EA3)
A referéncia é calculada a partir dos sinais de entrada seleccionados
de acordo com as fungcaes matematicas definidas por este parametro.

ED3U,4D(R)

A referéncia de velocidade é dada através de entradas digitais como
controlo de potencidmetro motorizado (ou Ponto de Controlo
Flutuante). A entrada digital ED3 aumeta a velocidade (a letra U
significa “up”), e a entrada digital ED4 diminui a velocidade (o D
significa “down”). (R) indica que a referéncia sera posta a zero ao ser
dado um comando de Paragem. O indice de varia¢ao do sinal de
referéncia é dado pelo Pardmetro 22.04 TEMPO ACEL 2.

ED3U,4D

Idéntica a anterior, excepto em que a referéncia de velocidade néo é
posta a zero com um comando de Paragem ou ao desligar a
alimentacao. Ao arrancar o ACS 600 is started, arrancara a velocidade
de aceleragao seleccionada até alcancar o valor de referéncia
armazenado.

ED5U,6D
Idéntica a anterior, excepto em que as entradas digitais em uso sao
EDS5 e EDG6.

COM. REF
A referéncia é fornecida através do Fieldbus REF1. See Apéndice C —
Controlo de Fieldbus.

COM. REF+EA1; COM. REF*EA1
A referéncia é fornecida através do Fieldbus REF1. O sinal da entrada
analdgica 1 combina-se com a referéncia de Fieldbus (soma ou

Manual de Firmware
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11.04 MINIMA REF
EXT1

11.06 MAXIMA REF
EXT1

11.06 SELEC REF EXT2
(©)
11.07 MINIMA REF EXT2

multiplicacdo). Ver Apéndice C — Controlo de Fieldbus para mais
informacéo.

Este pardmetro estabelece a referéncia minima de velocidade em rpm.
O valor corresponde ao valor minimo do sinal de entrada analégico
conectado a REF1 (valor do Parametro11.03 SEL REF EXT1 (O) é
EA1, EA2 ou EA3). Ver Figura 6-3. No modo de controlo ESCALAR
(ver 99.04 MODO CONTR MOTOR), este parametro é dado em Hz.

Nota: Se o sinal de referéncia é fornecido através do Fieldbus, os
valores de escala diferem dos de um sinal analdgico. Ver
Apéndice C — Controlo de Fieldbus para mais informacao.

Este parametro estabelece a referéncia maxima de velocidade em
rpm. O valor corresponde ao valor maximo do sinal de entrada
analégico conectado a REF1 (valor do Pardmetro11.03 SEL REF
EXT1 (O) é EA1, EA2 ou EA3). Ver Figura 6-3.No modo de controlo
ESCALAR (ver Pardmetro 99.04 MODO CONTR MOTOR), este
parametro é dado em Hz.

Nota: Se o sinal de referéncia é fornecido através do Fieldbus, os
valores de escala diferem dos de um sinal analdgico. Ver
Apéndice C — Controlo de Fieldbus para mais informacao.

Este parametro estabelece a fonte do sinal de referéncia Externa2. As
alternativas sao idénticas as da referéncia External.

Este parametro estabelece a referéncia minima em percentagem. O
valor corresponde ao valor minimo do sinal de entrada analégico
conectado a REF2 (o valor de 11.06 SELEC REF EXT2 (O) é EA1, Ver
Figura 6-3.

¢ De Fabrica, se a macro Man/Auto ou de Controlo Sequencial é
seleccionada, este parametro estabelece a referéncia de
velocidade minima. O valor é dado como uma percentagem da
maxima velocidade definida com o Parametro 20.02 VELOCIDADE
MAXIMA, ou 20.01 VELOCIDADE MINIMA se o valor absoluto do
limite minimo for superior ao limite maximo.

e Se a macro de Controlo de Binario for seleccionada, este pardmetro
estabelece a referéncia de binario minima. Este valor é dado como
uma percentagem do binario nominal.

¢ Se a macro de Controlo PID for seleccionada, este parametro
estabelece a referéncia de processo minima. O valor € dado como
uma percentagem da quantidade maxima de processo.

No modo de controlo ESCALAR (ver Parametro 99.04 MODO CONTR
MOTOR), este valor é dado como uma percentagem da frequéncia
méxima definida com o Parametro 20.08 FREQ MAXIMA, ou 20.07
FREQ MINIMA se o valor absoluto do limite minimo for superior ao
limite maximo.

6-8
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11.08 MAXIMA REF

EXT2

Capitulo 6 — Parémetros

Nota: Se o sinal de referéncia é fornecido através do Fieldbus, os
valores de escala diferem dos de um sinal analdgico. Ver
Apéndice C — Controlo de Fieldbus para mais informacao.

Este parametro estabelece a referéncia maxima em percentagem. O
valor corresponde ao valor maximo do sinal de entrada analdgico
conectado a REF2 (o valor de 11.06 SELEC REF EXT2 (O) é EA1,
EA2 ou EAB). Ver Figura 6-3.

¢ De Fabrica, se a macro Man/Auto ou de Controlo Sequencial é
seleccionada, este parametro estabelece a referéncia de
velocidade maxima. O valor é dado como uma percentagem da
maxima velocidade definida com o Parametro 20.02 VELOCIDADE
MAXIMA, ou 20.01 VELOCIDADE MINIMA se o valor absoluto do
limite minimo for superior ao limite maximo.

* Se a macro de Controlo de Binario for seleccionada, este pardmetro
estabelece a referéncia de binario maxima. Este valor é dado como
uma percentagem do binario nominal.

e Se a macro de Controlo PID for seleccionada, este parametro
estabelece a referéncia de processo maxima. O valor € dado como
uma percentagem da quantidade maxima de processo.

No modo de controlo ESCALAR (ver Parametro 99.04 MODO CONTR
MOTOR), este valor é dado como uma percentagem da frequéncia
méxima definida com o Parametro 20.08 FREQ MAXIMA, ou 20.07
FREQ MINIMA se o valor absoluto do limite minimo for superior ao
limite maximo.

Nota: Se o sinal de referéncia é fornecido através do Fieldbus, os
valores de escala diferem dos de um sinal analdgico. Ver
Apéndice C — Controlo de Fieldbus para mais informacao.

Manual de Firmware
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Gama de entra-
das analégicas

10V

MAXIMO EA 20 mA |

02V |

MINIMO EA 0/4 mA

7 1800rpm L 100 %

Gama de referén-
cia externa 2

Gama de referén-
cia externai

18000 rpm 500 %

f f

11.05 MAXIMA 11.08 MAXIMA
REF EXT1 REF EXT2

0 rpm 0%

18000 rpm 100 %

Orpm 4704 MINMA 2% 1107  MINIMA
REF EXT1 REF EXT2

Figura 6-3 Ajuste de MINIMA EXT REF e MAXIMA EXT REF. A gama do sinal de entrada analégico
é estabelecida pelo Parametro13.02 MAXIMO EA1, 13.07 MAXIMO EA2, 13.12 MAXIMO EA3 e pelo
Parédmetro 13.01 MINIMO EA1, 13.06 MINIMO EA2, 13.11 MINIMO EA3, dependendo da entrada

analégica utilizada.
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Grupo 12 Velocidades
Constantes

Capitulo 6 — Parémetros

Os valores destes parametros podem ser alterados com o ACS 600
em funcionamento, excepto nos casos assinalados com (O). A coluna
Gama/Unidade na Tabela 6-3 descreve os valores permitidos para o
parametro. O texto a seguir a tabela descreve os parametros em
detalhe.

Tabela 6-3 Grupo 12.

Parametro Gama/Unidade Descrigcao

1 SEL VEL CTES (O) NAO SEL; Entradas Digitais Selecgéo de vel

constante
2 VEL CONSTANTEH1 . 18000 rpm Vel Constante 1
3 VEL CONSTANTE 2 .. 18000 rpm Vel Constante 2
4 VEL CONSTANTE 3 .. 18000 rpm Vel Constante 3
5 VEL CONSTANTE 4 .. 18000 rpm Vel Constante 4
6 VEL CONSTANTE 5 .. 18000 rpm Vel Constante 5
7 VEL CONSTANTE 6 .. 18000 rpm Vel Constante 6
8 VEL CONSTANTE 7 .. 18000 rpm Vel Constante 7

Vel Constante 8

10 VEL CONSTANTE 9 .. 18000 rpm Vel Constante 9

11 VEL CONSTANTE 10 .. 18000 rpm Vel Constante 10

12 VEL CONSTANTE 11 .. 18000 rpm Vel Constante 11

13 VEL CONSTANTE 12 .. 18000 rpm Vel Constante 12

14 VEL CONSTANTE 13 .. 18000 rpm Vel Constante 13

0.
0
0
0
0
0
0
9 VEL CONSTANTE 8 0 ... 18000 rpm
0
0
0
0
0
0.

15 VEL CONSTANTE 14 . 18000 rpm Vel Constante 14

16 VEL CONSTANTE 15 | -18000 ... 18000 rpm Vel Constante 15/

Vel Falha

Se se activa uma velocidade constante, o valor absoluto da velocidade
Ié-se através do grupo de pardmetros 12. O sinal de velocidade no. 15
considera-se quando utilizado como Velocidade de Falha (ver
Parametros 30.01 FUNCAO EA<MIN e 30.02 FALHA DO PAINEL).

Em Controlo Externo, quando a Localizagéo de Controlo Externo EXT
1 é seleccionada, as velocidades constantes sobrepdem-se as outras
referéncias de velocidade. As selec¢cdes de velocidade constante sédo
ignoradas se se utiliza a referéncia de binario ou a referéncia de
processo PID (Ver Macros de Controlo de Binario ou de Controlo PID).

No modo de controlo ESCALAR (ver Parametro 99.04 MODO CONTR
MOTOR), seis referéncias constantes podem ser estabelecidas
através dos Par&metros 12.02 a12.06 €12.15. Por defeito, os valores
dos parametros estabelecem-se em zero Hz.

Manual de Firmware
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12.01 SEL VEL
CONSTANTE

Este parametro define quais as entradas digitais utilizadas para
seleccionar Velocidades Constantes.

NAO SEL
Funcéao de velocidade constante desactivada.

ED1(VEL1); ED2(VEL2); ED3(VEL3); ED4(VEL4); ED5(VELDS5);
ED6(VELS)

Velocidades Constantes1-6 seleccionadas com entradas digitais ED1-
EDG6. 24 V DC = Velocidade Constante activada.

ED1,2
Trés Velocidades Constantes (1 ... 3) seleccionadas, com duas
entradas digitais.

Tabela 6-4 Selecgéo de Velocidade Constante com entradas digitais ED1,2.

ED1 ED2 Fungao
0 0 Sem Velocidade Constante
1 0 Vel Constante 1
0 1 Vel Constante 2
1 1 Vel Constante 3

ED3,4
Trés Velocidades Constantes (1 ... 3) seleccionadas com duas
entradas digitais como em ED1,2.

ED5,6
Trés Velocidades Constantes (1 ... 3) seleccionadas com duas
entradas digitais como em ED1,2.

ED1,2,3
Sete Velocidades Constantes (1 ... 7) seleccionadas com trés entradas
digitais.

Tabela 6-5 Selecgéo de Velocidade Constante com entradas digitais
ED1,2,3.

ED1 ED2 ED3 Fungio
0 0 0 Sem Vel Constante
1 0 0 Vel Constante 1
0 1 0 Vel Constante 2
1 1 0 Vel Constante 3
0 0 1 Vel Constante 4
1 0 1 Vel Constante 5
0 1 1 Vel Constante 6
1 1 1 Vel Constante 7
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ED3,4,5
Ver ED1,2,3.

EDA4,5,6
Ver ED1,2,3.

ED3,4,5,6
15 Velocidades Constantes (1 ... 15) seleccionadas com quatro
entradas digitais.

Tabela 6-6 Selecgdo de Velocidade Constante com entradas digitais

ED3,4,5,6.
ED3 ED4 ED5 ED6 unga

0 0 0 0 Sem Vel Constante
1 0 0 0 Vel Constante 1
0 1 0 0 Vel Constante 2
1 1 0 0 Vel Constante 3
0 0 1 0 Vel Constante 4
1 0 1 0 Vel Constante 5
0 1 1 0 Vel Constante 6
1 1 1 0 Vel Constante 7
0 0 0 1 Vel Constante 8
1 0 0 1 Vel Constante 9
0 1 0 1 Vel Constante 10
1 1 0 1 Vel Constante 11
0 0 1 1 Vel Constante 12
1 0 1 1 Vel Constante 13
0 1 1 1 Vel Constante 14
1 1 1 1 Vel Constante 15
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Grupo 13 Entradas
Analégicas

Tabela 6-7 Grupo 13.

Os valores destes parametros podem ser alterados com o ACS 600
em funcionamento. A coluna Gama/Unidade na Tabela 6-7 abaixo

indica os valores dos parametros permitidos. O texto a seguir a tabela
descreve os pardmetros em detalhe.

Parametro Gama/Unidade Descrigéao

1 MINIMO EA1 0V;2V; VALOR Valor minimo de EA1. Valor
OTIMIZ; correspondente a referéncia
OPTIMIZACAO minima.

2 MAXIMO EA1 10 V; VALOR Valor maximo de EA1. Valor
OTIMIZ; correspondente a referéncia
OPTIMIZACAO maxima

3 ESCALA EA1 0...100.0 % Factor de escala para EA1.

4 FILTRO EA1 0..10s Const. tempo de filtro para EA1.

5 INVERSAO EA1 NAO; SIM Inversao do sinal de ent. analég.

6 MINIMO EA2 0 mA; 4 mA; Valor minimo de EA2. Valor
VALOR OTIMIZ; correspondente a referéncia
OPTIMIZACAO minima.

7 MAXIMO EA2 20 mA; VALOR Valor maximo de EA2. Valor
OTIMIZ; correspondente a referéncia
OPTIMIZACAO maxima

8 ESCALA EA2 0...100.0 % Factor de escala para EA2.

9 FILTRO EA2 0..10s Const. tempo do filtro para EA2.

10 INVERSAO EA2 NAO; SIM Inversao do sinal de ent. analég.

11 MINIMO EA3 0 mA; 4 mA; Valor minimo de EA3. Valor
VALOR OTIMIZ; correspondente a referéncia
OPTIMIZACAO minima.

12 MAXIMO EAS3 20 mA; VALOR Valor maximo de EA3. Valor
OTIMIZ; correspondente a referéncia
OPTIMIZACAO maxima

13 ESCALA EAS 0...100.0 % Factor de escala para EA3.

14 FILTRO EA3 0..10s Const. tempo do filtro para EAS.

15 INVERSAO EA3 NAO; SIM Inversao do sinal de ent. analég.

6-14
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13.01 MINIMO EA1  0V; 2V; VALOR OTIMIZ; OPTIMIZACAO

Este parametro estabelece o valor minimo do sinal a aplicar a EA1. Se
se selecciona EA1 como origem do sinal para a referéncia externa 1
(Par. 11.03) ou 2 (Par. 11.06), este valor correspondera a referéncia
definida pelo Parametro 11.04 MINIMA REF EXT1 ou 11.07 MINIMA
REF EXT2. Os valores minimos usuais sdo 0 V ou 2 V.

Para ajustar o valor minimo de acordo com o sinal de entrada
analégico, pulse a tecla ENTER, seleccione OPTIMIZACAO, aplique o
sinal analégico minimo de entrada e pulse novamente ENTER . O
valor encontra-se estabelecido como minimo. A gama de leitura do
ajuste é de 0 V a10 V. O texto VALOR OTIMIZ aparecera no ecra apos
a operacao de OPTIMIZACAO.

O ACS 600 possui uma funcao de “zero activo” que permite aos
circuitos de proteccao e supervisao detectar uma perda do sinal de
controlo. Para activar esta funcéo, o sinal de entrada minimo deve
ajustar-se a um valor superior a 0.5 V, e o Parametro 30.01 FUNCAO
EA<MIN deve ser ajustado de acordo com 0 mesmo.

13.02 MAXIMO EA1 10 V; VALOR OTIMIZ; OPTIMIZACAO

Este pardmetro estabelece o valor maximo do sinal a aplicar a EA1. Se
se selecciona EA1 como origem do sinal para a referéncia externa 1
(Par. 11.03) ou 2 (Par. 11.06), este valor correspondera a referéncia
definida pelo Parametro 11.05 MAXIMA REF EXT1 ou 11.08 MAXIMA
REF EXT2. O valor maximo usual é de10 V.

Para ajustar o valor maximo de acordo com o sinal de entrada
analégico, pulse a tecla ENTER, seleccione OPTIMIZACAO, aplique o
sinal analégico maximo de entrada e pulse novamente ENTER . O
valor encontra-se estabelecido como maximo. A gama de leitura do
ajuste é de 0V a10 V. O texto VALOR OTIMIZ aparecera no ecra apos
a operacao de OPTIMIZACAO.

13.03 ESCALA EA1  Factor de escala para o sinal analégico de entrada EA1. Ver Figura 6-
5.

13.04 FILTRO EA1  Constante de tempo do filtro para entrada analdgica EA1. Sempre que
o valor de entrada analdgico muda, 63 % da mudang¢a tem lugar dentro
do tempo especificado por este parametro.

Nota: mesmo no caso de seleccionar 0 s como o valor minimo, o sinal
sera igualmente filtrado com uma constante de tempo de10 ms devido
ao hardware de interface de sinal. Esta circunstancia ndo pode ser
alterada por nenhum parametro.
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13.06 INVERSAO EA1

13.06 MINIMO EA2

13.07 MAXIMO EA2

[%] A
Sinal nao Filtrado

100

63

Sinal Filtrado

X t
Constante de Tempo

Figura 6-4 Constante de tempo de filtro para entrada analégica EAT.

NAO; SIM

Se este parametro foi estabelecido como SIM, o valor maximo do sinal
analégico de entrada corresponde a referéncia minima, e o valor
minimo do sinal analdgico de entrada corresponde a referéncia
maxima.

0 mA; 4 mA; VALOR OTIMIZ; OPTIMIZACAO

Este pardmetro estabelece o valor minimo do sinal a aplicar a EA2. Se
se selecciona EA2 como origem do sinal para a referéncia externa 1
(Par. 11.03) ou 2 (Par. 11.06), este valor correspondera a referéncia
definida pelo Parametro 11.04 MINIMA REF EXT1 ou 11.07 MINIMA
REF EXT2. Os valores minimos usuais sdo 0 mA ou 4 mA.

Para ajustar o valor minimo de acordo com o sinal de entrada
analdgico, pulse a tecla ENTER, seleccione OPTIMIZACAO, aplique o
sinal analdégico minimo de entrada e pulse novamente ENTER . O
valor encontra-se estabelecido como minimo. A gama de leitura do
ajuste é de 0 mA a 20 mA. O texto VALOR OTIMIZ aparecera no ecra
apos a operacédo de OPTIMIZACAO.

O ACS 600 possui uma fungao de “zero activo” que permite aos
circuitos de proteccao e supervisao detectar uma perda do sinal.Para
activar esta fungao, o sinal de entrada minimo deve ajustar-se a um
valor superior a 1 mA.

20 mA; VALOR OTIMIZ; OPTIMIZACAO

Este pardmetro estabelece o valor maximo do sinal a aplicar a EA2. Se
se selecciona EA2 como origem do sinal para a referéncia externa 1
(Parémetro 11.03 SEL REF EXT1 (O)) ou 2 (Paradmetro 11.06 SELEC
REF EXT2 (Q)), este valor correspondera a referéncia definida pelo
Parametro 11.05 MAXIMA REF EXT1 ou 11.08 MAXIMA REF EXT2. O
valor maximo usual é de 20 mA.

Para ajustar o valor maximo de acordo com o sinal de entrada
analdgico, pulse a tecla ENTER, seleccione OPTIMIZACAO, aplique o
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13.08 ESCALA EA2
13.09 FILTRO EA2
13.10 INVERSAO EA2
13.11 MINIMO EA3
13.12 MAXIMO EA3
13.13 ESCALA EA3
13.14 FILTRO EA3
13.16 INVERSAO EA3

Capitulo 6 — Parémetros

sinal analégico maximo de entrada e pulse novamente ENTER . O
valor encontra-se estabelecido como maximo. A gama de leitura do
ajuste é de 0 mA a 20 mA. O texto VALOR OTIMIZ aparecera no ecra
apos a operacédo de OPTIMIZACAO.

Ver Parametro 13.03 ESCALA EA1.
Ver Parédmetro 13.04 FILTRO EAA1.
Ver Parametro 13.05 INVERSAO EA1.
Ver Pardmetro 13.06 MINIMO EA2.
Ver Parédmetro 13.07 MAXIMO EAZ2.
Ver Parametro 13.03 ESCALA EA1.
Ver Parédmetro 13.04 FILTRO EAA1.
Ver Pardmetro 13.05 INVERSAO EA1.

EA1 + EA3 =
ESCALA ESCALA REF EXT1
EA1 EA3
10V 1500 rpm 20 mA 150 rpm ____MAXIMA REF EXT1
1500 rpm

60 % 90 rpm

690 rpm
40 % 600 rpm

ov 0mA | Orpm

Figura 6-5 Exemplo de escalamento de entradas analdgicas. A
referéncia Externa 1 foi seleccionada pelo Pardmetro 11.03 SEL REF
EXT1 (O) como EA1 + EA3 e 0 seu valor maximo (1500 rom) pelo
Parédmetro 11.05 MAXIMA REF EXT1. A escala para a entrada
analégica EA1 é ajustada a 100 % pelo Pardmetro 13.03 ESCALA
EA1. A escala para a entrada analégica EA3 é ajustada a 10 % pelo
Parédmetro 13.13 ESCALA EAS.
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Grupo 14 Saidas a Relé  Os valores destes pardmetros sé podem ser modificados com o ACS
600 parado. O texto a seguir a Tabela 6-8 abaixo descreve os
parametros em detalhe.

Tabela 6-8 Grupo 14.

Parametro Gama/Unidade Descrigéao
1 RELE ROf1 Ver texto abaixo Saida arelé 1.
2 RELE RO2 para sobre as Saida a relé 2.
selecgdes
3 RELE RO3 disponiveis. Saida a relé 3.

14.01 RELE RO1  Este parametro permite-lhe seleccionar a informac&o a indicar pelo
relé de saida 1.

NAO USADO

PRONTO

O ACS 600 esta pronto a entrar em funcionamento. O relé esta
alimentado, salvo no caso de nao existir sinal de activacao de marcha
ou existéncia de uma falha.

EM OPERACAO
O ACS 600 foi posto em marcha, o sinal de activacdo de marcha esta
activo, néao existe nehuma falha activa.

FALHA
Ocurreu uma falha. Ver Capitulo 7 — Andlise de Falhas para mais
detalhes.

FALHA (-1)
Relé activado ao aplicar a alimentagao, e desactivado ao detectar-se
uma falha.

FALHA (RST)
O ACS 600 apresenta falhas, mas rearmar-se-a apos o retardo de
autorearme programado (ver Parametro 31.03 TEMPO DE ESPERA).

MOT TRAV ALM
Alarme de bloqueio activado (ver Parametro 30.10 FALHA MOTOR
BLOQ).

MOT TRAV FLT
Proteccdo de bloqueio activada (ver Parametro 30.10 FALHA MOTOR
BLOQ).

MOT TEMP ALM
A temperatura do motor excedeu o nivel de alarme.

TEMP MOT FLT
Proteccédo térmica do motor activada.

TEMP INT ALM
A temperatura do ACS 600 excedeu o nivel de alarme 115 °C
(239 °F).
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TEMP INT FLT
Activada a proteccao térmica do ACS 600. O nivel de disparo é de
125 °C (257 °F).

FALHA/ALARME

Ocorreu uma falha, ou alarme.

ADVERTENCIA

Ocorreu-se um alarme.

REVERSAO

Rotagcédo do motor no sentido inverso.

CONTR EXT

Controlo externo seleccionado.

SEL REF2

Referéncia 2 seleccionada.

VEL CTE

Uma Velocidade Constante (1 ... 15) seleccionada.
SOBRETENSAO

A tensao do circuito intermédio has excedeu o limite de sobretensao.
SUBTENSAO

A tensao do circuito intermédio é inferior ao limite de subtensao.
LIM VEL 1

A velocidade de saida excede ou € inferior ao limite de supervisaot.
Ver Pardmetro 32.01 FUNCAO DE VEL 1 e o Parametro 32.02 LIMITE
VEL 1.

LIM VEL 2

A velocidade de saida excede ou € inferior ao limite de supervisao 2.
Ver Parédmetro 32.03 FUNCAO VEL2 e o Parametro 32.04 LIMITE
VEL2.

LIM CORR

A corrente do motor excede ou € inferior ao limite de supervisao
estabelecido. Ver Parametro 32.05 FUN SUP CORRENTE € o
Parametro 32.06 LIM CORRENTE.

LIM REF 1

A Referéncia 1 excede ou é inferior ao valor limite estabelecido. Ver
Parametro 32.11 FUNC SUP REF 1 e o Parametro 32.12 LIM
REFERENCIA1.

LIM REF 2

A Referéncia 2 excede ou é inferior ao valor limite estabelecido. Ver
Parametro 32.13 FUNC SUP REF2 e o Parametro 32.14 LIM
REFERENCIA2.
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14.02 SAIDA A RELE
RO2

14.03 SAIDA A RELE
RO3

LIM BINARIO 1

O binario do motor excede ou é inferior ao limite de supervisédo
estabelecido. Ver Parametro 32.07 FUN SUP BIN 1 e o Pardmetro
32.08 LIM BIN 1.

LIM BINARIO 2

O binario do motor excede ou é inferior ao limite de supervisédo
estabelecido. Ver Parametro 32.09 FUN SUP BIN 2 e o Pardmetro
32.10 LIM BIN 2.

PERMISSAO DE MARCHA
O ACS 600 recebeu um comando de Arranque.

PERDA DE REF
Perda de referéncia.

VEL ATINGIDA
O valor actual atingiu o valor de referéncia. O erro de velocidade €, no
max. 10 % da velocidade nominal no modo de controlo de velocidade.

LIM REALA1

O valor actual 1 do controlador PID excede ou € inferior ao limite de
supervisao estabelecido. Ver Parametro 32.15 FUNC SUP REAL1 e o
Parametro 32.16 LIM REALA1.

LIM REAL2

O valor actual 2 do controlador PID excede ou é inferior ao limite de
supervisao estabelecido. Ver Parametro 32.17 FUNC SUP REAL2 e o
Parametro 32.18 LIM REALZ2.

MOD COM
O relé é controlado pela Referéncia de Fieldbus REF3. Ver
Apéndice C — Controlo de Fieldbus.

Ver Parametro 14.01 RELE RO1.

Ver Parametro 14.01 RELE RO1.

Nota: as indicagbes de LIM REAL1 e LIM REAL2 ndo podem ser
seleccionadas para RO3. Em seu lugar, podem seleccionar-se as
seguintes alternativas:

MAGN PRONTA
O motor encontra-se magnetizado e pronto a fornecer o binario
nominal (magnetizacdo nominal do motor alcang¢ada).

U2 SEL
Macro de utilizador 2 seleccionada.

6-20

Manual de Firmware



Grupo 15 Saidas
Analégicas

15.01 SAIDA
ANALOGICA1 (O)

Capitulo 6 — Parémetros

Estes valores de pardmetros podem ser modificados com o ACS 600
em funcionamento, excepto nos casos assinalados com (O). A coluna
Gama/Unidade da Tabela 6-9 descreve os valores permitidos para o
parametro. O texto a seguir a tabela explica os pardmetros em detalhe

Tabela 6-9 Grupo 15.

Parametro Gama/Unidade Descrigcao

1 SAIDA ANALOGICA 1 (O) | Consultar texto

abaixo sobre

Saida analdgica 1 correcta.

selecgdes
disponiveis.
2 INVERSAO SA1 NAO; SIM Inversao de sinal analégico
de saida 1.
3 MINIMO SA1 0 mA; 4 mA Minimo do sinal analégico
de saida 1
4 FILTRO SAf1 0.00 ... 10.00 s Constante de tempo do filtro
para SA1.
5 ESCALA SA1 10 ... 1000 % Factor de escala para sinal

de saida analégico 1.

6 SAIDA ANALOGICA 2 (O) | Consultar texto

abaixo sobre

Saida analdgica 2 correcta.

selecgdes
disponiveis.
7 INVERSAO SA2 NAO; SIM Inversao de sinal analégico
de saida 2.
8 MINIMO SA2 0 mA; 4 mA Minimo do sinal analégico
de saida 1.
9 FILTRO SA2 0.00 ... 10.00 s Constante de tempo do filtro
para SA2.
10 ESCALA SA2 10 ... 1000 % Factor de escala para sinal

de saida analdgico 2.

Este parametro permite-lhe seleccionar o sinal de saida a conectar a
entrada analdgica SA1 (sinal de corrente). A seguinte lista indica os
valores de escala quando os Parametros 15.05 ESCALA SA1 e 15.10
ESCALA SA2 sao colocados a 100 %.

NAO USADA

VEL PROCESSO

Valor de uma quantidade de processo derivada da velocidade do
motor. Ver Grupo 34 Vel Processo para escala e seleccao de unidade
(%; m/s; rpm). O intervalo de actualizacéo é de 100 ms.

ROT MOT
Velocidade de rotacdo do motor. 20 mA = velocidade nominal do
motor. O intervalo de actualizagédo é de 24 ms.
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15.02 INVERSAO SA1

FREQ
Frequéncia de saida. 20 mA = frequéncia nominal do motor. O
intervalo de actualizacéo é de 24 ms.

CORRENTE
Tensao de saida. 20 mA = tensdo nominal do motor. O intervalo de
actualizacado é de 24 ms.

BINARIO
Binario do motor. 20 mA = 100 % da capacidade nominal do motor. O
intervalo de actualizacéo é de 24 ms.

POTENCIA
Poténcia do motor. 20 mA = 100 % da capacidade nominal do motor.
O intervalo de actualizacao é de 100 ms.

TEN CIRC CC

Tenséo de bus CC. 20 mA = 100 % do valor de referéncia.

O valor de referéncia é de 540 V d.c. ( =1.35 - 400 V) para o ACS 600
com 380 ... 415 V a.c. de tenséo de alimentacdo e 675 V d.c. (1.35 -
500 V) para o ACS 600 com 380 ... 500 V a.c. de capacidade de
tensdo de alimentagéo. O intervalo de actualizagao é de 24 ms.

TENSAO SAIDA
Tensao no motor. 20 mA = tensdo maxima no motor. O intervalo de
actualizacdo é de 100 ms.

SAIDA BL APL

A referéncia que é dada como saida pela aplicacdo. Por exemplo, se a
macro de Controlo PID esta em uso, esta é a saida do controlador de
processo PID. O intervalo de actualizagdo é de 24 ms.

REFERENCIA
Referéncia activa seguida no momento pelo ACS 600. 20 mA =100 %
da referéncia activa. O intervalo de actualiza¢do é de 24 ms.

ERRO

Diferenca entre a referéncia e o valor actual do Controlador de
Processo PID. 0/4 mA =-100 %, 10/12 mA =0 %, 20 mA =100 %. O
intervalo de actualizacéo é de 24 ms.

REAL 1
Valor actual 1 do controlador de processo PID. 20 mA = valor do
Parametro 40.10 MAX REALA1. O intervalo de actualizag@o é de 24 ms.

REAL 2
Valor actual 2 do controlador de processo PID. 20 mA = valor do
Parametro 40.12 MAX REAL2. O intervalo de actualizacao é de 24 ms.

MOD COM
O valor é lido a partir da referéncia de Fieldous REF4. Ver
Apéndice C — Controlo de Fieldbus.

Se seleccionar SIM, inverte-se o sinal de saida analdogico SA1.
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15.03 MINIMO SA1

16.04 FILTRO SA1

16.06 ESCALA SA1

15.06 SAIDA
ANALOGICA?2 (O)

15.07 INVERSAO SA2
15.08 MINIMO SA2
15.09 FILTRO SA2

15.10 ESCALA SA2

Capitulo 6 — Parémetros

O valor minimo do sinal de saida analdgico pode ser estabelecido em
0 mA ou 4 mA.

Constante de tempo do filtro para a saida analégica SA1.

A medida que o valor analégico de saida muda, 63 % da mudanca tem
lugar dentro do intervalo de tempo especificado por este pardmetro
(Ver Figura 6-4).

Nota: mesmo no caso de seleccionar 0 s como o valor minimo, o sinal
sera igualmente filtrado com uma constante de tempo de10 ms devido
ao hardware de interface de sinal. Esta circunstancia ndo pode ser
alterada por nenhum parametro.

Este parametro é o factor de escala para o sinal de saida analégico
SA1. Se o valor seleccionado é de 100 %, o valor nominal do sinal de
saida corresponde a 20 mA. Se o valor maximo for inferior & escala
completa, aumente o valor deste parametro.

Exemplo: A corrente nominal do motor é de 7.5 A e a corrente maxima
medida em carga maxima € de 5 A. A corrente do motorde 0a5A é
lida como sinal analégico de 0 a 20 mA através de SA1.

1. SAT1 ajustado para CORRENTE com o Parametro 15.01 SAIDA
ANALOGICA1 (O).

2. SA1 minimo ajustado a 0 mA com o Parametro 15.03 MINIMO
SA1.

3. A corrente maxima medida do motor é escalada de forma a
corresponder a um sinal de saida analégico de 20 mA : O valor de
referéncia do sinal de saida CORRENTE é a tensdo nominal do
motor, ou seja, 7.5 A (ver Parametro 15.01 SAIDA ANALOGICA1
(0)). Com uma escala de 100 % , o valor de referéncia
corresponde to a um sinal de saida de em toda a escala de 20
mA. Para fazer com que a tensdo maxima medida do motor
correspona a 20 mA, o valor de escala devera ser ajustado ao
valor de referéncia antes de ser convertido num sinal analdgico de
saida.

k-5A=75A => k=15=150%
Desta forma, o factor de escala é estabelecido em 150 %.

Ver Parametro 15.01 SAIDA ANALOGICA1 (O).

Excepc¢ao: Se se selecciona MOD COM, o valor é lido a partir da
referéncia de fieldbus REF 5. Ver Apéndice C — Controlo de Fieldbus.

Ver Parametro 15.02 INVERSAO SA1.
Ver Parametro 15.03 MINIMO SA1.
Ver Parametro 15.04 FILTRO SAf1.
Ver Parametro 15.05 ESCALA SA1.
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Grupo 16 Entr Contr

Sist

16.01 LIBERACAO

16.02 BLOQ
PARAMETROS

Estes valores de parametros s6 podem ser modificados com o
ACS 600 parado. A coluna Gama/Unidade na Tabela 6-10 abaixo
indica os valores permitidos para os parametros. O texto a seguir a
tabela descreve os pardmetros em detalhe.

Tabela 6-10 Grupo 16.

Parametro

Gama/Unidade

Descrigéao

1 LIBERACAO

SIM; ED1 ... EDS;

Entrada de permissao de

MOD COM marcha.

2 BLOQ PARAMETROS ABERTO; Entrada de bloqueio de
FECHADO; parametros.

3 CODIGO DE ACESSO 0 ... 30000 Caddigo de acesso ao

bloqueio de parametros

4 SEL RESET FALHAS

NAO USADO; ED1 ...
ED6; EM PARAGEM:
MOD COM

Entrada de rearme de
falhas.

5 SEL MACRO USUARIO

NAO USADO; ED1 ...
ED6

Restaura os parametros
aos valores de ajuste de
macros de utilizador.

6 LOCAL INIBIDO DESLIGADO; Disables local control
LIGADO (Painel)

7 SALVAR PAR SALVAR.; Guardar parametros na
CONCLUIDO memdria permanente

Este parametro selecciona a origem do sinal de permissdo de marcha.

A Indicacéo de que falta o sinal de LIBERACAO ¢ indicada na primeira
linha do ecra do Paienl de Controlo (Ver Capitulo 2 — Descricdo da
Programacgédo do ACS 600 e do Painel de Controlo CDP 312).

SIM

Sinal de liberag¢ao activo. O ACS 600 encontra-se pronto a arrancar
sem um sinal de liberagao externo.

ED1 ... ED6

Para activar o sinal de Liberacao, as entradas digitais seleccionadas
devem estar conectadas a +24 V DC. Se a voltagem diminuia 0 V DC,
o0 ACS 600 parara livremente, e ndo arrancara até que recomecge o

sinal de Liberacgéao.
MOD COM

O sinal é dado através do Cddigo de Controlo do Fieldbus. Ver
Apéndice C — Controlo de Fieldbus.

Este parametro selecciona o Estado do Bloqueio de Pardmetros. Com
o Bloqueio de Parametros podem impedir-se modificacoes de
parametros nao autorizadas.

6-24

Manual de Firmware




16.03 CODIGO DE
ACESSO

16.04 FAULT RESET
SEL

16.06 SEL MACRO
USUARIO

Capitulo 6 — Parémetros

ABERTO
Bloqueio de Parametros aberto. Os parametros podem ser
modificados.

FECHADO

Bloqueio de Parametros activado a partir do Painel de Controlo. Os
paradmetros ndao podem ser modificados. O Bloqueio de Pardmetros s6
pode ser anulado introduzindo o cddigo valido no Pardmetro 16.03
CODIGO DE ACESSO.

Este parametro selecciona o CODIGO DE ACESSO para o Blogueio
de Parametros. O valor por defeito deste parametro é 0. Para anular o
Bloqueio de Parametros modifique o valor para 358. Uma vez aberto o
Bloqueio de Parametros o valor passa automaticamente a 0.

NAO USADO
Ao seleccionar NAO USADO, o rearme de falhas é executado apenas
a partir do teclado do Painel de Controlo.

ED1 ... ED6
Se se selecciona uma entrada digital, o rearme de falhas é executado
através da entrada digital, ou a partir do Painel de Controlo:

¢ Painel de Controlo em modo remoto: Rearme activado pelo
extremo ascendente (positivo) do sinal digital de entrada, ou seja,
fechando o contacto normalmente aberto que conecta 24 VDC ao
terminal de entrada digital.

¢ Painel de Controlo em modo local: Rearme activado pela tecla de
rearme do Painel de Controlo.

EM PARAGEM

O rearme de falhas é executado juntamente com o sinal de Paragem
recebido através de uma entrada digital. O comando de rearme pode
também ser dado a partir do Painel de Controlo.

MOD COM

O sinal é dado através do Cédigo de Controlo do Fieldbus. Ver
Apéndice C — Controlo de Fieldbus. O comando de rearme pode
também ser dado a partir do Painel de Controlo.

NAO USADO; ED1 ... ED6

Este parametro permite a seleccdo da Macro de Utilizador desejada
através de uma entrada digital, da seguinte maneira:

Quando o estado da entrada digital especificada muda de alto a baixo,
carrega-se a Macro de Utilizador 1. Quando o estado da entrada digital
especificada muda de baixo a alto carrega-se a Macro de Utilizador 2.

A Macro de Utilizador pode ser modificada através de uma entrada
digital apenas quando o motor esta parado. Durante a mudanca de
Macro, a unidade nao arrancara.
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16.06 LOCAL INIBIDO

A

16.07 SALVAR PAR

O valor deste parametro nao esta incluido na Macro de Utilizador. O
ajuste anterior permanece, apesar da mudancga da Macro de
Utilizador.

A seleccao da Macro de Utilizador 2 pode ser supervisada através da
saida de relé 3. Ver Pardmetro 14.03 SAIDA A RELE ROS para mais
informacéo.

Nota: Grave sempre a Macro de Utilizador pelo Parametro 99.02
MACRO DE APLICACAOQ apés modificar os ajustes de parametros, ou
apos executar novamente a identificacdo do motor. Se o Parametro
16.05 SEL MACRO USUARIO aponta a uma entrada digital, os ultimos
ajustes guardados pelo utilizador sao carregados para uso sempre que
se ligue e desligue a alimentacdo, ou se mude a macro. Quaisquer
modificacdes ndo guardadas seréo perdidas.

OFF

Nenhum bloqueio local em uso.

ON

Desactiva o acesso ao modo de controlo local (tecla LOC/REM do
Painel).

ADVERTENCIA: Antes de activar esta funcéo devera assegurar-se de
que o Painel de Controlo ndo é necessario para parar a unidade.

SALVAR..; CONCLUIDO
Seleccionar SALVAR guarda os valores dos parametros na meméria
permanente.

Nota: Um novo valor de pardmetro para uma macro standard é
guardado automaticamente quando modificado a partir do Painel, mas
nao quando modificado através de uma conexao de fieldbus.
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Grupo 20 Limites

20.01 VELOCIDADE
MINIMA

Capitulo 6 — Parémetros

Estes valores de pardmetros podem ser modificados com o ACS 600
em funcionamento. A coluna Gama/Unidade na Tabela 6-11 abaixo
descreve os valores de pardmetros permitidos. O texto a seguir a
tabela descreve os pardmetros em detalhe.

Tabela 6-11 Grupo 20.

Parametro

Gama/Unidade

Descrigcao

1 VELOCIDADE MINIMA

-18000/(number of pole
pairs)... 20.02
VELOCIDADE MAXIMA

Velocidade minima da
gama de operagéo. Nao
pode ser usada em modo
ESCALAR.

2 VELOCIDADE MAXIMA

20.01 VELOCIDADE
MINIMA ...
18000/(number of pole
pairs)

Velocidade maxima da
gama de operagéo. Nao
pode ser usada em modo
ESCALAR.

3 CORRENTE MAXIMA

0 % Jug ... 200 % Iyg

Corrente maxima de
saida.

4 BINARIO MAXIMO 0.0 % ... 300.0 % Binario maximo. Ndo pode
ser usada em modo
ESCALAR.

5 CONTR SIM; NAO Controlo de sobretensao

SOBRETENSAO DC

6 CONTR SUBTENSAO SIM; NAO Controlo de subtensdo DC

7 FREQ MINIMA -300 Hz ... 50 Hz Frequéncia minima da
gama de operagéo. Ape-
nas visivel no modo
ESCALAR.

8 FREQ MAXIMA -50 ... 300 Hz Frequéncia maxima da

gama de operagéo. Ape-
nas visivel no modo
ESCALAR.

9 SEL BINAR MINIMO

-BINARIO MAX; DEF
BIN MIN

Selecgéo de limite de
binario minimo. Nao pode
ser usado em modo
ESCALAR.

10 DEF BIN MIN

-300.0 % ... 0.0 %

Valor minimo de binario,
quando o Parametro
20.09 SEL BINAR
MINIMO é DEF BIN MIN.
N&o pode ser usado em
modo ESCALAR.

Representa a velocidade minima. O valor por defeito depende do
numero de polos pares do motor, e pode ser de -750, -1000, -1500 ou
-3000. Quando o valor é positivo, 0 motor ndo funciona no sentido

reverso.

Este limite ndo se pode estabelecer no modo de controlo ESCALAR.
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A

20.02 VELOCIDADE
MAXIMA

A

20.03 CORRENTE
MAXIMA

20.04 BINARIO MAXIMO

20.05 CONTR
SOBRETENSAO

20.06 CONTR
SUBTENSAO

Nota: Os limites de velocidade no Grupo 20 Limites encontram-se
relacionados com o ajuste de 99.08 ROTACAO NOM MOTOR. Se o
valor do Pardmetro 99.08 ROTACAO NOM MOTOR for modificado, os
ajustes de limite de velocidade modificam-se também
automaticamente.

Representa a velocidade maxima. O valor por defeito depende do
motor seleccionado, e pode ser de 750, 1000, 1500 ou 3000.

Este limite ndo se pode estabelecer no modo de controlo ESCALAR.

Nota: Os limites de velocidade no Grupo 20 Limites encontram-se
relacionados com o ajuste de 99.08 ROTACAO NOM MOTOR. Se o
valor do Pardmetro 99.08 ROTACAO NOM MOTOR for modificado, os
ajustes de limite de velocidade modificam-se também
automaticamente.

Maxima corrente de saida que o ACS 600 fornecera ao motor. O valor
por defeito é de 200 % /g €.9. 200 percentagem do uso intensivo da
corrente de saida do ACS 600.

Este ajuste estabelece o binario maximo momentadneamente permitido
do motor no sentido directo. O software de controlo do motor do

ACS 600 limita a gama de ajuste do binario maximo de acordo com o
inversor e os dados do motor. O valor por defeito é de 300 % do valor
de binario nominal do motor.

Este limite ndo se pode estabelecer no modo de controlo ESCALAR.
A seleccdo de NAO desactiva o controlador de sobretens&o.

A travagem rapida de uma carga de inércia elevada faz com que a
voltagem de bus DC atinga o limite de controlo de sobretensdo. Para
evitar que a voltagem DC exceda o limite, o controlador de
sobretensdo diminui automaticamente o binario de travagem.

ATENCAO! Se um chopper e uma resisténcia de travagem se
encontram conectados ao ACS 600, o valor deste parametro deve ser
ajustado a NAO para assegurar o funcionamento correcto do chopper.

A seleccdo de NAO desactiva o controlador de subtenséo.

Se a tensdo de bus DC diminui devido a perda de alimentagéo de
entrada, o controlador de subtensdo diminuira a velocidade do motor
de maneira a manter a tensao de bus DC acima do limite inferior. Ao
diminuir a velocidade do motor, a inércia da carga causara
regeneracao de volta ao ACS 600, mantendo o bus DC carregado, e
evitando um disparo por subtensao. Isto aumentara a possibilidade de
funcionamento com cortes na rede em sistemas de inércia elevada
como sistemas de centrifugacéo ou de ventilacao.
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20.07 FREQ MINIMA
20.08 FREQ MAXIMA

20.09 SEL BINAR
MINIMO

20.10 DEF BIN MIN

Capitulo 6 — Parémetros

Este limite s6 pode ser estabelecido no modo de controlo ESCALAR.
Quando o valor é positivo, o0 motor ndo funcionara no sentido reverso.

Este limite s6 pode ser estabelecido no modo de controlo ESCALAR.

Este parametro define o binario minimo permitido, ou seja, o binario
permitido em sentido de rotagéo reverso (negativo).

Este parametro ndo pode ser estabelecido no modo de controlo
ESCALAR.

-BINARIO MAX

O limite de binario minimo é igual ao limite maximo invertido (20.04
BINARIO MAXIMO).

DEF BIN MIN

O limite de binario minimo é definido pelo Pardmetro 20.10 DEF BIN
MIN.

Este parametro define o binério,minimo permitido do motor quando o
Parametro 20.09 SEL BINAR MINIMO se encontra ajustado para DEF
BIN MIN.

Este parametro ndo pode ser estabelecido no modo de controlo
ESCALAR.

-300 % ... 0%
Limite de binario minimo, em percentagem do binario nominal do
motor. O valor por defeito é de -300 %.
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Grupo 21
Arranque/Paragem

21.01 TIPO DE
ARRANQUE (O)

Os valores de parametros assinalados com (O) ndo podem ser
modificados com o ACS 600 em funcionamento. A coluna
Gama/Unidade na Tabela 6-12 abaixo descreve os valores de
parametros permitidos. O texto a seguir a tabela descreve os
parametros em detalhe.

Tabela 6-12 Grupo 21.

Parametro Gama/Unidade Descrigcao

1 TIPO DE ARRANQUE | AUTO; DC MAGN; Selecgéo de fungéo de

(O) CNST DC MAGN arranque.
2 TEMPO DE 30.0 ms ... Tempo de pré-magnetizacao.
MAGNETIZ (O) 10000.0 ms
3 TIPO DE PARAGEM COAST, RAMP Selecgéo de fungéo de
parada.

4 TRAVAGEM CC NAO; SIM Activacao de travagem CC
COND cond.
5 LIM VEL PARA INJ 0 rpm ... 3000 rpm Velocidade para travagem CC
(0) cond.
6 CORRCC CONDINJ | 0% ... 100 % Corrente para travagem CC
(0) cond.

AUTOMATICO

O arranque automatico é a fungcao de arranque por defeito. Esta
selecgao garante o 6ptimo arranque do motor na maioria dos casos.
Inclui as fungbes de arranque em giro (arranque com o motor em
rotacédo) e de rearranque automatico (o motor parado pode ser
rearrancado imediatamente, sem esperar que o fluxo do motor se
apague).

O controlo do motor do ACS 600 identifica o fluxo, bem como o estado
mecanico do motor, e arranca o motor instantaneamente em quaisquer
condicoes.

AUTOMATICO deve ser sempre seleccionado no modo de controlo
ESCALAR (ver Parametro 99.04 MODO CONTR MOTOR), embora no
modo escalar ndo seja possivel o arranque em giro ou o rearranque
automatico.

MAGN CC

A magnetizacdo CC deve ser seleccionada se for necessario um
binario de arranque elevado. O ACS 600 pré-magnetiza o motor antes
do arranque. O tempo de pré-magnetizacédo é determinado
automaticamente, sendo o tempo tipico de 200 ms a 2 s, dependendo
do tamanho do motor. Esta selec¢do garante o maior binario de
arranque possivel.

O arranque com a maquina em rotacao nao é possivel com a
magnetizacdo CC seleccionada. A magnetizacdo CC nao pode
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21.02 TEMPO DE
MAGNETIZ (O)

21.03 TIPO DE
PARAGEM

Capitulo 6 — Parémetros

seleccionar-se no modo de controlo escalar (ver Parametro 99.04
MODO CONTR MOTOR).

MAGN CC CTE

A magnetizacao CC constante deve seleccionar-se em lugar da
magnetizacdo CC se for necessario um tempo de pré-magnetizacéo
constante (por exemplo, se o arranque do motor deve dar-se
simultaneamente com o destravar de um travdo mecanico). Esta
selecgcao garante ainda o maior par de arranque de binario possivel
quando o tempo de pré-magnetizacao é suficientemente longo. O
tempo de pré-magnetizacéo é definido pelo Pardmetro 21.02 TEMPO
DE MAGNETIZ (O).

ADVERTENCIA! O motor arrancaréa apés o tempo de magnetizacao
estabelecido, mesmo se a magnetizacao do motor néo se tiver
completado. Para aplicagdes em que seja necessario um binario de
arranque completo, assegure-se de que o tempo de magnetizacao
constante é suficientemente longo para permitir gerar a magnetizagcao
e o binario completos.

O arranque com uma maquina em rotacao nao é possivel com a
magnetizacdo CC seleccionada. A magnetizacdo CC néo pode
seleccionar-se no modo de controlo escalar (ver Parametro 99.04
MODO CONTR MOTOR.

Define o tempo de magnetizagcdo no modo de magnetizagéao
constante.Apds o comando de arranque, o ACS 600 pré-magnetiza o
motor automaticamente durante o tempo estabelecido.

Para assegurar a magnetizacdo completa, estabeleca um valor igual
ou superior a constante de tempo do rotor. Se ndo conhecer o valor,
utilize a regra descrita na tabela abaixo:

Poténcia Nominal do Tempo de Magnetizagao
Motor Constante
<10 kW > 100 a 200 ms
10 a 200 kW > 200 a 1000 ms
1200 a 1000 kW > 1000 a 2000 ms
INERCIA

O ACS 600 para imediatamente de fornecer tensado apés receber um
comando de Paragem e o motor pdra por si mesmo.

RAMPA

Desaceleragcédo de rampa, tal como definida pelo tempo de
desaceleracéo activa, Pardmetro 22.03 TEMPO DESACEL1 ou pelo
Paradmetro 22.05 TEMPO DESACEL 2.
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21.04 TRAVAGEM CC  Se o parametro se encontra ajustado para SIM, a funcéo de travagem
por injeccao de corrente continua encontra-se activada.

A funcao de Travagem por injec¢ao de corrente continua ndo é
possivel no modo de controlo ESCALAR.

VELOCIDADE motor
oc [ Travagem CC

Ref. t

LIM VEL PARA INJ

Figura 6-6 Travagem CC

Quando ambas a referéncia e a velocidade diminuem abaixo do
Parametro 21.05 LIM VEL PARA INJ (O), o ACS 600 parara, gerando
corrente sinusoidal e injectarda CC no motor. O valor de corrente é o
valor estabelecido pelo Parametro 21.06 CORR CC INJ (O). Quando a
velocidade de referéncia aumenta a um nivel superior a 21.05 LIM VEL
PARA INJ (O), a CC é retirada e a funcédo do ACS 600 reactivada.

A Travagem CC Cond n&o tem efeito se o sinal de Arranque se
encontra desactivado.

Nota: A injeccao de corrente CC no motor provoca o aquecimento do
mesmo. Em aplica¢des que necessitem de tempos longos de
Travagem por injecgéo de corrente continua, devem utilizar-se
motores com ventilagdo externa. Se o periodo de Travagem por
injeccédo de corrente continua é longo, a Travagem por injec¢ao de
corrente continua nao pode evitar a rotagdo do eixo do motor, se a
este se aplica uma carga constante.

21.05 LIM VEL PARA INJ  Estabelece o limite de velocidade para Travagem por CC.
(0)

21.06 CORR CC INJ (O) Estabelece a corrente aplicada ao motor quando se activa a Travagem
por CC.
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22.01 SEL ACEL/DES 1/2
(0)

22.02 TEMPO ACEL1

22.03 TEMPO
DESACEL1

Capitulo 6 — Parémetros

Estes valores de pardmetros podem ser modificados com o ACS 600
em funcionamento, excepto os valores assinalados com (O). A coluna
Gama/Unidade na Tabela 6-13 abaixo descreve os valores de
parametros permitidos. O texto a seguir a tabela descreve os
parametros em detalhe.

Tabela 6-13 Grupo 22.

Parametro Gama/Unidade Descrigéao
1 ACEL/DES 1/2 SEL (O) | ACEL/DES 1; Selecgao de rampa de
ACEL/DES 2; Aceleragao/Desaceleragéo.
ED1 ... ED6

2 TEMPO ACEL 1 0.00 ... 1800.00 s | Tempo de acel de 0 a max vel.

(Rampa de aceleragéo 1).

3 TEMPO DESACEL 1 0.00 ... 1800.00 s | Tempo de vel max a vel 0 (Rampa

de desaceleracao 1).

4 TEMPO ACEL 2 0.00 ... 1800.00 s | Tempo de acel de 0 a max vel.

(Rampa de aceleragéo 2).

5 TEMPO DESACEL 2 0.00...1800.00s | Tempo de vel max a vel 0 (Rampa

de desaceleracgéo 2).

6 FORMA DAS RAMPAS | 0...1000.00 s Tempo de formagao das rampas

Acel./Desacel.

7 TEMPO RAMPA PAR 0.00 ... 2000.00 S | Tempo de rampa de Paragem de
EM Emergéncia.

Este parametro selecciona o par de Rampa de Aceleragéao /
Desaceleracao utilizado. A selecgcédo pode ser feita através das
entradas digitais ED1 a ED6. 0 V DC = Rampa de aceleragdo 1 e
Rampa de desaceleracao 1 utilizadas; 24 V DC = Rampa de
aceleracao 2 e Rampa de desaceleragéo 2 utilizadas.

O tempo requerido para a velocidade passar de 0 a velocidade
maxima. A velocidade maxima estabelece-se pelo Pardmetro 20.02
VELOCIDADE MAXIMA, ou 20.01 VELOCIDADE MINIMA se o valor
absoluto do limite minimo for superior ao limite maximo.

Se o sinal de referéncia muda a um ritmo mais lento do que o tempo
de aceleracgéao, a velocidade do motor seguira o sinal de referéncia. Se
o sinal de referéncia muda a um ritmo mais rapido do que o tempo de
aceleracgao, o ritmo de aceleracdo do motor sera limitado por este
parametro.

Se o tempo de aceleragao estabelecido for demasiado curto, o ACS
600 prolongara automaticamente a acelerag@o para nao exceder o
limite maximo de corrente (Parametro 20.03 CORRENTE MAXIMA).

O tempo requerido para a velocidade mudar da velocidade maxima a
0. A velocidade maxima é estabelecida pelo Parametro 20.02
VELOCIDADE MAXIMA, ou 20.01 VELOCIDADE MINIMA, se o valor
absoluto do limite minimo for superior ao limite maximo.
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22.04 TEMPO ACEL 2

22.05 TEMPO DESACEL 2

22.06 FORMA DAS
RAMPAS

Se o sinal de referéncia muda a um ritmo mais lento do que o tempo
de desaceleracgdo, a velocidade do motor seguira o sinal de referéncia.
Se o sinal de referéncia muda a um ritmo mais rapido do que o tempo
de desaceleracéo, o ritmo de desaceleragao do motor sera limitado
por este parametro.

Se o tempo de desaceleracao estabelecido for demasiado curto, o
ACS 600 prolongara automaticamente a desaceleracéo para nao
exceder o limite de sobretensédo do bus DC. Se existir qualquer
suspeita de que o tempo de desaceleracao seja demasiado curto,
assegure-se de que o controlo de sobretensao CC se encontra
activado (Parametro 20.05 CONTR SOBRETENSAO).

Se a aplicagao possuir inércia elevada e for necessario um tempo de
desaceleracéo curto, 0 ACS 600 devera ser equipado com um chopper
e uma resisténcia de travagem. O excesso de energia produzido
durante a travagem é conduzido pelo chopper a resisténcia e
dissipado para evitar um aumento da voltagem CC no circuito
intermédio. O interruptor e a resisténcia encontram-se disponiveis
para todos os tipos de ACS 600 como kits adicionais de opc¢éao.

Ver Parametro 22.02 TEMPO ACELA1.
Ver Parametro 22.03 TEMPO DESACELA1.

Este parametro permite-lhe seleccionar a forma da rampa de
aceleracao/desaceleracao.

0s
Rampa linar. Aconselhavel para rampas que necessitem de
aceleracao ou desaceleracao estavel, e para rampas lentas.

0.100 ... 1000.00 s

Rampa curva em S. As rampas curvas em S sdo ideais para cintas de
transporte de cargas ligeiras, ou outras aplicagdes que exijam uma
transicao suave ao mudar de uma para outra velocidade. A curvaem S
compde-se de curvas simétricas em ambas as pontas da rampa,e de
uma secc¢ao linear entre estas.
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Como regra geral, a relagédo apropriada Rampa Linear
entre o tempo de forma da rampa e o tempo FORMA DAS RAMPAS =0s

de aceleracdo da rampa é de 1/5. Indicam-
se abaixo alguns exemplos.

Tempo Tempo de Forma :
Acel/Desacel !
da Rampa (Par. '
Rampa 22.06) '
(Par. 22.02 to 05) ’
1s 0.2s
5s 1s F{ampé curva em S
FORMA DAS RAMPAS =x s

158 3s :

XS

Figura 6-7 Forma das rampas de aceleragédo e desaceleracéo.

22.07 TEMPO RAMPA  Este parametro define o intervalo de tempo de paragem da unidade ao
PAR EM  activar-se um comando de Paragem de Emergéncia. O comando pode

ser dado através do fieldbus ou da opcao de Paragem de Emergéncia
do modulo NDIO. Para mais informagéo sobre a opcao de Paragem de
Emergéncia consulte o seu representante local da ABB.

0.00 ... 2000.00 s
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Grupo 23 Ctrl Vel

Estes valores de pardmetros podem ser modificados com o ACS 600
em funcionamento. A coluna Gama/Unidade na Tabela 6-14 abaixo
descreve os valores de pardmetros permitidos. O texto a seguir a
tabela descreve os pardmetros em detalhe.

Estes parametros nao sao visiveis no modo de controlo ESCALAR.

Tabela 6-14 Grupo 23.

Parametro Gama/Unidade Descrigcao

1 GANHO 0.0 ...200.0 Ganho do controlador de
velocidade.

2 TEMPO 0.01s5...999.97 s Tempo de integragéo do

INTEGRACAO controlador de velocidade.

3 TEMPO DERIVACAO 0.0...9999.8 ms Tempo de derivagédo do
controlador de velocidade.

4 COMPENSACAO 0.00s...999.98 s Tempo de derivagéo utilizado

ACEL na compensacgao da
aceleragéo.

5 GANHO ESCORREG 0.0 % ... 400.0 % Ganho do escorregamento do
motor.

6 AUTO OTIMIZACAO NAO; SIM Auto-optimizagéo do

controlador de velocidade.

E possivel ajustar o controlador de velocidade baseado no algoritmo
PID do ACS 600 ajustando os Parametros 1 a 5 deste grupo, ou
seleccionando a Auto optimizagcdo com o Parametro 6. A Funcéo de
Identificacao do Motor (Executar Motor ID) ajusta automaticamente o
controlador de velocidade. Na maioria dos casos, ndo € necessario
ajusta-lo em separado.

Os valores destes parametros definem como a saida do Controlador
de Velocidade reage a uma diferenca (valor de erro) entre a
velocidade real e a referéncia. Figura 6-8 indica os casos tipicos de
resposta do Controlador de Velocidade.

As respostas a cada caso podem ser observadas ao monitorizar o
Sinal Real 1.02 VELOCIDADE.

Nota: A Identificacdo Standard do Motor (ver to Capitulo 3 — Dados de
Inicializagdo) actualiza os valores dos Parametros 23.01, 23.02 e
23.04.

A resposta dindmica do controlo de velocidade a velocidades baixas
pode ser melhorada aumentando o ganho relativo e diminuindo o
tempo de integracéo.
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A saida do controlador de velocidade constitui a referéncia para o
controlador de binario. A referéncia de binario € limitada pelo
Parametro 20.04 BINARIO MAXIMO.

Velocidade

Altura da esc -

A : Subcompensado: 23.02 TEMPO INTEGRACAO demasiado curto e 23.01 GANHO demasiadotbaixo

B : Ajuste normal, auto-optimizacao

C : Ajuste normal, optimizagdo manual. Melhor resposta dindmica em B

D : Sobrecompensado: 23.02 TEMPO INTEGRACAQO demasiado curto and 23.01 GANHO demasiado curto

Figura 6-8 Respostas de passo do Controlador de Velocidade com
diferentes ajustes, utilizando 1 a10 % do passo de referéncia.

Compensacéao de
Aceleracao
Derivativa

Proporcional,

Ref. Vel + . Valor de Integral + * Referéncia de
9 erro + Binario

Derivativo

Veloc Actual
Calculada

Figura 6-9 Diagrama em bloco simplificado do Controlador de
Velocidade.

23.01 GANHO  Ganho relativo do controlador de velocidade. Ao seleccionar 1, uma
alteracéo de 10 % no valor de erro (exemplo referéncia - valor actual)
faz com que a saida do controlador de velocidade mude 10 % do
binario nominal.

Nota: Um ganho demasiado elevado pode causar oscilagéo da
velocidade.
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Saida

23.02 TEMPO
INTEGRACAO

23.03 TEMPO
DERIVACAO

1
I
Control. = Kp -e |
1

%

Ganho = K, =1
T, = Tempo integracéo= 0
Tp=Tempo deriva¢do= 0
Valor de Erro
Saida Controlador

= Valor de erro

™

Figura 6-10 Saida do Controlador de Velocidade em resposta a um
degrau no sinal de erro, quando o erro permanece constante.

O tempo de integracdo define a frequéncia com que a saida do
controlador muda quando o valor de erro é constante. Quanto mais
pequeno for o tempo de integracdo mais rapida é a correcg¢ao do valor
de erro continuo. Um tempo de integracdo demasiado curto pode
tornar o controlo instavel.

%
Controller Output

Ganho =K, =1
T, = Tempo integragéo > 0
Tp= Tempo derivagéo = 0

= Valor de erro

-
T

Figura 6-11 Saida do Controlador de Velocidade em resposta a um
sinal no degrau de erro, quando o valor do erro permanece constante.

A accédo de derivagcdo aumenta a saida do controlador se o valor de
erro muda. Quanto maior for o tempo de derivagdo, mais aumenta a
saida do controlador de velocidade durante a mudanca. A derivagéao
torna o controlo mais susceptivel as perturbagcdes. Se o tempo de
derivacao se estabelece em zero, o controlador funcionara como
controlador Pl, e em qualquer outro caso, como controlador PID.
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ACEL

23.05 GANHO
ESCORREG
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%

Ganho =K, =1
s T, = Tempo integragéo > 0
Ts= Tempo de amostragem = 2
ms
_________ duas amostragens

\\/ aida Controlador 1.~ Tempo derivagéo > 0
| Valor de ErroAe = Valor de erro muda entre

= Valor de erro

T

Figura 6-12 Saida do Controlador de Velocidade em resposta a um
degrau no sinal de erro, quando o valor do erro permanece constante.

Nota: Apenas se recomenda a modificacdo deste parametro se se
utiliza um codificador de impulsos.

Tempo de derivacdo para compensacao da aceleragcdo. Para
compensar a inércia durante a aceleracao, a derivacéo de referéncia é
adicionada a saida do controlador de velocidade. O principio de ac¢ao
de derivagdo descreve-se acima em 23.03 TEMPO DERIVACAO.

Como regra geral, ajustar este parametro para um valor de 50 a100 %
da soma das constantes de tempo mecénico do motor e da maquina
accionada.

Sem Compensagao de Aceleragdo  Compensagao de Aceleragéo

% %

- - Ref Velocidade
—— Vel Actual

t >t

Figura 6-13 Respostas de velocidade quando uma carga de inércia
elevada é acelerada ao longo de uma rampa.

Nota: AUTO OPTIMIZACAO estabelece este parametro em 50 % da
constante de tempo mecanico.

Define o ganho de deslizamento. 100 % significa compensacao total
de deslizamento; 0 % significa sem compensacdo. O valor por defeito
é de 100 %. Podem utilizar-se outros valores se se detecta um erro de
velocidade estatica apesar da compensacao total de deslizamento.
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23.06 AUTO
OPTIMIZACAO

Exemplo: Uma referéncia de velocidade constante de 1000 rpm é
dada a unidade. Apesar do uso da compensacéo total de deslizamento
(GANHO ESCORREG = 100 %) uma medicdo com um taquimetro
manual a partir do eixo do motor obtém um valor de velocidade de 998
rpm. O erro de velocidade estatico é de 1000 rpm - 998 rpm = 2 rpm.
Para compensar o erro, deve aumentar-se o ganho de deslizamento. A
106 % de valor de ganho nao existe erro de deslizamento.

O controlador de velocidade do ACS 600 pode ajustar-se
automaticamente executando a Auto-optimizacdo. A inércia mecéanica
da carga é tida em consideracado nos pardmetros de GANHO,
INTEGRACAO, DERIVACAO e COMPENSACAO ACEL. O sistema é
ajustado para ser subcompensado, mais do que sobrecompensado.

Para executar a Auto-optimizagao:

e Fazer funcionar o motor a uma velocidade constante de 20 a 70 %
da velocidade nominal.

 Altere o Parametro 23.06 AUTO OPTIMIZACAO para SIM.

Apos a execugdo da Auto-optimizagéo, o valor deste parametros
passa automaticamente para NAO.

Nota: A funcdo de Auto-optimizacéo sé se pode executar com o ACS
600 em funcionamento. A carga suportada pelo motor deve estar
conectada ao mesmo. para obter os melhores resultados, o motor
deve encontrar-se a funcionar a ... 40 % da sua velocidade nominal
antes de iniciar a Auto-optimizagao.

ATENGAO! O motor sera acelerado em 10 % da sua velocidade
nominal com 10 ... 20 % de aumento de binario sem qualquer rampa
durante este procedimento. ASSEGURE-SE DE QUE E SEGURO
ACCIONAR O MOTOR ANTES DE INICIAR A AUTO OPTIMIZACAO!
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24.01 RAMPA AUMENTO
BINARIO

24.02 RAMPA
DIMINUICAO BINARIO

Capitulo 6 — Parémetros

Este grupo sé é visivel se a Macro de Controlo de Binario for
seleccionada. Nao é visivel no modo de controlo ESCALAR.

Estes pardmetros podem ser modificados com o ACS 600 em
funcionamento. A coluna Gama/Unidade na Tabela 6-15 abaixo
descreve os valores de pardmetros permitidos. O texto a seguir a
tabela descreve os pardmetros em detalhe.

Tabela 6-15 Grupo 24.

Parametro Gama/Unidade Descrigédo
1 RAMPA AUMENTO 0.00s ...120.00 s Tempo de aumento de
BINARIO referéncia de 0 até ao binario
nominal.

2 RAMPA DIMINUICAO 0.00s ...120.00 s Tempo de diminuicédo de
BINARIO referéncia do binario nominal
até 0.

Define o tempo necessario para a referéncia aumentar de zero até ao
binario nominal.

Define o tempo necessario para a referéncia diminuir do binario
nominal até zero.
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Grupo 25 Velocidades  Estes parametros podem ser modificados com o ACS 600 em
Criticas funcionamento. A coluna Gama/Unidade na Tabela 6-16 abaixo
descreve os valores de pardmetros permitidos. O texto a seguir a
tabela descreve os pardmetros em detalhe.

No modo de controlo ESCALAR a gama de velocidades criticas
estabelece-se em Hz.

Nota: Na macro de Controlo PID (ver Pardmetro 99.02 MACRO DE
APLICACAOQ), nao se utilizam as Velocidades Criticas.

Tabela 6-16 Grupo 25.

Parametro Gamal/Unidade Descricao
1 SEL VEL CRITICAS DESABILITADA; Légica de omisséo de
HABILITADA velocidade critica.
2 VEL CRIT 1 LIM INF 0 ... 18000 rpm Inicio de vel critica 1.
3 VEL CRIT 1 LIM SUP 0 ... 18000 rpm Fim de vel critica 1.
4 VEL CRIT 2 LIM INF 0 ... 18000 rpm Inicio de vel critica 2.
5 VEL CRIT 2 LIM SUP 0 ... 18000 rpm Fim de vel critica 2.
6 VEL CRIT 3 LIM INF 0 ... 18000 rpm Inicio de vel critica 3.
7 VEL CRIT 3 LIM SUP 0 ... 18000 rpm Fim de vel critica 3.

Nota: A utilizacao da fungé@o de bloqueio de velocidade critica numa
aplicacdo em malha fechada causara oscilagdes no sistema se a
velocidade de saida requerida se encontrar dentro da gama de
velocidade critica.

Nota: O valor da velocidade minima nao pode ser superior ao valor
superior da mesma gama.

Em alguns sistemas mecanicos, algumas gamas de velocidades
podem causar problemas de ressonéancia. Com este Grupo de
Parametros, é possivel estabelecer até trés gamas de velocidade
diferentes que o ACS 600 omitird. Nao é necessario que o Pardmetro
25.04 VEL CRIT 2 LIM INF seja superior ao Parametro 25.03 VEL
CRIT 1 LIM SUP, desde que o parametro INF de qualquer dos
intervalos seja menor do que o pardmetro SUP do mesmo intervalo.
Os ajustes podem sobrepdr-se, mas a omissao far-se-a a partir do
valor INF até ao valor SUP.

Para activar os ajustes de Velocidade Critica, estabelecer o Pardmetro
25.01 SEL VEL CRITICAS em HABILITADA.
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Nota: Ajustar as Velocidades Criticas nao utilizadas a 0 rpm.

Exemplo: Um sistema de ventilagdo apresenta vibracdes de 540 rpm
a 690 rpm e de 1380 rpm a 1560 rpm. Estabelecer os parametros da
seguinte maneira:

2 VEL CRIT 1 LIM INF 540 rpm

3 VEL CRIT 1 LIM SUP 690 rpm
4 VEL CRIT 2 LIM INF 1380 rpm
5 VEL CRIT 2 LIM SUP 1560 rpm

Se devido ao desgaste dos rolamentos, ocorrer outra ressonancia a
1020 ... 1080 rpm, a tabela de velocidades criticas pode ser
acrescentada da seguinte maneira:

6 VEL CRIT 3 LIM INF 1020 rpm
7 VEL CRIT 3 LIM SUP 1080 rpm

VELmotor ‘
[rpm]

1560

1380

690
AR

| -
stInf s1Sup s2Inf s2Sup  VELre
540 690 1380 1560 [rpm]

Figura 6-14 Exemplo de intervalos de velocidade critica num sistema
de ventilagdo com problemas de vibragé&o nas gamas de velocidade de
540 ... 690 rome 1380 ... 1560 rom.
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Grupo 26 Contr Motor

26.01 OPTIMIZAGCAO

FLUXO

Estes parametros sé podem ser alterados com o ACS 600 parado. A
coluna Gama/Unidade na Tabela 6-17 abaixo descreve os valores de
parametros permitidos. O texto a seguir a tabela descreve os

parametros em detalhe.

Tabela 6-17 Grupo 26

Parametro Gama/Unidade Descrigéao
1 OPTIMIZACAO NAO; SIM Selecgéo da fungéo de
FLUXO optimizacgéao de fluxo.
2 FLUXO DE NAO; SIM Selecgao da funcéo de fluxo de
TRAVAGEM travagem.
3 COMPENSACAOQO IR 0% ...30 % Compensacéao do nivel de tensao.

A energia total consumida e o ruido podem reduzir-se modificando a
magnitude do fluxo, dependento da carga actual. A optimizacao do
fluxo deve activar-se em unidades que geralmente operem abaixo da

carga nominal.

A optimizagao de fluxo ndo pode seleccionar-se no modo de controlo
escalar (ver Pardmetro 99.04 MODO CONTR MOTOR).

6-44

Manual de Firmware



26.02 FLUXO DE
TRAVAGEM

Poténcia Nominal do Motor

@ 22kw
® 15kw
® 37kw
@ 75kW

® 250 kW

Capitulo 6 — Parémetros

O ACS 600 pode oferecer uma desaceleracao mais rapida
aumentando o nivel de magnetizagcdo do motor sempre que
necessario, em vez de limitar a rampa de desaceleracédo. Aumentando
o fluxo no motor, a energia do sistema mecéanico transforma-se em
energia térmica no motor.

Binario de Travagem (%)

120 -

fffffffffffffffffffffffffffffffffff

Sem Fluxo de Travagem

**********************************

—— f(H2)

5 10 20 30 40 50

Figura 6-15 Binario de travagem do motor em fungédo da frequéncia de

saida.

O fluxo de travagem néo pode seleccionar-se no modo de controlo
escalar (ver Pardmetro 99.04 MODO CONTR MOTOR).
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26.03 COMPENSACAO  Este pardmetro so se pode ajustar no modo de controlo ESCALAR.

IR . , ~ .
Este parametro estabelece o nivel de tensdo extra fornecido ao motor

a velocidade zero. A gama é de 0 ... 30 % da tensdao nominal do motor.
A compensacao IR aumenta o binario de arranque.

U (%)

Compensacéo IR

|

Sem compensagab
: |
Ponto de enfragecimento f(Hz)
do campo.

Figura 6-16 A Compensacéo IR implementa-se aplicando tenséo extra
ao motor. Uy é a tensdo nominal do motor.
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Tabela 6-18Grupo 30.

Capitulo 6 — Parémetros

Estes pardmetros podem ser modificados com o ACS 600 em

funcionamento. A coluna Gama/Unidade na Tabela 6-18 abaixo
descreve os valores de pardmetros permitidos. O texto a seguir a
tabela explica os parametros em detalhe.

Parametro

Gama/Unidade

Descrigédo

1 FUNCAO EA<MIN

FALHA; NAO;
CONST SP 15; ULTIMA VEL

Operagéo no caso de falha de EA <Falha
minima.

2 FALHA DO PAINEL

FALHA;
VEL CONST 15; ULTIMA VEL

Operagéo no caso de falha de comunicacao do
Painel de Controlo seleccionado como local de
controlo activo para o ACS 600.

3 FALHA EXTERNA

NAO USADO; ED1-ED6

Entrada de falha externa

4 PROT TERM MOTOR

FALHA; ALARME; NAO

Operagéo em caso de sobreaquecimento.

5 MODO PROT
TERMICA

DTC; MODO UTILIZADOR,;
TERMISTOR

Selecgcédo de modo de protecgéo térmica do
motor.

6 TEMPO TERMICO
MOTOR

256.0...9999.8 s

Tempo para aumento de temperatura de 63 %.

7 CURVA CARGA 50.0 ... 150.0 % Limite maximo de corrente do motor
MOTOR
8 CARGA VEL ZERO 25.0 ... 150.0 % Curva de carga do motor a velocidade zero.

9 PONTO DE QUEBRA

1.0... 300.0 Hz

Ponto de quebra da curva de carga do motor.

10 FALHA MOTOR
BLOQ

FALHA; ALARME; NAO

Operagéo em caso de bloqueio do motor.

11 FREQ MOT BLOQ

0.5...50 Hz

Limite de frequéncia para a légica de proteccao
de bloqueio do motor.

12 TEMPO MOTOR
BLOQ

10.00 ... 400.00 s

Tempo para logica de protecgéo de bloqueio
do motor.

13 FUNC SUBCARGA

NAO; ALARME; FALHA

Operagéo no caso de falha de subcarga.

MOTOR

14 TEMPO SUBCARGA 0.0...600.0s Limite de tempo para logica de subcarga.
15CURVA SUBCARGA 1..5 Limite de binario para a légica de subcarga.
16 PERDA FASE NAO; FALHA Operagédo em caso de perda de fase do motor.

17 FALHA A TERRA

ALARME; FALHA

Operagédo em caso de falha a terra.

18 FALHA FALHA; NAO; Operagéo da unidade em caso de perda do

COMUNICACAO VEL CONST 15; Conjunto de Dados da Referéncia Principal.
ULTIMA VEL

19 T-OUT REF PRINC 0.1s..60s Atraso de perda do Conjunto de Dados da

Referéncia Principais para a fung¢ao
especificada no Parametro 30.18 FALHA DE
COMUNICAGCAO.
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Parametro

Gamal/Unidade Descrigcao

20 FALHA COM RO/AO

ZERO; ULTIMO VALOR Operagao da saida a relé analégica em caso
de perda de Conjunto de Dados da Referéncia
Auxiliar.

21 T-OUT REF AUX

0.1..60.0s Atraso do tempo do Conjunto de Dados da
Referéncia Auxiliar para a fungao especificada
no Parametro 30.18 FALHA DE
COMUNICACAO.

30.01 FUNCAO EA<MIN  Este parametro permite a selecgéo de operacéo no caso de que o

sinal analdgico de entrada (EA1, EA2 ou EA3) se acima do limite
minimo, desde que 0 minimo seja estabelecido em 0.5V /1 mA ou
superior (“zero activo”).

ATENGAO: Se seleccionar VEL CTE15 ou ULTIMA VEL, assegure-se
de que é seguro continuar a operacéo no caso de perda do sinal
analégico de entrada.

FALHA
Indicacao de falha e paragem do motor.

NAO
Nao se requer actividade.

VEL CTE 15
Indicacao de alarme, e velocidade ajustada de acordo com o
Parametro 12.16 VEL CTE15.

ULTIMA VEL

Indicacao de alarme, e velocidade ajustada ao nivel a que o ACS 600
se encontrava a operar anteriormente. Este valor é determinado pela
velocidade média dos ultimos 10 segundos.

30.02 FALHA DO PAINEL  Define a operagéo do ACS 600 se o Painel de Controlo seleccionado

como local de controlo do ACS 600 interrompe a comunicacéo.

ATENGAO: Se seleccionar VEL CTE 15 ou ULTIMA VEL, assegure-se
de que é seguro continuar a operacdo em caso de falha de
comunicagédo com o Painel de Controlo.

FALHA

Indicacéo de falha (se estiver algum Painel de Controlo em
comunicacgao na ligagéo) e o ACS 600 para de acordo com o
estabelecido no Pardmetro 21.03 TIPO DE PARAGEM.

VEL CTE 15

Indicacao de alarme (se estiver algum Painel de Controlo em
comunicacgao na ligacédo), e a velocidade ajusta-se de acordo com o
estabelecido no Pardmetro 12.16 VEL CTE 15.
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30.03 FALHA EXTERNA

30.04 PROT TERM
MOTOR

30.05 MODO PROT
TERMICA

Capitulo 6 — Parémetros

ULTIMA VEL

Indicacao de alarme (se estiver algum Painel de Controlo em
comunicacgao na ligacao) e a velocidade ajusta-se ao nivel a que o
ACS 600 se encontrava a operar anteriormente. Este valor é
determinado pela velocidade média dos ultimos 10 segundos.

NAO USADO

ED1-ED6

Esta seleccéo define a entrada digital utilizada para um sinal de falha
externa. No caso de uma falha externa, i. e., a entrada digital baixaa 0
VDC, o ACS 600 para e o motor deixa de trabalhar. Uma mensagem
de falha aparece no Painel de Controlo.

Este parametro define a operacéo da proteccéo térmica do motor, a
qual protege o motor de sobreaquecimento.

FALHA

Indicacao de alarme ao nivel de alarme. Indicagéo de falha e paragem
do ACS 600 quando a temperatura do motor alcancgar o nivel de

100 %.

ALARME

Indicacédo de alarme quando a temperatura do motor atinjir o nivel de
alarme (95 % do valor nominal).

NAO

Nao se requer actividade.

Selecciona 0 modo de protecgdo térmica. A proteccdo do motor faz-se
por meio do modelo térmico ou da medicao do termistor.

O ACS 600 calcula a temperatura do motor com base nas seguintes
suposicoes:

¢ O motor encontra-se a temperatura ambiente (30 °C) quando se
aplica a poténcia ao ACS 600.

¢ O aquecimento do motor calcula-se a partir de uma curva de carga
(Figura 6-19). O motor aquecera acima da temperatura nominal se
operar na regido acima da curva, e arrefecera se operar abaixo da
curva. Os niveis de aquecimento e arrefecimento sao estabelecidos
pela CTE TERMICA MOTOR.

ATENGAO: A proteccao térmica do motor ndo protegera o motor se o
arrefecimento deste for reduzido devido a p6 e sujidade.

DTC

A curva de carga do DTC (Controlo Directo de Binario) utiliza-se para
calcular o aquecimento do motor. O tempo de aquecimento do motor é
aproximado para motores de gaiola de esquilo, e calculado em funcao
da corrente do motor e do numero de pares de pélos.
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E possivel escalar a curva de carga do DTC com o Parametro 30.07
CURVA CARGA MOTOR se o motor é utilzado em condi¢des
diferentes das acima descritas. Os Parametros 30.06 CTE TERMICA
MOTOR, 30.08 CARGA VEL ZERO e 30.09 PONTO DE QUEBRA nao
se podem ajustar.

Nota: O modelo calculado automaticamente (DTC) nao pode ser
aplicado aos ACx 607-0400-3, -0490-5, -0490-6 e superiores.

MODO UTILIZADOR

Neste modo o utilizador pode definir a protec¢ao térmica
estabelecendo os Parametros 30.06 CTE TERMICA MOTOR, 30.08
CARGA VEL ZERO e 30.09 PONTO DE QUEBRA.

TERMISTOR
A proteccgéao térmica do motor é activada com um sinal de E/S baseado
no termistor do motor.

Este modo requere um termistor de motor ou um contacto de um relé
de termistor ligado entre a entrada digital ED6 e +24 V d.c. Se se
utiliza uma ligagao directa do termistor, a entrada digital ED6
supervisiona o sobreaquecimento da seguinte maneira:

Resiténcia do termistor Estado da ED6 Temperatura
0 ... 1.5 kohm “1” Normal
4 kohm ou superior “0” Sobreaquecimento

Ao detectar sobreaquecimento, a unidade para se o Parametro 30.04
PROT TERM MOTOR se encontra estabelecido em FALHA.

AVISO! De acordo com a norma IEC 664, a ligagdo do termistor a
entrada digital 6 do ACS 600 requer isolamento duplo ou reforcado
entre as partes electrificadas do motor e o termistor. O isolamento
reforcado implica um espaco e uma distancia de aproximacéo de 8
mm (equipamento 400/500 VAC ).Se a instalagao do termistor ndo
cumpre com os requisitos, os outros terminais de E/S do ACS 600
devem ser protegidos de qualquer contacto ou devera utilizar-se um
relé de termistor para isolar o termistor da entrada digital.

AVISO! Em macros de aplicacao standard, a entrada digital 6 é
seleccionada como velocidade constante, Arranque/Paragem ou sinal
de Permissao de Marcha. Modifique estes parametros antes de
seleccionar TERMISTOR para o Parametro 30.05 MODO PROT
TERMICA. Por outras palavras, assegure-se de que a entrada digital 6
nao se encontra seleccionada como sinal para qualquer pardmetro
para além do 30.05 MODO PROT TERMICA.
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Alternativa 1 Alternativa 2
N N
o o
o9 o9
Relé de — g8 ~ E3
termistor 5 E< 5 €<
89 g ° 89 )
=3 o8 23 o F
a8 g a &8 -g o
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al XS ~ al XS
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Figura 6-17 Ligagéo do termistor. Alternativa 2: Do lado do motor, a protecgcdo do cabo deve estar
ligada a terra através de um condensador de10 nF. Se tal ndo for possivel, a protec¢do deve deixar-
se desligada.

30.06 CTE TERMICA  E o tempo em que a temperatura do motor atinge 63 % do aumento de
MOTOR  temperatura final. A Figura 6-18 exemplifica a definicao do Tempo de
Temperatura do Motor. Se for seleccionado o0 modo DTC para a
proteccao térmica do motor, o tempo térmico do motor pode ler-se
através deste parametro. Este parametro s6 pode ser estabelecido se
o Parametro 30.05 MODO PROT TERMICA se encontrar em MODO
UTILIZADOR.

Se a proteccédo térmica de acordo com os requisitos UL para os
motores de classe NEMA for necessaria, utilize esta regra geral- O
Tempo Térmico do Motor é igual a 35 vezes 16 (16 em segundos é o
tempo indicado pelo fabricante que o motor pode operar com uma
corrente seis vezes superior a nominal). O tempo térmico para uma
curva de disparo Classe 10 é de 350 s, para uma curva de disparo
Classe 20 é de 700 s e para uma curva de disparo de Classe 30 é de
1050 s.
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30.07 CURVA CARGA

MOTOR

30.08 CARGA VEL ZERO

30.09 PONTO DE
QUEBRA

30.08 CARGA VEL ZERO

Carga
Motor

Aum. t
Temp 3 i

100 % A

63 %

-
Temp Térmico do Motor

Figura 6-18 Tempo Térmico do Motor.

A Curva de Carga do Motor estabelece a carga maxima operacional
permitida do motor. Quando estabelecida com base em 100 %, a
maxima carga permitida é igual ao valor do Parametro de Iniciagéo
99.06 CORR NOM MOTOR. O nivel da curva de carga deve ajustar-se
se a temperatura ambiente difere do valor nominal.

99.06 CORRENTE NOM MOTOR

(%) 1

150 +

100 30.07 CURVA CARGA MOTOR

50 +

30.09 PONTO DE QUEBRA Velocidade

Figura 6-19 Curva de Carga do Motor.

Este parametro define a corrente maxima permitida a velocidade zero
para definir a Curva de Carga do Motor.

Este parametro define o ponto em que a curva de carga do motor
comeca a decrescer do valor maximo estabelecido pelo Parametro
30.07 CURVA CARGA MOTOR ao Parametro 30.08 CARGA VEL
ZERO. Ver Figura 6-19 para um exemplo de curva de carga do motor.
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30.10 FALHA MOTOR
BLOQ

30.11 FREQ MOTOR
BLOQ

30.12 TEMPO MOTOR
BLOQ

30.13 FUNC SUBCARGA

Capitulo 6 — Parémetros

Este parametro define a operacéo da proteccédo de bloqueio. A
proteccao é activada se as seguintes condi¢coes forem validas durante
um tempo superior ao estabelecido pelo Parametro 30.12 TEMPO
MOTOR BLOAQ.

¢ O binario do motor encontra-se perto do limite interno do software
de controlo do motor que evita 0 sobreaquecimento do inversor, ou
a desintegracao do motor.

* A frequéncia de saida é inferior ao nivel estabelecido pelo
Paradmetro 30.11 FREQ MOTOR BLOQ.

A proteccgdo de bloqueio encontra-se desactivada no modo de controlo
escalar(ver Pardmetro 99.04 MODO CONTR MOTOR).

FALHA
Quando a proteccgao ¢é activada, o ACS 600 para e aparece uma
indicacéo de falha.

ALARME
Indicacédo de alarme. A indicacao desaparece em metade do tempo
estabelecido no Pardmetro 30.12 TEMPO MOTOR BLOAQ.

NAO
Nao se requer actividade.

T A

%

Zona de bloqueio

Limite binario
de bloqueio

| -

|
Frequéncia de Bloqueio f
(Parametro 30.11)

Figura 6-20 Protecgéo de bloqueijo. T significa binario do motor.

Este parametro estabelece o valor de frequéncia para a funcéo de
bloqueio.

Este parametro estabelece o valor de tempo para a fungao de
bloqueio.

A remocéo da carga do motor pode indicar um mau funcionamento do
processo. A proteccéo é activada se:

* O binario do motor diminui abaixo da curva de carga seleccionada
pelo Parametro 30.15 CURVA SUBCARGA.

Manual de Firmware

6-53



Capitulo 6 — Parémetros

30.14 TEMPO
SUBCARGA

30.16 CURVA
SUBCARGA

30.16 PERDA FASE
MOTOR

¢ Se este estado se prolonga por mais tempo do que o estabelecido
pelo Parametro 30.14 TEMPO SUBCARGA.

¢ Se afrequéncia de saida é superior a 10 % da frequéncia nominal
do motor.

A funcao de proteccao baseia-se no principio de que a unidade se
encontra equipada com um motor com a poténcia indicada.

Seleccione NAO; ALARME; FALHA de acordo com a actividade
desejada. Ao seleccionar FALHA o ACS 600 para o motor e indica
uma mensagem de falha.

A Funcéo de Carga Baixa ndo pode seleccionar-se no modo de
controlo escalar (ver Parametro 99.04 MODO CONTR MOTOR).

Tempo limite para a légica de subcarga.

Este parametro oferece cinco curvas seleccionaveis, indicadas na
Figure 6-21. Se a carga desce abaixo da curva estabelecida por um
tempo superior ao estabelecido pelo Parametro 30.14 TEMPO
SUBCARGA, activa-se a protecgcdo de subcarga. As curvas 1 ... 3
atingem o seu maximo a frequéncia nominal do motor estabelecida
pelo Parametro 99.07 FREQ NOM MOTOR.

A
(%)
100

. 2
1 70 %

. B
I 50 %
] ® @
IS — 30 %
o0 1 = I \@
0 — i
N 2.4* fy

Figura 6-21 Tipo de curvas de subcarga. Ty binario nominal do motor,
fn frequéncia nominal do motor.

Este parametro define a operagdo em caso de perda de uma ou mais
fases do motor. A proteccédo de perda de fase do motor desactiva-se
no modo de controlo escalar (ver Parametro 99.04 MODO CONTR
MOTOR).

FALHA
Indicacao de falha, e paragem do ACS 600.
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30.17 FALHA A TERRA

30.18 FALHA DE
COMUNICACAO

30.19 T-OUT REF

30.20 FALHA COM

PRINC

RO/AO

Capitulo 6 — Parémetros

NAO
Nao se requer actividade.

Este parametro define a operacédo quando uma falha de terra é
detectada no motor ou no cabo do motor.

FALHA
Indicacao de falha e paragem do ACS 600.

ALARME
Indicacédo de alarme. A unidade continua a funcionar.

Este parametro define a operacdo em caso de perda de comunicacao
do fieldbus, ou seja, quando a unidade n&o recebe o Conjunto de
Dados da Referéncia Principal ou o Conjunto de Dados da Referéncia
Auxiliar. Ver Apéndice C — Controlo de Fieldbus.

Os tempos de atraso para a fungcdo de supervisdo encontram-se
definidos pelo Pardmetro 30.19 T-OUT REF PRINC para o Conjunto
de Dados de Referéncia Principal, e pelo Parametro 30.21 T-OUT REF
AUX para o Conjunto de Dados de Referéncia Auxiliar.

ATENGAO: Se seleccionar VEL CTE 15 ou ULTIMA VEL, assegure-se
de que é seguro continuar a operacao em caso de falha de
comunicagdo com o modulo de comunicagao.

FALHA

Indicacao de falha e paragem do ACS 600 de acordo com o
estabelecido pelo Parametro 21.03 TIPO DE PARAGEM.
NAO

Nao se requer actividade.

VEL CTE 15

Indicacao de adverténcia, e a velocidade ajusta-se de acordo com o
Parametro 12.16 VEL CTE 15.

ULTIMA VEL

Indicacao de adverténcia, e a velocidade ajusta-se ao nivel a que o
ACS 600 se encontrava a operar anteriormente. Este valor é
determinado pela velocidade média dos ultimos 10 segundos.

Atraso de tempo para a fungao de supervisdo do Conjunto de Dados
de Referéncia Principal. Ver Parametro 30.18 FALHA DE
COMUNICACAO.

O valor por defeito é 1 s.
0.1...60.0s

Este pardmetro define a operacéo da saida a relé e da saida analdgica
controladas pelo fieldbus em caso de perda de comunicagao. Ver
Parédmetro Grupo 14 Saidas a Relé, Grupo 15 Saidas Analdgicas e
Apéndice C — Controlo de Fieldbus. O valor por defeito é ZERO.

Manual de Firmware

6-55



Capitulo 6 — Parémetros

O atraso para a funcao de supervisao é igual ao Parametro 30.21
T-OUT REF AUX.

ZERO
Saida a relé desenergizada. Saida analdgica a zero.

ULTIMO

A saida a relé conserva o Ultimo estado antes da perda de
comunicacgdo.A saida analégica indica o ultimo valor anterior a perda
de comunicacéo.

analdgica e a relé inicia-se imediatamente, sem que a mensagem de

f} AVISO! Apds o reinicio da comunicacgdo, a actualizagédo das saidas
erro seja rearmada.

30.21 T-OUT REF AUX  Atraso de tempo para a funcéo de supervisdo do Conjunto de Dados
de Referéncia Auxiliar. Ver Pardmetro 30.18 FALHA DE
COMUNICACAO. A unidade activa automaticamente a fungéo de
supervisdo 60 segundos apds a ligacao da alimentagédo se o Conjunto
de Dados da Referéncia Auxiliar se encontrar em uso, isto é, se os
Parametros 90.01 REF AUX DSS3, 90.02 REF AUX DS4 ou 90.03 REF
AUX DS5 tém um valor diferente de zero.

O programa de aplicagdo também aplica este atraso a funcéo definida
pelo Parametro 30.20 FALHA COM RO/AOQ.

O valor por defeito é 1 s.
0.1...60.0s
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Grupo 31 Rearme
Automatico

31.01 NUMERO DE
TENTATIVAS

31.02 INTERV
OCORRENCIA

31.03 TEMPO DE
ESPERA

31.04 SOBRE
CORRENTE

Capitulo 6 — Parémetros

Estes valores de pardmetros podem ser modificados com o ACS 600
em funcionamento. A coluna Gama/Unidade na Tabela 6-19 abaixo
descreve os valores de pardmetros permitidos. O texto a seguir a
tabela descreve os pardmetros em detalhe.

Tabela 6-19 Grupo 31

Parametro Gamal/Unidade Descrigao

1 NUMERO DE 0..5 Numero limite de falhas para a

TENTATIVAS I6gica de Autorearme.

2 INTERVALO 1.0...180.0s Tempo limite para a logica de

OCORRENCIA Autorearme.

3 TEMPO DE ESPERA 0.0..30s Tempo entre a falha e a tentativa
de rearme.

4 SOBRECORRENTE NAO; SIM Activacao de rearme automatico
de falha.

5 SOBRETENSAO NAO; SIM Activacao de rearme automatico
de falha.

6 SUBTENSAO NAO; SIM Activacao de rearme automatico
de falha.

7 SINAL EA<MIN NAO; SIM Activacao de rearme automatico
de falha.

O sistema de Rearme Automatico de falhas rearma as falhas
seleccionadas com os Parametros 31.04 SOBRE CORRENTE, 31.05
SOBRETENSAO, 31.06 SUBTENSAO e 31.07 SINAL EA<MIN.

Estabelece o numero de autorearmes permitidos num determinado
espaco de tempo. Este tempo é definido pelo Pardmetro 31.02
INTERV OCORRENCIA. O ACS 600 evita autorearmes adicionais e
permanece parado até a execugdo de um auto-rearme com éxito a
partir do Painel de Controlo ou de uma entrada digital.

O tempo dentro do qual se permite um numero limitado de
autorearmes de falhas. O numero maximo de falhas para este periodo
é estabelecido pelo Parametro 31.01 NUMERO DE TENTATIVAS.

Este parametro estabelece o tempo de espera do ACS 600 apods a
ocorréncia de uma falha antes de uma tentativa de autorearme.Se o
paradmetro se encontra ajustado a zero, o ACS 600 procede ao rearme
imediatamente. Se o valor do parametro for superior a zero, a unidade
aguardara antes de proceder ao rearme.

Se seleccionar SIM, a falha (sobrecorrente do motor) é
automaticamente rearmada apds o tempo estabelecido pelo
Parametro 31.03 TEMPO DE ESPERA e o0 ACS 600 retoma a
operacao normal.
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31.05 SOBRETENSAO  Se seleccionar SIM, a falha (sobretensédo do barramento DC) é
automaticamente rearmada apds o tempo estabelecido pelo
Parametro 31.083 TEMPO DE ESPERA e o ACS 600 retoma a
operacao normal.

31.06 SUBTENSAO  Se seleccionar SIM, a falha (subtensao do barramento DC) é
automaticamente rearmada apds o tempo estabelecido pelo
Parametro 31.08 TEMPO DE ESPERA e o ACS 600 retoma a
operacao normal.

31.07 SINAL EA<MIN  Se seleccionar SIM, a falha (sinal de entrada analdgica abaixo do nivel
minimo) é automaticamente rearmada apds o tempo estabelecido pelo
Parametro 31.08 TEMPO DE ESPERA.

unidade pode arrancar novamente, mesmo depois de uma paragem
longa, ao restaurar-se o sinal de entrada analdgica. Tome as devidas
precaucgdes para que o uso desta fungao ndo cause danos fisicos e/ou
de equipamento.

c AVISO! Se o Parametro 31.07 SINAL EA<MIN se encontra activado, a
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Estes pardmetros podem ser modificados com o ACS 600 em
funcionamento. A coluna Gama/Unidade na Tabela 6-20 abaixo
descreve os valores de pardmetros permitidos. O texto a seguir a

tabela descreve os pardmetros em detalhe.

Tabela 6-20 Grupo 32.

Parametro

Gama/Unidade

Descrigao

1 FUNC SUP VEL1

NAO; ABAIXO LIM;
ACIMA LIM; ABAIXO
LIM ABS

Supervisao velocidade.

2LIM
VELOCIDADE1

- 18000 ... 18000 rpm

Limite de supervisao de
velocidade 1.

3 FUNC SUP VEL2

NAO; ABAIXO LIM;
ACIMA LIM; ABAIXO
LIM ABS

Supervisao velocidade 2.

4 LIM - 18000 ... 18000 rpm Limite de supervisao de
VELOCIDADE2 velocidade 2.

5 FUNC SUP NAO; ABAIXO LIM; Supervisado de corrente do
CORRENTE ACIMA LIM motor.

6 LIM CORRENTE 0..1000 A Limite de supervisédo de

corrente do motor.

7 FUNC SUP BIN 1

NAO; ABAIXO LIM;
ACIMA LIM

Supervisado de binario do
motor.

8 LIMBIN 1

-400 %... 400 %

Limite de supervisao de
binario do motor.

9 FUNC SUP BIN 2

NAO; ABAIXO LIM;
ACIMA LIM

Supervisado de binario do
motor.

10 LIM BIN 2

-400 %... 400 %

Limite de supervisao de
binario do motor.

11 FUNC SUP REF1

NAO; ABAIXO LIM;

Supervisao de referéncia 1.

ACIMA LIM
12 LIM 0 ... 18000 rpm Limite de supervisdo de
REFERENCIA1 referéncia 1.
13 FUNC SUP REF2 | NAO; ABAIXO LIM; Supervisao de referéncia 2.
ACIMA LIM
14 LIM 0...500 % Limite de supervisao de
REFERENCIA2 referéncia 2.
15 FUNC SUP NAO; ABAIXO LIM; Supervisao valor actual 1.
REAL1") ACIMA LIM
16 LIM REAL1" 0...200 % Limite de supervisdo valor

actual 1.

17 FUNC SUP
REAL2"

NAO; ABAIXO LIM;
ACIMA LIM

Supervisao valor actual 2.
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32.01 FUNGAO DE VEL 1

vel/rpm
ABAIXO LIM ABS

/1111011111
ST

- ABAIXO LIM ABS

32.02 LIMITE VEL 1

32.03 FUNCAO VEL2
32.04 LIMITE VEL2

32.05 FUN SUP
CORRENTE

32.06 LIM CORRENTE
32.07 FUN SUP BIN 1
32.08 LIM BIN 1

32.09 FUN SUP BIN 2

32.10 LIM BIN 2

Parametro Gama/Unidade Descrigédo

18 LIM REAL2") 0...200 % Limite de superviso valor
actual 2.

") Estes parametros s6 sdo relevantes se seleccionar a Macro de Controlo
PID.

Este parametro permite-lhe activar a funcao de supervisao de
velocidade. As saidas a relé seleccionadas com os Parametros 14.01
RELE RO1, 14.02 SAIDA A RELE RO2 e 14.03 SAIDA A RELE RO3
utilizam-se para indicar se a velocidade diminui abaixo (ABAIXO LIM)
ou excede (ACIMA LIM) o limite de superviséo.

NAO
N&o se utiliza a supervisao.

ABAIXO LIM
A supervisdo é activada se o valor é inferior ao limite estabelecido.

ACIMA LIM
A supervisdo é activada se o valor é superior ao limite estabelecido.

ABAIXO LIM ABS

A supervisao é activada se o valor é inferior ao limite estabelecido. O
limite é supervisionado em ambas as direc¢des de rotacao, directo e
inverso (ver area sombreada a esquerda).

Limite de supervisédo de velocidade ajustavel de -18000 rpm a
18000 rpm.

Ver Parametro 32.01 FUNCAO DE VEL 1.

Limite de supervisédo de velocidade ajustavel de -18000 rpm a
18000 rpm.

Supervisao de corrente do motor. Opgdes idénticas as do Parametro
32.01 FUNCAO DE VEL 1 excluindo ABAIXO LIM ABS.

Limite de supervisédo de corrente do motor. Estabelecido em amperes,
ajustavel entre 0 A ... 1000 A.

Supervisao de binario do motor. Opgdes idénticas as do Parametro
32.01 FUNCAO DE VEL 1 excluindo ABAIXO LIM ABS.

Limite de supervisido de binario do motor. Estabelecido entre -400 % ...
400 % do binario nominal do motor.

Supervisao de binario do motor. Opgdes idénticas as do Parametro
32.01 FUNCAO DE VEL 1 excluindo ABAIXO LIM ABS.

Limite de supervisdo de binario do motor. Establecido entre -400 % ...
400 % do binario nominal do motor.
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32.11 FUNC SUP REF 1

32.12 LIM
REFERENCIA1

32.13 FUNC SUP REF2

32.14 LIM
REFERENCIA2

32.16 FUNC SUP REAL1

32.16 LIM REAL1
32.17 FUNC SUP REAL2

32.18 LIM REAL2

Grupo 33 Informagéao

33.01 VERSAO

SOFTWARE

Capitulo 6 — Parémetros

Supervisao da referéncia 1. Opgoes idénticas as do Parametro 32.01
FUNCAO DE VEL 1 excluindo ABAIXO LIM ABS.

Limite de supervisdo da referéncia 1, ajustavel entre 0 e 18000 rpm.

Supervisao da referéncia 2. Opgoes idénticas as do Parametro 32.01
FUNCAO DE VEL 1 excluindo ABAIXO LIM ABS.

Limite da supervisdo da referéncia 2, ajustavel entre 0 e 200 %.

Supervisao do valor actual 1. Opgdes idénticas as do Parametro 32.01
FUNCAO DE VEL 1, excepto que a saida a relé RO3 nao pode ser
utilizada, e excluindo ABAIXO LIM ABS.

Limite de supervisdo do valor actual 1, ajustavel entre 0 e 200 %.

Supervisao do valor actual 2. Opgdes idénticas as do Parametro 32.01
FUNCAO DE VEL 1, excepto que a saida a relé RO3 néo pode ser
utilizada, e excluindo ABAIXO LIM ABS.

Limite de supervisdo de valor actual 2, ajustavel entre 0 e 200 %.

Os valores destes parametros nao se podem modificar. A coluna
Gama/Unidade na Tabela 6-21 indica os valores dos parametros. O
texto a seguir a tabela descreve os pardmetros em detalhe.

Tabela 6-21Grupo 33.

Parametro Gamal/Unidade Descrigao

1 VERSAO SOFTWARE | XXXXXXXX Versao do pacote de software.

2 VERSAO SOFTWARE
APLIC

XXXXXXXX Verséo do software de aplicacao.

3 DATA DE TESTE DDMMAA

Data de teste(Dia, Més, Ano).

Este programa indica o tipo e a versao do pacote de software
carregado no ACS 600.

ASXXXXYX

Familia do Produto ——1
A =ACS 600
Produto
S = ACS 600 Standard
Versao Software

5xyx = Versao 5.xyx
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33.02 VERSAO SOFTWARE Este parametro indica o tipo e a versdo do programa de aplicagcao do

33.03 DATA DE TESTE

Grupo 34 Vel Processo

34.01 ESCALA

34.02 UNIDADE

seu ACS 600.
ASAXXXYX

Familia do Produto — 1
A =ACS 600
Produto
S = ACS 600 Standard
Tipo Software
A = Programa de Aplicagcao
Versao Software
5xyx = Versao 5.xyx

Este parametro indica a data de teste do seu ACS 600.

Estes pardmetros podem ser modificados com o ACS 600 em
funcionamento. A coluna Gama/Unidade na Tabela 6-22 abaixo
descreve os valores de pardmetros permitidos. O texto a seguir a
tabela descreve os pardmetros em detalhe.

Tabela 6-22 Grupo 34.

Parametro Gama/Unidade Descrigcao
1 ESCALA 1 ... 100000 Valor apresentado a vel max
do motor.
2 UNIDADE NAO; rpm; %; m/s Unidade da vel do processo

Este parametro ajusta a velocidade do processo a velocidade do
motor. O valor deste pardmetro corresponde ao maior dos valores
absolutos estabelecidos pelos Parametros 20.02 VELOCIDADE
MAXIMA ou 20.01 VELOCIDADE MINIMA. A velocidade do processo
é apresentada com uma casa decimal.

Quando o valor deste parametro se estabelece em 1, os valores
possiveis de velocidade do processo sao 0.1, 0.2,0.3...0.9,1.0.0
valor 1.0 corresponde a, por exemplo, 1500 rpm, se se encontra
ajustado a velocidade maxima, e o valor absoluto da velocidade
minima é menor.

NAO; rpm; %; m/s )

As opcoes possiveis da velocidade para a unidade sdo NAO (nao se
indica nenhuma unidade), rpm, % da velocidade maxima do motor ou
m/s.
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Estes pardmetros sé se encontram visiveis se seleccionar a Macro de

Controlo PID.

Estes pardmetros podem ser modificados com o ACS 600 em
funcionamento. A coluna Gama/Unidade na Tabela 6-23 abaixo
descreve os valores de pardmetros permitidos. O texto a seguir a

tabela descreve os pardmetros em detalhe.

Tabela 6-23Grupo 40.

Parametro Gama/Unidade Descrigcao

1 GANHO PID 0.1...100 Selecgéo do ganho do
Controlador PID.

2 TEMPO INTEGR PID 0.02 ... 320.00 s Selecgéo do Tempo Int do
Controlador PID.

3 TEMPO DERIV PID 0.00...10.00s Selecgéo do Tempo Deriv
do Controlador PID.

4 FILTRO DERIV PID 0.00...10.00 s Constante de tempo para o
Filtro de Deriv PID.

5 INVERSAO DO ERRO | NAO; SIM Inversao do valor de erro do

Controlador PID.

6 SELECCAO
REALIMENTACAO

ACT1; ACT1 - ACT2;
ACT1 + ACT2;

ACT1 * ACT2;
ACT1/ACT2;
MIN(A1,A2);
MAX(A1,A2);

sqrt(A1 - A2); sqA1 +
SqA2

Selecgao do sinal actual do
Controlador PID.

7 SEL ENTR REALA1 EA1; EA2; EA3 Selecgéo da entrada do
sinal actual 1.
8 SEL ENTR REAL2 EA1; EA2; EA3 Selecgéo da entrada do

sinal actual 1.

9 MIN REALA1

-1000 ... 1000 %

Factor de escala minimo do
valor Real 1.

10 MAX REAL1

-1000 ... 1000 %

Factor de escala maximo
do valor Real 1.

11 MIN REAL2

-1000 ... 1000 %

Factor de escala minimo do
valor Real 2.

12 MAX REAL2

-1000 ... 1000 %

Factor de escala maximo
do valor Real 2.
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40.01 GANHO PID

40.02 TEMPO INTEGR

PID

A Macro de Controlo PID permite ao ACS 600 tomar um sinal de
referéncia (setpoint) e um sinal actual (feedback), e ajustar
automaticamente a velocidade da unidade fazendo corresponder o
sinal e a referéncia.

Os valores minimos e maximos de saida do Controladpr PID sao
idénticos aos dosIParémetros 20.01 VELOCIDADE MINIMA e 20.02
VELOCIDADE MAXIMA.

Este parametro define o ganho do Controlador PID. A gama de ajuste
€ de 0.1 ... 100. Ao seleccionar 1, uma modificacéo de 10 % no valor
de erro faz com que a saida do Controlador PID se modifique em 10
%. Se o Parametro 20.02 VELOCIDADE MAXIMA se encontrar
ajustado para 1500 rpm, a referéncia da velocidade actual modifica-se
em 150 rpm.

A Tabela 6-24 abaixo indica alguns exemplos de ajustes de ganho, e a
consequente modificacdo da velocidade para os casos de 10 % e 50
% de modificacado do valor de erro.

Tabela 6-24 Ajustes de Ganho (VELOCIDADE MAXIMA é 1500 rpm).

Velcllf:ci)::(;:eara Modif. de Velocidade para uma
Ganho PID - p modif. de 50 % do Valor de Erro
uma modif. de 10 %
do Valor de Erro
0.5 75 rpm 374 rpm
1.0 150 rpm 750 rpm
3.0 450 rpm 1500 rpm (limitado pelo pz,arémetro
20.02 VELOCIDADE MAXIMA)

Define o tempo dentro do qual se alcanga a saida maxima no caso de
existéncia de um valor de erro constante e ganho 1. O tempo de
integracéo de 1 s indica que uma mudanc¢a de 100 % é conseguida no
tempo de 1 s.

A Valor de Erro do Processo

4

Saida Controlador PID
Ganho

Ganho

—

Tempo de Integracdo PID

Figura 6-22 Ganho do Controlador PID, Tempo-I, e Valor de Erro.
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40.03 TEMPO DERIV PID

40.04 FILTRO DERIV PID

40.05 INVERSAO DO
ERRO

40.06 SEL
REALIMENTACAO

40.07 SEL ENTR REAL1

Capitulo 6 — Parémetros

O tempo de derivagao é calculado de acordo com dois valores de erro
consecutivos (Ek.q1 and Ex) com base na seguinte férmula:

TEMPO DERIV PID- (Ek - Ek.1)/Tg, em que Tg= 12 ms tempo de
amostragem.

Por exemplo, se existe um degrau de 10 % no valor de erro, a saida do
Controlador PID é aumentada em:

TEMPO DERIV PID- 10 %/ Tg.

A derivacéo é filtrada por um filtro de 1-pélo. A constante de tempo do
filtro é definida pelo Parametro 40.04 FILTRO DERIV PID.

Constante de tempo do filtro de 1-pdlo.

Este parametro permite-lhe inverter o Valor de Erro (e,
consequentemente, a operagao do Controlador PID).Normalmente,
uma diminuicdo do Sinal Real (feedback) ocasiona um aumento de
velocidade da unidade. Se se pretende que um decréscimo do sinal
Real provoque um decréscimo de velocidade, deve ajustar-se a
Inversao de Valor de Erro para SIM.

REAL1; REAL1 - REAL2; REAL1 + REAL2; REAL1 * REALZ2;
REAL1/REAL2; MIN(A1,A2) ; MAX(A1,A2); sqrt(A1-A2); sqA1 +
sqA2

A origem do Sinal Real para o Controlador de Processo PID
selecciona-se com este pardmetro. A seleccao de ACT1 estabelece
uma das entradas analégicas EA1, EA2 ou EA3 com o sinal actual
para o Controlador PID. O ajuste do Parametro 40.07 SEL ENTR
REAL1 determina quais as entradas analdgicas utilizadas. O ajuste do
Parametro 40.08 SEL ENTR REAL 2 determina o valor de ACT2 o qual
se utiliza para seleccionar o Valor Real para o Controlador PID
conjuntamente com ACT1. ACT1 e ACT2 combinam-se por subtracao,
adicédo, multiplicacéo ou outras fun¢des conforme acima se indica.

Na lista de seleccao de valores de pardmetros, A1l indica ACT1 e A2
indica ACT2. MIN(A1,A2) estabelece o valor do pardmetro em ACT1
ou ACT2, dependendo de qual destes valores seja 0 menor. sqrt(A1 -
A2) estabelece o valor do pardmetro como a raiz quadrada de (ACT1 -
ACT?2). sqA1+sqA2 estabelece o valor do parametro como a raiz
quadrada de ACT1 mais a raiz quadrada de ACT2.

Utilize a funcao sqrt(A1 - A2) ou sqA1+sqA2 se os controlos do
Controlador PID tém um transdutor de pressdo medindo a pressao
diferencial sobre um medidor de caudal.

Este parametro selecciona uma das entradas analdgicas como sinal
actual 1 por ex.: ACT1 utilizada no Parametro 40.06 SEL
REALIMENTACAO.

EA1; EA2; EA3
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40.08 SEL ENTR REAL 2 Este parametro selecciona uma das entradas analdgicas como sinal
actual 2 por ex.: ACT2 utilizada no Parametro 40.06 SEL
REALIMENTACADO.

EA1; EA2; EA3

40.09 MIN REAL1  Valor minimo para o Valor Real 1. Define-se como uma % da diferenca
entre os valores maximo e minimo da entrada analdgica seleccionada.
A gama de ajuste é de -1000 a +1000 %. Ver Grupo 13 Entradas
Analégicas para ajustes maximo e minimo de entradas analdgicas.

O valor deste parametro pode ser calculado empregando a férmula
abaixo indicada. O minimo do valor actual refere-se & gama minima do

valor actual.

Minimo do ‘
MINIMO _ valor real (V ou mA) - MINIMO EA (1,2 0u 3) 100 %
REAL1 MAXIMO EA (1,20u3) - MINIMO EA (1,2 ou 3)

Por exemplo: A pressdo de um sistema de tubagens deve ser
controlada entre 0 e 10 bar. O trandutor de pressao tem uma gama de
saida entre 4 e 8 V para uma pressao entre 0 e 10 bar. A tensao
minima de saida do transdutor é 2 V e a maxima 10 V, portanto os
valores minimo e maximo da entrada analdgica estabelecem-se em 2
V e 10 V. MINIMO REAL 1 calcula-se da seguinte maneira:

MiNlMO  4V-2V
REALT 10V-2V

40.10 MAX REAL1  Valor maximo para o Valor Real 1. Define-se como uma % da
diferenca entre os valores maximo e minimo da entrada analégica
seleccionada. A gama de ajuste é de -1000 a +1000 %. Ver Grupo 13
Entradas Analégicas para ajustes maximo € minimo de entradas
analdgicas.

- 100 % =25 %

O valor deste parametro pode ser calculado empregando a férmula
abaixo indicada. O maximo do valor actual refere-se a gama maxima
do valor actual

Maximo do ‘
MAXIMO _ valor real (V ou mA) - MINIMO EA (1,2 0u 3) 100 %
REALT MAXIMO EA (1,20u3) - MiNIMO EA (1, 2 ou 3)

Ver a descricdo do exemplo para o Pardmetro 40.09 MIN REAL1.
Neste caso, MAXIMO REAL1 seria:

MAxMo  8V-2V

- 100 % =75 %
REALT 10V-2V

A Figura 6-23 representa trés exemplos de escalamento de valores
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10 V(100 %) /— 100 % 10 V(100 %) /— 100 % 100 % — -— 100 %
8 V(75 %) - 8 V(80 %) — 60 % —
4 V(25 %)) 75 4 V(40 °A>) = 20 %
2V %)+
ovV—+— “Low 0 V(0 %) — —~0% 0% —0%
Real Real Escalado Real Real Escalado Real Real Escalado
Minimo EA 2 V/4 mA | Minimo EA: 0 V/0 mA
Maximo Real 1 75 % Maximo Real 1 80 % Maximo Real 1 =20 %
Minimo Real 1 25 % Minimo Real 1 40 % Minimo Real 1 = 60 %

Figura 6-23 Escalamento de Valores Reais.

40.11 MIN REAL2  Ver Parametro 40.09 MIN REAL1.

40.12 MAX REAL2  Ver Pardmetro 40.10 MAX REALA1.
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Grupo 50 Médulo
Encoder

50.01 NUMERO
IMPULSOS

50.02 MODO
MEDICAO VEL

Estes pardmetros sé sdo visiveis e sé necessitam de ajuste, quando
um modulo gerador de impulsos (gpcional) se encontra instalado e
activado pelo Pardmetro 98.01 MODULO ENCODER.

Os parédmetros do Grupo 50 definem a descodificagdo do sinal de
encoder e a operacao do ACS 600 em condi¢des de falha do encoder

ou do mdédulo NTAC.

Os ajustes destes pardmetros permanecem iguais mesmo se se
mudar a macro de aplicacao.

Tabela 6-25 Grupo 50 parémetros.

Parametro Gama Descrigcao

50.01 NUMERO 0 ... 29999 Nimero de impulsos do

IMPULSOS encoder por rotacio.

50.02 MODO A BDIR; A ; Calculo de impulsos do

MEDICAO VEL A _BDIR;A_.B_. | encoder.

50.03 FALHA ALARME; FALHA Operagéo do ACS 600 em caso

ENCODER de falha do encoder ou de
deteccéo de falha de
comunicacgéo do encoder.

50.04 ATRASO 5 ... 50000 ms Tempo para a fungéo de

ENCODER supervisao do encoder (Ver
Parametro 50.03 FALHA
ENCODER)

50.05 CANAL CANAL1, CANAL 2 Canal a partir do qual o

ENCODER Programa de Aplicagéo

Standard |€ os sinais do Modulo
de Encoder (NTAC).

50.06 SEL VEL FB

INTERNO;
ENCODER

Selecciona o valor de feedback
de velocidade utilizado no
controlo; Velocidade calculada
ou velocidade medida.

Este parametro indica o nimero de impulsos do encoder por rotacéo.

Este parametro define o método de calculo dos impulsos do encoder.

A "BDIR

CH A: flancos positivos calculados para a velocidade.

CH B: direccéo.
A

CH A: flancos positivo e negativo calculados para a velocidade.

CH B: nao se utiliza.

A “_BDIR

CH A: flancos positivo e negativo calculados para a velocidade.

CH B: direccéo.
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50.03 FALHA ENCODER

50.04 ATRASO
ENCODER

50.05 CANAL ENCODER

50.06 SEL VEL FB

Capitulo 6 — Parémetros

A . B_ .
Todos os flancos dos sinais sao calculados.
Este parametro define a operacédo do ACS 600 em caso de detecgao

de falha na comunicacgao entre o encoder e 0 Médulo de Encoder
(NTAC), ou entre 0 médulo NTAC e o ACS 600.

A funcao de supervisao do encoder activa-se se qualquer das
seguintes condi¢des for vélida:

1. Existe uma diferenca de 20 % entre a velocidade estimada e a
velocidade medida recebida do encoder.

2. Nao se recebem impulsos do encoder dentro do tempo
estabelecido (ver Parametro 50.04 ATRASO ENCODER), e o
binario do motor se encontra no valor maximo permitido.

ALARME
Gera-se uma indicacao de aviso.

FALHA
Gera-se uma indicacao de falha, e o ACS 600 para o motor.

Atraso estabelecido para a funcéao de supervisdo do encoder (Ver
Parametro 50.03 FALHA ENCODER).

Este parametro define qual o canal de fibra éptica do painel de
controlo através do qual o Programa de Aplicacao Standard 1é os
sinais provenientes do Mddulo de Encoder (NTAC).

CANAL 2

Os sinais do Modulo Gerador de Impulsos (NTAC) sao lidos através do
canal 2 (CH2). Este é o valor por defeito, e pode ser utilizado na
maioria dos casos.

CANAL 1

Os sinais do Modulo Encoder (NTAC) sao lidos através do canal 1
(CH2). O Mdédulo Encoder (NTAC) deve ser ligado ao CH1 em vez do
CH2 nas aplicagbes em que o CH2 se encontre reservado para a
estacdo Mestre (por exemplo, numa aplicagdo Mestre/Seguidor). O
valor deste parametro deve ser ajustado de acordo com a situacao.
Ver também Parametro 70.03 TAXA DE TRANSMISSAO CH11.

Este parametro define o valor de feedback da velocidade utilizado no
controlo.

INTERNO
Estimativa de velocidade usada como feedback.

ENCODER
Velocidade real medida com um encoder usada como feedback de
velocidade.
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Grupo 51 Médulo
Comunicagao

Grupo 52 Modbus
Standard

Estes pardmetros apenas sao visiveis, e sé necessitam de ajustes,
quando um médulo adaptador de fieldbus (opcional) se encontrar
instalado e activado com o Parametro 98.02 MOD COMUNICACAO.
Para detalhes dos parametros, consultar o manual do mdédulo de

fieldbus.

Os ajustes deste pardmetro permanecem iguais, mesmo no caso de

mudanca de macro.

Estes pardmetros definem os ajustes basicos para a Ligacéo de
Fieldbus Standard. Ver Apéndice C — Controlo de Fieldbus.

Tabela 6-26 Grupo 52 parémetros.

Parametro

Gama

Descrigcao

52.01 NUMERO
ESTACAO

1a247

Endereco da unidade. Nao sao
permitidas on-line duas
unidades com 0 mesmo
endereco. O valor por defeito
él.

52.02 TAXA DE

600; 1200; 2400; 4800;

Taxa de transmisséo de ligagcao

TRANSMISSAO 9600; 19200 em bit/s. O valor por defeito é
9600.
52.03 PARIDADE NENHUMA1STOPBIT; | Utilizagao de bit(s) de paridade.
NENHUMA2STOPBIT; | O valor por defeito é IMPAR.
IMPAR; PAR
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Grupo 70 DDCS

Capitulo 6 — Parémetros

O ACS 600 pode comunicar com equipamento externo via um
protocolo DDCS de comunicacdo em série. Os Parametros no Grupo
70 estabelecem os enderecos de nodo do ACS 600 para os canais
DDCS.

Os valores deste pardmetro s6 necessitam de ajustes em certos casos
especiais, exemplos dos quais se oferecem na tabela abaixo.

Tabela 6-27 Grupo 70 parémetros.

Parametro Gama Descrigao

70.01 END CANAL O 1..125 Enderec¢o de nodo do CHO. N&o podem
existir dois nodos com 0 mesmo
endereco on-line. Os ajustes devem ser
feitos quando uma estacao mestre se
encontra ligada ao canal CHO e nao
alterar automaticamente o endereco do
seguidor. Exemplos de tais mestres séo
o Controlador Advant AC 70 ABB ou
outro ACS 600.

70.02 END CANAL 3 1..254 Enderec¢o de nodo para CH3. Nao
podem existir dois nodos como mesmo
endereco on-line. Tipicamente, os
ajustes devem ser feitos quando o
ACS 600 se encontrar ligado em anel,
consistindo em vérios ACS 600 e um
PC com o programa Drive Window® em

utilizagéo.
70.03 TAXA DE 8;4;2;1 Velocidade de comunicacéo do canal
TRANSMISSAO CH1 MBITS de fibra 6ptica 1. Tipicamente, os

ajustes s6 necessitam de ser feitos
quando o Médulo Gerador de Impulsos
(NTAC) se encontra ligado ao CH1 em
vez de ao CH2. A velocidade devera
entao ser alterada para 4 Mbits. Ver
também Parametro 50.05 CANAL
ENCODER.
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Grupo 92 END TR CONJ

Grupo 90 END REL
CONJ DADOS

DADOS

Estes pardmetros apenas sao visiveis, e sé necessitam de ajustes,
quando um modulo adaptador de fieldbus se encontrar activado com o
Parametro 98.02 MOD COMUNICACADO.

Estes ajustes ndo sao afectados por uma mudanga da macro de

aplicacao.

Tabela 6-28 Grupo 90 parémetros.

Parametro Gama Descrigcao

90.01 REF AUX DS3 0 ... 8999 | Estes pardmetros permitem o ajuste de
pardmetro através da referéncia de

90.02 REF AUX DS4 0...8999 | fieldbus. Ver Apéndice C — Controlo de

90.03 REF AUX DS5 0...8999 | [eldbus.

90.04 ORIGEM PRINC 1..255 Define o nimero do conjunto de dados

DS através do qual a unidade 1& a Control
Word, a Referéncia REF1 e a Referéncia
REF2. Ver Apéndice C — Controlo de
Fieldbus.

90.05 ORIGEM AUX DS 1..255 Define o nimero do conjunto de dados

através do qual a unidade 1é as
Referéncias REF3, REF4 e REF5. Ver
Apéndice C — Controlo de Fieldbus.

Estes pardmetros apenas sao visiveis, e sé necessitam de ajustes,
quando a comunicagao de fieldbus se encontra activada com o
Parametro 98.02 MOD COMUNICACAO

Estes ajustes ndo sao afectados por uma mudanga da macro de

aplicacao.

Tabela 6-29 Grupo 92 parémetros.

Parametro Gama Descrigéao

92.01 DS Princ Status Word 302 (fixo, Estes parametros definem os conjuntos
néao de dados dos Sinais Actuais Principal e
visivel) Auxiliar, enviados pelo ACS 600 a

estacdo mestre do fieldbus. Ver

92.02 DS PRINC ACT1 0...9999 | Apéndice C — Controlo de Fieldbus.

92.03 DS PRINC ACT2 0...9999

92.04 DS AUX ACT3 0...9999

92.05 DS AUX ACT4 0...9999

92.06 DS AUX ACT5 0...9999
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Grupo 96 SA
EXTERNAS

Capitulo 6 — Parémetros

Estes pardmetros apenas sao visiveis, e s6 necessitam de ajustes,
quando um Mddulo de Extensao Analégico opcional (NAIO) se
encontrar instalado e activado pelos ajustes do Pardmetro 98.06 MOD
EXT EA/SA para PRG UNIPOLAR ou PRG BIPOLAR. Os paradmetros
definem o conteudo e o tratamentos dos sinais de saida analégicos do

maddulo.

A coluna Gama/Unidade na tabela abaixo indica os parametros. O
texto a seguir a tabela descreve os pardmetros em detalhe.

Tabela 6-30 Grupo 96 parémetros.

Parametro

Gama/Unidade

Descrigcao

1 SA1 EXT

Consultar o texto

Conteudo da saida

abaixo para analdgica do médulo de
selecgdes extenséo 1.
disponiveis.

2 INVERSAO SA1 EXT NAO; SIM Inversado do sinal de saida
analégico 1 do médulo de
extenséo.

3 MINIMO SA1 EXT 0 mA; 4 mA; Valor minimo do sinal de

10 mA; 12 mA saida analégico 1 do médulo
de extenséo.

4 FILTRO SA1 EXT 0.00 ... 10.00 s Constante do tempo de filtro
para o modulo de extensao
SA1.

5 ESCALA SA1 EXT 10 ... 1000 % Factor de escala do sinal de

saida analdgico 1 do médulo
de extenséo

6 SA2 EXT Consultar o texto Conteuldo da saida

abaixo para analdgica do mdodulo de
seleccdes extensdo 2.
disponiveis.

7 INVERSAO SA2 EXT NAO; SIM Inversado do sinal de saida
analégica 2 do médulo de
extensao.

8 MINIMO SA2 EXT 0 mA; 4 mA; Valor minimo do sinal de

10 mA; 12 mA saida analdgica 2 do médulo
de extenséao.

9 FILTRO SA2 EXT 0.00 ... 10.00 s Constante de tempo do filtro
para o modulo de extensao
SA2.

10 ESCALA SA2 EXT 10 ... 1000 % Factor de escala do sinal de

saida analdgico 2 do médulo
de extenséo

96.01 SA1 EXT  Este pardmetro permite-lhe seleccionar qual o sinal ligado a saida
analégica SA1 do médulo de extensao analdgico. Os ajustes
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96.02 INVERSAO SA
EXT 1

96.03 MINIMO SA EXT 1

alternativos sao idénticos aos das saidas analdgicas standard. Ver
Parametro 15.01 SAIDA ANALOGICA1 (O).

Ao seleccionar SIM, inverte o sinal de saida analégica SA1 do Mddulo
de Extensao.

O valor minimo do sinal de saida analégica do médulo de Extenséo
pode ser estabelecido em 0 mA, 4 mA,10 mA ou 12 mA. Na realidade,
0 ajuste a 10 mA ou 12 mA néo estabelece o minimo de SA1, mas fixa
10/12 mA como sendo o valor zero do sinal real de saida. Ver a figura
abaixo.

Exemplo: A velocidade do motor é lida através da saida analégica.

¢ A velocidade nominal do motor € de 1000 rpm (Parametro 99.08
ROTACAO NOM MOTOR).

e 06.02 INVERSAO SA EXT 1 é NAO
e 06.05 ESCALA SA1 EXT é100 %

Indica-se abaixo o valor de saida analdgica como fungéo da
velocidade.

Saida analdgica

Saida analégica
sinal minimo

@ oma
@4mA
® 10mA
@ 12ma

96.04 FILTRO SA1 EXT

96.06 ESCALA SA1 EXT

96.06 SA2 EXT

96.07 INVERSAO SA2
EXT

96.08 MINIMO SA2 EXT
96.09 FILTRO SA2 EXT
96.10 ESCALA SA2 EXT

mA
A
NC R
‘ | | =
Lo o o NI - - Y ,/ ,,,,,,,, a4
‘ ‘ ‘ Pl
| | ‘ 2L T
R S R G
| L TN\
| @ P 2 2
T AT T N TN TS
- -~
‘ ® ‘ 7 1 ‘
T I
< > Vel/rpm
-1000 -500 0 500 1000

Constante de tempo do filtro para a saida analégica SA1 do Médulo de
extensdo. Ver Parametro 15.04 FILTRO SA1.

Este parametro constitui o factor de escala para o sinal analégico de
saida SA1 no Mddulo de extensao. Ver Parametro 15.05 ESCALA
SA1.

Ver Parametro 96.01 SA1 EXT.
Ver Parametro 96.02 INVERSAO SA EXT 1.

Ver Parametro 96.03 MINIMO SA EXT 1.
Ver Parametro 96.04 FILTRO SA1 EXT.
Ver Parametro 96.05 ESCALA SA1 EXT.
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Grupo 98 Mdédulos
Opcionais

98.01 MODULO
ENCODER

98.02 MOD
COMUNICACAO

Capitulo 6 — Parémetros

Os parametros deste grupo estabelecem-se se um médulo opcional se
encontrar instalado ou se se utilizar comunicacgéo série exterior. Para
mais informag&o sobre médulos opcionais, consultar os manuais dos
mesmos.

Os valores deste parametro ndo podem ser modificados com o ACS
600 em funcionamento.

Estes ajustes ndo sdo afectados por uma mudanga da macro de
aplicacao.

Tabela 6-31 Grupo 98 parémetros.

Parametro Gama Descrigcao
98.01 MODULO ENCODER NAO; SIM Selecg¢ao de mdédulo opcional
de encoder. Ver também
Parametro Grupo 50 Médulo
Encoder.
98.02 MOD COMUNICACAO | NAO; Selecgdo de médulo
FIELDBUS; opcional.
ADVANT: Ver também Grupo 51
STD MODBUS; Médulo Comunicagéo.
CUSTOMISED
98.03 ED/O MODULO EXT 1 NAO; SIM Selecg¢édo de modulo
opcional.
98.04 ED/SD MODULO EXT 2 | NAO; SIM Selecgédo de médulo
opcional.
98.05 ED/SD MODULO EXT 3 | NAO; SIM Selecgédo de médulo
opcional.
98.06 MODULO EXT EA/SA NAO; Selecgao de médulo
UNIPOLAR,; opcional.
BIPOLAR,;
UNIPOLAR,;
BIPOLAR
98.07 PROTOCOLO ABB DRIVES; Selecgéo de protocolo de
COMUNICACAO CSA2.8/3.0 comunicagao

Ajustado para SIM se o médulo de encoder (opcional) se encontrar
instalado. Ajustar o numero do nodo do médulo para 16 (para mais
instru¢des, consultar o manual do médulo). Ver também Parametro
Grupo 50.

Este parametro selecciona o interface de comunicagdo em série
externo. Ver Apéndice C — Controlo de Fieldbus.

NAO

Nao se utiliza um interface de comunicacao série externo.

FIELDBUS
O ACS 600 comunica com um modulo de comunicagao (por ex., um
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98.03 MODULO EXT 1

ED/SD

98.04 MODULO EXT 2

ED/SD

adaptador de fieldbus) via Adaptador para Fieldbus CHO. Ver também
Parametros Grupo 51 Mddulo Comunicacéo.

ADVANT

O ACS 600 comunica com um sistema OCS ABB Advant via
Adaptador de Fieldbus CHO. Ver também Parametros Grupo 70
DDCS.

MODBUS STD

O ACS 600 comunica com um controlador de Modbus através da
ligacédo de Modbus Standard. Ver também Pardmetros Grupo 52
Modbus Standard.

CUSTOMISADO

ACS 600 pode ser controlado simultaneamente por dois interfaces de
comunicacgao série. As origens do controlo devem ser definidas pelo
utilizador através do Paradmetro 90.04 ORIGEM PRINC DS e 90.05
ORIGEM AUX DS.

Em SIM se o médulo externo 1 de entradas/saidas digitais (NDIO;
opcional) se encontrar instalado. Ajuste o numero do nodo do mdédulo
para 2 (para instru¢des consultar o manual do mdédulo).

SIM
Comunicacgao entre a unidade e o médulo NDIO 1 activa.

A entrada digital 1 do mdédulo NDIO 1substitui a entrada digital
standard ED1.

A entrada digital 2 do médulo NDIO 1substitui a entrada digital
standard ED2.

A saida a relé 1 do mdédulo NDIO 1 indica o estado da unidade de
PRONTO.

A saida a relé 2 do médulo NDIO 1 indica o estado da unidade EM
OPERACAO.

NAO

Comunicacgao entre a unidade e o médulo NDIO 1 inactiva.

Em SIM se um segundo modulo NDIO (médulo de entradas/saidas
digitais 2) se encontrar instalado. Ajuste 0 numero do nodo do médulo
para 3 (para instru¢des consultar o manual do moédulo).

SIM
Comunicacgao entre a unidade e o médulo NDIO 2 activa.

A entrada digital 1 do mdédulo NDIO 2 substitui a entrada digital
standard EDS.

A entrada digital 2 do mdédulo NDIO 2 substitui a entrada digital
standard ED4.

A saida a relé 1 do mddulo NDIO 2 indica o estado da unidade em
FALHA.

A saida a relé 2 do mddulo NDIO 2 indica o estado da unidade em
ALARME.

6-76

Manual de Firmware



98.05 MODULO EXT 3

ED/SD

Capitulo 6 — Parémetros

NAO
Comunicacgao entre a unidade e o médulo NDIO 2 inactiva.
Em SIM se um terceiro médulo NDIO (mddulo de entradas/saidas

digitais 3) se encontrar instalado.Ajuste o numero do nodo do mdédulo
para 4 (para instru¢des consultar o manual do moédulo).

SIM
Comunicacao entre a unidade e o médulo NDIO 3 activa.

A entrada digital 1 do moédulo NDIO 3 substitui a entrada digital
standard ED5.

A entrada digital 2 do moédulo NDIO 3 substitui a entrada digital
standard EDG.

A saida a relé 1 do modulo NDIO 3 indica o estado da unidade em
REF 2 SEL.

A saida a relé 1 do médulo NDIO 3 indica o estado da unidade em VEL
ATINGIDA.

NAO

Comunicacgao entre a unidade e o médulo NDIO 3 inactiva.
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98.06 MOD EXT EA/SA  Este Pardmetro activa a comunicacdo com um maédulo opcional de
extensdo de entradas/saidas analdgicas NAIO.

ATENGAO: Antes de estabelecer os parametros do ACS 600
assegure-se de que os ajustes de hardware (interruptores DIP) do
maodulo NAIO se encontram OK.

e O numero do nodo do médulo NAIO é ajustado para 5.
* A seleccéo do tipo de sinais de entrada é correcta (mA/V).

e Para o tipo de médulo NAIO-03 o modo de operacgao seleccionado
corresponde aos sinais de entrada aplicados (unipolar/bipolar).

Para instrucdes, ver Guia de Instalacdo e Inicializacdo dos Médulos
NTAC-0x/NDIO-0x/NAIO-0x (codigo EN: 3AFY 58919730).

Para informacgéo sobre o médulo NAIO com o Programa de Aplicagcéo
Standard do ACS 600, ver também Apéndice D — Médulo de Extenséo
Analégico NAIO.

NAO
N&o existe comunicacao entre a unidade e o moédulo NAIO.
UNIPOLAR; BIPOLAR; PRG UNIPOLAR; PRG BIPOLAR;

Qualquer uma das selecgdes referidas activa a comunicagéo entre o
modulo de extensao analégico e a unidade.

¢ Seleccione o valor de parametro UNIPOLAR ou PRG UNIPOLAR
se 0 modo de operacado do médulo NAIO for unipolar.

e Seleccione BIPOLAR ou PRG BIPOLAR se o modo de operacao do
maodulo NAIO for bipolar.

Entradas do Médulo

Quando o médulo NAIO se encontra em uso, o Programa de Aplicagéao
Standard do ACS 600 efectua a leitura das entradas analégicas
através dos terminais do mdédulo, ou por meio dos terminais da Placa
de Controlo de E/S Standard, NIOC. Ver tabela abaixo.

REF1 Ajustes de Origem” Terminal através do qual é lido o
11.03 SEL REF EXT1 (O) Sinal
EA1 EA1 na NIOC
EA2 EA1 na NAIO
EA3 EA2 na NAIO
EA1/JOYST EA2 no NAIO
EA2/JOYST EA1 no NAIO

D Igualmente aplicavel a referéncia externa REF 2 (ver 11.06 SELEC REF EXT2 (O))
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98.07 PROTOCOLO
COMUNICACAO

Capitulo 6 — Parémetros

Saidas do Médulo

Quando o médulo NAIO se encontra em uso, o Programa de Aplicagao
Standard do ACS 600 transmite os valores analdgicos seleccionados
aos terminais do médulo NAIO ou/e aos terminais da Placa de
Controlo de E/S Standard, NIOC. Os terminais de saida utilizados
dependem da configuracdo do NAIO, conforme se indica na tabela
abaixo.

Selector do Valor Modo de Selecgao NAIO Terminal ao qual o
de Saida Analégico (98.06 MOD EXT EA/SA) Valor é Transmitido
15.01 SAIDA UNIPOLAR; BIPOLAR SA1 no NAIO
ANALOGICA1 (O) ' [pRG UNIPOLAR; PRG BIPOLAR SA1 na NIOC
15.06 SAIDA UNIPOLAR; BIPOLAR SA2 no NAIO
ANALOGICA2 (O) ' [pRG UNIPOLAR; PRG BIPOLAR SA2 na NIOC
96.01 SA1 EXT") | PRG UNIPOLAR; PRG BIPOLAR SA1 no NAIO
96.06 SA2 EXT") | PRG UNIPOLAR; PRG BIPOLAR SA2 no NAIO

1) Apenas visivel em 98.06 MOD EXT EA/SA ajustado para PRG UNIPOLAR; PRG
BIPOLAR.

Este parametro apenas é visivel quando uma comunicagéo de fieldbus
é activada pelo Pardametro 98.02 MOD COMUNICAGCAOQ.

Este parametro define o protocolo em que se baseia a comunicacao
com o fieldbus ou outro ACS 600.

ACCIONAMENTOS ABB
O protocolo por defeito utilizado no programa de aplicagdo do ACS
600 versao 5.0 ou posterior.

CSA 2.8/3.0
O protocolo de comunicacéo utilizado no programa de aplicacao do
ACS 600 versdes 2.8x e 3.x.
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Capitulo 7 — Analise de Falhas

A

Analise de Falhas

Rearme de Falhas

ADVERTENCIA! Todos os trabalhos de instalacéo eléctrica e de
manutencao descritos deste capitulo devem ser apenas levados a
cabo por um electricista qualificado. Devem seguir-se sempre as
Instrugbes de Seguranga das primeiras paginas deste manual e 0
manual de hardware apropriado.

O ACS 600 esta dotado de caracteristicas de proteccdo avangadas,
que protegem permanentemente a unidade contra danos e paragens
devidas a condi¢cbes de operacgdo incorrectas e falhas eléctricas e
mecénicas de funcionamento.

Este capitulo explica o processo de analise de falhas do ACS 600 com
o Painel de Controlo.

Todas as mensagens de alarme e falha encontram-se descritas nas
tabelas abaixo, incluindo informacao sobre a causa, e a solugédo para
cada caso. A maior parte das situagdes de Alarme e de Falha podem
ser identificadas e resolvidas com esta informacg&o. Se tal ndo for
possivel, contacte o seu representante local ABB.

ATENGAO! N3o tente realizar qualquer medic&o, substituicio de
partes ou outro procedimento de servigco que ndo se encontrem
descritos neste manual. Uma acc¢éo deste tipo anulara a garantia,
colocara em risco a correcta operacao da unidade, aumentando o
tempo de paragem e os custos.

A mensagem de Alarme desaparece ao pressionar qualquer das teclas
do Painel de Controlo. O Alarme reaparecera no espag¢o de um minuto
se as condi¢cdes se mantiverem inalteradas. Se o conversor de
frequéncia for posto a funcionar com o Painel de Controlo desligado do
mesmo, o LED vermelho na plataforma de montagem do Painel de
Controlo indicard uma Falha.

Para o ajuste das mensagens programaveis de falha e de alarme bem
como de outras fungdes, ver o Capitulo 6 — Pardmetros.

Uma falha activa pode ser rearmada através da tecla RESET do
teclado, da entrada digital ou do fieldbus, ou desligando a tenséo de
alimentacao durante algum tempo. Uma vez eliminada a falha, pode
arrancar-se o0 motor.
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Historia de Falhas

Mensagens de Falha e

ADVERTENCIA! Se for seleccionada uma origem externa para o
comando de arranque e esta se encontrar em LIGADO, o ACS 600
(com o Programa de Aplicacao Standard) arrancara imediatamente
apos o rearme da falha. (Se a falha nao for eliminada, o ACS 600
disparara novamente.)

Quando uma Falha é detectada, é registada na Histéria de Falhas. As
ultimas Falhas e Alarmes s&o armazenadas junto com a indicacéo da
hora da deteccéo.

ADVERTENCIA! Apés o rearme de uma falha, a unidade arrancaréa se
o sinal de arranque se encontrar activado. Antes de rearmar, desligar o
sinal de arranque externo, ou assegurar-se de que é seguro arrancar o
conversor.

A Historia de Falhas pode consultar-se pressionando as teclas @ ou

@ no Modo de Visualizagdo de Sinais Actuais. Para avangar ou

retroceder pela Historia, utilize as teclas % e

(<). Para sair da

Historia de Falhas, pressione as teclas % ou . A Histéria de
Falhas pode ser eliminado pressionando a tecla RESET.

de Alarme

As Tabelas abaixo descrevem as mensagens de falhas e de alarme.

Tabela 7-1 Mensagens de Alarme geradas pelo software do conversor.

ALARME

CAUSA

COMO PROCEDER

TEMP ACS 600

Temperatura interna excessiva do ACS 600.
O alarme dispara se a temperatura do médulo
INVERSOR exceder 115 °C.

Verificar as condigdes ambientais.

Verificar a circulagdo de ar e a operagéo da
ventoinha.

Verificar as 1dminas do dissipador de calor com
respeito a acumulagéo de po.

Verificar a poténcia do motor relativamente a
poténcia da unidade.

FUNCAO EA < MIN
(Funcéo de Falha
programavel 30.01)

Um sinal de controlo analdgico tem um valor
inferior ao minimo permitido. Tal pode dever-se a
um nivel de sinal incorrecto, ou a uma falha nos
cabos do controlo.

Verificar os niveis do sinal de controlo analégico.
Verificar os cabos de controlo.

Verificar os pardmetros da Funcao de Falha
FUNCAO EA< MIN.

FALHA DO PAINEL
(Funcéo de Falha
programavel 30.02)

Perda de comunicacédo com o Painel de Controlo
seleccionado como localizagéo de controlo
activo para o ACS 600.

Verificar se o Painel se encontra ligado ao
conector apropriado (consultar o respectivo
manual de hardware).

Verificar o conector do Painel de Controlo.
Substituir o Painel de Controlo na plataforma de
montagem.

Verificar os pardmetros da Funcao de Falha
FALHA DO PAINEL.

7-2
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ALARME

CAUSA

COMO PROCEDER

TEMP MOTOR
(Funcgéo de Falha

programavel 30.04 ...

Temperatura excessiva (ou aparentemente
excessiva) do motor. Tal pode dever-se a carga
excessiva, poténcia de motor insuficiente,

Verificar os requisitos do motor, carga e
arrefecimento.
Verificar dados de inicializagcéo.

30.10) arrefecimento inadequado ou dados de Verificar os pardmetros da Funcgéo de Falha
inicializag&o incorrectos. TEMP MOTOR.
TERMISTOR Proteccgao térmica do motor seleccionada como |Verificar as caracteristicas do motor, carga e

(Funcgéo de Falha

programavel 30.04 ...

TERMISTOR , e temperatura excessiva.

arrefecimento.
Verificar dados de inicializag&o.

30.05) Verificar as ligagdes do termistor a entrada
digital ED6 da placa NIOC.
MOTOR BLOQ Motor em operacéo dentro da zona de bloqueio. |Verificar a carga do motor e os requisitos do

(Funcgéo de Falha
programavel 30.10)

Tal pode dever-se a uma carga excessiva, ou a
poténcia do motor insuficiente.

ACS 600.
Verificar os parametros da Fungéo de Falha
MOTOR BLOQ.

MOD COM
(Funcgéo de Falha
programavel)

Perda de comunicacao ciclica entre 0 ACS 600 e
o Mestre fieldbus/ACS 600.

Verificar o estado de comunicagéo do fieldbus.
Ver Apéndice C — Controlo de Fieldbus, ou o
manual de adaptador de fieldbus apropriado.
Verificar os ajustes dos parametros:

- Grupo 51 (para o CHO do adaptador de
fieldbus), ou

- Grupo 52 (para Ligacao em Modbus Standard)
Verificar as ligagdes dos cabos.

Verificar se o mestre do bus ndo comunica ou
nao esta configurado.

SUBCARGA
(Funcgéo de Falha
programavel 30.13)

Subcarga do motor. Pode dever-se a um
mecanismo de libertacdo no equipamento
accionado.

Verificar a existéncia de qualquer problema no
equipamento accionado.

Verificar os pardmetros da Funcéo de Falha
SUBCARGA.

ERRO ENCODER

Falha de comunicagao entre o encoder e o
modulo NTAC, ou entre o médulo NTAC e o
ACS 600.

Verificar o encoder e os seus cabos de ligagao, o
moédulo NTAC , os ajustes do Grupo 50 e as
ligacdes de fibra 6ptica no canal CH1 da NAMC.

MUDANCA N ID

O numero de ID da unidade foi modificado de 1,
no Modo de Selecgéo DRIVE (a modificagdo ndo
aparece no ecra).

Para restaurar novamente como 1 o nimero de
ID, passar a Modo de Selec¢éo DRIVE
pressionando a tecla DRIVE. Pressionar ENTER.
Ajustar o numero de ID para 1. Pressionar
ENTER.

MUDANCA MACRO

Macro em restauragéo, ou Macro de utilizador
em processo de armazenamento.

Aguardar.

MAGN ID REQ Magnetizagao de Identificagdo do motor Para iniciar a magnetizacao de ID:
requerida. Este alarme faz parte do processo Pressione a tecla START.
normal de inicializacdo. A unidade aguarda que o |Para iniciar o procedimento de ID-Run:
utilizador seleccione a forma de execugéo da Seleccionar o tipo de ID-Run (Ver Pardmetro
identificacdo do motor: Por magnetizagédo de ID, |99.10 EXECUTAR MOTOR ID).
ou por ID-Run.

MAGN ID Magnetizagéo de identificacdo do motor em Aguardar até que a unidade indique que se

processo. Este alarme faz parte do processo
normal de inicializac&o.

completou a identificacao do motor.
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ALARME CAUSA COMO PROCEDER

ID CONCLUIDA O ACS 600 executou a magnetizagéo de Continuar a operacao da unidade.
identificacdo do motor, e esta pronto para entrar
em operacéo. Este aviso faz parte do
procedimento normal de arranque.

ID RUN SEL O ID-Run do Motor foi seleccionado, e a unidade |Pressione a tecla START para iniciar o ID-Run.
esta preparada para iniciar a ID do Motor. Este
alarme faz parte do processo normal de
inicializagao.

MOT OPERA Inicio da ID de Motor. Este alarme faz parte do |Aguardar até que o conversor indique que a ID
processo de ID de Motor. do Motor foi efectuada.

ID RUN ID de Motor em processo. Aguardar até que o conversor indique que a ID

do Motor foi efectuada.

ID CONCLUIDA O ACS 600 executou a Identificagcdo do Motor, e |Prosseguir a operagao do conversor.
encontra-se pronto para funcionar.Este alarme
faz parte do processo de ID do Motor.
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Tabela 7-2 Mensagens de Alarme geradas pelo firmware do Painel de Controlo.

ALARME

CAUSA

COMO PROCEDER

ACESSO ESCRITA
NEGADO

NAO POSSIVEL
AJUSTE DE
PARAMETROS

Alguns parametros nao permitem modificacbes
com o motor em movimento. Ao tentar qualquer
modificacdo, esta ndo é aceite, e aparece um
alarme.

Bloqueio de Pardmetros activado.

Parar o motor antes de modificar o valor do
parametro.

Desactivar o bloqueio de parametros (ver
Parametro 16.02 BLOQ PARAMETROS).

FALHA DOWNLOAD

Falha da funcéo de download do painel. Nao se
copiaram nenhuns dados do painel para o
ACS 600.

Verificar se o Painel se encontra em modo Local.
Tentar novamente (podera existir interferéncia
com a ligagao).

Contactar um representante ABB.

FALHA UPLOAD

Falha da funcédo de upload do painel. Nao se
copiaram nenhuns dados do ACS 600 para o
painel.

Tentar novamente (podera existir interferéncia
com a ligagéo).
Contactar um representante ABB.

FUNCIONAMENTO
DOWNLOAD NAO
POSSIVEL

NAO UPLOAD _ N&o se executou nenhuma fungéo de upload. Executar a funcao de Upload antes de

DOWNLOAD NAO Donwload. Ver Capitulo 2 — Descrigdo da

POSSIVEL Programagéo do ACS 600 e do Painel de
Controlo CDP 312.

DRIVE ) As versdes de Programa do Painel e do ACS 600 | Verificar as versdes do programa (ver

IMCOMPATIVEL nao coincidem. Nao é possivel copiar dados do |Parametros Grupo 33 Informagéo).

DOWNLOAD NAO  |Painel para o ACS 600.

POSSIVEL

DRIVE EM Nao é possivel o download com o motor a Parar o motor. Executar o download.

funcionar.

N° ID OCUPADOS
AJUSTE N2 ID NAO
POSSIVEL

A Ligacéo do Painel ja inclui 31 estagdes.

Desligar outra estacéo da ligagcéo para libertar
um ndmero de ID.

NAO i
COMUNICAGAO (X)

Problema de cabos ou de hardware na Ligagcéao
do Painel.

(4) = O tipo de painel ndo é compativel com a
versao do programa de aplicacdo da unidade. O
Painel CDP 312 ndo comunica com o Programa
de Aplicacao Standard (ACS) versdes 3.x ou
anteriores. O Painel CDP 311 ndo comunica com
o Programa de Aplicagdo Standard (ACS)
versdes 5.x ou posteriores.

Verificar as ligagdes na Ligacéao de Painel.
Pressionar a tecla REARME. O rearme do painel
podera tardar cerca de meio minuto, aguardar.

Verificar o tipo de Painel e a versdo do programa
de aplica¢édo da unidade. A indicagaoo do tipo de
Painel encontra-se impressa na tampa do
mesmo. A versdo do programa de aplicagéo é
armazenada no Pardmetro 33.02 VERSAO
SOFTWARE.
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Tabela 7-3 Mensagens de Alarme geradas pelo firmware do accionamento.

FALHA

CAUSA

COMO PROCEDER

TEMP ACS 600

Temperatura interna excessiva do ACS 600. O
nivel de disparo da temperatura do médulo do
inversor é de 125 °C.

Verificar as condigées ambientais.

Verificar a circulagao de ar e a operagéo da
ventoinha.

Verificar as 1dminas do dissipador de calor com
respeito a acumulagéo de pé.

Verificar a poténcia do motor relativamente a
poténcia da unidade.

SOBRECORRENTE *)

Corrente de saida excessiva. O limite de disparo
por sobrecorrente do software é de 3.5 - Iopg.

Verificar a carga do motor.

Verificar o tempo de aceleragéo.

Verificar o motor e os cabos do motor (incluindo
as fases).

Verificar se ndo existem condensadores de
correcgéo do factor de poténcia ou supressores
de poténcia no cabo do motor.

Verificar o cabo do encoder (incluindo as fases).

CURTO CIRC* Curto-circuito no(s) cabo(s) do motor ou no Verificar o motor e os cabos do motor.
motor. Verificar que n&o existem condensadores de
correcgéo do factor de poténcia ou supressores
de poténcia no cabo do motor.
Ponte de saida do conversor defeituosa. Consultar um representante ABB.
PPCC LINK* A ligacdo por fibra 6ptica da NINT esta Verificar os cabos de fibra dptica
defeituosa.
SOBRETENSAO Tenséo CC excessiva do circuito intermédio. O | Verificar se o controlador de sobretensao se

limite de disparo por sobretenséo é de 1.3 -
Uimax, €M que Uy, i € 0 valor maximo da
gama de tensdo da rede. Para unidades de 400
V, Uimax € de 415 V. Para unidades de 500 V ,
Uimax € de 500 V. A tenséo no circuito
intermédio correspondente ao nivel de disparo
da tenséo da rede é de 728 V c.c. para unidades
de 400 V e de 877 V c.c. para unidades de 500
V.

encontra activado (Parametro 20.05).
Verificar a tens@o da rede com respeito a
sobretensdo estatica ou transitéria.

Verificar o Chopper de Travagem e a
Resisténcia(se utilizados).

Verificar o tempo de desaceleragéo.

Utilizar a fungcao de Paragem por Inércia (se
aplicavel).

Equipar o conversor de frequéncia com um
Chopper de Travagem e uma Resisténcia de
Travagem.

FASE ALIMENTAGAO

A tenséo CC do circuito intermédio oscila. Tal
pode dever-se a falta de uma fase de
alimentacé@o, um fusivel queimado, ou uma falha
interna da ponte de rectificagao.

Um disparo ocorre quando o ripple da tensdo CC
éde 13 %.

Verificar os fusiveis da alimentacgéo.
Verificar desequilibrios da tenséo da rede.

Manual de Firmware




Capitulo 7 — Anélise de Falhas

FALHA

CAUSA

COMO PROCEDER

SUBTENSAO

A tensao CC do circuito intermédio néo é
suficiente. Tal pode dever-se a falta de uma fase,
um fusivel queimado, ou a uma falha interna da
ponte de rectificacao.

O limite de disparo de subtensdo CC ¢é de 0.65 -
Uimins » €m que Uqpin € 0 valor minimo da gama
de tenséo da rede. Para unidades de 400 V e
500V, Uqmin € de 380 V. A tensdo no circuito
intermédio correspondente ao nivel de disparo
da tenséo da rede é de 334 V d.c.

Verificar a alimentacao da rede e os fusiveis.

SOBREFREQ

Rotacdo do motor a uma velocidade superior a
maxima permitida. Tal pode dever-se a um
ajuste incorrecto da velocidade maxima/minima,
binario de travagem insuficiente ou a mudancas
de carga ao utilizar a referéncia de binario.

O nivel de disparo é de 40 Hz sobre o limite
absoluto de velocidade méaxima (modo de
Controlo Directo de Torque activo) ou limite de
frequéncia (Controlo Escalar Activo). Os limites
de operacgéo estabelecem-se pelos Parametros
20.01 e 20.02 (modo DTC activo) ou 20.07 e
20.08 (Controlo Escalar activo).

Verificar os ajustes de velocidade maxima/
minima.

Verificar o binario de travagem do motor.
Verificar aplicabilidade do controlo de binario.
Verificar a necessidade de Chopper de
Travagem e Resisténcia(s).

INIBIGAO DE
ARRANQUE

Légica opcional de hardware de inibicao de
arranque activada.

Verificar o circuito de inibicao de arranque
(placa NGPS).

FALHA ATERRA®
(Funcgéo de Falha
programavel 30.17

Desequilibrio da carga do sistema de
alimentac&o. Tal pode dever-se a uma falha no
motor, no cabo do motor, ou a uma falha interna.

Verificar o motor.

Verificar o cabo do motor.

Verificar que néao existem condensadores de
correcgéo do factor de poténcia ou supressores
de transitarios no cabo do motor.

SINAL EA < MIN
(Funcgéo de Falha
programavel 30.01)

Sinal de controlo analdgico inferior ao nivel
minimo permitido. Tal pode dever-se a um nivel
de sinal incorrecto ou a uma falha nas ligagées
de controlo.

Verificar se os niveis de sinal de controlo
analdgico sao correctos.

Verificar as ligagdes de controlo.

Verificar os pardmetros da Funcéo de Falha
SINAL EA < MIN .

FL DO PAINEL
(Funcgéo de Falha
programavel 30.02)

Falha de comunicag¢ado do Painel de Controlo ou
do Drives Window seleccionados como
localizagdo de controlo activo para o ACS 600.

Verificar se o Painel se encontra ligado ao
conector correcto (consultar o manual de
hardware apropriado).

Verificar o conector do Painel de Controlo.
Reinserir o Painel de Controlo na plataforma de
montagem.

Verificar os parametros da Funcéo de Falha FL
DO PAINEL.

Verificar a ligagéo do DrivesWindow.

FL EXTERNA
(Funcgéo de Falha
programavel 30.03)

Falha num dos dispositivos externos.
(Esta informacéo é configurada através de uma
das entradas digitais programaveis)

Verificar dispositivos externos com respeito a
falhas.
Verificar o Parametro 30.03 FL EXTERNA.
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FALHA

CAUSA

COMO PROCEDER

TEMP MOTOR
(Funcéo de Falha
programavel 30.04 ...
30.09)

Temperatura excessiva (ou aparentemente
excessiva) do motor. Tal pode dever-se a carga
excessiva, poténcia de motor insuficiente,
arrefecimento inadequado ou dados de
inicializag&o incorrectos.

Verificar as caracteristicas e a carga do motor.
Verificar os dados de inicializagao.

Verificar os pardmetros da Funcéo de Falha
TEMP MOTOR.

TERMISTOR
(Funcéo de Falha
programavel 30.04 ...
30.05)

Proteccgao térmica do motor seleccionada como
TERMISTOR e temperatura excessiva.

Verificar as caracteristicas e a carga do motor.
Verificar os dados de inicializagao.

Verificar as ligagdes do termistor para a entrada
digital ED6.

Verificar os cabos do termistor.

COM E/S Erro de comunicagéo na placa NAMC, canal Verificar as ligagdes dos cabos de fibra dptica
CH1. no canal CH1 da placa NAMC.
Verificar todos os médulos de E/S (caso
existam) ligados ao canal CH1.
Interferéncia electromagnética. Verificar a ligagéo a terra do equipamento.
Verificar a proximidade de componentes com
Falha interna na placa NIOC. altos niveis de emissao.
Substituir a placa NIOC.
TEMP AMB Temperatura da placa de Controlo NIOC inferior |Verificar a circulagdo de ar ou o funcionamento

a -5...0 °C ou superior a +73...82 °C.

da ventoinha.

MACRO UTILIZADOR

Nao existe Macro de utilizador armazenada ou o
ficheiro esta defeituoso.

Criar novamente a Macro de Utilizador.

MOTOR BLOQ
(Funcéo de Falha
programavel 30.10 ...
30.12)

Motor em operacao dentro dos limites de
bloqueio. Tal pode dever-se a uma carga
excessiva, ou a poténcia insuficiente do motor.

Verificar a carga do motor e os requisitos do
ACS 600.

Verificar os pardmetros da Func¢éo de Falha
MOTOR BLOQ.

S/DADOS MOT

Dados do motor néo fornecidos, ou nao
coincidentes con os dados do inversor.

Verificar os dados do motor fornecidos pelos
Parametros 99.04... 99.09.

SUBCARGA
(Funcéo de Falha
programavel 30.13 ...
30.15)

Carga do motor demasiado baixa. Tal pode
dever-se a um mecanismo de libertacdo no
equipamento accionado.

Verificar com respeito a problemas no
equipamento accionado.

Verificar os pardmetros da Funcéo de Falha
SUBCARGA.

FALHA ID MOTOR

A ID do Motor ndo se completou com éxito.

Verificar a velocidade maxima (Parametro
20.02). Esta deveria ser de pelo menos 80 % da
velocidade nominal do motor (Pardmetro 99.08).

FASE MOTOR
(Funcgéo de Falha
programavel 30.16
(ACC: 30.10))

Perda de uma das fases do motor. Tal pode
dever-se a uma falha no motor, no cabo do
motor, a um relé térmico (se utilizado) ou a uma
falha interna.

Verificar o motor e o cabo do motor.
Verificar o relé térmico (se utilizado).
Verificar os pardmetros da Funcéo de Falha
FASE MOTOR. Desactivar esta protecgéo.
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FALHA

CAUSA

COMO PROCEDER

MOD COM
(Funcgéo de Falha
programavel)

Perda de comunicacéo ciclica entre o ACS 600 e
o Fieldbus/ Mestre de ACS 600.

Verificar o estado de comunicagéao do fieldbus.
Ver Apéndice C — Controlo de Fieldbus, ou o
manual do adaptador de fieldbus apropriado.
Verificar os ajustes dos parametros:

- Grupo 51 (para o CHO de adaptador de
fieldbus), ou

- Grupo 52 (para Ligacao em Modbus Standard)
Verificar as ligagdes dos cabos.

Verificar se 0 mestre do bus ndo comunica, ou
nao esta configurado.

LINHA CONV

Falha no lado da linha do conversor.

Mudar o Painel da placa de controlo do
conversor do lado do motor para o lado da rede.
Ver o manual do conversor do lado da linha para
descricdo da falha.

INU 1)
INU 2)
INU 3)

)

CC (
CC (
CC (
CC (INU 4

Curto-circuito na unidade do inversor, que
consiste em varios médulos inversores
paralelos. O numero indica o numero do médulo
inversor defeituoso.

Falha na ligacéo de fibra éptica da placa NINT na
unidade do inversor, que consiste em varios
moédulos inversores paralelos. O nimero indica
0 numero do médulo inversor defeituoso.

Verificar o motor e o cabo do motor.
Verificar os semi-condutores de poténcia
(IGBT's) do mddulo inversor. (INU 1 significa
mddulo inversor 1, etc.).

Verificar a ligagéo da Placa de Interface do
Circuito Principal, NINT & Unidade de
Ramificagdo PPCC, NPBU. (0 médulo inversor 1
encontra-se ligado ao CH1 da NPBU, etc.)

MEDICAO
CORRENTE

Falha no circuito de medigédo da corrente de
saida.

Verificar os transformadores de tenso ligados a
Placa de Interface do Circuito Principal, NINT.

*) Para informagao mais detalhada sobre as unidades de alta poténcia com inversores paralelos, ver
cédigo de falha 3.12 INFO INT FALHA (ver Apéndice C — Controlo de Fieldbus).
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Apéndice A — Ajustes de Parametros Completos

As tabelas incluidas neste Apéndice listam todos os sinais actuais e
paradmetros, com os seus ajustes alternativos para o ACS 600.

Os numeros entre paréntesis () nas colunas Gama/Unidade e Ajustes
Alternativos apresentam os equivalentes numéricos para utilizacao em
fieldbus.

Nota para utilizadores de Interbus-S (médulo NIBA-01) Usuarios:
O Index de Parametro é igual a:((N° de Parametro de

Accionamento) * 100 + 12288) convertido para hexadecimal. Exemplo:
o index para o parametro13.09 da unidade é

1309 + 12288 = 13597 = 351Dh.

Tabela A-1 Grupo 1 Sinais Actuais.

£ )
© Yy .3
Gama/Unidade g g 8 E 5o g
- —_— o o9 -
No. Sinal Abrev. () Equivaléncia para Fieldbus % e < _g 5 3 e Escala para Fieldbus
L To
E &5 § =5
< =
1.01 VELOC PROCESSO VEL PROC NAO; rpm; %; m/s 1 40101 -100 = -100 %
100 = 100 %
do valor definido pelo Par. 20.2
{(Modo DTC) ou Par. 20.8 (Modo
ESCALAR)
1.02 VELOCIDADE ROT rpm 2 40102 -20000 = -100 %
MOTOR 20000 =100 %
1.03 FREQUENCIA FREQ Hz 3 40103 -100 =-1Hz
100=1Hz
1.04 CORRENTE CORREN- A 4 40104 10=1A
TE
1.05 BINARIO BINARIO % 5 40105 -10000 = -100 %

10000 = 100 %
do binario nominal do motor

1.06 | POTENCIA POTENCIA % 6 40106 | 0=0%
1000 = 100 %
da poténcia nominal do motor

1.07 TEN CIRC CC TEN CIRC \ 7 40107 1=1V
CcC

1.08 TENSAO REDE TEN REDE \ 8 40108 1=1V

1.09 TENSAO SAIDA TENS SAID ) 9 40109 1=1V

1.10 TEMP DISSIPADOR TEMP DIS C 10 40110 1=1°C

1.1 REF EXTERNA 1 REF EXT1 rpm 1 40111 1=1rpm

1.12 REF EXTERNA 2 REF EXT2 % 12 40112 0=0%

10000 = 100 %

da vel max do motor/ binario
nominal/ ref max do processo
(dependendo da macro do ACS
600 seleccionada)
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E_ 0
@ Pyl -3
G /Unidad 3 g SE| 2% g
No. Sinal Abrev. . arpa ~nidade o= "'5 % a= Escala para Fieldbus
( ) Equivaléncia para Fieldbus 0O -S| o2 &
Xo % 8| =3
o 2 = 2
1.13 SEL LOC CONTROLO LOC CTRL (1,2) LOCAL; (3) EXT1; (4) EXT2 13 40113 (ver Gama/Unidade)
1.14 HORAS DE OPERACAO | HS OPER h 14 40114 1=1h
1.15 POT CONSUMIDA POT CONS kWh 15 40115 1 =100 kWh
1.16 SAIDA BLOCO APLIC BL APLIC % 16 40116 0=0%
10000 = 100 %
1.17 ESTADO ED6-1 ED6-1 17 40117
1.18 EA1 [V] EA1 [V] \ 18 40118 1=0.001V
1.19 EA2 [mA] EA2 [mA] mA 19 40119 1=0.001 mA
1.20 EA3 [mA] EA3 [mA] mA 20 40120 1=0.001 mA
1.21 ESTADO RELES 3-1 RO 3-1 21 40121
1.22 SA1[mA] SA1 [mA] mA 22 40122 1=0.001 mA
1.23 SA2 [mA] SA2 [mA] mA 23 40123 1=0.001 mA
1.24 REALIMENTACAO 1 REAL1 % 24 40124 0=0%
10000 = 100 %
1.25 REALIMENTACAO 2 REAL2 % 25 40125 0=0%
10000 = 100 %
1.26 ERRO ERRO % 26 40126 -10000 = -100 %
10000 = 100 %
1.27 MACRO APLICACAO MACRO (1) FABRICA; {2) MANUAL/AUTO; 27 40127 (ver Gama/Unidade)
(3) CONTR PID; (4) CONTR BINARIO;
(5) CONTR SEQ; (6) CARREGAR U1;
(7) CARREGAR U2
1.28 SA1 EXT[mA] SA1 EXT mA 28 40128 1=0.001 mA
1.29 SA2 EXT[mA] SA2 EXT mA 29 40129 1=0.001 mA
1.30 TEMP PP 1 TEMP PP 1 °C 30 40130 1=1°C
1.31 TEMP PP 2 TEMP PP 2 °C 31 40131 1=1°C
1.82 TEMP PP 3 TEMP PP 3 °C 32 40132 1=1°C
1.33 TEMP PP 4 TEMP PP 4 °C 33 40133 1=1°C

Tabela A-2 Grupo 2 Sinais Actuais

para monitorizagéo de referéncias de vel

ocidade e binario.

E 2}
€2 ol =3 .
Gama/Unidade g 2 ] E b 2
- — o [’} -
No. Sinal Abrev () Equivaléncia para Fieldbus 3 e =] _g 5 3 e Escala para Fieldbus
xa3Zo| = Ta
[ 2
2.01 REF VELOCIDADE 2 V REF 2 rpm 51 40201 0=0%
20000 = 100 %
2.02 REF VELOCIDADE 3 V REF 3 pm 52 40202 da vel max abosoluta do motor
2.09 REF BINARIO 2 B REF 2 % 59 40209 0=0%
- 10000 = 100 %
2.10 REF BINARIO 3 B REF 3 % 60 40210 do binario no:ninal do motor
2.13 REF BINARIO USADA B USAR % 63 40213
217 VELOCIDADE ESTIM VEL ES rpm 67 40217 0=0%
20000 = 100 %
da vel max absoluta do motor
2.18 VELOC MEDIDA VEL rpm 68 40218 0=0%
MEDIDA 20000 = 100 %
da vel max absoluta do motor
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Tabela A-3 Grupo 3 Sinais Actuais para comunicacdo em fieldbus (cada sinal € uma data word de

16-bits).
o
3
w = | _3
Gama/Unidade 2 g 5 o 5% g
- — o [’} -
No. Sinal Abrev () Equivalente para Fieldbus % E g E 3 3 E Escala para Fieldbus
roQ = 'g o
L 5 =
©
<
3.01 CTRL WORD PRINC CW PRINC 0 ... 65535 (Decimal) 76 40301
3.02 STATUS WORD PRINC SW PRINC 0 ... 65535 (Decimal) 77 40302
3.03 STATUS WORD AUX SW AUX 0 ... 65535 (Decimal) 78 40303
3.04 LIMITE WORD 1 LIMITE W1 0 ... 65535 (Decimal) 79 40304
3.05 FALHA WORD 1 FALHA W1 0 ... 65535 (Decimal) 80 40305
O conteudo destas data
3.06 FALHA WORD 2 FALHA W2 0 ... 65535 (Decimal) 81 40306 worddescreve-se em detalhe no
307 | FALHA SISTEMA SIST FLT 0 ... 65535 (Decimal) 82 40307 | Apéndice C— Controlo de Fieidbus.
3.08 ALARME WORD 1 ALARME W 0 ... 65535 (Decimal) 83 40308
1
3.09 ALARME WORD 2 ALARME W 0 ... 65535 (Decimal) 84 40309
2
3.12 INFO INT FALHA FALHA INT 0 ... 65535 (Decimal) 87 40312
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Apéndice A — Ajustes de Parametros Completos

Tabela A-4 Ajustes de Parémetros.

£~ [4]
2T} -
Ajustes Alternativos g g 8 E so g
a — o [%2] .
Parametro () Equivalente para Fieldbus 3 = =] _g b 3 = Escala para Fieldbus
xaZo|l =38a
[ 2
99 DADOS INICIAIS
99.01 IDIOMA (0) ENGLISH; (1) ENGLISH (AM); (2) DEUTSCH; 1926 49901 (ver Ajustes Alternativos)
(3) ITALIANO; (4) ESPANOL; (5) PORTUGUES;
(6) NEDERLANDS; (7) FRANCAIS; (8) DANSK;
(9) SUOMI; (10) SVENSKA
99.02 MACRO APLICACAO (1) FABRICA; (2) MANUAL/AUTO; (3) CONTR PID; (4) 1927 49902 (ver Ajustes Alternativos)
CONTR BINARIO;
(5) CONTR SEQ; (6) CARREGAR U1; (7) GRAVAR U1;
(8) CARREGAR U2; (9) GRAVAR U2
99.03 RESTAURAR APLIC (0) NAO; (1) SIM 1928 49903 (ver Ajustes Alternativos)
99.04 MODO CONTR MOTOR (0) DTC; (1) ESCALAR 1929 49904 (ver Ajustes Alternativos)
99.05 TENSAO NOM MOTOR 1/2 - Uydo ACS 600 ... 2 - Uy of ACS 600 (impresso na chapa 1930 49905 1=1V
de caracteristicas do motor)
99.06 CORR NOM MOTOR 1/6 - 1,,,doACS 600 ... 2 - [,,sof ACS 600 (impresso na chapa 1931 49906 1=01A
de caracteristicas do motor)
99.07 FREQ NOM MOTOR 8 Hz ... 300 Hz (impresso) 1932 49907 1=0.01 Hz
99.08 ROTACAO NOM 1 rpm ... 18000 rpm (impresso na chapa de caracteristicas do 1933 49908 1=1rpm
MOTOR motor)
99.09 POT NOM MOTOR 0 kW ... 9000 kW (impresso na chapa de caracteristicas do 1934 49909 1=0.1 kW
motor)
99.10 EXECUTAR MOTOR ID (1) NAO; (2) PADRAO; (3) REDUZIDO 1935 49910 (ver Ajustes Alternativos)
10 SELECGAO COMANDO
10.01 SEL COMANDO EXT1 (1) NAO SEL; (2) ED1; (3) ED1,2; (4) ED1P,2P; (5) ED1P,2P,3; 101 41001 (ver Ajustes Alternativos)
(6) ED1P,2P,3P; (7) EDS; (8) ED6,5; (9) TECLADO;
(10) MOD COM
10.02 SEL COMANDO EXT1 (1) NAO SEL; (2) ED1; (3) ED1,2; (4) ED1P,2P; (5) ED1P,2P,3; 102 41002 (ver Ajustes Alternativos)
(6) ED1P,2P,3P; (7) EDS; (8) ED6,5; (9)TECLADO;
(10) MOD COM
10.03 SENTIDO (1) DIRECTO; (2) INVERSO; (3) SELECCIONAVEL 103 41003 (ver Ajustes Alternativos)
11 SEL REFERENCIA
11.01 SEL REF TECLADO (1) REF1(rpm); (2) REF2(%) 126 41101 (ver Ajustes Alternativos)
11.02 EXT1/EXT2 SELECT (1) ED1; (2) ED2; (3) ED3; (4) ED4; (5) EDS5; (6) ED6; (7) EXT1; 127 41102 (ver Ajustes Alternativos)
(8) EXT2; (9) MOD COM
11.03 SELECCAO REF EXT 1 (1) TECLADO; (2) EAT; (3) EA2; (4) EAS; (5) EA1/JOYST; 128 41103 (ver Ajustes Alternativos)
(6) EA2/JOYST; (7) EA1+EA3; (8) EA2+EAS; (9) EA1-EAS;
(10) EA2-EA3; (11) EA1*EAS; (12) EA2*EAS; (13)
MIN(EA1,EA3);
(14) MIN(EA2,EA3); (15) MAX(EA1,EA3); (16) MAX(EA2,EA3);
(17) ED3U,4D(R); (18) ED3U,4D; (19) ED5U,6D;
(20) REF COM; (21) REFCOM+EA1; (22) REFCOM*EA1
11.04 MiNIMA REF EXT1 0... 18000 rpm 129 41104 1=1rpm
11.05 MAXIMA REF EXT1 0... 18000 rpm 130 41105 1=1rpm
11.06 SELECGAO REF EXT2 (1) KEYPAD; (2) EAT; (3) EA2; (4) EAS; () EA1/JOYST, 131 41106 (ver Ajustes Alternativos)
(6) EA2/JOYST; (7) EA1+EAS; (8) EA2+EAS; (9) EA1-EAS;
(10) EA2-EA3; (11) EA1*EAS; (12) EA2*EAS; (13)
MIN(EA1,EA3);
(14) MIN(EA2,EA3); (15) MAX(EA1,EA3); (16) MAX(EA2,EA3);
(17) ED3U,4D(R); (18) ED3U,4D; (19) ED5U,6D;
(20) REF COM; (21) REFCOM+EA1; (22) REFCOM*EA1
11.07 MiNIMA REF EXT2 0% ... 100 % 132 41107 0=0%
10000 = 100 %
11.08 MAXIMA REF EXT2 0% ... 500 % 133 41108 0=0%

5000 =500 %
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Apéndice A — Ajustes de Parametros Completos

£~ [4]
B .30 532,
oo = oo
s Ajustes Alternativos Oz2oir| Zw2 -
Parametro () Equivalente para Fieldbus 3 e =] s 3 3 e Escala para Fieldbus
o Zo| £3a
[ 2
12 VEL CONSTANTES
12.01 SEL VEL CTES (1) NAO SEL; (2) ED1 (VEL1); (3) ED2 (VEL2); 151 41201 (ver Ajustes Alternativos)
(4) ED3 (VELS3); (5) ED4 (VELA4); (6) ED5 (VEL5);
(7) ED6 (VELS); (8) ED1,2; (9) ED3,4; (10) ED5,6;
(11) ED1,2,3; (12) ED3,4,5; (13) ED4,5,6; (14) ED3,4,5,6
12.02 VEL CONSTANTE 1 0 ... 18000 rpm 152 41202 1=1rpm
12.03 VEL CONSTANTE 2 0 ... 18000 rpm 153 41203
12.04 VEL CONSTANTE 3 0 ... 18000 rpm 154 41204
12.05 VEL CONSTANTE 4 0 ... 18000 rpm 155 41205
12.06 VEL CONSTANTE 5 0 ... 18000 rpm 156 41206
12.07 VEL CONSTANTE 6 0 ... 18000 rpm 157 41207
12.08 VEL CONSTANTE 7 0 ... 18000 rpm 158 41208
12.09 VEL CONSTANTE 8 0 ... 18000 rpm 159 41209
12.10 VEL CONSTANTE 9 0 ... 18000 rpm 160 41210
12.11 VEL CONSTANTE 10 0 ... 18000 rpm 161 41211
12.12 VEL CONSTANTE 11 0 ... 18000 rpm 162 41212
12.13 VEL CONSTANTE 12 0 ... 18000 rpm 163 41213
12.14 VEL CONSTANTE 13 0 ... 18000 rpm 164 41214
12.15 VEL CONSTANTE 14 0 ... 18000 rpm 165 41215
12.16 VEL CONSTANTE 15 -18000 ... 18000 rpm 166 41216
13 ENTR ANALOGICAS
13.01 MINIMO EA1 (1)0V; (2) 2 V; (3) VALOR AJUSTADO,; (4) AJUSTE 176 41301 (ver Ajustes Alternativos)
13.02 MAXIMO EA1 (1) 10 V; (2) VALOR AJUSTADO; (3) AJUSTE 177 41302 | (ver Ajustes Alternativos)
13.03 ESCALA EAT1 0...100 % 178 41303 | 0=0%
10000 = 100 %
13.04 FILTRO EA1 0.00s...10.00 s 179 41304 | 0=0s
1000=10s
13.05 INVERSAO EA1 (0) NAO; (65535) SIM 180 41305 (ver Ajustes Alternativos)
13.06 MINIMO EA2 (1) 0 mA; (2) 4 mA; (3) VALOR AJUSTADO; (4) AJUSTE 181 41306 | (ver Ajustes Alternativos)
13.07 MAXIMO EA2 (1) 20 mA; (2) VALOR AJUSTADO; (3) AJUSTE 182 41307 | (ver Ajustes Alternativos)
13.08 ESCALA EA2 0...100 % 183 41308 | 0=0%
10000 = 100 %
13.09 FILTRO EA2 0.00s...10.00 s 184 41309 | 0=0s
1000=10s
13.10 INVERSAO EA2 (0) NAO; (65535) SIM 185 41310 (ver Ajustes Alternativos)
13.11 MiNIMO EA3 (1) 0 mA; (2) 4 mA; (3) VALOR AJUSTADO; (4) AJUSTE 186 41311 (ver Ajustes Alternativos)
13.12 MAXIMO EA3 (1) 20 mA; (2) VALOR AJUSTADO; (3) AJUSTE 187 41312 | (ver Ajustes Alternativos)
13.13 ESCALA EA3 0...100 % 188 41313 | 0=0%
10000 = 100 %
13.14 FILTRO EA3 0.00s...10.00 s 189 41314 | 0=0s
1000=10s
13.15 INVERSAO EA3 (0) NAO; (65535) SIM 190 41315 (ver Ajustes Alternativos)
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Apéndice A — Ajustes de Parametros Completos

E [}
B .0 53,
oo= oo
s Ajustes Alternativos OZoir| Zw2 -
Parametro () Equivalente para Fieldbus 3 e =] s 3 3 e Escala para Fieldbus
xaZo|l £3a
[ < = 2
14 SAIDAS A RELE
14.01 RELE RO1 Saidas a relé1, 2 & 3: (1) NAO USADO; (2) PRONTO; 201 41401 (ver Ajustes Alternativos)
’ 3) EM OPERACAO; (4) FALHA; (5) FALHA(-1); (6
14.02 RELE RO2 LKLHA(%ST)' CAC; (4) (8) (1): (8) 202 41402
14.03 RELE RO3 (7) ALM MOT BLQ; (8) FLT MOT BLQ; (9) ALM TEMP MOT; 203 41403
(10) FLT TEMP MOT; (11) ALM TEMP INT;
(12) FLT TEMP INT; (13) FALHA/ALARME; (14) ALARME;
(15) REVERSAQO; (16) CONTR EXT; (17) SEL REF2;
(18) VEL CONSTANTE; (19) SOBRETENSAO;
(20) SUBTENSAQO; (21) LIM VEL 1; (22) LIM VEL 2;
(23) LIM CORR; (24) LIM REF 1; (25) LIM REF 2;
(26) LIM BINARIO 1; (27) LIM BINARIO 2M; (28) ARRANQUE;
(29) PERDA DE REF; (30) VEL ATINGIDA,;
Saidas arelé 1 & 2: (31) LIM REAL 1; (32) LIM REAL 2;
(33) MOD COM
Saida a relé 3: (31) MAGN PRONTA; (32) U2 SEL
15 SAIDAS ANALOGICAS
15.01 SAIDA ANALOGICAA1 (1) NAO USADO; (2) VEL PROCESSO; (3) ROT MOTOR; (4) 226 41501 (ver Ajustes Alternativos)
FREQUENCIA; .
(5) CORRENTE; (6) BINARIO; (7) POTENCIA; (8) TEN CIRC
CGC;
(9) TENSAO SAIDA; (10) SAIDA BL APL; (11) REFERENCIA;
(12) ERRO; (13) REAL 1; (14) REAL 2; (15) MOD COM
15.02 INVERSAO SA1 (0) NAO; (65535) SIM 227 41502 (ver Ajustes Alternativos)
15.03 MINIMO SA1 (1) 0 mA; (2) 4 mA 228 41503 (ver Ajustes Alternativos)
15.04 FILTRO SA1 0.00s...10.00 s 229 41504 0=0s
1000=10s
15.05 ESCALA SA1 10 % ... 1000 % 230 41505 100 =10 %
10000 = 1000 %
15.06 SAIDA ANALOGICA 2 (1) NAO USADO; (2) VEL PROCESSO; (3) ROT MOTOR; (4) 231 41506 (ver Ajustes Alternativos)
FREQUENCIA; i .
(5) CORRENTE; (6) BINARIO; (7) POTENCIA; (8) TEN CIRC
CGC;
(9) TENSAO SAIDA; (10) SAIDA BL APL; (11) REFERENCIA;
(12) ERRO; (13) REAL 1; (14) REAL 2; (15) MOD COM
15.07 INVERSAO SA2 (0) NAO; (65535) SIM 232 41507 (ver Ajustes Alternativos)
15.08 MINIMO SA2 (1) 0 mA; (2) 4 mA 233 41508 (ver Ajustes Alternativos)
15.09 FILTRO SA2 0.00s...10.00 s 234 41509 0=0s
1000=10s
15.10 ESCALA SA2 10 % ... 1000 % 235 41510 100 =10 %
10000 = 1000 %
16 ENTRADAS CTR SISTEMA
16.01 PERMISSAO MARCHA (1) SIM; (2) ED1; (3) ED2; (4) EDS; (5) ED4; (6) EDS5; (7) EDS6; 251 41601 (ver Ajustes Alternativos)
(8) MOD COM
16.02 BLOQUEIO (0) ABERTO; (65535) FECHADO 252 41602 (ver Ajustes Alternativos)
PARAMETROS
16.03 CODIGO ACESSO 0 ... 30000 253 41603 1=1
16.04 SEL REARME FALHAS (1) NAO SEL; (2) ED1; (3) ED2; (4) ED3; (5) ED4; (6) EDS5; 254 41604 (ver Ajustes Alternativos)
(7) EDS6; (8) EM PARAGEM; (9) MOD COM
16.05 MUD MACRO (1) NAO SEL; (2) ED1; (3) ED2; (4) ED3; (5) ED4; (6) EDS5; 255 41605 (ver Ajustes Alternativos)
UTILIZADOR (7) ED6
16.06 BLOQUEIO LOCAL (0) DESLIGADO; (65535) LIGADO 256 41606 (ver Ajustes Alternativos)
16.07 GRAVAGAO (0)CONCLUIDO; (1) SALVAR. 257 41607 (ver Ajustes Alternativos)
PARAMETROS
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£ . [}
. _ 5502 zag
Parametro 0O g&i;?:n?;t;;?:tll\igjbus g ; § E % é ; Escala para Fieldbus
xa 3 2| = Ta
< =
20 LIMITES
20.01 VELOCIDADE MiNIMA -18000/(ntimero de pares de pélos) rpm ... 20.2 VEL MAXIMA 351 42001 1=1rpm
20.02 VELOCIDADE MAXIMA 20.1 VEL MINIMA... 18000/(niimero de pares de pélos) rpm 352 42002 1=1rpm
20.03 CORRENTE MAXIMA 0.0 % lyg ... 200.0 % 1,g 353 42003 | 0=0%
20000 = 200 %
20.04 BINARIO MAXIMO 0.0 % ... 300.0 % 354 42004 | 100=1%
20.05 CONTR (0) NAO; (65535) SIM 355 42005 (ver Ajustes Alternativos)
SOBRETENSAO
20.06 CONTR SUBTENSAO (0) NAO; (65535) SIM 356 42006 | (ver Ajustes Alternativos)
20.07 FREQ MINIMA -300.00 Hz ... 50 Hz (visivel apenas no modo de controlo 357 42007 -30000 = -300 Hz
ESCALAR do motor) 5000 = 50 Hz
20.08 FREQ MAXIMA -50 Hz ... 300.00 Hz (visivel apenas no modo de controlo 358 42008 -5000 = -50 Hz
ESCALAR do motor) 30000 = 300 Hz
20.09 SEL BINARIO MINIMO (0) -MAX BIN; (65535) DEF BIN MiN 359 42009 | (ver Ajustes Alternativos)
20.10 DEF BIN MiN -300.0 % ... 0.0 % 360 42010 | 10=1%
21 ARRANQUE/PARAGEM
21.01 TIPO DE ARRANQUE (1) AUTO; (2) MAGN CC; (3) MAGN CC CTE 376 42101 (ver Ajustes Alternativos)
21.02 MAGN CC CTE 30.0 ms ... 10000.0 ms 377 42102 1=1ms
21.03 TIPO DE PARAGEM (1) ATRITO; (2) RAMPA 378 42103 | (ver Ajustes Alternativos)
21.04 TRAVAGEM CC COND (0) NAO; (65535) SIM 379 42104 | (ver Ajustes Alternativos)
21.05 LIM VEL PARA INJ 0 rpm ... 3000 rpm 380 42105 1=1rpm
21.06 CORR CC COND INJ 0% ... 100 % 381 42106 1=1%
22 ACEL/DESACEL
22.01 SEL ACEL/DES 1/2 (1) ACEL/DES 1; (2) ACEL/DES 2; 401 42201 (ver Ajustes Alternativos)
(3) ED1; (4) ED2; (5) ED3; (6) ED4; (7) ED5; (8) ED6
22.02 TEMPO ACEL 1 0.00 s ... 1800.00 s 402 42202 0=0s
22.03 TEMPO DESACEL 1 0.00 s ... 1800.00 s 403 42203 18000 = 1800's
22.04 TEMPO ACEL 2 0.00 s ... 1800.00 s 404 42204
22.05 TEMPO DESACEL 2 0.00 s ... 1800.00 s 405 42205
22.06 FORMA DAS RAMPAS 0.00 s ... 1000.00 s 406 42206 100=1s
éi/.lo7 TEMPO RAMPA PAR 0.00 s ... 2000.00 s 407 42207 100=1s
23 CONTR VELOCIDADE
23.01 GANHO 0.0 ...200.0 426 42301 0=0
10000 = 100
23.02 TEMPO INTEGF{AQAO 0.01s..999.97 s 427 42302 1000=1s
23.03 TEMPO DERIVAQAO 0.0 ms ... 9999.8 ms 428 42303 1=1ms
23.04 COMPENSAQ;’:\O ACEL 0.00s...999.98 s 429 42304 0=0s
1=01s
23.05 GANHO ESCORREG 0.0 % ... 400.0 % 430 42305 1=1%
23.06 AUTO TUNE (0) NAO; (65535) SIM 431 42306 (ver Ajustes Alternativos)
24 CONTR BINARIO (Visivel apenas com 99.02 MACRO APLICACAO = CONTR T)
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£ . [}
: : 5592 Bi g
Parametro 0 g;i;?:n?«alt;;?:tll\iggbus g ; § E % é ; Escala para Fieldbus
E o § § = é o
24.01 RAMPA AUMENTO 0.00s...120.00 s 451 42401 0=0s
BINARIO 100=1s
24.02 RAMPA DIMINUIQAO 0.00s ... 120.00 s 452 42402
BINARIO
25 VEL CRITICAS
25.01 SEL VEL CRITICAS (0) DESLIGADO; (65535) LIGADO 476 42501 (ver Ajustes Alternativos)
25.02 VEL CRIT1 LIM INF 0 rpm ... 18000 rpm 477 42502 1=1rpm
25.03 VEL CRIT1 LIM SUP 0 rpm ... 18000 rpm 478 42503
25.04 VEL CRIT2 LIM INF 0 rpm ... 18000 rpm 479 42504
25.05 VEL CRIT2 LIM SUP 0 rpm ... 18000 rpm 480 42505
25.06 VEL CRIT3 LIM INF 0 rpm ... 18000 rpm 481 42506
25.07 VEL CRIT3 LIM SUP 0 rpm ... 18000 rpm 482 42507
26 CONTR MOTOR
OPTIMIZAGAO (0) NAO; (65535) SIM 501 42601 (ver Ajustes Alternativos)
26.02 FLUXO DE TRAVAGEM (0) NAO; (65535) SIM 502 42602 | (ver Ajustes Alternativos)
26.03 COMPENSAGAO IR 0 % ... 30 % (visivel apenas em 99.04 MODO CONTR MOTOR 503 42603 100=1%
em ESCALAR)
30 PROTECGOES
30.01 FUNGAO EA<MIN (1) FALHA; (2) NAO; (3) VEL CTE 15; (4) ULTIMA VEL 601 43001 (ver Ajustes Alternativos)
30.02 FALHA DO PAINEL (1) FALHA; (2) VEL CTE 15; (3) ULTIMA VEL 602 43002 | (ver Ajustes Alternativos)
30.03 FALHA EXTERNA gt))é\lAO SEL; (2) ED1; (3) ED2; (4) EDS; (5) ED4; (6) ED5; (7) 603 43003 | (ver Ajustes Alternativos)
30.04 PROT TERM MOTOR (1) FALHA; (2) ALARME; (3) NAO ACTUA 604 43004 | (ver Ajustes Alternativos)
30.05 MODO PROT TERMICA (1) DTC; (2) MODO UTILIZADOR; (3) TERMISTOR 605 43005 | (ver Ajustes Alternativos)
30.06 CTE TERMICA MOTOR 256.05...9999.8 s 606 43006 1=1s
30.07 CURVA CARGA MOTOR 50.0 % ... 150.0 % 607 43007 1=1%
30.08 CARGA VEL ZERO 25.0 % ... 150.0 % 608 43008 1=1%
30.09 PONTO DE QUEBRA 1.0 Hz ... 300.0 Hz 609 43009 100=1Hz
30000 = 300 Hz
30.10 FALHA MOTOR BLOQ (1) FALHA; (2) ALARME; (3) NAO ACTUA 610 43010 | (ver Ajustes Alternativos)
30.11 FREQ MOTOR BLOQ 0.5Hz ... 50.0 Hz 611 43011 50=0.5Hz
5000 = 50 Hz
30.12 TEMPO MOTOR BLOQ 10.00 s ... 400.00 s 612 43012 1=1s
30.13 SUBCARGA (1) NAO ACTUA; (2) ALARME; (3) FALHA 613 43013 | (ver Ajustes Alternativos)
30.14 TEMPO SUBCARGA 0s..600s 614 43014 1=1s
30.15 CURVA SUBCARGA 1..5 615 43015 (ver Ajustes Alternativos)
30.16 PERDA FASE MOTOR (0) NAO ACTUA,; (65535) FALHA 616 43016 | (ver Ajustes Alternativos)
30.17 FALHA A TERRA (0) ALARME; (65535) FALHA 617 43017 | (ver Ajustes Alternativos)
30.18 FALHA COMUNICAGAO | (1) FALHA; (2) NAO ACTUA; (3) VEL CTE 15; (4) ULTIMA VEL 618 43018 | (ver Ajustes Alternativos)
30.19 T-OUT REF PRINC 0.1s5...60.0s 619 43019 10=0.1s
6000 =60 s
30.20 FL COM RO/AO (0) ZERO; (65535) ULTIMO VALOR 620 43020 | (ver Ajustes Alternativos)
30.21 T-OUT REF AUX 0.1s...60.0 s 621 43021 10=0.1s
6000 =60 s
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£ . [}
. _ 5502 zag
Parametro 0O g&i;?:n?;t;;?:tll\igjbus g ; § E % é ; Escala para Fieldbus
E o § § = é o
31 AUTO REARME
31.01 NUMERO DE 0..5 626 43101
TENTATIVAS
31.02 INTERV OCORRENCIA 1.0s...180.0s 627 43102 100=1s
18000 =180 s
31.03 TEMPO DE ESPERA 0.0s..30s 628 43103 | 0=0s
300=3s
31.04 SOBRECORRENTE (0) NAO; (65535) SIM 629 43104 | (ver Ajustes Alternativos)
31.05 SOBRETENSAO (0) NAO; (65535) SIM 630 43105 (ver Ajustes Alternativos)
31.06 SUBTENSAO (0) NAO; (65535) SIM 631 43106 (ver Ajustes Alternativos)
31.07 SINAL EA<MIN (0) NAO; (65535) SIM 632 43107 (ver Ajustes Alternativos)
32 SUPERVISAO
32.FUNC SUP VEL 1 (1) NAO ATUA; (2) ABAIXO LIM; (3) ACIMA LIM; (4) ABAIXO 651 43201 (ver Ajustes Alternativos)
LIM ABS
32.02 LIM VELOCIDADEH1 - 18000 rpm ... 18000 rpm 652 43202 1=1rpm
32.03 FUNC SUP VEL 2 (1) NAO ATUA; (2) ABAIXO LIM; (3) ACIMA LIM; (4) ABAIXO 653 43203 | (ver Ajustes Alternativos)
LIM ABS
32.04 FUNC SUP VEL 2 - 18000 rpm ... 18000 rpm 654 43204 1=1rpm
32.05 FUNC SUP CORRENTE (1) NAO ATUA; (2) ABAIXO LIM; (3) ACIMA LIM 655 43205 | (ver Ajustes Alternativos)
32.06 LIM CORRENTE 0...1000 A 656 43206 | 1=1A
32.07 FUNC SUP BINARIO 1 (1) NAO ATUA; (2) ABAIXO LIM; (3) ACIMA LIM 657 43207 | (ver Ajustes Alternativos)
32.08 LIM BINARIO 1 -400 % ... 400 % 658 43208 | 10=1%
32.09 FUNC SUP BINARIO 2 (1) NAO ATUA; (2) ABAIXO LIM; (3) ACIMA LIM 659 43209 | (ver Ajustes Alternativos)
32.10 LIM BINARIO 2 -400 % ... 400 % 660 43210 | 10=1%
32.11 FUNC SUP REF 1 (1) NAO ATUA; (2) ABAIXO LIM; (3) ACIMA LIM 661 43211 (ver Ajustes Alternativos)
32.12 LIM REFERENCIA 1 0 rpm ... 18000 rpm 662 43212 1=1rpm
32.13 FUNC SUP REF 2 (1) NAO ATUA; (2) ABAIXO LIM; (3) ACIMA LIM 663 43213 | (ver Ajustes Alternativos)
32.14 LIM REFERENCIA 2 0% ... 500 % 664 43214 10=1%
32.15 FUNC SUP REAL 1 (1) NAO ATUA; (2) ABAIXO LIM; (3) ACIMA LIM 665 43215 | (ver Ajustes Alternativos)
32.16 LIM REAL 1 0% ... 200 % 666 43216 | 0=0%
10=1%
32.17 FUNC SUP REAL 2 (1) NAO ATUA; (2) ABAIXO LIM; (3) ACIMA LIM 667 43217 | (ver Ajustes Alternativos)
32.18 LIM REAL 2 0% ... 200 % 668 43218 | 0=0%
10=1%
33 INFORMACOES
33.01 VERSAO SOFTWARE (Versao do software do ACS 600) 676 43301
33.02 VERSAO SOFTWARE (Verséao do software do ACS 600) 677 43302
APLIC
33.03 DATA DE TESTE (Data de Teste) 678 43303
34 VELOC PROCESSO
34.01 ESCALA 1...100000 701 43401 1=1
34.02 UNIDADE (1) NAO ATUA; (2) rpm; (3) %; (4) m/s 702 43402 (ver Ajustes Alternativos)
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Apéndice A — Ajustes de Parametros Completos

Parametros, e YY = Indice de Parametros)

£~ [4]
B .0 53,
oo= oo
s Ajustes Alternativos OZoir| Zw2 -
Parametro () Equivalente para Fieldbus 3 e =] s 3 3 e Escala para Fieldbus
xaZo|l £3a
[ 2
40 CONTR PID (Visivel com 99.02 MACRO APLICACAO = CONTR PID)
40.01 GANHO PID 0.1...100.0 851 44001 10=0.1
10000 = 100
40.02 TEMPO INTGR PID 0.02s...320.00 s 852 44002 2=0.02s
32000 =320 s
40.03 TEMP DERIV PID 0.00s...10.00s 853 44003 0=0s
1000=10s
40.04 FILTRO DERIV PID 0.04s..10.00s 854 44004 | 4=0.04s
1000=10s
40.05 INVERSAO DO ERRO (0) NAO; (65535) SIM 855 44005 (ver Ajustes Alternativos)
40.06 SEL REALIMENTAGAO (1) REAL1; (2) REAL1 - REAL2; (3) REAL1 + REAL2; 856 44006 (ver Ajustes Alternativos)
(4) REAL1 * REAL2; (5) REAL1/REAL2; (6) MIN(A1,A2);
(7) MAX(A1,A2); (8) sqrt(A1 - A2); (9) sqA1 + sqA2
40.07 SEL ENTR REAL 1 (1) EA1; (2) EA2; (3) EA3 857 44007 | (ver Ajustes Alternativos)
40.08 SEL ENTR REAL 2 (1) EA1; (2) EA2; (3) EA3 858 44008 (ver Ajustes Alternativos)
40.09 MIN REAL 1 -1000 % ... 1000 % 859 44009 -10000 = -1000 %
- o
40.10 MAX REAL 1 -1000 % ... 1000 % 860 44010 10000 =1000 %
40.11 MIN REAL 2 -1000 % ... 1000 % 861 44011
40.12 MAX REAL 2 -1000 % ... 1000 % 862 44012
50 MOD REALIMENTAGAO (Visivel com 98.01 MOD ENCODER seleccionado)
50.01 NUMERO IMPULSOS 0...29999 1001 45001 1=1ppr
50.02 MODO MEDICAO VEL (1)A'BDIR;(2)A"_;(3)A"_BDIR;(4)A_ "B . 1002 45002 (ver Ajustes Alternativos)
50.03 FALHA ENCODER (0) ALARME; (6553) FALHA 1003 45003 | (ver Ajustes Alternativos)
50.04 ATRASO ENCODER 5 ms... 50000 ms 1004 45004 1=1ms
50.05 CANAL ENCODER (1) CANALT; (2) CANAL 2 1005 45005 (ver Ajustes Alternativos)
50.06 SEL VEL FB (0) INTERNO; (65535) ENCODER 1006 45006 (ver Ajustes Alternativos)
51 MODULO COMUNICAGAO (Visivel com 98.02 LIG MOD COM seleccionado. Consultar o 1026 ... 45101
manual do médulo.)
52 MODBUS STANDARD
52.01 NUMERO ESTAGAO 1to 247 1051 45201 (ver Ajustes Alternativos)
52.02 TAXA DE (1) 600; (2) 1200; (3) 2400; (4) 4800; (5) 9600; (6) 19200 1052 45202 (ver Ajustes Alternativos)
TRANSMISSAO
52.03 PARIDADE (1) ZERO1STOPBIT; (2) ZERO2STOPBIT; (3) IMPAR; (4) PAR 1053 45203 | (ver Ajustes Alternativos)
70 CONTR DDCS
70.01 END CANAL 0 1..125 1375 47001 (ver Ajustes Alternativos)
70.02 END CANAL 3 1..254 1376 47002 (ver Ajustes Alternativos)
70.03 TAXA DE (0) 8Mbits; (1) 4 Mbits; (2) 2 Mbits; (3) 1 Mbits 1377 47003 (ver Ajustes Alternativos)
TRANSMISSAO CH1
90 END REC CONJ DADOS (Visivel com 98.02 LIG MOD COM seleccionado.)
90.01 REF AUX DS 3 0 ... 8999 (Formato: (X)XYY, em que (X)X = Grupo de 1735 49001 (ver Ajustes Alternativos)
Parametros, e YY = Indice de Parametros)
90.02 REF AUX DS 4 0 ... 8999 (Formato: (X)XYY, em que (X)X = Grupo de 1736 49002 (ver Ajustes Alternativos)
Parametros, e YY = Indice de Parametros)
90.03 REF AUX DS 5 0 ... 8999 (Formato: (X)XYY, em que (X)X = Grupo de 1737 49003 (ver Ajustes Alternativos)
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Apéndice A — Ajustes de Parametros Completos

£~ [4]
B .30 532,
oo = oo
s Ajustes Alternativos Oz2oir| Zw2 -
Parametro () Equivalente para Fieldbus 3 e =] s 3 3 e Escala para Fieldbus
o Zo| £3a
o < = 2
90.04 ORIGEM DS PRINC 1..255 1738 49004 (ver Ajustes Alternativos)
90.05 ORIGEM DS AUX 1..255 1739 49005 (ver Ajustes Alternativos)
92 END TR CONJ DADOS (Visivel com 98.02 LIG MOD COM seleccionado.)
92.01 STATUS WORD DS Fixo a 302 (STATUS WORD PRINC), néo visivel 1771 49201 (ver Ajustes Alternativos)
PRINC
92.02 REAL DS PRINC 1 0 ... 9999 (Formato: (X)XYY, em que (X)X = Grupo de 1772 49202 (ver Ajustes Alternativos)
Parametros, e YY = Indice de Parametros)
92.03 REAL DS PRINC 2 0 ... 9999 (Formato: (X)XYY, em que (X)X = Grupo de 1773 49203 (ver Ajustes Alternativos)
Parametros, e YY = Indice de Parametros)
92.04 REAL DS AUX 3 0 ... 9999 (Formato: (X)XYY, em que (X)X = Grupo de 1774 49204 (ver Ajustes Alternativos)
Parametros, e YY = Indice de Parametros)
92.05 REAL DS AUX 4 0 ... 9999 (Formato: (X)XYY, em que (X)X = Grupo de 1775 49205 (ver Ajustes Alternativos)
Parametros, e YY = Indice de Parametros)
92.06 REAL DS AUX 5 0 ... 9999 (Formato: (X)XYY, em que (X)X = Grupo de 1776 49206 (ver Ajustes Alternativos)
Parametros, e YY = Indice de Parametros)
96 SA EXT (Visivel com 98.06 MOD EXT E/S AN em PRG UNIPOLAR ou
PRG BIPOLAR)
96.01 SA 1 EXT (1) NAOAUSADO; (2) VEL PROCESSO; (3)ROT MOTOR; (4) 1843 49601 (ver Ajustes Alternativos)
FREQUENCIA; i R
(5) CORRENTE; (6) BINARIO; (7) POTENCIA; (8) TEN CIRC
CC;
(9) TENSAO SAIDA; (10)SAIDA BL APL; (11) REFERENCIA;
(12) ERRO; (13) REAL 1; (14) REAL 2; (15) MOD COM
96.02 INVERSAO SA 1 EXT (0) NAO; (65535) SIM 1844 49602 (ver Ajustes Alternativos)
96.03 MINIMO SA 1 EXT (1) 0 mA; (2) 4 mA; (3) 10mA 1845 49603 (ver Ajustes Alternativos)
96.04 FILTRO SA 1 EXT 0.00s...10.00 s 1846 49604 0=0s
1000=10s
96.05 ESCALA SA 1 EXT 10 % ... 1000 % 1847 49605 100=10 %
10000 = 1000 %
96.06 SA 2 EXT (1) NAOAUSADO; (2) VEL PROCESSO; (3)ROT MOTOR; (4) 1848 49606 (ver Ajustes Alternativos)
FREQUENCIA; i R
(5) CORRENTE; (6) BINARIO; (7) POTENCIA; (8) TEN CIRC
CC;
(9) TENSAO SAIDA; (10)SAIDA BL APL; (11) REFERENCIA;
(12) ERRO; (13) REAL 1; (14) REAL 2; (15) MOD COM
96.07 INVERSAO SA 2 EXT (0) NAO; (65535) SIM 1849 49607 | (ver Ajustes Alternativos)
96.08 MINIMO SA 2 EXT (1) 0 mA; (2) 4 mA; (3) 10mA 1850 49608 (ver Ajustes Alternativos)
96.09 FILTRO SA 2 EXT 0.00s...10.00 s 1851 49609 0=0s
1000=10s
96.10 ESCALA SA 2 EXT 10 % ... 1000 % 1852 49610 100=10 %
10000 = 1000 %
98 MOD OPCIONAIS
98.01 MOD ENCODER (0) NAO; (65535) SIM 1901 49801 (ver Ajustes Alternativos)
98.02 LIG MOD COM (1) NAO ATUA; (2) FIELDBUS; (3) ADVANT: (4) STD 1902 49802 (ver Ajustes Alternativos)
MODBUS; (5) COSTUMISADO
98.03 MOD EXT1 E/S DIG (0) NAO; (65535) SIM 1903 49803 (ver Ajustes Alternativos)
98.04 MOD EXT2 E/S DIG (0) NAO; (65535) SIM 1904 49804 | (ver Ajustes Alternativos)
98.05 MOD EXT3 E/S DIG (0) NAO; (65535) SIM 1905 49805 (ver Ajustes Alternativos)
98.06 MOD EXT E/S AN (1) NAO ATUA; (2) UNIPOLAR; (3) BIPOLAR; (4) UNIPOLAR 1906 49806 (ver Ajustes Alternativos)

PRG; (5) BIPOLAR PRG
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Apéndice A — Ajustes de Parametros Completos

£~ [4]
B .0 53,
co= oo
s Ajustes Alternativos OZoir| Zw2 -
Parametro () Equivalente para Fieldbus 3 e =] s 3 3 e Escala para Fieldbus
xaZo|l £3a
[ 2
98.07 PROTOCOLO (0) ABB DRIVES; (65535) CSA2.8/3.0 (visivel apenas quando 1907 49807 (ver Ajustes Alternativos)
COMUNICACAO o Parametro 98.02 LIG MOD COM esta activado)
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Apéndice B — Parametriza¢do por Defeito das
Macros de Aplicacéo

A tabela neste apéndice lista todos os pardmetros por defeito de todas
as Macros de Aplicacdo do ACS 600. Utilize esta tabela como
referéncia ao seleccionar e persnalizar as macros de aplicagdo do seu

ACS 600.

Tabela B-1 Paréametros por defeito dos parédmetros das Macros de Aplicagdo do ACS 600.

Parametro Fabrica Manual/Auto Controlo PID (:Boi:gg:)o Sg::g:(lzgl Persl-\ojrl::ltiia do

SINAIS ACTUAIS (TRES SINAIS POR DEFEITO NO MODO DE VISUALIZAGAO DO SINAL ACTUAL DO PAINEL DE
CONTROLO)
FREQ FREQ ROT MOTOR ROT MOTOR FREQ
CORRENTE CORRENTE VAL ACT 1 BINARIO CORRENTE
POTENCIA CTRL LOC CONT DEV CTRL LOC POTENCIA

99 DADOS INICIAIS

99.01 IDIOMA ENGLISH ENGLISH ENGLISH ENGLISH ENGLISH

99.02 MACRO APLICAGAO FABRICA MANUAL/ CONTR PID CONTR BIN CONTR SEQ

AUTO

99.03 RESTAURAR APLIC NAO NAO NAO NAO NAO

99.04 MODO CONTR MOTOR DTC DTC DTC DTC DTC

99.05 TENSAO NOM MOTOR oV oV oV oV oV

99.06 CORR NOM MOTOR 0.0A 00A 0.0A 0.0A 0.0A

99.07 FREQ NOM MOTOR 50.0 Hz 50.0 Hz 50.0 Hz 50.0 Hz 50.0 Hz

99.08 ROTAGAO NOM MOTOR 1rpm 1rmpm 1 rpm 1 rpm 1 rpm

99.09 POT NOM MOTOR 0.0 kW 0.0 kW 0.0 kW 0.0 kW 0.0 kW

99.10 EXECUTAR ID MOTOR NAO NAO NAO NAO NAO

10 SELECGAO COMANDO

10.01 SEL COMANDO EXT1 ED1,2 ED1,2 ED1 ED1,2 ED1,2

10.02 SEL COMANDO EXT2 NAO USADO ED6,5 ED6 ED1,2 NAO USADO

10.03 SENTIDO DIRECTO SELECCIO- DIRECTO SELECCIO- SELECCIO-

NAVEL NAVEL NAVEL

11 SEL REFERENCIA

11.01 SEL REF TECLADO REF1 (rpm) REF1 (rpm) REF1 (rpm) REF1 (rpm) REF1 (rpm)

11.02 SELECGAO EXT1/EXT2 EXT1 ED3 ED3 ED3 EXT1

11.03 SEL REF EXT1 EA1 EA1 EA1 EA1 EA1

11.04 MiNIMA REF EXT1 0 rpm O rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm

11.05 MAXIMA REF EXT1 1500 rpm 1500 rpm 1500 rpm 1500 rpm 1500 rpm

11.06 SEL REF EXT2 TECLADO EA2 EA1 EA2 EA1

11.07 MiNIMA REF EXT2 0% 0% 0% 0% 0%

11.08 MAXIMA REF EXT2 100 % 100 % 100 % 100 % 100 %
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Apéndice B — Parametriza¢do por Defeifo das Macros de Aplicagdo

Parametro Fabrica Manual/Auto Controlo PID CBOi:gg:)o Sg::;rz%l Persl-\ojrl::ltiia do
12 VEL CONSTANTES
12.01 SEL VEL CTES ED5,6 ED4(VEL 4) ED4(VEL 4) ED4(VEL 4) ED4,5,6
12.02 VEL CONSTANTE 1 300 rpm 300 rpm 300 rpm 300 rpm 300 rpm
12.03 VEL CONSTANTE 2 600 rpm 600 rpm 600 rpm 600 rpm 600 rpm
12.04 VEL CONSTANTE 3 900 rpm 900 rpm 900 rpm 900 rpm 900 rpm
12.05 VEL CONSTANTE 4 300 rpm 300 rpm 300 rpm 300 rpm 1200 rpm
12.06 VEL CONSTANTE 5 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 1500 rpm
12.07 VEL CONSTANTE 6 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 2400 rpm
12.08 VEL CONSTANTE 7 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 3000 rpm
12.09 VEL CONSTANTE 8 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm
12.10 VEL CONSTANTE 9 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm
12.11 VEL CONSTANTE 10 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm
12.12 VEL CONSTANTE 11 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm
12.13 VEL CONSTANTE 12 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm
12.14 VEL CONSTANTE 13 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm
12.15 VEL CONSTANTE 14 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm
12.16 VEL CONSTANTE 15 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm
13 ENTR ANALOGICAS
13.01 MINIMO EA1 ov ov ov ov ov
13.02 MAXIMO EA1 10V 10V 10V 10V 10V
13.03 ESCALA EA1 100 % 100 % 100 % 100 % 100 %
13.04 FILTRO EA1 0.10s 0.10s 0.10s 0.10s 0.10s
13.05 INVERSAO EA1 NAO NAO NAO NAO NAO
13.06 MINIMO EA2 0mA 0mA 0mA 0mA 0mA
13.07 MAXIMO EA2 20 mA 20 mA 20 mA 20 mA 20 mA
13.08 ESCALA EA2 100 % 100 % 100 % 100 % 100 %
13.09 FILTRO EA2 0.10s 0.10s 0.10s 0.10s 0.10s
13.10 INVERSAO EA2 NAO NAO NAO NAO NAO
13.11 MINIMO EA3 0mA 0mA 0mA 0mA 0mA
13.12 MAXIMO EA3 20 mA 20 mA 20 mA 20 mA 20 mA
13.13 ESCALA EA3 100 % 100 % 100 % 100 % 100 %
13.14 FILTRO EA3 0.10s 0.10s 0.10s 0.10s 0.10s
13.15 INVERSAO EA3 NAO NAO NAO NAO NAO
14 SAIDAS A RELE
14.01 RELE RO1 PRONTO PRONTO PRONTO PRONTO PRONTO
14.02 RELE RO2 EM - EM - EM - EM - EM -

OPERACAO OPERACAO OPERACAO OPERACAO OPERACAO

14.03 RELE RO3 FALHA(-1) FALHA(-1) FALHA(-1) FALHA(-1) FALHA(-1)

B-2

Manual de Firmware




Apéndice B — Parametrizacdo por Defeito das Macros de Aplicagcéo

Parametro Fabrica Manual/Auto Controlo PID (:Boi:gg:)o Sg::g:(lzgl Persl-\ojrl::ltiia do
15 SAIDAS ANALOGICAS
15.01 SAIDA ANALOGICA 1 ROT MOTOR ROT MOTOR ROT MOTOR ROT MOTOR ROT MOTOR
15.02 INVERSAO SA1 NAO NAO NAO NAO NAO
15.03 MINIMO SA1 0mA 0mA 0mA 0mA 0mA
15.04 FILTRO SA1 0.10s 0.10s 0.10s 0.10s 0.10s
15.05 ESCALA SA1 100 % 100 % 100 % 100 % 100 %
15.06 SAIDA ANALOGICA 2 CORRENTE CORRENTE CORRENTE CORRENTE CORRENTE
15.07 INVERSAO SA2 NAO NAO NAO NAO NAO
15.08 MINIMO SA2 0mA 0mA 0mA 0mA 0mA
15.09 FILTRO ON SA2 2.00s 2.00s 2.00s 2.00s 2.00s
15.10 ESCALA SA2 100 % 100 % 100 % 100 % 100 %
16 ENTRADAS CONTR SISTEMA
16.01 PERMISSAO DE MARCHA SIM SIMm ED5 ED6 SIm
16.02 BLOQ PARAMETROS ABERTO ABERTO ABERTO ABERTO ABERTO
16.03 CODIGO DE ACESSO 0 0 0 0 0
16.04 SEL REARME FALHAS NAO USADO NAO USADO NAO USADO NAO USADO NAO USADO
16.05 SEL MACRO UTILIZADOR NAO USADO NAO USADO NAO USADO NAO USADO NAO USADO
16.06 LOCAL INIBIDO DESLIGADO DESLIGADO DESLIGADO DESLIGADO DESLIGADO
16.07 SALVAR PAR CONCLUIDO CONCLUIDO CONCLUIDO CONCLUIDO CONCLUIDO
20 LIMITES
20.01 VELOCIDADE MiNIMA (calculado) (calculado) (calculado) (calculado) (calculado)
20.02 VELOCIDADE MAXIMA (calculado) (calculado) (calculado) (calculado) (calculado)
20.03 CORRENTE MAXIMA 200.0 % I, 200.0 % /g 200.0 % /g 200.0 % /g 200.0 % g
20.04 BINARIO MAXIMO 300.0 % 300.0 % 300.0 % 300.0 % 300.0 %
20.05 CONTR SOBRETENSAO SIM SIM SIM SIM SIMm
20.06 CONTR SUBTENSAO SIM SIM SIM SIM SIM
20.07 FREQ MINIMA - 50 Hz -50 Hz -50 Hz -50 Hz -50 Hz
20.08 FREQ MAXIMA 50 Hz 50 Hz 50 Hz 50 Hz 50 Hz
20.09 SEL BINAR MiNIMO -MAX BIN -MAX BIN -MAX BIN -MAX BIN -MAX BIN
20.10 DEF BIN MIN -300.0 % -300.0 % -300.0 % -300.0 % -300.0 %
21 ARRANQUE/PARAGEM
21.01 TIPO DE ARRANQUE AUTO AUTO AUTO AUTO AUTO
21.02 TEMPO DE MAGNETIZ 300.0 ms 300.0 ms 300.0 ms 300.0 ms 300.0 ms
21.03 TIPO DE PARAGEM ATRITO ATRITO ATRITO ATRITO RAMPA
21.04 TRAVAGEM CC COND NAO NAO NAO NAO NAO
21.05 LIM VEL PARA INJ 5 rpm 5rpm 5 rpm 5 rpm 5 rpm
21.06 CORR CC COND INJ 30.0% 30.0% 30.0% 30.0% 30.0%
22 ACEL/DESACEL
22.01 SEL ACEL/DES 1/2 ED4 ACEL/DES 1 ACEL/DES 1 ED5 ED3
22.02 TEMPO ACEL 1 3.00s 3.00s 3.00s 3.00s 3.00s
22.03 TEMPO DESACEL 1 3.00s 3.00s 3.00s 3.00s 3.00s
22.04 TEMPO ACEL 2 60.00 s 60.00 s 60.00 s 60.00 s 60.00 s
22.05 TEMPO DESACEL 2 60.00 s 60.00 s 60.00 s 60.00 s 60.00 s
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Apéndice B — Parametriza¢do por Defeifo das Macros de Aplicagdo

Parametro Fabrica Manual/Auto Controlo PID CBOi:gg:)o Sg::;rz%l Persl-\ojrl::ltiia do
22.06 FORMA DAS RAMPAS 0.00s 0.00 s 0.00 s 0.00 s 0.00 s
22.07 TEMPO RAMPA PAR EM 3.00s 3.00 s 3.00s 3.00s 3.00s
23 CONTR VELOCIDADE
23.01 GANHO 10.0 10.0 10.0 10.0 10.0
23.02 TEMPO INTEGRAQ;’:\O 2.50s 2.50s 2.50s 2.50s 2.50s
23.03 TEMPO DERIVAGAO 0.0ms 0.0ms 0.0ms 0.0ms 0.0ms
23.04 COMPENSAGAO ACEL 0.00s 0.00 s 0.00 s 0.00 s 0.12s
23.05 GANHO ESCORREG 100.0 % 100.0 % 100.0 % 100.0 % 100.0 %
23.06 AUTO OPTIMIZAGAO NAO NAO NAO NAO NAO
24 CONTR BINARIO
24.01 RAMPA AUMENTO BINARIO 0.00 s
24.02 RAMPA DIMINUICAO BINARIO 0.00 s
25 VEL CRITICAS
25.01 SEL VEL CRITICAS DESLIGADO DESLIGADO - DESLIGADO DESLIGADO
25.02 VEL CRIT 1 LIM INF 0 rpm 0 rpm - 0 rpm 0 rpm
25.03 VEL CRIT 1 LIM SUP 0 rpm 0 rpm - 0 rpm 0 rpm
25.04 VEL CRIT 2 LIM INF 0 rpm 0 rpm - 0 rpm 0 rpm
25.05 VEL CRIT 2 LIM SUP 0 rpm 0 rpm - 0 rpm 0 rpm
25.06 VEL CRIT 3 LIM INF 0 rpm 0 rpm - 0 rpm 0 rpm
25.07 VEL CRIT 3 LIM SUP 0 rpm 0 rpm - 0 rpm 0 rpm
26 CONTR MOTOR
26.01 OPTIMIZAGAO FLUXO NAO NAO NAO NAO NAO
26.02 FLUXO DE TRAVAGEM SIM SIM SIM SIM SIM
26.03 COMPENSAGAO IR 0.0 % 0.0 % 0.0 % 0.0 % 0.0 %
30 PROTECGOES
30.01 FUNGAO EA<MIN FALHA FALHA FALHA FALHA FALHA
30.02 FALHA DO PAINEL FALHA FALHA FALHA FALHA FALHA
30.03 FALHA EXTERNA NAO USADO NAO USADO NAO USADO NAO USADO NAO USADO
30.04 PROT TERM MOTOR NAO NAO NAO NAO NAO
30.05 MODO PROT TERMICA DTC" DTC" DTC" DTC" DTC"
30.06 MCTE TERMICA MOTOR (calculado) (calculado) (calculado) (calculado) (calculado)
30.07 CURVA CARGA MOTOR 100.0 % 100.0 % 100.0 % 100.0 % 100.0 %
30.08 CORR VEL ZERO 74.0 % 74.0 % 74.0 % 74.0 % 74.0 %
30.09 PONTO DE QUEBRA 45.0 Hz 45.0 Hz 45.0 Hz 45.0 Hz 45.0 Hz
30.10 FALHA MOTOR BLOQ FALHA FALHA FALHA FALHA FALHA
30.11 FREQ MOTOR BLOQ 20.0Hz 20.0 Hz 20.0 Hz 20.0 Hz 20.0 Hz
30.12 TEMPO MOTOR BLOQ 20.00 s 20.00 s 20.00 s 20.00 s 20.00 s
30.13 FUNC SUBCARGA NAO NAO NAO NAO NAO
30.14 TEMPO SUBCARGA 600.0 s 600.0 s 600.0 s 600.0 s 600.0 s
30.15 CURVA SUBCARGA 1 1 1 1 1
30.16 PERDA FASE MOTOR NAO NAO NAO NAO NAO
30.17 FALHA ATERRA FALHA FALHA FALHA FALHA FALHA
30.18 FALHA COMUNICAGAO FALHA FALHA FALHA FALHA FALHA
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Apéndice B — Parametrizacdo por Defeito das Macros de Aplicagcéo

Parametro Fabrica Manual/Auto Controlo PID (:Boi:gg:)o Sg::g:(lzgl Persl-\ojrl::ltiia do
30.19 T-OUT REF PRINC 1.00s 1.00s 1.00s 1.00s 1.00s
30.20 FL COM RO/AO ZERO ZERO ZERO ZERO ZERO
30.21 T-OUT REF AUX 3.0s 3.0s 3.0s 3.0s 3.0s
31 AUTO REARME
31.01 NUMERO DE FALHAS 0 0 0 0 0
31.02 INTERV OCORRENCIA 30.0s 30.0s 30.0s 30.0s 30.0s
31.03 TEMPO DE ESPERA 0.0s 00s 00s 0.0s 0.0s
31.04 SOBRECORRENTE NAO NAO NAO NAO NAO
31.05 SOBRETENSAO NAO NAO NAO NAO NAO
31.06 SUBTENSAO NAO NAO NAO NAO NAO
31.07 SINAL EA<MIN NAO NAO NAO NAO NAO
32 SUPERVISAO
32.01 FUNC SUP VEL1 NAO NAO NAO NAO NAO
32.02 LIM VELOCIDADE1 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm
32.03 FUNC SUP VEL2 NAO NAO NAO NAO NAO
32.04 LIM VELOCIDADE2 0 rpm 0rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm
32.05 FUNC SUP CORRENTE NAO NAO NAO NAO NAO
32.06 LIM CORRENTE 0A 0A 0A 0A 0A
32.07 FUNC SUP BINARIO 1 NAO NAO NAO NAO NAO
32.08 LIM BINARIO 1 0% 0% 0% 0% 0%
32.09 FUNC SUP BINARIO 2 NAO NAO NAO NAO NAO
32.10 LIM BINARIO 2 0% 0 % 0% 0% 0%
32.11 FUNC SUP REF 1 NAO NAO NAO NAO NAO
32.12 LIM REFERENCIA 1 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm
32.13 FUNC SUP REF 2 NAO NAO NAO NAO NAO
32.14 LIM REFERENCIA 2 0 % 0% 0% 0% 0%
32.15 FUNC SUP REAL 1 NAO NAO NAO NAO NAO
32.16 LIM REAL 1 0 % 0% 0% 0% 0%
32.17 FUNC SUP REAL 2 NAO NAO NAO NAO NAO
32.18 LIM REAL 2 0 % 0% 0% 0% 0%
33 INFORMAGOES
33.01 VERSAO SOFTWARE (Versao) (Versao) (Versao) (Versao) (Versao)
33.02 VERSAO SOFTWARE APLIC (Versao) (Versao) (Versao) (Versao) (Versao)
33.03 DATA DE TESTE (Data) (Data) (Data) (Data) (Data)
34 VELOC PROCESSO
34.01 ESCALA 100 100 100 100 100
34.02 UNIDADE % % % % %
40 CONTROLO PID
40.01 GANHO PID 1.0
40.02 TEMPO INTEGR PID 60.00 s
40.03 TEMPO DERIV PID 0.00 s
40.04 FILTRO DERIV PID 1.00s
40.05 INVERSAO DO ERRO NAO ‘
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Apéndice B — Parametriza¢do por Defeifo das Macros de Aplicagdo

Parametro Fabrica Manual/Auto Controlo PID CBOi:gg:)o Sg::;rz%l Persl-\ojrl::ltiia do
40.06 SEL REALIMENTAGAO ACTH1
40.07 SEL ENTR REAL 1 EA2
40.08 SEL ENTR REAL 2 EA2
40.09 MIN REAL 1 0%
40.10 MAX REAL 1 100 %
40.11 MIN REAL 2 0%
40.12 MAX REAL 2 100 %
50 MODULO ENCODER
50.01 NUMERO IMPULSOS 2048 2048 2048 2048 2048
50.02 MODO MEDIGAO VEL A" B_. A" B_. A" B_. A" B_. A B
50.03 FALHA ENCODER ALARME ALARME ALARME ALARME ALARME
50.04 ATRASO ENCODER 1000 1000 1000 1000 1000
50.05 CANAL ENCODER CANAL 2 CANAL 2 CANAL 2 CANAL 2 CANAL 2
50.06 SEL VEL FB INTERNA INTERNA INTERNA INTERNA INTERNA
51 MODULO COMUNICAGAO
52 STANDARD MODBUS
52.01 NUMERO ESTAGCAO 1 1 1 1 1
52.02 TAXA DE TRANSMISSAO 9600 9600 9600 9600 9600
52.03 PARIDADE iIMPAR iIMPAR iIMPAR iMPAR iMPAR
70 DDCS
70.01 END CANAL 0 1 1 1 1 1
70.02 END CANAL 3 1 1 1 1 1
70.03 TAXA DE TRANSMISSAO CH1 | 2 Mbits 2 Mbits 2 Mbits 2 Mbits 2 Mbits
90 D SET REC ADDR
90.01 REF AUX DS 3 0 0 0 0 0
90.02 REF AUX DS 4 0 0 0 0 0
90.03 REF AUX DS 5 0 0 0 0 0
90.04 ORIGEM DS PRINC 1 1 1 1 1
90.05 ORIGEM DS AUX 3 3 3 3 3
92 D SET TR ADDR
92.01 DS Princ Status Word 302 302 302 302 302 FIXED
92.02 DS PRINC ACT1 102 102 102 102 102
92.03 DS PRINC ACT2 105 105 105 105 105
92.04 DS AUX ACT3 305 305 305 305 305
92.05 DS AUX ACT4 308 308 308 308 308
92.06 DA AUX ACT5 306 306 306 306 306
96 SA EXT
96.01 SA 1 EXT ROT MOTOR ROT MOTOR ROT MOTOR ROT MOTOR ROT MOTOR
96.02 INVERSAO SA 1 EXT NAO NAO NAO NAO NAO
96.03 MiNIMO SA 1 EXT 0mA 0mA 0mA 0mA 0mA
96.04 FILTRO SA 1 EXT 0.01s 0.01s 0.01s 0.01s 0.01s
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Apéndice B — Parametrizacdo por Defeito das Macros de Aplicagcéo

Parametro Fabrica Manual/Auto Controlo PID (:Boi:gg:)o Sg::g:(lzgl Persl-\ojrl::ltiia do
96.05 ESCALA SA 1 EXT 100 % 100 % 100 % 100 % 100 %
96.06 SA 2 EXT CORRENTE CORRENTE CORRENTE CORRENTE CORRENTE
96.07 INVERSAO SA 2 EXT NAO NAO NAO NAO NAO
96.08 MINIMO SA 2 EXT 0mA 0mA 0mA 0mA 0mA
96.09 FILTRO SA 2 EXT 2.00s 2.00s 2.00s 2.00s 2.00s
96.10 ESCALA SA 2 EXT 100 % 100 % 100 % 100 % 100 %
98 MODULOS OPCIONAIS
98.01 MODULO ENCODER NAO NAO NAO NAO NAO
98.02 LIG MOD COM NAO NAO NAO NAO NAO
98.03 MOD EXT1 E/S DIG NAO NAO NAO NAO NAO
98.04 MOD EXT2 E/S DIG NAO NAO NAO NAO NAO
98.05 MOD EXT3 E/S DIG NAO NAO NAO NAO NAO
98.06 MOD EXT E/S AN NAO NAO NAO NAO NAO
98.07 PROTOCOLO ABB DRIVES ABB DRIVES ABB DRIVES ABB DRIVES ABB DRIVES

COMUNICACAO

) Parametro 30.05 MODO PROT TERMICA: Para unidades ACx 607-0400-3, -0490-3 -0490-6 e
superiores o parametro por defeito € MODO UTILIZADOR.
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Apéndice C - Controlo de Fieldbus

Descricdo O ACS 600 pode conectar-se a um sistema de controlo externo —
usualmente a um fieldbus — através de um mddulo adaptador
(conectado ao canal de fibra ¢ptica CHO na placa NDCO) e/ou uma
conexao Modbus-protocolo RS-485 (na placa NIOC-01).

||
I [ | I‘ I‘I Controlador de
Fieldbus

Fieldbus

Outros
quipamentos

r | CHO ;
(DDCS) e
Adaptador de Fieldbus
Controlo por Fieldbus RS
— -485
Origem de Sinal
Selecgao de Nome: Galvanicamente nao isolado
MODULO COM.
ou REF COM. RS-485
Conexao Standarde de Modbus
| | (Modbus RTU)
NBCI
m. .= RS-232
Fluxo de Dados L por ex. porta série PC

-———€adigo de Controlo (CW——— NPCU
-¢—— Referéncias (REF1...REF5) ——

——Cddigo de Estado (SW)————#»
—Valores Operacionais (ACT1...ACT5—

Parametro R/W Requeridos/Respostas

Figura C-1 Controlo de Fieldbus.

A unidade pode ajustar-se para receber todo o seu controlo a partir de
um canal de fieldbus, ou o controlo pode ser distribuido por dois canais
de fieldbus e outras fontes disponiveis, por ex., entradas analégicas e
digitais.
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Apéndice C — Controlo de Fieldbus

Controlo via Canal
CHO da Placa NDCO

Instalagéo da
Comunicacgéo do
Adaptador de
Fieldbus

O canal de fibra 6ptica CHO de protocolo-DDCS, situado na placa de

comunicagdes adicional do NDCO utiliza-se para conectar o ACS 600

a um modulo adaptador de fieldbus. (A placa NDCO pode solicitar-se
instalada de fabrica, ou como kit adicional, sendo também instalada de
fabrica se requerida por outra opgao.)

O canal CHO utiliza-se igualmente para conectar o ACS 600 a um
controlo de sistema Advant. Do ponto de vista da unidade, a conexao
Advant é idéntica a de um adaptador de fieldbus.

Antes de configurar o ACS 600 para o controlo por fieldbus, deve
proceder-se a instalacdo mecénica e eléctrica do adaptador, de acordo
com as instru¢cdes do Manual de Hardware da unidade, e do manual

do maddulo.

A comunicagéo entre o ACS 600 e o modulo adaptador de fieldbus é
entdo activada com o Parametro 98.02 MOD COMUNICACAOQ. Uma
vez inicializada a comunicacéo, os pardmetros de configuracédo do
maodulo passam a estar disponiveis na unidade no Grupo de
Parametros 51. Estes parametros sdo especificos do médulo utilizado;
consultar o respectivo manual para mais informacgéo sobre os ajustes

disponiveis.

Tabela C-1 Pardmetros iniciais de comunicagdo para o canal CHO (para conexdo de Adaptador de

Fieldbus).
Ajustes para
Parametro Ajustes Alternativos Controlo através de Funcdo/Informacao
CHO
INICIALIZACAO DE COMUNICACAO
98.02 MOD NO; FIELDBUS; FIELDBUS Inicializa a comunicagdo entre a unidade (canal

COMUNICACAO

ADVANT, MODBUS STD;
ADAPTADO

de fibra éptica CHO) e o modulo adaptador de
fieldbus. Activa os parametros do médulo (Grupo
51).

98.07 PROTOCOLO
COMUNICAGAO

UNIDADES ABB;
CSA 2.8/3.0

UNIDADES ABB

Selecciona o perfil de comunicagao utilizado pela
unidade. Afecta a ambos os canais do fieldbus
(canal de fibra optica CHO e a Ligagdo Modbus
Standard). Ver seccéo Perfis de Comunicagéo
mais adiante neste apéndice.

CONFIGURAGAO DO MODULO ADAPTADOR (especi

ficagcdes do médulo; ver manual do maédulo.)

51.01 (PARAMETRO DE
FIELDBUS 1)

51.15 (PARAMETRO DE
FIELDBUS15)

Uma vez estabelecidos os paradmetros no Grupo 51, os parametros de
controlo da unidade (descritos na Tabela C-4) devem ser verificados e
ajustados se necessario.
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Conexédo

AF 100

Tipos de Componentes

Opticos

Apéndice C — Controlo de Fieldbus

A conexao de um ACS 600 a um AF (Advant Fieldbus) 100 bus é
idéntica a de outros fieldbuses, exceptuando o facto de que um dos
interfaces AF 100 abaixo indicados é substituido pelo adaptador de
fieldbus. Ao contrario do que acontece com outros fieldbuses, o Grupo
de Parametros 51 ndo possui pardmetros ajustaveis. A unidade (canal
CHO) conecta-se ao interface AF 100 utilizando cabos de fibra 6ptica.
Segue-se uma lista de interfaces apropriados:

¢ Interface de Comunicagdo de Fieldbus CI810 )
TB811 (5 MBd) ou TB810 (10 MBd) Interface de Porta Optica de
ModBus requerido

e Controlador Advant 70 (AC 70) )
TB811 (6 MBd) ou TB810 (10 MBd) Interface de Porta Optica de
ModBus requerido

e Controlador Advant 80 (AC 80)
Conexédo Optica ModBus: TB811 (5 MBd) or TB810 (10 MBd)
Interface de Porta Optica de ModBus requerido
Conexdo DriveBus: Conectavel a Placa NAMC-11 com a Opgéo de
Comunicagdo NDCO-01.

Um dos interfaces acima descritos pode encontrar-se ja presente no
bus AF 100. Se néo for este o caso, o kit de Adaptacao para o Advant
Fieldbus 100 (NAFA-01) encontra-se disponivel separadamente,
contendo o Interface de Comunicacao CI1810, um Interface de Porta
Optica de ModBusTB811 , and a Tomada de Unido TC505. (Mais
informacéao sobre estes componentes encontra-se disponivel no Guia
de Utilizador S800 //0, 3BSE 008 878 [ABB Industrial Systems,
Vasterds, Sweden)).

O Interface de Porta Optica de ModBus TB811 est4 dotado de
componentes 6pticos 5 MBd, enquanto o TB810 possui componentes
10 MBd . Todos os componentes dpticos numa ligacéo de fibra éptica
devem ser do mesmo tipo, uma vez que os componentes 5 MBd nao
comunicam com os componentes 10 MBd. A escolha entre TB810 e
TB811 depende do equipamento a que se encontra conectado.

O TB811 (5 MBd) deve ser utilizado quando conectado a uma unidade
com o seguinte equipamento:

e Placa NAMC-03 (n&o se utiliza com o Programa de Aplicacao
Standard 5.2)

e Placa NAMC-11 com Opc¢ao de Comunicagcdo NDCO-02

e Placa NAMC-11 com Opc¢ao de Comunicagcdo NDCO-03

e Placa NAMC-22.

O TB810 (10 MBd) deve ser utilizado quando conectado a uma
unidade com o seguinte equipamento:

e Placa NAMC-11 com Opc¢ao de Comunicagcdo NDCO-01
¢ Placa NAMC-21
e NDBU-85/95 DDCS Unidades de Conexao.
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Apéndice C — Controlo de Fieldbus

Inicializagéo da
Comunicacgéo

ADVANT.

A comunicagao entre o ACS 600 e o interface AF 100 activa-se
estabelecendo o Pardmetro 98.02 MOD COMUNICACAO para

Tabela C-2 Parédmetros iniciais de comunicag¢do para o canal CHO (Para conexdo AF 100).

Ajustes para

Parametros Ajustes Alternativos Controlo através de Funcdo/Informacao
CHO

INICIALIZACAO DE COMUNICACAO

98.02 MOD NAO; FIELDBUS; ADVANT Inicializa a comunicagéo entre a unidade (canal

COMUNICACAO ADVANT; STD MODBUS; de fibra 6ptica CHO) e o interface AF 100. A
ADAPTADO velocidade de transmissao é de 4 Mbit/s.

98.07 COMM PROFILE ABB DRIVES; ABB DRIVES Selecciona o perfil de comunicagéo utilizado pela
CSA 2.8/3.0 unidade. Afecta a ambos os canais do fieldbus

(canal de fibra 6ptica CHO e a Ligagdo Modbus
Standard). Ver seccéo Perfis de Comunicagéo
mais adiante neste apéndice.

Uma vez estabelecidos os parametros de comunicacao, o interface
AF 100 deve ser programado de acordo com a respectiva

documentacédo, e os pardmetros de controlo da unidade (descritos na
Tabela C-4) devem ser verificados e ajustados se necessario.

Numa conexdo Optica ModBus, o valor da unidade Parametro 70.01
CHO ENDERECO DO NO é calculado a partir do valor de terminal de
POSICAO no elemento da base de dados apropriado (para o AC 80,
DRISTD) da seguinte maneira:

1. Multiplicar as centenas do valor de POSICAO por 16.

2. Adicionar as dezenas e unidades do valor de POSICAO ao
resultado.

Por exemplo, se o terminal POSICAO do elemento da base de dados
DRISTD tem um valor de 110 (décima unidade no anel de Mddulo Bus
Optico), o Parametro 70.01 deve ser ajustado em 16 x 1 + 10 = 26.

Numa conexao AC 80 DriveBus, 0os enderecos das unidades
estabelecem-se de 1 a 12. O endereco da unidade (estabelecida com
o Paradmetro 70.01) relaciona-se com o valor do terminal DRNR do
elemento ACSRX PC.
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Controlo através do
Standard Modbus

Link

Iniciagado de
Comunicagao

Apéndice C — Controlo de Fieldbus

As tomadas modulares (X28 e X29)na placa NIOC-01 do ACS 600
compébe o Standard Modbus Link. O Link pode ser utilizado para
controle externo através de um controlador de Modbus de protocolo
RTU. O controlador pode ser conectado directa ou indirectamente
utilizando médulo de Interface de Conexao de Painel de Bus NBCI-01
para obter um isolamento galvanico e a conexao em paralelo ou de
larga-distancia de varias unidades.

Uma porta RS-232 (por ex., uma porta de série de um PC) pode ser
conectada ao Standard Modbus Link através de uma Unidade de
Conexao NPCU-01 PC, a qual proporciona conversao de isolamento
galvanico RS-232/RS-485. (No entanto, a ferramenta DriveWindow
Light PC sé pode ser conectada ao conector do Painel de Controlo na
placa NAMC.)

A comunicagao através do Standard Modbus Link inicializa-se
estabelecendo o Pardmetro 98.02 MOD COMUNICACAO to

MODBUS STD. Entéao , os pardmetros de comunicag¢ao do Grupo 52
devem ser ajustados. Ver a tabela a seguir.

Tabela C-3 Estabelecimento dos Pardmetros de comunicagéo para o Standard Modbus Link.

Ajuste para o Controlo

Parametro Ajustes Alternativos através do Standard Funcao/Informacao
Modbus Link
INICIALIZACAO DA COMUNICACAO
98.02 MOD NAO; FIELDBUS; STD MODBUS Inicializa a comunicagéo entre a unidade
COMUNICACAO ADVANT; STD MODBUS; (Standard Modbus Link) e o controlador de
ESPECIFICO protocolo Modbus. Activa os parametros de
comunicagéo no Grupo 52.
98.07 PROTOCOLO ABB DRIVES; ABB DRIVES Selecciona o perfil de comunicagao utilizado
COMUNICACAO CSA 2.8/3.0 pela unidade. Afecta ambos os canais de

fieldbus (canal de fibra 6ptica CHO e Standard
Modbus Link). Ver secc¢ao Perfis de
Comunicagdo mais adiante neste Apéndice.

PARAMETROS DE COMUNICAGAO

52.01 NUMERO DE
ESTACAO

1a247

Especifica o nimero de estacdo da unidade no
Standard Modbus link.

52.02 TAXA DE
TRANSMISSAO

600; 1200; 2400; 4800;
9600

Velocidade de comunicagédo Standard Modbus
Link.

52.03 PARIDADE

iIMPAR; PAR;
ZERO1STOPBIT;
ZERO2STOPBIT

Ajustes de Paridade para o Standard Modbus
Link.

Depois de estabelecidos os parametros no Grupo 52,0s parametros de
controlo da unidade (indicados na Tabela C-4) devem ser verificados e
ajustados se necessario.
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Apéndice C — Controlo de Fieldbus

Parametros de
Controlo da Unidade

ajustados se necessario.

Apds estabelecer os canais de fieldbus desejados, os parametros de
controlo indicados abaixo na Tabela C-4 devem ser verificados e

A coluna dos ajustes para o Controlo de Fieldbus indica o valor a
utilizar quando quaisquer dos canais de fieldbus (CHO or Standard
Modbus Link) constitui a origem ou o destino desejado para um
determinado sinal. A coluna Fung¢ao/informag¢ao fornece uma
descricdo do parametro.

Os sinais de fieldbus e a composicao das mensagens encontra-se
explicada mais adiante no Apéndice O Interface de Controlo de
Fieldbus. Informacé&o adicional sobre os ajustes de parametros
alternativos é também oferecida no capitulo 6.

Tabela C-4 Pardmetros de controlo da unidade a verificar e ajustar pelo controlo de fieldbus.

Parametro

Ajustes Alternativos

Ajuste para o
Controlo de
Fieldbus

Funcao/Informagao

SELECGAO DA ORI

GEM DO COMANDO DE CONTROLO

10.01 EXTH1 NAO SEL; ED1; ...; MODULO | MODULO COM. Activa o Cddigo de Controlo do fieldbus (excepto bit 11)
STRT/STP/DIR COM. ao seleccionar EXT1 como localizagdo do controlo.
10.02 EXT2 NAO SEL; ED1; ...; MODULO | MODULO COM. Activa o Cddigo de Controlo do fieldbus (excepto bit 11)
STRT/STP/DIR COM. ao seleccionar EXT2 como localizagao do controlo.
10.03 DIRECCAO DIRECTO; INVERSO; SELECCIONA- Activa o controlo de rotagédo de direcgdo de acordo com
SELECCIONAVEL VEL os Parametros 10.01 e 10.02.
11.02 SELEC ED1; ...; MODULO COM. MODULO COM. Activa a selecgdo de EXT1/EXT2 pelo Cédigo de
EXT1/EXT2 Controlo de fieldbus bit 11 EXT CTRL LOC.
11.03 SELEC EXT | TECLADO; ...; REF COM; COMM.REF, A referéncia de Fieldbus REF1 utiliza-se quando se
REF1 REFCOM+EAT; REFCOM+AI1 ou | selecciona EXT1 como localizagéo do controlo.
REFCOM*EA1 REFCOM*AI1 Ver secgao Referéncias abaixo para informagéao sobre
ajustes alternativos.
11.06 SELEC EXT | TECLADO; ...; REF COM; REFCOM, A referéncia de Fieldbus REF2 utiliza-se quando se
REF2 REFCOM+EAT; REFCOM+EA1 selecciona EXT2 como localizagao do controlo.
REFCOM*EA1 ou REFCOM*EA1 | Ver seccgao Referéncias abaixo para informagéo sobre
ajustes alternativos.
SELECCAO DE ORIGEM DO SINAL DE SAIDA
14.01 SAIDA PRONTO; ...; MODULO MODULO COM. Activa o controlo da saida de Relé SR1 pela referéncia
RELAY SR1 COM. de fieldbus REF3 bit 13.
14.02 SAIDA PRONTO; ...; MODULO MODULO COM. Activa o controlo da saida de Relé SR2 pela referéncia
RELAY SR2 COM. de fieldbus REF3 bit 14.
14.03 SAIDA PRONTO; ...; MODULO MODULO COM. Activa o controlo da saida de Relé SR3 pela referéncia
RELAY SR3SAIDA | COM. de fieldbus REF3 bit 15.
ANALOGICA 1
15.01 SAIDA NAO pTILISADO; P SPEED; MODULO COM. Dirige o conteudo da referéncia de fieldbus REF4 para a
ANALOGICA 1 ..., MODULO COM. saida Analégica AO1.
Escala: 20000 = 20 mA
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Ajuste para o

Parametro Ajustes Alternativos Controlo de Funcéo/Informagao
Fieldbus
15.06 SAIDA NAO UTILISADO; VELOC.P; MODULO COM. Dirige o conteudo da referéncia de fieldbus REF5 para a
ANALOGICA2 ..., MODULO COM. saida Analégica AO2.
Escala: 20000 =20 mA
ENTRADAS DE CONTROLO DO SISTEMA
16.01 RUN SIM; DI; ...; MODULO COM. | MODULO COM. Activa o controlo do sinal de Liberagéo através do
ENABLE Cddigo de Controlo do fieldbus bit 3.
16.04 FALHA NAO SEL; DI1; ...; MODULO MODULO COM. Activa o rearme de falhas através do Cédigo de Controlo
RESET SEL COM. do fieldbus bit 7.

16.07 GRAVAR
PARAMETROS

GRAVAR..; CONCLUIDO

Guarda as mudancas de valor dos parametros (incl. as
efectuadas através do controlo de fieldbus) na meméria
permanente. Ver Capitulo 6 — Parametros.

FUNGOES DE FALHA DE COMUNICAGAO

30.18 FALHA
CcOM

NAO; FALHA; VEL CONST
15; ULTIMA VEL

Determina a ac¢éo da unidade em caso de perda de
comunicacgéo do fieldbus.

Nota: A deteccdo da perda de comunicagio baseia-se
na monitorizagéo dos conjuntos de dados Principais e
Auxiliares recebidos (e cuja origem se selecciona
através dos Parametros 90.04 e 90.05).

30.19 T-OUT REF
PRINC

0.1a60s

Define o tempo a decorrer entre a deteccao de perda de
conjunto de dados de Referéncia Principal e a acg¢éao
seleccionada com o Parametro 30.18.

30.20 COMM FLT
RO/AO

ZERO; ULTIMO VALOR

Determina a posi¢ao das saidas de Relé SR1 a SR3 e
das saidas Analdgicas AO1 a AO2 ano momento da
perda do conjunto de dados de Referéncia Auxiliar.

30.21 T-OUT REF
AUX

0.1a60s

Define o tempo a decorrer entre a deteccao de perda de
conjunto de dados de Referéncia Auxiliar e a acgéo
seleccionada com o Pardmetro 30.18.

Nota: Esta funcao de supervisdo é desactivada de os
Par. 90.01, 90.02 e 90.03 se encontram em 0.

SELECGAO DE DESTINO DE REFERENCIA DE FIELDBUS (N&o é visive

| quando 98.02 se encontra em NAO.)

90.01 REF AUX
DS3

0 ... 8999
Default: 0 (Nao
seleccionada)

Define o pardmetro da unidade em que se escreve o
valor da referéncia de fieldbus REF3.

Formato: xxyy, em que xx = Grupo de Parametros (10
to 89), yy = indice de Parametro. Ex. 3001 = Parametro
30.01.

90.02 REF AUX
DS4

0 ... 8999
Default: 0 (Nao
seleccionada)

Define o pardmetro da unidade em que se escreve o
valor da referéncia de fieldbus REF4.
Formato: ver Parametro 90.01.

90.03 REF AUX
DS5

0 ... 8999
Default: 0 (Nao
seleccionada)

Define o pardmetro da unidade em que se escreve o
valor da referéncia de fieldbus REF5.
Formato: ver Parametro 90.01.

90.04 ORIGEM
PRINC DS

0...255

(1 = Fieldbus Adapter [CHO];
81 = Standard Modbus Link)
Default: 1

1 or81

Se 98.02 MOD COMUNICAGCAOQ é ESPECIFICO, este
parametro selecciona o canal de fieldbus a partir do qual
a unidade |é o conjunto de dados de Referéncia Principal
(que inclui o Cédigo de Controlo de fieldbus, e as
referéncias de fieldbus REF1, e REF2).
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Ajuste para o
Parametro Ajustes Alternativos Controlo de Funcéo/Informagao
Fieldbus
90.05 ORIGEM 0...255 30r83 Se 98.02 MOD COMUNICAGAO é ESPECIFICO, este
AUX DS (3 = Adaptador de Fieldbus parametro selecciona o canal de fieldbus a partir do qual
[CHO]; 83 = Standard a unidade Ié o conjunto de dados de Referéncia Auxiliar
Modbus Link) (incluindo as referéncias de fieldbus REF3, REF4 e
Defauit: 3 REF5).
SELECCAO DE SINAL ACTUAL PARA O FIELDBUS (N&o é visivel quando 98.02 se encontra em NAO.)
92.01 Cddigo de Fixed to 302 (Valor Actual 302 (Fixo) A transmissao fas-ze ao Cddigo de Estado como sendo
Estado DS 3.02 CODIGO DE ESTADO a primeira palavra do conjunto de dados do Sinal Actual
Principal PRINCIPAL). Principal.
92.02 MAIN DS 0...9999 - Selecciona o sinal Actual ou o valor de Parametro a
ACT1 Default: 102 (Sinal Actual transmitir como segunda palavra (ACT1) do conjunto de
1.02 SPEED) dados do Sinal Actual Principal.
Formato: (x)xyy, em que (x)x = Grupo de Sinal Actual
ou Grupo de Parametro, yy = Sinal Actual ou Indice de
Parametro.
E.g. 103 = Sinal Actual 1.03 FREQUENCIA; 2202 =
Parametro 22.02 TEMPO ACEL 1.
92.03 MAIN DS 0...9999 - Selecciona o sinal Actual ou o valor de Parametro a
ACT2 Default: 105 (Sinal Actual transmitir como terceira palavra (ACT2) do conjunto de
1.05 TORQUE) dados do Sinal Actual Principal.
Formato: ver Parametro 92.02.
92.04 AUX DS 0...9999 - Selecciona o sinal Actual ou o valor de Parametro a
ACT3 Default: 305 (Sinal Actual transmitir como primeira palavra (ACT3) do conjunto de
3.05 FALHA PALAVRA 1) dados do Sinal Actual Auxiliar.
Formato: ver Parametro 92.02.
92.05 AUX DS 0...9999 - Selecciona o sinal Actual ou o valor de Parametro a
ACT4 Default: 308 (Sinal Actual transmitir como segunda palavra (ACT4) do conjunto de
3.08 ALARME PALAVRA 1) dados do Sinal Actual Auxiliar.
Formato: ver Parametro 92.02.
92.06 AUX DS 0...9999 - Selecciona o sinal Actual ou o valor de Parametro a
ACT5 Default: 306 (Sinal Actual transmitir como terceira palavra (ACT5) do conjunto de
3.06 FALHA PALAVRA 2) dados do Sinal Actual Auxiliar.
Formato: ver Parametro 92.02.
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O Controlo de
Interface de Fieldbus

A Palavra de Controlo e
o Cédigo de Estado

Referéncias

Selecgéo e Correcgédo da
Referéncia de Fieldbus

Apéndice C — Controlo de Fieldbus

A comunicagéo entre um sistema de fieldbus e o ACS 600 emprega
data sets (conjuntos de dados). Um conjunto de dados é composto por
trés palavras de 16-bit. O Programa de Aplicacao Standard do ACS
600 suporta a utilizagdo de quatro conjuntos de dados, dois em cada
direccdo. O ACS 600 possui um espaco de memoéria dois conjuntos de
dados de controlo e dois de estado por cada canal de fieldbus (o canal
de fibra 6ptica CHO e o Standard Modbus Link), num total de 4
espacos de memodrias de saida e 4 de entrada. Dois dos quatro
conjuntos de dados de entrada seleccionam-se com os Paradmetros
98.02 MOD COMUNICACAOQ, 90.04 MAIN REF DS SOURCE e 90.05
AUX REF DS SOURCE. Os conjuntos de dados seleccionados
constituem o Conjunto de dados de Referéncia Principal e o Conjunto
de dados de Referéncia Auxiliar utilizados para controlar a unidade.

A informacgéo de estado transmitida pela unidade é seleccionada com
os Pardmetros 92.01 a 92.03 (o conjunto de dados de Sinal Actual
Principal), e 92.04 a 92.06 (0 conjunto de dados de Sinal Actual
Auxiliar).

O tempo de actualizacéo para os conjuntos de dados de Referéncia e
de Sinal Principais é de 12 milisegundos; para os conjuntos de dados
de Referéncia e de Sinal Auxiliares é de 100 milisegundos.

As figuras C-2 e C-3 indicam os percursos dos sinais de saida e de
entrada para controlo do fieldbus.

A Palavra de Controlo (CW) constitui o principal meio de controlo da
unidade desde um sistema de fieldbus. E utilizado quando a
localizac&o de controlo utilizada (EXT1 ou EXT2, ver Pardmetros
10.01 e 10.02) se encontra em MODULO COM..

A Palavra de Controlo (descrito na Tabela C-2) é transmitido a unidade
pelo controlador de fieldbus. A unidade alterna entre os seus estados
(ver Figura C-4) de acordo com as instru¢cdes da Palavra de Controlo.

A Palavra de Estado (SW) contém a informacgéo de estado, enviada
pela unidade ao controlador de fieldbus. A composicao da Palavra de
Estado é explicada na Tabela C-3.

Referéncias (REF) sao palavras de 16-bit compostas por um bit de
sinal e um valor inteiro de 15-bit. Uma referéncia negativa (indicando
sentido ou rotagdo invertidos) obtém-se calculando o complemento
das duas a partir do correspondente valor de referéncia positivo se o
valor do Parametro 10.01 EXT1 SELECCAO COMANDO ou 10.02
EXT2 SELECCAO COMANDO for MODULO COM..

A referéncia de Fieldbus (denominada REFCOM no contexto da
seleccao de sinais) selecciona-se estabelecendo o parametro de
seleccao de Referéncia — 11.03 EXT REF1 SELECT ou 11.06 EXT
REF2 SELECT — em REFCOM, REFCOM+EA1 or REFCOM*EA1.
Estas ultimas permitem a correcgcéo da referéncia vinda do fieldbus
utilizando a entrada Analdgica EA1. A tabela seguinte explica estas
selecgoes.

Manual de Firmware
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Apéndice C — Controlo de Fieldbus

Escala de Referéncia de

Ajuste de Efeito da Tensao de Entrada da EA1 na Referéncia dada por
Parametro Fieldbus.
REF. COM Nenhum
REFCOM+EA1
Referéncia de Fieldbus
Coeficiente de Correcgao
A
(100 + 0.5 » (Par. 13.03))%
100%
(100 — 0.5 « (Par. 13.03))% >
0 5V 10V Tenséo de
Entrada EA1
REFCOM*Al1
Referéncia de Fieldbus
Coeficiente de Correcgao
A
100%
50%
0% |
0 5V 10V Tenséo de

Entrada EA1

As referéncias dadas por fieldbus corrigidas (se se aplica correcgéo;

Fieldbus  ver acima) REF1 e REF2 ordenam-se como se indica na seguinte
tabela.
Aplicacao
Macro Tipo de
Ref.No- | tilizada (Par. | Referéncia Escala Notas
99.02)
REF1 (qualquer) Velocidade ou | 20000 = valor definido pelo Par. Gama: -32765 ... 32765.

Frequéncia 11.06

Na&o limitada pelos Pars. 11.04/11.05.
(Referéncia final limitada por 20.01/
20.02 [velocidade] ou 20.07/20.08
[frequéncia]).

C-10
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Aplicacao
Macro Tipo de
Ref-No- | Utilizada (Par. | Referéncia Escala Notas
99.02)
REF2 FABRICA, Velocidade ou | 20000 = valor definido pelo Par. Range: -32765 ... 32765.
MAN/AUTO, ou Frequéncia 11.08 Nao limitada pelos Pars. 11.07/11.08.
CTRL SEQ (Referéncia final limitada por 20.01/
20.02 [velocidade] ou 20.07/20.08
[frequéncial).
CTRL T ou Binario 10000 = valor definido pelo Par. Gama: -32765 ... 32765.
M/F (opcional) 11.08 N3&o limitada pelos Pars.11.07/11.08.
(Referéncia final limitada por 20.04.)
CTRL PID Referéncia 10000 = valor definido pelo Par. Gama: -32765 ... 32765.
PID 11.08 Nao limitada pelos Pars. 11.07/11.08.

Manual de Firmware
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Valores Actuais

Enderecos Modbus

Os Valores Actuais (ACT) sao palavras de 16-bit que contém
informacéao sobre operacdes especificas da unidade. As funcgdes a
monitorizar sdo seleccionadas com os parametros do Grupo 92. A
escala dos valores inteiros enviados como Valores Actuais depende
da funcéo seleccionada; ver a coluna Escala para Fieldbus nas
tabelas do Apéndice A.

O conteudo do Grupo 3 de Sinais Actuais apresenta-se neste
Apéndice a partir da Tabela C-4. (Os Cddigos de Controlo e de Estado
encontram-se também disponiveis como Sinais Actuais 3.01 e 3.02,
respectivamente.)

Na memdria do controlador de Modbus, a Palavra de Controlo, a
Palavra de Estado, as referéncias, e os valores actuais encontram-se
distribuidos da seguinte forma:

‘ Direccgdo ‘ Conteudo ‘ ‘ Direccgdo ‘ Conteudo
40001 Cod. de 40004 Cod. de
Controlo Estado
40002 REF1 40005 ACT1
40003 REF2 40006 ACT2
40007 REF3 40010 ACT3
40008 REF4 40011 ACT4
40009 REF5 40012 ACT5

Encontra-se disponivel mais informacéo sobre a comunicacgéo do
Modbus na publicacédo separada NMBA-01 Guia de Instalagdo e
Arranque (BAFY 58919772 [Inglés]; ABB Industry Oy, Helsinki,
Finland) e no website de Modicon http://www.modicon.com.
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Figura C-2 Entrada de dados de controlo a partir do fieldbus.
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FigurA C-3 Selecgéo de valor actual para o fieldbus
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Perfis de
comunicagao

Apéndice C — Controlo de Fieldbus

O Programa de Aplicacéo Standard 5.0 (ou posterior) suporta o perfil
de comunicacgéo de Unidades ABB , que estabelece o standard dos
interfaces de controlo (como, por exemplo, as palavras de Controlo e
de Estado )entre as unidades ABB. O perfil dos Conversores ABB
Drives deriva do interface de controlo PROFIBUS e oferece uma
variedade de func¢bes de controlo e diagndstico (ver Tabelas C-5 e C-
6, e a Figura C-4 para o Estado de Maquina correspondente).

Para manter a compatibilidade com as versdes anteriores do
Programa de Aplicacdo Standard 2.8 e 3.0, um perfil de comunicag¢des
apropriado para estas versdes (CSA 2.8/3.0) pode ser seleccionado
com o Parametro 98.07 INTERFACE COM. Isto elimina a necessidade
de reprogramar o PLC ao substituir as unidades ACS 600 com versdes
de programa 2.8 ou 3.0.

Os Cddigos de Controlo e de Estado para o perfil de comunicagéo
CSA 2.8/3.0 descrevem-se nas Tabelas C-15 e C-16,
respectivamente.

Nota: O parametro de seleccéo do perfil de comunicacao 98.07 INT
COMUNICACAQOQ afecta os canais 6ptico CHO e de Standard Modbus.
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Tabela C-5 Codigo de Controlo (Sinal Actual 3.01) para o Perfil de Comunicagédo de unidades ABB.
O texto em maiusculas refere-se aos estados indicados na Figura C-4.

Bit

Nome

Valor

Enter ESTADO/Descri¢ao

0

LIGADO

Entra em PRONTO PARA OPERACAO.

OFF 1

Emergéncia OFF, paragem dentro do tempo definido pelo Par. 22.07 TEMPO RAMPA PAR
EM. Entra em OFF1 ACTIVO; avancar para PRONTO PARA LIGAR, excepto se outros
bloqueios (OFF2, OFF3) se encontram activos.

OFF 2

Prosseguir operag¢ao (OFF2 inactivo).

Emergéncia OFF, paragem por si proprio.
Entrar em OFF2 ACTIVO; prosseguir para SWITCH-ON INIBIDO.

OFF 3

Prosseguir a operagéo (OFF3 inactivo).

Paragem de emergéncia, dentro do tempo definido pelo Par. 22.07 TEMPO RAMPA PAR EM.
Entrar em OFF3 ACTIVO; prosseguir para SWITCH-ON INIBIDO.

Adverténcia: Assegure-se de que o motor e a maquina por ele impulsada podem ser parados
neste modo de paragem.

START

Entra em OPERACAO ACTIVADA. (Nota: O sinal de Funcionamento devera estar activo; ver
Parametro 16.01. Se o Par. 16.01 se encontra em MODULO COM., este bit activa também o
sinal de Funcionamento.)

Suspender operagédo. Entra em SUSPENDER OPERACAO.

RAMP_OUT_
ZERO

Modo de operagédo normal. .
Entra em GERADOR FUNCAO RAMPA: SAIDA ACTIVADA.

Saida de Gerador de Fungéo de Forga de Rampa em zero.
Paragem das rampas da unidade (limites de tenséo e de voltagem DC em uso).

RAMP_HOLD

Activar fungao de rampa.
Enter GERADOR FUNCAO RAMPA: ACELERADOR ACTIVADO.

Paragem de rampa (saida de Gerador de Fun¢ao de Rampa suspensa).

RAMP_IN_
ZERO

Operagdo normal. Entra em OPERACAO.

Entrada de Gerador de Funcéo de Forca de Rampa a zero.

RESET

Rearme em caso de existéncia de falha activa. Entra em SWITCH-ON INIBIDO.

Prosseguir a operagéo normal.

INCHING_1

Fora de uso.

Fora de uso.

INCHING_2

Fora de uso.

Fora de uso.

10

REMOTE_CMD

Controlo de Fieldbus activo.

Cadigo de Controlo <> 0 ou Referéncia <> 0: Retém a ultima Referéncia e Cédigo de Controlo.
Cadigo de Controlo= 0 e Referéncia = 0: Controlo de Fieldbus activo.
Referéncia e rampas de desaceleragdo/aceleragao bloqueadas.

11

LOC CONTR EXT

Seleccionar Localizagéo de Controlo Externo 2 (EXT2). Efectiva se o Par. 11.02 se encontra
em MODULO COM.

Seleccionar Localizagéo de Controlo Externo 1 (EXT1). Efectiva se o Par. 11.02 se encontra
em MODULO COM.

12to 15

Reservado

C-16
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Tabela C-6 Cddigo de Estado (Sinal Actual 3.02) para o Perfil de Comunica¢do de Unidades ABB. O
texto em maitlsculas refere-se aos estados indicados na Figura C-4.

Bit Nome Valor ESTADO/Descricao
0 RDY_ON 1 PRONTO PARA LIGAR.
0 NAO PRONTO PARA LIGAR.
1 RDY_RUN 1 PRONTO PARA OPERACAO.
0 DESLIGADO1 ACTIVO.
2 RDY_REF 1 OPERACAO ACTIVA.
0 OPERACAO SUSPENSA.
3 TRIPPED 1 FALHA.
0 Nao falha.
4 OFF_2_STA 1 OFF2 inactivo.
0 OFF2 ACTIVO.
5 OFF_3_STA 1 OFF3 inactivo.
0 OFF3 ACTIVO.
6 SWC_ON_INHIB 1 SWITCH-ON INIBIDO.
0
7 ALARME 1 Adverténcia/Alarm.
0 Nao Adverténcia/Alarm.
8 AT_SET POINT 1 EM OPERACAO. O valor actual é igual ao valor de referéncia (= encontra-se dentro dos
limites de tolerancia).
0 O valor actual difere do valor de referéncia (= encontra-se fora dos limites de tolerancia).
9 REMOTO 1 Localizagao do controlo da unidade: REMOTO (EXT1 ou EXT2).
0 Localizagéo do controlo da unidade: LOCAL.
10 ABOVE_LIMIT 1 O valor de frequéncia ou velocidade actual é igual ou superior ao limite de supervisao
(Par. 32.03). Valido em ambos os sentidos de rotagédo, independentemente do valor do
Par. 32.03.
0 O valor de frequéncia ou velocidade actual encontra-se dentro dos limites de
supervisao.
11 LOC CONTR EXT 1 Localizagéo de Controlo Externo 2 (EXT2) seleccionada.
0 Localizagéo de Controlo Externo 1 (EXT1) seleccionada.
12 EXT RUN ENABLE 1 Sinal de External Run Enable recebido.
0 Nao se recebeu sinal de External Run Enable.
13 to 14 | Reservado
15 1 Erro de comunicacgéo detectado pelo médulo adaptador de fieldbus (pelo canal de fibra
Optica CHO).
0 Comunicagéao de adaptador de Fieldbus (CHO) OK.
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<1
| —~
SWITCH-ON
REDE DESLIG.
INIBIDO  —— (sw Bit6=1) ACS 600
Power LIGADO (CW Bit0=0) 1 rat rat
+ . '|'I Aplicacao Padrao
NAG PREPA- Estado de Maquina
ABCD PARALIGAR |—— (SW Bit0=0) —
CW = Cddigo de Controlo
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OPERACAO PARALIGAR L (s Bito=1)
SUSPENSA | (SW Bit2=0)
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operagao . (CW=xxxx x1xx xxxx x111)
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de qualquer estado
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RFG: ACELERADOR
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Cﬂ
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EM OPERACAO

—<+—!

—— (SW Bit8=1)

Figura C-4 Estado de Maquina do Programa de Aplicacédo Standard (Perfis de Comunicagéo de
unidades ABB ) do ACS 600 , efectivo sobre o controlo de fieldbus.
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Tabela C-7 O Codigo de Estado Auxiliar (Sinal Actual 3.03).

Bit Nome ‘ Descricao
0 Reservado
1 OUT OF WINDOW ‘ Diferenca de velocidade fora da janela (em controlo de velocidade)*.
2 Reservado
3 MAGNETIZED ‘ Formagéo de fluxo no motor.
4 Reservado
5 SINC RDY Posicédo do contador sincronizada.
6 1 START NOT DONE A unidade néo foi inicializada apds a modificagdo dos parametros do motor
no Grupo 99.
7 IDENTIF RUN DONE Execucgéo de ID do motor completada com éxito.
8 START INHIBITION Prevencéao de arranque inesperado activada.
9 LIMITING Controle atinge um limite. Ver sinal Actual 3.04 Cédigo de Limite 1 abaixo.
10 | TORQ CONTROL Referéncia de binario seguida*.
11 | VEL ZERO Valor absoluto da velocidade actual do motoris abaixo do limite de
velocidade zero (4% da velocidade sincronizada).
12 | FB INTERNAL SPEED Feedback da velocidade interna seguido.
13 | ERRO COM M/F Erro de comunicacéo da Ligagdo Mestre/Seguidor (no CH2) *.
14 | Reservado
15 | Reservado

*Ver Suplemento ao Manual Firmware: Macro de Aplicagdo Mestre/Seguidor (SAFY 58962180).

Tabela C-8 Cddigo de Limite 1 (Sinal Actual 3.04).

Bit Nome Limite Activo

0 | TORQ MOTOR LIM Limite de interrupgao.

1 SPD_TOR_MIN_LIM Lim. min. do binario de controle de velocidade.
2 SPD_TOR_MAX_LIM Lim. max. do binario de controle de velocidade.
3 | TORQ_USER_CUR_LIM Limite actual definido pelo usuario.

4 | TORQ_INV_CUR_LIM Limite de corrente interna.

5 LIM_MIN_TORQ Limite min. de qualquer binario.

6 LIM_MAX_TORQ Limite méax. de qualquer binario.

7 | TREF_TORQ_MIN_LIM Limite min. de ref. de binario.

8 | TREF_TORQ_MAX_LIM Limite max. de ref. de binario.

9 LIM_MIN_FLUX Limite min. de ref. de fluxo.

10 |LIM_MIN_FREQ Limite min. de Vel/Frequéncia.

11 | LIM_MAX_FREQ Limite max. de Vel/Frequéncia.

12 | DC_UNDERVOLT Limite de subtensdo DC.

13 | DC_OVERVOLT Limite de sobretensdo DC.

14 | LIMITE TORQUE Qualquer limite de binério.

15 |LIM_FREQ Qualquer limite de vel/freq.
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Tabela C-9 Cdédigo de Falhas 1 (Sinal Actual 3.05).

Bit Nome Descricao
0 CURTO CIRC
1 SOBRETENSAO
2 SOBRETENSAO
DC oo .
Para as possiveis causas e remédios, ver
3 ACx 600 TEMP Capitulo 7 — Deteccéo de Falhas.
4 FALHA TERRA
5 TERMISTOR
6 TEMP MOTOR
7 FALHA_SISTEMA | Falha indicada pelo Codigo de Falha do
Sistema (Sinal Actual 3.07).
8 CARGA BAIXA Para as possiveis causas e remédios, ver
9 SOBREFREQ Capitulo 7 — Detecgéo de Falhas.
10 | Reservado
11 Reservado
12 | Reservado
13 | Reservado
14 | Reservado
15 | Reservado

Tabela C-10 Cédigo de Falha 2 (Sinal Actual 3.06).

Bit Nome Descricao

0 FASE ALIM

Para as possiveis causas e remédios, ver
DADOS MOTOR ’

! S/DADOS MOTO Capitulo 7 — Detecgéo de Falhas.

2 SUBTENSAO DC

3 Reservado

4 MARCHA INIBIDA

5 FALHA ENCODER

Para as possiveis causas e remédios, ver

6 COME/S Capitulo 7 — Detecgéo de Falhas.

7 | TEMP AMB

8 FALHA EXTERNA

9 SOBRE COMUT Falha de comutacao de sobrefrequéncia

FREQ

10 | FUNCAO EA < MIN

11 | PPCC LINK

12 | MODULO COM Para as possiveis causas e remédios, ver
13 | FL DO PAINEL Capitulo 7 — Detecgéo de Falhas.

14 | MOTOR TRAV

15 | FASE MOTOR
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Tabela C-11 O Cdédigo de Falha do Sistema (Sinal Actual 3.07).

Bit Name Description
0 FLT (F1_7) Erro de ficheiro de paréametro de fabrica.
1 MACRO USUARIO | Erro de ficheiro de Macro de Usuario.
2 FLT (F1_4) Erro de operacdao FPROM.
3 FLT (F1_5) Erro de dados FPROM.
4 FLT (F2_12) Excedido internamente o nivel 2 de tempo.
5 FLT (F2_13) Excedido internamente o nivel 3 de tempo.
6 FLT (F2_14) Excedido internamente o nivel 4 de tempo.
7 FLT (F2_15) Excedido internamente o nivel 5 de tempo.
8 FLT (F2_16) Excedido o Estado de Maquina.
9 FLT (F2_17) Erro de execugdo do programa de aplicagao.
10 | FLT (F2_18) Erro de execugdo do programa de aplicagéo.
11 FLT (F2_19) Instrugédo nado permitida.
12 | FLT (F2_3) Excesso de conjunto de registros.
13 | FLT (F2_1) Excesso de conjunto de registros.
14 | FLT (F2_0) Excesso de conjunto de registros.
15 | Reservado

Tabela C-12 Cdédigo de Alarme 1 (Sinal Actual 3.08).

Bit

Nome

Descricao

OPERACAO INIB

Para as possiveis causas e remédios, ver
Capitulo 7 — Detecgéo de Falhas.

—_

Reservado

Reservado

TEMP MOTOR

TEMP ACx 600

GERADOR PULS

Para as possiveis causas e remédios, ver
Capitulo 7 — Detecgéo de Falhas.

Reservado

Reservado

Reservado

Ol (N[O~ DND

Reservado

Y
o

Reservado

—_
iy

Reservado

-
N

MODULO COM

Y
w

TERMISTOR

—_
N

FALHA A TERRA

Para as possiveis causas e remédios, ver
Capitulo 7 — Detecgéo de Falhas.

-
[6)]

Reservado

Apéndice C — Controlo de Fieldbus
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Tabela C-13 Cdédigo de Alarme 2 (Sinal Actual 3.09).

Bit Name Descricao
0 Reservado
1 CARGA BAIXA Para as possiveis causas e remédios, ver
Capitulo 7 — Detecgéo de Falhas.
2 Reservado
3 SUBTENSAO DC
4 SOBRETENSAO
DC Para as possiveis causas e remédios, ver
Capitulo 7 — Detecgéo de Falhas.
5 SOBRECORR
6 SOBREFREQ
7 ALM (A_16) Erro ao restaurar POWERFAIL.DDF.
8 ALM (A_17) Erro ao restaurar POWERDOWN.DDF.
9 MOTOR TRAV Para as possiveis causas e remédios, ver
10 |FUNC EA <MIN | Capitulo 7 — Detecgdo de Falhas.
11 Reservado
12 | Reservado
13 | FL DO PAINEL Para as possiveis causas e remédios, ver
Capitulo 7 — Detecgéo de Falhas.
14 | Reservado
15 | Reservado
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Tabela C-14 Cdédigos de Inf. de Falha NINT (Sinal Actual 3.12). O Cédigo inclui informagdo sobre a
localizagédo de falhas PPCC LINK, SOBRECORRENTE, FALHA A TERRA e CURTO CIRCUITO (ver
Tabela C-9 Codigo de Falhas 1, Tabela C-10 Codigo de Falhas 1, e Capitulo 7 — Anéalise de Falhas).

Bit Nome Descricao

0 NINT 1 FLT Falha da placa NINT 1*

1 NINT 2 FLT Falha da placa NINT 2 *

2 NINT 3 FLT Falha da placa NINT 3 *

3 NINT 4 FLT Falha da placa NINT 4 *

4 NPBU FLT Falha da placa NPBU *

5 - Fora de uso

6 U-PHSC U Curto-circuito na fase superior de IGBT(s) Fase U
7 U-PHSCL Curto-circuito na fase inferior de IGBT(s) Fase U
8 V-PHSCU Curto-circuito na fase superior de IGBT(s) Fase V
9 V-PHSCL Curto-circuito na fase inferior de IGBT(s) Fase V
10 W-PH SC U Curto-circuito na fase superior de IGBT(s) Fase W
11 W-PH SC L Curto-circuito na fase inferior de IGBT(s) Fase W

12...15 Fora de uso

* Utilizar apenas com inversores paralelos. NINT 0 conecta-se a NPBU CH1, NINT 1 ao CH2

Diagrama de Bloco de Inversores
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Apéndice C — Controlo de Fieldbus

Tabela C-15 Cdédigo de Controlo para o Perfil de Comunicagcdo CSA 2.8/3.0.

Bit Nome Descricdo
0 Reservado
1 PERMISSAO DE |1 = Permisso de marcha
MARCHA 0 = Paragem por inércia
2 Reservado
3 ARRANQUE/ 0—1 = Partida
PARAGEM 0 = Paragem de acordo com o Parametro 21.03 TIPO DE
PARADA.
4 Reservado
5 MODO_CTRL 1 = Selecciona o0 modo de controlo 2
0 = Selecciona o modo de controlo 1
6 Reservado
7 Reservado
8 REARME_FALHA | 0—1 = Rearma a falha da unidade
9...15 | Reservado

Tabela C-16 Cdédigo de Estado para o Perfil de Comunicagdo CSA 2.8/3.0.

Bit Nome Descricdo
0 PRONTO 1 = Ready to start
0 = Initialising, or initialisation error
1 PERMISSAO DE |1 = Permisso de marcha
MARCHA 0 = Paragem por inércia
2 Reservado
3 EM OPERACAO |1 = Em operag¢7o com a referéncia seleccionada
0 = Parado
4 Reservado
5 REMOTO 1 = Unidade em Modo Remoto
0 = Unidade em Modo Local
6 Reservado
7 AT_SETPOINT 1 = Unidade na referéncia
0 = Unidade fora da referéncia
8 FALHA ED 1 = Falha activado
0 = Sem falhas activas
9 ALARME 1 = Alarme activado
0 = Sem alarmes activados
10 LIMITE 1 = Unidade no limite
0 = Unidade fora de limite
11...15 | Reservado
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Apéndice D - Médulo de Extensao Analégico NAIO

Controlo de
Velocidade através de
NAIO

Verificagbes Basicas

Ajustes NAIO

Ajuste de Pardmetros
ACS 600

Esta seccao descreve o uso do Modulo de Extens@o Analégico NAIO
no controlo de velocidade do ACS 600 equipado com o Programa de
Aplicacao Standard 5.2.

Descrevem-se duas variantes:
e Entrada Bipolar em Controlo de Velocidade Basico
* Entrada Bipolar em Modo Joystick

Nesta seccdo aborda-se apenas o uso de uma entrada bipolar (gama
de sinal ). O uso de uma entrada unipolar equivale ao uso de uma
entrada standard sempre que:

» foram feitos os ajustes descritos nas seccdes Verificagbes Basicas
e Ajustes NAIO (ver abaixo), e

* acomunicagao entre o médulo e a unidade seja activada com o
Par&dmetro 98.06 MOD EXT EA/SA.

Assegure-se de que o ACS 600 se encontra:

* instalado e comissionado, e

e 0s sinais de arranque e paragem exteriores estéo ligados.

No Médulo NAIO, assegure-se de que:

e 0s ajustes foram efectuados. (Ver Ajustes NA/O abaixo.)

* 0 mddulo se encontra instalado e o sinal de referéncia ligado a Al1.

* 0 médulo se encontra ligado ao ACS 600.

Ajuste o0 endereco do né do mdédulo a 5.
Seleccione o tipo de sinal para a entrada Al1 (DIP switch).

Seleccione 0 modo de operagdo do médulo NAIO-03 (DIP switch). Nos
modulos NAIO-01 e NAIO-02 os modos sao fixos. Ver tabela abaixo.

Modo NAIO-01 | NAIO-02 | NAIO-03
Unipolar X - X
Bipolar - X X

Nota: Assegure-se de que o ajuste dos parametros da unidade
corresponde ao modo do mdédulo NAIO (98.06 MOD EXT EA/SA).

Ajuste os pardmetros do ACS 600 (ver a subseccao correspondente
na pagina seguinte).
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Apéndice D — Médulo de Extens&o Analégico NAIO

Entrada Bipolar em A tabela abaixo descreve os parametros que afectam o tratamento da
Controlo de Velocidade referéncia de velocidade recebida através da entrada bipolar Al1 do
Basico modulo NAIO.

Parametro Ajuste
98.06 MOD EXT EA/SA BIPOLAR; PRG BIPOLAR
10.03 SENTIDO DIRECTO; INVERSO!"; SELEC.
11.02 SELEC. EXT1/EXT2 (O) EXT1
11.03 SEL REF EXT1 (O) EA2
11.04 MINIMA REF EXT1 minREF1
11.05 MAXIMA REF EXT1 maxREF1
13.06 MINIMO EA2 minEA1
13.07 MAXIMO EA2 maxEA1
13.08 ESCALA EA2 100%
13.10 INVERSAO EA2 NAO
30.01 FUNCAO EA<MIN @

) Para a gama de velocidades negativa, a unidade deve receber um comando
separado de inverséo.
2) Ajustar se se utiliza a supervisao de zero activo.

A figura abaixo representa a referéncia de velocidade correspondente
a entrada bipolar Al1 do mdédulo NAIO.

Gama de Operagao

escala . _ ___ ___________
maxREF1
o 110.03 SENTIDO =
'g ' DIRECTO ou
% SELECCIONAVELY
L ‘
g minREF1 ‘
3 |
8 |
C -mi ‘
g minREF1 ‘
o
& |
2 1
x 110.03 SENTIDO =
‘ INVERSO ou
SELECCIONAVELY
-escala ' !
méxREF1
-maxAl1 -minAl1 minAl1 maxAl1
Sinal de Entrada Analégico

minAl1 = 13.06 MINIMO EA2 (i.e. NAIO Al1)

maxAI1 = 13.07 MAXIMO EA2 (i.e. NAIO Al1)

escala = 13.08 ESCALA EA2 x 11.05 MAXIMA REF EXT1

maxREF1

minREF1 = 11.04 MINIMA REF EXT1
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Entrada Bipolarem A tabela abaixo descreve os parametros que afectam o tratamento da
Modo Joystick referéncia de velocidade e direc¢ao recebida através da entrada
bipolar Al1 do mdédulo NAIO.

Parametro Ajuste
98.06 MOD EXT EA/SA BIPOLAR; PRG BIPOLAR
10.03 SENTIDO DIRECTO; SELEC(!; INVERSO
11.02 SELECAO EXT1/EXT2 (O) EXT1
11.03 SEL REF EXT1 (O) Al2/JOYST
11.04 MINIMA REF EXT1 REF1 min
11.05 MAXIMA REF EXT1 REF1 méx
13.06 MINIMO EA2 minEA1
13.07 MAXIMO EA2 maxEA1
13.08 ESCALA EA2 100%
13.10 INVERSAO EA2 NAO
30.01 FUNCAO EA<MIN @

") Permite a utilizacdo de gamas de velocidade negativa e positiva.
2) Ajustar se se utilizar a supervisédo de zero activo.

A figura abaixo representa a referéncia de velocidade correspondente
a entrada bipolar Al1 do médulo NAIO em modo joystick.

escala Gama de Operagao

maxREF1
o '10.03 SENTIDO =
'g ' DIRECTO ou
% SELECCIONAVEL"
2 |
g minREF1 _
(]
b l
8 ,
S
<§ minREF1 ‘
Ay
o
Q
v

110.03 SENTIDO =

DIRECTO ou
SELECCIONAVEL")
-escala :
maxREF1
-maxAl1 -minAl1 minAl1 maxAl1
Sinal de Entrada Analégico

minAl1 = 13.06 MINIMO EA2 (i.e. NAIO Al1)

maxAl1 = 13.07 MAXIMO EA2 (i.e. NAIO Al1)

escala = 13.08 ESCALA EA2 x 11.05 MAXIMA REF EXT1

maxREF1

minREF1 = 11.04 MINIMA REF EXT1
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