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Introducao ao manual

Conteudo do capitulo

Este capitulo descreve o contetido do manual. Contém informacao sobre compatibili-
dade, seguranca e destinatarios.

Aplicabilidade

Este manual aplica-se a versao 3.4x ou posterior do programa primario de controlo do
ACS880.

A versao de firmware do programa de controlo esta visivel no parametro 7.5 Versao
firmware (pdgina 175), ou em Info Sistema no menu principal da consola de programagao
do acionamento.

Instrugées de seguranca
Siga todas as instrucdes de seguranga entregues com o acionamento.

- Leia a totalidade das instrucoes de seguranca antes de instalar, comissionar ou
usar o acionamento. As instrucdes de seguranca completas sao entregues com o
acionamento como parte do Manual de hardware, ou, no caso dos Multidrives
ACS880, como um documento separado.

- Leiaosavisos e notas especificos do funcionamento do firmware antes de alterar
os valores dos parametros. Estes avisos e notas estdo incluidos nas descri¢coes
dos parametros apresentadas no capitulo Parametros.

Destinatarios

Este manual destina-se a todos os que desenham, comissionam ou operam o sistema
de acionamento.



16 Introdugao ao manual

Manuais relacionados

Nota: E disponibilizada uma sequéncia de arranque rapido para uma aplicacio de

controlo de velocidade em ACS880 drives with primary control program, Quick start-
up guide (3AUA0000098062), entregues com o acionamento.

Nome Cédigo

Listas de hiperligacdes para os manuais de produto 1

Acionamentos ACS880-01 9AKK105408A7004
ACS880-04 drive modules (200 to 710 kW, 300 to 700 hp) 9AKK105713A4819
ACS880-07 drives (45 to 710 kW, 50 to 700 hp) 9AKK105408A8149
Acionamentos ACS880-07 (560 a 2800 kW) 9AKK105713A6663
ACS880-07CLC drives hardware manual 9AKK107046A0239
ACS880-07LC drives hardware manual 9AKK107680A9275
Acionamentos ACS880-11 9AKK106930A9565
Médulos de acionamento ACS880-14 (132 a 400 kW, 200 a 450 hp) 9AKK107045A8023
ACS880-17 drives (45 to 400 kW, 60 to 450 hp) 9AKK106930A3466
ACS880-17 drives (160 to 3200 kW) 9AKK106354A1499
ACS880-17LC drives 9AKK107492A4721
Acionamentos ACS880-31 9AKK106930A9564
ACS880-34 drive modules (132 to 400 kW, 200 to 450 hp) 9AKK107045A8025
ACS880-37 drives (45 to 400 kW, 60 to 450 hp) 9AKK106930A3467
ACS880-37 drives (160 to 3200 kW) 9AKK106354A1500
ACS880-37LC drives 9AKK107492A4722
Outros manuais de hardware do acionamento

ACS880-04XT drive module packages (500 to 1200 kW) hardware manual | 3AXD50000025169
ACS880-04 single drive module packages hardware manual 3AUA0000138495
ACS880-14 and -34 single drive packages hardware manual 3AXD50000022021
ACS880-104 inverter modules hardware manual 3AUA0000104271
ACS880-104LC inverter modules hardware manual 3AXD50000045610
ACS880-107 inverter units hardware manual 3AUA0000102519
ACS880-107LC inverter units hardware manual 3AXD50000196111
Manuais e guias de firmware do acionamento

Programa primario de controlo do ACS880 Manual de firmware 3AUA0000132496
ACS880 drives with primary control program, quick startup guide 3AUA0000098062

(multilingue)



http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=9AKK105408A7004&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=9AKK105713A4819&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=9AKK105408A8149&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=9AKK105713A6663&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=9AKK107046A0239&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=9AKK107680A9275&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=9AKK106930A9565&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=9AKK107045A8023&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=9AKK106930A3466&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=9AKK106354A1499&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=9AKK107492A4721&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=9AKK106930A9564&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=9AKK107045A8025&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=9AKK106930A3467&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=9AKK106354A1500&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=9AKK107492A4722&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000025169&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000138495&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000022021&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000104271&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000045610&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000102519&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000196111&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000085967&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000098062&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000098062&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
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Nome Cédigo

Adaptive programming application guide 3AXD50000028574
Drive application programming manual (IEC 61131-3) 3AUA0000127808
ACS880 diode supply control program firmware manual 3AUA0000103295
ACS880 IGBT supply control program firmware manual 3AUA0000131562
CIO-01 1/0 module for distributed I/O bus control user’s manual 3AXD50000126880

Manuais e guias de opcionais

ACS-AP-|, -S, -W and ACH-AP-H, -W Assistant control panels user's manual | 3AUA0000085685
Drive Composer start-up and maintenance PC tool user’s manual 3AUA0000094606

Manuais e guias rapidos para médulos de extensao E/S, adaptadores de
fieldbus, interfaces de codificador, etc.

D Disponivel na Biblioteca de documentagao.

Pode encontrar na Internet manuais e outros documentos dos nossos produtos em
formato PDF. Consulte a seccao Document library on the Internetno interior da contra-
capa. Para manuais ndo disponiveis na biblioteca de Documentos, contacte o represen-

tante local da ABB.



http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000028574&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000127808&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000103295&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000131562&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000126880&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000085685&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000094606&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
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Termos e abreviaturas

Termo

Descricao

Acionamento

Conversor de frequéncia para controlo de motores CA

ACS-AP-| Consola de programacao assistente industrial ndo Bluetooth
ACS-AP-W Consola de programacao assistente industrial com interface Bluetooth
Al Entrada analdgica

AO Saida analégica

BCU Tipo de unidade de controlo

Clo Mdédulo de E/S para controlo das ventiladores de refrigeracao

Controlo de rede

Conversor do lado da
linha

Com protocolos fieldbus baseados no Protocolo Industrial Comum (CIP™),
tais como DeviceNet e Ethernet/IP, designa o controlo do acionamento
usando o Supervisor de Controlo e os objetos do acionamento CA/CC
do Perfil de Acionamento ODVA CA/CC. Mais informagao em www.od-
va.org.

Converte corrente alternada em tensdo continua para a ligagcdo CC in-
termédia do acionamento

Conversor lado do
motor

Converte a corrente de ligagcdo CC intermédia em corrente CA para o
motor

DDCS Protocolo Distributed drives communication system

DI Entrada digital

DO Saida digital

DTC Direct torque control, um método de controlo do motor

EFB Fieldbus integrado

FAIO-01 Médulo de extensdo de E/S analdgico

FBA Adaptador de fieldbus

FCAN Médulo adaptador CANopen® opcional

FCNA-01 Médulo adaptador ControlNet™ opcional

FDCO-01 Médulo de comunicagcdo DDCS com dois pares de canais DDCS de 10
Mbit/s

FDIO-01 Médulo de extensao de E/S digitais opcional

FDNA-01 Médulo adaptador DeviceNet™ opcional

FEA-03 Adaptador de extensao de E/S opcional

FECA-01 Médulo adaptador EtherCAT® opcional

FEN-01 Médulo interface codificador incremental TTL opcional

FEN-11 Mdédulo de interface codificador absoluto opcional

FEN-21 Médulo de interface descodificador opcional

FEN-31 Médulo interface codificador incremental HTL opcional

FENA-11 Médulo adaptador Ethernet opcional para protocolos EtherNet/IP™,
Modbus TCP® e PROFINET 10®

FENA-21 Médulo adaptador opcional Ethernet para protocolos EtherNet/IP™,
Modbus TCP e PROFINET IO, 2-portas

FEPL-02 Mdédulo adaptador opcional Ethernet POWERLINK

FlO-01 Médulo de extensao de E/S digitais opcional

FIO-11 Médulo de extensao de E/S analdgicas opcional
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Termo Descricao

FPBA-01 Médulo adaptador PROFIBUS DP® opcional

FPTC-01 Médulo de protecdo termistor opcional.

FPTC-02 Médulo de protecdo termistor com certificagdo ATEX opcional para at-
mosferas potencialmente explosivas.

FSCA-01 Adaptador RS-485 (Modbus/RTU) opcional

FSO-12, FSO-21 Mdédulos de seguranga funcional opcionais

HTL Légica de limiar elevado

ID run Identificagdo do motor. Durante a identificagdo do motor, o acionamento
identifica as caracteristicas do motor para um controlo otimizado.

IGBT Transistor bipolar da porta isolada

INU Unidade inversora

ISU Unidade de alimentacdo IGBT

Ligacdo DC Circuito CC entre retificador e inversor

ModuleBus Um link de comunicagdo usado, por exemplo, pelos controladores ABB.
Os acionamentos ACS880 podem ser ligados ao link éptico ModuleBus
do controlador.

Parametro No programa de controlo do conversor de frequéncia, instrugao de ope-
racdo para o conversor de frequéncia ajustavel pelo utilizador, ou sinal
medido ou calculado pelo conversor de frequéncia.

Em alguns contextos (por exemplo fieldbus), um valor que pode ser
acedido como objeto. Por exemplo, varidvel, constante, ou sinal.

PLC Controlador légico programavel

PSL2 Protocolo usado na comunicac¢do no interior dos inversores ABB

PTC Coeficiente de temperatura positiva

RDCO Mddulo de comunicagdo ética DDCS

RO Saida arelé

STO Funcao de bindrio seguro off (IEC/EN 61800-5-2)

TTL Légica transistor-transistor

Unidade de Mddulo(s) de alimentagdo sob o controlo de uma unidade de controlo,

alimentacao

Unidade de poténcia

e componentes relacionados.

Contém a eletrénica de poténcia e as ligacdes de poténcia do mddulo
de acionamento. A unidade de controlo € ligada a unidade de poténcia.

Unidade inversora

UPS
ZCU

Mddulo(s) inversor(es) sob o controlo de uma unidade de controlo e
componentes relacionados. Uma unidade inversora normalmente controla
um motor.

Alimentacao de poténcia ininterrupta
Tipo de unidade de controlo
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Exclusao de seguranca cibernética

Este produto foi desenhado para ser ligado e para comunicar informacao e dados
através de uma interface de rede. E de exclusiva responsabilidade do Cliente fornecer
e garantir uma ligagao continua segura entre o produto e a rede do Cliente ou qualquer
outra rede (conforme seja o caso). O Cliente é responsavel por estabelecer e manter
todas as medidas apropriadas (tais como, mas nao limitado a, instalagdo de firewalls,
aplicacao de medidas de autenticagao, encriptagdo de dados, instalagdo de programas
antivirus, etc.) para proteger o produto, a rede, o seu sistema e a interface contra
qualquer tipo de violagdo de seguranca, acesso ndo autorizado, interferéncia, intrusao,
fuga e/ou roubo de dados ou de informacao.

A ABB e as suas filiais ndo se responsabilizam por danos e/ou prejuizos relacionados
com essas violagdes de segurancga, qualquer acesso ndo autorizado, interferéncia, in-
trusao, fuga e/ou roubo de dados ou de informacao.
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Utilizar a consola de progra-
macao

Consulte ACS-AP-1, -S, -W and ACH-AP-H, -W assistant control panels user’s manual
(3AUA0000085685 [Inglés]).


http://search.abb.com/library/Download.aspx?DocumentID=3AUA0000085685&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=Launch

22
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Locais de controlo e modos de
operacao

Conteudo do capitulo

Este capitulo descreve os locais de controlo e os modos de operag¢ao do suportados
pelo programa de controlo.

Controlo local vs. controlo externo

O ACS880 tem dois locais de controlo principais: externo e local O local de controlo é
selecionado com a tecla Loc/Rem na consola de programacao ou na ferramenta de PC.

ACS880

I Adaptador de fieldbus (Fxxx) ou|

|

[

[

P |

L | |

E ________ m  médulo de comunicacéo DDCS |
\ 6 ‘I I |
' [

|

[

|

[

[

[

Interface de fieldbus
integrado (EFB) ou
ligacao
mestre/seguidor

Consola de
programacao

Consola de programagad ou
ferramenta Drive Composer PC
(opcional)

5
X

Codificador -- - - - T- T T T T
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1) podem ser adicionadas entradas/saida extra, instalando os médulos de extensido
opcionais (FIO-xx) nas ranhuras do acionamento.

2) Médulo(s) de interface codificador ou descodificador (FEN-xx) instalado(s) nas ra-
nhuras do acionamento.

Controlo local

Os comandos de controlo sdo introduzidos desde o teclado da consola de programacao
ou de um PC equipado com o Drive Composer quando o acionamento esta ajustado
para controlo local. Os modos de controlo velocidade e de binario estdao disponiveis
para controlo local; o modo de frequéncia esta disponivel quando é usado o modo de
controlo escalar do motor (ver parametro 19.16).

O controlo local é geralmente usado durante o comissionamento e manutencgao. A
consola de programacao sobrepde as fontes dos sinais de controlo externo quando é
usada em controlo local. A alteracao do local de controlo para local pode ser evitada
pelo parametro 19.17.

O utilizador pode selecionar com um parametro (49.5) como o acionamento reage a
uma falha de comunicagao da consola de programacao ou da ferramenta de PC. (O
parametro ndo tem efeito em controlo externo.)
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Controlo externo

Quando o acionamento estd em controlo externo, os comandos de controlo sao dados
através de

- terminais de E/S (entradas digitais e analégicas), ou pelos modos de extensao de
E/S opcionais

- interface de fieldbus integrado (via um modo adaptador de fieldbus opcional
« interface do controlador externo (DDCS), e/ou

- ligacdo mestre/seguidor.

. consola de programacao

Estdo disponiveis dois locais de controlo externo, EXT1 e EXT2. O utilizador pode sele-
cionar as fontes dos comandos de arranque e de paragem separadamente para cada
local com os parametros 20.1...20.10. O modo de operagdo pode ser selecionado sepa-
radamente para cada local (no grupo de parametros 19), o que permite a comutacao
rapida entre diferentes modos de operacdo, como por exemplo controlo de velocidade
e de binario. A selecdo entre EXT1 e EXT2 é realizada através de qualquer fonte binaria,
como uma entrada digital ou uma palavra de controlo de fieldbus (ver o parametro
19.11). A fonte de referéncia é selecionavel para cada modo de operagdo separadamente.

A selecdo do local de controlo é verificada a um nivel de tempo de 2 ms.

Usando a consola de programacao como uma fonte de controlo externo

A consola de programacgdo também pode ser usada como uma fonte dos comandos
arrancar/parar e/ou referéncia no controlo externo. As sele¢es para a consola de
programacao estdo disponiveis na fonte do comando arrancar/parar e nos parametros
de selecdo da fonte de referéncia.

Os parametros de sele¢do da fonte de referéncia (exceto os seletores de setpoint PID)
tém duas selegbes para a consola de programacao. A diferenca entre as duas sele¢des
esta no valor de referéncia inicial depois da fonte de referéncia mudar para a consola
de programacao.

A referéncia da consola é guardada sempre que outra fonte de referéncia é guardada.
Se o parametro de selecdo da fonte de referéncia esta definido para Painel ctrl (ref
guardada), o valor guardado é usado como a referéncia inicial quando o controlo volta
para a consola de programacao. De notar que apenas pode ser guardado um tipo de
referéncia de cada vez: por exemplo, tentar usar a mesma referéncia guardada com
modos de operagao diferentes (velocidade, bindrio, etc.) provoca o disparo do aciona-
mento em 7083. A referéncia da consola de programacao pode ser limitada separada-
mente pelos parametros no grupo 49.

Com o parametro de selecao de fonte de referéncia definido para Painel ctrl (ref copia-
da), o valor de referéncia da consola de programacao depende se o modo de operacao
muda com a fonte de referéncia. Se a fonte mudar para consola e o modo de operagao
ndao mudar, é adotada a Ultima referéncia da fonte anterior. Se o modo de operacdo
mudar, o valor atual do acionamento correspondente ao novo modo é adotado como
valor inicial.




26 Locais de controlo e modos de operacao

Os seletores do setpoint PID nos grupos de parametros 40 e 41 tém apenas um ajuste
para a consola de programacgao. Sempre que a consola de programacao é selecionada
como fonte de setpoint, a operagao é retomada usando o setpoint anterior.

Modos de operacao do acionamento

O acionamento pode operar em diversos modos de operacdao com diferentes tipos de
referéncia. O modo é seleciondvel para cada local de controlo (Local, EXT1 e EXT2) no
grupo de parametros 19.

De seguida encontra-se uma representagao geral dos tipos de referéncia e das cadeias
de controlo.

Para diagramas detalhados, ver o capitulo Diagramas da rede de controlo.

. Self;éf) da fonte fie Selegao da fonte de Rampa e modelagio da Erro de caleulo de Configuragio do

referéncia de velocidade> referéncia de velocidade [ referancia de velocidadel velocidade feedback do motor

| I
Selecdo e modificacao Controlador d Feedback de carga e

v ontrolador de . <
r+ dafonte dereferéncia de velocidade configuragéo do contadgr
binario de posicao
Selecdo e modificacao Modificagdo da ¢t Selecédo de referéncia Selecio do modo de
7T dafonte dereferéncia referénciadetensdo [~ | 1 para controlador de operacio
: de tensdo CC cc binario peras

Setpoint do processo PID
e selecio da fonte de Limitacdo de
feedback binario

Controlador binario
Controlador
processo PID

Modo de controlo DTC do
motor

Selecdo e modificacao L Modo de control@scalardo
A Modificagdo da
da fonte dereferéncia de N - motor
A . referéncia de frequéncia

frequéncia

Modo de controlo de velocidade

O motor segue uma referéncia de velocidade dada ao acionamento. Este modo pode
ser usado com a velocidade estimada usada como feedback, ou com um codificador
ou descodificador para maior precisao do controlo de velocidade.

O modo de controlo velocidade esta disponivel em controlo local e externo. Esta também
disponivel nos modos de controlo do motor DTC (Direct Torque Control) e escalar.
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Modo de controlo de binario

O binario do motor segue uma referéncia de binario dada ao acionamento. O controlo
de binario é possivel sem feedback, mas é muito mais dinamico e preciso quando
usado em conjunto com um dispositivo de feedback tal como um codificador ou um
descodificador. Recomenda-se que o dispositivo de feedback seja usado em guindastes,
guinchos ou situacdes de controlo de elevacao.

O modo de controlo de binario esta disponivel em modo de controlo DTC de motor
para ambos os modos de controlo - local e externo.

Modo de controlo de frequéncia
O motor segue uma referéncia de frequéncia dada ao acionamento. O controlo de fre-
quéncia esta disponivel apenas em modo de controlo escalar do motor.

Modo de controlo tensao CC

Este modo destina-se especialmente a aplicagdes fora da rede onde a unidade inversora
esta ligada a um gerador e a unidade de alimentacao cria uma rede de alimentagao CA.

A unidade inversora ajusta a tensdo CC controlando o binario do gerador. Com base
na capacitancia do circuito CC, ou de uma base de dados interna ou de um parametro
de entrada do utilizador, e da tensdo CC medida, o controlador Pl gera uma referéncia
de poténcia. A referéncia de poténcia é entdo convertida numa referéncia de binario.

As configuragdes da cadeia de controlo de tensdo CC estao disponiveis no grupo de
parametros 29 Corrente de referéncia de voltagem (pagina 326).

O modo de controlo de tensao CC esta disponivel apenas em acionamentos com uma
unidade de controlo BCU.
Modos de controlo especiais

Além dos modos de controlo acima mencionados, estdo disponiveis os seguintes modos
de controlo especiais:

« Controlo de Processo PID. Para mais informagdes, consulte a seccao Controlo de
Processo PID (pagina 71).

+ Modos de paragem de emergéncia Offl e Off3: O acionamento é parado ao longo
da rampa de desaceleracdo definida e a modulagdo do acionamento para.

+ Modo jogging: O acionamento arranca e acelera até a velocidade definida quando
o sinal de jogging é ativado. Para mais informacdes, consulte a seccdo Jogging (pa-
gina 60).
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Caracteristicas do programa

Conteudo do capitulo

Este capitulo contém uma descricao das caracteristicas e fun¢des do programa.
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Configuracao e programacao do acionamento

O programa de controlo do acionamento esta dividido em duas partes:
. programa de firmware

- programa de aplicagao.

Programa de controlo do
acionamento

Programa de aplicagdo Firmware
Controlo velocidade
Controlo binario
Prografmuigc_:)els)loco de Controlo de
|| | |frequéncia
Interface Légica do 1N @
pardmetros| | | |acionamento

Biblioteca de Interface de E/S I

blocos padrao Interface de fieldbus |
Prote¢des e 4
Feedback

O programa de firmware desempenha as principais fun¢des de controlo, incluindo o
controlo de velocidade e de binario, I6gica do acionamento (arrancar/parar), E/S, feed-
back, funcdes de comunicacao e protecao. As fungoes de firmware sdao configuradas
e programadas com parametros e podem ser extendidas pela programacao da aplicacao.

Programacao via parametros

Os parametros configuram todas as operac¢des padrao do acionamento e podem ser
definidos com

« aconsolade programacgdo, como descrito no capitulo Utilizar a consola de progra-
macao

. aferramenta Drive Composer PC, como descrito em Drive Composer start-up and
maintenance PC tool user’s manual (3AUA0000094606 [Inglés]), ou

« ainterface de fieldbus, como descrito nos capitulos Controlador de fieldbus através
do interface de fieldbus integrado (EFB) e Controlo de fieldbus através de um
adaptador fieldbus.

Todos os ajustes de parametros sao armazenados automaticamente para a memoria
permanente do acionamento. No entanto, se for usada uma fonte de alimentacao ex-
terna +24 V CC para a unidade de controlo do acionamento, é recomendado forgar uma
copia usando o parametro 96.7 antes de desligar a unidade de controlo depois das al-
teragbes dos parametros terem sido realizadas.

Se necessario, os valores dos parametros por defeito podem ser restaurados pelo
parametro 96.6.
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Programacao adaptativa

Convencionalmente, o utilizador pode controlar o funcionamento do acionamento com
parametros. No entanto, os parametros standard tém um conjunto fixo de sele¢bes
ou uma gama de ajuste. Para personalizar ainda mais a operacao do acionamento, um
programa adaptativo pode ser construido de um conjunto de blocos de fungdes.

A ferramenta Drive Composer PC tem um dispositivo de programacao adaptativa com
uma interface grafica de utilizador para construcdo do programa personalizado. Os
blocos de funcao incluem fungoes aritméticas e Idgicas normais, assim como, por ex.
blocos de sele¢do, comparacao e temporizador. O programa contém um maximo de
20 blocos. O programa adaptativo é executado a um nivel de tempo de 10 ms.

Para selecionar a entrada para o programa, a interface do utilizador tem pré-selecées
para as entradas fisicas, valores atuais comuns e outra informacéao de estado do acio-
namento. Os valores dos parametros, assim como as constantes, também podem ser
definidos como entradas. A saida do programa pode ser usado, por exemplo, como
um sinal de arranque, evento externo ou referéncia, ou ligado as entradas do aciona-
mento. De notar que ligar a saida do programa adaptativo a um parametro de selecao
ird proteger o parametro contra escrita.

O estado do programa adaptativo é apresentado pelo parametro 7.30. O programa
adaptativo pode ser apresentado por 96.70.

De notar que a programacao sequencial ndo é suportada.

Para mais informacgdes, consultar Adaptive programming application guide
(3AXD50000028574 [English]).

Ajustes e diagndsticos

Parametros: 7.30 Estado programa adaptativo (pagina 177) e 96.70 Desativa programa
adaptativo (pagina 541).

Eventos: 64A6 Programa adaptativo (pagina 577).

Programacao de aplicacao

As funcgdes do programa de firmware podem ser alargadas com o programa de aplicagao.
A programacao da aplicagao esta disponivel como opg¢édo + N8010.

Os programas de aplicacao podem ser construidos com blocos de fun¢do baseados
na norma IEC 61131-3 usando a ferramenta para PC disponivel em separado.

Para mais informacao, ver o Manual de programacao: Drive application programming
(IEC 61131-3) (3AUA0000127808 [Inglés]).
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Interfaces de controlo

Entradas analégicas programaveis

A unidade de controlo tem duas entradas analdgicas programaveis. Cada uma das en-
tradas pode ser definida independentemente como uma entrada de tensao (0/2...10 V
ou -10...10 V) ou entrada de corrente (0/4...20 mA) por um jumper ou interruptor na
unidade de controlo. Cada entrada pode ser filtrada, invertida e escalada.

As entradas analdgicas na unidade de controlo sdo lidas a um nivel de tempo de 0.5 ms.

O numero de entradas analégicas pode ser aumentado instalando as extensdes de E/S
FIO-11 ou FAIO-01 (ver ExtensoOes de E/S programaveis abaixo). As entradas analdgicas
nos moédulos de extensdo sao lidas a um nivel de tempo de 2 ms.

O acionamento pode ser ajustado para desempenhar uma acao (por exemplo, para
gerar um aviso ou falha) se o valor de uma entrada analdgica sair de uma gama prede-
finida.

Ajustes e diagnésticos

Grupo de parametros: 12 Al Standard (pagina 195).

Eventos: 80A0 Supervisdo EA (pagina 584) e ABAO Aviso EA supervisionada (pagina 601).

Saidas analégicas programaveis

A unidade de controlo tem duas saidas analdégicas de corrente (0...20 mA). Cada saida
pode ser filtrada, invertida e escalada.

As saidas analdgicas na unidade de controlo sao atualizadas a um nivel de tempo de
0.5 ms.

O numero de saidas analdgicas pode ser aumentado instalando as extensdes de E/S
FIO-11 ou FAIO-01 (ver Extensdes de E/S programaveis abaixo). As saidas analégicas
nos moédulos de extensdo sao atualizadas a um nivel de tempo de 2 ms.

Ajustes e diagnésticos

Grupo de parametros: 13 AO Standard (pagina 201).

Entradas e saidas digitais programaveis

Aunidade de controlo tem seis entradas digitais , uma entrada digital de encravamento
e duas entradas/saidas digitais (E/S que podem ser ajustadas como uma entrada ou
como uma saida). As entradas digitais na unidade de controlo sdo lidas a um nivel de
tempo de 0.5 ms.

Uma entrada digital (ED6) dobra como uma entrada termistor PTC. Consulte a sec¢ao
Protecgdo térmica do motor (pagina 89).

A entrada/saida digital ESD1 pode ser usada como uma entrada de frequéncia, e ESD2
como uma saida de frequéncia.
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O numero de entradas digitais pode ser aumentado instalando as extensodes de E/S
FIO-01, FIO-11 ou FDIO-01 (ver Extensdes de E/S programdveis abaixo). As entradas
digitais nos mddulos de extensao sao lidas a um nivel de tempo de 2 ms.

Ajustes e diagnésticos
Grupo de parametros: 10 DI,RO Standard (pdgina 179) e 11 DIO, Fl, FO Standard (pagi-
na 187).

Saidas a relé programaveis

A unidade de controlo tem trés saidas a relé. O sinal a ser indicado pela saida pode ser
selecionado por parametros.

As saidas arelé na unidade de controlo sao atualizadas a um nivel de tempo de 0.5 ms.

As saidas arelé podem ser adicionadas instalando as extenses de E/S FIO-01 ou FDIO-
01. As saidas a relé nos modulos de extensado sao atualizadas a um nivel de tempo de
2 ms.

Ajustes e diagnésticos

Grupo de parametros: 10 DI,RO Standard (pagina 179).

Extensoes de E/S programaveis

Podem ser adicionadas entradas e saidas usando mddulos de extensao de E/S. Podem
ser montados um ou trés mdédulos nas ranhuras da unidade de controlo. Podem ser
acrescentadas ranhuras ligando um adaptador de extensao de E/S FEA-03.

A tabela abaixo apresenta o nimero de E/S na unidade de controlo, assim como os
mddulos de extensao de E/S opcionais.

Localizacao Entradas digi- | E/S digitais Entradas Saidas analégi-| Saidas arelé
tai (ED) (ESD) analégicas cas (SA) (SR)
(EA)

Unidade de 6 + DIIL 2 2 2 3
controlo

FI0-01 - 4 - - 2
FIO-11 - 2 3 1 -
FAIO-01 - - 2 2 -
FDIO-01 3 - - - 2

Podem ser ativados e configurados trés modulos de extensao de E/S usando 0s grupos
de parametros 14...16.
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Nota: Cada configuracdo de grupo de parametros contém parametros que apresentam
valores das entradas desse mddulo de extensao particular. Estes parametros sdo a
Unica forma de utilizar as entradas nos mddulos de extensao de E/S como fontes de
sinal. Para ligar a uma entrada, selecione o ajuste Outro no parametro seletor fonte e
de seguida especifique o valor do parametro apropriado (e bit, para sinais digitais) no
grupo 14,15 ou 16.

Ajustes e diagndsticos

Grupo de parametros: 14 Médulo extensdo I/0 1 (pagina 207), 15 Médulo extensao I/0
2 (pagina 234) e 16 Mddulo extensao I/0 3 (pagina 240).

Parametro: 60.41 Porta comun adapt extensdo (pagina 470).

Eventos: 7082 Perda comun ext E/S (pagina 579) e A799 Perda comun ExtES (pagina 595).

Controlo por fieldbus

O acionamento pode ser ligado a diferentes sistemas de automacao através das suas
interfaces de fieldbus. Ver capitulos Controlador de fieldbus através da interface de
fieldbus integrado (EFB) e Controlo de fieldbus através de um adaptador fieldbus.

Ajustes e diagnésticos

Grupo de parametros: 50 Adaptador fieldbus (FBA) (pagina 432), 51 FBA A ajustes (pagi-
na 442), 52 FBA A ent dados (pagina 444), 53 FBA A dados out (pagina 445), 54 FBA B
ajustes (pagina 446), 55 FBA B dados in (pagina 448), 56 FBA B dados out (pagina 449) e
58 Fieldbus integrado (pagina 450).

Eventos: 7510 FBA A comunicacao (pagina 583), 7520 FBA B comunicacao (pagina 583),
A7C1 Comunicacdo FBA A (pagina 598), A7C2 Comunicacdo FBA B (pagina 598) e A7CE
Perda comun EFB (pagina 599).

Funcionalidade mestre/seguidor

Geral

A funcionalidade mestre/seguidor pode ser usada para ligar em conjunto diversos
acionamento para que a carga possa ser uniformemente distribuida entre os aciona-
mentos. Isto é ideal em aplicagdes onde os motores estdo acoplados um ao outro
através de uma engrenagem, corrente ou correia, etc.

Os sinais de controlo externo sao tipicamente ligados apenas ao acionamento que
opera como mestre. O mestre controla até 10 seguidores enviando mensagens de di-
fusdo ao longo de uma ligagdo de cabo elétrico ou de fibra dtica. O mestre pode ler os
sinais de feedback de até 3 seguidores selecionados.
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Mestre controlado por velocidade

v

\~

~ Processo mestre

Processo / M

seguidor |
~

(Por exemplo)

Palavra de controlo Seguidor controlador por

binario ou velocidade

Referéncia de velocidade
Mestre Referéncia de bindrio Seguidor

»
P

DDCS |Ligagao mestre/seguidor |DDCS

<

(Por exemplo)
Palavra de estado

01.01, 01.10 l\

Controlo por fieldbus

Sistema de controlo externo (ex.
PLC)

O acionamento mestre é tipicamente controlado por velocidade e os outros acionamen-
tos seguem a sua referéncia de binario ou velocidade. Em geral, um seguidor deve ser

controlado por bindrio quando os veios do motor do mestre e do seguidor estdo
acoplados rigidamente por engrenagem, corrente, etc. para que nao seja possivel
qualquer diferencga de velocidade entre os acionamentos.

controlado por velocidade quando os veios do motor do mestre e do seguidor
estdo acoplados flexivelmente para que seja possivel uma ligeira diferenca de ve-
locidade. Quando o mestre e o seguidor sdo controlados por velocidade, tipicamente
é usado o desfasamento (veja o parametro 25.8). A distribuicdo da carga entre o
mestre e o seguidor pode, em alternativa, ser ajustada como descrito em Funcdo
de partilha de carga com um seguidor controlado por velocidade abaixo.

Nota: Com um seguidor controlado por velocidade (sem partilha de carga), prestar
atencdo aos tempos de rampa de aceleracdo e de desaceleracdo do seguidor. Se os
tempos de rampa estiverem definidos para tempos mais longos do que no mestre, o
seguidor ird seguir os seus tempos de rampa de aceleracdo/desaceleracao e ndo os
definidos pelo mestre. No geral, é recomendado definir tempos de rampa idénticos
para o mestre e para o(s) seguidor(es). Qualquer ajuste na forma de rampa (ver para-
metros 23.16...23.19)deve ser aplicado apenas no mestre.

Em algumas aplicacoes, é requerido controlo de velocidade e controlo de bindrio do
seguidor. Nestes casos, o modo de operacao pode ser comutado com o parametro
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(19.12 ou 19.14). Outro método é definir um local de controlo externo para modo de
controlo de velocidade e outro para modo de controlo de binario. Assim, a entrada di-
gital do seguidor pode ser usada para comutar entre os locais de controlo. Consulte o
capitulo Locais de controlo e modos de operagao.

Com o controlo de bindrio, pode ser usado o pardametro 26.15 do seguidor para escalar
a referéncia de binario recebida para uma partilha 6tima de carga entre o mestre e o
seguidor. Algumas aplica¢des de seguidor controlado por binario, ex. onde é requerida
velocidade de operacdo com binario muito baixo ou muito alto, podem requerer feed-
back do codificador.

Se um acionamento precisar de alternar rapidamente entre os estados de mestre e de
seguidor, podem ser guardados conjuntos de parametros de utilizador (ver pagina 102),
um com os ajustes do mestre e outro com os ajustes do seguidor. Os ajustes adequados
podem ser ativados usando, por exemplo, entradas digitais.

Funcao de partilha de carga com um seguidor controlado por velocidade

A partilha de carga entre o mestre e um seguidor controlado por velocidade pode ser
utilizada em varias aplicacoes. A funcao de partilha de carga é implementada sintoni-
zando a referéncia com um sinal de tempo baseado numa referéncia de binario. A re-
feréncia de binario é selecionada pelo parametro 23.42 (por defeito, a referéncia 2 re-
cebida do mestre). A partilha de carga é ajustada pelo parametro 26.15 e ativada pela
fonte selecionada por 23.40. O parametro 23.41 fornece um ajuste de ganho para a
correcao de velocidade. O sinal de correcdo final adicionado a referéncia de velocidade
é apresentado por 23.39. Consulte o diagrama de blocos na pagina 661.

Nota:

« Afuncdo pode ser ativada apenas quando o acionamento é um seguidor controlado
por velocidade em modo de controlo remoto.

« Odesfasamento (25.8) é ignorado quando a funcao de partilha de carga esta ativa.

« O mestre e o seguidor devem ter os mesmos valores de sintoniza¢do do controlo
de velocidade.

« O periodo de correcao de velocidade esta limitado pelos parametros da janela de
erro de velocidade 24.44 e 24.43. Uma limitacdo ativa é indicada por 6.19.

«  Para uma paragem de rampa fiavel de um seguidor,

- ambos os parametros 24.43 e 24.44 devem ser ajustados para um valor inferior
ao parametro 21.6 (ou o controlo da janela de erro de velocidade totalmente
desativado por 24.41), e

« parametro 24.11 deve ser ajustado para um valor inferior ao parametro 21.6.

Comunicacgao

A ligacdo mestre/seguidor pode ser construida ligando os acionamentos juntamente
com cabos de fibra dtica (pode requerer equipamentos adicionais dependendo do
hardware do acionamento existente), ou ligando em conjunto os conectores XD2D dos
acionamentos. O meio é selecionado pelo parametro 60.1.
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O parametro 60.3 define se o acionamento é o mestre ou um seguidor na ligacdo de
comunicac¢ao. Normalmente, o acionamento com processo controlado por velocidade
é também configurado como o mestre na comunicagdo.

A comunicacdo naligagdo mestre/seguidor é baseada no protocolo DDCS, que emprega
conjuntos de dados (especificamente, o conjunto de dados 41). Um conjunto de dados
contém trés palavras de 16-bit. O conteddo do conjunto de dados sdo configuraveis
livremente usando os parametros 61.1...61.3. A difusao do conteldo do conjunto de
dado pelo mestre contém tipicamente a palavra de controlo, a referéncia de velocidade
e areferéncia de binario, enquanto os seguidores devolvem uma palavra de estado
com dois valores atuais.

O ajuste por defeito do parametro 61.1é CW seguidor. Com este ajuste no mestre, uma
palavra constituida pelos bits 0...11 de 6.1 e quatro bits selecionados pelos parametros
6.45...6.48 é difundida para os seguidores. No entanto, o bit 3 da palavra de controlo
do seguidor é modificado para que permaneca ON enquanto o mestre estiver a modular
e para que a sua alteragdo para 0O faca o seguidor parar por inércia. Isto serve para
sincronizar a paragem do mestre e do seguidor.

Nota: Quando o mestre esta a diminuir a rampa para parar, o seguidor observa a re-
feréncia a diminuir mas ndo recebe comando de paragem até o mestre parar de modular
e limpar o bit 3 da palavra de controlo do seguidor. Por causa disto, os limites de velo-
cidade minimo e maximo no acionamento seguidor nao tém o mesmo sinal - ou entdao
o seguidor iria forcar o limite até o mestre parar.

Trés palavras de dados adicionais podem ser opcionalmente lidas de cada seguidor.
Os seguidores de onde os dados sdo lidos sdo selecionados pelo parametro 60.14 no
mestre. Em cada acionamento seguidor, os dados a enviar sao selecionados pelos
parametros 61.1...61.3. Os dados sao transferidos em formato inteiro sobre a ligagdo
e depois exibidos pelos parametros 62.28...62.36 no mestre. Os dados podem depois
ser enviados para outros parametros usando 62.4...62.12.

Paraindicar falhas nos seguidores, cada seguidor deve ser configurado para transmitir
a sua palavra de estado como uma das palavras de dados acima mencionadas. No
mestre, o parametro de destino correspondente deve ser definido como SW seguidor.
A acdo a ser tomada quando um seguidor apresenta uma falha é selecionada pelo
parametro 60.17. Os eventos externos (ver o grupo de parametros 31 Funcdes falha)
podem ser usados para indicar o estado de outros bits da palavra de estado.

Os diagramas de bloco da comunicagdo mestre/seguidor sdo apresentados nas paginas
674 e 675.
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Construcao da ligacao mestre/seguidor

Aligacdo de mestre/seguidor é formada ligando os acionamentos em conjunto usando
ou

« cabo blindado multi par torcido entre os terminais XD2D dos acionamentos*, ou

- cabos de fibra ética. Os acionamentos com uma unidade de controlo ZCU requerem
um médulo FDCO de comunicagao DDCS adicional; os acionamentos com uma
unidade de controlo BCU requerem um médulo RDCO.

* Esta ligacdo ndo pode coexistir com, e nao deve ser confundida com, a comunicacao
acionamento-para-acionamento (D2D) implementada pela programacao de aplica¢oes
(detalhada em Drive application programming manual (IEC 61131-3), 3AUA0000127808
[Inglés)).

Os exemplos de ligagdo sao apresentados abaixo. De notar que se uma configuragao
em estrela usar cabos de fibra ética é necessario uma unidade de ramificagao DDCS,
NDBU-95C.

Ligacdo mestre/sequidor com cabo elétrico

XD2D
XD2D
XD2D

BGND | 3 <
Dl
Ll
<

BGND | 3 fe—— |

BGND | 3
SHIELD | 4
SHIELD | 4
SHIELD | 4

Terminagdo ON Terminacao OFF Terminagdo ON

Ver o manual de hardware do acionamento sobre detalhes de cablagem e terminacgao.

Configuracdo em anel com cabos de fibra dtica

|T/Ies_tre_ _____ 1 l;eg;ido_rl ————— 1 'geg—uidon _____ -l
‘ Unidade de controlo (ZCU) | ’ Unidade de controlo (BCU) ’ | Unidade de controlo (ZCU) ‘
' FDCO ' ! RDCO ro '
| T | e A A |
- WM* C fﬁ‘fj:jmﬁ‘_j o -
Lo — - — - L — - — - L ——— _

Onde, T = Transmissor; R = Recetor
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Configuracdo em estrela com cabos de fibra dtica (1)

Mestre '—Seguidor 1

Unidade de controlo (ZCU)

'
| Unidade de controlo (ZCU) | Unidade de controlo |

(BCU)

S
S
. | T |

1
v RDCO !

|—Seguidor 3

| Unidade de controlo (ZCU)

MSTR CHO CH1 CH2

NDBU

Onde, T = Transmissor; R = Recetor
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Configuracdo em estrela com cabos de fibra dtica (2)

I[_Me;tre_ ----- —! I[_Seg-;uial ----- —{ I[_Seg-uiEZ ----- —!
| Unidade de controlo (ZCU) | | Unidade de controlo (ZCU) | | Unidade de controlo (BCU)

' ' 1 o RDCO '
| . || T |
| g R |
L — - —— _ Lo - — - —— _||____Jr'____|

CHx CHx CHx CHx

NDBU
X13 = REGEN

Onde, T = Transmissor; R = Recetor

Exemplo de ajustes de parametros

Abaixo encontra-se uma lista de verificagdo de parametros que deve ser definida du-

rante a configuracao da ligagdo mestre/seguidor. Neste exemplo, o mestre difunde a
palavra de controlo, a referéncia de velocidade e a referéncia de binario do Seguidor.

O seguidor devolve uma palavra de estado e dois valores atuais (isto ndo é obrigatério
mas é apresentado para explicacdo).

Ajustes mestre

- Ativacado da ligacao mestre/seguidor
+ 60.1 Porta comunica¢ao M/F (canal de fibra 6tica ou selecao XD2D)
« (60.2 Endereconé M/F =1)
+ 60.3 Modo M/F = Mestre DDCS (para ligacdo por fibra ética e por cabo)
. 60.5Ligacdo HW M/F (Anel ou Estrela para fibra 6tica, Estrela para cabo)

- Dados para serem difundidos para os seguidores
. 61.1Sel M/F dados 1 = Seguidor CW (Palavra de controlo do seguidor)
« 61.2 Sel M/F dados 2 = Referéncia de velocidade usada
« 61.3 Sel M/F dados 3 = Ref 5 bindrio atual

- Dados para serem lidos dos seguidores (opcional)
« 60.14 Selec seguidor M/F (selecdo de seguidores cujos dados sdo lidos de)
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«  62.4 N6 seguidor 2 sel dadl ... 62.12 N6 seguidor 4 sel dad3 (mapeamento dos
dados recebidos dos seguidores)

Ajustes sequidor

. Ativacao daligacao mestre/seguidor
« 60.1 Porta comunicacao M/F (canal de fibra ética ou selegdo XD2D)
« 60.2Endereconé M/F =2... 60
« 60.3 Modo M/F = Mestre DDCS (para ligagdo por fibra ética e por cabo)
. 60.5 Ligacdo HW M/F (Anel ou Estrela para fibra ética, Estrela para cabo)

« Mapeamento dos dados recebidos do mestre
« 62.1SelM/Fdados1=CW 16bit
« 62.2Sel M/F dados 2 = Refl 16bit
. 62.3Sel M/F dados 3 = Ref2 16bit

+ Selecdao do modo de operacgao e local de controlo
. 19.12 Modo controlo Extl = Velocidade ou Bindrio
« 20.1 Comandos Extl = Ligacdo M/F
. 20.2 Tipo disparo iniciar Extl = Nivel

- Selecao das fontes de referéncia
« 22.11 Selecdo refl veloc = M/F referéncia 1
. 26.11 Selecao refl binario = M/F referéncia 2

« Selecao dos dados a enviar para o mestre (opcional)
« 61.1SelM/F dados 1= SW 16bit
. ©6l1.2SelM/F dados 2 = Actl 16bit
. 61.3Sel M/F dados 3 = Act2 16bit

Especificacoes da ligagao de fibra 6tica mestre/seguidor

«  Comprimento maximo do cabo de fibra ética:
. FDCO-01/02 ou RDCO-04 com POF (Fibra Otica Plastica): 30 m
- Paradistancias até 1000 m, use dois conversores/repetidores 6ticos NOCR-
01 com cabo de fibra 6tica de vidro (GOF, 62,5 micrédmetros, Multi-Modo)

. Comprimento maximo do cabo de fibra ética: 50 m
« Taxa de transmissao: 4 Mbit/s

- Desempenho total da ligagdo: < 5 ms para transferir referéncias entre o mestre e
seguidores.

«  Protocolo: DDCS (Distributed Drives Communication System)

Ajustes e diagnésticos

Grupo de parametros: 60 Comunicacdo DDCS (pagina 459), 61 Dad trans D2D e
DDCS (pagina 476) e 62 Dados rec D2D e DDCS (pagina 482).

Eventos: 7582 Perda comun M/F (pagina 584) e A7CB Perda comun M/F (pagina 599).
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Interface do controlador externo

Geral

O acionamento pode ser ligado a um controlador externo (como o ABB AC 800M)
usando cabos de fibra ética ou cabo de par torcido. O ACS880é compativel com as li-
gagdes ModuleBus e DriveBus. Notar que algumas funcionalidades do DriveBus (como
o BusManager) nao sao suportadas.

Topologia

Um exemplo de ligagdo com um acionamento baseado em ZCU ou baseado em BCUu-
sando cabos de fibra tica é apresentado abaixo.

Os acionamentos com uma unidade de controlo ZCU requerem um modulo FDCO de

comunicacao DDCS adicional; os acionamentos com uma unidade de controlo BCU re-
querem um médulo RDCO ou FDCO. O BCUtem uma ranhura dedicada para o médulo
RDCO - podendo também ser usado um mdédulo FDCO com uma unidade de controlo
BCU, mas ird reservar uma das trés ranhuras opcionais universais do médulo. As confi-
guragdes em anel e em estrela também sdo possiveis, da mesma forma que a ligagao
mestre/seguidor (veja a seccao Funcionalidade mestre/seguidor (pagina 34)); a dife-
renca notavel é que o controlador externo é ligado ao canal CHO no médulo RDCO em
vez do CH2. O canal no médulo de comunicagdo FDCO pode ser livremente selecionado.

M T T e 7

Unidade de controlo (ZCU)

T = Transmissor, R = Recetor

O controlador externo também pode ser ligado ao conector D2D (RS-485) usando cabo
blindado torcido. A selecdo da ligacdo é efetuada pelo parametro 60.51.

A taxa de transferéncia pode ser selecionada pelo parametro 60.56.
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Comunicacao

A comunicacdo entre o controlador e o acionamento é constituida por conjuntos de
dados de trés palavras de 16-bit cada. O controlador envia um conjunto de dados para
o acionamento, que devolve o préximo conjunto de dados ao controlador.

A comunicacdo usa conjuntos de dados 10...33. Os conteudos dos conjuntos de dados
sdo livremente configuraveis, mas o conjunto de dados 10 contém tipicamente a palavra
de controlo e uma ou duas referéncias, enquanto que o conjunto de dados 11 devolve
a palavra de estado e os valores atuais selecionados. Para a comunicacao ModuleBus,
0 ACS880 pode ser ajustado como um “acionamento padrao” ou como um “acionamento
de engenharia” pelo parametro 60.50. A comunicagdo ModuleBus usa os conjuntos de
dados 1...4 com uma “unidade standard” e os conjuntos de dados 10...33 com uma
“unidade de engenharia".

A palavra que é definida como palavra de controlo é internamente ligada a Iégica do
acionamento; a codificacdo dos bits é apresentada na sec¢do Conteudos da palavra
de controlo do fieldbus (perfil Acion ABB) (pagina 647). Da mesma forma, a codificagdo
da palavra de estado é apresentada na sec¢do Contetudos da palavra de estado do
fieldbus (perfil Acion ABB) (pagina 649).

Por defeito, os conjuntos de dados 32 e 33 sdo dedicados para caixa de correio de
servico, o que permite a definicdo ou consulta dos valores dos parametros como segue:

Controlador ACS880
(— Escrita de parametros para o ) ( 7

acionamento
Transmitir endereco Conjunto | | Par. Valor
Valor = 4865* dados 32.1
Transmitir dados Conjunto 19.01 1234
Valor = 1234 dados 322
Transmitir feedback Conjunto 1
endereco dados 33.1
Valor = 4865*
Leitura de parametros do
acionamento _
Solicitar endereco Conjunto
Valor = 6147** dados 32.3 24.03 4300
Solicitar dados Conjunto
Valor = 4300 dados 33.2
Solicitar feedback Conjunto
endereco dados 33.3
Valor = 6147**

*19.01 - 13h.01h - 1301h = 4865
**24.03 - 18h.03h - 1803h = 6147
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Com o parametro 60.64, os conjuntos de dados 24 e 25 podem ser selecionados em
vez dos conjuntos 32 e 33.

Os intervalos de atualizagdo dos conjuntos de dados sdo os seguintes:
« Conjuntos de dados 10 e 11: 2 ms

« Conjuntos dedados 12 e 13: 4 ms

« Conjuntos de dados 14 e 17: 10 ms

« Conjuntos de dados 18...25, 32, 33: 100 ms.

Ajustes e diagndsticos

Grupo de parametros: 60 Comunicacao DDCS (pagina 459), 61 Dad trans D2D e
DDCS (pagina 476) e 62 Dados rec D2D e DDCS (pagina 482).

Eventos: 7581 Perda comun control DDCS (pagina 584) e A7CA Perda comun control
DDCS (pagina 599).

Controlo de uma unidade de alimentacao (LSU)

Geral

Se o acionamento tiver unidades inversoras e de alimentacao controladas separada-
mente (também conhecidas como conversores do lado da linha e do lado do motor),
a unidade de alimentacdo pode ser controlada através da unidade inversora. Por
exemplo, a unidade inversora pode enviar uma palavra de controlo e as referéncias
para a unidade de alimentagao, permitindo o controlo de ambas as unidades a partir
das interfaces de um programa de controlo.

Com os acionamentos individuais ACS880, as duas unidades de controlo sdo ligadas
na fabrica. Nos multidrives ACS880 (sistemas de acionamento com uma unidade de
alimentacdo e multiplas unidade inversoras), a funcionalidade ndo é normalmente
usada.

Comunicacgao

A comunicagdo entre os conversores e o acionamento é constituida por conjuntos de
dados de trés palavras de 16-bit cada. A unidade inversora envia um conjunto de dados
para a unidade de alimentagdo, que devolve o préximo conjunto de dados a unidade
inversora.

A comunicacao usa os conjuntos de dados 10 e 11, atualizados em intervalos de 2 ms.
O conjunto de dados 10 é enviado pela unidade inversora para a unidade de alimentacao,
enquanto que o conjunto de dados 11 é enviado pela unidade de alimentacdo para a
unidade inversora. Os conteudos dos conjuntos de dados sdo livremente configuraveis,
mas o conjunto de dados 10 contém tipicamente a palavra de controlo, enquanto que
o conjunto de dados 11 devolve a palavra de estado.

A comunicagao basica é inicializada pela parametro 95.20. Isto torna diversos parame-
tros visiveis (ver abaixo).
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Se a unidade de alimentacdo é regenerativa (como uma unidade de alimentacao IGBT),
é possivel enviar-lhe uma referéncia de tensao CC e/ou de poténcia reativa desde o
grupo de parametros do inversor 94 Controlo LSU. Uma unidade de alimentacdo rege-
nerativa também envia sinais atuais para a unidade inversora que sdo visiveis no grupo
de parametros 1 Valores atuais.

Ajustes e diagndsticos

Parametros: 1.102 Corrente da linha (pagina 142)...1.164 Energia nominal LSU, 5.111
Temperatura do conversor de linha...5.121 Contador de fechamento MCB, 6.36 Palavra
estado LSU...6.43 Selecdo bit 3 util LSU CW, 6.116 Palavra de status do conversor LSU
1...6.118 Palavra de status de inibicao de arranque LSU, 7.106 Nome do pacote de carga
LSU...7.107 Versao do pacote de carga LSU, 30.101 Palavra de limite LSU 1...30.149 Li-
mite de energia maximo LSU, 31.120 Falha a terra LSU...31.121 Perda de fase de alimen-
tagao LSU, 95.20 Opc¢des HW palavra 1 (pagina 528) e 96.108 Inicializacdo da placa de
controle LSU (pagina 542).

Grupo de parametros: 60 Comunicacao DDCS (pagina 459), 61 Dad trans D2D e
DDCS (pagina 476), 62 Dados rec D2D e DDCS (pagina 482) e 94 Controlo LSU (pagina 517).

Eventos: 7580 INU-LSU perda comun (pagina 583), 7584 Falha carregamento LSU (pagi-
na 584), AF80 INU-LSU perda comun (pagina 603) e AF85 Aviso unid lado da linha (pagi-
na 603).

Controlo do motor

Controlo direto de binario (DTC)

O controlo do motor do ACS880 é baseado em controlo direto de binario (DTC), a pla-
taforma premium de controlo de motores. O desligar dos semicondutores de saida é
controlado para atingir o fluxo do estator e o binario do motor requerido. O valor de
referéncia para o controlador de binario vem do controlador de velocidade, do contro-
lador de tensdo CC ou diretamente de uma fonte externa de referéncia de binario.

O controlo de motor requer medicao da tensao CC e duas correntes da fase do motor.
O fluxo do estator é calculado integrando a tensdo do motor no espaco vetor. O binario
do motor é calculado com um produto vetorial do fluxo do estator e da corrente do

rotor. Utilizando o modelo de motor identificado, o fluxo estimado do estator é melho-
rado. A velocidade atual do veio do motor ndo é necessaria para o controlo do motor.

A maior diferenca entre o controlo tradicional e o DTC é que o controlo de binario tem
o mesmo nivel de tempo do controlo por interruptor de poténcia. Ndo existe tensdo e
frequéncia controlada em separado pelo modulador PWM; a comutacgdo da fase de
saida é completamente baseada no estado eletromagnético do motor.

A melhor precisdo de controlo do motor é conseguida pela ativagao de um ciclo de
identificacdo separado do motor (ID run).

Consulte ainda a sec¢do Controlo escalar do motor (pagina 62).

Ajustes e diagnoésticos

Parametros: 99.4 Modo controlo motor (pagina 552) e 99.13 Pedido ID Run (pagina 555).




46 Caracteristicas do programa

Referéncia rampa

Os tempos das rampas de aceleracao e desaceleracdo podem ser individualmente de-
finidos para referéncia de velocidade, frequéncia e binario.

Com umareferéncia de velocidade ou frequéncia, as rampas podem ser definidas como
o tempo que o acionamento demora para acelerar ou desacelerar entre a velocidade
zero ou frequéncia e o valor definido pelo parametro 46.1 ou 46.2. O utilizador pode
comutar entre dois conjuntos de rampas pré-definidos usando uma fonte binaria tal
como uma entrada digital. Para referéncia de velocidade, também a forma da rampa
pode ser controlada.

Com uma referéncia de binario, as rampas sao definidas como o tempo que demora a
referéncia para alterar entre zero e o bindrio nominal do motor (parametro 1.30).

Rampas de aceleracao/desaceleragao especiais

Os tempos de aceleracdao/desaceleragdo para a fungao de jogging podem ser definidos
separadamente; ver a sec¢do Jogging (pagina 60).

A taxa de mudanca da funcdo do potencidmetro do motor (pagina 74) é ajustavel. A
mesma taxa é aplicada em ambas os sentidos.

A rampa de desaceleragdo pode ser definida para paragem de emergéncia (modo
“Off3”).

Ajustes e diagndsticos
Parametros:

« Rampa referéncia de velocidade: 23.11 Selecdo ajuste rampa...23.19 Des tempo
forma 2 e 46.1 Escala velocidade (pagina 420).

«  Rampareferéncia de binario: 1.30 Escala binario nom (pagina 140), 26.18 Tempo acel
rampa bin (pagina 309) e 26.19 Tem desacel rampa binario (pagina 309).

+  Rampa referéncia de frequéncia: 28.71 Selecao ajuste rampa...28.75 Tempo desa-
celeracdo 2 e 46.2 Escala frequéncia (pagina 420).

« Jogging: 23.20 Acel tempo jogging (pagina 284) e 23.21 Des tempo jogging (pagi-
na 284).

«  Potencidmetro do motor: 22.75 Tempo rampa potenc motor (pagina 278).

. Paragem de emergéncia (modo “Off3”): 23.23 Tempo par emerg (pagina 284).
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Velocidades/frequéncias constantes

As velocidades constantes e as frequéncias sdo referéncias predefinidas que podem
ser rapidamente ativadas, por exemplo, através das entradas digitais. E possivel definir
até 7 velocidades constantes para controlo da velocidade e 7 frequéncias constantes
para controlo da frequéncia.

AVISO!
As velocidades constantes e as frequéncias anulam a referéncia normal, indepen-
dentemente de onde a referéncia for proveniente.

A funcdo de frequéncias/velocidades constantes opera a um nivel de tempo de 2 ms.

Ajustes e diagnoésticos

Grupo de parametros: 22 Selecdo referéncia velocidade (pagina 271) e 28 Corrente re-
feréncia frequéncia (pagina 316).

Velocidades/frequéncias criticas

As velocidades criticas (normalmente chamadas de "skip speeds") podem ser predefi-
nidas onde é necessario evitar algumas velocidades do motor ou algumas gamas de
velocidade devido a, por exemplo, problemas de ressonancia mecanica.

Afuncao de velocidades criticas evita que a referéncia permaneca dentro de uma faixa
critica durante periodos extensos. Quando uma referéncia em alteragdo (22.87) entra
uma gama critica, a saida da funcdo (22.1) bloqueia até a referéncia sair da gama.
Qualquer mudanca instantanea na saida é suavizada pela funcdo de rampa mais
adiante na cadeia de referéncia.

A funcdo estd ainda disponivel para controlo de motor escalar com uma referéncia de
frequéncia. A entrada da fungao é apresentada pelo parametro 28.96 Ref7 frequéncia
atual, ou a saida pelo parametro 28.97 Ref frequéncia ilimitada.

Exemplo

Uma ventoinha tem vibragdes na gama de 540 a 690 rpm e 1380 a 1560 rpm. Para fazer
com que o acionamento evite estas gamas de velocidade:

- ative a funcao de velocidades criticas regulando o bit 0 do parametro 22.51, e

- ajuste as gamas de velocidade criticas como na figura abaixo.
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22.01 (rpm)
(saida da fungéo)
1 2
560 <
AN
1380 7
Va
690 <
AN
540 v
1 2 3 4 22.87 (rpm)

(entrada da fungéo)

jury

Parametro 22.52 = 540 rpm

2 |Parametro 22.53 = 690 rpm
3 | Parametro 22.54 = 1380 rpm
4 |Parametro 22.55 = 1560 rpm

Ajustes e diagndsticos
Parametros:

«  Velocidades criticas: 22.51 Fungao velocidade critica...22.57 Veloc critica 3 alta (pa-
gina 277)

. Frequéncias criticas: 28.51 Funcgdo frequéncia critica...28.57 Frequéncia critica 3
alto.

Autoajuste controlador de velocidade

O controlador de velocidade do acionamento pode ser ajustado automaticamente
usando a fungdo de ajuste automatico. O ajuste automatico é baseado numa estimativa
da constante de tempo mecanico (inércia) do motor e da maquina.

Arotina de autoajuste executa o motor através de uma série de ciclos de aceleracao/de-
saceleragdo, podendo o nimero de ciclos ser ajustado pelo parametro 25.40. Os valores
mais elevados produzirdo resultados mais exatos, especialmente se a diferenca entre
as velocidades inicial e a maxima for pequena.

A referéncia maxima de bindrio usada durante o autoajuste serd o binario inicial (ie. o
binario quando arotina ativada) mais 25.38, exceto quando limitada pelo limite maximo
de binario (grupo de parametros 30 Limites) ou pelo binario nominal do motor (grupo
de parametros 99 Dados motor). A velocidade maxima calculada durante a rotina é a
velocidade inicial (ie. a velocidade quando a rotina é ativada) mais 25.39, exceto se limi-
tado pelos parametros 30.12 ou 99.9.

O diagrama abaixo apresenta o comportamento da velocidade e do binario durante a
rotina de autoajuste. Neste exemplo, 25.40 esta definido para 2.
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Binario inicial +
[25.38)

Binario inicial

Velocidade inicial +
[25.39]

Velocidade inicial

Nota:

- Se o acionamento nao pode produzir a poténcia de travagem solicitada durante a
rotina, os resultados serdo baseados apenas nas fases de aceleracdo e ndo tao
exatamente como quando com a poténcia de travagem total.

« O motor ird exceder a velocidade maxima calculada ligeiramente no final de cada
estagio de aceleracgdo.

Antes de ativar a rotina de autoajuste
Os pré-requisitos para executar a rotina de auto-ajuste sdo:
« Aidentificagdo do motor (ID run) foi completada com sucesso

«  Os limites de velocidade e de binario (grupo de parametros 30 Limites) foram
ajustados

. O feedback de velocidade foi monitorizado para ruido, vibragdes e outras pertur-

bacdes provocadas pela mecanica do sistema, e a

. filtragem do feedback de velocidade (grupo de parametros 90 Selecdo feedba-
ck)

- filtragem do erro de velocidade (grupo de parametros 24 Condicion ref veloci-
dade), e

. velocidade zero (parametros 21.6 e21.7) foram ajustadas para eliminar estas
perturbacdes.
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- Oacionamento foiiniciado e esta a ser executado em modo de controlo de veloci-
dade.

Depois de cumpridas estas condig¢des, o autoajuste pode ser ativado pelo parametro
25.33 (ou pela fonte do sinal selecionado pelo mesmo).

Modos de autoajuste

O autoajuste pode ser efetuado de trés formas diferentes dependendo do ajuste do
parametro 25.34. As selecbes Suave, Normal e Apertado definem como a referéncia de
bindrio do acionamento deve reagir ao passo da referéncia de velocidade apds ajuste.
Aselecdo Suave produz uma resposta lenta mas robusta; Apertado produz uma resposta
rapida, mas com os valores de ganho eventualmente demasiado altos para algumas
aplicagdes. A figura abaixo apresenta as respostas de velocidade a um passo de referén-
cia de velocidade (normalmente, 1... 20%).

[n/n\] %

Subcompensado
Ajustado normalmente (ajuste automatico)

Normalmente ajustado (manualmente). Melhor rendimento dinamico que com B

O n w >

Controlador de velocidade sobrecompensado

Resultados do autoajuste

No final de uma rotina de autoajuste bem sucedida, os seus resultados sao automati-
camente transferidos para parametros

« 25.2 (ganho proporcional do controlador de velocidade)
« 25.3 (tempo de integragdo do controlador de velocidade)

. 25.37 (constante de tempo mecanico do motor e da maquina).
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No entanto, é ainda possivel ajustar manualmente o ganho do controlador, o tempo
de integracao e o tempo de derivagao.

A figura seguinte é um diagrama de blocos simplificado do controlador de velocidade.
A saida do controlador é a referéncia para o controlador de binario.

Compensacao
de aceleragao
derivativa
. Referéncia
Referéncia | Proporcional, +de
Valor erro : v €
de + . integral +§§.bmano .
velocidade - L+
Derivada
Velocidade
atual

Indicagdes de aviso

Sera gerada uma mensagem de aviso, AF90 se a rotina de autoajuste ndo for comple-
tada com sucesso.

Para mais informacao, consulte o capitulo Detecdo de falhas.

Ajustes e diagnoésticos

Parametros: 25.33 Autoajuste controlador veloc (pagina 303)...25.40 Temp rep autoajus-
te (pagina 304).

Eventos: AF90 Autoajuste control veloc (pagina 603).

Amortecimento oscilagao

A funcdo de amortecimento de oscilagdo pode ser usada para cancelar oscilagoes
provocadas pela mecanica ou por uma tensao CC oscilante. A entrada — um sinal refle-
tindo a oscilacdo - é selecionada pelo parametro 26.53. A fungdo de amortecimento de
oscilacdo emite uma onda sinusoidal (26.58) que pode ser resumida com a referéncia
de bindrio com um ganho adequado (26.57) e mudanca de fase (26.56).

O algoritmo do amortecimento de oscilagdes pode ser ativado sem ligar a saida a cadeia
de referéncia, o que faz com que seja possivel comparar a entrada e a saida da funcao
e fazer ajustes adicionais antes de aplicar o resultado.
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Procedimento de regulacao para o amortecimento de oscilagao

Selecionar a entrada con26.53
Ativar algoritmo cong6.51
Ajustar26.57 para O

v

Calcular a frequéncia de oscilagdo do sinal (usar a ferramenta
Drive Composer PC) e ajustar26.55
Ajustar26.56"

Aumentar26.57 gradualmente para que o algoritmo comece a
produzir efeitos

A amplitude de oscilagdo dimimy\ A amplitude de oscilagdo aumenta

Aumentar26.57 e ajustar26.56 se necessario Tentar outros valores par26.56

v

Aumentar26.57 para suprimir totalmente a
oscilacao

D se o faseamento de uma oscilacio de corrente CC ndo puder ser determinado por
medicao, o valor de O graus é geralmente um valor inicial adequado.

Nota: Alterar o erro de velocidade da baixa passagem da constante de tempo do filtro,
ou o tempo de integragao do controlador de velocidade pode afetar a sintonizacdo do
algoritmo de amortecimento de oscilacdes. E recomendado ajustar o controlador de
velocidade antes do algoritmo de amortecimento de oscilagdes. (O ganho do controlador
de velocidade pode ser ajustado depois da regulacao deste algoritmo).

Ajustes e diagnésticos
Parametros: 26.51 Amort oscilacao (pagina 312)...26.58 Saida amortecimento osci-
lacdo (pagina 314).

Eliminacao da frequéncia de ressonancia

O programa de controlo contém uma funcao de filtro NOCH para remover as frequéncias
de ressonancia do sinal de erro de velocidade.

Ajustes e diagndsticos

Parametros: 24.13 Filtro de velocidade RFE (pagina 289)...24.17 Amortecimento de po-
lo (pagina 291).
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Controlo de pico

No controlo de binario, o motor pode aumentar potencialmente se a carga for perdida
de repente. O programa de controlo tem uma fungao de controlo de pico que diminui
areferéncia de binario sempre que a velocidade do motor (90.1) exceder o parametro
30.11 ou 30.12.

velociaaae
motor
Nivel de disparo por excesso
develocidade  __ _ _ __ _
31.30
30.12 /\
1 1
| |
| |
(o] ! ! Tempo
Controlo de pico
ativo
30.11
31.30
Nivel de disparo por excesso
de velocidade

Afuncdo é baseada num controlador PI. O ganho proporcional e o tempo de integragao
pode ser definido por parametros. Ajustar para zero desativa o controlo de pico.

Ajustes e diagnoésticos

Grupo de parametros: 30 Limites (pagina 331), 31 Func¢des falha (pagina 342) e 90 Selecao
feedback (pagina 493).

Parametros: 26.81 Ganho ctrl afluéncia (pagina 315) e 26.82 Tempo integ ctrl afluéncia (pa-
gina 315).
Suporte codificador

O programa suporta dois codificadores de volta-unica ou de multi-volta (ou descodifi-
cadores). Estdo disponiveis os seguintes mdédulos de interface opcionais:

- Interface do codificador TTL FEN-01: duas entradas TTL, saida TTL (para emulacao
de codificador e eco) e duas entradas digitais

- Interface do codificador absoluto FEN-11: entrada codificador absoluto, entrada
TTL, saida TTL (para emulacdo de codificador e eco) e duas entradas digitais
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. Interface do descodificador FEN-21: entrada descodificador, entrada TTL, saida
TTL (para emulacdo de codificador e eco) e duas entradas digitais

« Interface codificador HTL FEN-31: Entrada codificador HTL, saida TTL (para emu-
lacdo e eco do codificador) e duas entradas digitais.

. Interface codificador HTL/TTL FSE-31 (para uso com um médulo de func¢des de
seguranca FSO-xx): Duas entradas de codificador HTL/TTL (uma entrada HTL su-
portadas no momento da publicagdo).

O mddulo de interface deve ser instalado numa das ranhuras opcionais na unidade de
controlo do acionamento. O médulo (exceto o FSE-31) também pode serinstalado num
adaptador de extensao FEA-03.

Eco e emulagao codificador

Ambos os codificadores eco e emulagdo sao suportados pelas interfaces FEN-xx acima
mencionadas.

O codificador eco esta disponivel com codificadores TTL, TTL+ e HTL. O sinal recebido
do codificador é associado a saida TTL inalterada. Isto permite a ligacdo de um codifi-
cador a diversos acionamentos.

A emulagdo de codificador também permite associar o sinal do codificador a saida,
mas o sinal é escalado ou os dados de posi¢do convertidos para impulsos. A emulagao
pode ser utilizada quando o codificador absoluto ou o descodificador precisa de ser
convertido em impulsos TTL, ou quando o sinal deve ser convertido para um nimero
de impulsos diferente do original.

Carga e feedback do motor

Estas diferentes fontes podem ser usadas como velocidade e feedback de posicao:
codificador 1, codificador 2 ou posicao do motor estimada. Qualquer uma desta pode
ser usada para calculo da posigao de carga ou controlo do motor. O célculo da posi¢ao
de carga torna possivel, por exemplo, determinar a posicdo de uma correia transporta-
dora ou o peso da carga de um guindaste. As fontes de feedback sdo selecionadas
pelos parametros 90.41 e 90.51.

Para detalhes das ligagdes de parametros do motor e fungdes de feedback de carga,
consulte os diagramas de bloco nas paginas 659 e 660. Para mais informagdes sobre o
célculo da posicdo de carga, consulte a seccdo Contador de posicao (pagina 55).

Todos os atritos mecanicos entre componentes (motor, codificador do motor, carga,
codificador de carga) sdo especificados usando os parametros de engrenagem apre-
sentados no diagrama abaixo.
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Codificador de carga MOLUI para Lodairicagor ao motor
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Qualquer relagdo de transmissao entre o codificador e a carga é definida por 90.53 e
90.54. Damesma forma, qualquer relagdo de transmissao entre o codificador do motor
e o motor é definida por 90.43 e 90.44. No caso de a posi¢do estimada interna ser sele-
cionada como feedback de carga, a relagdo de transmissdo entre o motor e a carga
pode ser definida por 90.61 e 90.62. Por defeito, todas as relagdes mencionadas acima
sdo 1:1. Os racios s podem ser alterados com o acionamento parado; as novas defi-
nicdes requerem validacdo com 91.10.

do

90.62 90.44 motor

Contador de posicao

O programa de controlo contém um contador de posicdo que pode ser usado para in-
dicar a posicdo da carga. A saida da funcao de contador, parametro 90.7, indica o nu-
mero escalado de rotagdes lidas da fonte selecionada (ver a secgao Carga e feedback
do motor (pagina 54)).

Arelagao entre as rotacdes do veio do motor e o movimento de translagdo da carga
(em qualquer unidade de distancia) é definida pelos parametros 90.63 e 90.64. Esta
funcao de transmissao pode ser alterada sem a necessidade de uma atualizagao de
parametro ou reinicializagao do contador de posigdo - embora, a saida do contador sé
seja atualizada depois de serem recebidos novos dados de entrada de posicao.

Para mais detalhes sobre as ligagdes de parametros da funcao de feedback da carga,
consulte os diagramas de bloco na pagina 660.
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O contador de posigdo é inicializado definindo uma posicao fisica conhecida da carga
para o programa de controlo. A posicao inicial (por exemplo, a posicao inicial/zero, ou
a distancia da mesma) pode ser introduzida manualmente num parametro (90.58), ou
tomada de outro parametro. Esta posicdo é ajustada como o valor do contador de
posicao (90.7) quando a fonte selecionada por 90.67, tal como um interruptor de pro-
ximidade ligado a uma entrada digital, é ativada. Uma inicializa¢do bem sucedida é in-
dicada pelo bit 4 de 90.35.

Qualquer inicializagdo subsequente do contador deve ser primeiro ativada por 90.69.
Para definir uma janela de tempo para as inicializagdes, 90.68 pode ser usado para
inibir o sinal do interruptor de proximidade. Uma falha ativa no acionamento ird também
prevenir a inicializacao do contador.

Tratamento de erros de codificador

Quando é usado um codificador para feedback da carga, a agao tomada no caso de
um erro do codificador é especificada por 90.55. Se o parametro estiver ajustado para
Aviso, o calculo continuard suavemente, usando a posi¢ao estimada do motor. Se o
codificador recuperar do erro, o calculo volta suavemente feedback do codificador. Os
sinais de posicao de carga (90.4, 90.5 e 90.7) continuarao a ser atualizados sempre,
mas o bit 6 de 90.35 serd definido para indicar dados de posicdo potencialmente im-
precisos. Além disso, o bit 4 de 90.35 serd limpo depois da paragem seguinte como
uma recomendacao para reiniciar o contador de posicao.

O parametro 90.60 define se o célculo de posicao é retomado a partir do valor anterior
durante um erro do codificador ou da reinicializagdo da unidade de controlo. Por defeito,
o bit 4 de 90.35 é limpo depois de um erro, indicando se é necessaria a reinicializagcdo.
Com 90.60 ajustado para Continuar desde valor anterior. os valores de posi¢do sao
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retidos durante um erro ou reinicio; o bit 6 de 90.35 &, no entanto, definido para indicar
que ocorreu um erro.

Nota: Com um codificador absoluto multivolta, o bit 6 de 90.35 é limpo na paragem
seguinte do acionamento se o codificador tiver recuperado do erro; o bit 4 ndo é limpo.
O estado do contador de posicdo é retido durante um reinicio da unidade de controlo,
apds o que é retomado o célculo da posicdo a partir da posicao absoluta dada pelo
codificador, considerando a posicao inicial especificada por 90.58.

AVISO!

A Se o acionamento esta no estado parado quando ocorre um erro do codificador,
ou se o acionamento nao esta ligado, os parametros 90.4, 90.5, 90.7 e 90.35 nao
sao atualizados porque ndo pode ser detetado nenhum movimento da carga.
Quando usar valores de posicao anteriores (90.60 é definido para Continuar
desde valor anterior), ndo esquecer de que os dados de posicdo ndo sao fidveis
se a carga se conseguir movimentar.

Valores do contador de posicao da leitura/escrita através de fieldbus

Os parametros da funcdo do contador de posicdo, tais como 90.7 e 90.58, podem ser
acedidos desde um sistema de controlo de nivel superior nos seguintes formatos:

« Inteiro de 16-bit (se 16 bits forem suficientes para a aplicacao)
« Inteiro 32-bit (pode ser acedido como duas palavras de 16-bit consequentes)

Por exemplo, para ler o parametro 90.7 através do fieldbus, ajustar a selecdo de para-
metro do conjunto de dados pretendido (no grupo 52) para Outro — 90.7, e selecionar
o formato. Se selecionar um formato de 32-bit, a palavra de dados subsequentes é
também automaticamente reservada.

Configuracao feedback do motor do codificador HTL

1. Especificar o tipo do mdédulo de interface do codificador (parametro 91.11 = FEN-
31) e a ranhura onde o mddulo é instalado (91.12).

2. Especificar o tipo de codificador (92.1 = HTL). A listagem de parametros sera relida
no acionamento depois do valor ser alterado.

3. Especificar o médulo interface a que o codificador é ligado. (92.2 = Mddulo 1).

4. Definir o nimero deimpulsos consoante a chapa de caracteristicas do codificador
(92.10).

5. Se o codificador rodar a uma velocidade diferente do motor (ex. nao estiver mon-
tado diretamente no veio do motor), inserir arelagao de transmissao da engrenagem
em 90.43 e 90.44.

6. Ajustaroparametro 91.10 para Atualizar para aplicar os novos ajustes do parametro.
O parametro reverte automaticamente para Feito.

7. Verificar se 91.2 apresenta o tipo correto de mddulo de interface (FEN-31). Verifique
ainda o estado do mdédulo; ambos os LEDs devem estar iluminados em verde.
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8. Arranque o motor com uma referéncia de por ex. 400 rpm.

9. Compare a velocidade estimada (1.2) com a velocidade medida (1.4). Se os valores
forem os mesmos, ajustar o codificador como fonte de feedback (90.41 = Codifica-
dor 1).

10. Especificar a acdo tomada no caso do sinal de feedback ser perdido (90.45).

Exemplo 1: Usar o mesmo codificador para o feedback da carga e do motor

O acionamento controla um motor usado para levantar uma carga num guindaste. E
usado um codificador integrado no veio do motor como feedback para controlo do
motor. O mesmo codificador também é usado para calcular a altura da carga na unidade
pretendida. Existe uma transmissao entre o veio do motor e o tambor do cabo. O codi-
ficador é configurado como Codificador 1 conforme apresentado em Configuracao
feedback do motor do codificador HTL abaixo. Além disso, sdo efetuados os seguintes
ajustes:

. 9043=1

. 90.44=1
(N&o é necessaria transmissdo ja que o codificador € montado diretamente no veio
do motor.)

« 90.51 = Codificador 1
. 90.53=1

« 90.54=50
O tambor de cabo roda uma vez por cada 50 rotacdes do veio do motor.

- 9061=1

. 90.62=1
(Estes parametros ndo precisam de ser mudados ja que a posicao estimada nao
estd a ser usada para feedback.)

. 9063=7

- 90.64=10

Acarga movimenta-se 70 centimetros, ou seja, 7/10 de um metro, por cada rotacdao
do tambor de cabo.

A altura da carga em metros pode ser lida em 90.7, enquanto 90.3 apresenta a veloci-
dade rotacional do tambor do cabo.

Exemplo 2: Usar dois codificadores

O primeiro (Codificador 1) é usado para feedback do motor. O codificador é ligado ao
veio do motor através de uma transmissao. O outro (Codificador 2) mede a velocidade
dalinha em outro local na maquina. Cada codificador é configurado conforme apresen-
tado em Configuracao feedback do motor do codificador HTL acima. Além disso, sdo
efetuados os seguintes ajustes:

« 90.41 = Codificador 1
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- 9043=1

« 9044=3
O codificador roda trés vezes por cada rotacdo do veio do motor.

« 90.51 = Codificador 2

A velocidade da linha medida pelo codificador 2 pode ser lida em 90.3. Este valor é
apresentado em rpm que pode ser convertido em outra unidade usando 90.53 e 90.54.
Note-se que o avan¢o constante nao pode ser utilizado nesta conversao porque nao
afeta 90.3.

Exemplo 3: Compatibilidade ACS 600 / ACS800

Com acionamento ACS 600 e ACS800, os flancos ascendentes e descendentes dos canais
A e B do codificador sdo normalmente contados para conseguir a melhor precisao
possivel. Assim, o nimero de impulsos recebidos por rotacdo é igual a quatro vezes o
numero de impulsos nominais do codificador.

Neste exemplo, um codificador de impulsos HTL tipo 2048 é ajustado diretamente no
veio do motor. A posicao inicial pretendida para corresponder ao interruptor de proxi-
midade é 66770.

No ACS880, sdo efetuados os seguintes ajustes:
« 921=HTL

+ 922=Mddulo1

« 92.10=2048

9213 = Ativar

« 90.51 = Codificador 1

« 90.63=8192 (ie. 4 x valor de 92.10, ja que o nimero de impulsos recebido é 4 vezes
o nominal. Ver também o parametro 92.12)

« Oparametro “data out” pretendido é ajustado para Outro-90.58 (formato 32-bit).
Apenas a palavra superior deve ser especificada - a palavra de dados subsequente
é reservada automaticamente para a palavra inferior.

- Asfontes pretendidas (tais como entradas digitais ou bits de utilizador da palavra
de controlo) sdo selecionadas em 90.67 e 90.69.

No PLC, se o valor inicial é definido no formato 32-bit usando palavras superiores e in-
feriores (correspondendo aos parametros do ACS800, POS COUNT INIT LO e POS
COUNT INIT HI), introduzir o valor 66770 nestas palavras como se segue:

- Ex. PROFIBUS:
- FBAdataout x = POS COUNT INIT HI = 1 (pois o bit 16 é igual a 65536)
« FBAdataout (x +1) = POS COUNT INIT LO = 1234.

«  ABB Automation usando comunicacao DDCS, ex.:
« Conjdedados 12.1 = POS COUNT INIT HI
« Conjde dados 12.2 = POS COUNT INIT LO
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Para testar a configuragao do PLC, inicializar o contador de posi¢cao com o codificador
ligado. O valor inicial enviado do PLC deve ser imediatamente refletido por 90.7 no
acionamento. O mesmo valor deve aparecer no PLC, depois de ter sido lido do aciona-
mento.

Ajustes e diagnésticos

Grupo de parametros 90 Selecao feedback (pagina 493), 91 Ajustes mddulo codif (pagi-
na 504), 92 Conf Codificador 1 (pagina 508) e 93 Config Codificador 2 (pdgina 515).

Jogging

A funcdo de jogging permite o uso de um interruptor momentaneo para rodar breve-
mente o motor. A funcdo de jogging é normalmente usada durante as reparagdes ou
comissionamentos para controlar a maquinaria localmente.

Estao disponiveis duas funcdes de jogging (1 e 2), cada uma delas com as suas préprias
fontes e referéncias de ativacao. As fontes de Sinal sdo selecionadas pelos parametros
20.26 e 20.27. Quando o jogging é ativado, o acionamento arranca e acelera para a ve-
locidade de jogging definida (22.42 ou 22.43) ao longo da rampa de aceleragao de jogging
definida (23.20). Depois do sinal de ativacao ser desligado, o acionamento desacelera
para uma paragem ao longo da rampa de desaceleragao de jogging definida (23.21).

Aimagem e a tabela abaixo apresentam um exemplo de como o acionamento opera
durante o jogging. No exemplo, é usado o modo de paragem por rampa (ver o parametro
21.3).

. Cmd jog = Estado da fonte definida pelos parametros 20.26 ou 20.27
- Ativar jog = Estado da fonte definida pelo parametro 20.25

« Cmd arranque = Estado do comando de arranque do acionamento.

Cmd jog I

Cmd
arranque

| |

| |

| I
ogatvo [ L 11 11|l

| |

Velocidade

I T T T T T L T T L T T LI T T L »
12 34 56 78 9 10 11 12 13 1415 16 17 18 19 t
Fase |[Cmdjog Jog Cmdar- Descricao

ativo | ranque
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1-2 1 1 O acionamento acelera até a velocidade jogging pela rampa
de aceleragao da fungao de jogging.

2-3 1 1 O acionamento segue a referéncia jog.

3-4 0 1 O acionamento desacelera até a velocidade zero pelarampa
de desaceleragao da funcdo de jogging.

4-5 0 1 O acionamento estd parado.

5-6 1 1 O acionamento acelera até a velocidade jogging pela rampa
de aceleracao da fungdo de jogging.

6-7 1 1 O acionamento segue a referéncia jog.

7-8 0 1 O acionamento desacelera até a velocidade zero pelarampa
de desaceleragdo da funcdo de jogging.

8-9 0 1-»0 O acionamento estd parado. Enquanto o sinal de jog ativo
estd ON, os comandos de arranque sdo ignorados. Depois
do jog ativo ser desligado, é necessario um novo comando
de arranque.

9-10 X 0 O acionamento acelera para a velocidade de referéncia ao
longo da rampa de aceleracdo selecionada (parametros
23.11...23.19).

10-11 X 0 O acionamento segue a referéncia de velocidade

11-12 X O acionamento desacelera para a velocidade zero ao longo
da rampa de desaceleracdo selecionada (parametros
23.11...23.19).

12-13 X O acionamento estd parado.

13-14 X 0 O acionamento acelera para a velocidade de referéncia ao
longo da rampa de aceleragdo selecionada (parametros
23.11...23.19).

14-15 X 0~>1 O acionamento segue a referéncia de velocidade Enquanto
o comando de arranque esta ON, o sinal de jog ativo é igno-
rado. Se o sinal de jog ativo estiver ON quando o comando
de arranque desliga, o jogging é ativado imediatamente.

15-16 0-1 1 O comando de arranque desliga. O acionamento comeca a
desacelerar ao longo darampa de desaceleracdo selecionada
(parametros 23.11...23.19).

Quando o comando de jog é ligado, o acionamento em de-
saceleracdo adota a rampa de desaceleracdo da funcao de
jogging.

16-17 1 1 O acionamento segue a referéncia jog.

17-18 0 1-»0 O acionamento desaceleraao longo da rampa de desacele-
ragao da fungdo de jogging.

18-19 0 0 O acionamento desacelera para a velocidade zero ao longo

da rampa de desaceleracdo selecionada (parametros 23.11

Consultar ainda o diagrama de blocos na pagina 658.
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A funcdo dormir opera a um nivel de tempo de 2 ms.
Nota:
. 0Ojogging ndo estd disponivel quando o acionamento esta em controlo local.

- 0Ojogging nao pode ser ativado quando o comando de arranque do acionamento
esta ON, ou o acionamento arranca quando o jogging é ativado. Arrancar o aciona-
mento depois do jog ativo desligar requer um novo comando de arranque.

AVISO!
ASe 0 jogging estd ativo e é ativado enquanto o comando de arranque esta
ON, o jogging é ativado logo que o comando de arranque desliga.

« Seambas as funcgdes de jogging sdo ativadas, a funcdo que é ativada em primeiro
lugar tem prioridade.

« 0Ojogging usa o modo de controlo de velocidade.

« Ostempos de formaderampa (pardametros 23.16...23.19) nao se aplicam as rampas
de aceleracdo/desaceleracdo de jogging.

«  Asfuncdes de impulso ativadas através de fieldbus (ver 6.1, bits 8...9) usam as re-
feréncias e os tempos de rampa definidos para jogging, mas ndo requerem o sinal
de jog ativo.

Ajustes e diagndsticos

Parametros: 20.25 Ativar jogging (pagina 258), 20.26 Fonte iniciar jogging 1 (pagina 258),
20.27 Fonte iniciar jogging 2 (pagina 259), 22.42 Ref jogging 1 (pagina 276), 22.43 Ref
jogging 2 (pagina 276), 23.20 Acel tempo jogging (pagina 284) e 23.21 Des tempo jog-
ging (pagina 284).

Controlo escalar do motor

E possivel selecionar o controlo escalar como método de controlo do motor em do DTC
(Controlo Direto de Binario). No modo de controlo escalar, o acionamento é controlado
com uma referéncia de velocidade ou frequéncia . No entanto, o desempenho superior
do DTC nao é atingido no controlo escalar.

E recomendado ativar o modo de controlo escalar do motor

« Seacorrente nominal do motor for inferior a 1/6 da corrente nominal de saida do
acionamento

« Seoacionamento for usado sem um motor ligado (por exemplo, para realizacao
de testes)

« Seoacionamento opera um motor de média tensdo através de um transformador
elevador, ou

« Em conversores multimotor, se
- acarganao for igualmente partilhada entre os motores,
« 0s motores forem de tamanhos diferentes, ou
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- 0s motores forem ser substituidos apds a identificacdo do motor (ID run)
Em controlo escalar, algumas fun¢des standard ndo estdo disponiveis.

Consulte ainda a sec¢do Modos de operacdo do acionamento (pagina 26).

Compensacao IR para controlo escalar do motor

A compensacao IR (também conhecida como impulso de tensao) estd disponivel apenas
quando o modo de controlo do motor é escalar. Quando a compensacao IR é ativada,
o acionamento da um impulso de tensdo extra ao motor a baixas velocidades. A com-
pensacdo IR é util em aplicagbes que necessitam de um binario de arranque elevado.
Em aplicacdes de configuragdo, a tensdo ndo pode ser alimentada através do transfor-
mador a 0 Hz, pelo que esta disponivel um ponto de rutura adicional para definir a
compensacao proxima da frequéncia zero.

Em Controlo Direto de Binario (DTC), ndo é possivel ou necessaria compensacao IR ja
que esta é aplicada automaticamente.

Tensao do
motor

A

compensagao IR

Sem
== Compensacio

P fHz)

Ajustes e diagnésticos

Parametros: 19.20 Unid ref controlo escalar (pagina 248), 97.12 Freq ajuste comp
IR (pdgina 546), 97.13 Compensacao IR (pagina 547) e 99.4 Modo controlo motor (pagi-
na 552).

Grupo de parametros: 28 Corrente referéncia frequéncia (pagina 316).

Autofaseamento

O autofaseamento é uma rotina de medigdo automatica para determinar a posicao
angular do fluxo magnético de um motor sincrono de imanes permanentes ou do eixo
magnético de um motor sincrono de relutancia . O controlo do motor requer a posicao
absoluta do fluxo do rotor para controlar o binario do motor de forma exata.

Sensores como os codificadores absolutos e os descodificadores indicam a posicao
do rotor em todos os momentos depois do deslocamento entre o dngulo zero de rotor
eodo sensor ter sido estabelecido. Por outro lado, um codificador de impulsos standard
determina a posigdo do rotor quando roda mas a posicao inicial ndo é conhecida. No
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entanto, um codificador de impulsos pode ser usado como um codificador absoluto
se estiver equipado com sensores Hall, embora com precisdo grosseira da posicao
inicial. Os sensores Hall geram os chamados impulsos de comutagao que mudam o seu
estado seis vezes durante uma rotacao, pelo que é apenas conhecido dentro do setor
de 60° de uma revolugcao completa da posicao inicial.

Muitos codificadores ddao um impulso zero (também chamdo de impulso-Z), uma vez
durante cada rotacdo. A posicao do impulso zero é fixa. Se esta posigao é conhecido
relativamente a posicdo zero utilizada pelo controlo do motor, a posigao do rotor no
instante do impulso zero também é conhecida.

Usar o impulso zero melhora a robustez da medicao da posicao do rotor. A posi¢ao do
rotor deve ser determinada durante o arranque porque o valor inicial dado pelo codifi-
cador é zero. A rotina de autofaseamento determina a posi¢ao, mas existe o risco de
algum erro de posicdo. Se a posicdo do impulso zero é conhecida com antecedéncia,
a posicao encontrada por autofaseamento pode ser corrigida assim que o impulso
zero é detetado pela primeira vez apds o arranque.

N

Rotor e

Codificador/descodificador absoluto

\4
s

A rotina de autofaseamento é desempenhada com motores sincronos de imanes per-
manentes e motores sincronos de relutancia nos seguintes casos:

1. Umamedicdo Unica da diferenca de posicdo do rotor e do codificador quando sdo
usados um codificador ou um descodificador absoluto com sinais de comutacao

2. Quando é usado um codificador suplementar em cada arranque.

3. Com controlo de motor de malha aberta, medicdo repetitiva da posicdo do rotor
em cada arranque

4. Quando a posicao do impulso zero deve ser medida antes do primeiro arranque.
Nota: No controlo de malha fechada, o autofaseamento é executado automaticamente

apos a identificagao do motor (ID run). O autofaseamento é ainda desempenhado au-
tomaticamente apds o arranque, quando necessario.
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No controlo de malha aberta, o angulo zero do rotor é determinado antes do arranque.
No controlo de malha fechada, o angulo real do rotor é determinado com o autofasea-
mento quando o sensor indica angulo zero. O offset do angulo deve ser determinado
porque os angulos zero reais do sensor e o rotor ndo correspondem normalmente. O

modo autofaseamento determina como esta operacdo é executada, em malha aberta
e controlo de malha fechada.

Uma posicao offset do rotor usada em controlo de motor também pode ser fornecida
pelo utilizador —ver parametro 98.15. De notar que a rotina de autofaseamento também
escreve o seu resultado para este parametro. Os resultados sdo atualizados mesmo
se as configuragoes do utilizador ndao sdo ativadas por 98.1.

Nota: No controlo de malha aberta, o motor roda sempre quando é iniciado a medida
que o veio é rodado para o fluxo remanescente.

O bit 4 de 6.21 indica se a posicdo do rotor ja foi determinada

Modos autofaseamento
Estdo disponiveis diversos modos autofaseamento (veja o parametro 21.13).

O modo derotacao (Sintonizar) é recomendado especialmente com o caso 1 pois trata-
se do método mais robusto e mais preciso. No modo rotacao, o veio do motor é rodado
para tras e para a frente (+360/pares de polos)° para determinar a posi¢ao do rotor.
No caso 3 (controlo malha aberta), o veio é rodado apenas num sentido e o angulo é
menor.

Outro modo de rotacao, Voltar com impulso Z, pode ser usado se houver dificuldade
usando o modo de rotagdo normal, por exemplo, devido ao atrito significativo. Com
este modo, o rotor é rodado lentamente até um impulso zero ser detetado a partir do
codificador. Quando o impulso zero é detetado pela primeira vez, a sua posicao é
guardada no parametro 98.15, que pode ser editado para sintonizagdo. De notar que
ndo é obrigatdria a utilizacdo deste modo, com um codificador de impulso zero. No
controlo de malha aberta, os dois modos de rotacdo sdo idénticos.

Os modos de imobilizacdo (Imobilizado 1, Imobilizado 2) podem ser usados se o motor
ndo puder ser rodado (por exemplo, quando a carga esta ligada). Como as caracteris-
ticas dos motores e cargas diferem, deve ser efetuado um teste para selecionar o
modo de imobilizagdao mais adequado.

O acionamento consegue determinar a posi¢ao do rotor quando o arranque é para um
motor em modo de operacao em controlo de malha aberta ou de malha fechada. Nesta
situacdo, o ajuste de ndo 21.13 tem efeito.

A rotina de autofaseamento pode falhar e, por isso, é recomendado executar a rotina
varias vezes e confirmar o valor do parametro 98.15.

Uma falha de autofaseamento (3385) pode ocorrer com um motor em funcionamento
se o angulo estimado do motor diferir muito do angulo medido. Isto pode ser causado,
por exemplo, por:

« O codificador estar a deslizar no veio do motor.

« Foiintroduzido um valor incorreto em 98.15
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« O motor ja estar a rodar antes da rotina de autofaseamento ter iniciado
« O modo Sintonizar esta selecionado em 21.13 mas o veio do motor esta bloqueado

« O modo Voltar com impulso Z esta selecionado em 21.13 mas nao é detetado im-
pulso zero numa rotacao do motor

« O tipo errado do motor esta selecionado em 99.3

« OIDrun ter falhado.

Ajustes e diagndsticos

Parametros: 6.21 Palav estado 3 conv (pagina 163), 21.13 Modo auto-fase (pagina 266),
98.15 Utiliz offset posicdo (pagina 551) e 99.13 Pedido ID Run (pagina 555).

Travagem de fluxo

AVISO!
AO motor precisa de ser dimensionado para absorver a energia térmica gerada
pela travagem de fluxo.

O acionamento pode fornecer uma maior desacelera¢cdo aumentando o nivel de mag-
netizacdo no motor. Ao aumentar o fluxo do motor, a energia gerada por este durante
a travagem pode ser convertida em energia térmica do motor.

Velocidade motor

Ter/Tn (%)

Ter = Binario de travagem
Ty =100 Nm

Sem travagem por 60 4
fluxo

Travagem de
fluxo

Travagem de

4 Sem travagem por
fluxo gem p

t(s) fluxo T T T T — f(Hz)

O acionamento monitoriza o estado do motor de forma continua, também durante a
travagem por fluxo. Por isso, a travagem por fluxo pode ser usada quer para parar o
motor e para alterar a velocidade. As outras vantagens da travagem por fluxo sdo:

- Atravagem comeca imediatamente depois de ser dado o comando de paragem.
A funcdo ndo tem de esperar pela reducao do fluxo antes de poder iniciar a trava-
gem.

. O arrefecimento do motor de indugdo é eficiente. A corrente do estator do motor
aumenta durante a travagem por fluxo, ndo a corrente do rotor. O estator arrefece
de uma forma muito mais eficaz que o rotor.

- Atravagem por fluxo pode ser usada com motores de inducdo e motores sincronos
de imanes permanentes.

Estdo disponiveis dois niveis de poténcia de travagem:
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- Atravagem moderada disponibiliza uma desaceleracdo mais rapida em comparacao
com uma situacdo onde a travagem por fluxo é desativada. O nivel de fluxo do
motor estd limitado para prevenir o aquecimento excessivo do motor.

- Atravagem completa explora quase toda a corrente disponivel para converter a
energia mecanica de travagem em energia térmica do motor. O tempo de travagem
€ mais curto comparado com a travagem moderada, Em uso ciclico, o aquecimento
do motor pode ser significativo.

Ajustes e diagnésticos

Parametro: 97.5 Travagem fluxo (pagina 544).

Magnetizacao CC
A magnetizacao CC pode ser aplicada ao motor para
« aquecer o motor para remover ou prevenir compensacao, ou

- bloquear o rotor na, ou préximo da, velocidade zero.

Pré-aquecimento

Esta disponivel uma funcao de preaquecimento do motor para evitar condensacao
num motor parado, ou para remover a condensa¢ao do motor antes do arranque. O
preaquecimento envolve alimentar uma corrente CC ao motor para aquecer as chuma-
ceiras.

O preaquecimento esta desativado no arranque, ou quando uma das fun¢des de mag-
netizacdo CC esta ativada. Com o acionamento parado, o preaquecimento é desativado
pela funcao de binario seguro off, um estado de falha do acionamento ou pela funcao
dormir do processo PID. O preaquecimento pode arrancar apenas depois de ter passado
um minuto do tempo de paragem do acionamento.

E selecionada uma fonte digital para controlar o preaquecimento pelo parametro 21.14.
A corrente de aquecimento é ajustada pelo parametro 21.16.

Pré-magnetizacao

A pré-magnetizacdo refere-se a magnetizagdo CC do motor antes do arranque. Depen-
dendo do modo de arranque selecionado (21.1 ou 21.19), a pré-magnetizacdo pode ser
aplicada para garantir o binario de travagem mais elevado possivel, até 200% do
binario nominal do motor. Ajustando o tempo de pré-magnetizacao (21.2), é possivel
sincronizar o arranque do motor e, por exemplo, a libertacdo do travao mecanico.

Paragem CC

A funcdo possibilita o bloqueio do rotor a velocidade zero (préximo) no meio da ope-
racdo normal. A paragem CC é ativada pelo pardmetro 21.8. Quando a referéncia e a
velocidade do motor sao inferiores a determinado nivel (parametro 21.9) o acionamento
deixa de gerar corrente sinusoidal e comeca ainjetar CC no motor. A corrente é ajustada
com o parametro 21.10. Quando a referéncia excede o parametro 21.9, a operagdo normal
do acionamento continua.
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Velocidade Paragem
motor l— CC
ot
Referéncia
21.09 \_/
ot

Nota:

« Aparagem CC esta disponivel apenas no controlo de velocidade no modo de con-
trolo DTC do motor (consultar a pagina 26).

« Afuncao aplica a corrente CC apenas numa Unica fase, dependendo da posigcao do
rotor. A corrente de retorno serd dividida entre as outras fases.

Pés-magnetizacao

Esta caracteristica mantém o motor magnetizado por um certo periodo (parametro
21.11) apds a paragem. Isto é para evitar a movimentagao sob carga da maquinaria, por
exemplo, antes de poder ser aplicado um travao mecanico. A pds-magnetizagdo é ati-
vada pelo parametro 21.8. O tempo e a corrente da magnetizacdo sdo definidos pelos
parametros 21.10 e 21.11.

Nota: A pds-magnetizagdo estd disponivel apenas quando arampa é o modo de paragem
selecionado (ver o parametro 21.3).

Magnetizacao continua

Um sinal digital, tal como um bit de utilizador na palavra de controlo do barramento
de campo, pode ser selecionado para ativar a magnetizagao continua. Isto pode ser
especialmente Util em processos que requerem paragem dos motores (ex., para ficarem
em standby até novo material ser processado) e arrancar rapidamente sem serem
magnetizados primeiro.
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Nota:

- A magnetizacdo continua esta disponivel apenas em modo de controlo DTC do
motor (ver pagina 26). Se o parametro 21.12 estiver ligado, o motor mantém-se
magnetizado apds uma paragem em rampa. Para ativar a magnetizagdo continua
depois de uma paragem por inércia, o comando (21.12) deve ser alternado (on, off,
on). Além disso, se o sinal de Permissao func tiver sido desligado, é necessario um
novo flanco ascendente antes de dar inicio a magnetizagao.

« A magnetizacdo continua ndo deve ser ativada enquanto o motor estiver a rodar.

AVISO!
A O motor deve ser desenhado para absorver ou dissipar a energia térmica gerada
por magnetizacao continua, como por exemplo por ventilagdo forcada.

Ajustes e diagnoésticos

Parametros: 6.21 Palav estado 3 conv (pagina 163), 21.1 Modo arrancar (pagina 260), 21.2
Tempo magnetizagao (pagina 261), 21.8 Controlo corrente CC...21.12 Comando magne-
tizacdo continua (pagina 266), 21.14 Fonte entrada pré-aquecimento (pagina 267) e 21.16
Corr pré-aquec (pagina 267).

Estimativa da temperatura do motor

A funcdo de Estimativa da temperatura do motor identifica a resisténcia do estator e
estima a temperatura inicial do motor. A temperatura estimada do motor pode ser
usada quando a temperatura ambiente cai abaixo de zero graus celsius.

A temperatura é estimada ao alimentar uma corrente CC (25% da corrente nominal do
motor) para o motor durante um periodo de 4 segundos (por defeito). A funcdo utiliza
o valor da resisténcia a temperatura ambiente obtido durante um ID run.

A funcdo pode ser ativada com o parametro 21.37. O tempo da estimativa pode ser
definido com o parametro 21.38. A funcdo pode ser ativada de uma de duas formas:
Com o comando de arranque do acionamento ou no arranque do acionamento (apds
reinicio da placa de controlo).

Ajustes e diagnésticos

Parametros: 21.37 Estimativa da temperatura do motor (pagina 269) e 21.38 Tempo da
estimativa da temperatura do motor (pagina 270).

Padrao de fluxo do motor hexagonal

Nota: Esta funcionalidade estd disponivel apenas no modo de controlo escalar do
motor (veja a pagina 26).

Normalmente, o acionamento controla o fluxo do motor para que o vetor de fluxo de
rotacdo siga um padrao circular. Isto é ideal para a maioria das aplicagdes. No entanto,
quando se opera acima do ponto de enfraquecimento de campo (FWP), ndo é possivel,
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no entanto, atingir os 100% da tensao de saida. Isto reduz a capacidade do pico de
carga do acionamento.

Usando um padrdo vetorial de fluxo de motor hexagonal, a tensdo de saida maxima
pode ser alcancada sobre o ponto de enfraquecimento do campo. Isto aumenta a ca-
pacidade do pico de carga em comparagdo com o padrao circular, mas a capacidade
de carga continua na gama de FWP ... 1,6 x FWP é reduzida devido ao aumento das
perdas. Com o fluxo do motor hexagonal ativo, o padrao altera de circular para hexagonal
gradualmente a medida que a frequéncia aumenta de 100% para 120% do FWP.

Ajustes e diagnésticos

Parametros: 97.18 Enfraq campo hexagonal (pagina 547) e 97.19 Ponto enfraq campo
hexagonal (pagina 548).
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Controlo de aplicacao

Macros de aplicacao

As macros de aplicagdo sdo as edi¢des dos parametros predefinidos de aplicacao de
configuragdes de E/S. Consulte o capitulo Macros de aplicacao.

Controlo de Processo PID

Existe um controlador de processo PID incorporado no acionamento. O controlador
pode ser usado para controlar varidveis de processo tais como pressao, fluxo ou nivel
de fluido.

No controlo PID de processo, é ligada uma referéncia de processo (setpoint) ao aciona-
mento em vez de uma referéncia de velocidade. Um valor atual (realimentacao de pro-
cesso) também é transmitido ao acionamento. O controlo PID de processo ajusta a
velocidade do acionamento para manter a quantidade de processo medida (valor atual)
no nivel pretendido (setpoint).

O processo PID opera a um nivel de tempo de 2 ms.

O diagrama simplificado de blocos abaixo ilustra o controlo PID de processo. Consultar
ainda o diagrama de blocos na pagina 672.

Setpoint——
Limitacs
\mitagao Corrente de
Processo referéncia de
EAL — o] Filtro pp [P . ;gqudade,
indrio ou
s frequéncia
EA2 —
Valores f —
e atuais do
D2D —p processo
FBA —|

O programa de controlo contém dois conjuntos completos de ajustes de controlo de
processo PID que podem ser alternados sempre que necessario; ver o parametro 40.57.

Nota: O controlo do processo PID esta disponivel apenas em controlo externo; veja a
seccdo Controlo local vs. controlo externo (pagina 23).

Configuracao rapida do controlador PID de processo

1. Ativar o controlador de processo PID (parametro 40.7).

2. Selecionar uma fonte de feedback (parametros 40.8...40.11).
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3. Selecionar uma fonte de setpoint (parametros 40.16...40.25).

4. Definir o ganho, tempo de integracao, tempo de derivagao e niveis de saida PID
(40.32, 40.33, 40.34, 40.36 e 40.37).

5. Asaidado controlador PID é apresentada pelo parametro 40.1. Selecionar amesma
como a fonte de, por exemplo, 22.11.

Funcao dormir para o processo de controlo PID

A funcdo dorimir pode ser usada em aplica¢des de controlo PID que envolvem periodos
relativamente longos de baixa procura (por exemplo, um tanque que esta no nivel),
durante estes periodos, a funcdo dormir poupa energia, faz o motor parar completa-
mente, em vez de rodar o motor lentamente abaixo da gama eficiente de operagdo do
sistema. Quando o feedback altera, o controlador PID desperta o acionamento.

Nota: A funcdo dormir é desativada quando o controlo de travagem mecanica (ver pa-
gina 75) estd ativa.

Exemplo: O acionamento controla uma bomba de impulso de pressao. O consumo de
dgua cai durante a noite. Como resultado, o controlador PID de processo diminui a ve-
locidade do motor. No entanto, devido as perdas naturais nos tubos e ao baixo rendi-
mento da bomba centrifuga a baixas velocidades, o motor ndo deixa de rodar. A funcao
dormir deteta a rotagdo lenta e faz parar a bombagem desnecessaria depois de ter
passado o atraso de dormir. O acionamento passa para o modo dormir e continua a
monitorizar a pressdo. A bombagem é retomada quando a pressao cai abaixo do nivel
acordar (setpoint - desvio de acordar) e do atraso de acordar ter passado.




Setpoint - 40.47

Detecao

Setpoint
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Tempo de impulso dormir

(40.45) :

Valor atual

Nao invertida

(40.31 = Nao invertida (Ref-Fbk))
Nivel acordar

Atraso acordar
(40.48)

Valor atual
Nivel acordar

Setpoint + 40.47
40.31 = Invertida (Fbk-Ref)

Saida controlador PID

ty = Atraso dormir (40.44)

Modo dormir

STOP

ARRANCAR

Tempo

Tempo

Tempo

Tempo

No modo de detecdo, a saida do bloco PID é ajustada diretamente para o valor do
parametro 40.50 (ou 41.50). O termo interno | do controlador PID é ajustado para que
o nenhum transitério seja permitido passar na saida, para que quando o modo de de-
tegdo seja deixado, a operagdao normal do controlo de processo possa ser retomada
sem um impulso significativo.

Ajustes e diagnésticos

Parametro 96.4 Selec macro (pagina 533) (selecao macro).

Grupos de parametros 40 Conjl processo PID (pagina 390) e 41 Conj2 processo

PID (pagina 404).
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Potenciometro do motor

O potencidémetro do motor é, com efeito, um contador cujo valor pode ser ajustado
para cima e para baixo usando dois sinais digitais selecionados pelos parametros 22.73
e 22.74. De notar que estes sinais nao tém efeito quando o acionamento esta parado.

Quando ativado por 22.71, o potencidmetro do motor assume o valor definido por 22.72.
Dependendo do modo selecionado em 22.71, o valor do potencidmetro do motor é re-
tido ao longo de uma paragem ou sobre um ciclo de poténcia.

A taxa de mudanca é definida em 22.75 como o tempo que levaria ao valor a mudar a
partir do minimo (22.76) para o maximo (22.77) ou vice versa. Se os sinais para cima e
para baixo estao ligados em simultaneo, o valor do potenciémetro do motor ndo altera.

A saida da funcao é apresentada por 22.80, que pode ser diretamente ajustada como
a fonte de qualquer parametro seletor, tal como 22.11.

O exemplo seguinte apresenta o comportamento do valor do potenciémetro do motor.

1

2273 4 |_
0o — , ! L !

22.74* !
0

22.77

22.80
0

22.76

22.75

Ajustes e diagnésticos

Parametros 22.71 Fungdo poten motor (pagina 277)...22.80 Ref atual potenc motor (pa-
gina 278).
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Controlo de travagem mecanica

A travagem mecanica pode ser usada para manter o motor e a maquina acionada a
velocidade zero quando o acionamento é parado, ou quando ndo é alimentado. Aldégica
de controlo de travagem observa os ajustes do grupo de parametros 44 Controlo travao
mecanico assim como diversos sinais externos, movendo-se entre os estados apresen-
tado no diagrama na pagina 76. As tabelas abaixo do diagrama de estado detalham
os estados e os transitérios. O diagrama temporizado na pagina 78 apresenta um
exemplo de uma sequéncia fechar-abrir-fechar.

A légica do controlo de travagem mecanica opera a um nivel de tempo de 10 ms.

Entradas da Iégica de controlo de travagem

O comando de arranque do acionamento (bit 5 de 6.16) é a fonte de controlo principal
da légica de controlo de travagem. Um sinal opcional de abrir/fechar externo pode ser
selecionado por 44.12. Os dois sinais interagem como se segue:

« Comando de arranque =1 E sinal selecionado pelo parametro 44.12 = 0 > Pede ao
travao para abrir

. Comando de arranque = O E sinal selecionado pelo parametro 44.12 =1 - Pede ao
travao para fechar

Outro sinal externo - por exemplo, de um sistema de controlo de nivel mais elevado -
pode ser ligado através do parametro 44.11 para evitar a abertura do travdo.

Outros sinais que afetam o estado da légica de controlo sdo
« reconhecimento do estado do travao (opcional, definido por 44.7),

- bit2de6.11 (indica se o acionamento esta pronto para seguir a referéncia dada ou
nao),

- bit 6 de 6.16 (indica se o acionamento esta ou ndo a modular),

«  moddulo de fungdes de seguranca FSO-xx opcional.

Saidas da légica de controlo de travagem

O travao mecanico deve ser controlado pelo bit O do parametro 44.1. Este bit deve ser
selecionado como a fonte de uma saida por relé (ou uma entrada/saida digital no
modo de saida) que é entdo ligada ao atuador do travao através de um relé. Consulte
o exemplo de ligacdo na pagina 79.

A légica de controlo de travagem, em diversos estado, solicitam a légica de controlo
do acionamento para manter o motor, aumentar o binario, ou diminui a rampa de velo-
cidade. Estes pedidos estdo visiveis no parametro 44.1.
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Diagrama de estado do travao

(de qualquer estado)

0

(de qualquer estado)

9

TRAVAO
DESATIVADO

TRAVAO DESATIVADO

A ABRIR TRAVAO:

A ABRIR TRAVAO

TRAVAO
FECHADO _C A
A ™ ESPERA ABERTURA
N0, TRAVAO
—|”| ATRASO ABERTURA
TRAVAO
3 [
—— ®
A FECHAR TRAVAO TRAVAO ABERTO
ATRASO FECHO =
TRAVAO <
ESPERA FECHO [ : —
TRAVAO (o>

Controlo de travagem inativo (parametro 44.6 =0, e 44.1 b4 = 0). O
travao esta fechado (44.1).

ESPERA ABERTURA TRAVAO

ATRASO ABERTURA TRAVAO

Pedido de abertura para o travao. E pedido a Iégica de acionamento
para aumentar o binario para abrir o bindrio para manter a carga

no lugar (44.1bl1=1e b2 =1). O estado de 44.11 é verificado; se ndo
€ 0 num tempo razoavel, o acionamento dispara uma falha 71A5 D,

As condigbes de abertura foram cumpridas e o sinal de abertura
ativo (44.1 b0 é ajustado). O pedido de abertura de binario é remo-
vido (44.1 b1 - 0). A carga é mantida no lugar pelo controlo de velo-
cidade do acionamento até 44.8 passar.

Neste ponto, se 44.7 estd ajustado para Sem reconhecimento, a l6-
gica continua para o estado TRAVAO ABERTO. Se uma fonte de re-
conhecimento do sinal tiver sido selecionada, este estado é verifica-
do;seo e%ado é “travdo aberto”, o acionamento dispara uma falha
71A3 fault .

TRAVAO ABERTO

A FECHAR TRAVAO:

O travao estd aberto (44.1 b0 =1). O pedido de paragem é removido
(44.1 b2 = 0), sendo permitido ao acionamento seguir a referéncia.
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ESPERA FECHO TRAVAO Foi pedido ao travdo para fechar. E pedido a I6gica do acionamento

para diminuir a velocidade para uma paragem (44.1 b3 = 1). O sinal
de aberto é mantido ativo (44.1, b0 = 1). A légica de travagem per-
manece neste estado até a velocidade do motor ter permanecido

abaixo de 44.14 durante o tempo definido por 44.15.

ATRASO FECHO TRAVAO As condicdes de fecho foram cumpridas. O sinal de abertura é desa-

tivado (44.1 b0 - 0) e o binario de fecho escrito em 44.2. O pedido
de diminuicdo de rampa é mantido (44.1 b3 =1). Alégica de travagem
permanece neste estado até 44.13 ter passado.

Neste ponto, se 44.7 estd ajustado para Sem reconhecimento, a 16-
gica continua para o estado TRAVAO FECHADO. Se uma fonte de
reconhecimento do sinal tiver sido selecionada, este estado é veri-
ficado; se o estado ndo é "travao fechado" o acionamento gera um
aviso ATAL. Se 44.17 = Falha, o acionamento dispara uma falha 71A2
depois de 44.18.

TRAVAO FECHADO O travao esta fechado (44.1,b0 = 0). O acionamento ndo esta neces-

sariamente a modular.

Nota relativa a aplicacées de malha-aberta (sem codificador): Se
o travdo é mantido fechado por um pedido de fecho do travdo (ou
de um parametro 44.12 ou um modulo de fungdes de seguranca
FSO-xx) contra uma unidade modular durante mais de 5 segundos,
o travdo é forgado para o estado fechado e o acionamento dispara
uma falha 71A5.

1) Em alternativa pode ser selecionado um aviso por 44.17; nesse caso, o acionamento manter a modulagao e
permanece neste estado.

Condic¢des da alteragao de estado:

1 | Controlo de travagem desativado (parametro 44.6 - 0).

2 | 6.11, bit 2 = 0 ou o travao é forgado a fechar pelo médulo de fungdes de seguranga FSO-xx
opcional.

3 Foi solicitada a abertura do travao e 44.16 expirou.

4 | Condigbes de abertura do travao (tais como 44.10) cumpridas e 44.11 = 0.

5 | 44.8 passou e o reconhecimento de abertura de travao (se selecionado por 44.7) recebido.

6 | Foipedido ao travao para fechar.

7 | Avelocidade do motor permaneceu abaixo da velocidade de fecho 44.14 durante 44.15.

8 | 44.13 passou e o reconhecimento de fechar travao (se selecionado por 44.7) recebido.

9 | Pedido de abertura para o travao.

10 | Controlo de travagem desativado (parametro 44.6 - 1).
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Diagrama temporizado

O diagrama simplificado de temporizag¢ao abaixo ilustra o funcionamento da funcao
de controlo de travagem. Consulte o diagrama de estado acima.

I | | [ |
fo | | |

Ref pronto 06.11 b2) | | | |
| |

Referéncia de binario | ]
he."

Referéncia de velocidade | | | |

Sinal de controlo de travagenv.01 >

b0) _'_|_ lod |
Pedido de binario de abertura#gf.01 | | | |
b1)
| |
T
I | !
|

Comando de arranque 6.16 bS)

Amodular 06.16b6)

Manter pedido de paragemé.01b2)

Rampa para pedido de paragem
(44.01b3)

| | -
= BOW BOD -
Estado | TRAVAO I TRAVAO ABERTO TRAVAO
FECHADO A ABRIR TRAVAO A FECHAR TRAVAO FECHADO
1 2 3 4 5 6 7 8 9
Ts Binario de arranque na abertura do travao (parametro 44.3)

Tmem Valor de bindrio guardado no fecho do travao (44.2)

tmd Atraso de magnetizagdo do motor

tod Atraso de abertura do travao (parametro 44.8)

Nes Velocidade de fecho do travao (parametro 44.14)

teed Comando atraso de fecho do travao (parametro 44.15)
ted Atraso de fecho do travdo (parametro 44.13)

tefd Falha atraso de fecho do travdo (parametro 44.18)
trod Atraso de reabertura do travao (parametro 44.16)

BOW ESPERA ABERTURA TRAVAO
BOD ATRASO ABERTURA TRAVAO

BCwW ESPERA FECHO TRAVAO

BCD ATRASO FECHO TRAVAO
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Exemplo de cablagem

AVISO!

A Certifique-se de que a maquina na qual é integrado o acionamento com a fungao
de controlo de travagem cumpre os regulamentos de seguranca de pessoal. Note
que um acionamento (um Mddulo de Acionamento Completo ou um Médulo de
Acionamento Basico, como definido pela IEC 61800-2), nao é considerado como
um dispositivo de seguranca mencionado na Diretiva Europeia de Maquinaria e
standards harmonizados relacionados. Por este motivo, a seguranga de pessoal
relativamente a toda a maquinaria ndo deve ser baseada numa fungdo especifica
do acionamento (como a fungao de controlo de travagem), mas, deve ser imple-
mentada como definido nas normas especificas da aplicacao.

Afigura abaixo apresenta um exemplo de ligagdo de controlo de travagem. O hardware
e aligacdo de controlo de travagem deve ser obtida e instalada pelo cliente.

O travao é controlado pelo bit 0 do parametro 44.1. A fonte para o reconhecimento do
travao (supervisao de estado) é selecionada pelo parametro 44.7. Neste exemplo,

« o parametro 10.24 é ajustado para comando de abertura do travao (ie. bit 0 de
44.1),e0
. parametro 44.7 é ajustado para DI5.

vilnuaue uc

[ - Hardwarede ]

| controlo do
: controlode . ' acionamento
| travagem ‘ ‘ XRO1
115/230 VCA
1 |NF
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Ajustes e diagnésticos
Grupo de parametros: 44 Controlo travao mecanico (pagina 410).

Eventos: 71A2 Falha fecho trav mec (pagina 581), 71A3 Falha abert trav mec (pagina 581),
71A5 Abert trav mec n perm (pagina 581) e A7A1 Falha fecho travao mecanico (pagina 596).

Controlo tensao CC

Controlo de sobretensao

O controlo de sobretensao da ligagdo CC intermédia é tipicamente necessaria quando
o0 motor esta em modo geracdo. O motor pode gerar quando desacelera ou quando a
carga altera o veio do motor, fazendo com que o veio rode mais rapido do que a veloci-
dade ou a frequéncia aplicada. Para impedir que a tensdao de CC exceda o limite de
controlo de sobretensao, o controlador de sobretensdo reduz automaticamente o
binario gerado quando o limite é atingido. O controlador de sobretensao também au-
menta quaisquer tempos de desaceleracao programados, se o limite for atingido; para
alcancar os tempos de desaceleragdo mais curtos, podem ser necessarios um chopper
e uma resisténcia de travagem.

Controlo de subtensao (ultrapassagem de perda de poténcia)

Se a entrada de tensao de alimentacao for interrompida, o acionamento continua a
funcionar utilizando a energia cinética do motor em rotagdo. O acionamento continua
completamente funcional enquanto o motor rodar e gerar energia para o acionamento.
O acionamento pode continuar a funcionar depois da interrupg¢ao se o contactor prin-
cipal (se presente) permanecer fechado.

Nota: As unidades equipadas com um contactor principal devem ser equipadas com
um circuito de retencao (ex. UPS) para manter o circuito de controlo do contactor fe-
chado durante uma interrupgao breve da alimentagao.
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Umains
Tm four  Ubc
(Nm) (Hz) (vDC)

Ucc
160 80 520
120 60 390
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Upc= tensao do circuito intermédio do acionamento, f,,; = frequéncia de saida do
acionamento, Ty = bindrio do motor de perda de tensido de alimentacao a carga nominal
(fout = 40 Hz). Atensdo CC do circuito intermédio cai até ao limite minimo. O controlador
mantém a tensao estavel enquanto a rede estiver desligada. O acionamento aciona o
motor em modo gerador. A velocidade do motor reduz mas o acionamento mantém-
se em funcionamento enquanto o motor tiver energia cinética suficiente.

Rearme automatico
AVISO!
Antes de ativar a fungdo, confirmar se ndo podem ocorrer situagdes perigosas.

A funcdo restaura o acionamento automaticamente e retoma a operagao depois
de uma falha de alimentagao.

E possivel reiniciar o acionamento automaticamente apés uma falha de alimentacio
curta, usando a Funcao de reinicio automatico, desde que o acionamento seja autori-
zado a funcionar durante um tempo definido pelo parametro 21.18 para reiniciar o
tempo sem que os ventoinhas de refrigeracao funcionem.

Quando ativa, a funcdo executa as seguintes acdes durante uma falha de alimentacao
para permitir um arranque bem sucedido:

« Afalha de subtensao é suprimida (mas é gerado um aviso)
- A modulacdo e a refrigeracao é parada para conversar qualquer energia restante
« O pré-carregamento do circuito CC esta ativo.

Se atensdo CC for restaurada antes de ter terminado o periodo definido pelo parametro
21.18 e o sinal de arranque estiver ON, a operacao normal continua. No entanto, se a
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tensao CC permanecer muito baixa neste ponto, o acionamento dispara uma falha,
3280.

Ajustes e diagndsticos

Parametro: 21.18 Tempo rearme autom (pagina 268).

Evento: 3280 Tempo limite standby (pagina 570).

Controlo de tensao e limites de disparo

O controlo e os limites de disparo do regulador de tensao CC intermédia sao relativos
a tensao de alimentagao assim como ao tipo de acionamento/inversor. A tensdo CC é
aproximadamente 1.35 vezes a tensao de alimentacdo linha-a-linha e é apresentada
pelo parametro 1.11.

Todos os niveis sdo relativos a gama de tensdo de alimentacdo selecionada no parame-
tro 95.1. A tabela seguinte apresenta os valores dos niveis de tensdo CC selecionados
em volts e em percentagem de Upcmax (@ tensdo CC no limite superior da gama de
tensao de alimentacao).

Gama de tensao de alimentacao [V CA] (ver 95.1)

Nivel [V CC (% de Upcmax)] 208..240  380...415|440..480| 500 | 525..600 | 660...690
Limite de falha de sobretensao 489/440Y | 800 878 880 1113 1218
Limite de controlo de sobretensdo 405 700 810 810 1013 1167
(125) (125) (125) (120) (125) (125)
Chopper de travagem interno a 100%| 403 697 806 806 1008 1159
de largura de impulso (124) (124) (124) (119) (124) (124)
Chopper de travagem interno a 0% de | 375 (116) | 648 749 780 936 1077
largura de impulso (116) (116) (116) (116) (116)
Limite de aviso de sobretensao 373(115) 644 |745(115) 776 (115)|932(115), 1071
(115) (115)
Ubcmax = tensdo CC no limite supe- 324 560 648 675 810 932

rior dagama de tensao de alimentacao | (100) (100) (100) (100) (100) (100)

Tensdo CC no limite inferior da faixa 281 513 594 675 709 891
de tensdo de alimentacao

Controlo de subtensao e limite de avi- | 239 (85) | 436 (85) | 505 (85) | 574 (85) 602 (85) | 757 (85)
o)

Limite de ativacdo/standby de carga | 225 (80) | 410 (80) | 475 (80) | 540 (80) | 567 (80) | 713 (80)
Limite de falha de subtensdo 168 (60) | 308 (60) | 356 (60) | 405 (60) | 425 (60) | 535 (60)

1) 489V com chassis R1...R3, 440 V com chassis R4...R8.

Ajustes e diagndsticos

Parametros: 1.11 Tensdo CC (pagina 139), 30.30 Controlo sobretensao (pagina 338), 30.31
Controlo subtensao (pagina 339), 95.1 Tensao alimentacdo (pagina 521), e 95.2 Limites
tensao adaptativa (pagina 521).




Caracteristicas do programa 83

Chopper de travagem

Pode ser usado um chopper de travagem para manusear a energia gerada por um
motor em desaceleragdo. Quando a tensdao CC aumenta o suficiente, o chopper liga o
circuito CC a uma resisténcia de travagem externa. O chopper opera no principio de
modulagdo de largura de impulso.

O chopper travagem (43.6) pode ser ativado com o controlador de sobretensao (30.30)
ainda ativo. Neste caso, assegure-se de que os limites do controlador de sobretensao
estao suficientemente altos para nao limitar antes de ser atingida a poténcia total de
travagem. Esta funcdo, em determinadas aplicagdes, evita disparos desnecessarios

de sobretensao e implementa uma ldgica de controlo mais simples se a resisténcia ndo
conseguir absorver energia suficiente ou se a resisténcia quebrar durante a travagem.

Alguns acionamentos ACS880 tém um chopper de travagem interno como padrao, al-
guns tém um chopper de travagem disponivel como uma opgdo interna ou externa.
Consulte o manual de hardware apropriado ou o catialogo comercial.

Os choppers de travagem internos dos acionamentos ACS880 comeg¢am a acionar

quando a tensdo CC atinge aproximadamente 1.156 x Upcmayx- € atingido 100% de lar-
gura de impulso a aproximadamente 1.2 X Upcmax dependendo da gama de tensao de
alimentacao - ver a tabela em Controlo de tensao e limites de disparo acima. (Upcmax
é atensao CC correspondente ao maximo da gama de tensdo de alimentacgdo CA.) Para
mais informacdes sobre choppers de travagem externos, consulte a sua documentacao.

Nota: Para a travagem do tempo de execucdo, o controlo da sobretensdo (parametro
30.30) deve ser desativado para o chopper funcionar.

Ajustes e diagnoésticos

Parametros: 1.11 Tensdo CC (pagina 139) e 30.30 Controlo sobretensao (pagina 338).
Grupo de parametros: 43 Chopper travagem (pagina 407).

Impulso de tensao CC

Esta seccao descreve a utilizacdo da fun¢ao de impulso de tensdo CC para os aciona-
mentos com controlo separado da unidade de alimentagao IGBT.

O impulso da tensdo CC requer a desclassificagdo do acionamento. Consulte no manual
de hardware do acionamento os fatores de desclassificacao.

Descricao da funcao de impulso de tensdao CC

Os acionamentos regenerativos e de harménicos ultra baixos podem impulsionar a
tensao da ligagao CC. Por outras palavras, podem aumentar a tensao de operacgao da
ligagdo CC desde o seu valor predefinido.

O utilizador pode utilizar a fungao de impulso de tensao CC:
1. Ajustando o valor de referéncia da tensdo CC definido pelo utilizador (94.22) e

2. Selecionando a referéncia definida pelo utilizador (94.22) como a fonte para a re-
feréncia de tensdao CC do acionamento (94.21).
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Os beneficios da funcdo de impulso de tensdo CC sdo:

« Possibilidade de alimenta tensdao nominal para o motor, mesmo quando a tensao
de alimentagao do acionamento é inferior a tensdao nominal do motor Exemplo:
Um acionamento que estd ligado a 415 V pode fornecer 460 V a um motor de 460
V.

« Compensacdo de queda de tensao devido a um filtro de saida, cabo do motor ou
cabos de entrada de poténcia.

.  Aumento de binario do motor na area de enfraquecimento de campo (isto é,
quando o acionamento opera o motor na gama de velocidade acima da velocidade
nominal do motor).

Exemplos de casos de uso
Exemplo 1: Tensao total do motor independentemente das flutuacdes da tensao

de alimentacao

A tensdo de alimentacao é 380 V, a tensdao nominal do motor é 400 V. Para obter a
tensdo nominal do motor a velocidade nominal independentemente das flutuagdes da
tensao de alimentacao:

1. Calcular a referéncia de tensdo CC necessaria para o utilizador: 400 V x v2 = 567 V
CC.

2. Definir o valor do parametro 94.22 para 567 V.

3. Confirmar se o valor do parametro 99.7 esta ajustado para 400 V.

Exemplo 2: Filtro sinusoidal a saida do acionamento

O acionamento esta equipado com um filtro sinusoidal na saida. O comprimento do
cabo do motor é 300 m (984 ft). A perda de tensao estimada através do filtro e do cabo
é de 40 V. A tensdao nominal do motor é de 400 V.

Para compensar a perda de tensao de 40 V a velocidade nominal:

1. Calcular a tensao necessaria na saida do acionamento antes do filtro sinusoidal
para compensar a queda de tensdo: 400V + 40V =440V.

2. Calcular a referéncia de tensdao CC necessaria para o utilizador: 440V x v2 =622 V.
3. Definir o valor do parametro 94.22 para 622 V.

Se o acionamento estiver configurado para operar no modo de controlo de motor DTC
eoIDrunforrealizado com o filtro de saida e o cabo do motor ligados, ndo é necessaria
outra configuracdo. O controlo do motor DTC encarrega-se das perdas estimadas e
aumenta a tensao de saida do acionamento sem ficar limitado pelo parametro 99.7.

Se o acionamento estiver configurado para operar no modo de controlo escalar do
motor, altere o valor do parametro 99.7 para 440 V para permitir que o controlo do
motor atinja 440 V na saida do acionamento a velocidade nominal.
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Nota: No modo de controlo do motor escalar, a tensdo de saida pode, alternativamente,
ser aumentada ajustando a curva U/ f. ajustando o parametro 97.7. O valor de 97.7, pode
ser calculado como o racio entre a tensao pretendida e a tensdao nominal. Neste
exemplo, o racio é 440V / 400 V = 110%. Ajustar o valor de 97.7 para 110% e deixar a
tensao nominal do motor como 400 V.

Limites

Existem dois tipos de limitagdes que devem ser consideradas quando se usa a fungao
de impulso de tensdo CC: limitagdes para a referéncia de tensao CC e a limitagao da
tensdo de saida do acionamento.

O acionamento calcula os limites minimo e maximo para a referéncia de tensdo CC do
utilizador (94.22). O cdlculo é baseado na tensdo de alimentacao real e no limite superior
da maior selecdo de gama de tensdo de alimentacao disponivel para o acionamento
(95.1). Os limites sao:

1. Limite minimo: Referéncia de tensdo CC interna (Uyc int)-
2. Limite maximo: Referéncia tensdao CC maxima (Ugc max)-

Para mais informacgdes, consulte a tabela abaixo e as sec¢des Referéncia de tensdo CC
interna (Uyc int) € Referéncia de tensdo CC maxima (Ugc max)-

Esta tabela resume os limites para a referéncia de tensdao CC definida pelo utilizador
e para a tensdo de saida do acionamento.

Tipo de | Selegdo 95.1 Referéncia de tensio | Referéncia de Tensdo maxima de
aciona- CCinterna (Ugc int) | tensdo CCmaxima | saidadoacionamen-
mento 1 ’ Udc,max) to com o valor prede-
finido do parametro
97.4
xxxA-3 | 380...415V 553V 663V 479V
xxxA-5 | 380...415V 553V 799V 576 V
440...480V 641V
500V 728V
xxxA-7 | 525...600 V 764V 1102V 795V
660...690 V 981V

D Consultea seccdo Referéncia de tensdo CC interna (Ugc,int)-
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Referéncia de tensdo CC interna (Uycint)
Udc,int = Uac,rms X V2 x 1.03
onde

Udc,int Referéncia tensdo CC interna
Uac,rms Tensdo de alimentacdo de entrada atual.
Se a referéncia definida pelo utilizador (94.22 é inferior ao valor da referéncia interna

(Ugc,int), © programa de controlo utiliza a referéncia interna como referéncia de tensao
CC do acionamento.

Referéncia de tensdao CC maxima (Uyc max)
Udc,max = Ucat,hi * V2 x 1.13
onde

Udc,max Referéncia tensdo CC maxima

Ucat,hi Limite superior da maior selegdo da gama de tensdo de alimentagdo
disponivel para o acionamento (95.1)

Se a referéncia definida pelo utilizador (94.22 é superior a referéncia de tensdo CC
maxima (Ugc int), © programa de controlo utiliza a referéncia maxima como referéncia
de tensao CC do acionamento.

Tensdo méaxima de saida do acionamento

Uac,out = (Udc /¥2) x (1 - Ures)
onde
Uac,out Tensdo de saida maxima do acionamento
Udc Tensao CC atual
Ures Valor do parametro 97.4
O ajuste da reserva de tensao (97.4) limita a tensdao maxima de saida do acionamento.

Exemplos de célculo de limites

Exemplo 1: Calculo da referéncia de tensdo CC interna e da referéncia de tensdo
CC maxima

A categoria de tensdo é 380 ... 415V e a tensao da linha elétrica é 400 V.
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Referéncia de tensao CCinterna Uycint = 400 V x v2 x 1.03 = 583 V.
Referéncia de tensao CC maxima Ugc max = 415V xv2x 1.13 = 663 V.

Exemplo 2: Calcular a tensdo de saida méxima do acionamento

Atensdao CC é 650 V CC, e 0 ajuste da tensdo de reserva (97.04) é -2%.

A tensdo de saida méxima do acionamento é U, oyt = (650 / v2) x (1 + 0.02) =469 V.
Ajustes e diagnoésticos

Parametros: 97.7 Ref fluxo utilz, 94.20 Referéncia tensdo CC (pagina 518), 94.21 Fonte
ref tensdo CC (pagina 518), 94.22 Ref tensao CC utilizador (pagina 519) e 99.7 Tensado
nominal motor.

Modo de controlo tensao CC

Este modo especial para controlo da tensdao de um barramento CC comum estd disponi-
vel especialmente para aplicagdes fora da rede onde a unidade inversora estd ligada a
um gerador e a unidade de alimentacao cria uma rede de alimentacao CA. Consulte a
seccdo Modo de controlo tensdo CC.

Ajustes e diagnoésticos

Grupo de parametros: 29 Corrente de referéncia de voltagem (pagina 326).
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Seguranca e protecoes

Paragem emergéncia

O sinal de paragem de emergéncia estd ligado a entrada selecionada pelo parametro
21.5. Uma paragem de emergéncia também pode ser gerada através do fieldbus 6.1,
bits 0...2).

O modo da paragem de emergéncia é selecionado pelo parametro 21.4. Estao disponiveis
os seguintes modos:

- Offl: Paragem ao longo de uma rampa de desaceleracdo standard definida para o
tipo de referéncia particular em uso

. Off2: Paragem por inércia
. Off3: Parar a rampa de paragem de emergéncia definida pelo parametro 23.23.

Com os modos de paragem de emergéncia Offl ou Off3, a diminuicdo da rampa de
velocidade do motor pode ser supervisionada pelos parametros 31.32 e 31.33.

Nota:

«  Paraas funcdes de paragem de emergéncia do nivel-e SIL 3 / PL, o acionamento
pode ser regulado com um mddulo de seguranga FSO-xx opcional com certificagdo
TUV. O médulo pode entdo serincorporado em sistemas de seguranca certificados.

. Oinstalador do equipamento é responsavel pela instalagao de dispositivos de pa-
ragem de emergéncia e por todos os dispositivos adicionais necessarios para a
funcdo de paragem de emergéncia cumprir as categorias requeridas da paragem
de emergéncia. Para mais informacgoes, contacte a ABB.

« Depois de um sinal de paragem de emergéncia ser detetado, a funcdo de paragem
de emergéncia ndo pode ser cancelada mesmo que o sinal for cancelado.

«  Seolimite minimo (ou maximo) de binario for ajustado para 0%, a funcao de para-
gem de emergéncia pode ndao conseguir parar o acionamento.

«  Aditivos de referéncia de velocidade e binario (parametros 22.15, 22.17, 26.16, 26.25
e 26.41) e as formas de rampa de referéncia (23.16...23.19) sdo ignoradas em caso
de paragem de emergéncia na rampa.

Ajustes e diagnésticos

Parametros: 6.17 Palv estado conv 2 (pagina 160), 6.18 Plav estado inib arranq (pagina 161),
21.4 Modo parag emerg (pagina 261), 21.5 Fonte parag emergéncia (pagina 262), 23.23
Tempo par emerg (pagina 284), 25.13 Bin min sp ctrl em stop (pagina 300), 25.14 Bin max
sp ctrl em stop (pagina 300), 25.15 Ganho proporc paragem (pagina 300), 31.32 Supervisao
rampa emergéncia (pagina 350) e 31.33 Atraso supervisdo rampa emergéncia (pagina 351).
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Proteccdo térmica do motor

O programa de controlo apresenta duas funcdes separadas de monitorizacao da tem-
peratura do motor. As fontes de dados de temperatura e os limites de aviso/disparo
podem ser definidos independentemente para cada fungao.

A temperatura do motor pode ser monitorizada usando

- omodelo de protecdo térmica do motor (temperatura estimada derivada interna-
mente dentro do acionamento), ou

- Ossensores ligados através de médulos opcionais que proporcionam umisolamento
reforcado/duplo.

Além da monitoragdo de temperatura, estd disponivel uma protecdo esta para motores
'Ex' instalados numa atmosfera potencialmente explosiva.

Modelo de protecao térmica do motor
O acionamento calcula a temperatura do motor com base nos seguintes pressupostos:

1. Quando a alimentacao é aplicada ao acionamento pela primeira vez, é assumido
que o motor esta a temperatura ambiente (definida pelo parametro 35.50). Depois
disto, quando é aplicada a poténcia ao acionamento, é assumido que o motor esta
a temperatura estimada.

2. Atemperatura do motor é calculada usando o tempo térmico e a curva de carga
do motor definidas pelo utilizador. A curva de carga deve ser ajustada para o caso
da temperatura ambiente exceder os 30 °C.

O modelo de protecdo térmica do motor cumpre os requisitos da norma IEC/EN 61800-
5-1 ed. 2.1 para retencao da memoria térmica e sensibilidade a velocidade. A tempera-
tura estimada é mantida durante uma quebra de energia. A dependéncia da velocidade
é definida pelos parametros 35.51, 35.52 e 35.53.

Nota: O modelo térmico do motor pode ser usado quando apenas um motor estd ligado
ao acionamento.
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Monitorizacao de temperatura usando sensores PTC

AVISO!

A E requerido isolamento duplo ou reforcado entre as partes ativas do motor e a
unidade de controlo do acionamento. Os sensores sem isolamento refor¢cado ou
duplo devem ser ligados ao mdédulo opcional FPTC-xx ou FAIO-01. Com sensores
de temperatura do motor comisolamento basico, o FAIO-01 forma um isolamento
duplo. O FPTC-xx forma, ele préprio, um isolamento duplo. Consulte o manual
de hardware para mais informacao.

Um sensor PTC pode ser ligado a entrada digital DI6.

+24VD

ED6

A resisténcia do sensor PTC aumenta quando a sua temperatura aumenta. O aumento
da resisténcia do sensor diminui a tensdo na entrada e eventualmente o seu estado
muda de 1 para O, indicando sobre temperatura.

Os sensores PTC 1...3 podem ser ligados em série a uma entrada analdgica e a uma
saida analdgica. A saida analdgica alimenta uma corrente constante de excitacdo de
1.6 mA através do sensor. A resisténcia do sensor aumenta a medida que aumenta a
temperatura do motor, tal como a tensao no sensor. A funcao de medicao de tempera-
tura calcula a resisténcia do sensor e gera uma indicacao se for detetado excesso de
temperatura.

Sobre cablagem do sensor, consultar o Manual de Hardware do acionamento.

A figura abaixo apresenta os valores tipicos da resisténcia do sensor PTC como uma
funcao da temperatura.
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Ohm

4000

1330

550

100

T

Além do acima, as interfaces de codificador FEN-xx e os médulos FPTC-xx opcionais
tém ligacbes para sensores PTC. Consultar a documentacao especifica do médulo para
mais informacao.

Monitorizacdo de temperatura usando sensores Pt100 ou Pt1000.

AVISO!

A E requerido isolamento duplo ou reforcado entre as partes ativas do motor e a
unidade de controlo do acionamento. Os sensores sem isolamento reforcado ou
duplo devem ser ligados ao médulo opcional FAIO-01. Com sensores de tempe-
ratura do motor com isolamento bdsico, o FAIO-01 forma um isolamento duplo.
Consulte o manual de hardware para mais informacao.

Podem ser ligados 1...3 sensores Pt100 em série a uma entrada e a uma saida analdgica.

A saida analdgica alimenta uma corrente constante de excitacao de 9.1 mA (Pt100) ou
1mA (Pt1000) através do sensor. A resisténcia do sensor aumenta a medida que aumenta
a temperatura do motor, tal como a tensdo no sensor. A funcdo de medicao de tempe-
ratura |é a tensao através da entrada analdgica e converte-a em graus centigrados.

Os limites de aviso e de falha podem ser ajustados com parametros.
Sobre a cablagem do sensor, consulte o Manual de hardware do acionamento.

Nota: Se a corrente de excitagdo for demasiado alta para o sensor, use outros meios
para medir a temperatura.
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Monitorizacao de temperatura usando sensores KTY84.

AVISO!

A E requerido isolamento duplo ou reforcado entre as partes ativas do motor e a
unidade de controlo do acionamento. Os sensores sem isolamento refor¢cado ou
duplo devem ser ligados ao mdédulo opcional FAIO-01. Com sensores de tempe-
ratura do motor com isolamento basico, o FAIO-01 forma um isolamento duplo.
Consulte o manual de hardware para mais informacao.

Um sensor KTY84 pode ser ligado a uma entrada analdgica e uma saida analdgica da
unidade de controlo.

A saida analdgica alimenta uma corrente constante de excitacdo de 2.0 mA através do
sensor. A resisténcia do sensor aumenta a medida que aumenta a temperatura do
motor, tal como a tensao no sensor. A funcao de medigdo de temperatura |é a tensdo
através da entrada analdgica e converte-a em graus centigrados.

As interfaces do codificador FEN-xx (opcional) também tém uma ligagdo para um sensor
KTY84.

Afigura e a tabela abaixo apresentam os valores tipicos da resisténcia do sensor KTY84
como uma fung¢ao da temperatura de funcionamento do motor.
Ohm Escala KTY84
3000 90 °C = 936 ohm
110 °C = 1063 ohm
130 °C = 1197 ohm
150 °C = 1340 ohm

2000

1000
0 T°C
-100 0 100 200 300

Os limites de aviso e de falha podem ser ajustados com parametros.

Sobre a cablagem do sensor, consulte o Manual de hardware do acionamento.
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Légica de controlo da ventoinha do motor (parametros 35.100...35.106)

Se o motor tiver uma ventoinha de refrigeracdo externa, é possivel utilizar um sinal do
acionamento (ex. funcionamento/parado) para controlar o motor de arranque da ven-
toinha através de um relé ou de uma saida digital. Uma entrada digital pode ser sele-
cionada para feedback da ventoinha. Uma perda do sinal de feedback provocard opcio-
nalmente um aviso ou uma falha.

Os atrasos de arranque ou de paragem podem ser definidos para a ventoinha. Além
disso, um atraso de feedback pode ser ajustado para definir o tempo dentro do qual
o feedback deve ser recebido depois da ventoinha arrancar.

Apoio motor Ex (parametro 95.15, bit 0)

O programa de controlo tem uma fungao de protecdo de temperatura para motores
Ex localizados em atmosferas potencialmente explosivas. A protecdo é ativada ajustando
o bit 0 do parametro 95.15.

Relé PTC/Pt100 (parametro 95.20, bit 8)

A ativacdo do parametro 95.20, bit 8, altera a fonte do evento externo 1 para ED6.
Também altera o tipo de evento externo 1 para uma falha.

Ajustes e diagnoésticos

Grupo de parametros: 35 Protecdo térmica motor (pagina 366) e 91 Ajustes médulo co-
dif (pagina 504).

Parametros: 95.15 Ajustes especiais HW (pagina 526) e 95.20 Op¢des HW palavra 1 (pa-
gina 528).

Protecdo contra sobrecarga do motor

Esta seccao descreve a protecao de sobrecarga do motor sem utilizar o modelo de
protegdo térmica do motor, quer com a temperatura estimada quer com a temperatura
medida. Sobre a prote¢cdo com o modelo de protecao térmica do motor, consulte a
seccdo Protecgdo térmica do motor (pagina 89).

A protecdo contra sobrecarga do motor é requerida e especificada por diversas normas,
incluindo o Cédigo Elétrico Nacional dos EUA (NEC) a UL508C e a UL\IEC 61800-5-1
comum em conjunto com a IEC 60947-4-1. As normas permitem protecao de sobrecarga
do motor sem sensores de temperatura exteriores.

O de protecgao contra sobrecarga do motor cumpre os requisitos da norma IEC/EN
61800-5-1 ed. 2.1 para retencdo da memoria térmica e sensibilidade a velocidade. A
temperatura estimada é mantida durante uma quebra de energia. A dependéncia da
velocidade é definida por parametros.

O recurso de protecdo permite que o utilizador especifique a classe de operacdo da
mesma maneira que os relés de sobrecarga sao especificados nas normas IEC 60947-
4-1e NEMAICS 2.

A protecdo contra sobrecarga do motor requer que seja especificado um nivel de dis-
paro da corrente do motor. Isto é definido por uma curva que usa os parametros 35.51,
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35.52 e 35.53. O nivel de disparo é a corrente do motor a qual a protecdo de sobrecarga
acabara por disparar se a corrente do motor se mantiver continuamente neste nivel.

A classe de sobrecarga do motor (classe de operacao), parametro 35.57, é dada como
o tempo requerido para o relé de sobrecarga disparar quando opera, no caso da norma
IEC 60947-4-1, a 7,2 vezes o nivel de disparo e, no caso da norma NEMA ICS 2, a 6 vezes
o nivel de disparo. As normas também especificam o tempo de disparo para niveis de
corrente entre o nivel de disparo e 6 vezes o nivel de disparo. O acionamento satisfaz
os tempos de disparo padrao das normas IEC e NEMA.

O uso da classe 20 satisfaz os requisitos da UL 508C.

O algoritmo de sobrecarga do motor monitoriza o racio ao quadrado (corrente do
motor/nivel de disparo) 2 e acumula-o ao longo do tempo. Esta situacdo é por vezes
designada como protecdo I2t. O valor acumulado é apresentado no pardmetro 35.5.

E possivel determinar, com o parametro 35.56, que quando 35.5 atingir 88%, sera gerado
um aviso de sobrecarga do motor e que, quando atingir 100%, o acionamento dispara
na falha de sobrecarga do motor. A taxa a que este valor interno é aumentado depende
da corrente atual, da corrente do nivel de disparo e da classe de sobrecarga selecionada.

Os parametros 35.51, 35.52 e 35.53 tém um duplo objetivo. Determinam a curva de
carga para a estimativa de temperatura, e especificam o nivel de disparo de sobrecarga.

Ajustes e diagnésticos

Parametros comuns a protecao térmica do motor e a protecdo de sobrecarga do motor:
35.51 Curva carga motor ... 35.53 Ponto de rutura (pagina 375).

Parametros especificos da protecao de sobrecarga do motor: 35.5 Nivel de sobrecarga
do motor (pagina 367), 35.56 Acdo de sobrecarga do motor ... 35.57 Classe de sobrecarga
do motor (pagina 376).

Protecao térmica do cabo do motor

O programa de controlo contém uma fungao de protecdo térmica para o cabo do motor.
Esta fungao deve ser usada, por exemplo, quando a corrente nominal do acionamento
exceder a capacidade de conducdo de corrente do cabo do motor.

O programa calcula a temperatura do cabo com base nos seguintes dados:
«  Corrente de saida medida (parametro 1.7)

. Gama de corrente nominal continua do cabo, especificada por 35.61, e
. Constante de tempo térmico do cabo, especificada por 35.62.

Quando a temperatura calculada do cabo atinge 102% da gama maxima, é exibido um
aviso (A480). O acionamento dispara uma falha (4000) quando é atingido 106%.

Ajustes e diagnésticos
Parametros: 35.60 Temperatura cabo...35.62 Tempo subida térmica cabo (pagina 378).

Eventos: A480 Sobrecarga cabo motor (pagina 586) e 4000 Sobrecarga cabo motor (pa-
gina 571).
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Curva de carga do utilizador.

A curva de carga do utilizador disponibiliza uma funcao que monitoriza um sinal de
entrada (ex. bindrio ou corrente do motor) como uma fungdo de saida de velocidade
ou frequéncia do acionamento. A funcdo inclui a monitorizacdao de um limite alto (so-
brecarga) e um limite baixo (subcarga). A monitorizacao de sobrecarga pode, por
exemplo, ser usada para detetar a obstrucdo de uma bomba ou a lamina de uma serra
atingir um né. A monitorizacao de subcarga pode detetar a perda de carga, por exemplo,
devido ao rebentamento de uma correia de transmissao.

A monitorizacdo é efetiva dentro de uma gama de velocidade e/ou frequéncia do motor.
A gama de frequéncia é usada com uma referéncia de frequéncia no modo escalar de
controlo do motor; caso contrario, é usada a gama de velocidade. A gama é definida
por cinco valores de velocidade (parametros 37.11...37.15) ou frequéncia (37.16...37.20).
Os valores sdo positivos, mas a monitorizacdo é simetricamente ativa no sentido nega-
tivo ja que o sinal monitorizado é ignorado. Fora da gama de frequéncia/velocidade,
a monitorizagdo é desativada.

Um limite de subcarga (37.21...37.25) e sobrecarga (37.31...37.35) é definido para cada
um dos cinco pontos de velocidade ou frequéncia. Entre estes pontos, os limites sdo
linearmente interpolados para formarem curvas de subcarga e de sobrecarga.

Sinal monitorizado (37.02)

SOBRECARGA

37.31 (%)

PERMITIDA

OPERAGAO '

37.21 (%)

) . SUBCARGA . )
37.11 (rpm) 37.12 37.13 37.14 37.15
37.16 (Hz) 37.17 3718 37.19 37.20

Velocidade
Frequéncia

A acdo (nenhuma, aviso ou falha) tomada quando o sinal sai da drea de operacao per-
mitida, pode ser selecionada separadamente para condigdes de sobrecarga e subcarga
(parametros 37.3 e 37.4 respetivamente). Cada condigdo tem um temporizador opcional
para atrasar a acao selecionada (37.41 e 37.42).
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Ajustes e diagnésticos
Grupo de parametros: 37 Curva carga utilizador (pagina 386).

Eventos: AGE6 Configuracao ULC (pagina 593), ABBE Sobrecarga ULC (pagina 602), ASBF
Subcarga ULC (pagina 602), 8001 Subcarga ULC (pagina 584) e 8002 Sobrecarga
ULC (pagina 584).

Rearme automatico de falhas

AVISO!
Antes de ativar a funcdo, confirmar se ndao podem ocorrer situagdes perigosas.
A funcgao restaura o acionamento e retoma a operacao depois de uma falha.

O acionamento pode rearmar-se automaticamente depois de uma falha de sobrecor-
rente, sobretensao, subtensao e falhas externas. O utilizador também pode especificar
o rearme automatico de uma falha (exceto falhas relacionadas com o Binario seguro
off).

Por defeito, os rearmes automaticos estdo desativados e devem ser ativados especifi-
camente pelo utilizador.

Ajustes e diagnésticos

Parametros: 31.12 Selecao autorearme...31.16 Tempo de atraso (pagina 345).
Outras funcoes de protecao programaveis

Eventos externos (parametros 31.01...31.10)

Podem ser ligadas cinco sinais de eventos diferentes do processo a entradas seleciona-
veis para gerar disparos e avisos para o equipamento acionado. Quando o sinal é per-
dido, um evento externo (falha, aviso ou uma simples entrada no registo) é gerado. Os
conteudos das mensagens podem ser editados na consola de programacao selecionan-
do Menu - Ajustes - Editar textos.

Detecdo de perda de fase (parametro31.19)

O parametro seleciona como reage o acionamento sempre que é detetada uma perda
de fase do motor.

Detecdao de falha de terra (parametro 31.20)

Afuncdo de detecdo de falha de terra é baseada na medicao total da corrente. De notar
que

« uma falha de terra no cabo de alimentacdo nao ativa a protegao
« numa alimentacdo ligada a terra, a protecdo é ativada em 2 microssegundos

. equenumaalimentacdo ndo ligada a terra, a capacitancia de alimentacao deve ser
1 microfarad ou mais
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. ascorrentes capacitivas provocadas pelos cabos do motor blindados com compri-
mento até 300 metros ndo ativam a protegao

« aprotecdo é desativada quando o acionamento é parado.

Detecdo de binario seguro off (parametro 31.22)

O acionamento monitoriza o estado da entrada de Binario seguro off, e este parametro
seleciona quais as indicacdes que sdo dadas quando os sinais sdo perdidos. (O para-
metro ndo afeta a operacao da prépria funcdo de Binario seguro off). Para mais infor-
macao sobre a funcdo de Bindrio seguro off, consulte o Manual de hardware.

Cablagem de alimentacao e do motor trocada (parametro 31.23)

O acionamento pode detetar se os cabos de alimentacdo e do motor foram acidental-
mente trocados (por exemplo, se a alimentacdo esta ligada a ligagcdo do motor do
acionamento). O parametro seleciona se é ou ndo gerada uma falha. De notar que a
protecao deve ser desativada no hardware do acionamento/inversor alimentado a
partir de um barramento CC comum.

Protecdo de perda (parametros 31.24...31.28)

O acionamento protege o motor numa situacdo de perda. E possivel ajustar os limites
de supervisdo (corrente, frequéncia e tempo) e determinar como deve reagir o aciona-
mento a uma condicao de bloqueio do motor.

Protecdo de sobre velocidade (parametro 31.30)

O utilizador pode definir limites de sobre velocidade especificando uma margem que
é adicionada aos limites de velocidade maximo e minimo atualmente usados.

Supervisao paragem rampa (parametros 31.32, 31.33, 31.37 e 31.38)

O programa de controlo tem uma funcdo de supervisao para as rampas de paragem
normais e de emergéncia. O utilizador pode definir um tempo maximo para a paragem,
ou um desvio maximo da taxa de desaceleragdo esperada. Se o acionamento nao parar
na forma esperada, € gerada uma falha e o acionamento é parado por inércia.

Supervisao da ventoinha de refrigeracao principal (parametro 31.35)

O parametro seleciona como o acionamento reage a perda da ventoinha de refrigeragao
principal.

Com uma unidade inversora composta por mdédulos inversores de chassis R8i, pode
ser possivel continuar a operar mesmo se uma ventoinha de refrigeragcdo de um médulo
inversor parar. Consulte a descri¢cdo do parametro.

Limite de falha de corrente do motor personalizado (parametro 31.42)

O programa de controlo define um limite de corrente do motor com base no hardware
do acionamento. Na maioria dos casos, o valor por defeito é apropriado. No entanto,
pode ser definido manualmente um limite pelo utilizador, por exemplo, para proteger
um motor de imanes permanentes contra a desmagnetizagao.



98 Caracteristicas do programa

Detecao de perda de controlo local (parametro 49.05)

O parametro seleciona como reage o acionamento a uma falha de comunicagao da
consola de programacéao ou da ferramenta de PC.
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Diagndsticos

Mensagens de falha e de aviso, registo de dados

Consulte o capitulo Detecdo de falhas.

Supervisao de sinal

Podem ser selecionados trés sinais para serem supervisionados por esta fungao.

Sempre que um sinal supervisionado excede ou cai abaixo do limite predefinido, é ati-
vado um bit em 32.1 e gerado um aviso ou falha. Os contelddos das mensagens podem
ser editados na consola de programacao selecionando Menu - Ajustes - Editar textos.

O sinal supervisionado é filtrado. A supervisdao opera a um nivel de tempo de 2 ms. Os
parametros de configuragao sao verificados relativamente a alteragées ao nivel de
tempo de 10 ms.

Ajustes e diagndsticos
Grupo de parametros: 32 Supervisao (pagina 354).

Eventos: A8BO Supervisdo de sinal (pagina 602), A8B1 Supervisdo sinal 2 (pagina 602),
A8B2 Supervisao sinal 3 (pagina 602), 80BO Superv sinal (pagina 584), 80B1 Superv sinal
2 (pagina 584) e 80B2 Superyv sinal 3 (pagina 584).

Temporizadores e contadores de manutencao

O programa tem seis temporizadores ou contadores de manutencao diferentes que
podem ser configurados para gerar um aviso quando um limite pré-definido é atingido.
Os conteudos das mensagens podem ser editados na consola de programagao selecio-
nando Menu - Ajustes - Editar textos.

O temporizador/contador pode ser ajustado para monitorizar qualquer parametro.
Esta caracteristica é especialmente Util como um lembrete de servico.

Existem trés tipos de contadores:

«  Temporizadores on-time. Mede o tempo que uma fonte binaria (por exemplo, um
bit numa palavra estado) esta ligada.

. Contadores de flanco ascendente. O contador é aumentado sempre que a fonte
de bindrio monitorizada muda de estado.

« Contadores devalor. O contador mede, por integracao, o parametro monitorizado.
E emitido um aviso quando a area calculada por baixo do sinal de pico excede o li-
mite definido pelo utilizador.

Ajustes e diagnésticos

Grupo de parametros: 33 Temp & cont manutencao (pagina 358).
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Calculadoras de poupanca de energia
Esta funcdo é constituida pelas seguintes funcionalidades:

« Um otimizador de energia que ajusta o fluxo do motor que maximiza a eficiéncia
total do sistema

« Umcontador que monitoriza a energia usada e poupada pelo motor, apresentando
estes valores em kWh, moeda ou volume de emissdes de CO,, e

« Um analisador de carga que apresenta o perfil da carga do acionamento (veja a
seccdo separada na pagina 100.

Nota: A exatiddo do calculo das poupancas de energia esta diretamente dependente
da precisao da referéncia da poténcia do motor apresentada no parametro 45.19
Poténcia comparacgao.

Ajustes e diagnésticos

Grupo de parametros: 45 Eficiéncia energética (pagina 416).
Analisador de carga

Registador do valor de pico

O utilizador pode selecionar um sinal a ser monitorizado pelo registador do valor de
pico. O registador guarda o valor de pico do sinal em conjunto com a hora a que o pico
ocorreu, assim como a corrente do motor, a tensao CC e a velocidade do motor no
momento do pico. O valor de pico é recolhido em intervalos de 2 ms.
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Registadores de amplitude

O programa de controlo tem dois registadores de amplitude. Dependendo do ajuste
do parametro 36.8, os registadores estdo ativos continuamente ou apenas quando o
acionamento esta a modular.

Para o registador de amplitude 2, o utilizador pode selecionar um sinal para amostragem
em intervalos de 200 ms e especificar um valor que corresponde a 100%. As amostras
recolhidas sdo ordenadas em 10 parametros de leitura segundo a sua amplitude. Cada
parametro representa uma gama de amplitude com uma largura de 10 pontos percen-
tuais e apresenta a percentagem das amostras recolhidas que se encontram dentro
dessa gama. Notar que o intervalo mais baixo também contém os valores negativos
(se existirem), enquanto o intervalo mais alto também contém os valores acima de
100%.

Percentagem
de
amostras

<10%
10...20%
20...30%
30...40%
40...50%
50...60%
0...70%
70...80%
80...90%
>90%

Gamas de amplitude
(parametros 36.40...36.49)

O registador de amplitude 1 é fixado para monitorizar a corrente (). Com o registador
de amplitude 1, 100% corresponde a corrente maxima de saida do acionamento (/;ax
como apresentado no manual de hardware). A distribuicdo de amostras recolhidas é

apresentada pelos parametros 36.20...36.29.

Ajustes e diagndsticos

Grupo de parametros: 36 Analizador carga (pagina 381).
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Diversos

Conjuntos de parametros do utilizador

O acionamento suporta quatro conjuntos de parametros do utilizador que podem ser
guardados na memoaria permanente e reutilizados quando usar os parametros do
acionamento. Também é possivel usar as entradas digitais para comutar entre conjuntos
de parametros do utilizador.

Um conjunto de parametros do utilizador contém todos os valores editaveis nos grupos
de parametros 10...99 exceto

« valores de E/S forcados como os parametros 10.3 e 10.4

«  Ajustes do mddulo de extensdo de E/S (grupos 14...16)

« parametros de ativacdo da comunicacao por fieldbus (50.1 e 50.31)
«  Ajustes da comunicacao fieldbus (grupos 51...56 e 58)

- ajustes da configuragao do codificador (grupos 92...93),

« alguns ajustes de hardware no grupo de parametros 95, e

. parametros de selecdo definidos pelo utilizador 96.11...96.13

Como os ajustes do motor estdo incluidos nos conjuntos dos parametros do utilizador,
certifique-se que os ajustes correspondem ao motor usado na aplicagao antes de reu-
tilizar um conjunto do utilizador. Numa aplicacdo onde motores diferentes sdao usado
com o acionamento, o ID run do motor deve ser executado com cada motor e guardado
para diferentes conjuntos de utilizador. O conjunto apropriado pode depois ser reuti-
lizado quando o motor é comutado.

Se nenhum conjunto de parametros tiver sido guardado, a tentativa de carregar um
conjunto ira criar todos os conjuntos a partir das configuragdes de parametro ativos
no momento.

A comutacdo entre conjuntos de parametros do utilizador sé é possivel com o aciona-
mento parado.

Ajustes e diagnésticos

Parametros: 10.3 Selecdo forca DI (pagina 179), 10.4 Dados forca DI (pagina 179), 50.1
FBA A ativo (pagina 432), 50.31 FBA B ativo (pagina 437), e 96.10 Estado def utiliz (pagi-
na 535)...96.13 Conj I/0 util modo in2 (pagina 536).

Grupo de parametros: 95 Configuracdao HW (pagina 521).
Eventos: 64B2 Falha conj utilizador (pagina 578).

Calculo da soma de controlo do parametro

Pode ser calculada uma soma de controlo do parametro a partir de um conjunto de
parametros definido pelo utilizador para monitorizar altera¢des na configuracao do
acionamento. A somade controlo do parametro é comparada com as somas de controlo
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dereferéncial...4; no caso de umadiscrepancia, € gerado um evento (um evento, aviso
ou falha pura).

Por defeito, o conjunto de parametros incluido no calculo contém a maioria dos para-
metros exceto

- sinais atuais

. grupo de parametros 47

« parametros que sdo ativados para validar novos ajustes (tais como 51.27 e 96.7)

« parametros que ndo sao guardados para a memdria flash (tais como 96.24...96.26

. parametros que sdo internamente calculados a partir de outros (tais como
98.9...98.14).

. parametros dindmicos (ex. parametros que variam de acordo com o hardware), e
. parametros do programa de aplicagdo.

O conjunto de defeito pode ser editado usando a ferramenta Drive customizer para
PC.

Ajustes e diagnésticos
Parametros: 96.53 Soma ctrl atual (pagina 539)...96.59 Soma ctrl aprovada 4 (pagina 540).

Eventos: 6200 Discrepancia soma de controlo (pagina 576) e A686 Discrepancia soma
de controlo (pagina 591).
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Bloqueio do utilizador

AVISO!

AA ABB nao seresponsabiliza por danos ou perdas resultantes da falha de ativacao
do bloqueio de utilizador usando uma nova password. Ver Exclusao de seguranca
cibernética (pagina 20).

Para uma seguranca cibernética melhorada, é altamente recomendavel que defina um
cédigo de acesso mestre para impedir, por exemplo, a alteracdo dos valores dos
parametros e/ou o carregamento de firmware e outros ficheiros.

Com varios acionamentos, defina um cédigo de acesso Unico para cada acionamento.
Para ativar o bloqueio do utilizador pela primeira vez,

« Inserirapassword por defeito, 10000000, em 96.2. Isto faz com que os parametros
96.100...96.102 fiquem visiveis.

« Inserir uma nova password em 96.100. Usar sempre oito digitos; se usar o Drive
Composer, terminar com Enter.

«  Confirmar a nova password em 96.101.

AVISO!
A Guardar a password num local seguro —se a password for perdida, o bloqueio
do utilizador ndo pode ser aberto nem pela ABB.

« Em 96.102, definir as agbes que pretende evitar (recomendamos selecionar todas
as acoes exceto quando for requerido o contrario pela aplicacao).

« Inserir uma password invalida (aleatdria) em 96.2.
- Ativar 96.8, ou desligar a alimentac¢do da unidade de controlo.

.  Verificar se os parametros 96.100...96.102 estao ocultos. Se ndo estiverem, inserir
outra password aleatdria em 96.2.

Para reabrir o bloqueio, digitar o coédigo em 96.2. Isto faz com que os parametros
96.100...96.102 fiquem visiveis.

Ajustes e diagndsticos

Parametros: 96.2 Password (pagina 532) e 96.100 Alterar password do usuario...96.102
Funcionalidade de bloqueio do usudrio (pdgina 541).

Eventos: A6BO Abrir bloqueio utiliz (pagina 592).
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Parametros de armazenamento de dados

Estdo reservados vinte e quatro parametros (dezasseis 32-bit, oito 16-bit) para arma-
zenamento de dados. Por defeito, estes parametros estdo desligados e podem ser
usados por ex. para tarefas de ligacao, testes e comissionamento. Podem ser escritos
e lidos usando fontes de outros parametros ou sele¢ées ponteiros.

Notar que apenas podem ser selecionados parametros de ponto flutuante de 32-bit
(tipo real32) como fonte de outro valor de parametro. Por outras palavras, os parametros
47.1...47.8 podem ser usados como fontes de valores de outros parametros, enquanto
47.11...47.28 nao podem.

Para usar um inteiro de 16-bit (recebido em conjuntos de dados DDCS) como fonte de
outro parametro, escrever o valor num dos parametros de armazenamento tipo real32
(47.1...47.8). Selecionar o parametro de armazenamento como a fonte, e definir um
método de escalonamento adequado entre os valores de 16-bit e 32-bit nos parametros
47.31...47.38.

Ajustes e diagnésticos

Grupo de parametros: 47 Armazenamento dados (pagina 425).

Funcao de operacgao reduzida

Esta disponivel uma funcao de “operacgao reduzida” para as unidades inversores cons-
tituidas por médulos inversores ligados em paralelo. A funcao faz com que seja possivel
continuar a operagao com corrente limitada, mesmo se um (ou mais) médulos se en-
contrem fora de servico, por exemplo, devido a trabalhos de manutencgdo. Em principio,
é possivel a operagao reduzida com apenas um maddulo, mas os requisitos fisicos de
operagao do motor continuam a aplicar-se; por exemplo, os médulos em servigo devem
conseguir fornecer ao motor corrente de magnetizacao suficiente.

Se ndo for necessario remover fisicamente o médulo de poténcia do sistema, a mascara
de execugao reduzida pode ser utilizada em vez do modo de execugao reduzido. A
mascara de um maddulo ou de varios médulos impede BCU de enviar comandos de
controlo para o canal ou canais PSL2 selecionados.

Nota:

« Ocircuito STO deve manter-se como até aqui.

«  Na&ao utilizar uma mdascara para contornar as falhas do circuito STO.
«  Nao retirar os cabos de fibra ética do sistema.

« O moddulo deve ser desligado do lado CA para evitar o fluxo de corrente através
dos diodos flyback.




106 Caracteristicas do programa

Ativacao da funcao de operacao reduzida

Nota: Para acionamentos construidos em armario, os acessorios de cablagem e o de-
fletor de ar necessdrios durante o procedimento estdo disponiveis na ABB e estdo in-
cluidos na entrega.

AVISO!
Seguir as instrugdes de segurancga disponiveis para o acionamento ou
unidade inversora em questao.

1. Desligaratensaodealimentacdo e todas as tensodes auxiliares do acionamento/uni-
dade inversora.

2. Seaunidade de controlo doinversor for alimentada a partir do médulo com defeito,
instalar uma extensao para a cablagem e liga-lo a um dos médulos restantes.

3. Remover o mdédulo a reparar. Consultar o manual de hardware apropriado sobre
instrucoes.

4. Seafuncao Binario seguro off (STO) estiver a ser usada, instalar jumpers na cabla-
gem STO em substituicdo do mddulo em falta (exceto se o médulo for o dltimo na
cadeia).

5. Instale um defletor de ar para o guia do médulo superior para bloquear o fluxo de
ar através da baia do médulo vazio.

6. No caso da unidade inversora ter um interruptor CC com um circuito de carga, de-
sativar o canal xSFC-xx no controlador de carga.

7. Ligar a poténcia na unidade inversora/acionamento.
8. Ajustar o parametro 95.12 para definir quais os médulos que foram removidos.
9. Digitar o numero de moédulos inversores presentes no parametro 95.13.

10. Rearmar todas as falhas e arrancar o acionamento/unidade inversora. A corrente
maxima € agora limitada automaticamente de acordo com a nova configuragao
doinversor. A discrepancia entre o nimero de moédulos detetados (95.14) e o valor
definido em 95.13 ird gerar uma falha.

Depois de todos os médulos terem sido reinstalados, os parametros 95.12 e 95.13 devem
ser repostos para O para desativar a funcdo de operagao reduzida. No caso do inversor
estar equipado com um circuito de carga, o controlo de carga deve ser reativado para
todos os mddulos. Se a funcdo Binario seguro off (STO) estiver a ser usada, deve ser
efetuado um teste de aceitacdo (consultar o manual de hardware do acionamento/uni-
dade inversora para mais instrugdes).

Ajustes e diagnésticos

Parametros: 6.17 Palv estado conv 2 (pagina 160) e 95.13 Modo de funcionamento redu-
zido...95.14 Médulos ligados (pagina 525).

Eventos: 5695 Func reduzido (pagina 575).
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suporte filtro du/dt

Com um filtro du/dt externo ligado a saida do acionamento, o bit 13 de 95.20 deve ser
ligado. O ajuste limita a frequéncia de comutagdo de saida. Com os médulos inversores
de tamanho de chassis R5i...R7i, 0 ajuste também forca a ventoinha do médulo de
acionamento/inversor para velocidade total. Notar que o ajuste ndo deve ser ativado
com os moédulos inversores com filtros du/dt internos.

Ajustes e diagnésticos

Parametro: 95.20 Op¢des HW palavra 1 (pagina 528).

Suporte do filtro sinusoidal

O programa de controlo tem uma configuracdo que permite o uso de filtros sinusoidais
(disponiveis em separado da ABB e de outros fornecedores).

Com um filtro sinusoidal ABB ligado a saida do acionamento, o bit 1 de 95.15 deve estar
ligado. O ajuste limita a comutacdo e as frequéncias de saida para

- impedir que o acionamento funcione em frequéncias de ressonancia de filtro e
« proteger o filtro contra sobreaquecimento.

Com um filtro sinusoidal padrao, o bit 3 de 95.15 deve estar ligado. (O ajuste nao limita
a frequéncia de saida). Os parametros adicionais devem ser ajustados de acordo com
as propriedades do filtro, conforme listadas abaixo.

Ajustes e diagnodsticos

Parametros: 95.15 Ajustes especiais HW (pagina 526), 97.1 Ref freq comutacao (pagina 543),
97.2 Freq min comutacao (pagina 543), 99.18 Indutancia do filtro do seno (pagina 559) e
99.19 Capacitancia do filtro do seno (pagina 560).
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Modo router para a unidade de controlo BCU

A unidade de controlo BCU de uma unidade inversora pode ser configurada para um
"modo router " para permitir o controlo de unidades de energia ligadas localmente (por
exemplo, médulos inversores) por outra BCU. Usando o modo router e alguma comu-
tagdo de hardware, é possivel ter os mesmos médulos a alternar entre o inversor e, por
exemplo, o uso da alimentacao IGBT.

O modo router envolve a ligagao de duas BCUs pelos seus canais PSL2. Quando o modo
router estd ativo, os canais vindos da outra BCU sao encaminhados para os médulos
locais.

Os diagramas abaixo mostram como o controlo de quatro médulos conversores pode
ser comutado entre dois BCU.

Nota: Para um exemplo sobre como comutar médulos conversores entre inversor e o
uso da alimentacao IGBT, consultar ACS880 IGBT supply control program firmware
manual (3AUA0000131562 [Inglés]).

BCU 1 a controlar todos os médulos, BCU 2 em modo de router

BCU1 BCU2
95.14 = 000Fh (1111b) 95.16= On
95.16 = Off 95.17 = 1100b
v v
[cHi | [cHa | | cH3 | [ cHa | [cH1 | [cHa || cH3 | | cHa |
1 1
Médulo 1 Médulo 2 Médulo 3 Mddulo 4

BCU 2 a controlar todos os mdédulos, BCU 1 em modo de router
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BCU1 BCU2
95.16= On 95.14 = 000Fh (1111b)
95.17 = 1100b 95.16 = Off
[cHi || cHz | [cH3 || cHa | [cHi || cHz | [cH3 ]| cHa]
| I
Médulo 1 Médulo 2 Médulo 3 Médulo 4
Nota:

«  Osmodulos locais devem ser ligados a canais sucessivos a partir de CH1. Os canais
imediatamente a seguir sdo ligados a outra BCU e encaminhados para os médulos
locais. Devem existir tantos mddulos locais quantos os canais encaminhados.

« No controlo PLC, qualquer troca deve ser realizada no estado parado para que,
pelo menos uma BCU, se encontre no modo router em determinado momento.

« Podem aplicar-se regras ou restricdes adicionais quando se utiliza o modo de
router com outros programas de controlo. Consulte o manual de firmware apro-
priado.

Ajustes e diagnésticos
Parametros: 95.16 Modo router (pagina 526) e 95.17 Configuracao do canal router (pagi-
na 527).

Intervalos de parametros com a opcao +N8200 (Licenca de alta veloci-
dade)

Com a opgao +N8200 (Licenca de alta velocidade), os parametros de velocidade e fre-
quéncia seguintes tém uma gama alargada:
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Gama Parametros

-90000 ... 90000 rpm 12

221
22.26...22.32
22.41...22.43
22.52...22.57
22.81...22.87
231

23.2

23.27

23.39
24.1...24.4
30.11

30.12

36.15

49.15

49.16

90.1

0...90000 rpm 1.61
21.6
25.18
25.19
29.70
29.72
29.74
29.76
29.78
37.11...37.15
46.1
46.6
46.21
46.31
99.9
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Gama

Parametros

-1500 ... 1500 Hz

1.6

28.1

28.2
28.26...28.32
28.52...28.57
28.78
28.90...28.92
28.96

28.97

30.13

30.14

49.17

49.18

0...1500 Hz

1.63
46.2
99.8
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Macros de aplicacao

Conteudo do capitulo

Este capitulo descreve o uso recomendado, a operagdo e as ligagdes de controlo de
fabrica das macros de aplicagdo.

Mais informacao sobre a conectividade da unidade de controlo JCU disponivel no Manual
de hardware do acionamento.

Geral

As macros de aplicacdo sdo conjuntos de valores de parametros de defeito para a
aplicacdo em causa. Ao arrancar o acionamento, o utilizador seleciona normalmente a
macro de aplicagdo mais adequada como ponto base, realizando de seguida as alte-
racdes necessarias para personalizar os ajustes a aplicagdo. Isto resulta normalmente
num numero inferior de edi¢des do utilizador em comparacao com a forma tradicional
de configurar um acionamento.

As macros de aplicagdo podem ser selecionadas pelo parametro 96.4 Selec macro. Os
conjuntos de parametros do utilizador sdo geridos pelos parametros no grupo 96 Sis-
tema (pagina 531).

Nota: As ligagdes de controlo predefinidas descritas neste capitulo baseiam-se na
unidade de controlo ZCU.
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Macro Fabrica

A macro Fabrica é adequada para aplicagdes diretas de controlo de velocidade, tais
como transportadores, bombas e ventiladores e bancos de ensaios.

O acionamento é controlado por velocidade com o sinal de referéncia ligado a entrada
analdgica All. Os comandos de arranque/paragem sao dados através da entrada digital
DI1; o sentido de rotagao +e determinado por DI2. Esta macro usa o local de controlo

EXT1.

As falhas sdao rearmadas através da entrada digital ED3.

Dl4 comuta entre os conjuntos 1 e 2 do tempo de aceleragao/desaceleracdo. Os tempos
de aceleracdo e desaceleracdo, assim como os formatos das rampas, sao definidas
pelos parametros 23.12...23.19.

ED5 ativa a velocidade constante 1.

Ajustes dos parametros de defeito para a macro Fabrica

Os valores por defeito dos parametros para a macro Fabrica estdo listados no capitulo
Listagem de parametros.

Ligacoes de controlo por defeito para a macro Fabrica

Ligacao Termo ‘ Descricao

XPOW Entrada de poténcia externa

+24VI
+24VI GND |24VCC,2A
GND
XAl Tensdo de referéncia e entradas analdgicas
+VREF |10V CC, R|_1...10 kohm
1 |+VREF
2 -VREF -VREF -10V CC, R|_1...10 kohm
3 |AGND AGND |[Terra
4 A+
5 Al1- EAL+ Referéncia de velocidade
6 A2+ |———]
; A EAl-  |0(2)...10V, Rip > 200 kohm
EA2+ Por defeito ndo usada.
EA2- | 0(4)...20 mA, Rjn = 100 ohm
XAO Saidas analégicas
SAl Velocidade motor rpm
m‘] I J:Yo} [} | SEE—
‘ L 2 AGND AGND 0...20 mA, R_ < 500 ohm
Il ~
O/ 2 A SA2 | Corrente motor
T 1= 4 |AGND
AGND |0...20 mA, R_ <500 ohm
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Ligacao

‘ Termo ‘

Descricao

XD2D Ligagao acionamento-para-acionamento

B Ligacdo mestre/seguidor, acionamento-para-
g B acionamento ouinterface de fieldbus integra-
2 A A da
3 | BGND BGND
XRO1, XRO2, XRO3 Saidas a relé
NF Pronto para funcionar
NC
E2 COM COM 250V CA/30VCC
m NO NA 2A
NC
£s com NF Em funcionamento
4 NO
Fault % ™~ NG COM 250V CA/30VCC
<
coMm NA |2A
NO
NF Falha (-1)
2 +24VD |
5 | DIOGND |2 COM 250V CA/30VCC
NA 2A
XD24 Interlock digital
DIIL Permissdo func
i DIIL
2 +24VD +24VD |+24V CC200 mA
3 DICOM -
7 +24VD DICOM |Terra da entrada digital
5 |DIOGND || +24VD |+24V CC200 mA
DIOGND |Terra entrada/saida digital
XDIO Entradas/saidas digitais
ESD1 | Saida: Pronto func
1 DIO1
2 DIO2 ESD2 |Saida: A funcionar
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Ligacao ‘ Termo Descricao
XDI Entradas digitais
ED1 Parar (0) / Arrancar (1)
2 *24VD | & ED2 Direto (0) / | 1)
ireto nverso
5 | DIOGND |2
ED3 Rearme
— 1 DI1
_— 2 DI2 ED4 Conj 1 (0) / Conj 2 (1) tempo acel/desacel

— 8 DI3 ED5 Velocidade constante 1 (1 = On)
J

4 Di4 EDG6 Por defeito, ndo usada.
L 5 DI5

6 DI6

Os circuitos de binario seguro off devem ser fechados
para o acionamento arrancar. Ver o Manual de hardware
do acionamento.
X12 | Ligagcao opg¢oes de seguranca
X13| Ligacao da consola de programacgao
X205 | Ligacdo da unidade de meméria
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Macro Manual/Auto

Amacro Manual/Auto é adequada para aplicagdes de controlo de velocidade onde dois
sao usados dispositivos externos de controlo.

O acionamento é controlado a partir dos locais de controlo externos EXT1 (controlo
Manual) e EXT2 (controlo Auto). A selecdo entre os locais de controlo é efetuada através
da entrada digital ED3.

O sinal de arranque/paragem para EXT1 é ligado a ED1 enquanto o sentido de rotacao
é determinado por ED2. Para EXT2, os comandos de arranque/paragem sao dados
através de ED6 e o sentido através de ED5.

Os sinais de referéncia para EXT1 e EXT2 sdo ligados as entradas analégicas EAl e EA2
respetivamente.

Uma velocidade constante (por defeito 300 rpm) pode ser ativada através de ED4.

Ajustes de parametros por defeito para a macro Manual/Auto

Abaixo encontra-se uma lista dos valores por defeito dos parametros que podem ser
diferentes dos listados para a macro Fabrica em Listagem de parametros (pagina 138).

Parametro Ajustes por defeito da macro Manual/Auto
12.30 AI2 esc a Al2 max 1500.000
19.11 Selecdo Ext1l/Ext2 DI3

20.6 Comandos Ext2

In1 Iniciar; In2 Dir

20.8 Fonte entl Ext2
20.9 Fonte ent2 ext2

20.12 Fonte permissao func 1

EDG6
ED5
DIIL

22.12 Selecdo ref2 veloc
22.14 Selecao refl/2 velocidade

22.22 Sel veloc constante 1

AlI2 escalada
Seguir selecdo Extl/Ext2
Dl4

23.11 Selecao ajuste rampa

31.11 Selecao rearme falha

Tempo acel/desacel 1

Nao selecionado
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Ligacoes de controlo por defeito para a macro Manual/Auto

Ligacao Termo ‘

Descricao

XPOW Entrada de poténcia externa

+24VI

+24V] GND
GND

24V CC,2A

XAl Tensdo de referéncia e entradas analdgicas

XD2D Ligagao acionamento-para-acionamento

ﬁ +VREF |10V CC, R 1...10 kohm
:; L9 TevRer|| -VREF  [-10V CC, R 1...10 kohm
| [
'74 2 VREFITAGND | Terra
4 3 |AGND
L= 4 All+ EAl+ | Referéncia velocidade (Manual)
[ [
15 All- ) '
S T EAL-  [0(2)...10V, Rjp > 200 kohm
7 Al2- EA2+ Referéncia velocidade (Auto)
EA2- 0(4)...20 mA, Rjn =100 ohm
XAO Saidas analdgicas
SAl Velocidade motor rpm
m‘] 1 AO1
= 2 AGND AGND |0...20 mA, R_ <500 ohm
[ ~
O/ 3 | A0 SA2 | Corrente motor
T =" 4 |AGND|| |
- AGND |0...20 mA, R_ < 500 ohm

NA

B Ligacdo mestre/seguidor, acionamento-para-
{ B acionamento ouinterface de fieldbus integra-
2 A A da
3 | BGND BGND
XRO1, XRO2, XRO3 Saidas a relé
NF Pronto para funcionar
11 NC
= 12 | com COM 250VCA/30VCC
)
K== 18 | NO NA 2A
21 NC
EZ 22 | COM NF Em funcionamento
7 I —— 28 No COM 250V CA/30VCC
Fault ‘<’} —{ 31 NC
32 | com NA |2A
NO
= NF Falha (-1)
2 +24VD |
5 |poonp|2|] COM 250V CA/30VCC
2A
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Ligacao Termo Descricao
XD24 Interlock digital
DIIL Permissao func
—— 1t 1 DIIL
2 +24VD +24VD | +24V CC200 mA
3 DICOM -
a 24D DICOM | Terra da entrada digital
5 DIOGND +24VD | +24V CC200 mA
DIOGND | Terra entrada/saida digital
XDIO Entradas/saidas digitais
ESD1 Saida: Pronto func
1 DIO1
2 DIO2 ESD2 |Saida: A funcionar
XDI Entradas digitais
ED1 Parar (0) / Arrancar (1) - Manual
2 +24VD § ED2 Di 0)/1 1)-M |
5 DIOGND Q ireto (0) / Inverso (1) - Manual
- 1 DI ED3 Manual (0) / Auto (1)
L | 2 DI2 ED4 Velocidade constante 1 (1 = On)
—"— 3 DI3 ED5 Direto (0) / Inverso (1) - Auto
c Dl4 ED6 Parar (0) / Arrancar (1) - Auto
—"—" 5 DI5
L1 6 DI6
Os circuitos de binario seguro off devem ser fechados
para o acionamento arrancar. Ver o Manual de hardware
do acionamento.
X12 | Ligagao op¢odes de seguranga
X13| Ligagdo da consola de programagao
X205 | Ligagdo da unidade de meméria
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Macro controlo PID

A macro de Controlo PID é adequada para aplicagdes de controlo de processo, por
exemplo sistemas fechados de controlo de pressao, nivel ou fluxo como

« Bombas de pressao de admissao de sistemas municipais de abastecimento de
agua

« Bombas de controlo de nivel de reservatdrios de dgua
« Bombas de pressao de admissao de sistemas de aquecimento distritais
« Controlo de fluxo de material de uma linha transportadora.

O sinal de referéncia de processo é ligado a entrada analégica EAl e o sinal de retorno
de processo a EA2. Em alternativa, pode ser fornecida uma referéncia de velocidade
direta ao acionamento através de EAL. De seguida, o controlador PID é ignorado e o
acionamento deixa de controlar a variavel de processo.

A selecao entre o controlo de velocidade direto (local de controlo EXT1) e o controlo
da variavel do processo (EXT2) é efetuado através da entrada digital ED3.

Os sinais parar/arrancar para EXT1 e EXT2 sdo ligados a ED1 e ED6 respetivamente.
Uma velocidade constante (por defeito 300 rpm) pode ser ativada através de ED4.

Nota: Durante o comissionamento da malha PID, é Gtil executar o motor em controlo
de velocidade usando a EXT1 em primeiro lugar; isto permite testar a polaridade e es-
calamento do feedback PID. Uma vez o feedback testado, a malha PID pode ser "fechada"
comutando para EXT2.

Ajustes de parametros por defeito para a macro de controlo PID

Abaixo encontra-se uma lista dos valores por defeito dos parametros que podem ser
diferentes dos listados para a macro Fabrica em Listagem de parametros (pagina 138).

Parametro Ajustes por defeito da macro Manual/Auto
12.27 AI2 min 4.000

19.11 Selecdo Ext1/Ext2 DI3

20.1 Comandos Extl In1 Iniciar

20.4 Fonte ent2 extl Nao selecionado

20.6 Comandos Ext2 In1 Iniciar

20.8 Fonte entl Ext2 ED6

20.12 Fonte permissao func 1 DI5

22.12 Selecao ref2 veloc PID

22.22 Sel veloc constante 1 Dl4

23.11 Selecdo ajuste rampa Tempo acel/desacel 1

31.11 Selecao rearme falha Nao selecionado
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Parametro Ajustes por defeito da macro Manual/Auto
40.7 Conj 1 modo oper PID On com conv a funcionar

40.8 Conj 1 fonte feedback 1 Al2 escalada

40.11 Conj 1 tempo filtro fdbk 0,040 s

40.35 Conj 1 deriv tempo filt 10s

40.60 Conj 1 fonte ativacdo PID Seguir selecdo Extl/Ext2

Nota: A selecdo de macros ndo afeta o grupo de parametros 41 Conj2 processo PID.
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Ligacoes de controlo por defeito para a macro Controlo PID

Ligacao Termo ‘

Descricao

XPOW Entrada de poténcia externa

+24VI

+24V] GND
GND

24V CC,2A

XAl Tensdo de referéncia e entradas analdgicas

10V CC, R_1...10 kohm
-10 V CC, R|_1...10 kohm

Terra

Referéncia de velocidade

0(2)...10V, Rjp, > 200 kohm

= +VREF
:; {1 |+vRerF|| -VREF
| [
.74 i i 2| -VREF|[" AGND
- 3 |AGND
H— 4 | A+ EAl+
[ [
Sy N B L -
[ — A
7 Al2- EA2+
EA2-
XAO Saidas analégicas
SAl1
m‘] A JYcY ] | E—
- 2 | AGND|| AGND
L ~
O 12 swe
——=1 4 |AGND
N AGND

Feedback processo?)

0(4)...20 mA, R =100 ohm

Velocidade motor rpm
0...20 mA, R < 500 ohm
Corrente motor

0...20 mA, R|_ < 500 ohm

XD2D Ligacdo acionamento-para-acionamento

NA

B Ligacdo mestre/seguidor, acionamento-para-
i B acionamento ouinterface de fieldbus integra-
2 A A da
3 |BGND| oD |
XRO1, XRO2, XRO3 Saidas a relé
NF Pronto para funcionar
11 (N[O | S—
£ 12 | com COM 250V CA/30VCC
)
Kt 18 | NO NA 2A
21 NC
£ 22 | com NF Em funcionamento
Kf-— 238 | NO
Fault /% CoM 250V CA/30VCC
}{} —— 31 NC
32 | com NA |2A
NO
2 NF  |Falha (-1)
2 200 |§|——
5 | DpIoGND |2 COM |250VCA/30VCC
2A
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Ligacao Termo Descricao
XD24 Interlock digital
DIIL Interlock digital. Por defeito, ndo usada.
1 DIIL
2 +24VD +24VD | +24V CC200 mA
3 DICOM .
a 24D DICOM | Terra da entrada digital
5 DIOGND +24VD | +24V CC200 mA
DIOGND | Terra entrada/saida digital
XDIO Entradas/saidas digitais
ESD1 Saida: Pronto func
1 DIO1
2 DIO2 ESD2 Saida: A funcionar
XDI Entradas digitais
ED1 Parar (0) / Arrancar (1) - Controlo velocidade
2 +24VD | § . =
a ED2 Por defeito, ndo usada.
5 DIOGND | %
ED3 Controlo velocidade (0) / Controlo processo
— 1 | on (1)
2 Di2 ED4 Velocidad tante 1l (1=0n)
elocidade constante =0n
— 3 DI3
L 4 DI4 ED5 Permissao func (1 = On)
L ) DI5 ED6 Parar (0) / Arrancar (1) - Controlo processo
6 Di6
Os circuitos de binario seguro off devem ser fechados
para o acionamento arrancar. Ver o Manual de hardware
do acionamento.
X12 | Ligagdo op¢oes de seguranca
X13| Ligagao da consola de programagao
X205 | Ligacdo da unidade de meméria

1) Ppara exemplos de ligacdo do sensor, consulte a pagina 124.
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Exemplos de ligacao do sensor para a macro de controlo PID

+ 0/4...20 mA
P EA2+ Medigao valor atual
1 F EA2- -20..20 mA.  Rj, =100 ohm
Nota: O sensor deve ser alimentado externamente.
+ [ — —
P [+24VD |Sa|’da de tensao auxiliar (200 mA max).
| DIOGND  [Terra
SAID | 0/4...20 mA
EA2+ Medig&o valor atual
EA2- -20..20 mA. Rj, =100 ohm
+ |
P 1 +24VD | Saida de tenséao auxiliar (200 mA max).
] DIOGND ITerra
0/4...20 mA
EA2+ Medigao valor atual
EA2- -20..20 mA. R, =100 ohm
Acionam 1
- 0/4...20 mA
P EA2+ Medig&o valor atual
P s — Enn- 20.20mA. R, =100 ohm
+24V Drive 2
Alimentacaq
poténcia | ~ —|EA2+ Medig&o valor atual
— EA2- -20..20 mA.  R;, =100 ohm
Drive 3
—EA2+ Medigao valor atual
EA2- -20..20 mA. R, =100 ohm
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Macro controlo de binario

Esta macro é usada em aplicagdes onde é necessario controlo de binario do motor.
Estas sdo aplicagbes de tensdo tipicas, onde é necessario manter uma tensao particular
no sistema mecanico.

A referéncia de binario é dada através da entrada analdgica EA2, normalmente como
um sinal de corrente na gama de 0...20 mA (correspondendo a 0...100% do binario
nominal do motor).

O sinal de arranque/paragem é ligado a entrada digital ED1. O sentido é determinado
por ED2. Através da entrada digital DI3, é possivel selecionar o controlo de velocidade
(EXT1) em vez do controlo de binario (EXT2). Tal como com a macro de controlo PID, o
controlo de velocidade pode ser usado para comissionar o sistema e verificar o sentido
de rotacao do motor.

E ainda possivel alterar o controlo para local (consola de programacio ou ferramenta
PC) premindo a tecla Loc/Rem. Por defeito, a referéncia local é velocidade; se for ne-
cessaria uma referéncia de binario, o valor do parametro 19.16 Modo controlo local
deve ser alterado para Binario.

Uma velocidade constante (por defeito 300 rpm) pode ser ativada através de ED4. DI5
comuta entre os conjuntos 1 e 2 do tempo de aceleracdao/desaceleracao. Os tempos
de aceleracdo e desaceleracdo, assim como os formatos das rampas, sdo definidas
pelos parametros 23.12...23.19.

Ajustes de parametros por defeito para a macro de controlo de binario

Abaixo encontra-se uma lista dos valores por defeito dos parametros que podem ser
diferentes dos listados para a macro Fabrica em Listagem de parametros (pagina 138).

20.6 Comandos Ext2

Parametro Ajustes por defeito para a macro Controlo de
binario

19.11 Selecao Ext1/Ext2 DI3

19.14 Modo controlo Ext2 Binario

20.2 Tipo disparo iniciar Extl Nivel

In1 Iniciar; In2 Dir

20.7 Tipo disparo iniciar Ext2 Nivel
20.8 Fonte entl Ext2 ED1
20.9 Fonte ent2 ext2 ED2
20.12 Fonte permissao func 1 DI6
22.22 Sel veloc constante 1 D4
23.11 Selecdo ajuste rampa DI5

26.11 Selecao refl bindrio

Al2 escalada

31.11 Selecao rearme falha

Nao selecionado
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Ligacoes de controlo por defeito para a macro Controlo Binario

Ligacao ‘ Termo ‘ Descricao

XPOW Entrada de poténcia externa

+24VI

+24V| GND 24V CC,2A
GND

XAl Tensdo de referéncia e entradas analdgicas

+VREF |10V CC, R 1...10 kohm

ji‘ ;1; 1 |+vRer| -VREF [-10VCC, Ry 1...10 kohm
| [
'74 i AN 2 |-VREF|| AGND |Terra
1= 3 |AGND
4 | Al EAl+ |Referéncia de velocidade
[ [
5 All- - !
J A || EAl- 10(2)..10V, Rin > 200 kohm
7 Al2- EA2+ Referéncia de binario
EA2- 0(4)...20 mA, Rjn =100 ohm
XAO Saidas analdgicas
SAl Velocidade motor rpm
m‘] 1 AO1
= 2 AGND AGND |0...20 mA, R_ <500 ohm
[ ~
O/ S| Aoz SA2 | Corrente motor
T =" 4 | AGND

AGND | 0...20 mA, R_ <500 ohm

XD2D Ligagao acionamento-para-acionamento

B Ligacdo mestre/seguidor, acionamento-para-
{ B acionamento ouinterface de fieldbus integra-
2 A A da
3 | BGND BGND
XRO1, XRO2, XRO3 Saidas a relé
NF Pronto para funcionar
11 NC
= 12 | com COM 250VCA/30VCC
)
K== 18 | NO NA 2A
21 NC
EZ 22 | COM NF Em funcionamento
el
<f— 238 NO
Fault }% — B COM [250VCA/30VCC
32 | com NA |2A
NO
= NF Falha (-1)
2 +24VD |
5 |DploGND |R|| COM 250V CA/30VCC

NA 2A
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Ligacao Termo Descricao
XD24 Interlock digital
DIIL Interlock digital. Por defeito, ndo usada.
1 DIIL
2 +24VD +24VD | +24V CC200 mA
3 DICOM .
a 24D DICOM | Terra da entrada digital
5 DIOGND +24VD | +24V CC200 mA
DIOGND | Terra entrada/saida digital
XDIO Entradas/saidas digitais
ESD1 Saida: Pronto func
1 DIO1
2 DIO2 ESD2 Saida: A funcionar
XDI Entradas digitais
ED1 Parar (0) / Arrancar (1)
2 +24VD § ED2 Di 0)/1 1
5 DIOGND Q ireto (0) / Inverso (1)

- 1 DI ED3 Controlo Velocidade (0) / Binario (1)
L | 2 DI2 ED4 Velocidade constante 1 (1 = On)
—"— 3 DI3 ED5 Conj1(0) / Conj 2 (1) tempo acel/desacel

c Dl4 ED6 Permissao func (1 =0n)
—"— 5 DI5
L1 6 DI6
Os circuitos de binario seguro off devem ser fechados
para o acionamento arrancar. Ver o Manual de hardware
do acionamento.
X12 | Ligagao op¢odes de seguranga
X13| Ligagdo da consola de programagao
X205 | Ligagdo da unidade de meméria
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Macro de controlo sequencial

A macro de controlo sequencial é adequada para aplicagdes de controlo de velocidade
onde podem ser usadas uma referéncia de velocidade, multiplas velocidades constantes
e duas rampas de aceleracdo e desaceleracao.

Apenas a EXT1 é usada nesta macro.

A macro oferece sete velocidades constantes predefinidas que podem ser ativadas
pelas entradas digitais ED4...ED6 (ver o parametro 22.21 Funcdo velocidade constante).
Uma referéncia de velocidade externa pode ser dada através da entrada analdgica EAL.
A referéncia estd ativa apenas quando nao é ativada nenhuma velocidade constante
(todas as entradas digitais ED4...ED6 estao todas off). Os comandos operacionais
também podem ser dados a partir da consola de programacao.

Os comandos de arranque/paragem sao dados através da entrada digital ED1; o sentido
de rotacdo é determinado por ED2.

Sao seleciondveis duas rampas de aceleracdo/desaceleracao através de ED3. Os tempos
de aceleracdo e desaceleracdo, assim como os formatos das rampas, sdao definidas
pelos parametros 23.12...23.19.

Diagrama de funcionamento

A figura seguinte apresenta um exemplo do uso da macro.

Velocidade

Velocidade]

3
Velocidade

2 Paragem ao longo da ramp

de desaceleragao

Velocidade}

1

Tempo

R

Acell Acell Acel2 Desacel2

rranque/Paragem [
Acell/Desacell ;
Velocidade 1 —_
Velocidade 2 _
Acel2/Desacel2 __
Velocidade _—

3
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Selecao de velocidades constantes

Por defeito, as velocidades constantes 1...7 sdo selecionaveis usando as entradas digi-

tais ED4...ED6 como se segue:

ED4 ED5 ED6 |Velocidade constante ativa
0 0 0 Nenhum (usada referéncia de velocidade externa)
1 0 0 Veloc constante 1
0 1 0 Veloc constante 2
1 1 0 Veloc constante 3
0 0 1 Veloc constante 4
1 0 1 Veloc constante 5
0 1 1 Veloc constante 6
1 1 1 Veloc constante 7

Ajustes de parametros por defeito para a macro de controlo sequencial

Abaixo encontra-se uma lista dos valores por defeito dos parametros que podem ser
diferentes dos listados para a macro Fabrica em Listagem de parametros (pagina 138).

Parametro

Ajustes por defeito para a macro de controlo
sequencial

20.12 Fonte permissao func 1

DIIL

21.3 Modo parar

Rampa

22.21 Funcao velocidade constante

01b (Bit 0 = Compacto)

22.22 Sel veloc constante 1 DI4

22.23 Sel veloc constante 2 DI5

22.24 Sel veloc constante 3 DI6

22.27 Veloc constante 2 600,00 rpm
22.28 Veloc constante 3 900,00 rpm
22.29 Veloc constante 4 1200,00 rpm
22.30 Veloc constante 5 1500,00 rpm
22.31 Veloc constante 6 2400,00 rpm
22.32 Veloc constante 7 3000,00 rpm
23.11 Selecdo ajuste rampa DI3

25.6 Comp tempo derivacao acel 0,12s

31.11 Selecao rearme falha

Nao selecionado
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Ligacoes de controlo por defeito para a macro de Controlo Sequencial

Ligacao Termo ‘ Descricao

XPOW Entrada de poténcia externa

+24VI

+24V| GND 24V CC,2A
GND

XAl Tensdo de referéncia e entradas analdgicas

+VREF |10V CC, R 1...10 kohm

ji‘ ;1; 1 |+vRer| -VREF [-10VCC, Ry 1...10 kohm
| [
'74 i AN 2 |-VREF|| AGND |Terra
=1 3 |AGND
4 | Al EAl+ |Referéncia de velocidade
[ [
5 All- - :
S e A || EAL 0(2)...10V, Rin > 200 kohm
7 Al2- EA2+ Por defeito, ndo usada.
EA2- 0(4)...20 mA, Rjn =100 ohm
XAO Saidas analdgicas
SAl Velocidade motor rpm
m‘] ot AO1
= 2 AGND AGND |0...20 mA, R_ <500 ohm
-
O/ S| Aoz SA2 | Corrente motor
T =" 4 | AGND

AGND | 0...20 mA, R_ <500 ohm

XD2D Ligagao acionamento-para-acionamento

B Ligacdo mestre/seguidor, acionamento-para-
{ B | acionamento ouinterface de fieldbus integra-
2 A A da
3 | BGND BGND
XRO1, XRO2, XRO3 Saidas a relé
NF Pronto para funcionar
11 NC
= 12 | com COM 250VCA/30VCC
)
K== 18 | NO NA 2A
21 NC
EZ 22 | COM NF Em funcionamento
el N
Faut e — 2 N9 I com  |2s0vca/30vCC
K] — 31 NC
32 | com NA |2A
NO
= NF Falha (-1)
2 +24VD |
5 |DploGND |R|| COM 250V CA/30VCC

NA 2A
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Ligacao Termo Descricao
XD24 Interlock digital
DIIL Permissao func
—— 1t 1 DIIL
2 +24VD +24VD | +24V CC200 mA
3 DICOM -
a 24D DICOM | Terra da entrada digital
5 DIOGND +24VD | +24V CC200 mA
DIOGND | Terra entrada/saida digital
XDIO Entradas/saidas digitais
ESD1 Saida: Pronto func
1 DIO1
2 DIO2 ESD2 |Saida: A funcionar
XDI Entradas digitais
ED1 Parar (0) / Arrancar (1)
2 +24VD § ED2 Di 0)/1 1
5 DIOGND Q ireto (0) / Inverso (1)
- 1 DI ED3 Conj 1(0) / Conj 2 (1) tempo acel/desacel
| 2 DI2 ED4
—"— 3 DI3 ED5
— 4 DI4 Selecdo de velocidade constante (ver pagina
ED6 129)
—"—1 5 DI5
L1 6 DI6
Os circuitos de binario seguro off devem ser fechados
para o acionamento arrancar. Ver o Manual de hardware
do acionamento.
X12 | Ligagao op¢odes de seguranga
X13| Ligagdo da consola de programagao
X205 | Ligagdo da unidade de meméria
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Macro controlo de fieldbus

Esta macro de aplicagdo ndo é suportada pela versao de firmware atual.
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Parametros

Conteudo do capitulo

O capitulo descreve os parametros, incluindo os sinais atuais, do programa de controlo.
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Termos e abreviaturas

Termo

Definicao

Sinal atual

Def

Tipo de pardmetro que é o resultado de uma medicdo ou calculo pelo acionamento,
ou contém informacdo de estado. A maioria dos sinais atuais sao sé de leitura,
mas alguns (especialmente os sinais atuais tipo contador) podem ser repostos.

(Na tabela seguinte, apresentado na mesma linha do nome do parametro) O valor
por defeito de um parametro quando usado na macro Fabrica. Para mais infor-
macoes sobre valores de parametros especificos das macros, consulte o capitulo
Macros de aplicacdo.

Nota: Algumas configuragdes ou equipamento opcional podem requerer valores
por defeito especificos.

Estes estdo assinalados como se segue:

(95.20 bx) = Padrao alterado ou protegido contra escrita pelo bit x do parametro
95.20.

FbEq
16b / 32b

(Na tabela seguinte, apresentado na mesma linha do nome do parametro, ou para
cada selecao)

A escala entre o inteiro usado na comunicagao e o valor apresentado na consola
de programacao quando é selecionado um valor de 16 bits para transmissao para
um sistema externo. A escala é indicada por ambos os valores de 16-bit e 32-bit.

Outros

Outro [bit]

Este valor é retirado de outro parametro.

Ao selecionar “Outro” é apresentada uma lista de parametros onde o utilizador
pode especificar o parametro fonte.

Nota: O parametro fonte pode ser do tipo real32 (ponto flutuante 32-bit). Para
usar um inteiro de 16-bit (por exemplo, recebido de um dispositivo externo em
conjuntos de dados) como a fonte, podem ser usados parametros de armazena-
mento de dados 47.01 ... 47.08.

O valor é tomado de um bit especifico em outro parametro.

Ao selecionar “Outro” é apresentada uma lista de parametros onde o utilizador
pode especificar o parametro fonte e o bit.

Parametro

Ou uma instrucdo de operacdo ajustdavel pelo utilizador para o acionamento, ou
um sinal atual.

p.u.

[nimero do
parametro
entre parénte-
ses retos]

Por unidade

O valor do parametro.
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Resumo do grupo de parametros

Grupo Contetdo Pagina

1 Valores atuais Sinais basicos para monitorizacdo do acionamento. 138

3 Referéncias entrada Valores de referéncias recebidos de varias fontes. 144

4 Avisos e falhas Informacéo sobre os ltimos avisos e falhas ocorridos. 146

5 Diagndsticos Vérios contadores de tempo de funcionamento e medicbes rela- 156
cionadas com a manutengdo do acionamento.

6 Palav controlo e estado Palavras de controlo e de estado do acionamento. 158

7 Info sistema Informacéo sobre o hardware, firmware e programa de aplicacio 175
do acionamento.

10 DI,RO Standard Configuracdo das entradas digitais e saidas a relé. 179

11DIO, FI, FO Standard Configuracdo de entradas/saidas digitais e entradas/saidas de 187
frequéncia.

12 Al standard Configuracdo das entradas analdgicas padrao. 195

13 AO Standard Configuracdo de saidas analégicas padrao. 201

14 Mddulo extensao 1/0 1 Configuracdo do médulo de extensdo de E/S 1. 207

15 Médulo extensdo 1/0 2 Configuracdo do médulo de extensdo de E/S 2. 234

16 Mddulo extensao 1/0 3 Configuracdo do médulo de extensdo de E/S 3. 240

19 Modo de operagéo Selecio das fontes do local de controlo local e externo e dos modos 246
de operagao.

20 Part/par/sentido Selecdo da fonte do sinal de arranque/paragem/sentido e ope- 249
ragdo/arranque/jog; selecdo da fonte do sinal de ativagao da re-
feréncia positiva/negativa.

21 Modo arrancar/parar Modos de arranque e paragem; selecdo do modo de paragem de 260
emergéncia e fonte do sinal; ajustes de magnetizacdo CC; selecao
do modo autofaseamento.

22 selecao referénciavelocidade  geleco da referéncia de velocidade; ajustes do potenciémetro do 27
motor.

23 Rampa ref velocidade Ajustes da rampa de referéncia de velocidade (programacéo das 281
gamas de aceleragao e desaceleragao para o acionamento).

24 Condicion ref velocidade Erro cdlculo de velocidade; configuracdo da janela de controlo do 288
erro de velocidade; passo erro de velocidade.

25 Controlo velocidade Ajustes do controlador de velocidade. 295

26 Corrente ref binario Ajustes para a cadeia de referéncia de bindrio. 307

28 Corrente referéncia frequén-  ajustes para a cadeia de referéncia de frequéncia. 316

cia

29 Corrente de referéncia de 326

voltagem

Ajustes para a corrente de referéncia de tensdo CC.
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Grupo Contelido Pagina

30 Limites Limites de operacdo do acionamento. 331

31 Funcdes falha Configuracdo de eventos externos; selecdo do comportamento 342
do acionamento em situagdes de falha.

32 Superviséo Configuragao das fungbes de supervisdo de sinais 1...3 354

33 Temp & cont manutengdo Configuragao dos temporizadores/contadores de manutencéo. 358

35 Protecdo térmica motor Ajustes da protecdo térmica do motor, tais como a configuracdo 366
da medicao de temperatura, a defini¢do da curva de cargae a
configuracdo do controlo da ventoinha do motor.

36 Analizador carga Ajustes do valor de pico e do registador de amplitude. 381

37 Curva carga utilizador Definicdes da curva de carga do utilizador. 386

40 Conjl processo PID Valores dos pardmetros para o controlo PID do processo. 390

41 Conj2 processo PID Um segundo conjunto de valores de parametros para controlo do 404
processo PID.

43 Chopper travagem Ajustes para o chopper de travagem interno. 407

44 Controlo travao mecanico Configuracdo do controlo do travdo mecanico. 410

45 Eficiéncia energética Ajustes para os cdlculos de poupanca energética. 416

46 Ajustes monitorizagdo/escala  ajustes de supervisio de velocidade; filtro do sinal atual; ajustes 420
gerais da escala.

47 Armazenamento dados Os pardmetros de armazenamento de dados podem ser escritos 425
e lidos usando as definigdes de origem e destino de outros para-
metros.

49 Porta comunicagéo consola  pefinicdes de comunicagio para a porta na consola de progra- 429
macao no acionamento.

50 Adaptador fieldbus (FBA) Configuragao da comunicagao por fieldbus. 432

51 FBA A ajustes Configuracdo do adaptador de fieldbus A. 442

52 FBA A ent dados Selecdo dos dados a serem transferidos do acionamento para o 444
controlador fieldbus através do adaptador de fieldbus A.

53 FBA A dados out Selegdo dos dados a serem transferidos do controlador fieldbus 445
para o acionamento através do adaptador de fieldbus A.

54 FBA B ajustes Configuracdo do adaptador de fieldbus B. 446

55 FBA B dados in Selecdo dos dados a serem transferidos do acionamento para o 448
controlador fieldbus através do adaptador de fieldbus B.

56 FBA B dados out Selegdo dos dados a serem transferidos do controlador fieldbus 449
para o acionamento através do adaptador de fieldbus B.

58 Fieldbus integrado Configuragdo da interface de fieldbus integrada (EFB). 450

60 Comunicacao DDCS 459

Configuragdo da comunicagdo DDCS.
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Grupo Conteutdo Pagina
61 Dad trans D2D e DDCS Define os dados enviados para a ligagdo DDCS. 476
62 Dados rec D2D e DDCS Mapeamento dos dados recebidos através da ligagcdo DDCS. 482
90 Selegdo feedback Configuracdo do motor e do feedback de carga. 493
91 Ajustes médulo codif Configuracdo dos médulos de interface do codificador. 504
92 Conf Codificador 1 Ajustes para o codificador 1. 508
93 Config Codificador 2 Ajustes para o codificador 2. 515
94 Controlo LSU Controlo da unidade de alimentacio do acionamento, tal como 517

tensdo CC ou referéncia de poténcia reativa.

95 Configuragao HW Diversos ajustes de hardware relacionados. 521

96 Sistema Selecdo de idioma; niveis de acesso; selecio de macro; guardar e 531
restaurar parametros; reinicio da unidade de controlo; conjuntos
de parametros do utilizador; selecdo da unidade; disparar registo
dados; calculo soma controlo pardmetro; bloqueio utilizador.

97 Controlo motor Ajustes do modelo do motor. 543

98 Param modo utilizador Valores do motor fornecidos pelo utilizador que sido usados no 549
modelo de motor.

99 Dados motor Ajustes de configuragio do motor. 552
200 Seguranca Ajustes FSO-xx. 260
206 Config barramento E/S Ajustes barramento E/S distribuido 560
207 Servigo barramento E/S Ajustes barramento E/S distribuido 561
E‘;g Diagndsticos barramento  ajustes barramento E/S distribuido 561
209 Identificacdo ventoinhabar-  ajystes barramento E/S distribuido 561

ramento E/S
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Listagem de parametros

Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecao FbEq 16b / 32b
1 Valores atuais Sinais basicos para monitorizagdo do acionamento.
Todos os parametros neste grupo sdo sé de leitura exceto
quando indicado em contrério.
11 Veloc motor usada | Velocidade do motor medida ou estimada dependendo -/ real32
do tipo de feedback usado (ver o parametro 90.41 Selecdo
feedback motor. Uma constante de tempo de filtro para
este sinal é definida pelo pardmetro 46.11 Tempo filtro vel
motor.
-30000.00.... Velocidade medida ou estimada do motor. Para escala16- |-/100=1rpm
30000.00 rpm bit, ver parametro 46.1.
1.2 Veloc motor estima- | Velocidade do motor estimada em rpm. Uma constante -/ real32
da de tempo de filtro para este sinal é definida pelo parametro
46.11 Tempo filtro vel motor.
-30000.00 ... Velocidade estimada do motor. Para escala 16-bit, ver -/100=1rpm
30000.00 rpm parametro 46.1.
13 % Veloc motor Apresenta o valor de 1.1 Veloc motor usada em percenta- |-/ real32
gem da velocidade sincrona do motor.
-1000.00 ... 1000.00 | Velocidade medida ou estimada do motor. Para escala16- |-/ 100 =1 percenta-
percentagem bit, ver parametro 46.1. gem
1.4 Veloc filtrada codifica- | Velocidade Codificador 1 em rpm. Uma constante detempo |- / real32
dor1 de filtro para este sinal é definida pelo parametro 46.11
Tempo filtro vel motor.
-30000.00.... Velocidade Codificador 1. Para escala 16-bit, ver parametro |- /100 =1rpm
30000.00 rpm 46.1.
1.5 Veloc filtrada codifica- | Velocidade Codificador 2 em rpm. Uma constante de -/ real32
dor 2 tempo de filtro para este sinal é definida pelo parametro
46.11 Tempo filtro vel motor.
-30000.00 ... Velocidade Codificador 2. Para escala 16-bit, ver pardmetro |- /100 =1rpm
30000.00 rpm 46.1.
1.6 Frequéncia saida Frequéncia de saida estimada do acionamentoemHz.Uma |-/ real32
constante de tempo de filtro para este sinal é definida
pelo parametro 46.12 Tempo filtro freq saida.
-600.00 ... 600.00 Hz | Frequéncia de saida estimada. Para escala 16-bit, ver -/100=1Hz
parametro 46.2.
1.7 Corrente motor Corrente do motor medida (absoluta) em A. -/ real32
0.00...30000.00 A | Corrente motor. Para escala 16-bit, ver parametro 46.5. -/100=1A
1.8 % Corrente motor do | Corrente do motor (corrente de saida do acionamento) -/ real32
nom mot em percentagem da corrente nominal do motor.
0.0 ...1000.0 percen- | Corrente motor. 1=1percentagem /10
tagem =1 percentagem
110 Binario motor Binario do motor em percentagem do binario nominaldo |-/ real32

motor. Ver também o pardmetro 1.30 Escala binario nom.

Uma constante de tempo de filtro para este sinal é definida
pelo pardmetro 46.13 Tempo filtro bindrio motor.

-1600.0...1600.0 per-
centagem

Bindrio do motor. Para escala 16-bit, ver parametro 46.3.

- /10 =1percentagem
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111 Tensdo CC Medicdo da tensdo da ligagdo CC. -/ real32
0.00...2000.00 V Tensdo da ligagdo CC. 10=1V/100=1V
113 Tensao saida Tensdo do motor calculada em V CA. -/ real32
0...2000V Tensao do motor. 1=1V/1=1V
114 Poténcia saida Poténcia de saida do acionamento. A unidade é selecionada |- / real32
pelo parametro 96.16 Selecdo unidade. Uma constante de
tempo de filtro para este sinal é definida pelo parametro
46.14 Tempo filtro sa pot.
-32768.00 ...32767.00 | Poténcia de saida. Para escala 16-bit, ver parametro 46.4. |- /100 =1kw
kw
115 Saida pot % nom mo- | Apresenta o valor de 1.14 Poténcia saida em percentagem |- / real32
tor da poténcia nominal do motor.
-300.00 ... 300.00 Poténcia de saida. 10 = 1 percentagem /
percentagem 100 =1 percentagem
117 Pot veio motor Poténcia mecéanica estimada no veio do motor. A unidade |-/ real32
é selecionada pelo parametro 96.16 Selecdo unidade. Uma
constante de tempo de filtro para este sinal é definida
pelo parametro 46.14 Tempo filtro sa pot.
-32768.00...32767.00 | Poténcia no veio do motor 1=1kWouhp /100 =
kW ou hp 1kW ou hp
118 Motorizagdo GWh in- | Quantidade de energia que passou através do acionamento |-/ int16
versor (em ambos os sentidos) em gigawatts-horas. O valor mi-
nimo é zero.
0...32767 GWh Energia de motorizagdo em GWh. 1=1GWh /1=1GWh
119 Motorizagdo MWh in- | Quantidade de energia que passou através do acionamento |-/ int16
versor (para o motor) em megawatts-hora. Sempre que o conta-
dor é rodado, 1.18 Motorizagdo GWh inversor é incremen-
tado. O valor minimo é zero.
0...1000 MWh Energia de motorizagdo em MWh. 1=1MWh /1=1MWh
1.20 Motorizacdo kWh in- | Quantidade de energia que passou através do acionamento |- / real32
versor (para o motor) em quilowatts-horas. Sempre que o conta-
dor é rodado, 1.19 Motorizacdo MWh inversor é incremen-
tado. O valor minimo é zero.
0...1000 kWh Energia de motorizagdo em kWh. 10 =1kwWh /1=1kwWh
121 Corrente fase-U Corrente da fase-U medida. -/ real32
-30000.00 ... Corrente fase-U. Para escala 16-bit, ver parametro 46.5. -/100=1A
30000.00 A
1.22 Corrente fase-V Corrente da fase-V medida. -/ real32
-30000.00 ... Corrente fase-V. Para escala 16-bit, ver parametro 46.5. -/100=1A
30000.00 A
1.23 Corrente fase-W Corrente da fase-W medida. -/ real32
-30000.00 ... Corrente fase-W. Para escala 16-bit, ver parametro 46.5. -/100=1A
30000.00A
1.24 % Fluxo atual Referéncia de fluxo usada em percentagem do fluxo nomi- |- / real32

nal do motor.
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0...200 percentagem | Referéncia de fluxo. 1=1percentagem /1
=1percentagem
1.25 Cos ¢ momentaneo | Cosphi momentaneo do acionamento. 0.00 SemUnid / real32
INU
-1.00...1.00 SemUnid | Cosphi. 100 =1SemUnid / 100
=1SemUnid
1.29 Gama alter veloc Gama da alteragdo de velocidade atual. Os valores positivos |- / real32
indicam valores, os valores negativos indicam desacele-
ragdo.
Ver também os parametros 31.32 Supervisdo rampa
emergéncia, 31.33 Atraso supervisdo rampa emergéncia,
31.37 Supervisao paragem rampa e 31.38 Atraso supervisao
paragem rampa.
-15000...15000 rpm/s | Gama da alteragao de velocidade. 1=1rpm/s/1=1
rpom/s
1.30 Escala bindrio nom | Binario que corresponde a 100% do binario nominal do 0.000 Nm ou Ib-ft /
motor. A unidade é selecionada pelo parametro 96.16 Se- | uint32
lecao unidade.
Nota: Este valor é copiado do parametro 99.12 Binario nomi-
nal motor se introduzido. Caso contrario o valor é calculado|
a partir de outros dados do motor.
0.000 ... Bindrio nominal. 1=1Nmou lb-ft /
4000000.000 Nm ou 1000 =1 Nm ou lb-ft
Ib-ft
131 Temp ambiente Temperatura medida da entrada de ar de refrigeracdo. A |-/ real32
unidade (°C ou °F) é selecionada pelo parametro 96.16 Se-
lecao unidade.
-40.0...200.0 ° Temperatura do ar de refrigeracao. 1=1°/10=1°
1.32 Aregenerar GWh in- | Quantidade de energia que passou através do acionamento |-/ int16
versor (no sentido da alimentagdo) em gigawatts-hora. O valor
minimo é zero.
0...32767 GWh Energia regenerativa em GWh. 1=1GWh/1=1GWh
133 Aregenerar MWh in- | Quantidade de energia que passou através do acionamento |-/ int16
versor (no sentido da alimentagao) em megawatts-hora. Sempre
que o contador é rodado, 1.32 A regenerar GWh inversor é
incrementado. O valor minimo é zero.
0...1000 MWh Energia regenerativa em MWh. 1=1MWh /1=1MWh
1.34 A regenerar kWh in- | Quantidade de energia que passou através do acionamento |-/ real32
versor (no sentido da alimentagao) em quilowatts-horas. Sempre
que o contador é rodado, 1.33 A regenerar MWh inversor
é incrementado. O valor minimo é zero.
0...1000 kWh Energia regenerativa em kWh. 10=1kWh /1=1kWh
135 Reg energia mot GWh | Quantidade de energia liquida (energia de motorizagdo - |0 GWh / intl16

energia de regeneragdo) que passou através do acionamen-
to em gigawatts-hora completas.

O valor pode ser reposto para zero. A reposicdo de qual-
quer um dos parametros 1.35 para 1.37 reinicia todos.

-32768...32767 GWh

Equilibrio energético em GWh.

1=1GWh /1=1GWh
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1.36 Reg energia mot Quantidade de energia liquida (energia de motorizacdo - |0 MWh /int16
MWh energia de regeneragdo) que passou através do acionamen-
to em megawatts-hora completas. Sempre que o contador
é rodado, 1.35 Reg energia mot GWh é incrementado ou
decrementado.
O valor pode ser reposto para zero. A reposicdo de qual-
quer um dos parametros 1.35 para 1.37 reinicia todos.
-1000...1000 MWh Equilibrio energético em MWh. 1=1MWh /1=1MWh
137 Reg energiamot kWh | Quantidade de energia (energia de motorizagdo - energia |0 kWh / real32
de regeneragdo) que passou através do acionamento em
quilowatts-horas.
Sempre que o contador é rodado, 1.36 Reg energia mot
MWh é incrementado ou decrementado.
O valor pode ser reposto para zero. A reposi¢ao de qual-
quer um dos parametros 1.35 para 1.37 reinicia todos.
-1000...1000 kWh Equilibrio energético em kWh. 10 =1kWh /1=1kWh
1.61 Abs veloc motor usa- | Valor absoluto de 1.1 Veloc motor usada. -/ real32
da
0.00...30000.00 rpm | Velocidade medida ou estimada do motor. Para escala16- |- /100 =1rpm
bit, ver parametro 46.1.
1.62 Abs veloc motor % | Valor absoluto de 1.3 % Veloc motor. -/ real32
0.00 ...1000.00 per- | Velocidade medida ou estimada do motor. 10 =1 percentagem /
centagem 100 =1 percentagem
1.63 Abs freq saida Valor absoluto de 1.6 Frequéncia saida. -/ real32
0.00 ... 600.00 Hz Frequéncia de saida estimada. Para escala 16-bit, ver -/100=1Hz
parametro 46.2.
1.64 Abs bindrio motor | Valor absoluto de 1.10 Binario motor. -/ real32
0.0 ... 1600.0 percen- | Binario do motor. Para escala 16-bit, ver parametro 46.3. |- /10 =1percentagem
tagem
1.65 Abs pot saida Valor absoluto de 1.14 Poténcia saida. -/ real32
0.00...32767.00 kW | Poténcia de saida. 1=1kWouhp /100 =
ou hp 1kW ou hp
1.66 Abs pot saida % nom | Valor absoluto de 1.15 Saida pot % nom motor. -/ real32
motor
0.00...300.00 percen- | Poténcia de saida. 10 = 1 percentagem /
tagem 100 =1 percentagem
1.68 Abs pot veio motor |Valor absoluto de 1.17 Pot veio motor. -/ real32
0.00...32767.00 kW | Poténcia no veio do motor 1=1kWouhp /100 =
ou hp 1kW ou hp
1.70 % da temperatura Temperatura medida da entrada de ar de refrigeracao. 0.00 percentagem /

ambiente

A gamade amplitude de 0...100% corresponde a 0...60 °C
ou 32...140 °F.

Consultar ainda 1.31 Temp ambiente.

real32

-200.00 ... 200.00
percentagem

Temperatura do ar de refrigeragao.

1=1percentagem /
100 =1 percentagem
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171 Arranque da corrente | Corrente do motor estimada em A quando estd em uso -/ real32
do motor um transformador elevador. O valor é calculado do para-
metro 1.7 usando os valores da relagdo do transformador
elevador (95.40) e do filtro sinusoidal 99.18 e 99.19.
0.00...30000.00 A | Corrente estimada do motor. Para escala 16-bit, ver para- |-/100=1A
metro 46.5.
1.72 Corrente RMS fase U | Corrente rms da fase U. -/ real32
0.00...30000.00 A | Corrente rms da fase U. Para escala 16-bit, ver parametro |-/100=1A
46.5.
1.73 Corrente RMS fase V | Corrente rms da fase V -/ real32
0.00...30000.00 A | Corrente rms da fase V Para escala 16-bit, ver pardmetro |-/100=1A
46.5.
174 Corrente RMS fase W | Corrente rms da fase W. -/ real32
0.00...30000.00 A | Corrente rms da fase W. Para escala 16-bit, ver parametro |-/100=1A
46.5.
1.102 Corrente da linha (Apenas visivel quando o controlo da unidade de alimen- |-/ real32
tacdo IGBT € ativado por 95.20)
Corrente de linha estimada que flui através da unidade de
alimentacao.
0.00...30000.00 A | Corrente de linha estimada. Para escala 16-bit, ver parame- |- /100=1A
tro 46.5.
1.104 Corrente ativa (Apenas visivel quando o controlo da unidade de alimen- |-/ real32
tagdo IGBT é ativado por 95.20)
Corrente ativa estimada que flui através da unidade de
alimentagao.
-30000.00 ... Corrente ativa estimada. Para escala 16-bit, ver parametro |- /100=1A
30000.00 A 46.5.
1.106 Corrente reativa (Apenas visivel quando o controlo da unidade de alimen- |-/ real32
tagdo IGBT é ativado por 95.20)
Corrente reativa estimada que flui através da unidade de
alimentagao.
-30000.00.... Corrente reativa estimada. Para escala 16-bit, ver parame- |-/100=1A
30000.00 A tro 46.5.
1.108 Frequéncia da grade | (Apenas visivel quando o controlo da unidade de alimen- |-/ real32
tacdo IGBT € ativado por 95.20)
Frequéncia estimada darede de alimentagdo de poténcia.
0.00...100.00 Hz Frequéncia de alimentagdo estimada. Para escala 16-bit, -/100=1Hz
ver parametro 46.2.
1.109 Tensdo da grade (Apenas visivel quando o controlo da unidade de alimen- |-/ real32
tacdo IGBT € ativado por 95.20)
Tensdo estimada da rede de alimentagao de poténcia.
0.00 ...2000.00 V Tensdo de alimentacdo estimada. 10=1V/100=1V
1.110 Energia aparente da | (Apenas visivel quando o controlo da unidade de alimen- |- / real32

grade

tagcdo IGBT € ativado por 95.20)

Poténcia aparente estimada a ser transferida através da
unidade de alimentagdo.
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-30000.00 ... Poténcia aparente estimada. Para escala 16-bit, ver para- |- /100 =1kVA
30000.00 kVA metro 46.4.

1.112 Energia da grade (Apenas visivel quando o controlo da unidade de alimen- |-/ real32

tacdo IGBT € ativado por 95.20)

Poténcia estimada a ser transferida através da unidade

de alimentagao.
-30000.00 ... Poténcia de alimentagdo estimada. Para escala 16-bit, ver |- /100 =1 kW
30000.00 kW parametro 46.4.

1.114 Energia reativa da (Apenas visivel quando o controlo da unidade de alimen- |-/ real32

grade tacdo IGBT € ativado por 95.20)
Poténcia reativa estimada a ser transferida através da
unidade de alimentagdo.
-30000.00 ... Poténcia reativa estimada. 10=1kVAr/100=1
30000.00 kVAr kVAr
1116 LSU cos ¢ (Apenas visivel quando o controlo da unidade de alimen- |-/ real32
tacdo IGBT € ativado por 95.20)
Fator de poténcia da unidade de alimentacao.
-1.00...1.00 SemUnid | Fator de poténcia. 100 =1SemUnid / 100
=1SemUnid
1.164 Energia nominal LSU | (Apenas visivel quando o controlo da unidade de alimen- |-/ real32

tacdo IGBT € ativado por 95.20)

Poténcia nominal da unidade de alimentacdo.

0...30000 kW

Poténcia nominal.

1=1kwW/1=1kw
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3 Referéncias entrada |Valores de referéncias recebidos de varias fontes.
Todos os parametros neste grupo sdo sé de leitura exceto
quando indicado em contrario.
31 Referéncia consola | Referéncia local dada a partir da consola de programacdo | 0.00 SemUnid / real32
ou ferramenta PC.
-100000.00 ... Referéncia da consola de controlo ou ferramenta PC local. |10 =1 SemUnid / 100
100000.00 SemUnid =1SemUnid
3.2 Referéncia painel 2 | Referéncia remota dada a partir da consola de progra- -/ real32
magao ou ferramenta PC.
-30000.00.... Referéncia da consola de controlo ou ferramenta PCremo- |10 =1 SemUnid / 100
30000.00 SemUnid | ta. =1SemUnid
3.5 FB A referéncia 1 Referéncia 1 recebida através do adaptador fieldbus A. 0.00 SemUnid / real32
Consulte também o capitulo Controlo de fieldbus através
de um adaptador fieldbus
-100000.00 ... Referéncia 1 do adaptador fieldbus A. 10 =1 SemUnid / 100
100000.00 SemUnid =1SemUnid
3.6 FB A referéncia 2 Referéncia 2 recebida através do adaptador fieldbus A. 0.00 SemUnid / real32
-100000.00 ... Referéncia 2 do adaptador fieldbus A. 10 =1 SemuUnid / 100
100000.00 SemUnid =1SemUnid
3.7 FB B referéncia 1 Referéncia 1 recebida através do adaptador fieldbus B. 0.00 SemUnid / real32
-100000.00 ... Referéncia 1 do adaptador fieldbus B. 10 =1 SemUnid / 100
100000.00 SemUnid =1SemUnid
3.8 FB B referéncia 2 Referéncia 2 recebida através do adaptador fieldbus B. 0.00 SemUnid / real32
-100000.00 ... Referéncia 2 do adaptador fieldbus B. 10 =1 SemUnid / 100
100000.00 SemUnid =1SemUnid
3.9 EFB referéncia 1 Referéncia 1 escalada recebida através da interface de -/ real32
fieldbus integrada. A escala é definida por 58.26 EFB refl
tipo.
-30000.00... Referéncia 1recebida através dainterface de fieldbus inte- |10 =1 SemUnid / 100
30000.00 SemUnid | grado. =1SemUnid
3.10 EFB referéncia 2 Referéncia 2 escalada recebida através da interface de -/ real32
fieldbus integrado. A escala é definida por 58.27 EFB ref2
tipo.
-30000.00.... Referéncia 2 recebida através dainterface de fieldbusinte- |10 =1 SemUnid / 100
30000.00 SemuUnid | grado. =1SemUnid
3.11 DDCS control ref 1 Referéncia 1 recebida do controlador externo (DDCS). -/ real32
O valor foi escalado conforme o parametro 60.60 Contr
DDCS tipo refl.
Ver ainda a secgao Interface do controlador externo.
-30000.00.... Referéncia 1 escalada recebida do controlador externo. 10 =1 SemUnid / 100
30000.00 SemUnid =1SemUnid
3.12 DDCS control ref 2 | Referéncia 2 recebida do controlador externo (DDCS). -/ real32

O valor foi escalado conforme o parametro 60.61 Contr
DDCS tipo ref2.
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-30000.00 ... Referéncia 2 escalada recebida do controlador externo. 10 =1 SemUnid / 100
30000.00 SemUnid =1SemuUnid
3.13 M/F ou D2D refl Referéncia 1 mestre/seguidor recebida do mestre. Ovalor |-/ real32
foi escalado conforme o parametro 60.10 M/F refl tipo.
Ver ainda a sec¢do Funcionalidade mestre/seguidor.
-30000.00 ... Referéncia 1 escalada recebida do mestre. 10 =1 SemUnid / 100
30000.00 SemUnid =1SemUnid
3.14 M/F ou D2D ref2 Referéncia 2 mestre/seguidor recebida do mestre. Ovalor |-/ real32
foi escalado conforme o parametro 60.11 M/F ref2 tipo.
-30000.00 ... Referéncia 2 escalada recebida do mestre. 10 =1 SemUnid / 100
30000.00 SemUnid =1SemUnid
3.30 FB A referéncia 1 Referéncia 1 recebida através do adaptador fieldbus Aco- |-/ int32
int32 mo um inteiro 32-bit.
Referéncia 1 do adaptador fieldbus A. -/-
331 FB A referéncia 2 Referéncia 2 recebida através do adaptador fieldbus A -/int32
int32 como um inteiro 32-bit.
Referéncia 2 do adaptador fieldbus A. -/-
3.51 Referéncia do painel | Referéncia da consola definida no programa de aplicagdo. |0 SemUnid / real32

de aplicagao IEC

-100000...100000 Se-
mUnid

Referéncia da consola no programa de aplicacédo.

1=1SemUnid/1=1
SemUnid
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4 Avisos e falhas Informagao sobre os Ultimos avisos e falhas ocorridos.
Para explicagdes de aviso individual e cddigos de falha,
consulte o capitulo Detecdo de falhas.
Todos os parametros neste grupo sdo sé de leitura exceto
quando indicado em contrdrio.
4.1 Disparo falha Cédigo da 12 falha ativa (a falha que provocou o disparo 0 / uint16
corrente).
0000...FFFFh 12 falha ativa. 1=1
4.2 Falha ativa 2 Cddigo da 22 falha ativa. 0 / uint16
0000...FFFFh 22 falha ativa. 1=1
4.3 Falha ativa 3 Cédigo da 32 falha ativa. 0 / uintl6
0000...FFFFh 32 falha ativa. 1=1
4.4 Falha ativa 4 Cédigo da 42 falha ativa. 0 / uintl6
0000...FFFFh 42 falha ativa. 1=1
4.5 Falha ativa 5 Cédigo da 52 falha ativa. 0 / uintl6
0000...FFFFh 52 falha ativa. 1=1
4.6 Aviso ativo 1 Cddigo do 12 aviso ativo. 0 / uintl6
0000...FFFFh 12 aviso ativo. 1=1
4.7 Aviso ativo 2 Cédigo do 22 aviso ativo. 0 / uintl6
0000...FFFFh 22 aviso ativo. 1=1
4.8 Aviso ativo 3 Cédigo do 32 aviso ativo. 0 / uint16
0000...FFFFh 32 aviso ativo. 1=1
4.9 Aviso ativo 4 Cdédigo do 42 aviso ativo. 0 / uintl6
0000...FFFFh 42 aviso ativo. 1=1
4.10 Aviso ativo 5 Cddigo do 52 aviso ativo. 0 / uintl6
0000...FFFFh 52 aviso ativo. 1=1
411 Ultima falha Cédigo da 12 falha guardada (ndo-ativa). 0 / uintl6
0000...FFFFh 12 falha guardada. 1=1
4.12 22 (ltima falha Cédigo da 22 falha guardada (ndo-ativa). 0 / uintl6
0000...FFFFh 22 falha guardada. 1=1
413 32 dltima falha Cdédigo da 32 falha guardada (ndo-ativa). 0 / uint16
0000...FFFFh 32 falha guardada. 1=1
4.14 42 (ltima falha Cédigo da 42 falha guardada (ndo-ativa). 0 / uintl6
0000...FFFFh 42 falha guardada. 1=1
4.15 52 (ltima falha Cédigo da 52 falha guardada (ndo-ativa). 0 / uintl6
0000...FFFFh 52 falha guardada. 1=1
4.16 Ultimo aviso Cdédigo do 12 aviso guardado (ndo-ativo). 0 / uintl6
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0000...FFFFh 12 aviso guardado. 1=1

417 22 dltimo aviso Cddigo do 22 aviso guardado (ndo-ativo). 0 / uintl6
0000...FFFFh 22 aviso guardado. 1=1

4.18 32 gltimo aviso Cédigo do 32 aviso guardado (ndo-ativo). 0 / uintl6
0000...FFFFh 32 aviso guardado. 1=1

4.19 42 (ltimo aviso Cddigo do 42 aviso guardado (ndo-ativo). 0 / uintl6
0000...FFFFh 42 aviso guardado. 1=1

4.20 52 dltimo aviso Cddigo do 52 aviso guardado (ndo-ativo). 0 / uintl6
0000...FFFFh 52 aviso guardado. 1=1
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4.21 Palavra falha 1 Palavra de falha 1 compativel com o ACS800. -/ uintl6

As atribui¢des desta palavra correspondem a PALAVRA
FALHA 1 no ACS800. O parametro 4.120 Compatibilidade
palavra falha/aviso determina se as atribuigdes bit estdao
de acordo com o programa de controlo ACS800 Standard
ou ACS800 Sistema.

Cada bit pode indicar diversos eventos ACS880, como lis-
tado abaixo.

Este pardmetro é apenas de leitura.
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Bit ACS800 nome falha ACS880 even-
tosindicados
(4.120 = Pro- | (4.120 = Pro- | oo este bit
grama ctrl grama ctrl
ACS800 stan- | sistema veja Detegdo
dard) ACS800) defalhas (pa-
gina 563).
0 CURTO CIRC | CURTO CIRC | 2340
1 SOBRECOR- |SOBRECOR- |2310
RENTE RENTE
2 SOBRETEN |SOBRETEN |3210
cc cc
3 TEMP TEMP 2381, 4210,
ACS800 ACS800 4290, 42F1,
4310, 4380
4 FALHATERRA | FALHATERRA | 2330, 2392,
3181
5 TERMISTOR | TEMP MO- 4981, 4991,
TORM 4992, 4993
6 TEMP MO- TEMP MO- 4982
TOR TOR
7 FALHA_SISTE- | FALHA_SISTE- | 6481, 6487,
MA MA 64A1, 64A2,
64A3, 64B1,
64E1, 6881,
6882, 6883,
6885
8 SUBCARGA |SUBCARGA |-
9 SOBREFREQ |SOBREFREQ |7310
10 Reservado INTERRUP 9081
MPROT
11 Reservado PERDA CO- |7582
MUN CH2
12 Reservado SC (INU1) 2340 (XXYY
YYO1)
13 Reservado SC (INU2) 2340 (XXYY
YY02)
14 Reservado SC (INU3) 2340 (XXYY
YY03)
15 Reservado SC (INU4) 2340 (XXYY
YY04)
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4.22 Palavra falha 2 Palavra de falha 2 compativel com o ACS800. -/ uintl6

As atribui¢des desta palavra correspondem a PALAVRA

FALHA 2 no ACS800. O parametro 4.120 Compatibilidade
palavra falha/aviso determina se as atribui¢des bit estao
de acordo com o programa de controlo ACS800 Standard
ou ACS800 Sistema.

Cada bit pode indicar diversos eventos ACS880, como lis-

tado abaixo.

Este pardmetro é apenas de leitura.

ACS800 nome falha ACS880 even-
tosindicados
(4.120 = Pro- | (4.120 = Pro- por este bit
Bit grama ctrl grama ctrl
ACS800 stan- | sistema (veja Detecdo
dard) ACS800) defalhas (pa-
gina 563))
(o] FASE ALIM FASE ALIM 3130
1 S/DADOS SEM DADOS |-
MOT MOTOR
2 SUBTENSAO |SUBTENSAO | 3220
cc ccC
3 Reservado TEMP CABO | 4000
4 FUNC INATI- | FUNC INATI- | AFEB
VO VO
5 ERRO ENCO- | ERRO ENCO- | 7301, 7380,
DER DER 7381, 73A0,
73A1
6 E/S COMUN |ERRCOMES | 7080, 7082
7 TEMPBCTRL | TEMPBCTRL | -
8 FALHAEXTER- | SELECIONA- |9082
NA VEL
9 SOBREFREQ |SOBREFREQ | -
sSw Sw
10 EA < FUNC EA < FUNC 80A0
MIN MIN
11 LIG PPCC LIG PPCC 5681, 5682,
5690, 5691,
5692, 5693,
5694, 5695
12 MOD COMUN | MOD COMUN | 6681, 7510,
7520, 7581
13 PERDA PAI- PERDA PAI- | 7081
NEL NEL
14 BLOQ MO- BLOQ MO- 7121
TOR TOR
15 FASEMOTOR | FASEMOTOR | 3381
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4.25 Mddulos avariados | (Apenas visivel com uma unidade de controlo BCU) 0000h / uint16
Indica quais os médulos ligados em paralelo que apresen-
taram falhas.
Os bits desta palavra sdo limpos quando todas as falhas
sdo repostas.
Este pardmetro é apenas de leitura.
b0 | Médulo 1 1= Médulo 1 avariado
b1 Médulo 2 1=Mddulo 2 avariado
b2  Médulo 3 1= Médulo 3 avariado.
b3 |Mddulo 4 1= Médulo 4 avariado.
b4 | Médulo 5 1= Médulo 5 avariado.
b5 | Médulo 6 1= Médulo 6 avariado.
b6 | Médulo 7 1= Médulo 7 avariado.
b7  Médulo 8 1= Médulo 8 avariado.
b8  Médulo 9 1= Modulo 9 avariado.
b9 | Médulo 10 1= Médulo 10 avariado.
b10 | Médulo 11 1= Médulo 11 avariado.
b1l Médulo 12 1= Médulo 12 avariado.
b12...15  Reserved

0000h...FFFFh

1=1/1=1
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Selecao FbEq 16b / 32b
431 Palavra aviso 1 Palavra aviso (alarme) 1 compativel ACS800. -/ uintl6

As atribui¢des desta palavra correspondem a PALAVRA
ALARME 1 no ACS800. O parametro 4.120 Compatibilidade
palavra falha/aviso determina se as atribui¢des estdo de
acordo com o programa de controlo ACS800 Standard ou
ACS800 Sistema.

Cada bit pode indicar diversos avisos ACS880, como lista-
do abaixo.

Este pardmetro é apenas de leitura.

ACS800 nome do alarme | ACS880even-
tosindicados
(4.120 = Pro- | (4.120 = Pro- por este bit
Bit grama ctrl grama ctrl
ACS800 stan- | sistema (veja Detecdo
dard) ACS800) defalhas (pa-
gina 563))
(o] START INHI- | START INHI- | A5A0
BIT BIT
1 Reservado EM STOP AFEL1, AFE2
2 TERMISTOR | TEMP MO- A491, A497,
TORM A498, A499
3 TEMP MO- TEMP MO- A492
TOR TOR
4 TEMP TEMP A2BA, A4A9,
ACS800 ACS800 A4BO, A4B1,
A4F6
5 ERRO ENCO- | ERRO ENCO- | A797, A7BO,
DER DER AT7B1, ATE1
6 TMEDALM | TMED CIRC | A490, ASEA,
A782, ABAO
7 Reservado ES DIGITAL |-
8 Reservado ES ANALOG |-
9 Reservado ESDIGITAL |-
EXT
10 Reservado ES ANALOG | AGE5, ATAA,
EXT ATAB
11 Reservado PERDA CO- | A7CB, AF80
MUN CH2
12 MOD COMUN | INTERRUP A981
MPROT
13 Reservado EM STOP DE- | -
SAC
14 FALHATERRA | FALHATERRA | A2B3
15 Reservado INTERR SEG | A983

0000h...FFFFh

1=1/1=1
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4.32 Palavra aviso 2 Palavra aviso (alarme) 2 compativel ACS800. -/ uintl6

As atribui¢des desta palavra correspondem a PALAVRA
ALARME 2 no ACS800. O parametro 4.120 Compatibilidade
palavra falha/aviso determina se as atribui¢des bit estao
de acordo com o programa de controlo ACS800 Standard
ou ACS800 Sistema.

Cada bit pode indicar diversos avisos ACS880, como lista-
do abaixo.

Este parametro é apenas de leitura.

ACS800 nome do alarme | ACS880 even-
tosindicados
(4.120 = Pro- | (4.120 = Pro- por este bit
Bit grama ctrl grama ctrl
ACS800 stan- | sistema (veja Detecao
dard) ACS800) de falhas (pa-
gina 563))
0 Reservado VENTOINHA | A781
DO MOTOR
1 SUBCARGA SUBCARGA -
2 Reservado SOBRECAR- |-
GA INV
3 Reservado TEMP CABO |A480
4 ENCODER ENCODER -
A<>B
5 Reservado SOBRETEMP | A984
VENT
6 Reservado Reservado -
7 FICH FALH- | FICH FALH- |-
POT POT
8 ALM (OS_17) |FICH -
POWDOWN
9 BLOQ MO- BLOQ MO- A780
TOR TOR
10 EA < FUNC EA < FUNC A8AO
MIN MIN
11 Reservado MOD COMUN | A6D1, A6D2,
ATC1, A7C2,
AT7CA, ATCE
12 Reservado FALHA BAT |-
13 PERDA PAI- PERDA PAI- | ATEE
NEL NEL
14 Reservado | SUBTENSAO |A3A2
cc
15 Reservado REINCIADO |-

0000h...FFFFh

1=1/1=1
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecao FbEq 16b / 32b
4.40 Palavra evento 1 Palavra evento definida pelo utilizador. Esta palavrarecolhe |- / uint16
o estado dos eventos (avisos, falhas ou eventos puros)
selecionado pelos parametros 4.41...4.72.
Para cada evento, um cédigo auxiliar pode ser opcional-
mente especificado para filtragem.
Este parametro é apenas de leitura.
b0 | Utilz bit O 1 = Evento selecionado pelos parametros 4.41 Pal evento
1 bit 0 cod (e 4.42 Pal evento 1 bit 0 cod aux) estd ativo
bl | Utilz bit1 1 = Evento selecionado pelos parametros 4.43 Pal evento
1 bit 1 cod (e 4.44 Pal evento 1 bit 1 cod aux) estd ativo
b15 | Utiliz bit 15 1= Evento selecionado pelos pardmetros 4.71 (e 4.72) esta
ativo
0000h...FFFFh 1=1/1=1
4.41 Pal evento 1 bit 0 cod | Seleciona o cédigo hexadecimal de um evento (aviso, falha |0 / uint16
ou evento puro) cujo estado é apresentado como bit 0 de
4.40 Palavra evento 1.
0000...FFFFh Cddigo do evento. 1=1
4.42 Pal evento 1 bit 0 cod | Especifica um cddigo auxiliar para o evento selecionado | 0000 0000h / uint32
aux pelo parametros anterior. O evento selecionado é indicado
pela palavra evento apenas se o cédigo auxiliar correspon-
der ao valor deste parametro.
Com um valor de 0000 0000h, a palavra evento indicara o
evento independentemente do cédigo auxiliar.
0000 0000h...FFFF | Cddigo do aviso, falha ou evento puro. 1=1
FFFFh
4.43 Pal evento 1 bit 1 cod | Seleciona o cédigo hexadecimal de um evento (aviso, falha | 0000h / uint16
ou evento puro) cujo estado é apresentado como bit 1 de
4.40 Palavra evento 1.
0000...FFFFh Cdédigo do evento. 1=1
4.44 Pal evento 1 bit 1 cod | Especifica um cddigo auxiliar para o evento selecionado | 0000 0000h / uint32
aux pelo parametros anterior. O evento selecionado é indicado
pela palavra evento apenas se o cédigo auxiliar correspon-
der ao valor deste parametro.
Com um valor de 0000 0000h, a palavra evento indicara o
evento independentemente do cédigo auxiliar.
0000 0000h...FFFF | Cédigo do aviso, falha ou evento puro. 1=1
FFFFh
4.71 Pal evento 1 bit 15 Seleciona o cédigo hexadecimal de um evento (aviso, falha | 0000h / uint16

cod

ou evento puro) cujo estado é apresentado como bit 15
de 4.40 Palavra evento 1.

Os cédigos do evento estdo listados no capitulo Detecdo
de falhas.

0000...FFFFh

Cédigo do evento.
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4.72 Pal evento 1 bit 15 Especifica um cédigo auxiliar para o evento selecionado | 0000 0000h / uint32
cod aux pelo parametros anterior. O evento selecionado é indicado
pela palavra evento apenas se o cédigo auxiliar correspon-
der ao valor deste parametro.
Com um valor de 0000 0000h, a palavra evento indicara o
evento independentemente do cédigo auxiliar.
0000 0000h...FFFF | Cddigo do aviso, falha ou evento puro. 1=1
FFFFh
4.120 Compatibilidade pala- | Seleciona se as atribuicdes de bits dos parametros Programa ctrl ACS800

vra falha/aviso

4.21...4.32 correspondem ao programa de controlo ACS800
Standard ou ACS800 Sistema.

standard / uint16

Programa ctrl
ACS800 standard

As atribuigdes de bits dos pardmetros 4.21...4.32 corres-
pondem ao programa de controlo ACS800 Standard como
segue:

« 4.21:03.05 PALAVRA FALHA 1

e 4.22:03.06 PALAVRA FALHA 2

« 4.31:03.08 PALAV ALARME 1

e 4.32:03.09 PALAV ALARME 2

Programa ctrl siste-
ma ACS800

As atribuices de bits dos parametros 4.21...4.32 corres-
pondem ao programa de controlo ACS800 Sistema como
segue:

« 4.21:09.01 PALAVRAFALHA 1

e 4.22:09.02 PALAVRA FALHA 2

« 4.31:09.04 PALAV ALARME 1

e 4.32:09.04 PALAV ALARME 2
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecao FbEq 16b / 32b
5 Diagnésticos Vérios contadores de tempo de funcionamento e medi¢des
relacionadas com a manutencao do acionamento.
Todos os pardmetros neste grupo sdo sé de leitura exceto
quando indicado em contrario.
51 Contador horario Contador de tempo de funcionamento. O contador funcio- |0d / uintl6
na quando o acionamento é ligado.
0...65535d Contador de tempo de funcionamento. 1=1d/1=1d
5.2 Contador func Contador de tempo de funcionamento do motor. O conta- |0d / uintl6
dor funciona quando o inversor modula.
0...65535d Contador de tempo de funcionamento do motor. 1=1d/1=1d
5.4 Contador horério Tempo de funcionamento da ventoinha de refrigeragdo 0d / uint16
vent do acionamento. Pode ser rearmado na consola de controlo
mantendo pressionada a tecla Reset mais de 3 segundos.
0...65535d Contador do tempo de funcionamento da ventoinha de 1=1d/1=1d
refrigeracéo.
5.9 Hora da inicializacdo | Batidas de 500 microssegundos desde a Ultima iniciali- -/ uint32
zagdo da unidade de controlo.
0...4294967295 SemU- | Batidas de 500 microssegundos desde o Gltimo arranque. |1=1SemUnid /1=1
nid SemUnid
5.10 Temperatura cartade | Apresenta a temperatura real na superficie da placa de -/ real32
controlo controlo.
-50...150 ° Temperatura da carta em graus Celsius. 1=1°/1=1°
5.11 Temperaturainversor | Temperatura estimada do acionamento em percentagem |-/ real32
do limite de falha. A temperatura de disparo atual varia de
acordo com o tipo de acionamento.
0.0 % =0°C (32 °F)
94% aprox. = Limite de aviso
100.0% = Limite de falha
-40.0...160.0 percen- | Temperatura do acionamento em percentagem. 1=1percentagem /10
tagem =1 percentagem
5.22 Palavra diagndstico 3 | Palavra diagnéstico 3. -/ uintl6
bO0...10 | Reserved
b11l| Comando vent 1=Ventoinha do acionamento a rodar acima da velocidade
de marcha lenta
b12 | Contador ventoinha |1=0 contador daventoinha de servico atingiu o seu limite
servigo
b13...15 Reserved
0000h...FFFFh 1=1/1=1
5.41 Contador ventoinha | Exibe aidade da ventoinha de refrigeragdo principal como |0 percentagem /

percentagem da sua vida Util estimada. A estimativa é
baseada na carga, condicdes de operacdo e outros para-
metros operacionais da ventoinha. Quando um contador
atinge 100%, é gerado um aviso (A8CO Contador servico
ventoinha)

Pode ser rearmado na consola de controlo mantendo
pressionada a tecla Reset mais de 3 segundos.

real32
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0...150 percentagem | Idade da ventoinha de refrigeragdo principal. 1=1percentagem /1
=1percentagem
5.42 Contador servvent |Exibe aidade da ventoinha de refrigeragao auxiliar como |0 percentagem /
aux percentagem da sua vida util estimada. A estimativa é real32
baseada na carga, condigcdes de operagdo e outros para-
metros operacionais da ventoinha. Quando um contador
atinge 100%, é gerado um aviso (A8CO Contador servico
ventoinha)
Pode ser rearmado na consola de controlo mantendo
pressionada a tecla Reset mais de 3 segundos.
0...150 percentagem | Idade da ventoinha de refrigeragao auxiliar. 1=1percentagem /1
=1percentagem
5.111 Temperatura do con- | (Apenas visivel quando o controlo da unidade de alimen- |-/ real32
versor de linha tacdo IGBT € ativado por 95.20)
A temperatura estimada da unidade de alimentagdo em
percentagem do limite de falha.
0.0% =0°C(32°F)
94% aprox. = Limite de aviso
100.0% = Limite de falha
-40.0...160.0 percen- | Temperatura da unidade de alimentagdo em percentagem. |1=1percentagem /10
tagem =1 percentagem
5.121 Contador de fecha- | (Apenas visivel quando o controlo da unidade de alimen- |- / uint32

mento MCB

tacdo IGBT é ativado por 95.20)

Conta os fechos do disjuntor principal da unidade de ali-
mentagao.

0...4294967295 SemU-
nid

Conta os fechos do disjuntor do circuito principal.

1=1SemUnid/1=1
SemUnid
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Nome / Gama /
Selegao

Descricao

Def / Tipo
FbEq 16b / 32b

Palav controlo e esta-
do

Palavras de controlo e de estado do acionamento.

6.1

Palav ctrl principal

Palavra de controlo principal do acionamento. Este para-
metro apresenta os sinais de controlo como recebidos das
fontes selecionadas (tais como entradas digitais, interface
de fieldbus e programa de aplicagdo).

As atribui¢des de bit da palavra sdo descritas na pagina
647. A palavra de estado e o diagrama de estado sdo apre-
sentadas nas pdginas 649 e 650 respetivamente.

Nota: Este pardmetro é apenas de leitura.

« Os bits 12...15 podem ser usados para transportarem
dados de controlo adicionais e usados como uma fonte|
do sinal por qualquer parametro seletor de fonte binaria.
O bit 10 deve estar ativo para atualizagdo dos bits
12...15.

- No controlo de fieldbus, este valor de parametro nao é
exatamente o mesmo do que a palavra de controlo que
o acionamento recebe do PLC. Ver o parametro 50.12
FBA A ativar depur.

-/ uintlé

6.2

Palavra controlo apli-
cacao

A palavra de controlo do acionamento recebida do progra-
ma de aplicagdo (se alguma). As atribuigdes do bit sdo
descritas na pagina 647.

Este parametro é apenas de leitura.

-/ uintlé

6.3

FBA A palv controlo
transparente

Exibe a palavra de controlo inalterada recebida do PLC
através do adaptador de fieldbus A quando é selecionado
um perfil de comunicagao transparente, por exemplo, pelo
grupo de parametros 51 FBA A ajustes. . Consulte a sec¢do
Palavra de controlo e palavra de estado (pagina 644).

Este parametro é apenas de leitura.

0 / uint32

00000000...FFFFFFFFh

Palavra de controlo recebida através do adaptador fieldbus
A

6.4

FBA B palv controlo
transparente

Exibe a palavra de controlo inalterada recebida do PLC
através do adaptador de fieldbus A quando é selecionado
um perfil de comunicagao transparente, por exemplo, pelo
grupo de parametros 54 FBA B ajustes. . Consulte a sec¢do
Palavra de controlo e palavra de estado (pagina 644).

Este parametro é apenas de leitura.

0 / uint32

00000000...FFFFFFFFh

Palavra de controlo recebida através do adaptador fieldbus
B.

1=1

6.5

EFB palv controlo
transparente

Exibe a palavra de controlo inalterada recebida do PLC
através da interface de fieldbus integrada quando um
perfil de comunicacdo transparente é selecionado no
parametro 58.25 Perfil controlo. Consulte a secgao O perfil
Transparente (pagina 633).

Este parametro é apenas de leitura.

0 / uint32

00000000...FFFFFFFFh

Palavra de controlo recebida através da interface de fieldbus

integrada.
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6.11 Palav estado princi- | Palavra de estado principal do acionamento. - / uintl6
| S I ) -
pa As atribui¢cdes do bit sdo descritas na pagina 649. A palavra
de estado e o diagrama de estado sao apresentadas nas
paginas 647 e 650.
Nota: No controlo de fieldbus, este valor de parametro nao|
é exatamente o mesmo do que a palavra de controlo que o
acionamento envia para o PLC. Ver o parametro 50.12 FBA
A ativar depur.
Este parametro é apenas de leitura.
6.16 Palv estado conv 1 Palavra de estado 1 do acionamento. -/ uintl6

Este parametro é apenas de leitura.

b0

Ativo

1 = Ambos os sinais de Permissao Func (ver par. 20.12) e
Arranque ativo (20.19) estdo presentes e Binario seguro
off ndo foi ativado.

Nota:

- Em controlo E/S ou local, limpar este bit faz o aciona-
mento entrar no estado SWITCH-ON INHIBITED. Para
mais informacgdes, consulte 649.

. Este bit ndo é afetado pela presenca de uma falha.

bl

Interdito

1= Arranque inibido. Ver os parametros 6.18 e 6.25 sobre
a fonte do sinal de inibigao.

b2

DC carreg

1= o circuito CC foi carregado. Se presente, o interruptor
CC esta fechado, e o seccionador de carga esta presente.

0 = Acargando estd completa. Se a unidade inversora ndo
estiver equipada com um interruptor CC (opgao +F286),
verificar o ajuste de 95.9.

b3

Pronto arrancar

1= 0 acionamento esta pronto para receber um comando
de arranque

b4

A seguir refer

1= O acionamento estd pronto para seguir uma dada re-
feréncia

b5 | Iniciado 1= O acionamento foi arrancado
b6 | A modular 1 = O acionamento estd a modular (estado da saida a ser
controlado)
b7 | Limitando 1= Qualquer limite da operacao (velocidade, binario, etc.)
estd ativo
b8 | Controlo local 1= O acionamento estd em controlo local
b9 | Controlo rede 1= O acionamento estad em controlo de rede. Ver Termos
e abreviaturas (pagina 18).
b10 | Extl ativa 1= Local de controlo EXT1 ativo
b1l | Ext2 ativa 1 = Local de controlo EXT2 ativo
b12 | Reserved
b13| Pedido arranque 1 = Arranque pedido

Nota: No momento da publicagdo, um pedido de arranque
da consola de programacao nao ativa este bit se estiver

presente alguma condicdo de inibigdo de arranque (consulte
o bit 1).




160 Parametros

Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecéo FbEq 16b / 32b
b14...15 Reserved
0000h...FFFFh 1=1/1=1
6.17 Palv estado conv 2 Palavra de estado 2 do acionamento. -/ uintlée

Este parametro é apenas de leitura.

bO | ID run pronto 1 = Volta de identificagdo (ID) do motor efetuada
bl Magnetizado 1= O motor foi magnetizado
b2 | Controlo binario 1 = Modo de controlo de binario ativo
b3 | Controlo veloc 1= Modo de controlo de velocidade ativo
b4 | Controlo poténcia Reservado
b5 | Ref segur ativa 1=Umareferéncia "segura" esta a ser aplicada por fungdes
como os parametros 49.5 e 50.2.
b6 | Ultima veloc ativa 1=Uma referéncia "Ultima velocidade" estd a ser aplicada
por fungdes como os parametros 49.5 e 50.2.
b7 | Perda referéncia 1 = Perda sinal de referéncia
b8 | Falha par emerg 1 = A paragem de emergéncia falhou (veja os parametros
31.32 e 31.33).
b9 | Jogging ativo 1= O sinal de jogging esta ligado
b10 | Acima limite 1 = A velocidade atual, frequéncia ou binario iguala ou ex-
cede o limite (definido pelos parametros 46.31...46.33).
Vélido em ambos os sentidos de rotacao.
b1l | Paragem emergéncia | 1 = Estd ativo um sinal de comando de paragem de
ativa emergéncia, ou o acionamento estd a parar depois de ter
recebido um comando de paragem de emergéncia.
b12 | Func reduzido 1=Funcionamento reduzido ativo (ver a secgdo Funcao de
operagao reduzida (pagina 105)).
b13 | Reserved
b14 | Falha paragem 1= A paragem de emergéncia falhou (veja os parametros
31.37 e 31.38)
b15 | Reserved

0000h...FFFFh

1=1/1=1
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6.18 Plav estado inib ar- | Palavra de estado de inibicdo de arranque. Esta palavra - / uintl6
rang especifica a fonte da condigao de inibicdo que previne o
arranque do acionamento.
Depois da condicdo ser removida, o comando de arranque
eve ser alternado. Consultar as notas especificas do bit.
Ver também o pardmetro 6.25 Palavra estado 2 inibicdo
conversor, e 6.16 Palv estado conv 1, bit 1.
Este pardmetro é apenas de leitura.
Nota:
+ Seobitlde6.16 Palvestado conv 1 ainda estiver ajusta-
do apds aremocdo da condicdo de inibicdo, e o disparo
por flanco estiver selecionado para local de controlo
externo ativo, é necessario um novo sinal de arranque
de flanco ascendente. Ver os parametros 20.2, 20.7 e
20.19.
+ Seobitlde6.16 Palvestado conv 1ainda estiver ajusta-
do apds aremocgdo da condigdo de inibi¢do, é necessario
um novo sinal de arranque de flanco ascendente.
- Bitinformativo. A condigdod e inibicdo ndo necessita
de ser removida pelo utilizador.
b0 | Ndo pronto operar |1 =Atensdo CC estd em falta ou o acionamento ndo foi
parametrizado corretamente. Verificar os parametros nos
grupos 95 e 99.
bl Alter local ctrl 1 =0 local de controlo foi alterado
b2 | Inib SSW 1= 0 programa de controlo mantém-se no estado inibido
b3 | Rearme falha 1 = Estd uma falha ativa.
b4 | Perda ativ arr 1 = Sinal de arranque ativo em falta
b5 | Perda ativ func 1 = Sinal de permissao func em falta
b6 | Inib FSO 1 = Operagao impedida pelas fungdes de seguranga do
modulo FSO-xx
b7/ STO 1 = Binario seguro off ativo
b8 | Calib atual terminada | 1 = A rotina de calibragao de corrente terminou
b9 | ID run terminado 1 = Volta de identificagdo do motor terminada
b10 | Fase auto term 1= Arotina de autofaseamento terminou
b1l | Offl 1 = Sinal paragem de emergéncia (modo Off1)
b12 | Em Off2 1 = Sinal paragem de emergéncia (modo Off2)
b13 | Em Off3 1 = Sinal paragem de emergéncia (modo Off3)
b14 | Inib rearme auto 1 = A fungdo de auto rearme estd a inibir a operacado
b15 | Jogging ativo 1= O sinal de jogging ativo esta a inibir a operagao
0000h...FFFFh 1=1/1=1
6.19 Palv estado ctrl veloc | Palavra de estado do controlo de velocidade. -/ uintl6

Este parametro é apenas de leitura.
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecao FbEq 16b / 32b
b0 | Veloc zero 1= O acionamento estda a funcionar a velocidade zero, ie.
o valor absoluto do par. 90.1 Veloc motor para controlo
permaneceu abaixo de 21.6 Limite veloc zero durante mais
de 21.7 Atraso veloc zero.
Nota:

- Este bit ndo é atualizado quando o controlo do travdo
mecanico é ativado pelo par. 44.6 e o acionamento estd
a modular.

- Durante uma paragem de rampa quando o acionamento
estd a funcionar em sentido direto, a contagem de
atraso é executada sempre que [90.1] < [21.6]. No sentido|
inverso, a contagem de atrasos decorre sempre que
90.1>- [21.6].

bl Direto 1=0acionamento estd a funcionar no sentido direto acima
do limite de velocidade zero, ie. [90.1] > +[21.6].
b2 | Inverso 1= O acionamento estd a funcionar no sentido inverso
acima do limite de velocidade zero, ie. [90.1] < -[21.6].
b3 | Forajanela 1= Controlo da janela de erro de velocidade ativa (ver par
24.41)
b4 | Fdbk velocinterna |1 =Feedback da velocidade estimada usado no controlo
do motor, ie. a velocidade estimada é selecionada pelo
par.90.41 0u 90.46, ou o codificador selecionado apresen-
tou uma falha (par. 90.45)
0 = Codificador 1 ou 2 usado para feedback de velocidade
b5 | Fdbk codificador1 |1 = Codificador 1 usado para feedback de velocidade no
controlo do motor
0 = Codificador 1 em falha ou ndo selecionado como fonte
para o feedback de velocidade
(ver par. 90.41 e 90.46)
b6 | Fdbk codificador2 |1 = Codificador 2 usado para feedback de velocidade no
controlo do motor
0 = Codificador 2 em falha ou ndo selecionado como fonte
para o feedback de velocidade
(ver par. 90.41 e 90.46)
b7 | Velocidade constante | 1 = Foi selecionada uma velocidade ou frequéncia constan-
req te; ver par. 6.20.
b8 | Velocidade MF min. |1=0 limite minimo da correc¢ao de velocidade (num segui-
correta dor de velocidade controlada) foi atingido (ver par
23.39...23.41).
b9 | Velocidade MF max. |1=0 limite maximo da correcao de velocidade (num segui-
correta dor de velocidade controlada) foi atingido (ver par
23.39...23.41).
b10...15 | Reserved
0000h...FFFFh 1=1/1=1
6.20 Palv est veloc const | Palavra de estado velocidade/frequéncia. Indica qual a -/ uintl6

velocidade constante ou frequéncia que esta ativa (se al-
guma). Ver também o parametro 6.19 Palv estado ctrl veloc,
bit 7, e a secg¢do Velocidades/frequéncias constantes.

Este parametro é apenas de leitura.
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecio FbEq 16b / 32b
b0 | Veloc constante 1 1 = Velocidade constante ou frequéncia 1 selecionada
bl |Veloc constante 2 1 = Velocidade constante ou frequéncia 2 selecionada
b2 | Veloc constante 3 1 = Velocidade constante ou frequéncia 3 selecionada
b3 | Veloc constante 4 1 = Velocidade constante ou frequéncia 4 selecionada
b4 | Veloc constante 5 1 = Velocidade constante ou frequéncia 5 selecionada
b5 | Veloc constante 6 1 = Velocidade constante ou frequéncia 6 selecionada
b6 | Veloc constante 7 1 = Velocidade constante ou frequéncia 7 selecionada
b7...15 Reserved
0000h...FFFFh 1=1/1=1
6.21 Palav estado 3 conv | Palavra de estado 3 do acionamento. -/ uintl6
Este parametro é apenas de leitura.
b0 | Parag CC ativa 1= Paragem CC ativa (ver par 21.8)
bl| Pés-magnetizagdo |1 = Pds-magnetizagdo ativa (ver par 21.8)
ativa
b2 | Pré-aquecimento 1 = Preaquecimento motor ativo (ver par 21.14)
motor ativo
b3 | Arranque suave ativo | Reservado
b4 | Posicdo do rotor co- |1 = A posicdo do rotor foi determinada (autofaseamento
nhecida nao necessario). Consulte a secgdo Autofaseamento (pa-
gina 63).
b5 | Chopper de travagem | Chopper de travagem ativo. Consulte a sec¢do Chopper
ativo de travagem (pagina 83).
b6 | Estimativa da tempe-
ratura do motor ativa
b7...15 Reserved
0000h...FFFFh 1=1/1=1
6.25 Palavra estado 2 ini- | Palavra de estado 2 de inibigdo do acionamento Esta pala- |- / uint16
bigdo conversor vra especifica a fonte da condigdo de inibigdo que previne
o arranque do acionamento. Depois da condigdo ser remo-
vida, o comando de arranque eve ser alternado. Consultar
as notas especificas do bit.
Ver também o parametro 6.18 Plav estado inib arrang, e
6.16 Palv estado conv 1, bit 1.
Este parametro é apenas de leitura.
Nota:
« Seobitlde6.16 Palvestado conv1ainda estiver ajusta-
do apés a remocao da condicdo de inibicdo, e o disparo|
por flanco estiver selecionado para local de controlo
externo ativo, é necessario um novo sinal de arranque
deflanco ascendente. Ver parametros 20.2,20.7 e 20.19.
- Seobitlde6.16 Palvestado conv 1ainda estiver ajusta-
do apds aremocgdo da condi¢ao de inibigao, é necessario|
um novo sinal de arranque de flanco ascendente.
b0 | Coonv seguidor 1 =Um seguidor estd a impedir o mestre de arrancar.
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selegdo FbEq 16b / 32b
bl | Aplicagao 1=0 programa de aplicagdo esta aimpedir o acionamento
de arrancar.
b2 | Reserved
b3 | Feedback codif 1 = A configuracao de feedback do codificador esta a im-
pedir o acionamento de arrancar.
b4 | Ref fonte parametri- | 1= Um conflito de parametrizagao de uma fonte de referén-
zagao cia esta a impedir o acionamento de arrancar. Ver aviso
A6DA Parametrizagdo fonte ref.
b5...15 | Reserved
0000h...FFFFh 1=1/1=1
6.29 Sel MSW bit 10 Seleciona uma fonte de binario cujo estado é transmitido | Acima limite / uint32
como bit 10 de 6.11 Palav estado principal.
Falso 0 0
Verdadeiro 1 1
Acima limite Bit 10 de 6.17 Palv estado conv 2 (pagina 160). 2
Outro [bit] Veja Termos e abreviaturas (pagina 134). -
6.30 Sel MSW bit 11 Seleciona uma fonte de binario cujo estado é transmitido | Ctrl loc ext / uint32
como bit 11 de 6.11 Palav estado principal.
Falso 0 0
Verdadeiro 1 1
Ctrlloc ext Bit 11 de 6.1 Palav ctrl principal (pdgina 158). 2
QOutro [bit] Veja Termos e abreviaturas (pagina 134). -
6.31 Sel MSW bit 12 Seleciona uma fonte de bindrio cujo estado é transmitido | Perm Func Ext / uint32
como bit 12 de 6.11 Palav estado principal.
Falso (o] 0
Verdadeiro 1 1
Perm Func Ext Invertido bit 5 de 6.18 Plav estado inib arranq (pagina 161). |2
Outro [bit] Veja Termos e abreviaturas (pagina 134). -
6.32 Sel MSW bit 13 Seleciona uma fonte de binario cujo estado é transmitido | Falso / uint32
como bit 13 de 6.11 Palav estado principal.
Falso 0] (0]
Verdadeiro 1 1
Outro [bit] Veja Termos e abreviaturas (pagina 134). -
6.33 Sel MSW bit 14 Seleciona uma fonte de binario cujo estado é transmitido | Falso / uint32
como bit 14 de 6.11 Palav estado principal.
Falso 0 0
Verdadeiro 1 1
Outro [bit] Veja Termos e abreviaturas (pagina 134). -
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selegéo FbEq 16b / 32b
6.36 Palavra estado LSU | (Apenas visivel quando o controlo da unidade de alimen- |0000h / uintl6
tacdo € ativado por 95.20)
Apresenta o estado da unidade de alimentagao.
Consulte ainda a secgdo Controlo de uma unidade de ali-
mentacgdo (LSU) (pagina 44).
Grupo de parametros 60 Comunicacdo DDCS. Este para-
metro é sé de leitura.
b0 | Pronto on 1=Pronto para ligar
bl |Pronto func 1= Pronto para operar, Ligagdo CC carregada
b2 | Ref Pronto 1 = Operacao ativada
b3 | Disparo 1 = Estd uma falha ativa.
b4 | Ndo em Uso Reservado
b5 | Ndo em Uso Reservado
b6 | Ndo em Uso Reservado
b7 | Alarme 1=Um aviso ativo.
b8 | A modular 1= A unidade de alimentacao esta a modular
b9 | Remoto 1 = Controlo remoto (EXT1 ou EXT2)
0 = Controlo local
b10 | Rede ok 1= Atensao da rede de alimentagdo estd OK
bll| Ndo em Uso Selecionavel no programa de controlo da alimentacao
b12 |Ndo em Uso Selecionavel no programa de controlo da alimentagdo
b13| A carregar ou Pronto | Selecionavel no programa de controlo da alimentagado
func
bl4 | A carregar 1 = Circuito de carga ativo
0 = Circuito de carga inativo
b15 | Ndo em Uso Selecionavel no programa de controlo da alimentacao
0000h...FFFFh 1=1/1=1
6.39 Estado interno maqui- | (Apenas visivel quando o controlo da unidade de alimen- |0000h / uintl6
naLSUCW tacdo € ativado por 95.20)
Exibe a palavra de controlo enviada para a unidade de ali-
mentagdo da maquina de estado INU-LSU (inversor da
unidade/alimentagao).
Este parametro é apenas de leitura.
b0 | ON/OFF 1 = Iniciar carregamento
0 = Abrir contactor principal (desligar poténcia)
bl | OFF 2 0 = Paragem de emergéncia (Off2)
b2 | OFF 3 0 = Paragem de emergéncia (Off3)
b3 ARRANCAR 1 = Iniciar modulagédo

0 = Parar modulagdo

b4

N&do em Uso

Reservado
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecéo FbEq 16b / 32b
b5 |Ndo em Uso Reservado
b6 | Ndo em Uso Reservado
b7 | REPOR 0~ 1 = Rearmar uma falha ativa. E requerido um novo co-
mando de arranque apds um rearme.
b8 N&o em Uso Reservado
b9 | Nao em Uso Reservado
b10 | Nao em Uso Reservado
b11l|Néo em Uso Reservado
b12 |BIT UTILO Ver o parametro 6.40 Selecdo bit 0 util LSU CW.
b13 |BIT UTIL1 Ver parametro 6.41 Selecdo bit 1 util LSU CW.
b14 |BIT UTIL 2 Ver parametro 6.42 Selecdo bit 2 util LSU CW.
b15|BIT UTIL 3 Ver parametro 6.43 Selecdo bit 3 util LSU CW.
0000h...FFFFh 1=1/1=1
6.40 Selegdo bit 0 util LSU | (Apenas visivel quando o controlo da unidade de alimen- | Bit O utilizador MCW /
cw tacdo € ativado por 95.20) uint32
Seleciona uma fonte de binario cujo estado é transmitido
como bit 12 de 6.39 Estado interno maquina LSU CW para
a unidade de alimentagao.
FALSO 0 0
VERD 1 1
Bit O utilizador MCW | Bit 12 de 6.1 Palav ctrl principal (pagina 158). 2
Bit 1 utilizador MCW | Bit 13 de 6.1 Palav ctrl principal (pagina 158). 3
Bit 2 utilizador MCW | Bit 14 de 6.1 Palav ctrl principal (pagina 158). 4
Bit 3 utilizador MCW | Bit 15 de 6.1 Palav ctrl principal (pagina 158). 5
Outro [bit] Veja Termos e abreviaturas (pagina 134). -
6.41 Selegdo bit 1 util LSU | (Apenas visivel quando o controlo da unidade de alimen- | Bit 1 utilizador MCW /

cw

tacdo € ativado por 95.20)

Seleciona uma fonte de binario cujo estado é transmitido
como bit 13 de 6.39 Estado interno maquina LSU CW para
a unidade de alimentagao.

uint32

FALSO

0

VERD

1

Bit O utilizador MCW

Bit 12 de 6.1 Palav ctrl principal (pagina 158).

Bit 1 utilizador MCW

Bit 13 de 6.1 Palav ctrl principal (pagina 158).

Bit 2 utilizador MCW

Bit 14 de 6.1 Palav ctrl principal (pagina 158).

Bit 3 utilizador MCW

Bit 15 de 6.1 Palav ctrl principal (pagina 158).

oMl W N O

Outro [bit]

Veja Termos e abreviaturas (pagina 134).
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selegdo FbEq 16b / 32b
6.42 Selegdo bit 2 util LSU | (Apenas visivel quando o controlo da unidade de alimen- | Bit 2 utilizador MCW /
cw tacdo € ativado por 95.20) uint32
Seleciona uma fonte de binario cujo estado é transmitido
como bit 14 de 6.39 Estado interno maquina LSU CW para
a unidade de alimentagao.
FALSO (0] 0
VERD 1 1
Bit O utilizador MCW | Bit 12 de 6.1 Palav ctrl principal (pagina 158). 2
Bit 1 utilizador MCW | Bit 13 de 6.1 Palav ctrl principal (pagina 158). 3
Bit 2 utilizador MCW | Bit 14 de 6.1 Palav ctrl principal (pagina 158). 4
Bit 3 utilizador MCW | Bit 15 de 6.1 Palav ctrl principal (pagina 158). 5
QOutro [bit] Veja Termos e abreviaturas (pagina 134). -
6.43 Selegdo bit 3 util LSU | (Apenas visivel quando o controlo da unidade de alimen- | Bit 3 utilizador MCW /
cw tacdo € ativado por 95.20) uint32
Seleciona uma fonte de binario cujo estado é transmitido
como bit 15 de 6.39 Estado interno maquina LSU CW para
a unidade de alimentagao.
FALSO (0] 0
VERD 1 1
Bit O utilizador MCW | Bit 12 de 6.1 Palav ctrl principal (pagina 158). 2
Bit 1 utilizador MCW | Bit 13 de 6.1 Palav ctrl principal (pagina 158). 3
Bit 2 utilizador MCW | Bit 14 de 6.1 Palav ctrl principal (pagina 158). 4
Bit 3 utilizador MCW | Bit 15 de 6.1 Palav ctrl principal (pagina 158). 5
Outro [bit] Veja Termos e abreviaturas (pagina 134). -
6.45 Selegdo seguidor bit | Seleciona uma fonte de bindrio cujo estado é transmitido | Bit O utilizador MCW /
O util CW como bit 12 da palavra de controlo do Seguidor para os uint32
acionamentos seguidores. (Os bits 0...11 da palavra de
controlo do seguidor sdo retirados de 6.1 Palav ctrl princi-
pal.)
Ver ainda a secgdo Funcionalidade mestre/seguidor.
FALSO (0] 0
VERD 1 1
Bit O utilizador MCW | Bit 12 de 6.1 Palav ctrl principal (pagina 158). 2
Bit 1 utilizador MCW | Bit 13 de 6.1 Palav ctrl principal (pagina 158). 3
Bit 2 utilizador MCW | Bit 14 de 6.1 Palav ctrl principal (pagina 158). 4
Bit 3 utilizador MCW | Bit 15 de 6.1 Palav ctrl principal (pagina 158). 5
Outro [bit] Veja Termos e abreviaturas (pagina 134). -
6.46 Selecdo seguidor bit | Seleciona uma fonte de bindrio cujo estado é transmitido | Bit 1 utilizador MCW /

1util CW

como bit 13 da palavra de controlo do Seguidor para os
acionamentos seguidores. (Os bits 0...11 da palavra de
controlo do seguidor sao retirados de 6.1 Palav ctrl princi-
pal)

uint32

FALSO

o

VERD

1
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Nome / Gama /
Selegao

Descricao

Def / Tipo
FbEq 16b / 32b

Bit O utilizador MCW

Bit 12 de 6.1 Palav ctrl principal (pagina 158).

2

Bit 1 utilizador MCW

Bit 13 de 6.1 Palav ctrl principal (pagina 158).

Bit 2 utilizador MCW

Bit 14 de 6.1 Palav ctrl principal (pagina 158).

Bit 3 utilizador MCW

Bit 15 de 6.1 Palav ctrl principal (pagina 158).

3
4
5

QOutro [bit]

Veja Termos e abreviaturas (pagina 134).

6.47

Selecdo seguidor bit
2 util CW

Seleciona uma fonte de binario cujo estado é transmitido
como bit 14 da palavra de controlo do Seguidor para os
acionamentos seguidores. (Os bits 0...11 da palavra de
controlo do seguidor sao retirados de 6.1 Palav ctrl princi-
pal.)

Bit 2 utilizador MCW /
uint32

FALSO

0

VERD

1

Bit O utilizador MCW

Bit 12 de 6.1 Palav ctrl principal (pagina 158).

Bit 1 utilizador MCW

Bit 13 de 6.1 Palav ctrl principal (pagina 158).

Bit 2 utilizador MCW

Bit 14 de 6.1 Palav ctrl principal (pagina 158).

Bit 3 utilizador MCW

Bit 15 de 6.1 Palav ctrl principal (pagina 158).

| M|l Wl O

Outro [bit]

Veja Termos e abreviaturas (pagina 134).

6.48

Sele¢do seguidor bit
3utilCW

Seleciona uma fonte de binario cujo estado é transmitido
como bit 15 da palavra de controlo do Seguidor para os
acionamentos seguidores. (Os bits 0...11 da palavra de
controlo do seguidor sao retirados de 6.1 Palav ctrl princi-
pal.)

Bit 3 utilizador MCW /
uint32

FALSO

0

VERD

1

Bit O utilizador MCW

Bit 12 de 6.1 Palav ctrl principal (pdgina 158).

Bit 1 utilizador MCW

Bit 13 de 6.1 Palav ctrl principal (pagina 158).

Bit 2 utilizador MCW

Bit 14 de 6.1 Palav ctrl principal (pagina 158).

Bit 3 utilizador MCW

Bit 15 de 6.1 Palav ctrl principal (pagina 158).

Ml W[+ O

QOutro [bit]

Veja Termos e abreviaturas (pagina 134).

6.50

Palavra estado util 1

Palavra de estado definida pelo utilizador. Esta palavra
exibe o estado das fontes de bindrio selecionadas pelos
parametros 6.60...6.75.

Este parametro é apenas de leitura.

-/ uint16

b0 | Estado util bit 0 Estado da fonte selecionada pelo parametro 6.60.
bl | Estado util bit1 Estado da fonte selecionada pelo parametro 6.61.
b2 | Estado util bit 2 Estado da fonte selecionada pelo parametro 6.62.
b3 | Estado util bit 3 Estado da fonte selecionada pelo parametro 6.63.
b4 | Estado util bit 4 Estado da fonte selecionada pelo parametro 6.64.
b5 | Estado util bit 5 Estado da fonte selecionada pelo parametro 6.65.
b6 | Estado util bit 6 Estado da fonte selecionada pelo parametro 6.66.
b7 | Estado util bit 7 Estado da fonte selecionada pelo parametro 6.67.
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selegéo FbEq 16b / 32b
b8 | Estado util bit 8 Estado da fonte selecionada pelo parametro 6.68.
b9 | Estado util bit 9 Estado da fonte selecionada pelo parametro 6.69.
b10 | Estado util bit 10 Estado da fonte selecionada pelo parametro 6.70.
b1l | Estado util bit 11 Estado da fonte selecionada pelo parametro 6.71.
b12 | Estado util bit 12 Estado da fonte selecionada pelo parametro 6.72.
b13 | Estado util bit 13 Estado da fonte selecionada pelo pardametro 6.73.
bl4 | Estado util bit 14 Estado da fonte selecionada pelo parametro 6.74.
b15 | Estado util bit 15 Estado da fonte selecionada por parametro 6.75.
0000h...FFFFh 1=1/1=1
6.60 Sel palav estado util | Seleciona uma fonte de binario cujo estado é transmitido |FALSO / uint32
1bit 0 como bit 0 de 6.50 Palavra estado util 1.
FALSO (0] 0
VERD 1 1
Outro [bit] Veja Termos e abreviaturas (pagina 134). -
6.61 Sel palav estado util |Seleciona uma fonte de bindrio cujo estado é transmitido |Foradajanela / uint32
1bit1 como bit 1 de 6.50 Palavra estado util 1.
Falso o 0
Verdadeiro 1 1
Fora da janela Bit 3 de 6.19 Palv estado ctrl veloc (pagina 161). 2
Outro [bit] Veja Termos e abreviaturas (pagina 134). -
6.62 Sel palav estado util |Seleciona uma fonte de bindrio cujo estado é transmitido |Falha paragem
1bit2 como bit 2 de 6.50 Palavra estado util 1. emergéncia / uint32
Falso 0o 0
Verdadeiro 1 1
Falha paragem Bit 8 de 6.17 Palv estado conv 2 (pagina 160). 2
emergéncia
Outro [bit] Veja Termos e abreviaturas (pagina 134). -
6.63 Sel palav estado util |Seleciona uma fonte de bindrio cujo estado é transmitido | Magnetizado / uint32
1bit 3 como bit 3 de 6.50 Palavra estado util 1.
Falso o 0
Verdadeiro 1 1
Magnetizado Bit 1 de 6.17 Palv estado conv 2 (pagina 160). 2
Outro [bit] Veja Termos e abreviaturas (pagina 134). -
6.64 Sel palav estado util |Seleciona uma fonte de bindrio cujo estado é transmitido |Desat Run / uint32
1bit 4 como bit 4 de 6.50 Palavra estado util 1.
Falso 0 0
Verdadeiro 1 1
Desat Run Bit 5 de 6.18 Plav estado inib arrang. 2
QOutro [bit] Veja Termos e abreviaturas (pagina 134). -
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecéo FbEq 16b / 32b
6.65 Sel palav estado util | Seleciona uma fonte de bindrio cujo estado é transmitido |FALSO / uint32
1bit5 como bit 5 de 6.50 Palavra estado util 1.
FALSO 0 (0]
VERD 1 1
Outro [bit] Veja Termos e abreviaturas (pagina 134). -
6.66 Sel palav estado util | Seleciona uma fonte de bindrio cujo estado é transmitido |FALSO / uint32
1bit6 como bit 6 de 6.50 Palavra estado util 1.
FALSO 0 (0]
VERD 1 1
Outro [bit] Veja Termos e abreviaturas (pagina 134). -
6.67 Sel palav estado util |Seleciona uma fonte de bindrio cujo estado é transmitido |Volta identif termina-
1bit7 como bit 7 de 6.50 Palavra estado util 1. da / uint32
Falso 0 0
Verdadeiro 1 1
Voltaidentif termina- | Bit O de 6.17 Palv estado conv 2 (pagina 160). 2
da
Outro [bit] Veja Termos e abreviaturas (pagina 134). -
6.68 Sel palav estado util |Seleciona uma fonte de bindrio cujo estado é transmitido | Iniciar inibicao /
1bit8 como bit 8 de 6.50 Palavra estado util 1. uint32
Falso 0 0
Verdadeiro 1. 1
Iniciar inibigao Bit 7 de 6.18 Plav estado inib arranq (pagina 161). 2
Outro [bit] Veja Termos e abreviaturas (pagina 134). -
6.69 Sel palav estado util | Seleciona uma fonte de binario cujo estado é transmitido | Limitador / uint32
1bit9 como bit 9 de 6.50 Palavra estado util 1.
Falso 0 0
Verdadeiro 1 1
Limitador Bit 7 de 6.16 Palv estado conv 1 (pagina 159). 2
Outro [bit] Veja Termos e abreviaturas (pagina 134). -
6.70 Sel palav estado util | Seleciona uma fonte de bindrio cujo estado é transmitido | Controlo binario /
1 bit 10 como bit 10 de 6.50 Palavra estado util 1. uint32
Falso 0 0
Verdadeiro 1 1
Controlo binario Bit 2 de 6.17 Palv estado conv 2 (pagina 160). 2
Outro [bit] Veja Termos e abreviaturas (pagina 134). -
6.71 Sel palav estado util | Seleciona uma fonte de binario cujo estado é transmitido | Velocidade zero /
1bit1l como bit 11 de 6.50 Palavra estado util 1. uint32
Falso 0 (0]
Verdadeiro 1 1
Velocidade zero Bit O de 6.19 Palv estado ctrl veloc (pagina 161). 2

Outro [bit]

Veja Termos e abreviaturas (pagina 134).
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selegdo FbEq 16b / 32b
6.72 Sel palav estado util |Seleciona uma fonte de bindrio cujo estado é transmitido | Feedback veloc inter-
1bit12 como bit 12 de 6.50 Palavra estado util 1. na / uint32
Falso 0 0
Verdadeiro 1 1
Feedback velocinter- | Bit 4 de 6.19 Palv estado ctrl veloc (pagina 161). 2
na
Outro [bit] Veja Termos e abreviaturas (pagina 134). -
6.73 Sel palav estado util |Seleciona uma fonte de bindrio cujo estado é transmitido |FALSO / uint32
1bit13 como bit 13 de 6.50 Palavra estado util 1.
FALSO [0] [0]
VERD 1 1
Outro [bit] Veja Termos e abreviaturas (pagina 134). -
6.74 Sel palav estado util |Seleciona uma fonte de bindrio cujo estado é transmitido |FALSO / uint32
1bit14 como bit 14 de 6.50 Palavra estado util 1.
FALSO 0 0
VERD 1 1
Outro [bit] Veja Termos e abreviaturas (pagina 134). -
6.75 Sel palav estado util |Seleciona uma fonte de bindrio cujo estado é transmitido |FALSO / uint32
1bit15 como bit 15 de 6.50 Palavra estado util 1.
FALSO 0 0
VERD 1 1
Outro [bit] Veja Termos e abreviaturas (pagina 134). -
6.100 Palav controlo util1 | Palavra de controlo 1 definida pelo utilizador. 0000h / uint16

b0

Sel palav controlo util
1bit 0

Bit definido pelo utilizador.

b1

Sel palav controlo util
1bit1l

Bit definido pelo utilizador.

b2

Sel palav controlo util
1bit 2

Bit definido pelo utilizador.

b3

Sel palav controlo util
1bit3

Bit definido pelo utilizador.

b4

Sel palav controlo util
1bit 4

Bit definido pelo utilizador.

b5

Sel palav controlo util
1bit5

Bit definido pelo utilizador.

b6

Sel palav controlo util
1bit6

Bit definido pelo utilizador.

b7

Sel palav controlo util
1bit7

Bit definido pelo utilizador.

b8

Sel palav controlo util
1bit 8

Bit definido pelo utilizador.

b9

Sel palav controlo util
1bit9

Bit definido pelo utilizador.
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Nome / Gama /
Selegao

Descricao

Def / Tipo
FbEq 16b / 32b

b10

Sel palav controlo util
1bit 10

Bit definido pelo utilizador.

b1l

Sel palav controlo util
1bit11

Bit definido pelo utilizador.

bi12

Sel palav controlo util
1bit 12

Bit definido pelo utilizador.

b13

Sel palav controlo util
1bit13

Bit definido pelo utilizador.

b14

Sel palav controlo util
1bit14

Bit definido pelo utilizador.

b15

Sel palav controlo util
1bit 15

Bit definido pelo utilizador.

0000h...FFFFh

1=1/1=1

6.101

Palav controlo util 2

Palavra de controlo 2 definida pelo utilizador.

0000h / uint16

b0

Sel palav controlo util
2 bit0

Bit definido pelo utilizador.

bl

Sel palav controlo util
2bit1

Bit definido pelo utilizador.

b2

Sel palav controlo util
2 bit2

Bit definido pelo utilizador.

b3

Sel palav controlo util
2 bit3

Bit definido pelo utilizador.

b4

Sel palav controlo util
2 bit4

Bit definido pelo utilizador.

b5

Sel palav controlo util
2 bit5

Bit definido pelo utilizador.

b6

Sel palav controlo util
2 bit6

Bit definido pelo utilizador.

b7

Sel palav controlo util
2 bit7

Bit definido pelo utilizador.

b8

Sel palav controlo util
2 bit8

Bit definido pelo utilizador.

b9

Sel palav controlo util
2 bit9

Bit definido pelo utilizador.

b10

Sel palav controlo util
2 bit 10

Bit definido pelo utilizador.

b1l

Sel palav controlo util
2 bit 11

Bit definido pelo utilizador.

b12

Sel palav controlo util
2 bit 12

Bit definido pelo utilizador.

b13

Sel palav controlo util
2 bit 13

Bit definido pelo utilizador.

b14

Sel palav controlo util
2 bit 14

Bit definido pelo utilizador.

b15

Sel palav controlo util
2 bit 15

Bit definido pelo utilizador.

0000h...FFFFh

1=1/1=1
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6.116 Palavra de status do | (Apenas visivel quando o controlo da unidade de alimen- |- / uintl6
conversor LSU 1 tacdo IGBT € ativado por 95.20)
Palavra de estado 1 do acionamento recebida da unidade
de alimentagao.
Consulte ainda a secgdo Controlo de uma unidade de ali-
mentacdo (LSU) (pagina 44).
Grupo de parametros 60 Comunicacdo DDCS. Este para-
metro é sé de leitura.
b0 | Ativado 1 = Sinais de Permissao func e Arranque ativo presentes.
bl|Interdito 1 = Arranque inibido
b2 | Operagdo permitida |1 = O acionamento estd pronto para funcionar
b3 | Pronto para iniciar |1=0 acionamento estd pronto para receber um comando
de arranque
b4 | A funcionar 1= O acionamento esta pronto para seguir uma dada re-
feréncia
b5 | Iniciado 1= O acionamento foi arrancado
b6 | A modular 1 = O acionamento estd a modular (estado da saida a ser
controlado)
b7 | Limitador 1 = Qualquer limite de operagao estd ativo
b8 | Controle local 1= O acionamento estd em controlo local
b9 | Controle de rede 1= O acionamento estad em controlo de rede
b10 | Extl ativa 1 = Local de controlo Extl ativo
b1l | Ext2 ativa 1= Local de controlo Ext2 ativo
b12 | Carregando relé 1= O contactor de carga esta energizado. O estado atual
depende da topologia do hardware ( NA ou NF).
b13 | Relé MCB 1 = Relé MCB fechado
bl4...15 | Reserved
0000h...FFFFh 1=1/1=1
6.118 Palavra de status de | (Apenas visivel quando o controlo da unidade de alimen- |- / uint16
inibicdo de arranque | tacdo IGBT € ativado por 95.20)
Lsu Esta palavra especifica a fonte da condigao de inibicao
que estd aimpedir o arranque da unidade de alimentacgao.
Consulte ainda a secgdo Controlo de uma unidade de ali-
mentacdo (LSU) (pagina 44).
Grupo de parametros 60 Comunicagdo DDCS. Este para-
metro é sé de leitura.
b0 | Nao pronto operar
bl Alter local ctrl
b2 | Inib SSW
b3 | Redefinicdo com fa-
lha
b4 | Ativagao do arranque
perdido
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Nome / Gama /
Selegao

Descricao

Def / Tipo
FbEq 16b / 32b

b5

Perda ativ func

b6...8

Reserved

b9

Carregando sobrecar-
ga

b10...11

Reserved

bi12

Em Off2

b13

Em Off3

b14

Inib rearme auto

b15

Reserved

0000h...FFFFh

1=1/1=1
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecio FbEq 16b / 32b

7 Info sistema Informacgao sobre o hardware, firmware e programa de
aplicagdo do acionamento.

Todos os pardmetros deste grupo sdo sé de leitura.

7.3 ID gama conversor | Tipo de acionamento/unidade inversora. -/ uintl6

7.4 Nome firmware Identificagdo do firmware. -/ uint32
O formato é AINFX, onde X indica o tipo da unidade de
controlo
(2 ou B =BCU-x2, 6 ou C = ZCU-12/14).

7.5 Versao firmware Numero da versdo de firmware. -/ uint32
O formato é A.BB.C.D, onde A = versdo principal, B = versdo
secundaria, C = patch (ie. cédigo da variante de firmware),

D=0.
7.6 A carregar nome pa- |Nome do pacote de carregamento de firmware. -/ uint32
cote O formato é AINLX, onde X indica o tipo da unidade de
controlo (2 = BCU-x2, 6 = ZCU-12/14).
7.7 A carregar versdo pa- | Nimero da versao do pacote de carregamento do -/ uint32
cote firmware. Ver parametro 7.5.
7.8 Versdo bootloader Ndmero da versao de firmware bootloader. -/ uint32
711 Utilizagdo CPU Carga do microprocessador em percentagem. -/ uint32
0...100 percentagem | Carga microprocessador. 1=1percentagem /1
=1 percentagem

7.13 Numero versao légica | NUmero da versdo da légica da unidade de poténcia. -/ uint16

PU O valor de FFFF indica que os nimeros da versdo das uni-
dades de poténcia ligadas em paralelo sdo diferentes. Ver
ainformagao do acionamento na consola de programagao.

7.14 Nome de versao |6gi- | Nome de versdo da légica FPGA da unidade de controlo. -/ uint32

ca FPGA

7.15 NUmero versao légica | NUmero de versdo da I6gica FPGA da unidade de controlo. |- / uintl16

FPGA
7.21 Estado 1 ambiente | (Apenas visivel com opgdo +N8010 [programabilidade - / uintl6
aplicagao aplicagdo])
Exibe quais as tarefas do programa de aplicagao que estdo
a funcionar.
Consultar, Drive (IEC 61131-3) application programming
manual (3AUA0000127808 [Inglés]).
bO | Pre tarefa 1 = Pré-tarefa a funcionar.
bl | Tarefa aplicl 1 = Tarefa 1 a funcionar.
b2 | Tarefa aplic2 1 =Tarefa 2 a funcionar.
b3 | Tarefa aplic3 1 = Tarefa 3 a funcionar.
b4...14 Reserved
b15 | Monit tarefa 1 = Monitorizagdo de tarefas ativa.

0000h...FFFFh

1=1/1=1
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7.22 Estado 2 ambiente | (Apenas visivel com opcdo +N8010 [programabilidade -/ uintl6
aplicagao aplicagao])
Exibe o estado das aberturas no programa de aplicagao.
Consultar, Drive (IEC 61131-3) application programming
manual (3AUA0000127808 [Inglés]).
b0 | Abertural Estado da abertura 1 no programa de aplicagao.
bl | Abertura2 Estado da abertura 2 no programa de aplicagao.
b2 | Abertura3 Estado da abertura 3 no programa de aplicagao.
b3 | Abertura4 Estado da abertura 4 no programa de aplicagdo.
b4 | Abertura5 Estado da abertura 5 no programa de aplicagao.
b5 | Abertura6 Estado da abertura 6 no programa de aplicagdo.
b6 | Abertura7 Estado da abertura 7 no programa de aplicagao.
b7 | Abertura8 Estado da abertura 8 no programa de aplicagdo.
b8 | Abertura9 Estado da abertura 9 no programa de aplicagdo.
b9 | AberturalO Estado da abertura 10 no programa de aplicagdo.
b10 | Aberturall Estado da abertura 11 no programa de aplicagao.
b1l | Abertural2 Estado da abertura 12 no programa de aplicagdo.
bl2 | Abertural3 Estado da abertura 13 no programa de aplicagdo.
b13 | Abertural4 Estado da abertura 14 no programa de aplicacao.
bl4 | Aberturals Estado da abertura 15 no programa de aplicagdo.
b15 | Abertural6 Estado da abertura 16 no programa de aplicagao.
0000h...FFFFh 1=1/1=1
7.23 Nome aplicagao (Apenas visivel com opgdo +N8010 [programabilidade -/ uint32
aplicagao])
As primeiras cinco letras ASCIl do nome dado ao programa
de aplicacao na ferramenta de programacdo. O nome
completo é visivel em Info do sistema na consola de pro-
gramagao ou na ferramenta Drive Composer PC.
_N/A_=Nenhum.
7.24 Versao aplicacao (Apenas visivel com opgdo +N8010 [programabilidade -/ uint32
aplicagdo])
NUmero da versdo do programa de aplicacdo dado ao
programa de aplicagdo na ferramenta de programacao.
Também visivel em Info sistema na consola de progra-
magao ou na ferramenta Drive Composer PC.
7.25 Nome pacote custo- | As primeiras cinco letras ASCIl do nome dado ao pacote |-/ uint32
mizagao de personalizagdo. O nome completo é visivel em Info do
sistema na consola de programacao ou na ferramenta
Drive Composer PC.
_N/A_=Nenhum.
7.26 Versao pacote custo- | NUmero da versdo do pacote de personalizagdo. Também |-/ uint32

mizagao

visivel em Info sistema na consola de programacao ou na
ferramenta Drive Composer PC.
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecio FbEq 16b / 32b
7.30 Estado programa Apresenta o estado do programa adaptativo. 0000h / uint16
adaptativo Consulte a secgdo Programacdo adaptativa (pagina 31).
b0 | Inicializado 1 = Programa adaptativo inicializado
bl | A editar 1= O programa adaptativo esta a ser editado
b2 | Edicdo efetuada 1 = A edicdo do programa adaptativo terminou
b3 | A funcionar 1= Programa adaptativo em execugao
b4...13 | Reserved
b14 | Alteragao estado Reservado
b15 | Em falha 1= Erro no programa adaptativo
0000h...FFFFh 1=1/1=1
7.40 Pico de uso da Cpu | (Apenas visivel com opgdo +N8010 [programabilidade -/ real32
da aplicagao IEC aplicagdo])
Apresenta o pico de carga do microprocessador provocado
pelo programa de aplicagdo. Este parametro pode, por
exemplo, ser usado para verificar o efeito de uma determi-
nada funcionalidade do programa de aplicacdo na carga
CPU.
O valor esta em percentagem de uma cota interna.
Pode ser rearmado na consola de controlo mantendo
pressionada a tecla Reset mais de 3 segundos.
0.0...100.0 percenta- | Pico de carga do microprocessador provocado pelo pro- |10 =1 percentagem /
gem grama de aplicagao. 10 = 1 percentagem
7.41 Média de carga da (Apenas visivel com opgdo +N8010 [programabilidade -/ real32
Cpu da aplicagao IEC | aplicagdo])
Apresenta a média de carga do microprocessador provo-
cado pelo programa de aplicagdo. O valor esta em percen-
tagem de uma cota interna.
0.0...100.0 percenta- | Média de carga do microprocessador provocado pelo 10 = 1 percentagem /
gem programa de aplicagao. 10 = 1 percentagem
7.51 Médulo da opcdo do | Exibe o tipo de mddulo detetado na ranhura 1 da unidade |-/ uintl6
compartimento 1 de controlo do acionamento.
7.52 Mdédulo da opgao do | Exibe o tipo de mddulo detetado na ranhura 2 da unidade |- / uint16
compartimento 2 de controlo do acionamento.
7.53 Mddulo da opgdo do | Exibe o tipo de mddulo detetado na ranhura 3 da unidade |- / uint16
compartimento 3 de controlo do acionamento.
7.54 Ranhura1versao l6gi- | Exibe o versdo l6gica FPGA de mdédulo detetado naranhura |0 / uint1l6
ca do médulo 1 da unidade de controlo do acionamento.
Aversao légica é detetada para médulos opcionais DDCS,
por exemplo, médulos de codificador FEN (FEN-01, FEN-
11, FEN-21, FEN-31) e médulos E/S (F10-11, FDIO-01, FAIO-
01).
0000...FFFFh Versdo légica do médulo detetado na ranhura 1. 1=1
7.55 Ranhura 1 versdo Exibe o versdo do software de mddulo detetado naranhura |-/ uint16

software do médulo

1 da unidade de controlo do acionamento.
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7.56 Ranhura 2 verséo l6gi- | Exibe o versdo I6dgica FPGA de mdédulo detetado naranhura |0 / uintl16
ca do médulo 2 da unidade de controlo do acionamento.
Aversdo légica é detetada para mdédulos opcionais DDCS,
por exemplo, médulos de codificador FEN (FEN-01, FEN-
11, FEN-21, FEN-31) e mddulos E/S (FIO-11, FDIO-01, FAIO-
01).
0000...FFFFh Versdo légica do mddulo detetado na ranhura 2. 1=1
7.57 Ranhura 2 versao Exibe o versado do software de médulo detetado naranhura |-/ uintl6
software do médulo |2 da unidade de controlo do acionamento.
7.58 Ranhura 3 versdo l6gi- | Exibe o versao l6gica FPGA de mddulo detetado naranhura |0 / uintl6
ca do médulo 3 da unidade de controlo do acionamento.
Aversdo légica é detetada para médulos opcionais DDCS,
por exemplo, médulos de codificador FEN (FEN-01, FEN-
11, FEN-21, FEN-31) e mdédulos E/S (FIO-11, FDIO-01, FAIO-
01).
0000...FFFFh Versdo légica do mdédulo detetado na ranhura 3. 1=1
7.59 Ranhura 3 versao Exibe o versdo do software de médulo detetado naranhura |-/ uintl6e
software do médulo |3 da unidade de controlo do acionamento.
7.106 Nome do pacote de | (Apenas visivel quando o controlo da unidade de alimen- |- / uint32
carga LSU tacdo IGBT € ativado por 95.20)
Nome do pacote de carga do firmware da unidade de ali-
mentagdo.
7.107 Versao do pacote de | (Apenas visivel quando o controlo da unidade de alimen- |-/ uint32

carga LSU

tacdo IGBT € ativado por 95.20)

NUmero de versdo do pacote de carga do firmware da
unidade de alimentacgdo.
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Selecao

Descricao
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10

DI,RO Standard

Configuragdo das entradas digitais e saidas a relé.

10.1

Estado DI

Apresenta o estado elétrico das entradas digitais DIIL e
EDG6...ED1. Os atrasos de ativagdo/desativagao das entra-
das (se forem especificados) sdo ignorados. Pode ser de-
finido um tempo de filtragem pelo parametro 10.51 DI
tempo de filtro.

Os bits 0...5 refletem o estado de ED1...ED6; o bit 15 reflete
o estado da entrada DIIL. Exemplo: 1000000000010011b
=DIIL, ED5, ED2 e ED1 estdo ON, ED3, ED4 e ED6 estdo OFF.

Este parametro é apenas de leitura.

-/ uintl6

10.2

Estado atraso DI

Apresenta o estado das entradas digitais DIIL e ED6...ED1.
Esta palavra é atualizada apenas depois dos atrasos de
ativagdo/desativagdo (se especificados). Pode ser definido
um tempo de filtragem pelo pardmetro 10.51 DI tempo de
filtro.

Os bits 0...5refletem o estado de ED1...EDG6; o bit 15 reflete
o estado de atrasado da entrada DIIL.

Este parametro é apenas de leitura.

-/ uint16

10.3

Selecdo forga DI

Os estado elétricos das entradas digitais podem ser ultra-
passados por ex. para finalidades de teste. E disponibiliza-
do um bit no pardmetro 10.4 Dados forga DI para cada
entrada digital e o seu valor é aplicado sempre que o bit
correspondente neste parametro é 1.

0000h / uint16

b0

DI1

1=Forgar ED1 para o valor do bit 0 do parametro 10.4 Da-
dos forga DI.

b1

DI2

1= Forgar ED2 para o valor do bit 1 do parametro 10.4 Da-
dos forga DI.

b2

DI3

1= Forcar ED3 para o valor do bit 2 do parametro 10.4 Da-
dos forga DI.

b3

Dl4

1= Forcar ED4 para o valor do bit 3 do parametro 10.4 Da-
dos forca DI.

b4

DI5

1=Forgar ED5 para o valor do bit 4 do parametro 10.4 Da-
dos forga DI.

b5

Dl6

1= Forgar ED6 para o valor do bit 5 do parametro 10.4 Da-
dos forga DI.

b6..

.14

Reserved

bi5

DIIL

1 = Forgar DIIL para o valor do bit 15 do parametro 10.4
Dados forga DI.

0000h...FFFFh

1=1/1=1

10.4

Dados forga DI

Contém os valores a que as entradas digitais sdo forcadas
quando selecionadas por 10.3 Selecéo forga DI.

O bit 0 é o valor forgado para ED1; o bit 15 é o valor forcado
para a entrada DIIL.

-/ uintl6
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10.5 Atraso ON DI1 Define o atraso de ativagdo para a entrada digital ED1. 0.0 s / uint32
Estado | ! i ! 3 !
Ene | | ) | I °
**Estadol ! I L i
atrasado ! . ! 1
ED. 1 : | 0
= s par pur
ton toft ton e 1€MPC
ton = 10.5 Atraso ON DI1
tofs = 10.6 Atraso OFF DI1
*Estado elétrico da entrada digital. Indicado por 10.1 Esta-
do DI.
** Indicado por 10.2 Estado atraso DI.
0.0...3000.0s Atraso ativagdo para ED1. 10=1s/10=1s
10.6 Atraso OFF DI1 Define o atraso de desativagao para a entrada digital ED1. |0.0 s / uint32
Ver parametro 10.5 Atraso ON DIL1.
0.0...3000.0 s Atraso desativagdo para ED1. 10=1s/10=1s
10.7 Atraso ON DI2 Define o atraso de ativagdo para a entrada digital ED2. 0.0's / uint32
Estado ! 3 ! H !
Enx ) \ |
*"Estadq ' T i T T 0
atrasado | | | 1
ED. ! ! ! 0
ton lost ton oy 1eMPC
ton = 10.7 Atraso ON DI2
tofr = 10.8 Atraso OFF DI2
*Estado elétrico da entrada digital. Indicado por 10.1 Esta-
do DI.
** Indicado por 10.2 Estado atraso DI.
0.0...3000.0s Atraso ativagdo para ED2. 10=1s/10=1s
10.8 Atraso OFF DI2 Define o atraso de desativagdo para a entrada digital ED2. |0.0 s / uint32
Ver parametro 10.7 Atraso ON DI2.
0.0...3000.0s Atraso desativagdo para ED2. 10=1s/10=1s
10.9 Atraso ON DI3

Define o atraso de desativagao para a entrada digital ED3.

1 ! 1
Estado | ! ! ! !
Enx : ) : : 0
|

**Estado B A !
atrasado | . | 1
ED‘—I‘ : I—J 1 \— 0
L L L L
— — P — -
fon lot fon lott P

ton, =10.9 Atraso ON DI3
togr = 10.10 Atraso OFF DI3

*Estado elétrico da entrada digital. Indicado por 10.1 Esta-
do DI.

** Indicado por 10.2 Estado atraso DI.

0.0 s / uint32
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0.0...3000.0 s Atraso ativagao para ED3. 10=1s/10=1s

10.10 Atraso OFF DI3 Define o atraso de desativacdo para a entrada digital ED3. | 0.0 s / uint32

Ver parametro 10.9 Atraso ON DI3.
0.0...3000.0s Atraso desativacdo para ED3. 10=1s/10=1s
10.11 Atraso ON DI4 Define o atraso de ativagdo para a entrada digital ED4. 0.0 s / uint32
I |
Estado | ! ! ! 1 !
enx | | \ I I
**Estado ! N L i 0
atrasado ! ! ! 1
ED. i - 1 0
pamy = pay pay
Tempc
ton Toff fon lof
ton = 10.11 Atraso ON D14
tofs = 10.12 Atraso OFF DI4
*Estado elétrico da entrada digital. Indicado por 10.1 Esta-
do DI.
** Indicado por 10.2 Estado atraso DI.
0.0...3000.0s Atraso ativagdo para ED4. 10=1s/10=1s
10.12 Atraso OFF DI4 Define o atraso de desativagao para a entrada digital ED4. | 0.0 s / uint32
Ver parametro 10.11 Atraso ON DI4.
0.0...3000.0s Atraso desativagdo para ED4. 10=1s/10=1s
10.13 Atraso ON DI5 Define o atraso de ativagdo para a entrada digital ED5. 0.0 s / uint32
Estado | ! | ! i !
FRx 1 : | |
**Estado: ! T T 1 0
atrasado: ! ! ! 1
ED.. | : | 0
| L L L
pay pay pay pay
fon tore ton tore  TEMPC
ton = 10.13 Atraso ON DI5
tofs = 10.14 Atraso OFF DI5
*Estado elétrico da entrada digital. Indicado por 10.1 Esta-
do DI.
** Indicado por 10.2 Estado atraso DI.
0.0...3000.0s Atraso ativagdo para ED5. 10=1s/10=1s
10.14 Atraso OFF DI5 Define o atraso de desativagdo para a entrada digital ED5. | 0.0 s / uint32

Ver pardmetro 10.13 Atraso ON DI5.

0.0...3000.0 s

Atraso desativagdo para ED5.

10=1s/10=1s
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10.15 Atraso ON DI6 Define o atraso de desativacdo para a entrada digital ED6. |0.0 s / uint32
Estado | ! i ! 3 !
Enx | | | | i
**Estado ! B L i 0
atrasado ! ! ! 1
ED. ! ‘ ! 0
pay ey . pay
fon tot ton tor  1EMPC
ton =10.15 Atraso ON DI6
tofs = 10.16 Atraso OFF DI6
*Estado elétrico da entrada digital. Indicado por 10.1 Esta-
do DI.
** Indicado por 10.2 Estado atraso DI.
0.0...3000.0 s Atraso ativagdo para ED6. 10=1s/10=1s
10.16 Atraso OFF DI6 Define o atraso de desativagdo para a entrada digital ED6. |0.0 s / uint32
Ver parametro 10.15 Atraso ON DI6.
0.0...3000.0s Atraso desativagdo para ED6. 10=1s/10=1s
10.21 Estado RO Estado das saidas a relé SR8...SR1. Exemplo: 00000001b |-/ uint16
= SR1 estd energizada, SR2...SR8 estdo desenergizadas.
10.24 Fonte RO1 Seleciona um sinal do acionamento para ser ligado asaida | Pronto func; 10.01 b3

arelé SR1.

(-1) (95.20 b2); 35.105
b1(95.20 b6); 06.16 b6
(95.20 b9) / uint32

N&o energizado

Saida ndo energizada.

0

Energizado Saida energizada. 1
Pronto func Bit 1 de 6.11 Palav estado principal (pagina 159). 2
Ativo Bit O de 6.16 Palv estado conv 1 (pagina 159). 4
Iniciado Bit 5 de 6.16 Palv estado conv 1 (pagina 159). 5
Magnetizado Bit 1 de 6.17 Palv estado conv 2 (pagina 160). 6
A funcionar Bit 6 de 6.16 Palv estado conv 1 (pagina 159). 7
Ref pronto Bit 2 de 6.11 Palav estado principal (pagina 159). 8
No setpoint Bit 8 de 6.11 Palav estado principal (pagina 159). 9
Inverso Bit 2 de 6.19 Palv estado ctrl veloc (pagina 161). 10
Veloc zero Bit O de 6.19 Palv estado ctrl veloc (pagina 161). 11
Acima limite Bit 10 de 6.17 Palv estado conv 2 (pagina 160). 12
Aviso Bit 7 de 6.11 Palav estado principal (pagina 159). 13
Falha Bit 3 de 6.11 Palav estado principal (pagina 159). 14
Falha (-1) Invertido bit 3 de 6.11 Palav estado principal (pagina 159). |15
Pedido arranque Bit 13 de 6.16 Palv estado conv 1 (pagina 159). 16
Abrir comando travéo | Bit O de 44.1 Estado ctrl travdo (pagina 410). 22
Ext2 ativa Bit 11 de 6.16 Palv estado conv 1 (pagina 159). 23
Controlo remoto Bit 9 de 6.11 Palav estado principal (pagina 159). 24
Supervisdo 1 Bit O de 32.1 Estado supervisdo (pagina 354). 33
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Supervisdo 2 Bit 1 de 32.1 Estado supervisdo (pagina 354). 34
Supervisao 3 Bit 2 de 32.1 Estado supervisdo (pagina 354). 35
RO/DIO palav contro- | Bit 0 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (pagina 186). 40
lo bit0
RO/DIO palav contro- | Bit 1 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (pagina 186). 41
lo bitl
RO/DIO palav contro- | Bit 2 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (pagina 186). 42
lo bit2
RO/DIO palav contro- | Bit 8 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (pagina 186). 43
lo bit8
RO/DIO palav contro- | Bit 9 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (pagina 186). 44
lo bit9
Outro [bit] Veja Termos e abreviaturas (pagina 134). -

10.25 Atraso ON RO1 Define o atraso de ativagdo para a saida a relé SR1. 0.0's / uint32

Estado da fonte ' T ! 1
selecionada | | i | I
o 7 | ; 0
! T | — 1
Estado SR ! | !
o o on o Tempe
ton =10.25 Atraso ON RO1
tofs = 10.26 Atraso OFF RO1
0.0...3000.0 s Atraso ativagdo para SR1. 10=1s/10=1s
10.26 Atraso OFF RO1 Define o atraso de desativacdo para a saidaarelé SR1.Ver |0.0s / uint32
parametro 10.25 Atraso ON ROL.
0.0...3000.0s Atraso desativagdo para SR1. 10=1s/10=1s
10.27 Fonte RO2 Seleciona um sinal do acionamento para ser ligado asaida | A funcionar (95.20 b3)
arelé SR2. / uint32
Nao energizado Saida ndo energizada. 0
Energizado Saida energizada. 1
Pronto func Bit 1 de 6.11 Palav estado principal (pagina 159). 2
Ativo Bit O de 6.16 Palv estado conv 1 (pagina 159). 4
Iniciado Bit 5 de 6.16 Palv estado conv 1 (pagina 159). 5
Magnetizado Bit 1 de 6.17 Palv estado conv 2 (pagina 160). 6
A funcionar Bit 6 de 6.16 Palv estado conv 1 (pagina 159). 7
Ref pronto Bit 2 de 6.11 Palav estado principal (pagina 159). 8
No setpoint Bit 8 de 6.11 Palav estado principal (pagina 159). 9
Inverso Bit 2 de 6.19 Palv estado ctrl veloc (pagina 161). 10
Veloc zero Bit 0 de 6.19 Palv estado ctrl veloc (pagina 161). 11
Acima limite Bit 10 de 6.17 Palv estado conv 2 (pagina 160). 12
Aviso Bit 7 de 6.11 Palav estado principal (pagina 159). 13
Falha Bit 3 de 6.11 Palav estado principal (pagina 159). 14
Falha (-1) Invertido bit 3 de 6.11 Palav estado principal (pagina 159). |15
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecéo FbEq 16b / 32b
Pedido arranque Bit 13 de 6.16 Palv estado conv 1 (pagina 159). 16
Abrir comando travéo | Bit O de 44.1 Estado ctrl travdo (pagina 410). 22
Ext2 ativa Bit 11 de 6.16 Palv estado conv 1 (pagina 159). 23
Controlo remoto Bit 9 de 6.11 Palav estado principal (pagina 159). 24
Supervisdo 1 Bit O de 32.1 Estado supervisdo (pagina 354). 33
Supervisao 2 Bit 1 de 32.1 Estado supervisdo (pagina 354). 34
Supervisdo 3 Bit 2 de 32.1 Estado supervisdo (pagina 354). 35
RO/DIO palav contro- | Bit O de 10.99 RO/DIO palav ctrl (pdgina 186). 40
lo bit0
RO/DIO palav contro- | Bit 1 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (pagina 186). 41
lo bitl
RO/DIO palav contro- | Bit 2 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (pagina 186). 42
lo bit2
RO/DIO palav contro- | Bit 8 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (pagina 186). 43
lo bit8
RO/DIO palav contro- | Bit 9 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (pagina 186). 44
lo bit9
Outro [bit] Veja Termos e abreviaturas (pagina 134). -
10.28 Atraso ON RO2 Define o atraso de ativacdo para a saida a relé SR2. 0.0(95.20b3)s /
uint32
Estado da font T ' " | 1
selecionada| ! i ! !
) 7 | T o
! T o — 1
Estado SR | ! : :
—] . — | 0
P — pary pa
ton torr ton o TEMPC
ton = 10.28 Atraso ON RO2
tofr = 10.29 Atraso OFF RO2
0.0...3000.0s Atraso ativagao para SR2. 10=1s/10=1s
10.29 | Atraso OFF RO2 Define o atraso de desativagao para a saidaarelé SR2. Ver | 0.0 (95.20 b3) s /
parametro 10.28 Atraso ON RO2. uint32
0.0...3000.0 s Atraso desativacdo para SR2. 10=1s/10=1s
10.30 Fonte RO3 Seleciona um sinal do acionamento para ser ligado a saida | Falha (-1) / uint32

arelé SR3.

N&o energizado Saida ndo energizada. 0
Energizado Saida energizada. 1
Pronto func Bit 1 de 6.11 Palav estado principal (pdgina 159). 2
Ativo Bit O de 6.16 Palv estado conv 1 (pagina 159). 4
Iniciado Bit 5 de 6.16 Palv estado conv 1 (pagina 159). 5
Magnetizado Bit 1 de 6.17 Palv estado conv 2 (pagina 160). 6
A funcionar Bit 6 de 6.16 Palv estado conv 1 (pagina 159). 7
Ref pronto Bit 2 de 6.11 Palav estado principal (pagina 159). 8
No setpoint Bit 8 de 6.11 Palav estado principal (pagina 159). 9
Inverso Bit 2 de 6.19 Palv estado ctrl veloc (pagina 161). 10
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selegéo FbEq 16b / 32b
Veloc zero Bit O de 6.19 Palv estado ctrl veloc (pagina 161). 11
Acima limite Bit 10 de 6.17 Palv estado conv 2 (pagina 160). 12
Aviso Bit 7 de 6.11 Palav estado principal (pagina 159). 13
Falha Bit 3 de 6.11 Palav estado principal (pagina 159). 14
Falha (-1) Invertido bit 3 de 6.11 Palav estado principal (pagina 159). |15
Pedido arranque Bit 13 de 6.16 Palv estado conv 1 (pagina 159). 16
Abrir comando travao | Bit O de 44.1 Estado ctrl travdo (pagina 410). 22
Ext2 ativa Bit 11 de 6.16 Palv estado conv 1 (pagina 159). 23
Controlo remoto Bit 9 de 6.11 Palav estado principal (pagina 159). 24
Supervisao 1 Bit O de 32.1 Estado supervisdo (pagina 354). 33
Supervisdo 2 Bit 1 de 32.1 Estado supervisdo (pagina 354). 34
Supervisdo 3 Bit 2 de 32.1 Estado supervisdo (pagina 354). 35
RO/DIO palav contro- | Bit 0 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (pdgina 186). 40
lo bit0
RO/DIO palav contro- | Bit 1 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (pdgina 186). 41
lo bitl
RO/DIO palav contro- | Bit 2 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (pagina 186). 42
lo bit2
RO/DIO palav contro- | Bit 8 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (pagina 186). 43
lo bit8
RO/DIO palav contro- | Bit 9 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (pagina 186). 44
lo bit9
Outro [bit] Veja Termos e abreviaturas (pagina 134). -
10.31 Atraso ON RO3 Define o atraso de ativacdo para a saida a relé SR3. 0.0 s / uint32
Estado da fontg™T ! " ! 1
selecionada| I | I
o 7 | T o
: j o L 1
Estado SR ! ! !
— ot — i 0
= pary p—y pu—y
fon Totf fon foff Tempc
ton = 10.31 Atraso ON RO3
tofs = 10.32 Atraso OFF RO3
0.0...3000.0 s Atraso ativagdo para SR3. 10=1s/10=1s
10.32 Atraso OFF RO3 Define o atraso de desativacdo paraa saidaarelé SR3.Ver |0.0s/uint32
parametro 10.31 Atraso ON RO3.
0.0...3000.0s Atraso desativagdo para SR3. 10=1s/10=1s
10.51 DI tempo de filtro Define um tempo define um tempo de filtro para os para- |10.0 ms / uint32
metros 10.1 Estado DI e 10.2 Estado atraso DI.
De notar que este parametro ndo tem qualquer efeito sobre
os valores ED forgados definidos pelos pardmetros 10.3 e
10.4.
0.3...100.0 ms Tempo de filtro para 10.1 e 10.2. 10=1ms /10=1ms
10.90 |Selecdo de nivel de | Seleciona o nivel de tempo de comunicagdo de E/S padrdo. |Rapido / uint16

tempo ES
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecao FbEq 16b / 32b
Rapido Nivel de tempo E/S standard 500 us. 500
Normal Nivel de tempo E/S standard 2 ms. 2000
10.99 RO/DIO palav ctrl Parametro de armazenamento para saidas a relé e entra- |-/ uint16
das/saidas digitais, por ex., através da interface de field-
bus integrada.
Para controlar as saidas a relé (SR) e as entradas/saidas
digitais (ESD) do acionamento, enviar uma palavra de
controlo com as atribui¢des bit exibida abaixo como dados
E/S Modbus. Definir o parametro de sele¢do de destino
desses dados especificos (58.101...58.124) para RO/DIO
palav controlo. No parametro de selecdo de fonte da saida
pretendida, selecionar o bit apropriado desta palavra.
b0 | RO1 Bit de origem para a saida de relé SR1. Ver o parametro
10.24.
bl RO2 Bit de origem para a saida de relé SR2. Ver o parametro
10.27.
b2 | RO3 Bit de origem para a saida de relé SR3. Ver o parametro
10.30.
b3...7 |Reserved
b8 | DIO1 Bits fonte para a entrada/saida digital ESD1 (ver o parame-
tro 11.6).
b9 | DIO2 Bits fonte para a entrada/saida digital ESD2 (ver o parame-
tro 11.10.
b10...15 | Reserved

0000h...FFFFh

1=1/1=1
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecio FbEq 16b / 32b
11 DIO, Fl, FO Standard | Configuragao de entradas/saidas digitais e entradas/sai-
das de frequéncia.
111 Estado DIO Apresenta o estado das entradas/saidas digital ESD2 e -/ uintl6
ESD1.
Atrasos de ativagdo/desativagao (se forem especificados)
sdo ignorados. Pode ser definido um tempo de filtragem
(para modo de entrada) pelo parametro 11.81 DIO tempo
de filtro.
Exemplo: 0010 = ESD2 estd ON, ESD1 estd OFF.
Este parametro é apenas de leitura.
11.2 Estado atraso DIO Apresenta o estado atrasado das entradas/saidas digital |-/ uint16
ESD2 e ESD1. Esta palavra é atualizada apenas depois dos
atrasos de ativacdo/desativagdo (se especificados). Pode
ser definido um tempo de filtragem (para modo de entra-
da) pelo parametro 11.81 DIO tempo de filtro.
Exemplo: 0010 = ESD2 estd ON, ESD1 estd OFF.
Este parametro é apenas de leitura.
11.5 Funcdo DIO1 Seleciona se ESD1 é usada como saida ou entrada digital | Saida / uint16
ou uma entrada de frequéncia.
Saida ESD1 é usada como uma saida digital. 0
Entrada ESD1 é usada como uma entrada digital. 1
Frequéncia ESD1 é usada como uma entrada de frequéncia. 2
11.6 Fonte saida DIO1 Seleciona um sinal do acionamento para ser ligado aentra- | Pronto func / uint32

da/saida digital ESD1 quando o parametro 11.5 Funcao
DIO1 esta ajustado para Saida.

N&o energizado Saida ndo energizada. 0
Energizado Saida energizada. 1
Pronto func Bit 1 de 6.11 Palav estado principal (pagina 159). 2
Ativo Bit O de 6.16 Palv estado conv 1 (pagina 159). 4
Iniciado Bit 5 de 6.16 Palv estado conv 1 (pagina 159). 5
Magnetizado Bit 1 de 6.17 Palv estado conv 2 (pagina 160). 6
A funcionar Bit 6 de 6.16 Palv estado conv 1 (pagina 159). 7
Ref pronto Bit 2 de 6.11 Palav estado principal (pagina 159). 8
No setpoint Bit 8 de 6.11 Palav estado principal (pagina 159). 9
Inverso Bit 2 de 6.19 Palv estado ctrl veloc (pagina 161). 10
Veloc zero Bit O de 6.19 Palv estado ctrl veloc (pagina 161). 11
Acima limite Bit 10 de 6.17 Palv estado conv 2 (pagina 160). 12
Aviso Bit 7 de 6.11 Palav estado principal (pagina 159). 13
Falha Bit 3 de 6.11 Palav estado principal (pagina 159). 14
Falha (-1) Invertido bit 3 de 6.11 Palav estado principal (pagina 159). |15
Pedido arranque Bit 13 de 6.16 Palv estado conv 1 (pagina 159). 16
Abrir comando travao | Bit O de 44.1 Estado ctrl travdo (pdgina 410). 22
Ext2 ativa Bit 11 de 6.16 Palv estado conv 1 (pagina 159). 23
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecao FbEq 16b / 32b
Controlo remoto Bit 9 de 6.11 Palav estado principal (pagina 159). 24
Supervisdo 1 Bit O de 32.1 Estado supervisao (pagina 354). 33
Supervisdo 2 Bit 1 de 32.1 Estado supervisdo (pagina 354). 34
Supervisdo 3 Bit 2 de 32.1 Estado supervisao (pagina 354). 35
RO/DIO palav contro- | Bit 0 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (pagina 186). 40
lo bit0
RO/DIO palav contro- | Bit 1 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (pagina 186). 41
lo bitl
RO/DIO palav contro- | Bit 2 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (pagina 186). 42
lo bit2
RO/DIO palav contro- | Bit 8 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (pagina 186). 43
lo bit8
RO/DIO palav contro- | Bit 9 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (pagina 186). 44
lo bit9
Outro [bit] Veja Termos e abreviaturas (pagina 134). -

11.7 Atraso ON DIO1 Define o atraso de ativagdo para a entrada/saida digital 0.0 s / uint32

ESD1 (quando usada como uma saida ou entrada digital).
| | 1
*Estado| ! ! ! !
een | | | i | o
* Estado: i [ [ T
ESD | ’—j | ’——| t
atrasado. | L . J | 0
r= = = — >Temp:
fon foff fon lof
ton = 11.7 Atraso ON DIO1
tofr = 11.8 Atraso OFF DIO1
*Estado elétrico de ESD (em modo entrada) ou estado da
fonte selecionada (em modo saida). Indicado por 11.1 Esta-
do DIO.
** Indicado por 11.2 Estado atraso DIO.
0.0...3000.0s Atraso ativacdo para ESD1. 10=1s/10=1s
11.8 Atraso OFF DIO1 Define o atraso de desativagdo para a entrada/saida digital | 0.0 s / uint32
ESD1 (quando usada como uma saida ou entrada digital).
Ver parametro 11.7 Atraso ON DIO1.
0.0...3000.0 s Atraso desativagdo para ESD1. 10=1s/10=1s
11.9 Funcgdo DIO2 Seleciona se ESD2 é usada como saida ou entrada digital | Saida / uint16
ou uma saida de frequéncia.
Saida ESD2 é usada como uma saida digital. 0
Entrada ESD2 é usada como uma entrada digital. 1
Frequéncia ESD2 é usada como uma saida de frequéncia. 2
11.10 Fonte saida DIO2 Seleciona um sinal do acionamento para ser ligado aentra- | A funcionar / uint32

da/saida digital ESD2 quando o parametro 11.9 Fungao
DIO2 estd ajustado para Saida.

N&o energizado Saida ndo energizada. 0
Energizado Saida energizada. 1
Pronto func Bit 1 de 6.11 Palav estado principal (pagina 159). 2
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecdo FbEq 16b / 32b
Ativo Bit O de 6.16 Palv estado conv 1 (pagina 159). 4
Iniciado Bit 5 de 6.16 Palv estado conv 1 (pagina 159). 5
Magnetizado Bit 1 de 6.17 Palv estado conv 2 (pagina 160). 6
A funcionar Bit 6 de 6.16 Palv estado conv 1 (pagina 159). 7
Ref pronto Bit 2 de 6.11 Palav estado principal (pagina 159). 8
No setpoint Bit 8 de 6.11 Palav estado principal (pagina 159). 9
Inverso Bit 2 de 6.19 Palv estado ctrl veloc (pagina 161). 10
Veloc zero Bit O de 6.19 Palv estado ctrl veloc (pagina 161). 11
Acima limite Bit 10 de 6.17 Palv estado conv 2 (pagina 160). 12
Aviso Bit 7 de 6.11 Palav estado principal (pagina 159). 13
Falha Bit 3 de 6.11 Palav estado principal (pagina 159). 14
Falha (-1) Invertido bit 3 de 6.11 Palav estado principal (pagina 159). |15
Pedido arranque Bit 13 de 6.16 Palv estado conv 1 (pagina 159). 16
Abrir comando travdo | Bit O de 44.1 Estado ctrl travdo (pagina 410). 22
Ext2 ativa Bit 11 de 6.16 Palv estado conv 1 (pagina 159). 23
Controlo remoto Bit 9 de 6.11 Palav estado principal (pagina 159). 24
Supervisdo 1 Bit 0 de 32.1 Estado supervisdo (pagina 354). 33
Supervisao 2 Bit 1 de 32.1 Estado supervisdo (pagina 354). 34
Supervisdo 3 Bit 2 de 32.1 Estado supervisdo (pagina 354). 35
RO/DIO palav contro- | Bit 0 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (pdgina 186). 40
lo bit0o
RO/DIO palav contro- | Bit 1 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (pagina 186). 41
lo bitl
RO/DIO palav contro- | Bit 2 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (pagina 186). 42
lo bit2
RO/DIO palav contro- | Bit 8 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (pagina 186). 43
lo bit8
RO/DIO palav contro- | Bit 9 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (pagina 186). 44
lo bit9
Outro [bit] Veja Termos e abreviaturas (pagina 134). -
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Nome / Gama /
Selegao

Descricao

Def / Tipo
FbEq 16b / 32b

1111

Atraso ON DIO2

Define o atraso de ativagdo para a entrada/saida digital
ESD2 (quando usada como uma saida ou entrada digital).

i ! 1
*Estado| ! ! ! i
| |
Fen | ) ! ! 0
|

*Estado’ !

i i I
ESD | ‘ | ’—_| t
atrasada. | ) | 0

= —
fon loff fon lort
ton = 11.11 Atraso ON DIO2

tofr = 11.12 Atraso OFF DIO2

*Estado elétrico de ESD (em modo entrada) ou estado da
fonte selecionada (em modo saida). Indicado por 11.1 Esta-
do DIO.

** Indicado por 11.2 Estado atraso DIO.

0.0 s / uint32

0.0...3000.0s

Atraso ativacdo para ESD2.

10=1s/10=1s

11.12

Atraso OFF DIO2

Define o atraso de desativagdo para a entrada/saida digital
ESD2 (quando usada como uma saida ou entrada digital).
Ver parametro 11.11 Atraso ON DIO2.

0.0 s / uint32

0.0...3000.0s

Atraso desativagdo para ESD2.

10=1s/10=1s

11.38

Ent freq valor atual 1

Exibe o valor da entrada de frequéncia 1 (através de ESD1
quando é usada como uma entrada de frequéncia) antes
de escalar. Ver parametro 11.42 Ent freq 1 min.

Este pardmetro é apenas de leitura.

-/ real32

0...16000 Hz

Valor ndo escalado da entrada de frequéncia 1.

1=1Hz/1=1Hz

11.39

Ent freq 1 escalada

Exibe o valor da entrada de frequéncia 1 (através de ESD1
quando é usada como uma entrada de frequéncia) depois
de escalar. Ver parametro 11.42 Ent freq 1 min.

Este parametro é apenas de leitura.

-/ real32

-32768.000 ...
32767.000 SemUnid

Valor escalado da entrada de frequéncia 1.

1=1SemUnid / 1000
=1SemUnid
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecio FbEq 16b / 32b
11.42 Ent freq 1 min Define o minimo para a entrada de frequéncia a chegara |0 Hz /real32
entrada de frequéncia 1 (ESD1 quando a mesma € usada
como uma entrada de frequéncia).
O sinal de frequéncia recebido (11.38 Ent freq valor atual
1) é escalado para um sinalinterno (11.39 Ent freq 1 escala-
da) pelos parametros 11.42...11.45 como se segue:
11.39
A
1145 f —— = — — — — — —
I
I
I
I
|
|
|
11.44
| |
I |
I I
. —» £,(11.38)
11.42 11.43
0...16000 Hz Frequéncia minima ou entrada de frequéncia 1 (ESD1). 1=1Hz/1=1Hz
11.43 Ent freq 1 max Define o mdximo a entrada de frequénciaa chegaraentra- |16000 Hz / real32
da de frequéncia 1 (ESD1 quando a mesma é usada como
uma entrada de frequéncia).
Ver parametro 11.42 Ent freq 1 min.
0...16000 Hz Frequéncia maxima para a entrada de frequéncial (ESD1). |1=1Hz/1=1Hz
11.44 Ent freq 1 escalada | Define ovalor que é necessario para corresponderinterna- | 0.000 SemUnid /
mente ao minimo da entrada de frequéncia definido pelo |real32
parametro 11.42 Ent freq 1 min. Consultar o diagrama no
parametro 11.42 Ent freq 1 min.
-32768.000 ... Valor correspondente ao minimo da entrada de frequéncia |1=1SemUnid /1000
32767.000 SemUnid |1. =1SemUnid
11.45 Ent freq 1 escalada | Define ovalor que é necessdrio para corresponder interna- | 1500.000; 1800.000
mente ao minimo da entrada de frequéncia definido pelo | (95.20 b0) SemUnid /
parametro 11.43 Ent freq 1 max. Consultar o diagrama no | real32
parametro 11.42 Ent freq 1 min.
-32768.000 ... Valor correspondente ao maximo da entrada de frequéncia |1=1SemUnid /1000
32767.000 SemUnid |1. =1SemuUnid
11.54 Valor atual saida freq | Apresenta o valor da saida de frequéncia 1 depois de esca- |-/ real32
1 lar. Ver parametro 11.58 Saida freq 1 src min.
Este parametro é apenas de leitura.
0...16000 Hz Valor da saida de frequéncia 1. 1=1Hz/1=1Hz
11.55 Fonte saida freq 1 Seleciona um sinal a ser ligado a saida de frequéncia 1. Veloc motor usada /
uint32
Zero Nenhum 0
Velocidade motor 1.1 Veloc motor usada (pagina 138). 1

usada
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecéo FbEq 16b / 32b
Frequéncia saida 1.6 Frequéncia saida (pagina 138). 3
Corrente motor 1.7 Corrente motor (pagina 138). 4
Binario motor 1.10 Bindrio motor (pagina 138). 6
Tensdo CC 1.11 Tensao CC (pagina 139). 7
Saida pot inu 1.14 Poténcia saida (pagina 139). 8
Ent rampa ref veloc |23.1 Ent rampa ref veloc (pagina 281). 10
Saidaramparefveloc | 23.2 Saida rampa ref veloc (pagina 281). 11
Ref veloc usada 24.1 Ref veloc usada (pagina 288). 12
Ref binario usada 26.2 Ref binario usada (pagina 307). 13
Ref freq usada 28.2 Saida rampa ref frequéncia (pagina 316). 14
Saida processo PID | 40.1 Valor atual processo PID (pagina 390). 16
Fbk processo PID 40.2 Feedback valor atual (pagina 390). 17
Processo PID atual | 40.3 Setpoint valor atual (pdgina 390). 18
Desv processo PID 40.4 Desvio valor atual (pagina 390). 19

Outro [bit]

Selecdo da fonte (ver Termos e abreviaturas (pagina 134)).
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecio FbEq 16b / 32b
11.58 Saida freq 1 src min | Define o valor real do sinal (selecionado pelo parametro 0.000 SemUnid /
11.55 Fonte saida freq 1 e mostrado pelo parametro 11.54 | real32
Valor atual saida freq 1) que corresponde ao valor minimo
da saida de frequéncia 1 (definido pelo parametro 11.60
Saida freq 1 src min).
fout(11.54)
A
11.61
11.60
11.58 11.59 Sinal (real)
selecionado
pelo par.
11.55
fout(11.54)
A
11.61 |
I
I
I
I
I
11.60 i
I I
11.59 11.58 Sinal (real)
selecionado
pelo par.
11.55
-32768.000 ... Valor real do sinal correspondente ao valor minimo da 1=1SemUnid / 1000
32767.000 SemUnid |saida de frequéncia 1. =1SemUnid
11.59 Saida freq 1 src max | Define o valor real do sinal (selecionado pelo parametro 1500.000; 1800.000
11.55 Fonte saida freq 1 e mostrado pelo parametro 11.54 | (95.20 b0O) SemUnid /
Valor atual saida freq 1) que corresponde ao valor maximo |real32
da saida de frequéncia 1 (definido pelo parametro 11.61
Saida freq 1 src max). Ver parametro 11.58 Saida freq 1 src
min.
-32768.000 ... Valor real do sinal correspondente ao valor maximo da 1=1SemUnid /1000
32767.000 SemUnid |saida de frequéncia 1. =1SemUnid
11.60 Saida freq 1 src min | Define o valor minimo para a saida de frequéncia 1. Ver 0 Hz / real32
diagramas no parametro 11.58 Saida freq 1 src min.
0...16000 Hz Valor minimo da saida de frequéncia 1. 1=1Hz/1=1Hz
11.61 Saida freq 1 src max | Define o valor maximo para a saida de frequéncia 1. Ver 16000 Hz / real32

diagramas no parametro 11.58 Saida freq 1 src min.

0...16000 Hz

Valor maximo da saida de frequéncia 1.

1=1Hz/1=1Hz
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecao FbEq 16b / 32b
11.81 DIO tempo de filtro | Define um tempo de filtro para os parametros 11.1 Estado |10.0 ms / uint32

DIO e 11.2 Estado atraso DIO. O tempo de filtragem afeta
apenas as ESD que estdo em modo de entrada.

0.3...100.0 ms

Tempo de filtragem para 11.1.

10=1ms/10=1ms
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12 Al Standard Configuragdo das entradas analégicas padrao.
121 Al sint Dispara a fungdo de sintonizagdo da entrada analdgica. S/agdo / uint16
Liga o sinal a entrada e seleciona a fungao de sintonizagao
apropriada.
S/acao A sintonizagdo EA ndo estd ativa. 0
All sint min O valor do sinal de corrente da entrada analdgica EAL é 1
definido como valor minimo de EA1 no parametro 12.17 Al1
min. O valor reverte automaticamente para S/acao
All sint max Ovalor atual do sinal de corrente da entrada analégicaEAl |2
é definido como valor maximo de EA1 no parametro 12.18
All max. O valor reverte automaticamente para S/acao.
AlI2 sint min O valor atual do sinal de corrente da entrada analégicaEA2 | 3
é definido como valor minimo de EA2 no parametro 12.27
Al2 min. O valor reverte automaticamente para S/acao.
Al2 sint max O valor atual do sinal de corrente da entrada analégicaEA2 | 4
é definido como valor maximo de EA2 no parametro 12.28
Al2 max. O valor reverte automaticamente para S/acao.
12.3 Funcao supervisdo Al | Seleciona como reage o acionamento quando um sinal de |Nenhuma acao /

entrada analdgica sai dos limites minimos e/ou maximos
especificados para a entrada.

A supervisdo aplica uma margem de 0,5V ou 1,0 mA aos
limites. Por exemplo, se o limite maximo para a entrada é
7.000V, a supervisdo do limite maximo é ativada a 7.500
V.

As entradas e os limites a serem observados sao selecio-
nados pelo pardmetro 12.4 Sele¢do supervisao Al.

Nota: A supervisdo do sinal de entrada analdgica estd atival

apenas quando

- aentrada analdgica é definida como a fonte (usando a
selecdo de escala EAl ou EA2) no parametro 22.11, 22.12,
22.15,22.17,23.42, 26.11, 26.12, 26.16, 26.25, 28.11, 28.12,
30.21, 30.22, 40.16, 40.17, 40.50, 41.16, 41.17, 41.50 ou
44.9, e estd a ser usada como fonte ativa, ou

« asupervisdo é forcada usando o parametro 12.5 Al forca|
de supervisao.

uint16

Nenhuma agao Nenhuma acdo é tomada. 0

Falha O acionamento dispara 80A0 Supervisao EA. 1

Aviso O acionamento gera um aviso A8AO Aviso EA supervisiona- |2
da.

Ultima velocidade O acionamento gera um aviso (A8AO Aviso EA supervisio- |3

nada) e fixa a velocidade (ou a frequéncia) no nivel a que
oacionamento estava a funcionar. A velocidade/frequéncia
é determinada com base na velocidade atual usando um
filtro passa-baixo de 850 ms.

AVISO!
Verificar se é seguro continuar o funcionamento no
caso de uma falha de comunicagao.
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Ref veloc segura O acionamento gera um aviso (A8AO Aviso EA supervisio- |4
nada) e ajusta a velocidade para a velocidade definida pelo
parametro 22.41 Ref veloc segura (ou 28.41 Ref freq segura
quando a referéncia de frequéncia estd a ser usada).
AVISO!
Verificar se é seguro continuar o funcionamento no
caso de uma falha de comunicagdo.
12.4 Selegao supervisado Al | Especifica os limites da entrada analégica para serem su- |- / uint16
pervisionados. Ver o parametro 12.3 Funcdo supervisdo Al.
b0 | All < MIN 1 = Supervisdo de limite minimo de EA1 ativa.
bl | All > MAX 1 = Supervisdo de limite maximo de EA1 ativa.
b2 | Al2 < MIN 1 = Supervisdo de limite minimo de EA2 ativa.
b3 Al2 > MAX 1 = Supervisdo de limite mdximo de EA2 ativa.
b4...15 Reserved
0000h...FFFFh 1=1/1=1
12.5 Al forga de super- Ativa a supervisdo da entrada analégica separadamente | 0000 0000b / uint16
visdo para cada local de controlo (ver a secgao Controlo local vs.
controlo externo (pagina 23)).
O parametro é primeiramente destinado para supervisao
da entrada analdgica quando esta ligada ao programa de
aplicagdo e ndo selecionada como uma fonte de controlo
por parametros do acionamento.
b0 | All Saida 1 1 = Supervisdo EA1 ativa quando EXT1 estd a ser usada.
b1|All Saida 2 1 = Supervisdo EA1 ativa quando EXT2 esta a ser usada.
b2 | All Local 1= Supervisdo EALl ativa quando o controlo local esta a ser
usado.
b3 | Reserved
b4 | AI2 Saida 1 1 = Supervisdo EA2 ativa quando EXT1 estd a ser usada.
b5 | Al2 Saida 2 1 = Supervisdo EA2 ativa quando EXT2 estd a ser usada.
b6 | AI2 Local 1= Supervisao EA2 ativa quando o controlo local esta a ser
usado.
b7...15 | Reserved
0000 0000b...0111 1=1/1=1
0O111b
12.11 Valor atual All Apresenta o valor da entrada analégica EALem mA ou V -/ real32
(dependendo da entrada estar ajustada para corrente ou
tensdo por um ajuste de hardware).
Este parametro é apenas de leitura.
-22.000 ... 22.000 mA | Valor da entrada analdgica EAL. 1000=1mAouV/
ouV 1000=1mAouV
12.12 Valor escalado All Apresenta o valor da entrada de frequéncia EAl1 depois de |-/ real32

escalar. Ver os parametros 12.19 All esc a All min e 12.20
All esc a All max.

Este parametro é apenas de leitura.
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-32768.000 ... Valor escalado da entrada analégica EAL. 1=1SemUnid / 1000
32767.000 SemUnid =1SemuUnid

12.15 Selegdo unidade All | Seleciona a unidade para as leituras e ajustes relacionados |V / uint16

com a entrada analdgica EAL.
Nota: Este ajuste deve corresponder ao ajuste do hardware
na unidade de controlo do acionamento (veja o manual de
hardware do acionamento). E necessario reiniciar a carta de|
controlo (regulando a poténcia ou através do parametro
96.8 Reinicio carta de control) para validar as alteragdes nos
ajustes do hardware.
\" Volts. 2
mA Miliamperes. 10
12.16 Tempo filtro All Define a constante de tempo de filtro para a entrada 0.100 s / real32
analdgica EAL.
% Sinal ndo
Z filtrado
100
63 | . .
| Sinal filtrado
I
I
I
t
—
T
O=Ix(1-et/T)
| = entrada de filtro (passo)
O = saida de filtro
t = tempo
T = constante tempo de filtro
Nota: O sinal também é filtrado devido ao hardware do inter-
face do sinal (aproximadamente 0,25 ms de constante de
tempo). Nao pode ser alterado com um parametro.
0.000...30.000 s Constante de tempo de filtro 1000=1s/1000=1s
12.17 All min Define o valor minimo para a entrada analégica EA1. 0.000 mAouV /real32

Define o valor real enviado para o acionamento quando o
sinal analégico da instalacdo é regulado para o seu ajuste
minimo.

Ver também o parametro 12.1 Al sint.

-22.000 ... 22.000 mA
ouV

Valor minimo de EAL.

1000=1mAouV/
1000=1mAouV
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12.18 All max Define o valor maximo para a entrada analégica EAL. 20.000mAouV/
. . . real32
Define o valor real enviado para o acionamento quando o
sinal analégico da instalacdo é regulado para o seu ajuste
maximo.
Ver também o pardmetro 12.1 Al sint.
-22.000 ... 22.000 mA | Valor méaximo de EAL. 1000=1mAouV/
ouV 1000=1mAouV
12.19 All esc a All min Define o valor interno real que corresponde ao valor da 0.000 SemUnid /
entrada analégica EA1 minimo definido pelo parametro real32
12.17 All min. (A alteragdo das definigdes de polaridade de
12.19 e 12.20 pode inverter efetivamente a entrada analégi-
ca.)
EAescalada
(12.12)
A
12.20
|
|
|
| EAent
1217 ) (12.11)
1218 v
777777 1219
-32768.000 ... Valor real correspondente ao valor minimo de EAL. 1=1SemUnid / 1000
32767.000 SemUnid =1SemUnid
12.20 All esc a All max Define o valor interno real que corresponde ao valor da 1500.000; 1800.000
entrada analégica EA1 minimo definido pelo parametro (95.20 b0) SemuUnid /
12.18 All max. Ver o diagrama no parametro 12.19 All esc | real32
a All min.
-32768.000 ... Valor real correspondente ao valor maximo de EAL. 1=1SemUnid / 1000
32767.000 SemUnid =1SemUnid
12.21 Valor atual AI2 Apresenta o valor da entrada analégica EA2 em mA ou V -/ real32
(dependendo da entrada estar ajustada para corrente ou
tensdo por um ajuste de hardware).
Este parametro é sé de leitura
-22.000 ... 22.000 mA | Valor da entrada analdégica EA2. 1000=1mAouV/
ouV 1000 =1mAouV
12.22 Valor escalado Al2 Apresenta o valor da entrada analdgica EA2 depois de es- |-/ real32

calar. Ver os parametros 12.29 Al2 esc a Al2 min e 12.30 Al2
esc a Al2 max.

Este parametro é apenas de leitura.

-32768.000 ...
32767.000 SemUnid

Valor escalado da entrada analégica EA2.

1=1SemUnid / 1000
=1SemUnid
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12.25 Selecdo unidade Al2 | Seleciona a unidade para as leituras e ajustes relacionados | mA / uint16
com a entrada analdgica EA2.
Nota: Este ajuste deve corresponder ao ajuste do hardware
na unidade de controlo do acionamento (veja o manual de
hardware do acionamento). E necessario reiniciar a carta de
controlo (regulando a poténcia ou através do parametro
96.8 Reinicio carta de control) para validar as alteragdes nos
ajustes do hardware.
\' Volts. 2
mA Miliamperes. 10
12.26 Tempo filtro Al2 Define a constante de tempo de filtro para a entrada 0.100 s / real32
analégica EA2. Ver o parametro 12.16 Tempo filtro All.
0.000...30.000 s Constante de tempo de filtro 1000=1s/1000=1s
12.27 Al2 min Define o valor minimo para a entrada analégica EA2. 0.000mAouV /real32
Define o valor real enviado para o acionamento quando o
sinal analégico da instalagdo é regulado para o seu ajuste
minimo.
Ver também o parametro 12.1 Al sint.
-22.000 ... 22.000 mA | Valor minimo de EA2. 1000=1mAouV/
ouV 1000 =1mAouV
12.28 Al2 max Define o valor maximo para a entrada analdgica EA2. 20.000 mAouV/
. . . real32
Define o valor real enviado para o acionamento quando o
sinal analégico da instalacdo é regulado para o seu ajuste
maximo.
Ver também o parametro 12.1 Al sint.
-22.000 ... 22.000 mA | Valor maximo de EA2. 1000=1mAouV/
ouV 1000=1mAouV
12.29 Al2 esc a Al2 min Define o valor real que corresponde ao valor da entrada 0.000 SemUnid /

analégica EA2 minimo definido pelo pardmetro 12.27 Al2
min. (A alteragdo das definigdes de polaridade de 12.29 e
12.30 pode inverter efetivamente a entrada analégica.)

EAescaiada(12.22)

A
230 — — — — —
[
[
[
| EAen
12.27 , (12.21)
T L
| 12.28
|
|
|
1229

real32

-32768.000 ...
32767.000 SemUnid

Valor real correspondente ao valor minimo de EA2.

1=1SemUnid / 1000
=1SemUnid
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12.30 Al2 esc a Al2 max

Define o valor real que corresponde ao valor da entrada
analégica EA2 minimo definido pelo pardmetro 12.28 Al2
max.

Ver o diagrama no parametro 12.29 Al2 esc a Al2 min.

100.000 SemUnid /
real32

-32768.000 ...

32767.000 SemUnid

Valor real correspondente ao valor maximo de EA2.

1=1SemUnid / 1000
=1SemUnid
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13 AO Standard Configuragdo de saidas analdgicas padrao.
13.11 Valor atual AO1 Apresenta o valor de SA1 em mA. -/ real32
Este pardmetro é apenas de leitura.
0.000...22.000 mA | Valor de SAL. 1000 =1 mA /1000 =
1mA
13.12 Fonte AO1 Seleciona um sinal a ser ligado a saida analdgica SA1. Veloc motor usada /
. . p R uint32
Em alternativa, ajusta a saida para o modo excitagdo para
alimentar uma corrente constante para um sensor de
temperatura.
Zero Nenhum 0
Velocidade motor 1.1 Veloc motor usada (pagina 138). 1
usada
Frequéncia saida 1.6 Frequéncia saida (pagina 138). 3
Corrente motor 1.7 Corrente motor (pagina 138). 4
Binario motor 1.10 Binario motor (pagina 138). 6
Tensdo CC 1.11 Tensao CC (pagina 139). 7
Saida pot inu 1.14 Poténcia saida (pagina 139). 8
Ent rampa ref veloc |23.1 Ent rampa ref veloc (pagina 281). 10
Saidaramparef veloc | 23.2 Saida rampa ref veloc (pagina 281). 11
Ref veloc usada 24.1 Ref veloc usada (pagina 288). 12
Ref binario usada 26.2 Ref binario usada (pagina 307). 13
Ref freq usada 28.2 Saida rampa ref frequéncia (pagina 316). 14
Saida processo PID | 40.1 Valor atual processo PID (pagina 390). 16
Fbk processo PID 40.2 Feedback valor atual (pagina 390). 17
Processo PID atual |40.3 Setpoint valor atual (pagina 390). 18
Desv processo PID 40.4 Desvio valor atual (pagina 390). 19
Outro [bit] Selecdo dafonte (ver Termos e abreviaturas (pagina134)). |-
Forcar excitacdo A saida é usada para alimentar uma corrente de excitagdo |20
Pt100 para os sensores Pt100 1...3. Consulte a secgdo Proteccao
térmica do motor (pagina 89).
Forgar excitagao A saida é usada para alimentar uma corrente de excitagao |21
KTY84 paraum sensor KTY84. Consulte a sec¢do Proteccdo térmi-
ca do motor (pagina 89).
Forcar excitagdo PTC | A saida é usada para alimentar uma corrente de excitagdo |22
para os sensores 1...3 PTC Consulte a sec¢do Proteccao
térmica do motor (pagina 89).
Forgar excitacao A saida é usada para alimentar uma corrente de excitagdo |23
Pt1000 para os sensores Pt1000 1...3. Consulte a sec¢ao Protecgdo
térmica do motor (pagina 89).
AO1 armaz dados 13.91 AO1 Armaz dados (pagina 206). 37
AO2 armaz dados 13.92 AO2 Armaz dados (pagina 206). 38
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13.16 Tempo filtro AO1 Define a constante de tempo de filtro para a saida analé- |0.100 s / real32

gica SAL
% Sinal nao
Z filtrado
100
63
Sinal filtrado

O=1x(1-etT)

| = entrada de filtro (passo)

O = saida de filtro

t = tempo

T = constante tempo de filtro

0.000...30.000 s

Constante de tempo de filtro

1000=1s/1000=1s
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13.17 Fonte AO1 min Define o valor real minimo do sinal (selecionado pelo 0.0 SemuUnid / real32
parametro 13.12 Fonte AO1) que corresponde ao valor mi-
nimo do valor da saida SA1 requerido (definido pelo para-
metro 13.19 Saida AO1 em AO1 src min).
Isar (MA)
A
13.20
13.19
‘ »
13.17 13.18 Sinal (real)
selecionado
por
1312
Programar 13.17 como o valor maximo e 13.18 como o valor
minimo inverte a saida.
Isaz (MA)
A
13.201
1319
| |
|
1318 1317 'sinal (real)
selecionado
por
1312
-32768.0 ... 32767.0 | Valor do sinal real correspondente ao valor minimo da 1=1SemUnid /10=1
SemUnid saida SAL. SemUnid
13.18 Fonte AO1 max Define o valor real maximo do sinal (selecionado pelo 1500.000; 1800.000
parametro 13.12 Fonte AO1) que corresponde ao valor (95.20 b0) SemUnid /
maximo do valor da saida SA1 requerido (definido pelo real32
parametro 13.20 Saida AO1 em AO1 src max). Ver o parame-
tro 13.17 Fonte AO1 min.
-32768.0 ...32767.0 | Valor real correspondente ao valor maximo da saida SAl. |1=1SemUnid /10=1
SemUnid SemUnid
13.19 Define o valor minimo de saida para a saida analégica SA1. |0.000 mA / real32

SaidaAOlem AOlsrc
min

Ver também o diagrama no parametro 13.17 Fonte AO1
min.

0.000...22.000 mA

Valor minimo da saida SAL.

1000 =1 mA /1000 =
1mA
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13.20 Saida AO1em AO1src | Define o valor maximo de saida para a saida analégica SAL. |20.000 mA / real32
max Ver também o diagrama no parametro 13.17 Fonte AO1
min.
0.000...22.000 mA | Valor méaximo da saida SAL. 1000 =1mA /1000 =
1mA
13.21 Valor atual AO2 Apresenta o valor de SA2 em mA. -/ real32
Este parametro é apenas de leitura.
0.000...22.000 mA | Valor de SA2. 1000 =1 mA /1000 =
1mA
13.22 Fonte AO2 Seleciona um sinal a ser ligado a saida analdgica SA2. Corrente motor /
Em alternativa, ajusta a saida para o modo excitagdo para uint32
alimentar uma corrente constante para um sensor de
temperatura.
Sobre as sele¢des, ver parametro 13.12 Fonte AOL.
13.26 Tempo filtro AO2 Define a constante de tempo de filtro para a saida analé- |0.100 s / real32

gica SA2. Ver o parametro 13.16 Tempo filtro AO1.

0.000...30.000 s

Constante de tempo de filtro

1000=1s/1000=1s
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13.27 Fonte AO2 min Define o valor real minimo do sinal (selecionado pelo 0.0 SemuUnid / real32
parametro 13.22 Fonte AO2) que corresponde ao valor mi-
nimo do valor da saida SA2 requerido (definido pelo para-
metro 13.29 Saida AO2 em AO2 src min).
Isaz (MA)
A
13.30
13.29
: >
13.27 13.28 Sinal (real)
selecionado
por
1322
Programar 13.27 como o valor maximo e 13.28 como o valor
minimo inverte a saida.
Isaz (MA)
A
13.30
13.29
| |
~
13.28 13.27 Psinal (real)
selecionado
por
13.22
-32768.0 ... 32767.0 | Valor real correspondente ao valor minimo da saida SA2. |1=1SemUnid /10=1
SemUnid SemUnid
13.28 Fonte AO2 max Define o valor real maximo do sinal (selecionado pelo 100.0 SemUnid /
parametro 13.22 Fonte AO2) que corresponde ao valor real32
maximo do valor da saida SA2 requerido (definido pelo
parametro 13.30 Saida AO2 em AO2 src max). Ver o para-
metro 13.27 Fonte AO2 min.
-32768.0 ... 32767.0 | Valor real do sinal correspondente ao valor maximo da 1=1SemUnid /10=1
SemUnid saida SA2. SemUnid
13.29 Saida AO2 em AO2 Define o valor saida minimo para a saida analégica SA2. 0.000 mA / real32

src min

Ver também o diagrama no parametro 13.27 Fonte AO2
min.

0.000 ...22.000 mA

Valor minimo da saida SA2.

1000 =1 mA /1000 =
1mA
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13.30 Saida AO2 em AO2 Define o valor maximo de saida para a saida analégica SA2. |20.000 mA / real32

src max

Ver também o diagrama no parametro 13.27 Fonte AO2
min.

0.000 ...22.000 mA

Valor maximo da saida SA2.

1000 =1mA /1000 =
1mA

13.91 AO1 Armaz dados

Parametro de armazenamento para controlar a saida
analdgica SAL, por ex., através do fieldbus.

Em 13.12 Fonte AO1, selecionar AO1 armaz dados. Depois
definir este parametro como destino dos dados do valor
de entrada.

Com ainterface de fieldbus integrado, é suficiente definir
o parametro de selecdo de destino desses dados especifi-
cos (58.101...58.124) para AO1 armaz dados.

0.00 SemUnid / real32

-327.68 ... 327.67 Se-
muUnid

Parametro de armazenamento para SAL.

100 =1 SemUnid / 100
=1SemUnid

13.92 AO2 Armaz dados

Parametro de armazenamento para controlar a saida
analdgica SA2, por ex., através do fieldbus.

Em 13.22 Fonte AO2, selecionar AO2 armaz dados. Depois
definir este parametro como destino dos dados do valor
de entrada.

Com ainterface de fieldbus integrada, é suficiente definir
o parametro de selecdo de destino desses dados especifi-
cos (58.101...58.124) para AO2 armaz dados.

0.00 SemUnid / real32

-327.68 ... 327.67 Se-
muUnid

Parametro de armazenamento para SA2.

100 =1 SemUnid / 100
=1SemUnid
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14 Mdédulo extensao /0 | Configuragdo do médulo de extensao de E/S 1.
L Consulte ainda a sec¢do Extensdes de E/S programa-
veis (pagina 33).
Nota: Os conteudos do grupo de parametros variam segundo|
o tipo de mdédulo de extensao de E/S selecionado.
14.1 Médulo tipo 1 Ativa (e especifica o tipo do) médulo de extensdo de E/S |Nenhum / uintl6
1
Nota: Este parametro ndo pode ser alterado enquanto o
acionamento esta a funcionar.
Nenhum Inativo. 0
F10-01 F10-01. 1
FlO-11 FIO-11. 2
FAIO-01 FAIO-01. 4
FDIO-01 FDIO-01. 3
14.2 Local médulo 1 Especifica a ranhura (1...3) na unidade de controlo do 1 SemUnid / uint16
acionamento onde o médulo de extensao de E/S esta ins-
talado. Em alternativa, especifica a ID do né da ranhura
num adaptador de extensao FEA-03.
Nota: Este parametro ndo pode ser alterado enquanto o
acionamento esta a funcionar.
1...254 SemUnid Ranhura 1 = 1; Ranhura 2 = 2; Ranhura 3 = 3. 1=1SemUnid/1=1
4...254: 1D do né da ranhura no adaptador de extensdo SemUnid
FEA-03.
14.3 Estado médulo 1 Apresenta o estado do mddulo de extensdo de E/S 1. Sem opgdo / uintle
Sem opgao Nenhum médulo detetado na ranhura especificada. 0
Sem comunicagdo. | Foidetetado um médulo mas ndo foi possivel estabelecer |1
a comunicagao.
Desconhecido O tipo de médulo é desconhecido. 2
FlO-01 Foi detetado e esta ativo um médulo FIO-01. 15
FlO-11 Foi detetado e esta ativo um médulo FIO-11. 20
FAIO-01 Foi detetado e esta ativo um mddulo FAIO-01. 24
14.5 Estado DI (visivel quando 14.1 Médulo tipo 1 = FDIO-01) -/ uintl6

Apresenta o estado das entradas digitais no médulo de
extensdo. Atrasos de ativagdo/desativagdo (se forem es-
pecificados) sdao ignorados. Pode ser definido um tempo
de filtragem (para modo de entrada) pelo parametro 14.8
DI tempo de filtro.

O Bit O indica o estado de ED7.
Nota: O nimero de bits ativos neste parametro depende do
numero de entradas/saidas digitais no médulo de extenséo.

Exemplo: 001001b = ED7 e ED10 estdo ON, restantes estdo
OFF.

Este parametro é apenas de leitura.
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145

Estado DIO

(Visivel quando 14.1 Médulo tipo 1 = FIO-11)

Apresenta o estado das entradas/saidas digitais no mé-
dulo de extensdo. Atrasos de ativagdo/desativacao (se
forem especificados) sao ignorados. Pode ser definido um
tempo de filtragem (para modo de entrada) pelo parame-
tro 14.8 DIO tempo de filtro.

Bit 0 indica o estado de ESD1.
Nota: O numero de bits ativos neste parametro depende do
ndmero de entradas/saidas digitais no médulo de extenséo,

Exemplo: 00001001b = ESD1 e ESD4 estdo ON, restantes
estao OFF.

Este pardmetro é apenas de leitura.

-/ uintl6

14.5

Estado DIO

(Visivel quando 14.1 Mdédulo tipo 1 = FIO-01)

Apresenta o estado das entradas/saidas digitais no mé-
dulo de extensdo. Atrasos de ativagdo/desativagao (se
forem especificados) sdo ignorados. Pode ser definido um
tempo de filtragem (para modo de entrada) pelo parame-
tro 14.8 DIO tempo de filtro.

Bit 0 indica o estado de ESD1.
Nota: O nimero de bits ativos neste parametro depende do
numero de entradas/saidas digitais no médulo de extens&o,|

Exemplo: 00001001b = ESD1 e ESD4 estdo ON, restantes
estao OFF.

Este parametro é apenas de leitura.

-/ uintlée

14.6

Estado atraso DI

(Visivel quando 14.1 Mdédulo tipo 1 = FDIO-01)

Apresenta o estado de atraso das entradas digitais no
modulo de extensdo. A palavra é atualizada apenas depois
dos atrasos de ativagdo/desativacao (se especificados).

O Bit 0 indica o estado de ED7.
Nota: O nimero de bits ativos neste parametro depende do
numero de entradas digitais no médulo de extensao.

Exemplo: 001001b =ED7 e ED10 estdo ON, restantes estao
OFF.

Este parametro é apenas de leitura.

-/ uintlée

14.6

Estado atraso DIO

(Visivel quando 14.1 Médulo tipo 1 = FIO-11)

Apresenta o estado atrasado das entradas/saidas digitais
no mddulo de extensdo. Esta palavra é atualizada apenas
depois dos atrasos de ativagao/desativagao (se especifi-
cados).

Bit 0 indica o estado de ESD1.
Nota: O nimero de bits ativos neste parametro depende do
numero de entradas/saidas digitais no médulo de extenséo,

Exemplo: 00001001b = ESD1 e ESD4 estdo ON, restantes
estao OFF.

Este parametro é apenas de leitura.

-/ uintl6
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Nome / Gama /
Selecao

Descricao

Def / Tipo
FbEq 16b / 32b

14.6

Estado atraso DIO

(Visivel quando 14.1 Médulo tipo 1 = FIO-01)

Apresenta o estado atrasado das entradas/saidas digitais
no mddulo de extens3o. Esta palavra é atualizada apenas
depois dos atrasos de ativagdo/desativagao (se especifi-
cados).

Bit 0 indica o estado de ESD1.
Nota: O nimero de bits ativos neste parametro depende do
numero de entradas/saidas digitais no médulo de extensao.

Exemplo: 00001001b = ESD1 e ESD4 estao ON, restantes
estdo OFF.

Este parametro é apenas de leitura.

-/ uintl6

14.8

DI tempo de filtro

(Visivel quando 14.1 Médulo tipo 1 = FDIO-01)
Define um tempo de filtro para os parametros 14.5 Estado
Dl e 14.6 Estado atraso DI.

10.0 ms / real32

0.8...100.0 ms

Tempo de filtro para os parametros de estado ED.

10=1ms/10=1ms

14.8

DIO tempo de filtro

(Visivel quando 14.1 Médulo tipo 1 = FIO-11)

Define um tempo de filtro para os parametros 14.5 Estado
DIO e 14.6 Estado atraso DIO. O tempo de filtragem afeta
apenas as ESD que estdo em modo de entrada.

10.0 ms / real32

0.8...100.0 ms

Tempo de filtro para os parametros Estado ESD.

10=1ms/10=1ms

14.8

DIO tempo de filtro

(Visivel quando 14.1 Mdédulo tipo 1 = FIO-01)

Define um tempo de filtro para os parametros 14.5 Estado
DIO e 14.6 Estado atraso DIO. O tempo de filtragem afeta
apenas as ESD que estdo em modo de entrada.

10.0 ms / real32

0.8...100.0 ms

Tempo de filtro para os parametros Estado ESD.

10=1ms/10=1ms

14.9

Funcdo DIO1

(Visivel quando 14.1 Médulo tipo 1 = FIO-11)
Seleciona se ESD1 do mdédulo de extensao é usada como
uma entrada ou saida digital.

Entrada / uint16

Saida

ESD1 é usada como uma saida digital.

0

Entrada

ESD1 é usada como uma entrada digital.

1

14.9

Fungéo DIO1

(Visivel quando 14.1 Mdédulo tipo 1 = FIO-01)
Seleciona se ESD1 do mdédulo de extensao é usada como
uma entrada ou saida digital.

Entrada / uint16

Saida

ESD1 é usada como uma saida digital.

0

Entrada

ESD1 é usada como uma entrada digital.

1

14.11

Fonte saida DIO1

(Visivel quando 14.1 Mdédulo tipo 1 = FIO-11)

Seleciona um sinal do acionamento para ser ligado a entra-
da/saida digital ESD1 do médulo de extensdo quando o
parametro 14.9 Funcdo DIO1 estd ajustado para Saida.

N&o energizado /
uint32

Magnetizado

Bit 1 de 6.17 Palv estado conv 2 (pagina 160).

Nao energizado Saida ndo energizada. 0
Energizado Saida energizada. 1
Pronto func Bit 1 de 6.11 Palav estado principal (pagina 159). 2
Ativo Bit O de 6.16 Palv estado conv 1 (pagina 159). 4
Iniciado Bit 5 de 6.16 Palv estado conv 1 (pagina 159). 5

6

7

A funcionar

Bit 6 de 6.16 Palv estado conv 1 (pagina 159).
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecéo FbEq 16b / 32b
Ref pronto Bit 2 de 6.11 Palav estado principal (pagina 159). 8
No setpoint Bit 8 de 6.11 Palav estado principal (pagina 159). 9
Inverso Bit 2 de 6.19 Palv estado ctrl veloc (pagina 161). 10
Veloc zero Bit O de 6.19 Palv estado ctrl veloc (pagina 161). 11
Acima limite Bit 10 de 6.17 Palv estado conv 2 (pagina 160). 12
Aviso Bit 7 de 6.11 Palav estado principal (pagina 159). 13
Falha Bit 3 de 6.11 Palav estado principal (pagina 159). 14
Falha (-1) Invertido bit 3 de 6.11 Palav estado principal (pagina 159). |15
Pedido arranque Bit 13 de 6.16 Palv estado conv 1 (pagina 159). 16
Abrir comando travéo | Bit O de 44.1 Estado ctrl travdo (pagina 410). 22
Ext2 ativa Bit 11 de 6.16 Palv estado conv 1 (pagina 159). 23
Controlo remoto Bit 9 de 6.11 Palav estado principal (pagina 159). 24
Supervisdo 1 Bit O de 32.1 Estado supervisdo (pagina 354). 33
Supervisao 2 Bit 1 de 32.1 Estado supervisdo (pagina 354). 34
Supervisdo 3 Bit 2 de 32.1 Estado supervisdo (pagina 354). 35
RO/DIO palav contro- | Bit O de 10.99 RO/DIO palav ctrl (pdgina 186). 40
lo bit0
RO/DIO palav contro- | Bit 1 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (pagina 186). 41
lo bit1
RO/DIO palav contro- | Bit 2 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (pagina 186). 42
lo bit2
RO/DIO palav contro- | Bit 8 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (pagina 186). 43
lo bit8
RO/DIO palav contro- | Bit 9 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (pagina 186). 44
lo bit9
Outro [bit] Veja Termos e abreviaturas (pagina 134). -

14.11 Fonte saida DIO1 (Visivel quando 14.1 Mdédulo tipo 1 = FIO-01) Nao energizado /

Seleciona um sinal do acionamento para ser ligado a entra-
da/saida digital ESD1 do médulo de extensdo quando o
parametro 14.9 Funcdo DIO1 estd ajustado para Saida.

uint32

N&o energizado Saida ndo energizada. 0
Energizado Saida energizada. 1
Pronto func Bit 1 de 6.11 Palav estado principal (pagina 159). 2
Ativo Bit O de 6.16 Palv estado conv 1 (pagina 159). 4
Iniciado Bit 5 de 6.16 Palv estado conv 1 (pagina 159). 5
Magnetizado Bit 1 de 6.17 Palv estado conv 2 (pagina 160). 6
A funcionar Bit 6 de 6.16 Palv estado conv 1 (pagina 159). 7
Ref pronto Bit 2 de 6.11 Palav estado principal (pagina 159). 8
No setpoint Bit 8 de 6.11 Palav estado principal (pagina 159). 9
Inverso Bit 2 de 6.19 Palv estado ctrl veloc (pagina 161). 10
Veloc zero Bit O de 6.19 Palv estado ctrl veloc (pagina 161). 11
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selegéo FbEq 16b / 32b
Acima limite Bit 10 de 6.17 Palv estado conv 2 (pagina 160). 12
Aviso Bit 7 de 6.11 Palav estado principal (pagina 159). 13
Falha Bit 3 de 6.11 Palav estado principal (pagina 159). 14
Falha (-1) Invertido bit 3 de 6.11 Palav estado principal (pagina 159). |15
Pedido arranque Bit 13 de 6.16 Palv estado conv 1 (pagina 159). 16
Abrir comando travéo | Bit O de 44.1 Estado ctrl travdo (pagina 410). 22
Ext2 ativa Bit 11 de 6.16 Palv estado conv 1 (pagina 159). 23
Controlo remoto Bit 9 de 6.11 Palav estado principal (pagina 159). 24
Supervisdo 1 Bit O de 32.1 Estado supervisdo (pagina 354). 33
Supervisao 2 Bit 1 de 32.1 Estado supervisdo (pagina 354). 34
Supervisdo 3 Bit 2 de 32.1 Estado supervisdo (pagina 354). 35
RO/DIO palav contro- | Bit 0 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (pagina 186). 40
lo bit0o
RO/DIO palav contro- | Bit 1 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (pagina 186). 41
lo bitl
RO/DIO palav contro- | Bit 2 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (pagina 186). 42
lo bit2
RO/DIO palav contro- | Bit 8 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (pagina 186). 43
lo bit8
RO/DIO palav contro- | Bit 9 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (pagina 186). 44
lo bit9
Outro [bit] Veja Termos e abreviaturas (pagina 134). -

14.12 Atraso ON DI1 (Visivel quando 14.1 Mdédulo tipo 1 = FDIO-01) 0.00s /real32

Define o atraso de ativagdo para a entrada digital ED1.
Estado ! " | 1
ED* || : : |
**Estado; I B ! ! 0
atrasado: '
ED : o

i |
I

ton toff ton foff
ton = 14.12 Atraso ON DI1

tofs = 14.13 Atraso OFF DI1

*Estado elétrico de ED (em modo entrada) ou estado da
fonte selecionada (em modo saida). Indicado por 14.5 Es-
tado DI.

** Indicado por 14.6 Estado atraso DI.

0.00 ...3000.00 s

Atraso ativagdo para ED1.

10=1s/100=1s
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Nome / Gama /
Selegao

Descricao

Def / Tipo
FbEq 16b / 32b

14.12

Atraso ON DIO1

(Visivel quando 14.1 Médulo tipo 1 = FIO-11)
Define o atraso de ativagdo para a entrada/saida digital
ESD1.

*Estado [ | | ‘ l L
ESD_| | | | |
| ; | ;

**Estado

o]

. ! 1 !
atrasadoi j | j 1
ESDA—I‘ : I—J ! \70

I i I

'
L
— — «— «—

ton fofr fon losf
ton = 14.12 Atraso ON DIO1

togs = 14.13 Atraso OFF DIO1

*Estado elétrico de ESD (em modo entrada) ou estado da
fonte selecionada (em modo saida). Indicado por 14.5 Es-
tado DIO.

** Indicado por 14.6 Estado atraso DIO.

0.00 s / real32

0.00...3000.00 s

Atraso ativagao para ESD1.

10=1s/100=1s

14.12

Atraso ON DIO1

(Visivel quando 14.1 Mdédulo tipo 1 = FIO-01)
Define o atraso de ativagdo para a entrada/saida digital
ESD1.

*Estado [ | | | | 1
sl L L —

"Estado: ! ) !
atrasado! | . | 1
I
ESDAI‘ ! I—J ! \—0
' '

ton fofr fon fofr
ton = 14.12 Atraso ON DIO1

tofr = 14.13 Atraso OFF DIO1

*Estado elétrico de ESD (em modo entrada) ou estado da
fonte selecionada (em modo saida). Indicado por 14.5 Es-
tado DIO.

** Indicado por 14.6 Estado atraso DIO.

0.00s /real32

0.00...3000.00 s

Atraso ativacdo para ESD1.

10=1s/100=1s

14.13

Atraso OFF DI1

(Visivel quando 14.1 Médulo tipo 1 = FDIO-01)
Define o atraso de desativagdo para a entrada digital ED1.
Ver o parametro 14.12 Atraso ON DI1.

0.00 s / real32

0.00...3000.00 s

Atraso desativagdo para ED1.

10=1s/100=1s

14.13

Atraso OFF DIO1

(Visivel quando 14.1 Médulo tipo 1 = FIO-11)
Define o atraso de desativagdo para a entrada/saida digital
ESD1.

Ver o parametro 14.12 Atraso ON DIO1.

0.00 s / real32

0.00...3000.00 s

Atraso desativagdo para ESD1.

10=1s/100=1s

14.13

Atraso OFF DIO1

(Visivel quando 14.1 Médulo tipo 1 = FIO-01)

Define o atraso de desativagdo para a entrada/saida digital
ESD1.

Ver parametro 14.12 Atraso ON DIO1.

0.00s / real32

0.00...3000.00 s

Atraso desativagao para ESD1.

10=1s/100=1s
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecio FbEq 16b / 32b
14.14 Funcdo DIO2 (Visivel quando 14.1 Mdédulo tipo 1 = FIO-11) Entrada / uint16
Seleciona se ESD2 do médulo de extensdo é usada como
uma entrada ou saida digital.
Saida ESD2 é usada como uma saida digital. 0
Entrada ESD2 é usada como uma entrada digital. 1
14.14 Fungdo DIO2 (Visivel quando 14.1 Médulo tipo 1 = FIO-01) Entrada / uint16
Seleciona se ESD2 do médulo de extensédo é usada como
uma entrada ou saida digital.
Saida ESD2 é usada como uma saida digital. 0
Entrada ESD2 é usada como uma entrada digital. 1
14.16 Fonte saida DIO2 (Visivel quando 14.1 Mdédulo tipo 1 = FIO-11) N&o energizado /
Seleciona um sinal do acionamento para ser ligado aentra- | uint32
da/saida digital ESD2 quando o parametro 14.14 Fungdo
DIO2 estd definido para Saida.
Sobre as sele¢bes disponiveis, consultar o parametro 14.11
Fonte saida DIOL1.
14.16 Fonte saida D102 (Visivel quando 14.1 Mdédulo tipo 1 = FIO-01) N&o energizado /
Seleciona um sinal do acionamento para ser ligado aentra- | uint32
da/saida digital ESD2 quando o parametro 14.14 Fungdo
DIO2 estd ajustado para Saida.
Sobre as sele¢bes disponiveis, consultar o parametro 14.11
Fonte saida DIOL1.
14.17 Atraso ON DI2 (Visivel quando 14.1 Mdédulo tipo 1 = FDIO-01) 0.00s / real32
Define o atraso de ativagdo para a entrada digital ED2. Ver
parametro 14.12 Atraso ON DI1.
0.00...3000.00 s Atraso ativagdo para ED2. 10=1s/100=1s
1417 Atraso ON DIO2 (Visivel quando 14.1 Médulo tipo 1 = FIO-11) 0.00s / real32
Define o atraso de ativacdo para a entrada/saida digital
ESD2. Ver parametro 14.12 Atraso ON DIO1.
0.00...3000.00 s Atraso ativagdo para ESD2. 10=1s/100=1s
14.17 Atraso ON DIO2 (Visivel quando 14.1 Mdédulo tipo 1 = FIO-01) 0.00s / real32
Define o atraso de ativacdo para a entrada/saida digital
ESD2. Ver parametro 14.12 Atraso ON DIO1.
0.00...3000.00 s Atraso ativagdo para ESD2. 10=1s/100=1s
14.18 Atraso OFF DI2 (Visivel quando 14.1 Médulo tipo 1 = FDIO-01) 0.00s / real32
Define o atraso de desativagao para a entrada digital ED2.
Ver parametro 14.12 Atraso ON DI1.
0.00...3000.00 s Atraso desativagdo para ED2. 10=1s/100=1s
14.18 Atraso OFF DIO2 (Visivel quando 14.1 Mdédulo tipo 1 = FIO-11) 0.00s / real32
Define o atraso de desativagdo para a entrada/saida digital
ESD2.
Ver parametro 14.12 Atraso ON DIO1.
0.00...3000.00 s Atraso desativagdo para ESD2. 10=1s/100=1s
14.18 Atraso OFF DIO2 (Visivel quando 14.1 Mdédulo tipo 1 = FIO-01) 0.00s / real32

Define o atraso de desativagdo para a entrada/saida digital
ESD2.

Ver parametro 14.12 Atraso ON DIO1.
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecao FbEq 16b / 32b
0.00...3000.00 s Atraso desativagdo para ESD2. 10=1s/100=1s

14.19 Fungdo supervisdo Al | (Visivel quando 14.1 Médulo tipo 1 = FAIO-01) Nenhuma agédo /

Seleciona como reage o acionamento quando um sinal de |uint16
entrada analégica sai dos limites minimos e/ou maximos
especificados para a entrada.

As entradas e os limites a serem observados sdo selecio-

nados pelo parametro 14.20 Sele¢do supervisdo Al.

Nenhuma agao Nenhuma agdo é tomada. 0

Falha O acionamento dispara 80A0 Supervisao EA. 1

Aviso O acionamento gera um aviso ABAO Aviso EA supervisiona- |2
da.

Ultima velocidade O acionamento gera um aviso (A8AO Aviso EA supervisio- |3
nada) e fixa a velocidade (ou a frequéncia) no nivel a que
o acionamento estava a funcionar. A velocidade/frequéncia
é determinada com base na velocidade atual usando um
filtro passa-baixo de 850 ms.

AVISO!
Verificar se é seguro continuar o funcionamento no
caso de uma falha de comunicagao.

Ref veloc segura O acionamento gera um aviso (A8AO Aviso EA supervisio- |4
nada) e ajusta a velocidade para a velocidade definida pelo
parametro 22.41 Ref veloc segura (ou 28.41 Ref freq segura
quando a referéncia de frequéncia estd a ser usada).

AVISO!
Verificar se é seguro continuar o funcionamento no
caso de uma falha de comunicagao.

14.19 Funcdo DIO3 (Visivel quando 14.1 Mdédulo tipo 1 = FIO-01) Entrada / uint16
Seleciona se ESD3 do médulo de extensdo é usada como
uma entrada ou saida digital.

Saida ESD3 é usada como uma saida digital. 0o

Entrada ESD3 é usada como uma entrada digital. 1

14.20 Selecdo supervisdo Al | (Visivel quando 14.1 Médulo tipo 1 = FAIO-01) -/ uint1l6
Especifica os limites da entrada analdgica para serem su-
pervisionados. Ver o parametro 14.19 Funcdo supervisao
Al.

Nota: O nimero de bits ativos neste parametro depende do
ndmero de entradas no médulo de extensdo.
b0 | All < MIN 1 = Supervisdo de limite minimo de EA1 ativa.
bl All > MAX 1 = Supervisdo de limite maximo de EA1 ativa.
b2 | Al2 < MIN 1 = Supervisao de limite minimo de EA2 ativa.
b3 |AI2 > MAX 1 = Supervisdo de limite maximo de EA2 ativa.
b4...15 Reserved

0000h...FFFFh

1=1/1=1
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecio FbEq 16b / 32b
14.20 Selecdo supervisdo Al | (Visivel quando 14.1 Médulo tipo 1 = FIO-11) -/ uintl6
Especifica os limites da entrada analégica para serem su-
pervisionados. Ver o parametro 14.19 Funcdo supervisdao
Al.
b0 | All < MIN 1 = Supervisao de limite minimo de EA1 ativa.
bl All > MAX 1 = Supervisdo de limite mdximo de EA1 ativa.
b2 | Al2 < MIN 1 = Supervisdo de limite minimo de EA2 ativa.
b3 |Al2 > MAX 1 = Supervisao de limite maximo de EA2 ativa.
b4 | Al3 < MIN 1 = Supervisdo do limite minimo de EA3 ativo.
b5 | AI3 > MAX 1 = Supervisdo do limite maximo de EA3 ativo.
b6...15| Reserved
0000h...FFFFh 1=1/1=1
14.21 Al sint (Visivel quando 14.1 Médulo tipo 1 = FAIO-01) S/agdo / uint16
Dispara a funcdo de sintonizacdo da entrada analdgica,
que ativa o uso das medigdes atuais como valores minimo
e maximo em vez de estimativas potencialmente impreci-
sas.
Aplica o sinal minimo e maximo a entrada e seleciona a
fungdo de sintonizacdo apropriada.
Ver também o diagrama no parametro 14.35 All esc a All
min.
S/acao Acao de sintonizagdo completa ou nenhumaagéo foireque- |0
rida.
O parametro reverte automaticamente para este valor
depois de qualquer a¢ao de sintonizagao.
All sint min O valor medido de EAL1 é ajustado para o valor minimode |1
EA1 para o parametro 14.33 Min All.
All sint max O valor medido de EA1 é ajustado para o valor maximode |2
EAl para o parametro 14.34 Max AlL.
AlI2 sint min O valor medido de EA2 é ajustado para o valor minimo de |3
EA2 para o parametro 14.48 Al2 min.
Al2 sint max O valor medido de EA2 é ajustado para o valor minimo de |4
EA2 para o parametro 14.49 Al2 max.
14.21 Al sint (Visivel quando 14.1 Mdédulo tipo 1 = FIO-11) S/acao / uintl6
Dispara a fungdo de sintonizagdo da entrada analdgica,
que ativa o uso das medi¢des atuais como valores minimo
e maximo em vez de estimativas potencialmente impreci-
sas.
Aplica o sinal minimo e maximo a entrada e seleciona a
fungdo de sintonizagao apropriada.
Ver também o diagrama no parametro 14.35 All esc a All
min.
S/acao Acéao de sintonizagdo completa ou nenhuma agéo foireque- |0

rida.

O parametro reverte automaticamente para este valor
depois de qualquer agao de sintonizagao.
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecao FbEq 16b / 32b
All sint min O valor medido de EA1 é ajustado para o valor minimode |1
EAL para o parametro 14.33 Min All.

All sint max O valor medido de EA1 é ajustado para o valor maximo de |2
EAL para o parametro 14.34 Max All.

Al2 sint min O valor medido de EA2 é ajustado para o valor minimo de |3
EA2 para o parametro 14.48 Al2 min.

AI2 sint max O valor medido de EA2 é ajustado para o valor minimo de |4
EA2 para o parametro 14.49 Al2 max.

AlI3 sint min O valor medido de EA3 é ajustado para o valor minimo de |5
EA3 para o parametro 14.63 Al3 min.

AlI3 sint max O valor medido de EA3 é ajustado para o valor minimo de |6
EA3 para o parametro 14.64 Al3 max.

14.21 Fonte saida DIO3 (Visivel quando 14.1 Mdédulo tipo 1 = FIO-01) Nao energizado /
Seleciona um sinal do acionamento para ser ligadoaentra- | uint32
da/saida digital ESD3 quando o parametro 14.19 Fungdo
DIO3 estd ajustado para Saida.

Sobre as sele¢des disponiveis, consultar o parametro 14.11
Fonte saida DIO1.

14.22 Selegdo forga Al (Visivel quando 14.1 Mdédulo tipo 1 = FAIO-01) -/ uint16
As leituras reais das entradas digitais podem ser ultrapas-
sadas por ex. para finalidades de teste. Um bit forcado no
parametro é disponibilizado para cada entrada digital, e
o seu valor é aplicado sempre que o bit correspondente
neste parametro seja 1.

b0 All 1 = Modo forga: Forgar EA1 para valor do parametro 14.28
Dados foga All.
b1l Al2 1= Modo forga: Forcar EA2 para valor do parametro 14.43
Dados forca Al2.
b2...15 | Reserved
0000h...FFFFh 1=1/1=1

14.22 Atraso ON DI3 (Visivel quando 14.1 Médulo tipo 1 = FDIO-01) 0.00s / real32

Define o atraso de desativagdo para a entrada digital ED3.
Ver parametro 14.12 Atraso ON DI1.
0.00...3000.00 s Atraso ativagdo para ED3. 10=1s/100=1s

14.22 Selec forga Al (Visivel quando 14.1 Mddulo tipo 1 = FIO-11) -/ uintl6
As leituras reais das entradas digitais podem ser ultrapas-
sadas por ex. para finalidades de teste. Um bit for¢cado no
parametro é disponibilizado para cada entrada digital, e
o seu valor é aplicado sempre que o bit correspondente
neste pardmetro seja 1.

b0 |All 1 = Modo forga: Forcar EA1 para valor do parametro 14.28
Dados foca All.
b1l Al2 1 = Modo forca: Forcar EA2 para valor do parametro 14.43
Dados forga Al2.
b2|AI3 1= Modo forga: Forcar EA3 para valor do parametro 14.58
Dados forca Al3(apenas FIO-11).
b3...15 | Reserved

0000h...FFFFh

1=1/1=1
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecio FbEq 16b / 32b
14.22 Atraso ON DIO3 (Visivel quando 14.1 Médulo tipo 1 = FIO-01) 0.00 s /real32
Define o atraso de ativagdo para a entrada/saida digital
ESD3. Ver parametro 14.12 Atraso ON DIOL.
0.00...3000.00 s Atraso ativagdo para ESD3. 10=1s/100=1s
14.23 Atraso OFF DI3 (Visivel quando 14.1 Médulo tipo 1 = FDIO-01) 0.00 s /real32
Define o atraso de desativagao para a entrada digital ED3.
Ver parametro 14.12 Atraso ON DI1.
0.00...3000.00 s Atraso desativagdo para ED3. 10=1s/100=1s
14.23 Atraso OFF DIO3 (Visivel quando 14.1 Médulo tipo 1 = FIO-01) 0.00 s / real32
Define o atraso de desativagdo para a entrada/saida digital
ESD3.
Ver parametro 14.12 Atraso ON DIO1.
0.00...3000.00 s Atraso desativagdo para ESD3. 10=1s/100=1s
14.24 Fungdo DI04 (Visivel quando 14.1 Médulo tipo 1 = FIO-01) Entrada / uint16
Seleciona se ESD4 do mddulo de extensdo é usada como
uma entrada ou saida digital.
Saida ESD4 é usada como uma saida digital. 0
Entrada ESD4 é usada como uma entrada digital. 1
14.26 Valor atual All (Visivel quando 14.1 Mdédulo tipo 1 = FAIO-01) -/ real32
Apresenta o valor da entrada analégica EAL em mA ou V
(dependendo da entrada estar ajustada para corrente ou
tensao).
Este parametro é apenas de leitura.
-22.000 ... 22.000 mA | Valor da entrada analdgica EAL. 1000=1mAouV/
ouV 1000 =1mAouV
14.26 Fonte saida DIO4 (Visivel quando 14.1 Mdédulo tipo 1 = FIO-01) N&o energizado /
Seleciona um sinal do acionamento para ser ligadoaentra- | uint32
da/saida digital ESD4 quando o parametro 14.24 Funcao
DIO4 esta ajustado para Saida.
Sobre as sele¢bes disponiveis, consultar o parametro 14.11
Fonte saida DIOL1.
14.27 Valor escala All (Visivel quando 14.1 Mdédulo tipo 1 = FAIO-01) -/ real32
Apresenta o valor da entrada analdégica EA1 depois de es-
calar. Ver parametro 14.35 All esc a All min.
Este parametro é apenas de leitura.
-32768.000 ... Valor escalado da entrada analégica EAL. 1=1SemUnid / 1000
32767.000 SemUnid =1SemUnid
14.27 Atraso ON DIO4 (Visivel quando 14.1 Médulo tipo 1 = FIO-01) 0.00 s / real32
Define o atraso de ativacdo para a entrada/saida digital
ESDA4. Ver parametro 14.12 Atraso ON DIO1.
0.00...3000.00 s Atraso ativagdo para ESD4. 10=1s/100=1s
14.28 Dados foga All (Visivel quando 14.1 Médulo tipo 1 = FAIO-01) -/ real32

O valor forgado pode ser usado em vez da leitura real da
entrada. Ver o parametro 14.22 Selecdo forca Al.

-22.000 ... 22.000 mA

ouV

Valor forcado da entrada analdgica EAL.

1000=1mAouV/
1000 =1mAouV
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecao FbEq 16b / 32b
14.28 Atraso OFF DIO4 (Visivel quando 14.1 Médulo tipo 1 = FIO-01) 0.00 s / real32
Define o atraso de desativagdo para a entrada/saida digital
ESD4. Ver parametro 14.12 Atraso ON DIO1.
0.00...3000.00 s Atraso desativagdo para ESD4. 10=1s/100=1s
14.29 Posicdo comut HW | (Visivel quando 14.1 Médulo tipo 1 = FAIO-01) mA / uintl6
All Apresenta a posigao do seletor de hardware de corren-
te/tensdo no médulo de extensdo de E/S.
Nota: O ajuste do seletor de corrente/tensao deve corres-
ponder a sele¢do de unidade efetuada no parametro 14.30
Selec unid All. E necessario reiniciar o médulo de E/S regu-|
lando a poténcia ou através do parametro 96.8 Reinicio cartal
de control para validar altera¢des nos ajustes do hardware,
mA Miliamperes. 10
\Y Volts. 2
14.30 Selec unid All (Visivel quando 14.1 Mdédulo tipo 1 = FAIO-01) mA / uintl6
Seleciona a unidade para as leituras e ajustes relacionados
com a entrada analdgica EAL.
Nota: Este ajuste deve corresponder ao ajuste do hardware
equivalente no médulo de extensdo de E/S (consultar o ma-|
nual do médulo de extensdo de E/S). O ajuste do hardware
é apresentado pelo parametro 14.29 Posicdo comut HW All,
E necessario reiniciar o médulo de E/S regulando a poténcia
ou através do parametro 96.8 Reinicio carta de control para|
validar alteragdes nos ajustes do hardware.
mA Miliamperes. 10
\" Volts. 2
14.31 Estado RO (Visivel quando 14.1 Mddulo tipo 1 = FDIO-01) -/ uintl6
O estado das saidas a relé no mddulo de extensdo de E/S.
Exemplo: 0001b = SR1 esta energizada, SR2 esta desener-
gizada.
0000h...FFFFh 1=1/1=1
14.31 Ganho filtro All (Visivel quando 14.1 Mddulo tipo 1 = FAIO-01) 1ms / uintl6
Seleciona um tempo de filtragem do hardware para EAL.
Ver também o pardmetro 14.32 Tempo filtro AlL.
Sem filtro Sem filtragem. (o]
125 us 125 microssegundos. 1
250 us 250 microssegundos. 2
500 us 500 microssegundos. 3
1ms 1 milissegundos. 4
2ms 2 milissegundos. 5
4ms 4 milissegundos. 6
7.9375ms 7,9375 milissegundos. 7
14.31 Estado RO (Visivel quando 14.1 Mdédulo tipo 1 = FIO-01) -/ uintl6

O estado das saidas a relé no médulo de extensdo de E/S.

Exemplo: 0001b = SR1 esta energizada, SR2 esta desener-
gizada.
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecio FbEq 16b / 32b
0000h...FFFFh 1=1/1=1

14.32 Tempo filtro All (Visivel quando 14.1 Médulo tipo 1 = FAIO-01) 0.100 s / real32

Define a constante de tempo de filtro para a entrada
analdgica EAL.
% Sinal ndo
filtrado
100
63 |
| Sinal filtrado
I
I
I
[S—— t
T
O=Ix(1-eqyr)
| = entrada de filtro (passo)
O = saida de filtro
t = tempo
T = constante tempo de filtro
Nota: O sinal é filtrado também devido ao sinal do hardware|
dainterface. Ver parametro 14.31 Ganho filtro All.
0.000...30.000 s Constante de tempo de filtro 1000=1s/1000=1s
14.33 Min All (Visivel quando 14.1 Mdédulo tipo 1 = FAIO-01) 0.000mAouV /real32
Define o valor minimo para a entrada analégica EAL.
Ver também o parametro 14.21 Al sint.
-22.000 ... 22.000 mA | Valor minimo de EAL. 1000=1mAouV/
ouV 1000 =1mAouV
14.34 Fonte RO1 (Visivel quando 14.1 Mdédulo tipo 1 = FDIO-01) N&o energizado /
Seleciona um sinal do acionamento para ser ligado asaida | uint32
arelé SRI1.
Sobre as sele¢des disponiveis, consultar o parametro 14.11
Fonte saida DIO1.
14.34 Max All (Visivel quando 14.1 Médulo tipo 1 = FAIO-01) 10.000mAouV/
Define o valor maximo para a entrada analdgica SAL. real32
Ver também o parametro 14.21 Al sint.
-22.000 ... 22.000 mA | Valor maximo de EAL. 1000=1mAouV/
ouV 1000=1mAouV
14.34 Fonte RO1 (Visivel quando 14.1 Mdédulo tipo 1 = FIO-01) N&o energizado /

Seleciona um sinal do acionamento para ser ligado a saida
arelé SR1.

Sobre as sele¢des disponiveis, consultar o parametro 14.11
Fonte saida DIO1.

uint32
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Nome / Gama /
Selegao

Descricao

Def / Tipo
FbEq 16b / 32b

14.35

Atraso ON RO1

(Visivel quando 14.1 Mdédulo tipo 1 = FDIO-01)
Define o atraso de ativagdo para a saida a relé SR1.

Estado da fontef— | ‘ ! 1

selecionada i | i i
i ) i i o

o ; | T
Estado | ; ' ; i 1

! 1
SR : ! | ! o
| | |

ton = 14.35 Atraso ON RO1
tofs = 14.36 Atraso OFF RO1

0.00 s / real32

0.00...3000.00 s

Atraso ativagdo para SR1.

10=1s/100=1s

14.35

All esc a All min

(Visivel quando 14.1 Médulo tipo 1 = FAIO-01)

Define o valor real que corresponde ao valor minimo da
entrada analdgica EA1 definido pelo parametro 14.33 Min
AllL.

EAescalada
(14.27)
-

1436 — — — — —

EAi,(14.26)
»

777777 14.35

0.000 SemuUnid /
real32

-32768.000 ...
32767.000 SemUnid

Valor real correspondente ao valor minimo de EAL.

1=1SemUnid / 1000
=1SemUnid

14.35

Atraso ON RO1

(Visivel quando 14.1 Médulo tipo 1 = FIO-01)
Define o atraso de ativagdo para a saida a relé SR1.

Estado da fonte[ ' " ! 1

selecionada i | i i
| . | : o

T T | T
Estado | ; I ; i 1

! h
SR : ! | ! 0
| | |

ton = 14.35 Atraso ON RO1
tofs = 14.36 Atraso OFF RO1

0.00 s / real32

0.00...3000.00 s

Atraso ativacdo para SR1.

10=1s/100=1s

14.36

Atraso OFF RO1

(Visivel quando 14.1 Mdédulo tipo 1 = FDIO-01)
Define o atraso de desativagdo para a saida a relé SR1. Ver
parametro 14.35 Atraso ON ROL.

0.00 s / real32

0.00...3000.00 s

Atraso desativagdo para SR1.

10=1s/100=1s
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecdo FbEq 16b / 32b
14.36 All esc a All max (Visivel quando 14.1 Médulo tipo 1 = FAIO-01) 100.000 SemUnid /
Define o valor real que corresponde ao valor maximo da real32
entrada analdgica EA1 definido pelo parametro 14.34 Max
All.
Ver o diagrama no parametro 14.35 All esc a All min.
-32768.000 ... Valor real correspondente ao valor maximo de EAL. 1=1SemUnid / 1000
32767.000 SemUnid =1SemuUnid
14.36 Atraso OFF RO1 (Visivel quando 14.1 Médulo tipo 1 = FIO-01) 0.00s / real32
Define o atraso de desativagdo para a saida a relé SR1. Ver
parametro 14.35 Atraso ON ROL.
0.00...3000.00 s Atraso desativagdo para SR1. 10=1s/100=1s
14.37 Fonte RO2 (Visivel quando 14.1 Médulo tipo 1 = FDIO-01) N&o energizado /
Seleciona um sinal do acionamento para ser ligado asaida | uint32
arelé SR2.
Sobre as sele¢bes disponiveis, consultar o parametro 14.11
Fonte saida DIOL1.
14.37 Fonte RO2 (Visivel quando 14.1 Mdédulo tipo 1 = FIO-01) N&o energizado /
Seleciona um sinal do acionamento para ser ligado asaida | uint32
arelé SR2.
Sobre as sele¢des disponiveis, consultar o parametro 14.11
Fonte saida DIO1.
14.38 Atraso ON RO2 (Visivel quando 14.1 Médulo tipo 1 = FDIO-01) 0.00s /real32
Define o atraso de ativagdo para a saida a relé SR2. Ver
parametro 14.35 Atraso ON ROL.
0.00...3000.00 s Atraso ativagdo para SR2. 10=1s/100=1s
14.38 Atraso ON RO2 (Visivel quando 14.1 Médulo tipo 1 = FIO-01) 0.00s / real32
Define o atraso de ativacdo para a saida a relé SR2. Ver
parametro 14.35 Atraso ON ROL.
0.00...3000.00 s Atraso ativagdo para SR2. 10=1s/100=1s
14.39 Atraso OFF RO2 (Visivel quando 14.1 Médulo tipo 1 = FDIO-01) 0.00 s / real32
Define o atraso de desativagdo para a saida arelé SR2. Ver
parametro 14.35 Atraso ON ROL.
0.00...3000.00 s Atraso desativagdo para SR2. 10=1s/100=1s
14.39 Atraso OFF RO2 (Visivel quando 14.1 Médulo tipo 1 = FIO-01) 0.00 s / real32
Define o atraso de desativagdo para a saida arelé SR2. Ver
parametro 14.35 Atraso ON ROL.
0.00...3000.00 s Atraso desativagdo para SR2. 10=1s/100=1s
14.41 Valor atual Al2 (Visivel quando 14.1 Médulo tipo 1 = FAIO-01) -/ real32
Apresenta o valor da entrada analégica EA2 em mA ou V
(dependendo da entrada estar ajustada para corrente ou
tensao).
Este parametro é apenas de leitura.
-22.000 ... 22.000 mA | Valor da entrada analdgica EA2. 1000=1mAouV/
ouV 1000 =1mAouV
14.42 Valor escalado Al2 (Visivel quando 14.1 Mdédulo tipo 1 = FAIO-01) -/ real32

Apresenta o valor da entrada de frequéncia EA2 depois de
escalar. Ver parametro 14.50 Al2 esc a Al2 min.

Este pardmetro é apenas de leitura.
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecao FbEq 16b / 32b
-32768.000 ... Valor escalado da entrada analdgica EA2. 1=1mAouV /1000 =
32767.000 mAou VvV 1mAouV

14.43 Dados forca Al2 (Visivel quando 14.1 Mddulo tipo 1 = FAIO-01) -/ real32

O valor forgado pode ser usado em vez da leitura real da
entrada. Ver o parametro 14.22 Selecao forca Al.

-22.000 ... 22.000 mA

Valor forcado da entrada analdgica EA2.

1000=1mAouV/

ouV 1000=1mAouV
14.44 Pos comut HW Al2 (Visivel quando 14.1 Médulo tipo 1 = FAIO-01) mA / uint16
Apresenta a posigao do seletor de hardware de corren-
te/tensdo no médulo de extensao de E/S.
Nota: O ajuste do seletor de corrente/tensdo deve corres-
ponder a sele¢ao de unidade efetuada no parametro 14.45
Selunidade Al2. E necessario reiniciar o médulo de E/S regu-
lando a poténcia ou através do parametro 96.8 Reinicio carta
de control para validar altera¢des nos ajustes do hardware,
mA Miliamperes. 10
\" Volts. 2
14.45 Sel unidade AI2 (Visivel quando 14.1 Mddulo tipo 1 = FAIO-01) mA / uintl6e
Seleciona a unidade para as leituras e ajustes relacionados
com a entrada analdgica EA2.
Nota: Este ajuste deve corresponder ao ajuste do hardware
equivalente no médulo de extensdo de E/S (consultar o ma-|
nual do médulo de extensdo de E/S). O ajuste do hardware
é apresentado pelo parametro 14.44 Pos comut HW Al2. E
necessario reiniciar o médulo de E/S regulando a poténcia
ou através do parametro 96.8 Reinicio carta de control para|
validar alteragdes nos ajustes do hardware.
mA Miliamperes. 10
\" Volts. 2
14.46 Ganho filtro AI2 (Visivel quando 14.1 Mdédulo tipo 1 = FAIO-01) 1ms / uintl6
Seleciona um tempo de filtragem do hardware para EA2.
Ver também o pardmetro 14.47 Tempo filtro Al2.
Sem filtro Sem filtragem. 0
125 us 125 microssegundos. 1
250 us 250 microssegundos. 2
500 us 500 microssegundos. 3
1ms 1 milissegundos. 4
2ms 2 milissegundos. 5
4ms 4 milissegundos. 6
7.9375ms 7,9375 milissegundos. 7
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecio FbEq 16b / 32b
14.47 Tempo filtro Al2 (Visivel quando 14.1 Médulo tipo 1 = FAIO-01) 0.100 s / real32
Define a constante de tempo de filtro para a entrada
analdgica EA2.
9
% Sinal ndo
filtrado
100
63
| Sinal filtrado
1
1
1
— t
T
O=Ix(1-etT)
| = entrada de filtro (passo)
O = saida de filtro
t = tempo
T = constante tempo de filtro
Nota: O sinal é filtrado também devido ao sinal do hardware|
dainterface. Ver parametro 14.46 Ganho filtro Al2.
0.000...30.000 s Constante de tempo de filtro 1000=1s/1000=1s
14.48 Al2 min (Visivel quando 14.1 Médulo tipo 1 = FAIO-01) 0.000mAouV /real32
Define o valor minimo para a entrada analdgica EA2.
Ver também o parametro 14.21 Al sint.
-22.000 ... 22.000 mA | Valor minimo de EA2. 1000=1mAouV/
ouV 1000 =1mAouV
14.49 Al2 max (Visivel quando 14.1 Mdédulo tipo 1 = FAIO-01) 10.000mAouV/

Define o valor maximo para a entrada analégica EA2.

Ver também o parametro 14.21 Al sint.

real32

-22.000 ... 22.000 mA
ouV

Valor maximo de EA2.

1000=1mAouV/
1000=1mAouV
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecao FbEq 16b / 32b
14.50 Al2 esc a Al2 min (Visivel quando 14.1 Mdédulo tipo 1 = FAIO-01) 0.000 SemuUnid /
Define o valor real que corresponde ao valor minimo da real32
entrada analdégica EA2 definido pelo pardmetro 14.48 Al2
min.
EAescalada
(14.42)
3
14.51
I
|
|
14.48 j EA (14.41)
; 14.49 v
|
|
|
777777 14.50
-32768.000 ... Valor real correspondente ao valor minimo de EA2. 1=1SemUnid / 1000
32767.000 SemUnid =1SemUnid
14.51 Al2 esc a Al2 max (Visivel quando 14.1 Médulo tipo 1 = FAIO-01) 100.000 SemUnid /
Define o valor real que corresponde ao valor maximo da real32
entrada analdégica EA2 definido pelo pardmetro 14.49 Al2
max.
Ver o diagrama no parametro 14.50 Al2 esc a Al2 min.
-32768.000 ... Valor real correspondente ao valor maximo de EA2. 1=1SemuUnid / 1000
32767.000 SemUnid =1SemuUnid
14.56 Valor atual AI3 (Visivel quando 14.1 Médulo tipo 1 = FIO-11) -/ real32
Apresenta o valor da entrada analégica EA3 em mA ou V
(dependendo da entrada estar ajustada para corrente ou
tensao).
Este parametro é apenas de leitura.
-22.000 ... 22.000 mA | Valor da entrada analdgica EA3. 1000=1mAouV/
ouV 1000=1mAouV
14.57 Valor escalado Al3 (Visivel quando 14.1 Mdédulo tipo 1 = FIO-11) -/ real32
Apresenta o valor da entrada de frequéncia EA3 depois de
escalar. Ver parametro 14.65 Al3 esc a Al3 min.
Este parametro é apenas de leitura.
-32768.000 ... Valor escalado da entrada analégica EA3. 1=1SemuUnid / 1000
32767.000 SemUnid =1SemuUnid
14.58 Dados forga Al3 (Visivel quando 14.1 Médulo tipo 1 = FIO-11) -/ real32

O valor forgado pode ser usado em vez da leitura real da
entrada. Ver o pardmetro 14.22 Selec forca Al.

-22.000 ... 22.000 mA
ouV

Valor forgado da entrada analégica EA3.

1000=1mAouV/
1000=1mAouV
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecio FbEq 16b / 32b
14.59 Pos comutagdo HW | (Visivel quando 14.1 Médulo tipo 1 = FIO-11) mA / uintlé
Al3 Apresenta a posicao do seletor de hardware de corren-
te/tensdo no médulo de extensdo de E/S.
Nota: O ajuste do seletor de corrente/tensao deve corres-
ponder a sele¢do de unidade efetuada no parametro 14.60
Sel unidade Al3. E necessario reiniciar o médulo de E/S regu-|
lando a poténcia ou através do parametro 96.8 Reinicio cartal
de control para validar alteragdes nos ajustes do hardware.
mA Miliamperes. 10
\Y Volts. 2
14.60 Sel unidade AI3 (Visivel quando 14.1 Médulo tipo 1 = FIO-11) mA / uintl6
Seleciona a unidade para as leituras e ajustes relacionados
com a entrada analdgica EA3.
Nota: Este ajuste deve corresponder ao ajuste do hardware
equivalente no médulo de extensdo de E/S (consultar o ma-
nual do médulo de extensdo de E/S). O ajuste do hardware
éapresentado pelo parametro 14.59 Pos comutagao HW Al3,
E necessario reiniciar o médulo de E/S regulando a poténcia
ou através do parametro 96.8 Reinicio carta de control para|
validar alteragdes nos ajustes do hardware.
mA Miliamperes. 10
\" Volts. 2
14.61 Ganho filtro AI3 (Visivel quando 14.1 Mdédulo tipo 1 = FIO-11) 1ms / uintle
Seleciona um tempo de filtragem do hardware para EA3.
Ver também o parametro 14.62 Tempo filtro Al3.
Sem filtro Sem filtragem. 0
125us 125 microssegundos. 1
250 us 250 microssegundos. 2
500 us 500 microssegundos. 3
1ms 1 milissegundos. 4
2ms 2 milissegundos. 5
4 ms 4 milissegundos. 6
7.9375 ms 7,9375 milissegundos. 7
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecao FbEq 16b / 32b
14.62 Tempo filtro AI3 (Visivel quando 14.1 Médulo tipo 1 = FIO-11) 0.100 s / real32
Define a constante de tempo de filtro para a entrada
analdégica EA3.
%
Sinal ndo
M filtrado
100
63
| Sinal filtrado
1
1
1
\_y_) t
T
O=Ix(1-etT)
| = entrada de filtro (passo)
O = saida de filtro
t=tempo
T = constante tempo de filtro
Nota: O sinal é filtrado também devido ao sinal do hardware|
da interface. Ver parametro 14.61 Ganho filtro AI3.
0.000...30.000 s Constante de tempo de filtro 1000=1s/1000=1s
14.63 AI3 min (Visivel quando 14.1 Médulo tipo 1 = FIO-11) 0.000 mAouV /real32
Define o valor minimo para a entrada analdgica EA3.
Ver também o parametro 14.21 Al sint.
-22.000 ... 22.000 mA | Valor minimo de EA3. 1000=1mAouV/
ouV 1000=1mAouV
14.64 Al3 max (Visivel quando 14.1 Mddulo tipo 1 = FIO-11) 10.000 mAouV/
Define o valor maximo para a entrada analégica EA3. real32
Ver também o pardmetro 14.21 Al sint.
-22.000 ... 22.000 mA | Valor maximo de EA3. 1000=1mAouV/

ouV

1000=1mAouV
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecio FbEq 16b / 32b
14.65 Al3 esc a AI3 min (Visivel quando 14.1 Mdédulo tipo 1 = FIO-11) 0.000 SemUnid /
Define o valor real que corresponde ao valor minimo da real32
entrada analdgica EA3 definido pelo pardametro 14.63 Al3
min.
EAescalada
(14.57)
a
1466 — — — — —
|
|
|
14.63 j EAn14.56)
; 14.64 i
|
|
|
777777 14.65
-32768.000 ... Valor real correspondente ao valor minimo de EA3. 1=1SemUnid / 1000
32767.000 SemUnid =1SemUnid
14.66 Al3 esc a Al3 max (Visivel quando 14.1 Médulo tipo 1 = FIO-11) 100.000 SemUnid /
Define o valor real que corresponde ao valor maximo da real32
entrada analégica EA3 definido pelo parametro 14.64 Al3
max.
Ver o diagrama no parametro 14.65 Al3 esc a Al3 min.
-32768.000 ... Valor real correspondente ao valor maximo de EA3. 1=1SemUnid / 1000
32767.000 SemUnid =1SemUnid
14.71 Selegdo forga AO (Visivel quando 14.1 Médulo tipo 1 = FAIO-01) -/ uintl6
O valor da entrada digital pode ser ultrapassada por ex.
para finalidades de teste. Um bit forcado no parametro
(14.78 Dados forca AO1) é disponibilizado para cada saida
analdgica e o seu valor é aplicado sempre que o bit corres-
pondente neste parametro é 1.
b0 | AO1 1 = Modo forga: Forcar SA1 para valor do parametro 14.78
Dados forga AO1.
b1l AO2 1= Modo forca: Forcar SA2 para valor do parametro 14.88
Dados forga AO2 (apenas FAIO -01).
b2...15 Reserved
0000h...FFFFh 1=1/1=1
14.71 Sel forca AO (Visivel quando 14.1 Mddulo tipo 1 = FIO-11) - / uintl6
O valor da entrada digital pode ser ultrapassada por ex.
para finalidades de teste. Um bit forcado no parametro
(14.78 Dados forca AO1) é disponibilizado para cada saida
analdgica e o seu valor é aplicado sempre que o bit corres-
pondente neste parametro é 1.
b0 |AO1 1= Modo forga: Forgar SA1 para valor do parametro 14.78
Dados forga AO1.
bi...15 | Reserved

0000h...FFFFh

1=1/1=1
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14.76 Valor atual AO1 (Visivel quando 14.1 Médulo tipo 1 = FAIO-01) -/ real32
Apresenta o valor de SA1 em mA.
Este parametro é apenas de leitura.
0.000 ...22.000 mA | Valor de SAL. 1000 =1 mA /1000 =
1mA
14.77 Forca AO1 (visivel quando 14.1 Médulo tipo 1 = FAIO-01) Zero / uint32
Seleciona um sinal a ser ligado a saida analdgica SAL.
Em alternativa, ajusta a saida para o modo excitagdo para
alimentar uma corrente constante para um sensor de
temperatura.
Zero Nenhum 0
Velocidade motor 1.1 Veloc motor usada (pagina 138). 1
usada
Frequéncia saida 1.6 Frequéncia saida (pagina 138). 3
Corrente motor 1.7 Corrente motor (pagina 138). 4
Binario motor 1.10 Bindrio motor (pagina 138). 6
Tenséo CC 1.11 Tensao CC (pagina 139). 7
Saida pot inu 1.14 Poténcia saida (pagina 139). 8
Ent rampa ref veloc |23.1 Ent rampa ref veloc (pagina 281). 10
Saidaramparefveloc | 23.2 Saida rampa ref veloc (pagina 281). 11
Ref veloc usada 24.1 Ref veloc usada (pagina 288). 12
Ref binario usada 26.2 Ref binario usada (pagina 307). 13
Ref freq usada 28.2 Saida rampa ref frequéncia (pagina 316). 14
Saida processo PID | 40.1 Valor atual processo PID (pagina 390). 16
Fbk processo PID 40.2 Feedback valor atual (pagina 390). 17
Processo PID atual |40.3 Setpoint valor atual (pagina 390). 18
Desv processo PID | 40.4 Desvio valor atual (pagina 390). 19
QOutro [bit] Selecdo da fonte (ver Termos e abreviaturas (pagina134)). |-
Forgar excitacao A saida é usada para alimentar uma corrente de excitagdo |20
Pt100 para os sensores Pt100 1...3. Consulte a sec¢ao Protec¢ao
térmica do motor (pagina 89).
Forgar excitacao A saida é usada para alimentar uma corrente de excitagdo |21
KTY84 paraum sensor KTY84. Consulte a sec¢do Proteccao térmi-
ca do motor (pagina 89).
Forcar excitagdo PTC | A saida é usada para alimentar uma corrente de excitagdo |22
para os sensores 1...3 PTC Consulte a sec¢do Proteccado
térmica do motor (pagina 89).
Forgar excitagao A saida é usada para alimentar uma corrente de excitagdo |23
Pt1000 para os sensores Pt1000 1...3. Consulte a sec¢ao Protec¢do
térmica do motor (pagina 89).
AO1 armaz dados 13.91 AO1 Armaz dados. 37
AO2 armaz dados 13.92 AO2 Armaz dados. 38
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14.78 Dados forga AO1 (Visivel quando 14.1 Mdédulo tipo 1 = FIO-11) -/ real32
Valor forcado que pode ser usado em vez do sinal de saida
selecionado. Ver o parametro 14.71 Sel forca AO.
0.000...22.000 mA | Valor forcado da saida analégica SA1. 1000 =1 mA /1000 =
1mA
14.78 Dados forga AO1 (Visivel quando 14.1 Mdédulo tipo 1 = FAIO-01) 0.000 mA / real32
Valor forcado que pode ser usado em vez do sinal de saida
selecionado. Ver o parametro 14.71 Selecdo forga AO.
0.000...20.000 mA | Valor forcado da saida analégica SAL. 1000 =1 mA / 1000 =
1mA
14.79 Tempo filtro AO1 (Visivel quando 14.1 Médulo tipo 1 = FAIO-01) 0.100 s / real32

Define a constante de tempo de filtro para a saida analé-
gica SAL.

%

Sinal ndo
filtrado
100
63
| Sinal filtrado
1
1
1
H_) t

O=Ix(1-etT)

| = entrada de filtro (passo)
O = saida de filtro
t=tempo

T = constante tempo de filtro

0.000...30.000 s

Constante de tempo de filtro

1000=1s/1000=1s
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecao FbEq 16b / 32b
14.80 Fonte AO1 min (Visivel quando 14.1 Mdédulo tipo 1 = FAIO-01) 0.0 SemuUnid / real32
Define o valor real do sinal (selecionado pelo parametro
14.77 Forca AO1) que corresponde ao valor minimo da saida
SA1 (definido pelo parametro 14.82 Sai AO1a AO1 src min).
Isa; (MA)
A
14.83
14.82
[\
Sinal (real)
selecionadc
pelo par
14.77
Isa; (MA)
14.83
14.82
| I
, ; 1§
14.81 14.80  Sinal (real)
selecionado
pelo
par 14.77
-32768.0 ... 32767.0 | Valor do sinal real correspondente ao valor minimo da 1=1SemuUnid /10=1
SemUnid saida SAL. SemUnid
14.81 Fonte AO1 max (Visivel quando 14.1 Mdédulo tipo 1 = FAIO-01) 100.0 SemUnid /
Define o valor real do sinal (selecionado pelo parametro real32
14.77 Forca AO1) que corresponde ao valor maximo saida
SA1 (definido pelo parametro 14.83 Sai AO1a AO1 src max).
Ver o parametro 14.80 Fonte AO1 min.
-32768.0 ... 32767.0 | Valor real correspondente ao valor maximo da saida SAl. |1=1SemUnid /10=1
SemUnid SemUnid
14.82 SaiAOlaAO1src min| (Visivel quando 14.1 Médulo tipo 1 = FIO-11) 0.000 mA / real32

Define o valor minimo de saida para a saida analdgica SA1.

Ver também diagrama no parametro 14.80 Fonte AO1 min.

0.000 ...22.000 mA

Valor minimo da saida SAL.

1000 =1mA /1000 =
1mA
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecio FbEq 16b / 32b
14.82 AO1 out em AOlsrc | (Visivel quando 14.1 Médulo tipo 1 = FAIO-01) 0.000 mA / real32
min Define o valor minimo de saida para a saida analdgica SAL.
Ver também diagrama no parametro 14.80 Fonte AO1 min.
0.000...20.000 mA | Valor minimo da saida SAL. 1000 =1mA /1000 =
1mA
14.83 Sai AO1aAO1src (Visivel quando 14.1 Médulo tipo 1 = FIO-11) 10.000 mA / real32
max Define o valor maximo de saida para a saida analégica SAL.
Ver também diagrama no parametro 14.80 Fonte AO1 min.
0.000...22.000 mA | Valor maximo da saida SAL. 1000 =1 mA /1000 =
1mA
14.83 AO1 out em AOlsrc | (Visivel quando 14.1 Médulo tipo 1 = FAIO-01) 10.000 mA / real32
max Define o valor maximo de saida para a saida analdgica SAL.
Ver também diagrama no pardmetro 14.80 Fonte AO1 min.
0.000...20.000 mA | Valor maximo da saida SA1. 1000 =1 mA /1000 =
1mA
14.86 Valor atual AO2 (Visivel quando 14.1 Mdédulo tipo 1 = FAIO-01) -/ real32
Apresenta o valor de SA2 em mA.
Este parametro é apenas de leitura.
0.000...22.000 mA | Valor de SA2. 1000 =1mA /1000 =
1mA
14.87 Forca AO2 (Visivel quando 14.1 Mdédulo tipo 1 = FAIO-01) Zero / uint32
Seleciona um sinal a ser ligado a saida analégica SA2.
Em alternativa, ajusta a saida para o modo excitagdo para
alimentar uma corrente constante para um sensor de
temperatura.
Sobre as sele¢des, consultar o parametro 14.77 Forca AO1.
14.88 Dados forga AO2 (Visivel quando 14.1 Mdédulo tipo 1 = FAIO-01) 0.000 mA / real32
Valor forcado que pode ser usado em vez do sinal de saida
selecionado. Ver o parametro 14.71 Selecdo forga AO.
0.000...20.000 mA | Valor forcado da saida analégica SA2. 1000 =1mA /1000 =
1mA
14.89 Tempo filtro AO2 (Visivel quando 14.1 Mdédulo tipo 1 = FAIO-01) 0.100 s / real32

Define a constante de tempo de filtro para a saida anald-
gica SA2. Ver o paradmetro 14.79 Tempo filtro AOL.

0.000 ...30.000 s

Constante de tempo de filtro

1000=1s/1000=1s
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecao FbEq 16b / 32b
14.90 Fonte AO2 min (Visivel quando 14.1 Mdédulo tipo 1 = FAIO-01) 0.0 SemuUnid / real32
Define o valor real do sinal (selecionado pelo parametro
14.87 Forca AO2) que corresponde ao valor minimo da
saida SA2 (definido pelo parametro 14.92 AO2 out em AO2
src min).
Isaz (MA)
A
14.93
14.92
1
Sinal (real)
selecionadc
pelo
par14.87
Isaz (MA)
A
14.931
14.92
| |
. ; ~
14.91 14.90  Sinal (real)
selecionado
pelo
par 14.87
-32768.0 ...32767.0 | Valor real correspondente ao valor minimo da saida SA2. |1=1SemUnid /10=1
SemUnid SemUnid
14.91 Fonte AO2 max (Visivel quando 14.1 Mddulo tipo 1 = FAIO-01) 100.0 SemUnid /
Define o valor real do sinal (selecionado pelo parametro real32
14.87 Forca AO2) que corresponde ao valor maximo da
saida SA2 (definido pelo parametro 14.93 AO2 out em AO2
src max). Ver o parametro 14.90 Fonte AO2 min.
-32768.0 ... 32767.0 | Valor real do sinal correspondente ao valor maximo da 1=1SemUnid /10=1
SemUnid saida SA2. SemUnid
14.92 (Visivel quando 14.1 Médulo tipo 1 = FAIO-01) 0.000 mA / real32

AO2 out em AO2 src
min

Define o valor saida minimo para a saida analégica SA2.

Ver também diagrama no parametro 14.90 Fonte AO2 min.
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecio FbEq 16b / 32b
0.000...20.000 mA | Valor minimo da saida SA2. 1000 =1 mA /1000 =
1mA
14.93 AO2 out em AO2 src | (Visivel quando 14.1 Médulo tipo 1 = FAIO-01) 10.000 mA / real32
max Define o valor maximo de saida para a saida analégica SA2.

Ver também diagrama no parametro 14.90 Fonte AO2 min.

0.000...20.000 mA

Valor maximo da saida SA2.

1000 =1 mA /1000 =
1mA
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecao FbEq 16b / 32b
15 Mddulo extensao /0 | Configuragdo do médulo de extensao de E/S 2.
2 Consulte ainda a sec¢do Extensdes de E/S programa-
veis (pagina 33).
Nota: Os conteudos do grupo de parametros variam segundo|
o tipo de mdédulo de extensao de E/S selecionado.
15.1 Mdédulo tipo 2 Ver parametro 14.1 Médulo tipo 1. - / uintl6
15.2 Local médulo 2 Ver parametro 14.2 Local médulo 1. - / uintl6
15.3 Estado médulo 2 Ver parametro 14.3 Estado médulo 1. Sem opgao / uintl6
15.5 Estado DI (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FDIO-01) -/ uintl6
Ver parametro 14.5 Estado DI.
15.5 Estado DIO (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FIO-11) -/ uint16
Ver parametro 14.5 Estado DIO.
15.5 Estado DIO (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FIO-01) -/ uint16
Ver parametro 14.5 Estado DIO.
15.6 Estado atraso DI (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FDIO-01) -/ uintl6
Ver parametro 14.6 Estado atraso DI.
15.6 Estado atraso DIO | (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FIO-11) -/ uintl6
Ver parametro 14.6 Estado atraso DIO.
15.6 Estado atraso DIO (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FIO-01) -/ uintl6
Ver parametro 14.6 Estado atraso DIO.
15.8 DI tempo de filtro (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FDIO-01) -/ real32
Ver o parametro 14.8 DI tempo de filtro.
15.8 DIO tempo de filtro | (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FIO-11) -/ real32
Ver o parametro 14.8 DIO tempo de filtro.
15.8 DIO tempo de filtro | (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FIO-01) -/ real32
Ver o parametro 14.8 DIO tempo de filtro.
159 Fungdo DIO1 (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FIO-11) Entrada / uint16
Ver o parametro 14.9 Funcdo DIO1.
159 Funcgdo DIO1 (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FIO-01) Entrada / uint16
Ver o parametro 14.9 Funcdo DIO1.
15.11 Fonte saida DIO1 (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FIO-11) Nao energizado /
Ver parametro 14.11 Fonte saida DIOL. uint32
15.11 Fonte saida DIO1 (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FIO-01) N&o energizado /
Ver parametro 14.11 Fonte saida DIOL. uint32
15.12 Atraso ON DI1 (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FDIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.12 Atraso ON DIL1.
15.12 Atraso ON DIO1 (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FIO-11) -/ real32
Ver parametro 14.12 Atraso ON DIO1.
15.12 Atraso ON DIO1 (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.12 Atraso ON DIO1.
15.13 Atraso OFF DI1 (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FDIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.13 Atraso OFF DI1.
15.13 Atraso OFF DIO1 (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FIO-11) -/ real32

Ver parametro 14.13 Atraso OFF DIO1.
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15.13 Atraso OFF DIO1 (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.13 Atraso OFF DIOL.
15.14 Fungdo DIO2 (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FIO-11) -/ uintl6
Ver o parametro 14.14 Funcao DIO2.
15.14 Fungdo DIO2 (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FIO-01) - / uintl6
Ver o parametro 14.14 Funcdo DIO2.
15.16 Fonte saida DIO2 (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FIO-11) -/ uint32
Ver parametro 14.16 Fonte saida DIO2.
15.16 Fonte saida DIO2 (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FIO-01) -/ uint32
Ver parametro 14.16 Fonte saida DIO2.
1517 Atraso ON DI2 (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FDIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.17 Atraso ON DI2.
15.17 Atraso ON DIO2 (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FIO-11) -/ real32
Ver parametro 14.17 Atraso ON DIO2.
15.17 Atraso ON DIO2 (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.17 Atraso ON DIO2.
15.18 Atraso OFF DI2 (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FDIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.18 Atraso OFF DI2.
15.18 Atraso OFF DIO2 (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FIO-11) -/ real32
Ver parametro 14.18 Atraso OFF DIO2.
15.18 Atraso OFF DIO2 (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.18 Atraso OFF DIO2.
15.19 Funcdo DIO3 (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FIO-01) Entrada / uint16
Ver o parametro 14.19 Func¢do DIO3.
15.19 Fungdo supervisdo Al | (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FAIO-01) Nenhuma agéo /
Ver o parametro 14.19 Funcdo supervisao Al. uint16
15.20 Selecdo supervisdo Al | (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FAIO-01) -/ uintl6
Ver o parametro 14.20 Selecdo supervisdo Al.
15.20 Selecdo supervisdo Al | (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FIO-11) -/ uintl6
Ver o parametro 14.20 Selecao supervisao Al.
15.21 Fonte saida DIO3 (visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FIO-01) N&o energizado /
Ver parametro 14.21 Fonte saida DIO3. uint32
15.21 Al sint (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FAIO-01) S/acdo / uintl6
Ver parametro 14.21 Al sint.
15.21 Al sint (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FIO-11) S/agdo / uint16
Ver parametro 14.21 Al sint.
15.22 Atraso ON DI3 (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FDIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.22 Atraso ON DI3.
15.22 Atraso ON DIO3 (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.22 Atraso ON DIO3.
15.22 Selegdo forga Al (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FAIO-01) -/ uintl6
Ver o parametro 14.22 Selecao forca Al.
15.22 Selec forca Al (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FIO-11) - / uintl6
Ver o parametro 14.22 Selec forca Al.
15.23 Atraso OFF DI3 (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FDIO-01) -/ real32

Ver parametro 14.23 Atraso OFF DI3.
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15.23 Atraso OFF DIO3 (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FIO-01) -/ real32

Ver parametro 14.23 Atraso OFF DIO3.

15.24 Fungdo DI04

(Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FIO-01)
Ver o parametro 14.24 Funcdo DIO4.

Entrada / uint16

15.26 Fonte saida DIO4 (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FIO-01) -/ uint32
Ver parametro 14.26 Fonte saida DIO4.

15.26 Valor atual All (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FAIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.26 Valor atual All.

15.27 Atraso ON DIO4 (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.27 Atraso ON DIO4.

15.27 Valor escala All (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FAIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.27 Valor escala All.

15.28 Atraso OFF DIO4 (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.28 Atraso OFF DIO4.

15.28 Dados foca All (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FAIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.28 Dados foga All.

15.29 Posicdo comut HW | (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FAIO-01) mA / uintl6

All Ver parametro 14.29 Posicdo comut HW All.

15.30 Selec unid All (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FAIO-01) mA / uintl6
Ver parametro 14.30 Selec unid All.

15.31 Estado RO (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FDIO-01) -/ uint16
Ver parametro 14.31 Estado RO.

15.31 Estado RO (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FIO-01) -/ uintl6
Ver parametro 14.31 Estado RO.

15.31 Ganho filtro All (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FAIO-01) 1ms / uintl6
Ver parametro 14.31 Ganho filtro All.

15.32 Tempo filtro All (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FAIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.32 Tempo filtro All.

15.33 Min All (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FAIO-01) -/ real32

Ver parametro 14.33 Min All.

15.34 Fonte RO1

(Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FDIO-01)
Ver parametro 14.34 Fonte ROL1.

N&o energizado /
uint32

15.34 Fonte RO1

(Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FIO-01)
Ver parametro 14.34 Fonte RO1.

N&o energizado /
uint32

15.34 Max All (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FAIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.34 Max All.

15.35 Atraso ON RO1 (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FDIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.35 Atraso ON RO1.

15.35 Atraso ON RO1 (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.35 Atraso ON ROL1.

15.35 All esc a All min (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FAIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.35 All esc a All min.

15.36 Atraso OFF RO1 (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FDIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.36 Atraso OFF ROL.

15.36 Atraso OFF RO1 (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FIO-01) -/ real32

Ver parametro 14.36 Atraso OFF RO1.
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15.36 All esc a All max (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FAIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.36 All esc a All max.

15.37 Fonte RO2 (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FDIO-01) Nao energizado /
Ver parametro 14.37 Fonte RO2. uint32

15.37 Fonte RO2 (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FIO-01) N&o energizado /
Ver pardmetro 14.37 Fonte RO2. uint32

15.38 Atraso ON RO2 (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FDIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.38 Atraso ON RO2.

15.38 Atraso ON RO2 (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.38 Atraso ON RO2.

15.39 Atraso OFF RO2 (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FDIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.39 Atraso OFF RO2.

15.39 Atraso OFF RO2 (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.39 Atraso OFF RO2.

15.41 Valor atual AI2 (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FAIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.41 Valor atual Al2.

15.42 Valor escalado Al2 (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FAIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.42 Valor escalado Al2.

15.43 Dados forga Al2 (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FAIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.43 Dados forca Al2.

15.44 Pos comut HW AI2 (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FAIO-01) mA / uintl6e
Ver pardmetro 14.44 Pos comut HW Al2.

15.45 Sel unidade AI2 (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FAIO-01) mA / uintl6
Ver parametro 14.45 Sel unidade Al2.

15.46 Ganho filtro Al2 (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FAIO-01) 1ms / uintl6
Ver parametro 14.46 Ganho filtro Al2.

15.47 Tempo filtro Al2 (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FAIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.47 Tempo filtro Al2.

15.48 Al2 min (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FAIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.48 Al2 min.

15.49 Al2 max (visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FAIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.49 Al2 max.

15.50 Al2 esc a Al2 min (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FAIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.50 Al2 esc a Al2 min.

15.51 Al2 esc a Al2 max (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FAIO-01) -/ real32
Ver pardmetro 14.51 Al2 esc a Al2 max.

15.56 Valor atual AI3 (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FIO-11) -/ real32
Ver parametro 14.56 Valor atual Al3.

15.57 Valor escalado AI3 (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FIO-11) -/ real32
Ver parametro 14.57 Valor escalado Al3.

15.58 Dados forga Al3 (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FIO-11) -/ real32
Ver parametro 14.58 Dados forca Al3.

15.59 Pos comutacdo HW | (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FIO-11) mA / uintl6e

Al3 Ver parametro 14.59 Pos comutagao HW AlI3.

15.60 Sel unidade AI3 (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FIO-11) mA / uintl6

Ver parametro 14.60 Sel unidade Al3.
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15.61 Ganho filtro AI3 (Visivel quando 15.1 Mddulo tipo 2 = FIO-11) 1ms / uintl6
Ver parametro 14.61 Ganho filtro Al3.
15.62 Tempo filtro AI3 (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FIO-11) -/ real32
Ver parametro 14.62 Tempo filtro Al3.
15.63 Al3 min (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FIO-11) -/ real32
Ver parametro 14.63 Al3 min.
15.64 Al3 max (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FIO-11) -/ real32
Ver parametro 14.64 Al3 max.
15.65 Al3 esc a Al3 min (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FIO-11) -/ real32
Ver parametro 14.65 Al3 esc a Al3 min.
15.66 Al3 esc a Al3 max (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FIO-11) -/ real32
Ver parametro 14.66 Al3 esc a Al3 max.
15.71 Selecdo forca AO (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FAIO-01) -/ uintl6
Ver o parametro 14.71 Selecédo forca AO.
15.71 Sel forca AO (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FIO-11) -/ uint16
Ver o parametro 14.71 Sel forga AO.
15.76 Valor atual AO1 (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FAIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.76 Valor atual AO1.
15.77 Forgca AO1 (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FAIO-01) Zero / uint32
Ver parametro 14.77 Forca AOL.
15.78 Dados forca AO1 (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FIO-11) -/ real32
Ver parametro 14.78 Dados forca AO1.
15.78 Dados forga AO1 (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FAIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.78 Dados forca AO1.
15.79 Tempo filtro AO1 (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FAIO-01) -/ real32
Ver o parametro 14.79 Tempo filtro AOL.
15.80 Fonte AO1 min (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FAIO-01) -/ real32
Ver o parametro 14.80 Fonte AO1 min.
15.81 Fonte AO1 max (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FAIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.81 Fonte AO1 max.
15.82 SaiAOlaAO1lsrc min | (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FI0-11) -/ real32
Ver parametro 14.82 Sai AO1 a AO1 src min.
15.82 AO1 outem AOl src | (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FAIO-01) -/ real32
min Ver parametro 14.82 AO1 out em AO1 src min.
15.83 Sai AO1a AO1src (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FIO-11) -/ real32
max Ver parametro 14.83 Sai AO1 a AO1 src max.
15.83 AO1 out em AOlsrc | (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FAIO-01) -/ real32
max Ver parametro 14.83 AO1 out em AO1 src max.
15.86 Valor atual AO2 (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FAIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.86 Valor atual AO2.
15.87 Forgca AO2 (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FAIO-01) Zero / uint32
Ver parametro 14.87 Forca AO2.
15.88 Dados forca AO2 (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FAIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.88 Dados forca AO2.
15.89 Tempo filtro AO2 (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FAIO-01) -/ real32

Ver parametro 14.89 Tempo filtro AO2.
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15.90 Fonte AO2 min (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FAIO-01) -/ real32
Ver o parametro 14.90 Fonte AO2 min.
15.91 Fonte AO2 max (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FAIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.91 Fonte AO2 max.
15.92 AO2 out em AO2 src | (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FAIO-01) -/ real32
min Ver parametro 14.92 AO2 out em AO2 src min.
15.93 AO2 out em AO2 src | (Visivel quando 15.1 Médulo tipo 2 = FAIO-01) -/ real32
max Ver parametro 14.93 AO2 out em AO2 src max.
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecao FbEq 16b / 32b
16 Mddulo extensao /0 | Configuragdo do médulo de extensao de E/S 3.
g Consulte ainda a sec¢do Extensdes de E/S programa-
veis (pagina 33).
Nota: Os conteudos do grupo de parametros variam segundo|
o tipo de mdédulo de extensao de E/S selecionado.
16.1 Mdédulo tipo 3 Ver parametro 14.1 Médulo tipo 1. Nenhum / uint16
16.2 Local médulo 3 Ver parametro 14.2 Local médulo 1. - / uintl6
16.3 Estado médulo 3 Ver parametro 14.3 Estado médulo 1. Sem opgao / uintl6
16.5 Estado DI (Visivel quando 16.1 Mdédulo tipo 3 = FDIO-01) -/ uintl6
Ver parametro 14.5 Estado DI.
16.5 Estado DIO (Visivel quando 16.1 Mdédulo tipo 3 = FIO-11) -/ uint16
Ver parametro 14.5 Estado DIO.
16.5 Estado DIO (Visivel quando 16.1 Mdédulo tipo 3 = FIO-01) -/ uint16
Ver parametro 14.5 Estado DIO.
16.6 Estado atraso DI (Visivel quando 16.1 Médulo tipo 3 = FDIO-01) -/ uintl6
Ver parametro 14.6 Estado atraso DI.
16.6 Estado atraso DIO | (Visivel quando 16.1 Médulo tipo 3 = FIO-11) -/ uintl6
Ver parametro 14.6 Estado atraso DIO.
16.6 Estado atraso DIO (Visivel quando 16.1 Mdédulo tipo 3 = FIO-01) -/ uintl6
Ver parametro 14.6 Estado atraso DIO.
16.8 DI tempo de filtro (Visivel quando 16.1 Mdédulo tipo 3 = FDIO-01) 10.0 ms / real32
Ver o parametro 14.8 DI tempo de filtro.
0.8...100.0 ms 10=1ms/1=1ms
16.8 DIO tempo de filtro | (Visivel quando 16.1 Médulo tipo 3 = FIO-11) -/ real32
Ver o parametro 14.8 DIO tempo de filtro.
16.8 DIO tempo de filtro | (Visivel quando 16.1 Mddulo tipo 3 = FIO-01) -/ real32
Ver o parametro 14.8 DIO tempo de filtro.
16.9 Funcdo DIO1 (Visivel quando 16.1 Mdédulo tipo 3 = FIO-11) Entrada / uint16
Ver o parametro 14.9 Funcdo DIO1.
16.9 Fungdo DIO1 (Visivel quando 16.1 Mdédulo tipo 3 = FIO-01) Entrada / uint16
Ver o parametro 14.9 Funcdo DIO1.
16.11 Fonte saida DIO1 (Visivel quando 16.1 Mdédulo tipo 3 = FIO-11) N&o energizado /
Ver parametro 14.11 Fonte saida DIOL. uint32
16.11 Fonte saida DIO1 (Visivel quando 16.1 Mdédulo tipo 3 = FIO-01) Nao energizado /
Ver parametro 14.11 Fonte saida DIO1. uint32
16.12 Atraso ON DI1 (Visivel quando 16.1 Mdédulo tipo 3 = FDIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.12 Atraso ON DIL1.
16.12 Atraso ON DIO1 (Visivel quando 16.1 Médulo tipo 3 = FIO-11) -/ real32
Ver parametro 14.12 Atraso ON DIO1.
16.12 Atraso ON DIO1 (Visivel quando 16.1 Mdédulo tipo 3 = FIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.12 Atraso ON DIO1.
16.13 Atraso OFF DI1 (Visivel quando 16.1 Mdédulo tipo 3 = FDIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.13 Atraso OFF DIL.
16.13 Atraso OFF DIO1 (Visivel quando 16.1 Médulo tipo 3 = FIO-11) -/ real32

Ver parametro 14.13 Atraso OFF DIO1.
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16.13 Atraso OFF DIO1 (Visivel quando 16.1 Mdédulo tipo 3 = FIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.13 Atraso OFF DIOL.

16.14 Fungdo DIO2 (Visivel quando 16.1 Médulo tipo 3 = FIO-11) Entrada / uint16
Ver o parametro 14.14 Funcao DIO2.

16.14 Fungdo DIO2 (Visivel quando 16.1 Mddulo tipo 3 = FIO-01) Entrada / uintl6
Ver o parametro 14.14 Funcdo DIO2.

16.16 Fonte saida DIO2 (Visivel quando 16.1 Mdédulo tipo 3 = FIO-11) N&o energizado /
Ver parametro 14.16 Fonte saida DIO2. uint32

16.16 Fonte saida DIO2 (Visivel quando 16.1 Médulo tipo 3 = FIO-01) N&o energizado /
Ver parametro 14.16 Fonte saida DIO2. uint32

16.17 Atraso ON DI2 (Visivel quando 16.1 Médulo tipo 3 = FDIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.17 Atraso ON DI2.

16.17 Atraso ON DIO2 (Visivel quando 16.1 Mddulo tipo 3 = FIO-11) -/ real32
Ver parametro 14.17 Atraso ON DIO2.

16.17 Atraso ON DIO2 (Visivel quando 16.1 Mddulo tipo 3 = FIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.17 Atraso ON DIO2.

16.18 Atraso OFF DI2 (Visivel quando 16.1 Médulo tipo 3 = FDIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.18 Atraso OFF DI2.

16.18 Atraso OFF DIO2 (Visivel quando 16.1 Mdédulo tipo 3 = FIO-11) -/ real32
Ver parametro 14.18 Atraso OFF DIO2.

16.18 Atraso OFF DIO2 (Visivel quando 16.1 Mdédulo tipo 3 = FIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.18 Atraso OFF DIO2.

16.19 Funcdo supervisdo Al | (Visivel quando 16.1 Médulo tipo 3 = FAIO-01) Nenhuma agédo /
Ver o parametro 14.19 Funcao supervisao Al. uint16

16.19 Funcdo DIO3 (Visivel quando 16.1 Mddulo tipo 3 = FIO-01) Entrada / uint16
Ver o parametro 14.19 Funcdo DIO3.

16.20 Selecdo supervisdo Al | (Visivel quando 16.1 Médulo tipo 3 = FAIO-01) - / uintl6
Ver o parametro 14.20 Selecdo supervisdo Al.

16.20 Selecdo supervisdo Al | (Visivel quando 16.1 Mddulo tipo 3 = FIO-11) -/ uintl6
Ver o parametro 14.20 Selecao supervisao Al.

16.21 Al sint (visivel quando 16.1 Médulo tipo 3 = FAIO-01) S/acdo / uintl6
Ver parametro 14.21 Al sint.

16.21 Al sint (Visivel quando 16.1 Mdédulo tipo 3 = FIO-11) S/acdo / uintl6
Ver parametro 14.21 Al sint.

16.21 Fonte saida DIO3 (Visivel quando 16.1 Mddulo tipo 3 = FIO-01) N&o energizado /
Ver parametro 14.21 Fonte saida DIO3. uint32

16.22 Selegdo forca Al (Visivel quando 16.1 Mdédulo tipo 3 = FAIO-01) -/ uintl6
Ver o parametro 14.22 Selecao forga Al.

16.22 Selec forga Al (Visivel quando 16.1 Médulo tipo 3 = FIO-11) -/ uintl6
Ver o parametro 14.22 Selec forca Al.

16.22 Atraso ON DI3 (Visivel quando 16.1 Médulo tipo 3 = FDIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.22 Atraso ON DI3.

16.22 Atraso ON DIO3 (Visivel quando 16.1 Mddulo tipo 3 = FIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.22 Atraso ON DIO3.

16.23 Atraso OFF DI3 (Visivel quando 16.1 Mdédulo tipo 3 = FDIO-01) -/ real32

Ver parametro 14.23 Atraso OFF DI3.
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16.23 Atraso OFF DIO3 (Visivel quando 16.1 Mdédulo tipo 3 = FI0-01) -/ real32

Ver parametro 14.23 Atraso OFF DIO3.

16.24 Fungdo DI04

(Visivel quando 16.1 Mdédulo tipo 3 = FIO-01)
Ver o parametro 14.24 Funcdo DIO4.

Entrada / uint16

16.26 Valor atual All

(Visivel quando 16.1 Mddulo tipo 3 = FAIO-01)
Ver parametro 14.26 Valor atual All.

-/ real32

16.26 Fonte saida DIO4

(Visivel quando 16.1 Mdédulo tipo 3 = FIO-01)
Ver parametro 14.26 Fonte saida DIO4.

Nao energizado /
uint32

16.27 Valor escala All (Visivel quando 16.1 Médulo tipo 3 = FAIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.27 Valor escala All.

16.27 Atraso ON DIO4 (Visivel quando 16.1 Mdédulo tipo 3 = FIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.27 Atraso ON DIO4.

16.28 Dados foca All (Visivel quando 16.1 Mddulo tipo 3 = FAIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.28 Dados foca All.

16.28 Atraso OFF DIO4 (Visivel quando 16.1 Mdédulo tipo 3 = FI0-01) -/ real32
Ver parametro 14.28 Atraso OFF DIO4.

16.29 Posicdo comut HW | (Visivel quando 16.1 Médulo tipo 3 = FAIO-01) mA / uintl6

All Ver parametro 14.29 Posicdo comut HW All.

16.30 Selec unid All (Visivel quando 16.1 Mdédulo tipo 3 = FAIO-01) mA / uintl6
Ver parametro 14.30 Selec unid All.

16.31 Estado RO (Visivel quando 16.1 Mdédulo tipo 3 = FDIO-01) -/ uint16
Ver parametro 14.31 Estado RO.

16.31 Estado RO (Visivel quando 16.1 Médulo tipo 3 = FI0-01) -/ uintl6
Ver parametro 14.31 Estado RO.

16.31 Ganho filtro All (Visivel quando 16.1 Médulo tipo 3 = FAIO-01) 1ms / uintl6
Ver parametro 14.31 Ganho filtro All.

16.32 Tempo filtro All (Visivel quando 16.1 Mddulo tipo 3 = FAIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.32 Tempo filtro All.

16.33 Min All (Visivel quando 16.1 Mdédulo tipo 3 = FAIO-01) -/ real32

Ver parametro 14.33 Min All.

16.34 Fonte RO1

(Visivel quando 16.1 Médulo tipo 3 = FDIO-01)
Ver parametro 14.34 Fonte ROL1.

N&o energizado /
uint32

16.34 Fonte RO1

(Visivel quando 16.1 Mdédulo tipo 3 = FIO-01)
Ver parametro 14.34 Fonte RO1.

N&o energizado /
uint32

16.34 Max All (Visivel quando 16.1 Mdédulo tipo 3 = FAIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.34 Max All.

16.35 Atraso ON RO1 (Visivel quando 16.1 Mdédulo tipo 3 = FDIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.35 Atraso ON RO1.

16.35 Atraso ON RO1 (Visivel quando 16.1 Médulo tipo 3 = FIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.35 Atraso ON ROL1.

16.35 All esc a All min (Visivel quando 16.1 Mdédulo tipo 3 = FAIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.35 All esc a All min.

16.36 Atraso OFF RO1 (Visivel quando 16.1 Mdédulo tipo 3 = FDIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.36 Atraso OFF ROL.

16.36 Atraso OFF RO1 (Visivel quando 16.1 Mdédulo tipo 3 = FI0-01) -/ real32

Ver parametro 14.36 Atraso OFF RO1.
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16.36 All esc a All max (Visivel quando 16.1 Mdédulo tipo 3 = FAIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.36 All esc a All max.

16.37 Fonte RO2 (Visivel quando 16.1 Mdédulo tipo 3 = FDIO-01) Nao energizado /
Ver parametro 14.37 Fonte RO2. uint32

16.37 Fonte RO2 (Visivel quando 16.1 Mddulo tipo 3 = FIO-01) N&o energizado /
Ver pardmetro 14.37 Fonte RO2. uint32

16.38 Atraso ON RO2 (Visivel quando 16.1 Mddulo tipo 3 = FDIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.38 Atraso ON RO2.

16.38 Atraso ON RO2 (Visivel quando 16.1 Médulo tipo 3 = FIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.38 Atraso ON RO2.

16.39 Atraso OFF RO2 (Visivel quando 16.1 Médulo tipo 3 = FDIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.39 Atraso OFF RO2.

16.39 Atraso OFF RO2 (Visivel quando 16.1 Mddulo tipo 3 = FIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.39 Atraso OFF RO2.

16.41 Valor atual AI2 (Visivel quando 16.1 Mddulo tipo 3 = FAIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.41 Valor atual Al2.

16.42 Valor escalado Al2 (Visivel quando 16.1 Médulo tipo 3 = FAIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.42 Valor escalado Al2.

16.43 Dados forga Al2 (Visivel quando 16.1 Médulo tipo 3 = FAIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.43 Dados forca Al2.

16.44 Pos comut HW AI2 (Visivel quando 16.1 Mdédulo tipo 3 = FAIO-01) mA / uintl6e
Ver pardmetro 14.44 Pos comut HW Al2.

16.45 Sel unidade AI2 (Visivel quando 16.1 Mdédulo tipo 3 = FAIO-01) mA / uintl6
Ver parametro 14.45 Sel unidade Al2.

16.46 Ganho filtro Al2 (Visivel quando 16.1 Médulo tipo 3 = FAIO-01) 1ms / uintl6
Ver parametro 14.46 Ganho filtro Al2.

16.47 Tempo filtro Al2 (Visivel quando 16.1 Mdédulo tipo 3 = FAIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.47 Tempo filtro Al2.

16.48 Al2 min (Visivel quando 16.1 Mddulo tipo 3 = FAIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.48 Al2 min.

16.49 Al2 max (visivel quando 16.1 Médulo tipo 3 = FAIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.49 Al2 max.

16.50 Al2 esc a Al2 min (Visivel quando 16.1 Mdédulo tipo 3 = FAIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.50 Al2 esc a Al2 min.

16.51 Al2 esc a Al2 max (Visivel quando 16.1 Mdédulo tipo 3 = FAIO-01) -/ real32
Ver pardmetro 14.51 Al2 esc a Al2 max.

16.56 Valor atual AI3 (Visivel quando 16.1 Mdédulo tipo 3 = FIO-11) -/ real32
Ver parametro 14.56 Valor atual Al3.

16.57 Valor escalado AI3 (Visivel quando 16.1 Médulo tipo 3 = FIO-11) -/ real32
Ver parametro 14.57 Valor escalado Al3.

16.58 Dados forga Al3 (Visivel quando 16.1 Mdédulo tipo 3 = FIO-11) -/ real32
Ver parametro 14.58 Dados forca Al3.

16.59 Pos comutacdo HW | (Visivel quando 16.1 Mdédulo tipo 3 = FIO-11) mA / uintl6e

Al3 Ver parametro 14.59 Pos comutagao HW AlI3.

16.60 Sel unidade AI3 (Visivel quando 16.1 Mdédulo tipo 3 = FIO-11) mA / uintl6

Ver parametro 14.60 Sel unidade Al3.
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16.61 Ganho filtro AI3 (Visivel quando 16.1 Médulo tipo 3 = FIO-11) 1ms / uintl6
Ver parametro 14.61 Ganho filtro Al3.
16.62 Tempo filtro AI3 (Visivel quando 16.1 Médulo tipo 3 = FIO-11) -/ real32
Ver parametro 14.62 Tempo filtro Al3.
16.63 Al3 min (Visivel quando 16.1 Mdédulo tipo 3 = FIO-11) -/ real32
Ver parametro 14.63 Al3 min.
16.64 Al3 max (Visivel quando 16.1 Mdédulo tipo 3 = FIO-11) -/ real32
Ver parametro 14.64 Al3 max.
16.65 Al3 esc a Al3 min (Visivel quando 16.1 Médulo tipo 3 = FIO-11) -/ real32
Ver parametro 14.65 Al3 esc a Al3 min.
16.66 | Al3 esca Al3 max (Visivel quando 16.1 Mdédulo tipo 3 = FI0-11) -/ real32
Ver parametro 14.66 Al3 esc a Al3 max.
16.71 Selecdo forca AO (Visivel quando 16.1 Mddulo tipo 3 = FAIO-01) -/ uintl6
Ver o parametro 14.71 Selecédo forca AO.
16.71 Sel forca AO (Visivel quando 16.1 Mdédulo tipo 3 = FIO-11) -/ uint16
Ver o parametro 14.71 Sel forga AO.
16.76 Valor atual AO1 (Visivel quando 16.1 Mdédulo tipo 3 = FAIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.76 Valor atual AO1.
16.77 Forgca AO1 (Visivel quando 16.1 Mdédulo tipo 3 = FAIO-01) Zero / uint32
Ver parametro 14.77 Forca AOL.
16.78 Dados forca AO1 (Visivel quando 16.1 Mddulo tipo 3 = FIO-11) -/ real32
Ver parametro 14.78 Dados forca AO1.
16.78 Dados forga AO1 (Visivel quando 16.1 Médulo tipo 3 = FAIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.78 Dados forca AO1.
16.79 Tempo filtro AO1 (Visivel quando 16.1 Médulo tipo 3 = FAIO-01) -/ real32
Ver o parametro 14.79 Tempo filtro AOL.
16.80 Fonte AO1 min (Visivel quando 16.1 Mddulo tipo 3 = FAIO-01) -/ real32
Ver o parametro 14.80 Fonte AO1 min.
16.81 Fonte AO1 max (Visivel quando 16.1 Mdédulo tipo 3 = FAIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.81 Fonte AO1 max.
16.82 SaiAOlaAO1lsrc min | (Visivel quando 16.1 Médulo tipo 3 = FIO-11) -/ real32
Ver parametro 14.82 Sai AO1 a AO1 src min.
16.82 AO1 out em AOlsrc | (Visivel quando 16.1 Médulo tipo 3 = FAIO-01) -/ real32
min Ver parametro 14.82 AO1 out em AO1 src min.
16.83 Sai AO1a AO1src (Visivel quando 16.1 Mdédulo tipo 3 = FIO-11) -/ real32
max Ver parametro 14.83 Sai AO1 a AO1 src max.
16.83 AO1 out em AOlsrc |(Visivel quando 16.1 Médulo tipo 3 = FAIO-01) -/ real32
max Ver parametro 14.83 AO1 out em AO1 src max.
16.86 Valor atual AO2 (Visivel quando 16.1 Médulo tipo 3 = FAIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.86 Valor atual AO2.
16.87 Forgca AO2 (Visivel quando 16.1 Médulo tipo 3 = FAIO-01) Zero / uint32
Ver parametro 14.87 Forca AO2.
16.88 Dados forca AO2 (Visivel quando 16.1 Mddulo tipo 3 = FAIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.88 Dados forca AO2.
16.89 Tempo filtro AO2 (Visivel quando 16.1 Mdédulo tipo 3 = FAIO-01) -/ real32

Ver parametro 14.89 Tempo filtro AO2.
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16.90 Fonte AO2 min (Visivel quando 16.1 Mdédulo tipo 3 = FAIO-01) -/ real32
Ver o parametro 14.90 Fonte AO2 min.
16.91 Fonte AO2 max (Visivel quando 16.1 Médulo tipo 3 = FAIO-01) -/ real32
Ver parametro 14.91 Fonte AO2 max.
16.92 AO2 out em AO2 src | (Visivel quando 16.1 Médulo tipo 3 = FAIO-01) -/ real32
min Ver parametro 14.92 AO2 out em AO2 src min.
16.93 AO2 out em AO2 src | (Visivel quando 16.1 Médulo tipo 3 = FAIO-01) -/ real32
max Ver parametro 14.93 AO2 out em AO2 src max.
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19 Modo de operagdo | Selegdo das fontes do local de controlo local e externo e
dos modos de operagdo.
Consulte ainda a sec¢do Modos de operagdo do acionamen-
to (pagina 26).
19.1 Modo de operagdo | Apresenta o modo de operagdo atualmente usado. Zero / uintl6
atual Ver parametros 19.11...19.14.
Este parametro é apenas de leitura.
Zero Nenhum. 1
Velocidade Controlo de velocidade (em modo de controlo DTC do 2
motor).
Binario Controlo de binario (em modo de controlo DTC do motor). |3
Sinal min O seletor de bindrio estda a comparar a saida do controlador |4
de velocidade (25.1 Cont binario veloc referéncia) e referén-
cia de bindrio (26.74 Saida ref rampa bin) sendo usado o
mais baixo dos dois.
Sinal max O seletor de bindrio esta a comparar a saida do controlador |5
de velocidade (25.1 Cont binario veloc referéncia) e referén-
cia de binario (26.74 Saida ref rampa bin) sendo usado o
mais alto dos dois.
Adicionar A saida do controlador de velocidade é adicionada a re- 6
feréncia de bindrio.
Tensao Controlo tensédo CC. 7
Escalar (Hz) Controlo de frequéncia em modo de controlo escalar do 10
motor.
Escalar (rpm) Controlo de velocidade em modo de controlo escalar do 11
motor.
Magn. forcada O motor estd em modo de magnetizagao. 20

19.11 Selecdo Extl/Ext2

Seleciona a fonte para a sele¢do do local de controlo exter-
no EXT1/EXT2.

EXT1 / uint32

0 =EXT1

1=EXT2
EXT1 EXT1 (permanentemente selecionada). 0
EXT2 EXT2 (permanentemente selecionada). 1
FBA A MCW bit 11 Bit 11 da palavra de controlo recebido através do adaptador |2

fieldbus A.
DI1 Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0). 3
DI2 Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1). 4
DI3 Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2). 5
DI4 Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3). 6
DI5 Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4). 7
DI6 Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5). 8
DIO1 Entrada/saida digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0). |11
DIO2 Entrada/saida digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit1). |12
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EFB MCW bit 11

Bit 11 da palavra de controlo recebida através da interface
de fieldbus integrada.

32

Outro [bit]

Veja Termos e abreviaturas (pagina 134).

19.12

Modo controlo Extl

Seleciona o modo de operagdo para o local de controlo
externo EXT1.

Velocidade / uintl6

Zero

Nenhum.

Velocidade

Controlo de velocidade. A referéncia binario usada é 25.1
Cont binario veloc referéncia (saida da cadeia de referéncia
de velocidade).

Binario

Controlo binario. A referéncia bindrio usada é 26.74 Saida
ref rampa bin (saida da cadeia de referéncia de binario).

Minimo

Combinagdo de selegdes Velocidade e Bindrio: o seletor
de bindrio compara a saida do controlador de velocidade
(25.1 Cont binario veloc referéncia) e a referéncia de binario
(26.74 Saida ref rampa bin) e seleciona a mais baixa das
duas.

Se o erro de velocidade for negativo, o acionamento segue
a saida do controlador de velocidade até o erro de veloci-
dade ser novamente positivo.

Isto evita que o acionamento acelere descontroladamente
se a carga for perdida no controlo de binario.

Maximo

Combinacao de sele¢des Velocidade e Binario: o seletor

de bindrio compara a saida do controlador de velocidade
(25.1 Cont binario veloc referéncia) e a referéncia de binario
26.74 Saida ref rampa bin) e seleciona a mais alta das duas.

Se o erro de velocidade for positivo, o acionamento segue
a saida do controlador de velocidade até o erro de veloci-
dade ser novamente negativo.

Isto evita que o acionamento acelere descontroladamente
se a carga for perdida no controlo de binério.

Adicionar

Combinacao de sele¢des Velocidade e Binario: O seletor
de bindrio adiciona a cadeia da referéncia de velocidade a
saida da cadeia da referéncia de binario.

Voltagem

(apenas unidades de controlo tipo BCU). A referéncia
binario usada é 29.1 Controle de tensao CC de referéncia
de torque (saida da cadeia de referéncia de tensao CC).

19.14

Modo controlo Ext2

Seleciona o modo de operagao para o local de controlo
externo EXT2.

Sobre as sele¢des, ver parametro 19.12 Modo controlo Extl.

Velocidade / uintl6

19.16

Modo controlo local

Seleciona o modo de operagdo para o controlo local.

Velocidade / uintl6

Velocidade

Controlo de velocidade. A referéncia binario usada é 25.1
Cont binario veloc referéncia (saida da cadeia de referéncia
de velocidade).

0

Binario

Controlo binario. A referéncia bindrio usada é 26.74 Saida
ref rampa bin (saida da cadeia de referéncia de binario).
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecao FbEq 16b / 32b
19.17 Desativar ctrl local Ativa/desativa o controlo local (os botdes arrancar e parar | Nao / uintl6e
na consola de programagao e os controlos locais na ferra-
menta para PC).
AVISO!
Antes de desativar o controlo local, assegure-se de
que a consola de programacao nao é necessdria para
parar o acionamento.
Nao Controlo local ativo. 0
Sim Controlo local desativado. 1
19.20 Unid ref controlo es- | Seleciona o tipo de referéncia para o modo de controlo Rpm / uint16
calar escalar do motor.
Ver também a sec¢do de operagdo Modos de operagao do
acionamento (pagina 26), e o parametro 99.4 Modo con-
trolo motor.
Nota: Este parametro ndo pode ser alterado enquanto o
acionamento esta a funcionar.
Hz Hz. 0
Areferéncia é tomada do parametro 28.2 Saida rampa ref
frequéncia (saida da cadeia de controlo de frequéncia).
Rpm Rpm. A referéncia é tomada do parametro 23.2 Saida 1

rampa ref veloc (referéncia de velocidade apds rampa e
modelagao).
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecio FbEq 16b / 32b
20 Part/par/sentido Selegdo da fonte do sinal de arranque/paragem/sentido
e operagdo/arranque/jog; selecdo da fonte do sinal de
ativacao da referéncia positiva/negativa.
Para mais informagdes sobre o local de controlo, ver a
seccgdo Controlo local vs. controlo externo (pagina 23).
20.1 Comandos Extl Seleciona a fonte para os comandos de arranque, paragem | Inl Iniciar; In2 Dir /

e sentido para o local de controlo externo 1 (EXT1).

Ver também os parametros 20.2...20.5.

uintl6

Nao selecionado

Nao foram selecionadas fontes de arranque ou paragem.

In1 Iniciar

Afonte dos comandos de arranque e paragem é seleciona-
da pelo parametro 20.3 Fonte entl Extl. As transi¢cdes de
estado dos bits fonte sdo interpretadas como se segue:

Estado da fonte 1 (20.3) Comando

0-1 (20.2 = Flanco)
1(20.2 = Nivel)

Arrancar

0 Parar

In1 Iniciar; In2 Dir

A fonte selecionada por 20.3 Fonte entl Ext1 é o sinal de
arranque; a fonte selecionada por 20.4 Fonte ent2 extl
determina o sentido. As transi¢des de estado dos bits
fonte sdo interpretadas como se segue:

Estado da fonte 1
(20.3)

Estado da fonte 2
(20.4)

Comando

0

Qualquer

Parar

0-1(20.2 = Flan- [0]
co)

1(20.2 = Nivel)

Arranque direto

1 Arrancar inverso

In1 Ini dir; In2 Ini inv

A fonte selecionada por 20.3 Fonte entl Extl é o sinal de
arranque direto; a fonte selecionada por 20.4 Fonte ent2
extl é o sinal de arranque inverso. As transi¢des de estado

dos bits fonte sdo interpretadas como se segue:

Estado da fonte 1
(20.3)

0

0-1(20.2 = Flan-
co)

1(20.2 = Nivel)
0

Estado da fonte 2
(20.4)

0
0

0-1(20.2 = Flan-
co)

1(20.2 = Nivel)
1

Comando

Parar

Arranque direto

Arrancar inverso

Parar
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecao FbEq 16b / 32b
In1P Iniciar; In2 Parar | As fontes dos comandos de arranque e paragem sdo sele- |4

cionadas pelos parametros 20.3 Fonte entl Extl e 20.4
Fonte ent2 extl.

As transigdes de estado dos bits fonte sao interpretadas
como se segue:

Estado da fonte 1 | Estado da fonte 2 Comando
(20.3) (20.4)
0->1 1 Arrancar
Qualquer 0 Parar

Nota: Com este ajuste, o sinal de arranque é sempre dispa-
rado por flanco, independentemente do parametro 20.2 Tipo
disparo iniciar Extl.

In1P Ini; In2 Parar; In3
Dir

As fontes dos comandos de arranque e paragem sdo sele-
cionadas pelos parametros 20.3 Fonte entl Extl e 20.4
Fonte ent2 extl.

A fonte selecionada por 20.5 Fonte ent3 extl determina o
sentido. As transi¢des de estado dos bits fonte sdo inter-
pretadas como se segue:

Estado da Estado da Estadoda | Comando
fonte1(20.3) fonte 2 fonte 3(20.5)
(20.4)
0->1 1 0 Arranquedire-
to
0-1 1 1 Arrancar in-
verso
Qualquer (o] Qualquer | Parar

Nota: Com este ajuste, o sinal de arranque é sempre dispa-
rado por flanco, independentemente do parametro 20.2 Tipo
disparo iniciar Extl.

In1P St fwd; In2P St
rev; In3 Stop

As fontes dos comandos de arranque e paragem sao sele-
cionadas pelos parametros 20.3 Fonte entl Ext1, 20.4
Fonte ent2 extl e 20.5 Fonte ent3 extl. As transi¢des de
estado dos bits fonte sdo interpretadas como se segue:

Estado da Estado da Estadoda |Comando
fonte1(20.3) fonte 2 fonte 3 (20.5)
(20.4)
0->1 Qualquer 1 Arranque dire-

to

Qualquer 0->1 1 Arrancar in-
verso

Qualquer Qualquer 0 Parar

Nota: Com este ajuste, o sinal de arranque é sempre dispa-
rado por flanco, independentemente do parametro 20.2 Tipo

disparo iniciar Ext1.
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecio FbEq 16b / 32b
Painel de controlo Os comandos de arranque e paragem sdo tomados da 11
consola de programacgao.

Fieldbus A Os comandos de arranque e paragem sdo tomados do 12
adaptador de fieldbus A.
Nota: Com este ajuste, o sinal de arranque é sempre dispa-
rado por nivel, independentemente do parametro 20.2 Tipo|
disparo iniciar Extl.

Fieldbus integrado | Os comandos de arranque e paragem sdo tomados dain- |14
terface do fieldbus integrado.
Nota: Com este ajuste, o sinal de arranque é sempre dispa-
rado por nivel, independentemente do parametro 20.2 Tipo|
disparo iniciar Extl.

Link M/F Os comandos de arranque e paragem sdo tomados de 15
outro acionamento através da ligagdo mestre/seguidor.
Nota: Com este ajuste, o sinal de arranque é sempre dispa-|
rado por nivel, independentemente do parametro 20.2 Tipo
disparo iniciar Ext1.

Programa Aplicagdo | Os comando de arranque e paragem sao tomados da pa- |21
lavra de controlo do programa de aplicacdo (parametro
6.2 Palavra controlo aplicagao).
Nota: Com este ajuste, o sinal de arranque é sempre dispa-
rado por nivel, independentemente do parametro 20.2 Tipo
disparo iniciar Extl.

ATF Reservado. 22

Controlador DDCS | Os comandos de arranque e paragem sao tomados deum |16
controlador externo (DDCS).
Nota: Com este ajuste, o sinal de arranque é sempre dispa-
rado por nivel, independentemente do parametro 20.2 Tipo
disparo iniciar Extl.

20.2 Tipo disparo iniciar |Define se o sinal de arranque do local de controlo externo | Rebordo / uint16
Extl EXT1 é disparado por flanco ou nivel.

Nota: Este parametro sé é efetivo quando o parametro 20.1
Comandos Ext1 é definido para Inl Iniciar, Inl Iniciar; In2 Dir,
In1 Ini dir; In2 Ini inv, ou Painel de controlo.
Rebordo O sinal de arranque é disparado por flanco. 0
Nivel O sinal de arranque é disparado por nivel. 1

20.3 Fonte entl Extl Seleciona a fonte 1 para o parametro 20.1 Comandos Extl. |ED1 / uint32
N&o selecionado 0 (sempre off). 0
Selecionado 1 (sempre off). 1
ED1 Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0). 2
ED2 Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1). 3
ED3 Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2). 4
ED4 Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3). 5
ED5 Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4). 6
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecéo FbEq 16b / 32b
ED6 Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5). 7
ESD1 Entrada/saida digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0). |10
ESD2 Entrada/saida digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit1). |11
Outro [bit] Veja Termos e abreviaturas (pagina 134). -
20.4 Fonte ent2 extl Seleciona a fonte 2 para o parametro 20.1 Comandos Extl. |DI2 / uint32
Sobre as sele¢des disponiveis, consultar o parametro 20.3
Fonte entl Extl.
205 Fonte ent3 extl Seleciona a fonte 3 para o parametro 20.1 Comandos Ext1. Eiictgsaelecionado /
Sobre as sele¢des disponiveis, consultar o parametro 20.3
Fonte entl Extl.
20.6 Comandos Ext2 Seleciona a fonte para os comandos de arranque, paragem | Nao selecionado /

e sentido para o local de controlo externo 2 (EXT2).

Ver também os parametros 20.7...20.10.

uint16

Nao selecionado

Nao foram selecionadas fontes de arranque ou paragem.

In1 Iniciar

Afonte dos comandos de arranque e paragem é seleciona-
da pelo pardmetro 20.8 Fonte entl Ext2. As transi¢des de
estado dos bits fonte sdo interpretadas como se segue:

Estado da fonte 1 (20.8) Comando

0-1 (20.7 = Flanco)
1(20.7 = Nivel)

Arrancar

(0] Parar

In1 Iniciar; In2 Dir

A fonte selecionada por 20.8 Fonte entl Ext2 é o sinal de
arranque; a fonte selecionada por 20.9 Fonte ent2 ext2
determina o sentido. As transi¢des de estado dos bits
fonte sdo interpretadas como se segue:

Estado da fonte 1 | Estado da fonte 2 Comando
(20.8) (20.9)

0 Qualquer Parar
0-1(20.7 = Flan- 0 Arranque direto
co) .

. 1 Arrancar inverso
1(20.7 = Nivel)
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecio FbEq 16b / 32b
Inl Ini dir; In2 Iniinv | A fonte selecionada por 20.8 Fonte entl Ext2 é o sinalde |3

arranque direto; a fonte selecionada por 20.9 Fonte ent2
ext2 é o sinal de arranque inverso. As transi¢des de estado
dos bits fonte sdo interpretadas como se segue:
Estado da fonte 1 | Estado da fonte 2 Comando
(20.8) (20.9)
0 (o] Parar
0-1(20.7 = Flan- 0 Arranque direto
co)
1(20.7 = Nivel)
0 0-1(20.7 = Flan- | Arrancar inverso
co)
1(20.7 = Nivel)
1 1 Parar
In1P Iniciar; In2 Parar | As fontes dos comandos de arranque e paragem sao sele- |4
cionadas pelos parametros 20.8 Fonte entl Ext2 e 20.9
Fonte ent2 ext2.
As transicdes de estado dos bits fonte sdo interpretadas
como se segue:
Estado da fonte 1 | Estado da fonte 2 Comando
(20.8) (20.9)
0~1 1 Arrancar
Qualquer (o] Parar
Nota: Com este ajuste, o sinal de arranque é sempre dispa-|
rado por flanco, independentemente do parametro 20.7 Tipo
disparo iniciar Ext2.
In1P Ini; In2 Parar; In3 | As fontes dos comandos de arranque e paragem sdo sele- |5

Dir

cionadas pelos parametros 20.8 Fonte entl Ext2 e 20.9
Fonte ent2 ext2.

A fonte selecionada por 20.10 Fonte ent3 ext2 determina
o sentido. As transi¢des de estado dos bits fonte sdo inter-
pretadas como se segue:

Estado da Estado da Estadoda |Comando
fonte1(20.8) fonte 2 fonte 3
(20.9) (20.10)
0~1 1 0 Arranque dire-
to
0-1 1 1 Arrancar in-
verso
Qualquer (0] Qualquer | Parar

Nota: Com este ajuste, o sinal de arranque é sempre dispa-|
rado por flanco, independentemente do parametro 20.7 Tipo

disparo iniciar Ext2.
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecao FbEq 16b / 32b
In1P St fwd; In2P St | As fontes dos comandos de arranque e paragem sdo sele- |6

rev; In3 Stop

cionadas pelos parametros 20.8 Fonte entl Ext2, 20.9
Fonte ent2 ext2 e 20.10 Fonte ent3 ext2. As transi¢des de
estado dos bits fonte sdo interpretadas como se segue:

Estado da Estado da Estadoda | Comando
fonte1(20.8) fonte 2 fonte 3
(20.9) (20.10)
0->1 Qualquer 1 Arranquedire-
to
Qualquer 0->1 1 Arrancar in-
verso
Qualquer Qualquer 0 Parar

Nota: Com este ajuste, o sinal de arranque é sempre dispa-
rado por flanco, independentemente do parametro 20.7 Tipo
disparo iniciar Ext2.

adaptador de fieldbus A.

Nota: Com este ajuste, o sinal de arranque é sempre dispa-|
rado por flanco, independentemente do parametro 20.7 Tipo
disparo iniciar Ext2.

Painel de controlo Os comandos de arranque e paragem sao tomados da 11
consola de programacéao.
Fieldbus A Os comandos de arranque e paragem sao tomados do 12

Fieldbus integrado

Os comandos de arranque e paragem sao tomados da in-
terface do fieldbus integrado.

Nota: Com este ajuste, o sinal de arranque é sempre dispa-
rado por flanco, independentemente do parametro 20.7 Tipo
disparo iniciar Ext2.

Link M/F

Os comandos de arranque e paragem sao tomados de
outro acionamento através da ligagdo mestre/seguidor.

Nota: Com este ajuste, o sinal de arranque é sempre dispa-
rado por flanco, independentemente do parametro 20.7 Tipo
disparo iniciar Ext2.

Programa Aplicagdo

Os comando de arranque e paragem sao tomados da pa-
lavra de controlo do programa de aplicagdo (parametro
6.2 Palavra controlo aplicagdo).

Nota: Com este ajuste, o sinal de arranque é sempre dispa-
rado por flanco, independentemente do parametro 20.7 Tipo
disparo iniciar Ext2.

ATF

Reservado.

22

Controlador DDCS

Os comandos de arranque e paragem sao tomados de um
controlador externo (DDCS).

Nota: Com este ajuste, o sinal de arranque é sempre dispa-
rado por flanco, independentemente do parametro 20.7 Tipo
disparo iniciar Ext2.
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecio FbEq 16b / 32b
20.7 Tipo disparo iniciar |Define se o sinal de arranque do local de controlo externo |Rebordo / uintl6
Ext2 EXT2 é disparado por flanco ou nivel.
Nota: Este parametro sé é efetivo quando o parametro 20.6
Comandos Ext2 é definido para Inl Iniciar, Inl Iniciar; In2 Dir,
In1 Ini dir; In2 Ini inv, ou Painel de controlo.
Rebordo O sinal de arranque é disparado por flanco. 0
Nivel O sinal de arranque é disparado por nivel. 1
20.8 Fonte entl Ext2 Seleciona a fonte 1 para o parametro 20.6 Comandos Ext2. | Ndo selecionado /
Sobre as sele¢des disponiveis, consultar o parametro 20.3 uints2
Fonte entl Ext1.
20.9 Fonte ent2 ext2 Selecionaafonte 2 para o pardmetro 20.6 Comandos Ext2. | N&o selecionado /
Sobre as sele¢des disponiveis, consultar o parametro 20.3 uint32
Fonte entl Extl.
20.10 Fonte ent3 ext2 Seleciona afonte 3 para o parametro 20.6 Comandos Ext2. | Ndo selecionado /
Sobre as sele¢des disponiveis, consultar o parametro 20.3 uint32
Fonte entl Ext1.
20.11 Modo parar perm Seleciona a forma de paragem do motor quando o sinal Inércia (95.20 b10) /
func de permissao func é desligado. uint16
A fonte para o sinal de permissao func é selecionada pelo
parametro 20.12 Fonte permissao func 1.
Inércia Paragem pela desconexdo dos semicondutores de saida |0
do acionamento.
O motor é parado por inércia.
AVISO!
Se for usado um travdo mecanico, verificar se é segura
a paragem do acionamento por inércia.
Rampa Paragem ao longo da rampa de desaceleracdo ativa. Ver |1
o grupo de parametros 23 Rampa ref velocidade (pagi-
na 281).
Limite bin Paragem de acordo com os limites de binario (parametros |2
30.19 e 30.20).
20.12 Fonte permissdo func | Seleciona a fonte do sinal externo de permissao de funcio- | DIIL (95.20 b10); Sele-

1

namento. Se o sinal de permissdo func for desligado, o
acionamento ndo arranca. Se ja estiver a funcionar, o
acionamento é parado de acordo com o ajuste do parame-
tro 20.11 Modo parar perm func.

1 = Sinal de permissao func ON.
Nota: O aviso que indica um sinal em falta pode ser suprimi-

do usando o parametro 20.30 Ativar funcdo de aviso de si-
nais.

Ver também o parametro 20.19 Ativar comando de arran-
que.

cionado (95.20 b5);
ED5 (95.20 b9) /
uint32

N&o selecionado 0 0
Selecionado 1 1
Di1 Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0). 2
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecao FbEq 16b / 32b
DI2 Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1). 3
DI3 Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2). 4
DI4 Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3). 5
DI5 Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4). 6
DI6 Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5). 7
DIO1 Entrada/saida digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0). |10
DIO2 Entrada/saida digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit1). |11
FBA A MCW bit 3 Bit 3 da palavra de controlo recebido através do adaptador |30

fieldbus A.
EFB MCW bit 3 Bit 3 da palavra de controlo recebida através da interface |32
de fieldbus integrada.
DIIL Entrada DIIL (10.2 Estado atraso DI, bit 15). 33
Fonte controlo ativa | Bit 3 da palavra de controlo recebida da fonte de controlo |34
MCW bit 3 ativa.
Nota:

- Seoacionamento estd a funcionar em controlo por
fieldbus, desligar o bit 3 off remove efetivamente os si-|
nais de arranque e de permissao de func.

- Nestecaso,omodo de paragem é determinado por 20.11
Modo parar perm func ou 21.3 Modo parar, o modo que
tiver maior prioridade. A ordem dos modos de paragem,
do mais alto para o mais baixo é Inércia - Limite bin -
Rampa.

No caso da fonte ativa ser a consola de programagao,
a ferramenta para PC ou a E/S do acionamento, o sinal
de permissdo func estd sempre ON.

Outro [bit] Veja Termos e abreviaturas (pagina 134). -

20.19 Ativar comando de | Seleciona a fonte do sinal de arranque ativo. Selecionado / uint32

arranque

1= Arranque ativo.

Com o sinal desligado, qualquer comando de arranque do
acionamento é inibido. (Se desligar o sinal enquanto o
acionamento estd a funcionar, a paragem nao é efetuada.)

Nota:

- Seumcomando de arranque disparado por nivel estiver
ON quando o sinal de inicio da permisséo func esta ON,
oacionamento arranca. (Um sinal de arranque disparado
por flanco deve ser reposto para o acionamento arran-
car.) Ver os parametros 20.2 Tipo disparo iniciar Extl,
20.7 Tipo disparo iniciar Ext2 e 20.29 Tipo disparo arran-
que local.

- Oaviso queindicaum sinal em falta pode ser suprimido
usando o parametro 20.30 Ativar funcdo de aviso de si-
nais.

Ver também o pardmetro 20.12 Fonte permissao func 1.

Nao selecionado 0 0
Selecionado 1 1
DIl Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0). 2
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selegéo FbEq 16b / 32b
DI2 Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1). 3
DI3 Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2). 4
DI4 Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3). 5
DI5 Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4). 6
Dl6 Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5). 7
DIO1 Entrada/saida digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0). |10
DIO2 Entrada/saida digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit1). |11
DIIL Entrada DIIL (10.2 Estado atraso DI, bit 15). 30
QOutro [bit] Veja Termos e abreviaturas (pagina 134). -
20.23 | Ativar velocidade po- | Seleciona a fonte do comando de ativagao da velocidade | Selecionado / uint32

sitiva

positiva.
1 = Velocidade positiva ativa.

0 = Velocidade positiva interpretada como referéncia de
velocidade zero. Na figura abaixo, 23.1 Ent rampa ref veloc
é definido para zero depois do sinal de ativagdo da veloci-
dade positiva ser limpo.

Agdes em diferentes modos de controlo:

Controlo de velocidade: A referéncia de velocidade é defi-
nida para zero e o motor é desacelerado ao longo darampa
de desaceleragao atualmente ativa. O acionamento
mantém-se em modulagdo. O controlador de pico evita
termos de bindrio adicionais de operarem o motor no
sentido positivo.

Controlo binario: O controlador de pico monitoriza o sen-
tido de rotagdo do motor.

[

20.23 |
1
| |

T
20.24 |
|

23.01 i i
. | |
01,01 ; . |
AN A
Nao selecionado 0 0
Selecionado 1 1
DIl Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0). 2
DI2 Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1). 3
DI3 Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2). 4
DI4 Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3). 5
DI5 Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4). 6
Dl6 Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5). 7
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecao FbEq 16b / 32b
DIO1 Entrada/saida digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0). |10
DIO2 Entrada/saida digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit1). |11
Outro [bit] Veja Termos e abreviaturas (pagina 134). -
20.24 | Ativar veloc negativa | Seleciona a fonte do comando de ativagdo da referéncia | Selecionado / uint32
de velocidade negativa. Ver parametro 20.23 Ativar veloci-
dade positiva.
20.25 | Ativar jogging Seleciona a fonte para o sinal de ativagado do jog. Nao selecionado /
(As fontes dos sinais de ativagdo do jogging sdo seleciona- uint32
das pelos parametros 20.26 Fonte iniciar jogging 1 e 20.27
Fonte iniciar jogging 2.)
1 =Jogging ativado.
0 = Jogging desativado.
Nota: O jogging pode ser ativado apenas quando ndo esta
ativo nenhum comando de arranque de um local de controlo
externo. Por outro lado, se o jogging ja estiver ativo, o acio-|
namento ndo pode ser arrancado a partir de um local de
controlo externo, (exceto por comandos de impulso através|
de fieldbus).
Consulte a sec¢do Jogging (pagina 60).
N&o selecionado 0 0
Selecionado 1 1
DIl Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0). 2
DI2 Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1). 3
DI3 Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2). 4
Dl14 Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3). 5
DI5 Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4). 6
DI6 Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5). 7
DIO1 Entrada/saida digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0). |10
DIO2 Entrada/saida digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit1). |11
QOutro [bit] Veja Termos e abreviaturas (pagina 134). -
20.26 Fonte iniciar jogging | Se ativado pelo parametro 20.25 Ativar jogging, seleciona |N&ao selecionado /

1

a fonte para a ativagao da fungao jogging 1. (A fungdo de
jogging 1 também pode ser ativada através do fieldbus,
independentemente do parametro 20.25.)

1=Jogging 1 ativo.

Nota: Se jogging 1 e 2 estdo ativados, o jogging que foi ati-
vado em primeiro lugar tem prioridade.

uint32

Nao selecionado 0 0
Selecionado 1 1
DIl Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0). 2
DI2 Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1). 3
DI3 Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 02). 4
DI4 Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3). 5
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecio FbEq 16b / 32b
DI5 Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4). 6
DI6 Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5). 7
DIO1 Entrada/saida digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0). |10
DIO2 Entrada/saida digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0). |11
QOutro [bit] Veja Termos e abreviaturas (pagina 134). -
20.27 Fonte iniciar jogging | Se ativado pelo parametro 20.25 Ativar jogging, seleciona | N&o selecionado /
2 a fonte para a ativagdo da fungao jogging 2. (A fungdo de | uint32
jogging 2 também pode ser ativada através do fieldbus,
independentemente do parametro 20.25.)
1 =Jogging 2 ativo.
Sobre as sele¢bes, ver o parametro 20.26 Fonte iniciar
jogging 1.
Nota: Se jogging 1 e 2 estdo ativados, o jogging que foi ati-
vado em primeiro lugar tem prioridade.
20.29 Tipo disparo arran- | Define se o sinal de arranque para controlo local (por Rebordo / uint16
que local exemplo, consola de programagao ou ferramenta PC) é
disparado por flanco ou por nivel.
Rebordo O sinal de arranque é disparado por flanco. 0
Nivel O sinal de arranque é disparado por nivel. 1
20.30 | Ativar fungdo de avi- | Seleciona os avisos do sinal de ativacao (ex. permissao - / uintl6
so de sinais fun, arranque ativo) a serem suprimidos. Este parametro
pode ser usado par evitar que estes avisos inundem o
diario de eventos.
Sempre que um bit deste parametro é definido paral, o
aviso correspondente é suprimido, ie. ndo é gerado ne-
nhum evento se o sinal for desligado.
Os bits deste nimero binario correspondem aos seguintes
avisos:
b0 | Ativar arranque AFEA Ativar sinal de arranque em falta
bl Permissdo Func1 AFEB Permissao func em falta
b2...15 Reserved

0000h...FFFFh

1=1/1=1
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecao FbEq 16b / 32b
21 Modo arrancar/parar | Modos de arranque e paragem; selecao do modo de para-
gem de emergéncia e fonte do sinal; ajustes de magneti-
zagdo CC; selecdo do modo autofaseamento.
211 Modo arrancar Seleciona a fun¢do de arranque do motor para modo de Automatico / uint16

controlo DTC do motor, ou seja, quando 99.4 Modo contro-
lo motor esta definido para DTC.

Nota:

- Afungdo de arranque para o modo de controlo escalar
é selecionada pelo parametro 21.19 Modo arr escalar.

« Oarranque de uma maquina em rotagdo nao é possivel
quando a magnetizagao CC estd selecionada (Rapido
ou Const tempo).

- Com motores sincronos de imanes permanentes e mo-
tores sincronos de relutancia, deve ser usado o arranque
Automatico.

- Este parametro ndo pode ser alterado enquanto o
acionamento estd a funcionar.

Consulte ainda a sec¢do Magnetizagdo CC (pagina 67).

Rapido

O acionamento pré-magnetiza o motor antes do arranque.
O tempo de pré-magnetizacdo é determinado automatica-
mente, sendo normalmente de 200 ms a 2 s dependendo
do tamanho do motor. Este modo deve ser selecionado
se for requerido um binario de arranque elevado.

Const tempo

O acionamento pré-magnetiza o motor antes do arranque.
O tempo de pré-magnetizacdo é definido pelo parametro
21.2 Tempo magnetizagdo. Este modo deve ser selecionado
se for necessario um tempo constante de pré-magneti-
zagdo (ex: se o arranque do motor tiver de ser sincronizado
com a abertura de um travao mecanico). Este ajuste
também garante o bindrio de arranque mais elevado
possivel quando o tempo de pré-magnetizacao é ajustado
com uma duragdo suficiente.

AVISO!

A O acionamento arranca depois do tempo de magneti-
zagao definido ter passado mesmo se a magnetizagao
nao tiver sido completada. Em aplicagcdes onde é es-
sencial um binario de arranque completo, verificar se
o tempo de magnetizacao constante é suficientemente
longo para permitir uma geragao de magnetizagao e
de bindrio completa.

Automatico

O arranque automatico garante um arranque étimo do
motor na maioria dos casos.

Inclui a fungao de arranque em rotagdo (arranque de um
motor em rotagdo) e a fungdo de arranque automatico (um
motor parado pode ser reiniciado imediatamente sem
esperar que o fluxo do motor acabe). O programa de con-
trolo do motor do acionamento identifica o fluxo e o esta-
do mecénico do motor e arranca o motor de forma instanta-
nea em todos os estados.

Partida rapida

Este método destina-se a apenas para motores assincro-
nos e é otimizado para aplicagdes onde o acionamento
deve ser arrancado para um motor em rotacao a altas fre-
quéncias (acima de 150 Hz).
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Nr.

Nome / Gama /
Selecao

Descricao

Def / Tipo
FbEq 16b / 32b

21.2

Tempo magnetizacao

Define o tempo de pré-magnetizagdo quando

. oparametro21.1 Modo arrancar esta definido para Const
tempo (no modo de controlo DTC do motor), ou

- o parametro 21.19 Modo arr escalar esta definido para
Tempo const (no modo de controlo escalar do motor).

Depois do comando de arranque, o acionamento pré-
magnetiza o motor automaticamente pelo tempo definido.
Para garantir a magnetizagdo completa, ajustar este
parametro para o mesmo valor ou para um valor superior
ao da constante de tempo do rotor. Se ndo conhecer o
valor, utilize o valor da regra descrita na tabela abaixo:

Poténcia nominal do motor | Tempo de magnetizacao
constante

<1kw 250a100 ms
1a10 kw 2100 a200 ms
10 a 200 kw >200 a 1000 ms

200 a 1000 kw 21000 a 2000 ms

Nota: Este parametro ndo pode ser alterado enquanto o
acionamento esta a funcionar.

500 ms / uint16

0...10000 ms

Tempo de magnetizagdo CC constante.

1=1ms/1=1ms

Modo parar

Seleciona a forma como o motor é parado quando é rece-
bido um comando de paragem.

E possivel travagem adicional, selecionando travagem por
fluxo (ver o parametro 97.5 Travagem fluxo).

Nota: Este parametro ndo é valido num acionamento segui-
dor numa configuragdo mestre/seguidor.

Inércia / uintl6e

Inércia

Paragem pela desconexdo dos semicondutores de saida
do acionamento.

O motor é parado por inércia.

AVISO!
Se for usado um travdo mecanico, verificar se é segura
a paragem do acionamento por inércia.

o

Rampa

Paragem ao longo da rampa de desaceleragdo ativa. Ver
o grupo de parametros 23 Rampa ref velocidade (pagi-
na 281).

Limite bin

Paragem de acordo com os limites de binario (parametros
30.19 e 30.20).

21.4

Modo parag emerg

Seleciona a forma como o motor é parado quando é rece-
bido um comando de paragem de emergéncia.

A fonte para o sinal de permissdo func é selecionada pelo
parametro 21.5 Fonte parag emergéncia.

Paragem rampa (Off1);
Paragem inércia (Off2)
(95.20 bl); Paragem
rampa eme (Off3)
(95.20 b2) / uintl16




262 Parametros

Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecao FbEq 16b / 32b
Paragem rampa Com o acionamento em funcionamento: (0]

(Off1) .+ 1= Operagio normal.

- 0=Paragem normal ao longo de uma rampa de desace-
leracdo padrao definida para o tipo de referéncia parti-
cular (ver seccdo Referéncia rampa (pagina 46)). Depois
do acionamento ter parado, pode ser reiniciado removen-
do o sinal de paragem de emergéncia e comutando o si-
nal de arranque de O para 1.

Com o acionamento parado:

« 1= Arranque permitido.

« 0 =Arranque ndo permitido.

Paragem inércia Com o acionamento em funcionamento: 1
(Off2) « 1=Operagdo normal.

« 0=Paragem por inércia. O acionamento pode ser reini-
ciado, restaurando o sinal de encravamento de arranque
e comutando o sinal de arranque de O para 1.

Com o acionamento parado:

- 1= Arranque permitido.

« 0 =Arranque ndo permitido.

Paragem rampa eme | Com o acionamento em funcionamento: 2
(0ff3) « 1=Operagao normal.

- 0 =Paragem por rampa ao longo da rampa de paragem
de emergéncia definida pelo parametro 23.23 Tempo pa
emerg. Depois do acionamento ter parado, pode ser
reiniciado removendo o sinal de paragem de emergéncia
e comutando o sinal de arranque de 0 para 1.

Com o acionamento parado:

« 1= Arranque permitido.

« 0 =Arranque ndo permitido.

21.5 Fonte parag Seleciona a fonte para o sinal de paragem de emergéncia. |Inativo (verdadeiro);
emergéncia A modo de paragem é selecionado pelo parametro 21.4 ED4 (95.20 b1, 95.20

Modo parag emerg. b2) / uint32

0 = Paragem de emergéncia (Off3)

1 = Operacao normal

Nota: Este parametro ndo pode ser alterado enquanto o

acionamento esta a funcionar.

Ativo (falso) 0. 0
Inativo (verdadeiro) |1. 1
DIIL Entrada DIIL (10.2 Estado atraso DI, bit 15). 2
Di1 Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0). 3
DI2 Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1). 4
DI3 Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2). 5
Dl4 Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3). 6
DI5 Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4). 7
DI6 Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5). 8
DIO1 Entrada/saida digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0). |11
DIO2 Entrada/saida digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit1). |12
Outro [bit] Veja Termos e abreviaturas (pagina 134). -
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecio FbEq 16b / 32b
21.6 Limite veloc zero Define o limite da velocidade zero. O motor é parado ao 30.00 rpm / real32

longo de uma rampa de velocidade (quando a paragem
em rampa é selecionada) até o limite de velocidade zero
ser atingido. Depois do atraso da velocidade zero, o motor
é parado por inércia.

Nota: Se usar um valor inferior ao predefinido, certificar-se
de que a unidade consegue parar.

0.00...30000.00 rpm | Limite velocidade zero. Para escala 16-bit, ver parametro |- /100 =1rpm
46.1.
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecao FbEq 16b / 32b
21.7 Atraso veloc zero Define o atraso paraa fungdo de atraso de velocidade zero. |0 ms / real32

Afungdo é util em aplicagdes onde é essencial um arranque
suave e rapido. Durante o atraso, o acionamento sabe
exatamente a posigao do rotor.

Sem atraso da velocidade zero:

O acionamento recebe um comando de paragem e desace-
lera ao longo de uma rampa. Quando a velocidade real do
motor cai abaixo do valor do pardmetro 21.6 Limite veloc
zero, a modulagdo doinversor é parada e o motor é parado
por inércia.

elocidade

Controlador velocidade
desligado::
Motor parado por inércia.

- - -21.06

Tempc

Com atraso da velocidade zero:

O acionamento recebe um comando de paragem e desace-
lera ao longo de uma rampa. Quando a velocidade real do
motor cai abaixo do valor do pardmetro 21.6 Limite veloc
zero, a funcdo de atraso da velocidade zero é ativada. Du-
rante o atraso a fungdo mantem o controlador de velocida-
de ativado: o inversor modula, o motor é magnetizado e
o acionamento estd pronto para um arranque rapido. O
atraso de velocidade zero pode ser usado por exemplo
com a fungao jogging.

‘elocidade O controlador de velocidade
permanece ativo.

O motor é desacelerado até a
velocidade zero real.

- - - - -21.06

Tempo

Atraso

0...30000 ms

Atraso velocidade zero.

1=1ms/1=1ms
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecdo FbEq 16b / 32b
21.8 Controlo corrente CC | Ativa/desativa as fun¢des de paragem CC e de pés-mag- |- / uintl6
netizagdo. Consulte a sec¢do Magnetizacdo CC (pagina 67).
Nota:
« Aparagem CC esta disponivel apenas com controlo de
velocidade no modo de controlo DTC do motor (ver pa-|
gina 26).
- A magnetizacdo CC provoca o aquecimento do motor.
Em aplicacdes onde sejam necessarios longos tempos
de magnetizagdo CC, devem ser usados motores venti-
lados externamente. Se o periodo de magnetizagdo CC
for elevado, a magnetizagdo CC ndo pode evitar a ro-
tagdo do veio do motor se for aplicada uma carga
constante ao motor.
b0 | Paragem CC 1 = Ativa paragem CC. Consultar a secgao Paragem
CC (pagina 67).
Nota: A funcdo de paragem CC nao tem efeito se o sinal de
arranque estiver desligado.
bl| Pés-magnetizagdo |1 = Ativa pés-magnetizagdo. Consultar a seccdo Pés-mag-
netizagdo (pagina 68).
Nota: A pds-magnetizagdo estd disponivel apenas quando
rampa é o modo de paragem selecionado (ver o parametro
21.3 Modo parar).
b2...15 Reserved
0000h...FFFFh 1=1/1=1
219 Veloc paragem CC Define a velocidade de paragem CC. Ver parametro 21.8 5.00 rpm / real32
Controlo corrente CC e a secgdo Paragem CC (pagina 67).
0.00...1000.00 rom | Veloc paragem CC. Para escala 16-bit, ver parametro 46.1. |- /100 =1rpm
21.10 Ref corrente CC Define a corrente de paragem CC em percentagem da 30.0 percentagem /
corrente nominal do motor. Ver parametro 21.8 Controlo | real32
corrente CC e a sec¢do Magnetizagao CC (pagina 67).
0.0...100.0 percenta- | Velocidade paragem CC. 1=1percentagem /10
gem =1percentagem
21.11 Tempo pés-magneti- | Define a duracdo do tempo em que a pds-magnetizacdo | 0s / uint32
zagao estd ativa depois do motor ser parado. A corrente de
magnetizacdo é definida pelo parametro 21.10 Ref corrente
cC.
Ver parametro 21.8 Controlo corrente CC
0..3000s Tempo de pés-magnetizacao. 1=1s/1=1s
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Nome / Gama /
Selegao

Descricao

Def / Tipo
FbEq 16b / 32b

21.12

Comando magneti-
zagdo continua

Ativa/desativa (ou seleciona uma fonte que ativa/desativa)
amagnetizagdo continua. Consulte a sec¢do Magnetizacdo
continua (pagina 68).

A corrente de magnetizagao é calculada com base nare-
feréncia do fluxo (ver o grupo de parametros 97 Controlo
motor).

Nota:

« Estafuncao estd disponivel apenas em modo de controlo|
DTC do motor.

« A magnetizagao continua provoca o aquecimento do
motor. Em aplicagdes onde sejam necessarios longos
tempos de magnetizagdo continua, os motores devem
ser ventilados externamente.

« A magnetizagao continua ndo pode impedir o veio do
motor de rodar durante um longo periodo se for aplicada
uma carga constante ao motor.

0 = Funcionamento normal

1 = Magnetizacdo ativa

Off / uint32

Off

0.

On

1

QOutro [bit]

Veja Termos e abreviaturas (pagina 134).

21.13

Modo auto-fase

Seleciona a forma como o autofaseamento é efetuado.

Consulte a sec¢do Autofaseamento (pagina 63).

Nota: Este parametro ndo pode ser alterado enquanto o
acionamento esta a funcionar.

Sintonizar / uint16

Sintonizar

Este modo tem um resultado mais preciso de autofasea-
mento. Este modo pode ser usado e é recomendado, se
for permitido ao motor rodar o tempo de arranque nao
for critico.

Nota: Este modo provoca a rotagdo do motor. A gama de
carga deve ser inferior a 5%.

Imobilizado 1

Mais rapido que o modo Sintonizar, mas ndo tao preciso.
O motor nao roda.

Motores de imanes permanentes: Este modo é recomen-
dado com motores de polos salientes.

Imobilizado 2

Um modo alternativo de imobiliza¢do do autofaseamento
que pode ser usado se o modo Sintonizar e o modo Imobi-
lizado 1 apresentar resultados errados. No entanto, este
modo é considerado mais lento que Imobilizado 1.

Motores de imanes permanentes: Este modo é recomen-
dado com motores de polos salientes.

Voltar comimpulso Z

Este modo deve ser usado se for necessario observar o
sinal de impulso zero do codificador e outros modos nao
derem resultado. O motor roda até ser detetado umimpul-
SO zero.




Parametros 267

Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecio FbEq 16b / 32b
21.14 Fonte entrada pré- | Selecionaafonte do comando on/off de pré-aquecimento | Off / uint32
aquecimento do motor.
Consulte a secg¢do Pré-aquecimento (pagina 67).
Nota: A funcdo de pré-aquecimento ndo ativa se
. afuncdo de bindrio seguro off estiver ativada,
« uma falha estiver ativa,
. tiver passado menos de um minuto apds a paragem, ou
« Afuncdo dormir PID esta ativa.
O pré-aquecimento é desativado quando o acionamento
arranca, e ultrapassado pela pré-magnetizagdo, pés-mag-
netizacdo ou magnetizacdo continua.
0 = Preaquecimento inativo
1 = Preaquecimento ativo
Off 0. O pré-aquecimento estd sempre desativado. 0
On 1. O pré-aquecimento estd sempre ativo quando o aciona- |1
mento esta parado (além das condi¢des acima referidas).
DIl Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0). 2
DI2 Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1). 3
DI3 Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2). 4
Dl4 Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3). 5
DI5 Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4). 6
DI6 Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5). 7
Supervisao 1 Supervisdo 1 ativo (32.1 Estado supervisao, bit 0). 8
Supervisdo 2 Supervisdo 2 ativo (32.1 Estado supervisao, bit 1). 9
Supervisdo 3 Supervisdo 3 ativo (32.1 Estado supervisao, bit 2). 10
Outro [bit] Veja Termos e abreviaturas (pagina 134). -
21.15 Atraso tempo pré- | Define o tempo de atraso para a fungdo pré-aquecimento. |60 s / real32
aquecimento
10...3000 s Atraso tempo pré-aquecimento. 1=1s/1=1s
21.16 Corr pré-aquec Define a corrente de pré-aquecimento do motor que é ali- | 0.0 percentagem /

mentada para o motor quando a fonte selecionada por
21.14 Fonte entrada pré-aquecimento esta ON. Valor em
percentagem da corrente nominal do motor.

real32

0.0 ... 30.0 percenta-
gem

Corrente pré-aquecimento.

1=1percentagem /10
=1 percentagem
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Nome / Gama /
Selegao

Descricao

Def / Tipo
FbEq 16b / 32b

21.18

Tempo rearme autom

O motor pode ser arrancado automaticamente depois de
uma curta falha de poténcia de alimentagdo, usando a
funcdo de rearme automatico. Consulte a sec¢do Rearme
automatico (pagina 81).

Quando este parametro é ajustado para 0.0 segundos, o
reinicio automatico é desativado. De outra forma, o para-
metro define a duragdo méaxima da falha de poténcia apds
o que o reinicio é tentado. Notar que este tempo também
inclui o atraso de pré-carregamento CC.

AVISO!
A A funcao restaura o acionamento automaticamente e
retoma a operagdo depois de uma falha de alimen-
tagdo. Certifique-se de ndo pode ocorrer nenhuma si-
tuacdo de perigo.

5.0s /real32

0.0..10.0s

0.0 s = Rearme automatico desativado.

0.1...10.0 s = Duragao maxima da falha de poténcia.

1=1s/10=1s

21.19

Modo arr escalar

Seleciona a fungdo de arranque do motor para modo de
controlo escalar do motor, ou seja, quando 99.4 Modo
controlo motor estd definido para Escalar.

Nota:

« Afuncdo de arranque para o modo de controlo DTC é
selecionada pelo parametro 21.1 Modo arrancar.

. Com motores de imanes permanentes, deve ser usado|
o modo de arranque Automatico.

Consulte ainda a sec¢cdo Magnetizacao CC (pagina 67).

Normal / uint16

Normal

Arranque imediato da velocidade zero.

Tempo const

O acionamento pré-magnetiza o motor antes do arranque.
O tempo de pré-magnetizacao é definido pelo parametro
21.2 Tempo magnetizacdo. Este modo deve ser selecionado
se for necessdario um tempo constante de pré-magneti-
zagao (ex: se o arranque do motor tiver de ser sincronizado
com a abertura de um travao mecanico). Este ajuste
também garante o bindrio de arranque mais elevado
possivel quando o tempo de pré-magnetizacdo é ajustado
com uma duragdo suficiente.

Nota: Este modo nao pode ser usado para arrancar um motor,
em rotagao.

AVISO!

A O acionamento arranca depois do tempo de magneti-
zagdo definido ter passado mesmo se a magnetizagao
ndo tiver sido completada. Em aplicacdes onde é es-
sencial um binario de arranque completo, verificar se
o tempo de magnetizacdo constante é suficientemente
longo para permitir uma geragao de magnetizagdo e
de bindrio completa.

-

Automatico

Este ajuste deve ser usado

- emaplicagdes onde sao requeridos arranques em rotagao
(ie. arranque de um motor em rotagdo, e

. com motores de imanes permanentes.
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selegéo FbEq 16b / 32b
21.20 Forcar rampa para- | Num acionamento seguidor controlado por binario, forcar | N&o selecionado /
gem seguidor (ou selecionar uma fonte que force) o acionamento a mu- | uint32
dar para controlo de velocidade com um comando de pa-
ragem em rampa (Off1 e Off3). Isto é requerido para uma
paragem em rampa independente pelo seguidor.
Ver ainda a sec¢do Funcionalidade mestre/seguidor.
1= A paragem em rampa forca o controlo da velocidade
Nao selecionado 0. 0
Selecionado 1. 1
DIIL Entrada DIIL (10.2 Estado atraso DI, bit 15). 2
DIl Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0). 3
DI2 Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1). 4
DI3 Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2). 5
Dl4 Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3). 6
DI5 Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4). 7
DI6 Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5). 8
DIO1 Entrada/saida digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0). |11
DlO2 Entrada/saida digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit1). |12
Outro [bit] Veja Termos e abreviaturas (pagina 134). -
21.37 Estimativa da tempe- | Seleciona a fonte do comando on/off da estimativa da Inativo (falso) / uint32

ratura do motor

temperatura do motor.

Consulte a seccdo Estimativa da temperatura do motor (pa-
gina 69).

Nota: A funcdo da estimativa da temperatura do motor re-

quer que

- 0oID Run seja executado

- o pedido de ID Run ndo esteja ativo

- uma falha ndo esteja ativa, e

. o acionamento esteja no estado parado e pronto para
funcionar.

AVISO!
O acionamento inicia a modulagdo quando as con-

dicdes acima sdo cumpridas e a selecdo esta ativa.
Cuidado redobrado ao reiniciar o acionamento.

Inativo (falso) o] 0
Ativo (verdadeiro) 1 1
ED1 Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0). 2
ED2 Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1). 3
ED3 Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2). 4
ED4 Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3). 5
ED5 Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4). 6
ED6 Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5). 7

8

Supervisao 1

Supervisdo 1 ativo (32.1 Estado supervisao, bit 0).
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecao FbEq 16b / 32b
Supervisao 2 Supervisdo 2 ativo (32.1 Estado supervisao, bit 1). 9
Supervisao 3 Supervisado 3 ativo (32.1 Estado supervisao, bit 2). 10
Comando de arran- | A estimativa da temperatura do motor é sempre realizada |11
que do acionamento | com o comando de arranque do acionamento.

Arranque do aciona- | A estimativa da temperatura do motor é realizada logo 12
mento apos o arranque do acionamento (arranque da placa de
controlo).
21.38 Tempo da estimativa | Define o tempo da estimativa da temperatura do motor. |4.0s / real32

motor

da temperatura do

A estimativa da temperatura do motor é ativada com o
parametro 21.37 Estimativa da temperatura do motor.

0.5..20.0s

Tempo da estimativa da temperatura do motor em segun-
dos.

10=1s/10=1s
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecio FbEq 16b / 32b
22 Selegdo referéncia | Selecdo da referéncia de velocidade; ajustes do potencié-
velocidade metro do motor.
Consultar os esquemas da cadeia de controlo nas paginas
656...658.
22.1 Ref velocilimitada | Apresenta a saida do bloco de selegdo da referéncia de -/ real32
velocidade.
Consultar o diagrama da cadeia de controlo na pagina 657.
Este parametro é apenas de leitura.
-30000.00 ... Valor da referéncia de velocidade selecionada. Paraescala |- /100 =1rpm
30000.00 rpm 16-bit, ver parametro 46.1.
2211 Selegao refl veloc Seleciona a fonte 1 da referéncia de velocidade. All escalada / uint32

Podem ser definidas duas fontes de sinal com este para-
metro e 22.12 Selecdo ref2 veloc. Uma fonte digital selecio-
nada por 22.14 Selecdo refl/2 velocidade pode ser usada
para comutar entre duas fontes, ou aplicada uma fungdo
matematica (22.13 Funcao refl veloc) aos dois sinais para
criar a referéncia.

2213
0—

eA—|
B —| 6

outros—|

0—

:;:6

Outros—|

Zero Nenhum. 0
All escalada 12.12 Valor escalado All (pagina 196). 1
Al2 escalada 12.22 Valor escalado Al2 (pagina 198). 2
FB Arefl 3.5 FB Areferéncia 1 (pagina 144). 4
FB Aref2 3.6 FB A referéncia 2 (pagina 144). 5
EFB refl 3.9 EFB referéncia 1 (pagina 144). 8
EFB ref2 3.10 EFB referéncia 2 (pagina 144). 9
DDCS ctrl refl 3.11 DDCS control ref 1 (pagina 144). 10
DDCS ctrl ref2 3.12 DDCS control ref 2 (pagina 144). 11
M/F referéncia 1 3.13 M/F ou D2D refl (pagina 145). 12
M/F referéncia 2 3.14 M/F ou D2D ref2 (pagina 145). 13
Potencidmero motor | 22.80 Ref atual potenc motor (saida da funcdo de poten- |15
cidmetro do motor).
PID 40.1Valor atual processo PID (saida do controlador PIDdo |16
processo).
Painel ctrl (ref guarda- | Referéncia consola de programacao, com valor inicial da |18

da)

ultima referéncia de consola usada. Consulte a sec¢do
Usando a consola de programagdo como uma fonte de
controlo externo (pagina 25).




272 Parametros

Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecao FbEq 16b / 32b
Painel ctrl (ref copia- | Referéncia consola de programagao, com valor inicial da |19
da) fonte anterior ou valor atual. Consulte a sec¢ao Usando a
consola de programacgao como uma fonte de controlo ex-
terno (pagina 25).
Outro [bit] Selegdo dafonte (ver Termos e abreviaturas (pagina134)). |-
22.12 Selecao ref2 veloc Seleciona a fonte 2 da referéncia de velocidade. Zero / uint32
Para as selegdes e um diagrama de selecdo da fonte de
referéncia, consultar o parametro 22.11 Selecao refl veloc.
22.13 Funcéo refl veloc Seleciona uma fungdo matematica entre as fontes dere- | Refl / uint16
feréncia selecionadas pelos parametros 22.11 Selecdo refl
veloc e 22.12 Selecdo ref2 veloc. Ver diagrama em 22.11 Se-
lecao refl veloc.
Refl Sinal selecionado pelo 22.11 Selecdo refl veloc é usado co- |0
mo referéncia de velocidade 1 como esta (nenhuma fungado
aplicada).
Ad (refl + ref2) A somadas fontes de referéncia é usada como referéncial |1
de velocidade.
Sub (refl - ref2) A subtragao ([22.11 Selecdo refl veloc] - [22.12 Seleg¢ao ref2 |2
veloc]) das fontes de referéncia é usada como referéncia
1 de velocidade.
Mul (refl x ref2) A multiplicagdo das fontes de referéncia é usada como 3
referéncial de velocidade.
Min (refl, ref2) A mais pequena das fontes de referéncia é usada como 4
referéncial de velocidade.
Max (refl, ref2) Amaior das fontes de referéncia é usada como referéncial |5
de velocidade.
22.14 Selecaorefl/2 veloci- | Configura a selecdo entre as referéncias de velocidade 1e | Seguir selecdo

dade

2.
Ver diagrama em 22.11 Selecdo refl veloc.
0 = Referéncia 1 velocidade

1 = Referéncia 2 velocidade

Extl/Ext2 / uint32

Ref velocidade 1 0. 0
Ref velocidade 2 1. 1
Seguir selegao A referéncia 1 de velocidade é usada quando o local de 2
Extl/Ext2 controlo externo EXT1 esta ativo. A referéncia 2 de veloci-

dade é usada quando o local de controlo externo EXT2 esta

ativo.

Ver também o pardmetro 19.11 Selecdo Extl/Ext2.
Di1 Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0). 3
DI2 Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1). 4
DI3 Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2). 5
DI4 Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3). 6
DI5 Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4). 7
DI6 Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5). 8
DIO1 Entrada/saida digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0). |11
DIO2 Entrada/saida digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit1). |12
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Nome / Gama /
Selecao

Descricao

Def / Tipo
FbEq 16b / 32b

QOutro [bit]

Veja Termos e abreviaturas (pagina 134).

22.15

Aditivo velocidade
refl

Define uma referéncia a ser adicionada a referéncia de
velocidade depois da selecdo de referéncia (ver pagina
656).

Sobre as sele¢bes, consultar o parametro 22.11 Selecao
refl veloc.

Nota: Por razdes de seguranca, o aditivo ndo é aplicado
quando qualquer das fungdes de paragem estdo ativas.

Zero / uint32

22.16

Partilha velocidade

Define um fator de escala para a referéncia de velocidade
selecionada (referéncia de velocidade 1 ou 2 multiplicada
pelo valor definido).

A referéncia 1 ou 2 de velocidade é selecionada pelo para-
metro 22.14 Selecao refl/2 velocidade.

1.000 SemUnid /
real32

-8.000...8.000 SemU-
nid

Fator de escala da referéncia de velocidade.

1000 =1 SemUnid /
1000 =1 SemUnid

22.17

Aditivo velocidade
ref2

Define uma referéncia a ser adicionada a referéncia de
velocidade depois da fungao de partilha de velocidade (ver
pagina 656).

Sobre as selegdes, consultar o parametro 22.11 Selecdo
refl veloc.

Nota: Por razdes de seguranca, o aditivo ndo é aplicado
quando qualquer das fungdes de paragem estdo ativas.

Zero / uint32

22.21

Fungdo velocidade
constante

Determina como sao selecionadas as velocidades constan-
tes, e se o sinal de sentido de rotacdo é ou ndo considerado
quando aplicado a uma velocidade constante.

-/ uintl6

b0

Modo veloc constan-
te

1=Embalado: Sdo selecionaveis 7 velocidades constantes
usando as trés fontes definidas pelos parametros 22.22,
22.23 e 22.24.

0 = Separadas: As velocidades constantes 1, 2 e 3 sdo ati-
vadas separadamente pelas fontes definidas pelos para-
metros 22.22, 22.23 e 22.24 respetivamente.

Em caso de conflito, a velocidade constante com o nimero
mais pequeno tem prioridade.

bl

Ativar sentido

1 = Sent arranque: Para determinar o sentido de marcha
para uma velocidade constante, o sinal do ajuste da velo-
cidade constante (parametros 22.26...22.32) é multiplicado
pelo sinal de sentido (direto: +1, inverso: -1). Isto permite
efetivamente ao acionamento ter 14 velocidades constan-
tes (7 diretas, 7 inversas) se todos os valores em
22.26...22.32 forem positivos.

A\

0 = Seg o Par: O sentido de marcha para a velocidade
constante é determinado pelo sinal do ajuste da velocidade
constante (parametros 22.26...22.32).

AVISO!

é negativa, o acionamento opera no sentido direto.

Se o sinal de sentido é inverso e a velocidade constante

b2...15

Reserved

0000h...FFFFh

1=1/1=1
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selegdo FbEq 16b / 32b
22.22 Sel veloc constante 1 | Quando o bit 0 do pardmetro 22.21 Funcdo velocidade DI5 / uint32
constante é 0 (Separado), seleciona uma fonte que ativa
a velocidade constante 1.
Quando o bit 0 do parametro 22.21 Funcao velocidade
constante é 1 (Embalado), este parametro e os parametros
22.23 Sel veloc constante 2 e 22.24 Sel veloc constante 3
selecionam trés fontes cujos estados ativam velocidades
constantes como se segue:
Fonte defini- | Fonte defini- | Fonte defini- | Velocidade
da pelo par. | da pelo par. | da pelo par. | constante
22.22 22.23 22.24 ativa
0 0 0 Nenhum
1 0 0 Veloc cons-
tante 1
0 1 0 Veloc cons-
tante 2
1 1 0 Veloc cons-
tante 3
0 0 1 Veloc cons-
tante 4
1 o] 1 Veloc cons-
tante 5
0 1 1 Veloc cons-
tante 6
1 1 1 Veloc cons-
tante 7
N&o selecionado 0 0
Selecionado 1 1
DI1 Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0). 2
DI2 Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1). 3
DI3 Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2). 4
Dl4 Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3). 5
DI5 Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4). 6
DI6 Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5). 7
DIO1 Entrada/saida digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0). |10
DIO2 Entrada/saida digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit1). |11
QOutro [bit] Veja Termos e abreviaturas (pagina 134). -
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecio FbEq 16b / 32b
22.23 Sel veloc constante 2 | Quando o bit 0 do pardmetro 22.21 Funcao velocidade N&o selecionado /
constante é O (Separado), seleciona uma fonte que ativa | uint32
a velocidade constante 2.
Quando o bit 0 do pardmetro 22.21 Funcao velocidade
constante é 1 (Embalado), este parametro e os parametros
22.22 Sel veloc constante 1 e 22.24 Sel veloc constante 3
selecionam trés fontes que sdo usadas para ativar veloci-
dades constantes. Ver a tabela no parametro 22.22 Sel veloc
constante 1.
Sobre as sele¢des, consultar o parametro 22.22 Sel veloc
constante 1.
22.24 Sel veloc constante 3| Quando o bit 0 do parametro 22.21 Funcao velocidade N&o selecionado /
constante é O (Separado), seleciona uma fonte que ativa | uint32
a velocidade constante 3.
Quando o bit 0 do parametro 22.21 Funcao velocidade
constante é 1 (Embalado), este parametro e os parametros
22.22 Sel veloc constante 1 e 22.23 Sel veloc constante 2
selecionam trés fontes que sdo usadas para ativar veloci-
dades constantes. Ver a tabela no parametro 22.22 Sel veloc
constante 1.
Sobre as sele¢des, consultar o parametro 22.22 Sel veloc
constante 1.
22.26 Veloc constante 1 Define a velocidade constante 1 (a velocidade do motora |300.00 rpm / real32
que o motorirarodar quando for selecionada a velocidade
constante 1).
-30000.00 ... Veloc constante 1. Para escala 16-bit, ver parametro 46.1. |- /100 =1rpm
30000.00 rpm
22.27 Veloc constante 2 Define a velocidade constante 2. 0.00 rpm / real32
-30000.00 ... Veloc constante 2. Para escala 16-bit, ver pardmetro 46.1. |-/100=1rpm
30000.00 rpm
22.28 Veloc constante 3 Define a velocidade constante 3. 0.00 rpm / real32
-30000.00 ... Veloc constante 3. Para escala 16-bit, ver parametro 46.1. |- /100 =1rpm
30000.00 rpm
22.29 Veloc constante 4 Define a velocidade constante 4. 0.00 rpm / real32
-30000.00 ... Veloc constante 4. Para escala 16-bit, ver parametro 46.1. |- /100=1rpm
30000.00 rpm
22.30 Veloc constante 5 Define a velocidade constante 5. 0.00 rpm / real32
-30000.00 ... Veloc constante 5. Para escala 16-bit, ver parametro 46.1. |- /100 =1rpm
30000.00 rpm
22.31 Veloc constante 6 Define a velocidade constante 6. 0.00 rpm / real32
-30000.00 ... Veloc constante 6. Para escala 16-bit, ver parametro 46.1. |- /100 =1rpm
30000.00 rpm
22.32 Veloc constante 7 Define a velocidade constante 7. 0.00 rpm / real32

-30000.00 ...
30000.00 rpm

Veloc constante 7. Para escala 16-bit, ver parametro 46.1.

-/100=1rpm
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecao FbEq 16b / 32b
22.41 Ref veloc segura Define a referéncia de velocidade segura que é usadacom |-/ real32
funcdes de supervisdao como
« 12.3 Fungdo supervisao Al
« 49.5Acao perda comunicagao
« 50.2 FBA A func perda comun
« 50.32 Func perd com FBA B
. 58.14 Acdo perda comun.
-30000.00 ... Referéncia de velocidade segura. Para escala 16-bit, ver -/100=1rpm
30000.00 rpm parametro 46.1.
22.42 Ref jogging 1 Define a referéncia de velocidade para a fungdo dejogging | 0.00 rpm / real32
1. Para mais informacdes sobre jogging, ver pagina 60.
-30000.00 ... Referéncia de velocidade para a fungdo jogging 1. Para -/100=1rpm
30000.00 rpm escala 16-bit, ver parametro 46.1.
22.43 Ref jogging 2 Define a referéncia de velocidade para a fungao de jogging | 0.00 rpm / real32
2. Para mais informacdes sobre jogging, ver pagina 60.
-30000.00 ... Referéncia de velocidade para a fung¢do jogging 2. Para -/100=1rpm
30000.00 rpm escala 16-bit, ver parametro 46.1.
22.51 Funcdo velocidade |Ativa/desativaafuncdo de velocidades criticas. Determina |- / uintl6
critica ainda se as gamas especificadas sdo efetivas em ambos
os sentidos de rotagao ou nao.
Consulte ainda a sec¢do Velocidades/frequéncias criti-
cas (pagina 47).
b0 | Ativar 1 = Ativado: Velocidade criticas ativas.
0 = Desativado: Velocidade criticas desativadas.
bl Modo assin 1= Atribuido: As atribui¢des dos parametros 22.52...22.57
sdo consideradas.
0 = Absoluto: Os parametros 22.52...22.57 sdo tratados
como valores absolutos.
Cada gama é efetiva em ambos os sentidos de rotagao.
b2...15 | Reserved
0000h...FFFFh 1=1/1=1
22.52 Veloc critica 1 baixa |Define o limite inferior para a gama da velocidade critica |0.00 rpm / real32
1
Nota: Este valor deve ser inferior ou igual ao valor de 22.53
Veloc critica 1 alta.
-30000.00 ... Limite inferior para a velocidade critica 1. Para escala16- |-/100=1rpm
30000.00 rpm bit, ver parametro 46.1.
22.53 Veloc critica 1 alta Define o limite superior para a gama da velocidade critica |0.00 rpm / real32
1
Nota: Este valor deve ser superior ou igual ao valor de 22.52
Veloc critica 1 baixa.
-30000.00 ... Limite superior para a velocidade critica 1. Para escala 16- |-/100=1rpm
30000.00 rpm bit, ver parametro 46.1.
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecio FbEq 16b / 32b
22.54 Veloc critica 2 baixa |Define o limite inferior para a gama da velocidade critica |0.00 rpm / real32
2
Nota: Este valor deve ser inferior ou igual ao valor de 22.55
Veloc critica 2 alta.
-30000.00 ... Limite inferior para a velocidade critica 2. Para escala 16- |- /100 =1rpm
30000.00 rpm bit, ver parametro 46.1.
22.55 Veloc critica 2 alta Define o limite superior para a gama da velocidade critica |0.00 rpm / real32
2
Nota: Este valor deve ser superior ou igual ao valor de 22.54
Veloc critica 2 baixa.
-30000.00 ... Limite superior para a velocidade critica 2. Para escala16- |- /100 =1rpm
30000.00 rpm bit, ver parametro 46.1.
22.56 Veloc critica 3 baixa |Define o limite inferior para a gama da velocidade critica |0.00 rpm / real32
3
Nota: Este valor deve ser inferior ou igual ao valor de 22.57
Veloc critica 3 alta.
-30000.00 ... Limite inferior para a velocidade critica 3. Para escala16- |- /100 =1rpm
30000.00 rpm bit, ver parametro 46.1.
22.57 Veloc critica 3 alta Define o limite superior para a gama da velocidade critica |0.00 rpm / real32
3
Nota: Este valor deve ser superior ou igual ao valor de 22.56
Veloc critica 3 baixa.
-30000.00 ... Limite superior para a velocidade critica 3. Para escala16- |- /100 =1rpm
30000.00 rpm bit, ver parametro 46.1.
22.71 Funcdo poten motor | Ativa e seleciona o modo do potencidmetro do motor. Inativo / uint16
Consulte a secgdo Potencidémetro do motor (pagina 74).
Inativo Potenciémetro do motor desativado e o seu valor ajustado |0
para O.
Ativo (inic no arran- | Quando ativo, o potencidmetro do motor adota em primei- |1
que) ro lugar o valor definido pelo parametro 22.72 Valor inic
potenc motor.
Quando o acionamento esta a funcionar, o valor pode ser
ajustado desde as fontes acima e abaixo definidas pelos
parametros 22.73 Fonte ac potenc motor e 22.74 Fonte bx
potenc motor.
Uma paragem ou um ciclo de poténcia ira restaurar o po-
tencidmetro do motor para o valor inicial (22.72).
Ativo (retomar arran- | Como Ativo (inic no arranque), mas o valor do potenciéme- |2
que) tro do motor é mantido ao longo de uma paragem ou de
um ciclo de poténcia.
22.72 Valor inic potenc mo- | Define um valor inicial (ponto de arranque) para o poten- |0.00 SemUnid / real32

tor

cidmetro do motor. Ver as sele¢des do parametro 22.71
Funcéo poten motor.

-32768.00 ...32767.00
SemUnid

Valor inicial para potenciémetro do motor.

1=1SemUnid /100 =
1 SemUnid




278 Parametros

Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecao FbEq 16b / 32b
22.73 Fonte ac potenc mo- | Seleciona a fonte do sinal acima do potenciémetro do Nao selecionado /
tor motor. uint32
0 = Sem alteragao
1=Aumenta o valor do potenciémetro do motor. (Se ambas
as fontes inferiores e superiores estiverem ligadas, o valor
do potencidmetro ndo ira alterar.)
N&o selecionado 0 0
Selecionado 1 1
Di1 Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0). 2
DI2 Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1). 3
DI3 Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2). 4
Dl4 Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3). 5
DI5 Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4). 6
DI6 Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5). 7
DIO1 Entrada/saida digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0). |10
DIO2 Entrada/saida digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit1). |11
Outro [bit] Veja Termos e abreviaturas (pagina 134). -
22.74 Fonte bx potenc mo- | Seleciona a fonte do sinal do potenciémetro do motor. Néo selecionado /
tor _ = uint32
0 = Sem alteragao
1=Diminui o valor do potenciémetro do motor. (Se ambas
as fontes inferiores e superiores estiverem ligadas, o valor
do potencidmetro nao altera.)
Sobre as sele¢des, consultar o parametro 22.73 Fonte ac
potenc motor.
22.75 Tempo rampa potenc | Define a taxa de alteragdo do potenciémetro do motor. 60.0's / real32
motor Este parametro especifica o tempo requerido para o po-
tencidmetro do motor para alterar do minimo (22.76) para
maximo (22.77). A mesma taxa de alteragdo é aplicada em
ambos os sentidos.
0.0...3600.0 s Tempo de alteragdo do potenciédmetro do motor. 10=1s/10=1s
22.76 Valor min potenc mo- | Define o valor minimo do potenciémetro do motor. -1500.00 SemUnid /
tor real32
-32768.00 ...32767.00 | Potencidmetro do motor minimo. 1=1SemUnid /100 =
SemUnid 1 SemUnid
22.77 Valor max potenc Define o valor maximo do potenciémetro do motor. 1500.00 SemUnid /
motor real32
-32768.00...32767.00 | Potencidmetro do motor maximo. 1=1SemUnid /100 =
SemUnid 1 SemUnid
22.80 Ref atual potenc mo- | Apresenta a saida da func¢do de potenciémetro do motor. |-/ real32

tor

(O potenciémetro do motor é configurado usando os
parametros 22.71...22.74.)

Este parametro é apenas de leitura.

-32768.00 ... 32767.00
SemUnid

Valor do potenciémetro do motor.

1=1SemUnid /100 =
1 SemUnid
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecio FbEq 16b / 32b
22.81 Ref veloc atual 1 Apresenta o valor da fonte da referéncia de velocidade 1 -/ real32
(selecionada pelo parametro 22.11 Selecdo refl veloc).
Consultar o diagrama da cadeia de controlo na pagina 656.
Este parametro é apenas de leitura.
-30000.00 ... Valor da fonte de referéncia 1. Para escala 16-bit, ver -/100=1rpm
30000.00 rpm parametro 46.1.
22.82 Ref veloc atual 2 Apresenta o valor da fonte da referéncia de velocidade 2 |-/ real32
(selecionada pelo parametro 22.12 Selecao ref2 veloc).
Consultar o diagrama da cadeia de controlo na pagina 656.
Este parametro é apenas de leitura.
-30000.00 ... Valor da fonte de referéncia 2. Para escala 16-bit, ver -/100 =1rpm
30000.00 rpm parametro 46.1.
22.83 Ref veloc atual 3 Apresenta o valor da referéncia de velocidade depois da -/ real32
funcdo matematica ser aplicada pelo parametro 22.13
Funcdo refl veloc e selecdo da referéncia1/2 (22.14 Selecao
refl/2 velocidade). Consultar o diagrama da cadeia de
controlo na pagina 656.
Este pardmetro é apenas de leitura.
-30000.00 ... Referéncia de velocidade depois da selecdo da fonte. Para |- /100 =1rpm
30000.00 rpm escala 16-bit, ver parametro 46.1.
22.84 Ref veloc atual 4 Apresenta o valor da referéncia de velocidade depois da -/ real32
aplicagdo do 12 aditivo de velocidade (22.15 Aditivo veloci-
dade refl). Consultar o diagrama da cadeia de controlo na
pagina 656.
Este parametro é apenas de leitura.
-30000.00 ... Referéncia de velocidade apds aditivo 1. Para escala 16-bit, |- /100 =1rpm
30000.00 rpm ver parametro 46.1.
22.85 Ref veloc atual 5 Apresenta o valor da referéncia de velocidade depois da -/ real32
aplicagdo do fator de escala de partilha de velocidade
(22.16 Partilha velocidade). Consultar o diagrama da cadeia
de controlo na pagina 656.
Este parametro é apenas de leitura.
-30000.00 ... Referéncia de velocidade depois da escala de partilhade |-/100=1rpm
30000.00 rpm velocidade. Para escala 16-bit, ver parametro 46.1.
22.86 Ref veloc atual 6 Apresenta o valor da referéncia de velocidade depoisda |-/ real32
aplicagdo do 22 aditivo de velocidade (22.17 Aditivo veloci-
dade ref2). Consultar o diagrama da cadeia de controlo na
pagina 656.
Este parametro é apenas de leitura.
-30000.00 ... Referéncia de velocidade apds aditivo 2. Para escala 16-bit, |- /100 =1rpm
30000.00 rpm ver parametro 46.1.
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecao FbEq 16b / 32b
22.87 Ref veloc atual 7 Apresenta o valor da referéncia de velocidade antes da -/ real32

aplicagdo das velocidades criticas. Consultar o diagrama
da cadeia de controlo na pagina 657.

O valor é recebido de 22.86 Ref veloc atual 6 exceto se ul-

trapassado por

- qualquer velocidade constante

. umareferéncia de jogging

- referéncia controlo rede (ver Termos e abreviaturas (pa-
gina 18))

« referéncia da consola de programagéo

- referéncia de velocidade segura.

Este parametro é apenas de leitura.

-30000.00 ... Referéncia de velocidade antes da aplicacdo de velocidades |- /100 =1rpm
30000.00 rpm criticas. Para escala 16-bit, ver parametro 46.1.
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecio FbEq 16b / 32b
23 Rampa ref velocidade | Ajustes da rampa de referéncia de velocidade (progra-
magdo das gamas de aceleracao e desaceleragdo para o
acionamento).
Consultar o diagrama da cadeia de controlo na pagina 658.
23.1 Ent rampa ref veloc | Apresenta areferéncia de velocidade usada (emrpm)antes |-/ real32
de entrar nas fungbes de rampa e modelagdo. Consultar o
diagrama da cadeia de controlo na pagina 658.
Este pardmetro é apenas de leitura.
-30000.00 ... Referéncia de velocidade antes de rampa e de modelagdo. |- /100 =1rpm
30000.00 rpm Para escala 16-bit, ver parametro 46.1.
23.2 Saida ramparef veloc | Apresenta a referéncia de velocidade com rampa e forma |- / real32
em rpm. Consultar o diagrama da cadeia de controlo na
pagina 658.
Este parametro é apenas de leitura.
-30000.00 ... Referéncia de velocidade depois da rampa e da forma. -/100=1rpm
30000.00 rpm Para escala 16-bit, ver pardmetro 46.1.
23.11 Selegdo ajuste rampa | Seleciona a fonte que comuta entre os dois conjuntos de | ED4; Tempo acel/desa-

tempos de rampa de aceleracdo/desaceleracdo definidos

cel 2 (95.20 b1) /

pelos parametros 23.12...23.15. uint32

0 = O tempo de aceleragao 1 e o tempo de desaceleracao

1 estdo ativos

1= 0 tempo de aceleragao 2 e o tempo de desaceleragao

2 estdo ativos
Tempo acel/desacel | 0. 0
1
Tempo acel/desacel |1. 1
DIl Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0). 2
DI2 Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1). 3
DI3 Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2). 4
Dl4 Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3). 5
DI5 Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4). 6
DI6 Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5). 7
DIO1 Entrada/saida digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0). |10
DIO2 Entrada/saida digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit1). |11
Outro [bit] Veja Termos e abreviaturas (pagina 134). -
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Nome / Gama /
Selegao

Descricao

Def / Tipo
FbEq 16b / 32b

23.12

Tempo aceleracgao 1

Define o tempo de aceleracdo 1 como o tempo necessario
paraavelocidade passar de zero para a velocidade definida
pelo parametro 46.1 Escala velocidade (ndo para o parame-
tro 30.12 Veloc maxima).

Se areferéncia de velocidade aumenta mais rapido do que
ataxa de aceleragdo ajustada, a velocidade do motor segue
a taxa de aceleragao.

Se a referéncia de velocidade aumenta mais lentamente
do que a taxa de aceleragdo ajustada, a velocidade do
motor segue a referéncia.

Se o tempo de aceleragdo definido é muito curto, o aciona-
mento de frequéncia prolonga a aceleragdo para ndo exce-
der os limites de operagédo do acionamento de frequéncia.

20.000 s / real32

0.000 ...1800.000 s

Tempo de aceleragdo 1.

10=1s/1000=1s

23.13

Tempo desacel 1

Define o tempo de desaceleracdo 1 como o tempo necessa-
rio para a velocidade passar da velocidade definida pelo
parametro 46.1 Escala velocidade (ndo do parametro 30.12
Veloc maxima) para zero.

Se avelocidade de referéncia diminui mais lentamente que
a gama de desaceleragdo definida, a velocidade do motor
segue a referéncia.

Se areferéncia de velocidade mudar mais rapidamente do
que a taxa de desaceleragdo ajustada, a velocidade do
motor segue a taxa de desaceleragao.

Se a gama de desaceleragdo tiver um ajuste demasiado
breve, o acionamento prolonga automaticamente a desa-
celeragdo para ndo exceder os limites de funcionamento
do acionamento (ou para nao exceder uma tensao de lin-
gacdo CCsegura). Se existir alguma ddvida sobre o tempo
de desaceleragao ser demasiado curto, assegurar que o
controlo de sobretensdo CC estd ON (parametro 30.30
Controlo sobretensdo.

Nota: Se for necessario um tempo de desaceleracdo curto
para uma aplicacdo de elevada inércia, deve equipar o acio-|
namento com um chopper ou resisténcia de travagem.

20.000 s / real32

0.000 ...1800.000 s

Tempo de desaceleragao 1.

10=1s/1000=1s

23.14

Tempo aceleragao 2

Define o tempo de aceleragdo 2. Ver o parametro 23.12
Tempo aceleragao 1.

60.000 s / real32

0.000 ...1800.000 s

Tempo de aceleragdo 2.

10=1s/1000=1s

23.15

Tempo desacel 2

Define o tempo de desaceleragdo 2. Ver o parametro 23.13
Tempo desacel 1.

60.000 s / real32

0.000 ...1800.000 s

Tempo de desaceleragao 2.

10=1s/1000=1s




Parametros 283

Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecio FbEq 16b / 32b
23.16 Acel tempo forma 1 |Define a forma da rampa de aceleragdo no inicio da acele- |-/ real32
ragdo.
0.000 s: Rampa linear. Adequada para uma aceleragdo/de-
saceleracao uniforme e para rampas lentas.
0.001...1000.000 s: Rampa curva-S. As rampas curva-S sdo
ideais para aplicacdes de elevacdo. A curva-S é constituida
por curvas simétricas em ambos os lados da rampa e uma
parte linear intermédia.
Nota: Por razdes de seguranga, os tempos de forma ndo se
aplicam as rampas de paragem de emergéncia.
Nota: Os tempos de forma da rampa podem nem sempre
ser respeitados se forem alterados durante a rampa e a re-,
feréncia for ultrapassada.
Aceleragao:
Rampa linear:
2317=0s
Velocidade Tempo de
formato
| ==
Rampa
linear:
2316=0s
Rampa curva-
s:
2317>0s
Rampa curva-S:
/23.16 >0s
Temy.
Desaceleracgdo:
Velocidade
Rampa curva-
/s;
2318>0s
Rampa linear:
23.18=0s
Rampa curva-
s:
2319>0s
Rampa linear:
2319=0s \
Temp
0.000...1800.000 s |Forma da rampa no arranque da aceleragao. 10=1s/1000=1s
23.17 Acel tempo forma2 |Define a forma da rampa de aceleragdo no final da acele- |0.000s / real32

racdo. Ver o parametro 23.16 Acel tempo forma 1.

0.000 ...1800.000 s

Forma da rampa no fim da aceleragdo.

10=1s/1000=1s
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Nome / Gama /
Selegao

Descricao

Def / Tipo
FbEq 16b / 32b

23.18

Des tempo forma 1

Define a forma da rampa de desaceleragdo no inicio da
desaceleragdo. Ver o parametro 23.16 Acel tempo forma 1.

0.000 s /real32

0.000 ...1800.000 s

Forma da rampa no arranque da desaceleragao.

10=1s/1000=1s

23.19

Des tempo forma 2

Define a forma da rampa de desaceleragdo no fim da desa-
celeracdo. Ver o parametro 23.16 Acel tempo forma 1.

0.000 s / real32

0.000 ...1800.000 s

Forma da rampa no fim da desaceleragao.

10=1s/1000=1s

23.20

Acel tempo jogging

Define o tempo de aceleracdo para a funcao de jogging,
ou seja, 0 tempo necessario para a velocidade passar de
zero para o valor de velocidade definido pelo pardmetro
46.1 Escala velocidade.

Consulte a sec¢do Jogging (pagina 60).

60.000 s / real32

0.000 ...1800.000 s

Tempo de aceleragao para jogging.

10=1s/1000=1s

23.21

Des tempo jogging

Define o tempo de desaceleragdo para a fungao de jogging,
ou seja, o tempo necessario para a velocidade passar do
valor de velocidade definido pelo parametro 46.1 Escala
velocidade para zero.

Consulte a secgdo Jogging (pagina 60).

60.000 s / real32

0.000...1800.000 s

Tempo de desaceleragao para jogging.

10=1s/1000=1s

23.23

Tempo par emerg

Em modo de controlo de velocidade, este parametro define
a gama de desaceleracdo para a paragem de emergéncia
Off3 como o tempo que deve demorar a velocidade para
baixar do valor do parametro 46.1 Escala velocidade para
zero. Isto também se aplica ao controlo de bindrio porque
0 acionamento comuta para controlo de velocidade ao

receber um comando de paragem de emergéncia Off3.

Em modo de controlo de frequéncia, este parametro espe-
cifica o tempo que deve demorar a frequéncia para baixar
do valor de 46.2 Escala frequéncia para zero.

O modo de paragem de emergéncia e a fonte de ativacdo
sdo selecionados por parametros 21.4 Modo parag emerg
e21.5 Fonte parag emergéncia respetivamente. A paragem
de emergéncia também pode ser ativada através de field-
bus.

Nota: A paragem de emergéncia Offl usa a rampa de desa-|
celeragdo padrdo como definido pelos pardmetros
23.11...23.19 ou 28.71...28.75 (controlo de frequéncia).

3.000s /real32

0.000 ...1800.000 s

Tempo de desaceleragdo da paragem de emergéncia Off3.

10=1s/1000=1s

23.24

Rampa em zero

Seleciona uma fonte que force a referéncia de velocidade
para zero mesmo antes de esta entrar na fungdo de rampa.

0 = Forga a referéncia de velocidade para zero antes da
fungdo de rampa.

1= Areferéncia de velocidade continua normalmente para
a fungdo de rampa

Inativo / uint32

Ativo 0. 0
Inativo 1 1
DI1 Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0). 2
DI2 Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1). 3
DI3 Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2). 4
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecdo FbEq 16b / 32b
D4 Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3). 5
DI5 Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4). 6
Dl6 Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5). 7
DIO1 Entrada/saida digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0). |10
DIO2 Entrada/saida digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit1). |11
Outro [bit] Veja Termos e abreviaturas (pagina 134). -

23.26 Desequilibrio rampa | Seleciona a fonte de ativagdo/desativagdo do equilibrio Nao selecionado /
ativo da rampa de referéncia de velocidade. uint32

Esta fungdo é usada para gerar uma transferéncia suave

de um motor controlado por binario ou tensdo de volta

para um controlo por velocidade. A saida de equilibrio

acompanha a velocidade atual da "linha" da aplicagao e

quando a transferéncia é necessdria, a referéncia de velo-

cidade poder ser rapidamente "passada" para a velocidade

correta da linha.

E ainda possivel usar o equilibrio no controlador de veloci-

dade, ver o parametro 25.9 Equilibrio ctrl veloc ativo.

Ver também o parametro 23.27 Ref desequilibrio rampa.

0 = Inativo

1= Ativo
Nao selecionado 0 0
Selecionado 1 1
DIl Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0). 2
DI2 Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1). 3
DI3 Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2). 4
DI4 Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3). 5
DI5 Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4). 6
Dl6 Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5). 7
DIO1 Entrada/saida digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0). |10
DIO2 Entrada/saida digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit1). |11
Outro [bit] Veja Termos e abreviaturas (pagina 134). -

23.27 Ref desequilibrio Define areferéncia para o equilibrio darampa de velocida- |-/ real32

rampa de. A saida do gerador de rampa é forgada para este valor
quando o equilibrio é ativado pelo parametro 23.26 Dese-
quilibrio rampa ativo.
-30000.00 ... Referéncia de equilibrio da referéncia de velocidade. Para |- /100 =1rpm

30000.00 rpm

escala 16-bit, ver parametro 46.1.
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Nome / Gama /
Selegao

Descricao

Def / Tipo
FbEq 16b / 32b

23.28

Declive variavel ativo

Ativa a funcdo de inclinagdo variavel, que controla a incli-
nagdo da rampa de velocidade durante a alteragdo da re-
feréncia de velocidade. Isto permite que seja gerada uma
taxa constante de rampa, em vez de apenas as duas ram-
pas standard normalmente disponiveis.

Se o intervalo de atualizacdo do sinal de um sistema de
controlo externo e a taxa de declive variavel (23.29 Gama
declive variavel) forem iguais, a referéncia de velocidade
resultantes (23.2 Saida rampa ref veloc é uma linha reta.
Referéncia de

veloc(dade

Referéncia
de
velocidade

i

N

23.02 Saida rampa ref veloc

Temy

t = intervalo de atualizacdo do sinal de um sistema de
controlo externo

A = alteracdo da referéncia de velocidade durante t

Esta funcdo esta ativa apenas em controlo remoto.

Off / uint32

Off

Inclinacdo variavel desativada.

On

Inclinagdo variavel ativa (ndo disponivel em controlo local).

1

QOutro [bit]

Veja Termos e abreviaturas (pagina 134).

23.29

Gama declive variavel

Definir a gama da alteragao da referéncia de velocidade
quando o declive varidvel é ativado pelo parametro 23.28
Declive varidvel ativo.

Para melhores resultados, inserir o intervalo de atualizagao
da referéncia neste parametro.

50 ms / real32

2...30000 ms

Gama de declive variavel.

1=1ms/1=1ms

23.39

Sai corregao velocida-
de seguidor

Apresenta o termo de corregdo de velocidade para a fungio
de partilha de carga com um acionamento seguidor con-
trolado por velocidade.

Consulte a sec¢do Funcao de partilha de carga com um
seguidor controlado por velocidade (pagina 36).

Este parametro é apenas de leitura.

-/ real32

-30000.00 ...
30000.00 rpm

Termo de corregdo de velocidade. Para escala 16-bit, ver
parametro 46.1.

-/100=1rpm
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecdo FbEq 16b / 32b
23.40 | Ativar corregdo veloci-  Com um seguidor controlado por velocidade, selecionara | N&ao selecionado /
dade seguidor fonte para ativar/desativar a fungdo de partilha de carga. |uint32
Consulte a secgao Funcao de partilha de carga com um
seguidor controlado por velocidade (pagina 36).
0 = Inativo
1= Ativo
N&o selecionado 0 0
Selecionado 1 1
Di1 Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0). 2
DI2 Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1). 3
DI3 Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2). 4
DI4 Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3). 5
DI5 Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4). 6
DI6 Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5). 7
DIO1 Entrada/saida digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0). |10
DIO2 Entrada/saida digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit1). |11
Outro [bit] Veja Termos e abreviaturas (pagina 134). -
23.41 Ganho correcao velo- | Ajusta o termo do ganho da corre¢do de velocidade num | 1.00 percentagem /
cidade seguidor seguidor controlado por velocidade. Com efeito, definea |real32
precisdo com que os seguidor segue o bindrio do mestre.
Um valor superior resulta num desempenho muito mais
preciso.
Consulte a sec¢do Funcao de partilha de carga com um
seguidor controlado por velocidade (pagina 36).
0.00...100.00 percen- | Ajuste do termo de corregao de velocidade. 1=1percentagem /
tagem 100 =1 percentagem
23.42 Fonte bin corr veloc | Seleciona a fonte da referéncia de binario para a fungao MF ref 2 / uint32

seguidor

de partilha de carga.

Consulte a sec¢ao Funcao de partilha de carga com um
seguidor controlado por velocidade (pagina 36).

NULL Nenhum. 0
MF ref 2 3.14 M/F ou D2D ref2 (pagina 145). 1
Outro [bit] Selecdo da fonte (ver Termos e abreviaturas (pagina134)). |-
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecao FbEq 16b / 32b
24 Condicion ref veloci- | Erro calculo de velocidade; configuracao da janela de con-
dade trolo do erro de velocidade; passo erro de velocidade.
Consultar os esquemas da cadeia de controlo nas paginas
661 e 662.
24.1 Ref veloc usada Apresenta areferéncia de velocidade com rampa e corrigi- |- / real32
da (antes do erro de calculo da velocidade). Consultar o
diagrama da cadeia de controlo na pagina 661.
Este parametro é apenas de leitura.
-30000.00 ... Referéncia de velocidade usada para cdlculo do erro de -/100=1rpm
30000.00 rpm velocidade. Para escala 16-bit, ver parametro 46.1.
24.2 Veloc atual usada Apresenta o feedback de velocidade usada para célculo -/ real32
do erro de velocidade.
Consultar o diagrama da cadeia de controlo na pagina 661.
Este parametro é apenas de leitura.
-30000.00 ... Feedback de velocidade usada para calculo do erro de ve- |- /100 =1rpm
30000.00 rpm locidade. Para escala 16-bit, ver parametro 46.1.
24.3 Erro veloc filtrado Apresenta o erro da velocidade filtrada. Consultar o diagra- | 0.00 rpm / real32
ma da cadeia de controlo na pagina 661.
Este pardmetro é apenas de leitura.
-30000.00 ... Erro de velocidade filtrada. Para escala 16-bit, ver parame- |- /100 =1rpm
30000.00 rpm tro 46.1.
24.4 Erro veloc negativo | Apresenta o erro da velocidade (invertida) filtrada. Consul- | 0.00 rpm / real32
tar o diagrama da cadeia de controlo na pagina 661.
Este parametro é sé de leitura
-30000.00.... Erro de velocidade invertida. Para escala 16-bit, ver pard- |-/100=1rpm
30000.00 rpm metro 46.1.
24.11 Correcao velocidade | Define a correcdo da referéncia de velocidade, ie. um valor |0.00 rpm / real32

adicionado a referéncia existente entre arampa e o limite.
Isto é util para ajustar a velocidade se necessario, por
exemplo, para ajustar a tragdo entre seccdes de uma ma-
quina de papel.

Nota: Por razdes de seguranca, a correcdo nao é aplicada
quando uma paragem de emergéncia estd ativa.

Limite veloc zero, pode ser impossivel uma paragem
em rampa. Certificar-se de que a corre¢ao é reduzida
ou removida quando uma paragem de rampa é reque-
rida.

Consultar o diagrama da cadeia de controlo na pagina 661.

AVISO!
Se acorregdo dareferéncia de velocidade exceder 21.6

-10000.00 ...
10000.00 rpm

Correcdo da referéncia de velocidade. Para escala 16-bit,
ver parametro 46.1.

-/100=1rpm
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Nome / Gama /
Selecao

Descricao

Def / Tipo
FbEq 16b / 32b

24.12

Tempo filtro erro velo-
cidade

Define a constante de tempo do filtro passa-baixo do erro
de velocidade.

Se a referéncia de velocidade usada mudar rapidamente,
as interferéncias possiveis na medigao de velocidade po-
dem ser filtradas com o filtro de erro de velocidade. Redu-
zindo a ondulagdo com este filtro pode provocar problemas
de sintonizagdo no controlador de velocidade. Uma longa
constante de tempo de filtro e um rdpido tempo de acele-
ragdo sdo contraditérios. Um tempo de filtro muito longo
resulta em controlo instavel.

0 ms /real32

0...10000 ms

Constante de tempo da filtragem de erro de velocidade.
0 = filtragem desativada.

1=1ms/1=1ms

24.13

Filtro de velocidade
RFE

Ativa/desativa a filtragem da frequéncia de ressonancia.
Afiltragem é configurada pelos parametros 24.13... 24.17.

O valor de erro de velocidade que chega ao controlador de
velocidade é filtrado por um filtro de eliminagdo de banda
para eliminar aamplificagcdo das frequéncias de ressonan-
cia mecanica.

Nota: Ajustar o filtro de frequéncia de ressonancia requer
uma compreensao basica dos filtros de frequéncias. A sinto-|
nizacdo incorreta pode amplificar as oscilagdes mecanicas
e danificar o hardware do acionamento. Para garantir a esta-|
bilidade do controlador de velocidade deve parar o aciona-
mento ou desativar a filtragem antes de alterar as defini¢des
dos parametros.

0 = Filtragem da frequéncia de ressonancia desativada.

1 = Filtragem da frequéncia de ressonancia ativada.

Desligado / uint16

Ligado

1

1

Desligado

0.

0

24.14

Frequéncia de zero

Define a frequéncia zero do filtro de frequéncia de res-
sonancia.

O valor deve ser préximo da frequéncia de ressonancia,
que é filtrado antes do controlador de velocidade.

O esquema apresenta a resposta de frequéncia.

20logo/H(w)I

20
0
-20
-40
-60 . .
Y 50 100 150
fHz)

45.00 Hz / real32

0.50 ... 500.00 Hz

Frequéncia zero.

1=1Hz/100=1Hz
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
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24.15 Amortecimento de | Define o coeficiente de amortecimento para o parametro | 0.000 null / real32
zero 24.14. O valor de O corresponde a eliminagdo maxima da
frequéncia de ressonancia.
20logo/H(w)|
20
fero = 45 Hz
{ZEFO = 01250
0 = Epolo 1
\‘ " *
-20 A N
v W £ 45HZ
_40 i :. €Z€I'O = 0
fpolo= 1
-60 T T
0 50 100 150
fHz)
Nota: Para assegurar que a banda da frequéncia de ressonan-
cia é filtrada (em vez de amplificada), o valor de 24.15deve
ser inferior ao de 24.17.
-1.000 ...1.000 Coeficiente de amortecimento. 100=1/1000=1
24.16 Frequéncia de polo | Define a frequéncia do polo do filtro de frequéncia de 40.00 Hz / real32

ressonancia.

20logo/H(w)I
40

frero = 45 HZ, fo010= 50 Hz
20 §zero =0, fpolo: 0,250

0 t—————

20 |feo=45Hz frero = 45 Hz
fpolo: 30 Hz _ [ f,:,°|o: 40 Hz
-40 7 §zer0=0 §zero=0
polo=0.250 §polo= 0.250
-60 T
0 50 100
fHz)

Nota: Se este valor for muito diferente do valor de 24.14, as|
frequéncias préximas da frequéncia do polo sdo amplifica-
das, o que pode danificar a maquina acionada.

0.50...500.00 Hz

Frequéncia do polo.

1=1Hz /100 =1Hz
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24.17 Amortecimento de | Define o coeficiente de amortecimento para o parametro | 0.250 null / real32
polo 24.16. O coeficiente modela a resposta de frequéncia do

filtro de frequéncia de ressonancia. Uma largura de banda
mais estreita resulta em propriedades mais dinamicas. Ao
definir este pardmetro para 1, o efeito do polo é eliminado.

20logio/H(w)I
40
fero = 45 Hz
20 - frolo= 40 Hz
§2er0=0
[ Qi IS fpolo= 0,050

20 {fero=45Hz fero = 45 Hz
foolo= 40 Hz frolo= 40 Hz
-40 - §zer0= 0 §2er0=0
&polo= 0,750 &oolo= 0.250
-60 :
0 50 100

fHz)

Nota: Para assegurar que a banda da frequéncia de ressonan-|
cia é filtrada (em vez de amplificada), o valor de 24.15deve
ser inferior ao de 24.17.

-1.000 ...1.000 Coeficiente de amortecimento. 100=1/1000=1




292 Parametros

Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
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24.41 Contjanelaveloc erro | Ativa/desativa (ou seleciona uma fonte que ativa/desativa) | Desativar / uint32

ativo

o controlo da janela de erro de velocidade, algumas vezes
também chamado de controlo de banda morta ou protecdo
de rutura de faixa. Esta forma uma fungdo de supervisdao
de velocidade para um acionamento controlado por bina-
rio, evitando que o motor deslize se o material que estd a
ser mantido sob tensdo romper.

Nota: O controlo da janela de erro de velocidade é apenas
efetivo quando o modo de operagdo Adicionar esta ativo
(ver os parametros 19.12 e 19.14), ou quando o acionamento
é um seguidor controlado por velocidade (ver a pagina 36).

Em operagao normal, o controlo da janela manter a entrada
do controlador de velocidade em zero para que o aciona-
mento se mantenha no controlo de binario.

Se a carga do motor é perdida, entdo a velocidade do mo-
tor sobe conforme o controlador de binario tenta manter
o binario. O erro de velocidade (referéncia de velocidade
- velocidade atual) aumenta até sair da janela de erro de
velocidade. Quando isto é detetado, o excedente do valor
de erro é ligado ao controlador de velocidade. O controla-
dor de velocidade produz um termo de referéncia relativo
a entrada e ao ganho (25.2 Ganho proporcional) que o se-
letor de binario adiciona a referéncia de binario. O resulta-
do é usado como a referéncia interna de binario para o
accionamento.

A ativacdo do controlo da janela de erro de velocidade é
indicada pelo bit 3 de 6.19 Palv estado ctrl veloc.
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Selecao

Descricao

Def / Tipo
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Os limites da janela sdo definidos por 24.43 Janela veloc
erro alto e 24.44 Janela veloc erro baixo como segue:

Velocidade
A pm)

—— Referéncia + [24.44] rpm

Janela
velocidade:
deerro

—1— Referéncia

—1— Referéncia - [24.43] rpm

Direto
Orpm

Inverso

—1— Referéncia + [24.43] rpm

Janela
velocidade’
deerro

—— Referéncia

—1— Referéncia - [24.44] rpm

v

Notar que é o parametro 24.44 (e ndo 24.43) que define o
limite de sobrevelocidade em ambos os sentidos de ro-
tagdo. Isto porque a fungdo monitoriza o erro de velocidade
(que é negativo em caso de sobrevelocidade e positivo no
caso de subvelocidade).

A\

AVISO!

cessdria uma paragem em rampa.

0 = Controlo da janela de erro de velocidade desativado.

1 = Controlo da janela de erro de velocidade ativado.

Num seguidor controlado por velocidade, a janela de
erro de velocidade ndo deve exceder 21.6 Limite velog
zero para uma paragem de rampa fidvel. Confirmar se
24.43 e 24.44 sao mais baixas que 21.6 (ou controlo da
janela de erro de velocidade desativado) quando é ne-

Desativar

0.

Ativar

1

1

QOutro [bit]

Veja Termos e abreviaturas (pagina 134).

24.42

Modo controlojanela
velocidade

Quando o controlo da janela de erro de velocidade (ver
parametro 24.41 Cont janela veloc erro ativo) esta ativo,

trés (P, 1 e D).

este parametro determina se o controlador de velocidade
apenas observa o termo proporcional em vez de todos os

Controlo velocidade
normal / uintl6

Controlo velocidade
normal

Todos os trés termos (parametros 25.2, 25.3 e 25.4) sdo
observados pelo controlador de velocidade.
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecao FbEq 16b / 32b
Controlo-P Apenas o termo proporcional (25.2) é observado pelo 1

controlador de velocidade. Os termos integral e derivativo
sdo internamente forcados para zero.
24.43 Janela veloc erro alto | Define o limite superior da janela de erro de velocidade. 0.00 rpm / real32
Ver o parametro 24.41 Cont janela veloc erro ativo.
0.00 ... 3000.00 rpm | Limite superior dajanela de erro de velocidade. Paraescala |- /100 =1rpm
16-bit, ver parametro 46.1.

24.44 | Janelaveloc erro bai- | Define o limite inferior da janela de erro de velocidade. Ver |0.00 rpm / real32
X0 o parametro 24.41 Cont janela veloc erro ativo.

0.00 ... 3000.00 rpm | Limite inferior da janela de erro de velocidade. Paraescala |- /100 =1rpm
16-bit, ver parametro 46.1.
24.46 Passo veloc erro Define o erro de velocidade adicional dado para a entrada |0.00 rpm / real32

do controlador de velocidade (e adicionado ao valor de
erro de velocidade). Isto pode ser usado em sistemas de
acionamento maiores para normalizagdo da velocidade
dindmica.

AVISO!
Confirmar se o valor do passo de erro é removido
quando é dado um comando de paragem.

-3000.00 ... 3000.00
rpm

Passo de erro de velocidade. Para escala 16-bit, ver para-
metro 46.1.

-/100=1rpm




Parametros 295

Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
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25 Controlo velocidade | Ajustes do controlador de velocidade.
Consultar os esquemas da cadeia de controlo nas paginas
661 e 662.
251 Cont binario veloc re- | Apresenta a saida do controlador de velocidade que é -/ real32
feréncia transferida para o controlador de binario. Consultar o
diagrama da cadeia de controlo na pagina 662.
Este parametro é apenas de leitura.
-1600.0 ...1600.0 per- | Bindrio limitado de saida do controlador de binario. Para |-/10=1percentagem
centagem escala 16-bit, ver parametro 46.3.
25.2 Ganho proporcional | Define o ganho proporcional (Ky) do controlador de veloci- |10.00; 5.00 (95.21

dade. Um ganho muito elevado pode provocar oscilagdo.
A figura abaixo apresenta a saida do controlador de velo-
cidade depois de uma escala de erro quando o erro perma-
nece constante.

%

Ganho =K, =1
Tj= Tempo de
integragio = 0
Tp= Tempo de
derivagio = 0

Valor erro e
Saida
. controlador
Saida |
controlador =
Kpxe |

e =Valor de
erro

Tempo

Se o ganho é definido para 1.00, um erro de 10% (referéncia
- valor atual) na velocidade sincrona do motor produz um
termo proporcional de 10%.

Nota: Este parametro é automaticamente definido pela
fungdo de autoajuste do controlador de velocidade. Consulte|
a secgdo Autoajuste controlador de velocidade (pagina 48).

b1/b2) SemUnid /
real32

0.00...250.00 SemU-
nid

Ganho proporcional para o controlador de velocidade.

100 =1 SemuUnid / 100
=1SemuUnid
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecao FbEq 16b / 32b
25.3 Tempo deintegragdo | Define o tempo de integragdo do controlador de velocida- |2.50; 5.00 s (95.21

de. O tempo de integracdo define a gama a qual a saida
do controlador altera quando o valor de erro é constante
e o0 ganho proporcional do controlador de velocidade é 1.
Quanto menor for o tempo de integragdo, mais rapido se
corrige o valor de erro continuo.

Definir o tempo de integragdo para zero desativa a parte
I do controlador. Isto é Util durante o ajuste do ganho
proporcional; ajustar o ganho proporcional primeiro e de
seguida voltar ao tempo de integragao.

Ointegrador tem um controlo antibloqueio para operacdo
a um limite de corrente ou binario.

A figura abaixo apresenta a saida do controlador de velo-
cidade depois de uma escala de erro quando o erro perma-
nece constante.

%

7
Ganho = K, =1
T= Tempo de integragio
>0
Tp= Tempo de derivagao
=0

Saida
controlador

Kpxe

e =Valor de

Kpxe erro

Tempc

Nota: Este parametro é automaticamente definido pela
fungdo de autoajuste do controlador de velocidade. Consulte|
a secgdo Autoajuste controlador de velocidade (pagina 48).

bl/b2) s / real32

0.00...1000.00 s

Tempo de integracgdo para o controlador de velocidade.

10=1s/100=1s
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Nr.

Nome / Gama /
Selecao

Descricao

Def / Tipo
FbEq 16b / 32b

25.4

Tempo derivagao

Define o tempo de derivagdo do controlador de velocidade.
Aacdo derivada aumenta a saida do controlador se o valor
de erro muda.

Quanto maior é o tempo de derivagdo, maior é o reforco
da saida do controlador de velocidade durante a alteracao.
Se o tempo de derivagao for ajustado para zero, o contro-
lador de velocidade funciona como um controlador P, ou
como um controlador PID. A derivagao faz com que o con-
trolo seja mais sensivel a perturbagdes. Para aplicagdes
simples (especialmente sem um codificador), o tempo
derivativo ndo é normalmente requerido e deve ser deixado
em zero.

A figura abaixo apresenta a saida do controlador de velo-
cidade depois de uma escala de erro quando o erro perma-
nece constante. A derivada do erro de velocidade deve ser
filtrada com um filtro de passa-baixo para eliminar as
perturbacdes exteriores.

% safda
controlador

K, x Tox 28
»*Tp
Ts | Kyxeq

2

’
-,
— — — Valorerro

e =Valorde
erro

K, xe

—_—

T
Tempo
Ganho =K, =1
T, = Tempo de integragdo > 0
Tp= Tempo de derivagdo > 0
T¢= Periodo de amostra = 500 ps

Ae = Alteragao do valor de erro entre duas amostras

0.000 s /real32

0.000...10.000 s

Tempo de derivagao para o controlador de velocidade.

1000=1s/1000=1s

25.5

Deriv tempo de filtro

Define a constante de tempo para o filtro de derivagao.
Ver o parametro 25.4 Tempo derivacao.

8 ms /real32

0...10000 ms

Constante de tempo de filtro de derivagao.

1=1ms/1=1ms
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
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25.6 Comp tempo deri- Define o tempo de derivagdo para a compensagao de ace- |-/ real32
vagao acel leragdo(/desaceleragdo). Para compensar a elevada inércia
de carga durante a aceleracgdo, a derivada de referéncia é
adicionada a saida do controlador de velocidade. O
principio de um acdo derivativa é descrito no parametro
25.4 Tempo derivagao.
Nota: Como regra geral, ajuste este parametro para um valor,
entre 50 e 100% da soma das constantes de tempo mecanico|
do motor e da maquina acionada.
Afigura abaixo mostra as respostas de velocidade quando
se acelera uma carga de alta inércia ao longo de uma
rampa.
Sem compensacao de aceleracao
[
%A
Referéncia de
velocidade
Velocidade
atual
Tempo
Compensacao de aceleragao:
%
A
Referéncia de
velocidade
Velocidade
atual
VTempo
0.00 ...1000.00 s Tempo de derivagdo de compensacao da aceleragdo. 10=1s/100=1s
25.7 Comp tpo filtro acel | Definea constante de tempo do filtro de compensagdoda |8.0 ms / real32

aceleracdo (ou desacelerac¢do). Ver os parametros 25.4
Tempo derivagao e 25.6 Comp tempo derivagdo acel.

0.0...1000.0 ms

Tempo de filtro de compensagdo de aceleragdo/desacele-
ragao.

1=1ms/10=1ms
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Nome / Gama /
Selecao

Descricao

Def / Tipo
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25.8

Taxa queda

Define a taxa de desfasamento em percentagem da velo-
cidade nominal do motor.

O desfasamento reduz ligeiramente a velocidade do acio-
namento na medida que aumenta a carga do mesmo. A
diminuicao da velocidade atual a um ponto determinado
da operagdo depende do ajuste da taxa e da carga do ac-
cionamento (= referéncia de binario / saida do controlador
de velocidade). A 100% da saida do controlador de veloci-
dade, o desfasamento esta no nivel nominal, i.e. igual ao
valor deste pardmetro. O efeito do desfasamento reduz-
se linearmente até zero junto com a carga decrescente.

Ataxa de desfasamento pode ser usada por ex: para ajus-
tar a partilha de carga numa aplicagdo Mestre/Seguidor
operada por diversos acionamentos. Numa aplicagao
Mestre/Seguidor os veios do motor sao acoplados uns
aos outros.

Na pratica, a taxa correta para um processo deve ser de-
terminada caso a caso.

Diminuicao de velocidade = Saida do controlador de velo-
cidade x Desfasamento x Velocidade sincrona

Exemplo: A saida do controlador de velocidade é 50%, a
taxa de desfasamento é 1%, a velocidade sincrona do
acionamento é 1500 rpm.

Diminuicao de velocidade = 0,50 x 0,01 x 1500 rom = 7,5
rpm.

motor em
% da nominal

Desfasamento

25.08 Taxa desf

| saidado
controlador de,
| velocidade / %
100%

Carga

-/ real32

0.00...100.00 percen-
tagem

Taxa de desfasamento.

100 =1 percentagem
/100 =1percentagem

Equilibrio ctrl veloc
ativo

Seleciona a fonte de ativacdo/desativacdo do equilibrio
da saida do controlador de velocidade.

Esta fungdo é usada para gerar uma transferéncia suave
"sem distlrbios" de um motor controlado por binario ou
por tensdo, para ser novamente controlado por velocidade.
Quando equilibrio esta ativo, a saida do controlador de
velocidade é forcada para o valor de 25.10 Ref equil ctrl
velocidade.

E também possivel usar o equilibrio no gerador de rampa
(ver parametro 23.26 Desequilibrio rampa ativo).

Nao selecionado /
uint32

0 = Inativo

1= Ativo
Nao selecionado 0 0
Selecionado 1 1
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecao FbEq 16b / 32b
Di1 Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0). 2
DI2 Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1). 3
DI3 Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2). 4
Dl4 Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3). 5
DI5 Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4). 6
DI6 Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5). 7
DIO1 Entrada/saida digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0). |10
DIO2 Entrada/saida digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit1). |11
QOutro [bit] Veja Termos e abreviaturas (pagina 134). -
25.10 Ref equil ctrlvelocida- | Define a referéncia usada na saida do equilibrio do contro- | 0.0 percentagem /
de lador de velocidade. A saida do controlador de velocidade | real32
é forcada para este valor quando o equilibrio é ativado
pelo parametro 25.9 Equilibrio ctrl veloc ativo.
-300.0 ... 300.0 per- | Referéncia da saida de equilibrio do controlo de velocidade. |-/10=1percentagem
centagem Para escala 16-bit, ver parametro 46.3.
25.11 Ctrl velocidade bina- | Define o bindrio minimo de saida do controlador de veloci- |-300.0 percentagem /
rio min dade. real32
-1600.0 ... 0.0 percen- | Binario minimo de saida do controlador de velocidade. - /10 =1percentagem
tagem Para escala 16-bit, ver parametro 46.3.
25.12 Ctrl velocidade bind- | Define o binario maximo de saida do controlador de velo- |300.0 percentagem /
rio max cidade. real32
0.0 ...1600.0 percen- | Bindrio maximo de saida do controlador de velocidade. -/ 10 =1percentagem
tagem Para escala 16-bit, ver parametro 46.3.
25.13 Bin min sp ctrl em Define o binario de saida minimo do controlador de veloci- |-400.0 percentagem /
stop dade durante uma paragem de emergénciaemrampa (Offl |real32
ou Off3).
-1600.0 ... 0.0 percen- | Binario de saida minimo do controlador de velocidade para |- /10 =1percentagem
tagem paragem de emergéncia em rampa. Para escala 16-bit, ver
parametro 46.3.
25.14 Bin max sp ctrlem Define o binario de saida maximo do controlador de velo- |400.0 percentagem /
stop cidade durante uma paragem de emergéncia em rampa real32
(Off1 ou Off3).
0.0 ...1600.0 percen- | Binario de saida maximo do controlador de velocidade -/ 10 =1percentagem
tagem para paragem de emergéncia em rampa. Para escala 16-
bit, ver parametro 46.3.
25.15 Ganho proporc para- | Define o ganho proporcional para o controlador de veloci- |10.00; 5.00 (95.21

gem

dade quando uma paragem de emergéncia estd ativa. Ver
o parametro 25.2 Ganho proporcional.

bl/b2) SemUnid /
real32

1.00 ... 250.00 SemU-
nid

Ganho proporcional numa paragem de emergéncia.

100 =1 SemUnid / 100
=1SemUnid
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Nome / Gama /
Selecao

Descricao

Def / Tipo
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25.18

Lim min adapt veloc

Velocidade atual minima para adaptacao do controlador
de velocidade.

O ganho e o tempo de integragdo do controlador de velo-
cidade podem ser adaptados de acordo com a velocidade
atual (90.1 Veloc motor para controlo).

Isto é conseguido, multiplicando o ganho (25.2 Ganho
proporcional) e o tempo de integragdo (25.3 Tempo de in-
tegracao) pelos coeficientes a determinadas velocidades.
Os coeficientes sdo definidos individualmente para o ga-
nho e o tempo de integragao.

Quando a velocidade atual é inferior ou igual a 25.18 Lim
min adapt veloc, o ganho é multiplicado por 25.21 Kp coef
adapt a veloc min, e o tempo de integracao é dividido por
25.22 Ti coef adapt a veloc min.

Quando a velocidade atual é igual ou superior a 25.19 Lim
max adapt veloc, ndo ocorre nenhuma adaptagéo (o coefi-
ciente é 1).

Quando a velocidade atual estd entre 25.18 Lim min adapt
veloc e 25.19 Lim max adapt veloc, os coeficientes para o
ganho e tempo de integragao sdo calculados linearmente
com base nos pontos de rutura.

Consultar ainda o diagrama de blocos na pagina 662.
Coenciente para  ou

T -~*~nal

T,=Tempode
integracao

1.000

25.210u
25.22

Velocidade
atual 90.09)
_ (rpm)

25.18 25.19

-/ real32

0..30000 rpm

Velocidade atual minima para adaptagao do controlador
de velocidade.

1=1rpm/1=1rpm

25.19

Lim max adapt veloc

Velocidade atual maxima para adaptacédo do controlador
de velocidade.

Ver o parametro 25.18 Lim min adapt veloc.

-/ real32

0...30000 rpm

Velocidade atual méaxima para adaptagao do controlador
de velocidade.

1=1rpm/1=1rpm

25.21

Kp coef adapt a veloc
min

Coeficiente do ganho proporcional a velocidade atual mi-
nima.

Ver o parametro 25.18 Lim min adapt veloc.

1.000 SemUnid /
real32

0.000...10.000 SemU-
nid

Coeficiente do ganho proporcional a velocidade atual mi-
nima.

1000 =1 SemUnid /
1000 =1 SemUnid

25.22

Ti coef adapt a veloc
min

Coeficiente do tempo de integrac¢do a velocidade atual
minima.

Ver o parametro 25.18 Lim min adapt veloc.

1.000 SemUnid /
real32

0.000...10.000 SemU-
nid

Coeficiente do tempo de integracdo a velocidade atual
minima.

1000 =1 SemUnid /
1000 =1 SemUnid
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Nome / Gama /
Selegao

Descricao

Def / Tipo
FbEq 16b / 32b

25.25

Limite max adapt
binario

Referéncia de binario maxima para adaptagédo do contro-
lador de velocidade.

O ganho do controlador de velocidade pode ser adaptado
de acordo com a referéncia de binario final ilimitada (26.1
Ref bindrio para TC).

Isto pode ser usado para suavizar os disturbios provocados
por uma carga e recuos pequenos.

A funcionalidade envolve multiplicar o ganho (25.2 Ganho
proporcional) por um coeficiente dentro de uma certa ga-
ma de binario.

Quando areferéncia de bindrio é 0%, o ganho é multiplica-
do pelo valor do parametro 25.27 Kp coef adapt a binario
min.

Quando a referéncia de binario é igual ou superior a 25.25
Limite max adapt binario, ndo ocorre nenhuma adaptacao
(o coeficiente é 1).

Entre 0% e 25.25 Limite max adapt binario, o coeficiente
para o ganho é calculado linearmente com base nos pontos
de rutura.

Pode ser aplicada filtragem a referéncia de binario usando
o parametro 25.26 Tempo filtro adapt bin.

Consultar ainda o diagrama de blocos na pagina 662.
Coericiente para f (ganno
proporcional)

1.000

25.27

Referéncia binario fini
(26.01) (rpm

0 25.25

-/ real32

0.0 ...1600.0 percen-
tagem

Referéncia de binario maxima para adaptacao do contro-
lador de velocidade. Para escala 16-bit, ver parametro 46.3.

- /10 =1percentagem

25.26

Tempo filtro adapt
bin

Define uma constante de tempo de filtro para a adaptagao,
ajustando com efeito a gama da alteragao do ganho.

Ver o parametro 25.25 Limite max adapt binario.

0.000 s / real32

0.000...100.000 s

Tempo de filtro para adaptacao.

100=1s/1000=1s

25.27

Kp coef adapt a bina-
rio min

Coeficiente de ganho proporcional a 0% da referéncia de
binario.

Ver o parametro 25.25 Limite max adapt binario.

1.000 SemUnid /
real32

0.000...10.000 SemU-
nid

Coeficiente de ganho proporcional a 0% da referéncia de
binario.

1000 =1 SemUnid /
1000 = 1 SemUnid
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecio FbEq 16b / 32b
25.30 Ativar adaptacao flu- | Ativa/desativa a adaptacao do controlador de velocidade |Ativar / uint16
X0 com base na referéncia de fluxo do motor (1.24 % Fluxo
atual).
O ganho proporcional do controlador de velocidade é
multiplicado por um coeficientede 0...1entre 0...100% da
referéncia de fluxo respetivamente.
Consultar ainda o diagrama de blocos na pagina 662.
Coeticiente para i (ganho
proporcional)
1.000
Referéncia de flux
(01.24) (%)
0,000 >
0 100
Desativado Adaptacdo do controlador de velocidade com base nade- |0
sativacdo da referéncia de fluxo
Ativar Adaptacao do controlador de velocidade com base na ati- |1
vacao da referéncia de fluxo.
25.33 Autoajuste controla- | Ativa (ou seleciona uma fonte que ative) a fungdo deautoa- | Off / uint32

dor veloc

juste do controlador de velocidade. Consultar a seccao
Autoajuste controlador de velocidade (pagina 48).

O autoajuste ajusta automaticamente os parametros 25.2
Ganho proporcional, 25.3 Tempo de integragdo e 25.37
Constante tempo mecanico.

Os pré-requisitos para executar a rotina de auto-ajuste

sdo:

« Aidentificagdo do motor (ID run) foi completada com
sucesso

«  Oslimites de velocidade e de binario (grupo de parame-|
tros 30 Limites) foram ajustados

- Afiltragem do feedback de velocidade (grupo de para-
metros 90 Selecao feedback), filtragem erro de velocida-
de (24 Condicion ref velocidade) e velocidade zero (21
Modo arrancar/parar) foram ajustados, e

« O acionamento foi iniciado e esta a ser executado em

modo de controlo de velocidade.

A\

AVISO!

O motor e a maquinaria funcionam contra os limites
de bindrio e corrente durante a rotina de autoajuste.
CERTIFICAR-SE DE QUE E SEGURO ATIVAR A FUN(;AO
DE AUTOAJUSTE!

Arotina de autoajuste pode ser abortada parando o acio-
namento.

0-> 1 = Ativar o autoajuste do controlador de velocidade

Nota: O valor nao reverte para O automaticamente.

Off

0.
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecao FbEq 16b / 32b
On 1. 1
QOutro [bit] Veja Termos e abreviaturas (pagina 134). -
25.34 Modo autoajuste Define uma predefinigdo de controlo para a fungdo de au- |Normal / uint16
controlador veloc toajuste do controlador de velocidade. O ajuste afeta a
forma como a referéncia de binario ird responder a um
passo da referéncia de velocidade.
Suave Resposta lenta mas robusta. 0
Normal Ajuste médio. 1
Apertado Resposta rapida. Pode produzir um valor de ganho muito |2
elevado para algumas aplicagoes.
25.37 Constante tempo Constante de tempo mecanico do acionamento e da ma- |0.00 s / real32
mecanico quinaria como determinado pela fungao de autoajuste do
controlador de velocidade. O valor pode ser ajustado ma-
nualmente.
0.00...1000.00 s Constante de tempo mecanico. 10=1s/100=1s
25.38 Passo bin autoajuste | Define um valor de binario adicionado usado pela fungdo |10.00 percentagem /
de autoajuste. real32
Este valor é escalado para o binario nominal do motor.
Notar que o binario usado pela fungdo de autoajuste
também pode ser limitado pelos limites de binario (no
grupo de parametros 30 Limites) e o bindrio nominal do
motor.
0.00...100.00 percen- | Passo de binario de autoajuste. 100 =1 percentagem
tagem /100 =1percentagem
25.39 Passo vel autoajuste | Define um valor de velocidade adicionado a velocidade 10.00 percentagem /
inicial para a rotina de autoajuste. A velocidade inicial (ve- |real32
locidade usada quando o autoajuste é ativado) mais o valor
deste parametro sdo a velocidade maxima calculada usada
pela rotina de autoajuste. A velocidade maxima também
pode ser limitada pelos limites de velocidade (no grupo
de parametros 30 Limites) e a velocidade nominal do mo-
tor.
O valor é escalado para o bindrio nominal do motor.
Nota: O motor ird exceder a velocidade maxima calculada li-
geiramente no final de cada estdgio de aceleragdo.
0.00...100.00 percen- | Passo de velocidade de autoajuste. 100 =1 percentagem
tagem /100 =1percentagem
25.40 | Temp rep autoajuste  Determina quantos ciclos de aceleragdo/desaceleracdo 10 SemUnid / uint16
sao desempenhados durante a rotina de autoajuste. Au-
mentando o valor ird melhorar a precisdo da fungdo de
autoajuste e permitir o uso de valores de binario e de
passo de velocidade mais pequenos.
1...10 SemUnid Numero de ciclos durante a rotina de autoajuste. 1=1SemUnid /1=1
SemUnid
25.41 Referéncia de torque | Reservado -/ real32

Autotune2
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecio FbEq 16b / 32b
25.42 Ativar termo integral | Seleciona uma fonte que ativa/desativa a parte integral Selecionado / uint32
(1) do controlador de velocidade.
0 = |-parte inativa
1 = |-parte ativa
Nao selecionado 0 0
Selecionado 1 1
DIl Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0). 2
DI2 Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1). 3
DI3 Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2). 4
Dl4 Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3). 5
DI5 Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4). 6
DI6 Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5). 7
DIO1 Entrada/saida digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0). |10
DIO2 Entrada/saida digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit1). |11
Outro [bit] Veja Termos e abreviaturas (pagina 134). -
25.53 Referéncia prop bind- | Apresenta a saida da parte proporcional (P) do controlador |-/ real32
rio de velocidade. Consultar o diagrama da cadeia de controlo
na pagina 662.
Este pardmetro é apenas de leitura.
-30000.0 ... 30000.0 | Saida parte P do controlador de velocidade. Para escala - /10 =1percentagem
percentagem 16-bit, ver pardmetro 46.3.
25.54 Referéncia integ Apresenta a saida da parte integral (1) do controlador de |-/ real32
binario velocidade. Consultar o diagrama da cadeia de controlo
na pagina 662.
Este parametro é apenas de leitura.
-30000.0 ... 30000.0 | Saida parte | do controlador de velocidade. Paraescala16- |-/10=1percentagem
percentagem bit, ver parametro 46.3.
25.55 Referéncia der bina- | Apresenta a saida da parte derivativa (D) do controlador |-/ real32
rio de velocidade. Consultar o diagrama da cadeia de controlo
na pagina 662.
Este parametro é apenas de leitura.
-30000.0 ... 30000.0 | Saida parte D do controlador de velocidade. Para escala - /10 =1percentagem
percentagem 16-bit, ver parametro 46.3.
25.56 Compensagdo bind- |Apresenta a saida da fungao de compensagao de acele- -/ real32
rio acel racdo na pagina 662.
Ver o diagrama da cadeia de controlo.
Este parametro é apenas de leitura.
-30000.0 ... 30000.0 |Saida da fun¢ao de compensagdo de aceleragdo. Para es- |-/10=1percentagem
percentagem cala 16-bit, ver parametro 46.3.
25.57 Ref binario desiquili- | Apresenta a saida de aceleracdo compensada do controla- |- / real32

brado

dor de velocidade. Consultar o diagrama da cadeia de
controlo na pagina 662.

Este parametro é apenas de leitura.
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecao FbEq 16b / 32b

-30000.0 ... 30000.0 | Saida aceleragdo compensada do controlador de velocida- |- /10 =1percentagem
percentagem de. Para escala 16-bit, ver parametro 46.3.
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Nome / Gama /
Selecao

Descricao

Def / Tipo
FbEq 16b / 32b

26

Corrente ref binario

Ajustes para a cadeia de referéncia de binario.

Consultar os esquemas da cadeia de controlo nas paginas
663 e 665.

26.1

Ref binario para TC

Apresenta areferéncia de binario final dada para o contro-
lador de bindrio em percentagem. Esta referéncia é entdo
posta em pratica por varios limitadores finais, como
poténcia, binario, carga, etc.

Consultar os esquemas da cadeia de controlo nas paginas
665 e 666.

Este parametro é apenas de leitura.

-/ real32

-1600.0...1600.0 per-
centagem

Referéncia de bindrio do controlo de binario. Para escala
16-bit, ver pardmetro 46.3.

- /10 =1percentagem

Ref binario usada

Exibe a referéncia de binario final (em percentagem do
binario nominal do motor) dado ao ntcleo DTC, vindo de-
pois da frequéncia, tenséo e limitacdo de binario.

Consultar o diagrama da cadeia de controlo na pagina 666.

Este parametro é apenas de leitura.

-/ real32

-1600.0...1600.0 per-
centagem

Referéncia de bindrio do controlo de binario. Para escala
16-bit, ver parametro 46.3.

- /10 =1percentagem

26.8

Ref binario minima

Define areferéncia de binario minimo. Permite a limitagao
local da referéncia de binario antes de ser passado para o
controlador de rampa de binario. Para limitagdo absoluta
de bindrio, consultar o parametro 30.19 Binario minimo 1.

-300.0 percentagem /
real32

-1000.0...0.0 percen-
tagem

Referéncia de bindrio minimo. Para escala 16-bit, ver
parametro 46.3.

- /10 =1percentagem

26.9

Ref binario maxima

Define areferéncia de binario maximo. Permite a limitagcdo
local de referéncia de binario, antes de ser transferida para
o controlador darampa de binario. Para limitacdo absoluta
de bindrio, consultar o parametro 30.20 Binario maximo
1.

300.0 percentagem /
real32

0.0 ... 1000.0 percen-
tagem

Referéncia de binario maximo. Para escala 16-bit, ver
parametro 46.3.

- /10 =1percentagem

26.11

Selecao refl binario

Seleciona a fonte 1 da referéncia de binario.

Podem ser definidas duas fontes de sinal com este para-
metro e 26.12 Selecdo ref2 bindrio. Uma fonte digital sele-
cionada por 26.14 Selecao refl/2 bindrio pode ser usada
para comutar entre as duas fontes, ou aplicada uma fungao
matemadtica (26.13 Funcgdo refl binario) aos dois sinais
para criar a referéncia.

2613

o]
g 6

o
o]
- 6

Outros—

Zero / uint32

Zero

Nenhum.
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecéo FbEq 16b / 32b
All escalada 12.12 Valor escalado All (pagina 196). 1
Al2 escalada 12.22 Valor escalado Al2 (pagina 198). 2
FB Arefl 3.5 FB Areferéncia 1 (pagina 144). 4
FB Aref2 3.6 FB A referéncia 2 (pagina 144). 5
EFB refl 3.9 EFB referéncia 1 (pagina 144). 8
EFB ref2 3.10 EFB referéncia 2 (pagina 144). 9
DDCS ctrl refl 3.11 DDCS control ref 1 (pagina 144). 10
DDCS ctrl ref2 3.12 DDCS control ref 2 (pagina 144). 11
M/F referéncia 1 3.13 M/F ou D2D refl (pagina 145). 12
M/F referéncia 2 3.14 M/F ou D2D ref2 (pagina 145). 13
Potencidmero motor | 22.80 Ref atual potenc motor (saida do potenciémetrodo |15
motor).
PID 40.1Valor atual processo PID (saida do controlador PIDdo |16
processo).
Painel ctrl (ref guarda- | Referéncia consola de programacgao, com valor inicial da |18
da) ultima referéncia de consola usada. Consulte a seccdo
Usando a consola de programagdo como uma fonte de
controlo externo (pagina 25).
Painel ctrl (ref copia- | Referéncia consola de programacgao, com valor inicial da |19
da) fonte anterior ou valor atual. Consulte a secgao Usando a
consola de programacao como uma fonte de controlo ex-
terno (pagina 25).
Outro [bit] Selecdo dafonte (ver Termos e abreviaturas (pagina134)). |-
26.12 Selecdo ref2 binario |Seleciona a fonte 2 da referéncia de binario. Zero / uint32
Para as sele¢des e um esquema da selegdo da fonte de
referéncia, consultar o paradmetro 26.11 Selecao refl binario.
26.13 Funcdo refl bindrio | Seleciona uma fungdo matematica entre as fontes de re- | Refl / uintl6

feréncia selecionadas pelos parametros 26.11 Selecao refl
bindrio e 26.12 Sele¢do ref2 binario. Ver esquema em 26.11
Selecdo refl binario.

Refl O sinal selecionado por 26.11 Selecéo refl binario é usado |0
como referéncia 1 de binario como estd (nenhuma fungdo
aplicada).

Ad (refl + ref2) A soma das fontes de referéncia é usada como referéncia |1
1 de binario.

Sub (refl - ref2) A subtracdo ([26.11 Selecdo refl bindrio] - [26.12 Selecao 2
ref2 binario]) das fontes de referéncia é usada como re-
feréncia 1 de binario.

Mul (refl x ref2) A multiplicacdo das fontes de referéncia é usada como 3
referéncia 1 de binario.

Min (refl, ref2) O mais pequenos das fontes de referéncia é usado como |4
referéncia 1 de binario.

Max (refl, ref2) O maior das fontes de referéncia é usado como referéncia |5

1 de binario.
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecio FbEq 16b / 32b
26.14 | Selecdo refl/2 bina- | Configura a selecdo entre as referéncia de binariole 2. Referéncia binario 1/
rio Ver esquema em 26.11 Selecdo refl bindrio. uint32
0 = Referéncia binario 1
1 = Referéncia bindrio 2
Referéncia binario1 |O. 0
Referéncia binario2 |1. 1
Seguir selecdo Areferéncia de binario 1 é usada quando o local de controlo |2
Extl/Ext2 externo EXT1 estd ativo. A referéncia de binario 2 é usada
quando o local de controlo externo EXT1 estd ativo.
Ver também o pardmetro 19.11 Selecao Ext1/Ext2.
DIl Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0). 3
DI2 Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1). 4
DI3 Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2). 5
DI4 Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3). 6
DI5 Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4). 7
Dl6 Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5). 8
Outro [bit] Veja Termos e abreviaturas (pagina 134). -
26.15 Partilha carga Define o fator de escala par a referéncia de binario (are- |1.000 SemUnid /
feréncia de bindrio é multiplicada pelo valor). real32
Isto permite a acionamentos que partilham a carga entre
dois motores na mesma instalagdo mecanica serem
adaptados para partilharem a quantidade correta de cada,
usando no entanto a mesma referéncia de binario do
mestre.
-8.000...8.000 SemU- | Fator escala da referéncia de binario. 1000 =1 SemUnid /
nid 1000 =1 SemUnid
26.16 Fonte aditivo 1 bina- | Seleciona a fonte do aditivo da referéncia 1 de binario. Zero / uint32
rio
Nota: Por razdes de seguranca, o aditivo ndo é aplicado uma|
paragem de emergéncia estd ativa.
Consultar o diagrama da cadeia de controlo na pagina 663.
Sobre as sele¢des, consultar o parametro 26.11 Selecao
refl binario.
26.17 Tempo filtro ref bin | Define a constante de tempo de filtro passa-baixo paraa |0.000s / real32
referéncia de binario.
0.000...30.000 s Constante do tempo de filtro para referéncia de binario. |1000=1s/1000=1s
26.18 Tempo acel rampa Define o tempo de aceleracdo dareferéncia de binario, i.e., |0.000 s / real32
bin o tempo para a referéncia subir de zero para o binario no-
minal do motor.
0.000...60.000 s Tempo de aceleracdo da referéncia de binario 100=1s/1000=1s
26.19 Tem desacel rampa | Define o tempo de desaceleracao da referéncia de binario, |0.000 s / real32

binario

i.e., 0 tempo para a referéncia descer do bindrio nominal
para zero.

0.000 ... 60.000 s

Tempo de desaceleracdo da referéncia de binario

100=1s/1000=1s
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecao FbEq 16b / 32b
26.25 Fonte aditivo 2 bina- | Seleciona a fonte do aditivo da referéncia 2 de binario. Zero / uint32
ro O valor recebido da fonte selecionada é adicionado a re-
feréncia de bindrio depois da selecdo do modo de ope-
ragdo. Por causa disto, o aditivo pode ser usado nos modos
velocidade e binario.
Nota: Por razdes de seguranca, o aditivo ndo é aplicado uma|
paragem de emergéncia estd ativa.
AVISO!
Se o aditivo exceder os limites estabelecidos pelos
parametros 25.11 Ctrl velocidade binario min e 25.12
Ctrl velocidade binario max, pode ser impossivel uma
paragem em rampa. Certificar-se de que o aditivo é
reduzido ou removido quando uma paragem de rampal
é requerida, por ex. usando o parametro 26.26 Forcar|
ref bindrio adic 2 zero.
Consultar o diagrama da cadeia de controlo na pagina 665.
Sobre as sele¢bes, consultar o parametro 26.11 Selecao
refl binario.
26.26 Forcar ref binario Seleciona uma fonte que forca o aditivo 2 da referénciade |N&o selecionado /
adic 2 zero bindrio (ver o parametro 26.25 Fonte aditivo 2 binario) uint32
para zero.
0 = Funcionamento normal
1 = Forga o aditivo da referéncia de binario 2 para zero.
N&o selecionado 0 0
Selecionado 1 1
Di1 Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0). 2
DI2 Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1). 3
DI3 Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2). 4
DI4 Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3). 5
DI5 Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4). 6
DI6 Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5). 7
DIO1 Entrada/saida digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0). |10
DIO2 Entrada/saida digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit1). |11
Outro [bit] Veja Termos e abreviaturas (pagina 134). -
26.27 Tempo filtro limite | Define o tempo de filtragem do limite de binario. 100 ms / real32

binario

Este pardmetro é usado para suavizar o passo ao alterar
o limite se o acionamento estiver a funcionar com limite
de binario.

0..100 ms

Tempo filtro limite binario.

1=1ms/1=1ms
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecio FbEq 16b / 32b
26.41 Passo binario Quando ativado pelo parametro 26.42 Passo binario ativo, |0.0 percentagem /
acrescenta um passo adicional a referéncia de binario. real32
Pode ser adicionado um segundo passo de bindrio com
os parametros apontadores 26.43 Ativar indicador de
passo binario e 26.44 Fonte de passo binario.
Os dois passos de binario funcionam independentemente
um do outro e sdo somados para calcular o passo de
binario total.
Nota: Por razdes de seguranca, os passos de bindrio ndo sao|
aplicados quando uma paragem de emergéncia esta ativa.
AVISO!
Se o passo de binario exceder os limites estabelecidos
pelos parametros 25.11 Ctrl velocidade binario min e
25.12 Ctrl velocidade binario max, pode ser impossivel
uma paragem em rampa. Certificar-se de que o passo|
de binario é reduzido ou removido quando é requeridal
uma paragem de rampa.
-300.0 ... 300.0 per- | Passo binario. Para escala 16-bit, ver parametro 46.3. -/10=1percentagem
centagem
26.42 Passo bindrio ativo | Ativa/desativa o passo de bindrio definido pelo pardmetro | Desativado / uint32
26.41 Passo binario.
Desativado Passo bindrio inativo. 0
Ativar Passo binario ativo. 1
26.43 Ativar indicador de | Seleciona uma fonte que ativa/desativa o passo de binario | Selecionado / uint32
passo binario definido pelo parametro 26.44 Fonte de passo binario.
Ver também o parametro 26.41 Passo binario.
1 = Passo bindrio ativo.
N&o selecionado 0 0
Selecionado 1 1
DIl Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0). 2
DI2 Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1). 3
DI3 Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2). 4
DI4 Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3). 5
DI5 Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4). 6
DI6 Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5). 7
DIO1 Entrada/saida digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0). |10
DIO2 Entrada/saida digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit1). |11
Outro [bit] Veja Termos e abreviaturas (pagina 134). -
26.44 Fonte de passo bina- | Seleciona a fonte do passo de bindrio ativado por 26.43 Zero / uint32
rio Ativar indicador de passo binario.
Zero Nenhum. [0]
All escalada 12.12 Valor escalado All (pagina 196). 1
Al2 escalada 12.22 Valor escalado Al2 (pagina 198). 2
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecéo FbEq 16b / 32b
FB A refl 3.5 FB A referéncia 1 (pagina 144). 4
FB A ref2 3.6 FB A referéncia 2 (pagina 144). 5
EFB refl 3.9 EFB referéncia 1 (pagina 144). 8
EFB ref2 3.10 EFB referéncia 2 (pagina 144). 9
DDCS ctrl refl 3.11 DDCS control ref 1 (pagina 144). 10
DDCS ctrl ref2 3.12 DDCS control ref 2 (pagina 144). 11
M/F referéncia 1 3.13 M/F ou D2D refl (pagina 145). 12
M/F referéncia 2 3.14 M/F ou D2D ref2 (pagina 145). 13
Potenciémero motor | 22.80 Ref atual potenc motor (saida do potenciémetrodo |15
motor).

PID 40.1Valor atual processo PID (saida do controlador PIDdo |16
processo).

Painel ctrl (ref guarda- | Referéncia consola de programacao, com valor inicial da |18

da) ultima referéncia de consola usada. Consulte a sec¢ao
Usando a consola de programagdo como uma fonte de
controlo externo (pagina 25).

Painel ctrl (ref copia- | Referéncia consola de programacao, com valor inicialda |19

da) fonte anterior ou valor atual. Consulte a sec¢do Usando a
consola de programagao como uma fonte de controlo ex-
terno (pagina 25).

Outro [bit] Selegdo da fonte (ver Termos e abreviaturas (pagina134)). |-

26.51 Amort oscilagao Os parametros 26.51...26.58 configuram a funcdo de N&o selecionado /

amortecimento de oscilagao. Ver a secgdo Amortecimento
oscilagdo (pagina 51), e o bloco de diagrama na pagina 665.

Este parametro ativa (ou seleciona uma fonte que ativa)
o algoritmo do amortecimento de oscilagdo.

1 = Algoritmo de amortecimento de oscilagao ativo

uint32

N&o selecionado (o] 0
Selecionado 1 1
Di1 Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0). 2
DI2 Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1). 3
DI3 Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2). 4
DI4 Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3). 5
DI5 Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4). 6
DI6 Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5). 7
DIO1 Entrada/saida digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0). |10
DIO2 Entrada/saida digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit1). |11
Outro [bit] Veja Termos e abreviaturas (pagina 134). -
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecio FbEq 16b / 32b
26.52 Sai ativa amorteci- | Determina (ou seleciona uma fonte que determina) se a Nao selecionado /
mento oscilagdo saida da fungdo de amortecimento de oscilagdo é aplicada | uint32
ou ndo a referéncia de binario.
Nota: Antes de ativar a saida de amortecimento de oscilacéo,
ajustar os parametros 26.53...26.57. Depois monitorizar o
sinal de entrada (selecionado por 26.53) e a saida (26.58)
para confirmar se é seguro aplicar a corregdo.
1= Aplicar saida de amortecimento de oscilagdo a referén-
cia de bindrio.
N&o selecionado (o] 0
Selecionado 1 1
DIl Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0). 2
DI2 Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1). 3
DI3 Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2). 4
DI4 Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3). 5
DI5 Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4). 6
Dl6 Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5). 7
DIO1 Entrada/saida digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0). |10
DIO2 Entrada/saida digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit1). |11
Outro [bit] Veja Termos e abreviaturas (pagina 134). -
26.53 Ent compensagao os- | Seleciona o sinal de entrada para a fungdo de amortecimen- | Erro velocidade /
cilagdo to de oscilagdo. uint32
Nota: Antes de alterar o tempo de funcionamento deste
parametro, desativar a saida de amortecimento de oscilagao|
usando o parametro 26.52. Monitorizar o comportamento
de 26.58 antes de reativar a saida.
Erro velocidade 24.1 Ref veloc usada - velocidade do motor nao filtrada. 0
Nota: Este ajuste ndo é suportado em modo de controlo
escalar do motor.
Tensdo CC 1.11 Tensao CC. (O valor é filtrado internamente.) 1
26.55 Frequéncia amorteci- | Define a frequéncia central do filtro do amortecimento de |31.0 Hz / real32

mento oscilagdo

oscilagao.

Definir o valor de acordo com o nimero de picos de osci-
lagao no sinal monitorizado (selecionado por 26.53) por
segundo.

Nota: Antes de alterar o tempo de funcionamento deste
parametro, desativar a saida de amortecimento de oscilagao|
usando o parametro 26.52. Monitorizar o comportamento
de 26.58 antes de reativar a saida.

0.1...60.0 Hz

Frequéncia central para o amortecimento de oscilagéo.

10=1Hz/10=1Hz
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecao FbEq 16b / 32b
26.56 Fase amortecimento | Define um desvio de fase para a saida do filtro. 180 deg / real32
oscilagao
Nota: Antes de alterar o tempo de funcionamento deste
parametro, desativar a saida de amortecimento de oscilagcdo
usando o parametro 26.52. Monitorizar o comportamento
de 26.58 antes de reativar a saida.
0...360 deg Desvio de fase para a saida da funcdo de amortecimento |10=1deg/1=1deg
de oscilagao.
26.57 Ganho amortecimen- | Define um ganho para a saida da fun¢do de amortecimento | 1.0 percentagem /
to oscilagao de oscilagdo, ie. o quanto a saida do filtro é amplificada real32
antes de ser adicionada a referéncia de binario.
O ganho de oscilagdo é escalado de acordo com o ganho
do controlador de velocidade pelo que alterar o ganho ndao
ird perturbar o amortecimento da oscilagdo.
Nota: Antes de alterar o tempo de funcionamento deste
parametro, desativar a saida de amortecimento de oscilagao|
usando o pardmetro 26.52. Monitorizar o comportamento
de 26.58 antes de reativar a saida.
0.0...100.0 percenta- | Ajuste do ganho para a saida de amortecimento da osci- |10 = 1 percentagem /
gem lacdo. 10 = 1 percentagem
26.58 | Saidaamortecimento | Apresenta a saida da funcdo de amortecimento da osci- |-/ real32
oscilacao lacdo. Este valor é adicionado a referéncia de binario (como
permitido pelo parametro 26.52 Sai ativa amortecimento
oscilagdo).
Este parametro é apenas de leitura.
-1600.000 ... Saida da fungdo de amortecimento da oscilagdo. 10 = 1 percentagem /
1600.000 percenta- 1000 =1 percentagem
gem
26.70 Refl binario atual Apresenta o valor da fonte da referéncia de binario 1 (sele- |-/ real32
cionada pelo parametro 26.11 Selecao refl binario). Consul-
tar o diagrama da cadeia de controlo na pagina 663.
Este parametro é apenas de leitura.
-1600.0 ...1600.0 per- | Valor da fonte de referéncia de binario 1. Para escala 16- |- /10 =1percentagem
centagem bit, ver parametro 46.3.
26.71 Ref2 binario atual Apresenta o valor da fonte da referéncia de binario 2 (sele- |- / real32
cionada pelo parametro 26.12 Selecao ref2 binario). Con-
sultar o diagrama da cadeia de controlo na pagina 663.
Este parametro é apenas de leitura.
-1600.0...1600.0 per- | Valor da fonte de referéncia de binario 2. Para escala 16- - /10 =1percentagem
centagem bit, ver parametro 46.3.
26.72 Ref3 binario atual Apresenta a referéncia de binario depois de aplicada a -/ real32

funcdo pelo parametro 26.13 Funcao refl binario (se algu-
ma), e depois da sele¢do (26.14 Selecao refl/2 binario).
Consultar o diagrama da cadeia de controlo na pagina 663.

Este parametro é apenas de leitura.

-1600.0...1600.0 per-
centagem

Referéncia de bindrio apds selecdo. Para escala 16-bit, ver
parametro 46.3.

-/ 10 =1percentagem
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecdo FbEq 16b / 32b
26.73 Ref4 binario atual Apresenta a referéncia de bindrio apds aplicacdo do aditivo |- / real32
dareferéncia 1. Consultar o diagrama da cadeia de controlo
na pagina 663.
Este parametro é apenas de leitura.
-1600.0 ...1600.0 per- | Referéncia de bindrio apés aplicagdo do aditivo dareferén- |- /10 =1percentagem
centagem cia 1. Para escala 16-bit, ver parametro 46.3.
26.74 Saida ref rampa bin | Apresenta a referéncia de binario apds limite e rampa. -/ real32
Consultar o diagrama da cadeia de controlo na pagina 663.
Este parametro é apenas de leitura.
-1600.0 ... 1600.0 per- | Referéncia de binario apds limite e rampa. Para escala 16- |- /10 =1percentagem
centagem bit, ver parametro 46.3.
26.75 Ref5 binario atual Apresenta a referéncia de binario apds selecdo do modo |-/ real32
de controlo.
Consultar o diagrama da cadeia de controlo na pagina 665.
Este parametro é apenas de leitura.
-1600.0...1600.0 per- | Referéncia de binario apés selecdo do modo de controlo. |-/10 =1percentagem
centagem Para escala 16-bit, ver parametro 46.3.
26.76 Ref6 bindrio atual Apresenta a referéncia de binario apds aplicagdo do aditivo |-/ real32
dareferéncia 2. Consultar o diagrama da cadeia de controlo
na pagina 665.
Este parametro é apenas de leitura.
-1600.0 ... 1600.0 per- | Referéncia de bindrio apés aplicagdo do aditivo dareferén- |- /10 =1percentagem
centagem cia 2. Para escala 16-bit, ver parametro 46.3.
26.77 Ref bindrio atual adic | Apresenta o valor da fonte do aditivo da referéncia de -/ real32
A binario 2. Consultar o diagrama da cadeia de controlo na
pagina 665.
Este parametro é apenas de leitura.
-1600.0 ...1600.0 per- | Aditivo referéncia de binario 2. Para escala 16-bit, ver - /10 =1percentagem
centagem parametro 46.3.
26.78 Ref bindrio atual adic | Apresenta o valor do aditivo da referéncia de binario2an- |-/ real32
B tes de ser adicionado a referéncia de binario. Consultar o
diagrama da cadeia de controlo na pagina 665.
Este parametro é apenas de leitura.
-1600.0 ... 1600.0 per- | Aditivo referéncia de bindrio 2. Para escala 16-bit, ver - /10 =1percentagem
centagem parametro 46.3.
26.81 Ganho ctrl afluéncia | Termo de ganho do controlador de pico. Consultea sec¢do |10.0 SemUnid / real32
Controlo de pico (pagina 53).
0.0...10000.0 SemU- | Ganho do controlador de pico (0.0 = desativado). 1=1SemUnid /10=1
nid SemUnid
26.82 Tempo integ ctrl Termo tempo de integracdo do controlador de pico. 2.0s /real32
afluéncia
0.0..10.0s Tempo de integracdo do controlador de pico (0.0 =desa- |1=1s/10=1s

tivado).
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecao FbEq 16b / 32b
28 Corrente referéncia | Ajustes para a cadeia de referéncia de frequéncia.
fireEaEE Diagramas da cadeia de controlo 668 e 669.
28.1 Ent rampa ref fre- Apresenta a referéncia de frequéncia usada antes da -/ real32
quéncia rampa. Consultar o diagrama da cadeia de controlo na
pagina 669.
Este parametro é apenas de leitura.
-598.00 ... 598.00 Hz | Rampa de referéncia frequéncia antes da rampa. Paraes- |-/100=1Hz
cala 16-bit, ver parametro 46.2.
28.2 Saida rampa ref fre- | Apresenta a referéncia de frequéncia final (apds selegdo, |-/ real32
quéncia limite e rampa). Consultar o diagrama da cadeia de contro-
lo na pagina 669.
Este pardmetro é apenas de leitura.
-598.00 ... 598.00 Hz | Referéncia frequéncia final. Para escala 16-bit, ver pardame- |- /100 =1Hz
tro 46.2.
28.11 Seleciona a fonte 1 da referéncia de frequéncia. Zero / uint32

Selecdo refl frequén-
cia

Podem ser definidas duas fontes de sinal com este para-
metro e 28.12 Selec¢do ref2 frequéncia. Uma fonte digital
selecionada por 28.14 Selecdo ref 1/2 frequéncia pode ser
usada para comutar entre as duas fontes, ou aplicada uma
funcdo matematica (28.13 Funcgdo refl frequéncia) aos dois
sinais para criar a referéncia.

28.11
o—]

:::6

dutros—]

2812

0—

:;‘:6

Sutros—]
Zero Nenhum. 0
All escalada 12.12 Valor escalado All (pagina 196). 1
Al2 escalada 12.22 Valor escalado Al2 (pagina 198). 2
FB Arefl 3.5 FB Areferéncia 1 (pagina 144). 4
FB A ref2 3.6 FB A referéncia 2 (pagina 144). 5
EFB refl 3.9 EFB referéncia 1 (pagina 144). 8
EFB ref2 3.10 EFB referéncia 2 (pagina 144). 9
DDCS ctrl refl 3.11 DDCS control ref 1 (pagina 144). 10
DDCS ctrl ref2 3.12 DDCS control ref 2 (pagina 144). 11
M/F referéncia 1 3.13 M/F ou D2D refl (pagina 145). 12
M/F referéncia 2 3.14 M/F ou D2D ref2 (pagina 145). 13
Potenciémero motor | 22.80 Ref atual potenc motor (saida do potenciémetrodo |15
motor).
PID 40.1Valor atual processo PID (saida do controlador PIDdo |16

processo).
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecio FbEq 16b / 32b
Painel ctrl (ref guarda- | Referéncia consola de programacgao, com valor inicial da |18
da) ultima referéncia de consola usada. Consulte a sec¢ao
Usando a consola de programagao como uma fonte de
controlo externo (pagina 25).
Painel ctrl (ref copia- | Referéncia consola de programacao, com valor inicialda |19
da) fonte anterior ou valor atual. Consulte a secgao Usando a
consola de programacao como uma fonte de controlo ex-
terno (pagina 25).
Outro [bit] Selecdo dafonte (ver Termos e abreviaturas (pagina134)). |-
28.12 Selecdo ref2 frequén- | Seleciona a fonte 2 da referéncia de frequéncia. Zero / uint32
ca Para as selegdes e um esquema da sele¢ao da fonte de
referéncia, consultar o parametro 28.11 Selecao refl fre-
quéncia.
28.13 Funcdo refl frequén- | Seleciona uma funcdo matematica entre as fontes de re- | Refl / uint16
cia feréncia selecionadas pelos parametros 28.11 Selecao ref1
frequéncia e 28.12 Selecdo ref2 frequéncia. Ver esquema
em 28.11 Selecao refl frequéncia.
Refl O sinal selecionado por 28.11 Selecao refl frequéncia é 0
usado como referéncia 1 de binario como esta (nenhuma
fungéo aplicada).
Ad (refl + ref2) A soma das fontes de referéncia é usada como referéncia |1
1 de frequéncia.
Sub (refl - ref2) Asubtragdo ([28.11 Selecdo refl frequéncia] - [28.12 Selecdo |2
ref2 frequéncial) das fontes de referéncia é usada como
referéncia 1 de frequéncia.
Mul (refl x ref2) A multiplicacdo das fontes de referéncia é usada como 3
referéncia 1 de frequéncia.
Min (refl, ref2) O mais pequenos das fontes de referéncia é usado como |4
referéncia 1 de frequéncia.
Max (refl, ref2) O maior das fontes de referéncia é usado como referéncia |5
1 de frequéncia.
28.14 Selecdo ref 1/2 fre- | Configura a selegdo entre as referéncias de frequénciale |Seguir selegdo

quéncia

2. Ver esquema em 28.11 Selecdo refl frequéncia.
0 = Referéncia frequéncia 1

1 = Referéncia frequéncia 2

Ext1/Ext2 / uint32

Referéncia frequéncia | 0. 0
1
Referéncia frequéncia | 1. 1
2
Seguir selecdo A referéncia de frequéncia 1 é usada quando o local de 2
Extl/Ext2 controlo externo EXT1 estd ativo. A referéncia de frequéncia
2 é usada quando o local de controlo externo EXT2 esta
ativo.
Ver também o parametro 19.11 Selecao Ext1/Ext2.
DIl Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0). 3
DI2 Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1). 4
DI3 Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2). 5
DI4 Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3). 6
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Nome / Gama /
Selegao

Descricao

Def / Tipo
FbEq 16b / 32b

DI5

Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4).

7

Dl6

Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5).

8

Outro [bit]

Veja Termos e abreviaturas (pagina 134).

28.21

Funcdo frequéncia
constante

Determina como sdo selecionadas as frequéncias constan-
tes, e se o sinal de sentido de rotagdo é ou ndo considerado
quando aplicado a uma frequéncia constante.

-/ uintlé

b0

Modo freq const

1=Compacta: Sdo seleciondveis 7 frequéncias constantes
usando as trés fontes definidas pelos parametros 28.22,
28.23 e 28.24.

0 = Separadas: As frequéncias constantes 1, 2 e 3 sdo ati-
vadas separadamente pelas fontes definidas pelos para-
metros 28.22, 28.23 e 28.24 respetivamente. Em caso de
conflito, a frequéncia constante com o nimero mais pe-
queno tem prioridade.

b1

Sent ativo

1=Sent arranque: Para determinar o sentido de marcha
para uma frequéncia constante, o sinal do ajuste da fre-
quéncia constante (parametros 28.26...28.32) é multiplica-
do pelo sinal de sentido (direto: +1, inverso: -1). Isto permite
efetivamente ao acionamento ter 14 frequéncias constan-
tes (7 diretas, 7 inversas) se todos os valores em
28.26...28.32 forem positivos.

A\

0 = Segundo o Par: O sentido de marcha para a frequéncia
constante é determinado pelo sinal do ajuste da frequéncia
constante (parametros 28.26...28.32).

AVISO!
Se o sinal de sentido éinverso e a frequéncia constante
é negativa, o acionamento opera no sentido direto.

b2...15

Reserved

0000h...FFFFh

1=1/1=1
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selegéo FbEq 16b / 32b
28.22 Sell frequéncia cons- | Quando o bit 0 do parametro 28.21 Funcao frequéncia N&o selecionado /

tante

constante é 0 (Separado), seleciona uma fonte que ativa
a frequéncia constante 1.

Quando o bit 0 do pardmetro 28.21 Funcao frequéncia
constante é 1 (Embalado), este parametro e os parametros
28.23 Sel2 frequéncia constante e 28.24 Sel3 frequéncia
constante selecionam trés fontes cujos estados ativam
frequéncia constante como se segue:

uint32

Fonte defini- | Fonte defini-  Fonte defini-| Frequéncia
da pelo par. | da pelo par. | da pelo par. | constante
28.22 28.23 28.24 ativa
0 0 0 Nenhum
1 0 0 Frequéncia
constante 1
0 1 0 Frequéncia
constante 2
1 1 0 Frequéncia
constante 3
0 (o] 1 Frequéncia
constante 4
1 0 1 Frequéncia
constante 5
0 1 1 Frequéncia
constante 6
1 1 1 Frequéncia
constante 7
Nao selecionado 0 0
Selecionado 1 1
DIl Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0). 2
DI2 Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1). 3
DI3 Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2). 4
Dl4 Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3). 5
DI5 Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4). 6
DI6 Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5). 7
DIO1 Entrada/saida digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0). |10
DlO2 Entrada/saida digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit1). |11
QOutro [bit] Veja Termos e abreviaturas (pagina 134). -
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Nome / Gama /
Selegao

Descricao

Def / Tipo
FbEq 16b / 32b

28.23

Sel2 frequéncia cons-
tante

Quando o bit 0 do pardmetro 28.21 Funcéo frequéncia
constante é O (Separado), seleciona uma fonte que ativa
a frequéncia constante 2.

Quando o bit 0 do parametro 28.21 Fun¢ao frequéncia
constante é 1 (Embalado), este parametro e os parametros
28.22 Sell frequéncia constante e 28.24 Sel3 frequéncia
constante selecionam trés fontes que sdo usadas para
ativar frequéncias constantes.

Ver atabela no pardmetro 28.22 Sell frequéncia constante.

Sobre as seleg¢des, ver o parametro 28.22 Sell frequéncia
constante.

Nao selecionado /
uint32

28.24

Sel3 frequéncia cons-
tante

Quando o bit 0 do pardmetro 28.21 Funcdo frequéncia
constante é O (Separado), seleciona uma fonte que ativa
a frequéncia constante 3.

Quando o bit 0 do pardmetro 28.21 Funcéo frequéncia
constante é 1 (Embalado), este pardmetro e os parametros
28.22 Sell frequéncia constante e 28.23 Sel2 frequéncia
constante selecionam trés fontes que sdo usadas para
ativar frequéncias constantes.

Ver a tabela no parametro 28.22 Sell frequéncia constante.

Sobre as selegdes, ver o parametro 28.22 Sell frequéncia
constante.

Nao selecionado /
uint32

28.26

Freqg constante 1

Define a frequéncia 1 (a frequéncia do motor a que o motor
ird rodar quando for selecionada a frequéncia constante

1).

0.00 Hz / real32

-598.00 ... 598.00 Hz

Frequéncia constante 1. Para escala 16-bit, ver parametro
46.2.

-/100=1Hz

28.27

Freq constante 2

Define a frequéncia constante 2.

0.00 Hz / real32

-598.00 ... 598.00 Hz

Frequéncia constante 2. Para escala 16-bit, ver parametro
46.2.

-/100=1Hz

28.28

Freq constante 3

Define a frequéncia constante 3.

0.00 Hz / real32

-598.00 ... 598.00 Hz

Frequéncia constante 3. Para escala 16-bit, ver parametro
46.2.

-/100=1Hz

28.29

Freq constante 4

Define a frequéncia constante 4.

0.00 Hz / real32

-598.00 ... 598.00 Hz

Frequéncia constante 4. Para escala 16-bit, ver parametro
46.2.

-/100=1Hz

28.30

Freq constante 5

Define a frequéncia constante 5.

0.00 Hz / real32

-598.00 ... 598.00 Hz

Frequéncia constante 5. Para escala 16-bit, ver parametro
46.2.

-/100=1Hz

28.31

Freq constante 6

Define a frequéncia constante 6.

0.00 Hz / real32

-598.00 ... 598.00 Hz

Frequéncia constante 6. Para escala 16-bit, ver parametro
46.2.

-/100=1Hz

28.32

Freq constante 7

Define a frequéncia constante 7.

0.00 Hz / real32

-598.00 ... 598.00 Hz

Frequéncia constante 7. Para escala 16-bit, ver parametro
46.2.

-/100=1Hz




Parametros 321

Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecio FbEq 16b / 32b
28.41 Ref freq segura Define a referéncia de frequéncia segura que é usadacom |-/ real32
fungdes de supervisdo como
« 123 Funcgdo supervisao Al
«  49.5 Acdo perda comunicagao
« 50.2 FBA A func perda comun
« 50.32 Func perd com FBA B
. 58.14 Acdo perda comun.
-598.00 ... 598.00 Hz | Referéncia de frequéncia segura. Para escala 16-bit, ver -/100=1Hz
parametro 46.2.
28.51 Funcgdo frequéncia | Ativa/desativaafuncdo de frequéncias criticas. Determina |- / uintl16
critica ainda se as gamas especificadas sado efetivas em ambos
os sentidos de rotagao ou ndo.
Consulte ainda a secgdo Velocidades/frequéncias criti-
cas (pagina 47).
b0 | Ativar 1 = Ativado: Frequéncias criticas ativas.
0 = Desativado: Frequéncias criticas desativadas.
bl Modo assin 1= Segundo o par: As atribuicdes dos parametros
28.52...28.57 sdo consideradas.
0 = Absoluto: Os parametros 28.52...28.57 sdo tratados
como valores absolutos.
Cada gama é efetiva em ambos os sentidos de rotagdo.
b2...15 Reserved
0000h...FFFFh 1=1/1=1
28.52 Frequéncia critical |Define o limite inferior para a gama da frequéncia critica | 0.00 Hz / real32
baixo 1.
Nota: Este valor deve ser inferior ou igual ao valor de 28.53
Frequéncia critica 1 alto.
-598.00 ... 598.00 Hz | Limite inferior para a frequéncia critica 1. Para escala16- |-/100=1Hz
bit, ver parametro 46.2.
28.53 Frequéncia critical | Define o limite superior para a frequéncia critica 1. 0.00 Hz / real32
alto
Nota: Este valor deve ser superior ou igual ao valor de 28.52
Frequéncia critica 1 baixo.
-598.00 ... 598.00 Hz | Limite superior para a frequéncia critica 1. Para escala16- |-/100=1Hz
bit, ver parametro 46.2.
28.54 | Frequénciacritica2 |Define o limite inferior para a gama da frequéncia critica |0.00 Hz / real32
baixo 2.
Nota: Este valor deve ser inferior ou igual ao valor de 28.55
Frequéncia critica 2 alto.
-598.00 ... 598.00 Hz | Limite inferior para a frequéncia critica 2. Para escala16- |- /100 =1Hz
bit, ver parametro 46.2.
28.55 Frequéncia critica2 | Define o limite superior para a frequéncia critica 2. 0.00 Hz / real32

alto

Nota: Este valor deve ser superior ou igual ao valor de 28.54
Frequéncia critica 2 baixo.

-598.00 ... 598.00 Hz

Limite superior para a frequéncia critica 2. Para escala 16-

bit, ver parametro 46.2.

-/100=1Hz
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28.56 Frequéncia critica 3 | Define o limite inferior para a gama da frequéncia critica |0.00 Hz / real32
baixo 3.
Nota: Este valor deve ser inferior ou igual ao valor de 28.57
Frequéncia critica 3 alto.
-598.00 ... 598.00 Hz | Limite inferior para a frequéncia critica 3. Para escala16- |-/100=1Hz
bit, ver parametro 46.2.
28.57 Frequéncia critica 3 | Define o limite superior para a frequéncia critica 3. 0.00 Hz / real32
alto
Nota: Este valor deve ser superior ou igual ao valor de 28.56
Frequéncia critica 3 baixo.
-598.00 ... 598.00 Hz | Limite superior para a frequéncia critica 3. Para escala16- |- /100 =1Hz
bit, ver parametro 46.2.

28.71 Selecdo ajuste rampa | Seleciona uma fonte que comuta entre os dois conjuntos | Tempo acel/desacel 1
de tempos de aceleragdo/desaceleragao definidos pelos |/ uint32
parametros 28.72...28.75.

0 = O tempo acel 1 e o tempo desacel 1 estao em vigor

1= 0 tempo acel 2 e o tempo desacel 2 estao em vigor
Tempo acel/desacel | 0. 0
1
Tempo acel/desacel |1. 1
2
Di1 Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0). 2
DI2 Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1). 3
DI3 Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2). 4
Dl4 Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3). 5
DI5 Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4). 6
DI6 Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5). 7
DIO1 Entrada/saida digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0). |10
DIO2 Entrada/saida digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit1). |11
QOutro [bit] Veja Termos e abreviaturas (pagina 134). -

28.72 Tempo aceleracdo 1 | Define o tempo de aceleracdo 1 como o tempo necessario |20.000 s / real32

para a frequéncia passar de zero para a frequéncia definida
pelo parametro 46.2 Escala frequéncia (ndo para o parame-
tro 30.14 Freq maxima).

Se a referéncia aumenta mais rdpido do que a taxa de
aceleragao ajustada, o motor segue a taxa de aceleragao.

Se a referéncia aumenta mais lentamente do que a taxa
de aceleragdo ajustada, o motor segue a referéncia.

Se o tempo de aceleragdo definido é muito curto, o aciona-
mento de frequéncia prolonga a aceleracdo para ndo exce-
der os limites de operagdo do acionamento de frequéncia.

0.000...1800.000 s

Tempo de aceleragédo 1.

10=1s/1000=1s
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28.73 Tempo desacele- Define o tempo de desaceleragdo 1 como o tempo necessa- | 20.000 s / real32
ragdo 1 rio para a frequéncia passar da frequéncia definida pelo
parametro 46.2 Escala frequéncia (ndo para o parametro
30.14 Freq maxima) para zero.
Se existir alguma duvida sobre o tempo de desaceleragdo
ser demasiado curto, assegurar que o controlo de sobre-
tensdo CC (30.30 Controlo sobretensao esta ON.
Nota: Se for necessario um tempo de desaceleragdo curto
para uma aplicacdo de elevada inércia, deve equipar o acio-|
namento com um chopper ou resisténcia de travagem.
0.000 ...1800.000 s | Tempo de desaceleragdo 1. 10=1s/1000=1s
28.74 Tempo aceleracdo 2 | Define o tempo de aceleragdo 2. Ver o parametro 28.72 60.000 s / real32
Tempo aceleracgdo 1.
0.000...1800.000 s | Tempo de aceleragdo 2. 10=1s/1000=1s
28.75 Tempo desacele- Define o tempo de desaceleragdo 2. Ver o parametro 28.73 | 60.000 s / real32
ragao 2 Tempo desaceleragao 1.
0.000 ...1800.000 s | Tempo de desaceleragdo 2. 10=1s/1000=1s
28.76 Rampa em zero Seleciona uma fonte que forca a referéncia de frequéncia |Inativo / uint32
para zero.
0 = Forca a referéncia de frequéncia para zero
1= Operagao normal
Ativo 0. 0
Inativo 1. 1
Di1 Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0). 2
DI2 Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1). 3
DI3 Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2). 4
DI4 Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3). 5
DI5 Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4). 6
DI6 Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5). 7
DIO1 Entrada/saida digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0). |10
DIO2 Entrada/saida digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit1). |11
Outro [bit] Veja Termos e abreviaturas (pagina 134). -
28.77 Paragem rampa Seleciona uma fonte que forca a saida do gerador da Inativo / uint32

rampa de frequéncia para o valor atual de frequéncia.
0 = Forca saida de rampa para a frequéncia atual

1 = Operagao normal

Ativo 0. 0
Inativo 1. 1
DIl Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0). 2
DI2 Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1). 3
DI3 Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2). 4
DI4 Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3). 5
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DI5 Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4). 6
DI6 Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5). 7
DIO1 Entrada/saida digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0). |10
DIO2 Entrada/saida digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit1). |11
QOutro [bit] Veja Termos e abreviaturas (pagina 134). -
28.78 Equilibrio saida ram- | Define uma referéncia para o equilibrio da rampa de fre- |-/ real32
pa quéncia. A saida do gerador de rampa é forcada para este
valor quando o equilibrio é ativado pelo parametro 28.79
Desequilibrio rampa ativo.
-598.00 ... 598.00 Hz | Referéncia de equilibrio da referéncia de frequéncia. Para |-/100=1Hz
escala 16-bit, ver parametro 46.2.
28.79 Desequilibrio rampa | Seleciona a fonte para ativagdo/desativagdo do equilibrio | N&o selecionado /
ativo da rampa de velocidade. Ver o parametro 28.78 Equilibrio | uint32
saida rampa.
0 = Inativo
1= Ativo
Nao selecionado 0 0
Selecionado 1 1
DI1 Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0). 2
DI2 Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1). 3
DI3 Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2). 4
DI4 Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3). 5
DI5 Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4). 6
DI6 Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5). 7
DIO1 Entrada/saida digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0). |10
DIO2 Entrada/saida digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit1). |11
Outro [bit] Veja Termos e abreviaturas (pagina 134). -
28.90 Refl frequéncia atual | Exibe o valor da fonte de referéncia de frequéncia 1 (sele- |-/ real32
cionada pelo parametro 28.11 Selecéo refl frequéncia).
Consultar o diagrama da cadeia de controlo na pagina 668.
Este pardmetro é apenas de leitura.
-598.00 ... 598.00 Hz | Valor da fonte de referéncia de frequéncia 1. Para escala -/100=1Hz
16-bit, ver parametro 46.2.
28.91 Ref2 frequéncia atual | Exibe o valor da fonte da referéncia de frequéncia 2 (sele- |-/ real32
cionada pelo parametro 28.12 Selecao ref2 frequéncia).
Consultar o diagrama da cadeia de controlo na pagina 668.
Este parametro é apenas de leitura.
-598.00 ... 598.00 Hz | Valor da fonte de referéncia de frequéncia 2. Paraescala |-/100=1Hz
16-bit, ver parametro 46.2.
28.92 Ref3 frequéncia atual | Exibe a referéncia de frequéncia depois de aplicada a -/ real32

funcdo pelo parametro 28.13 Funcao refl frequéncia (se
alguma), e depois da sele¢ao (28.14 Selegao ref 1/2 frequén-
cia). Consultar o diagrama da cadeia de controlo na pagina
668.

Este parametro é apenas de leitura.
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-598.00 ... 598.00 Hz | Referéncia de frequéncia apds selecdo. Para escala 16-bit, |- /100 =1Hz
ver parametro 46.2.
28.96 Ref7 frequéncia atual | Exibe a referéncia de frequéncia depois da aplicacdo de -/ real32
frequéncias constantes, referéncia da consola de progra-
magao, etc. Consultar o diagrama da corrente de controlo
na pagina 668.
Este pardmetro é apenas de leitura.
-598.00 ... 598.00 Hz | Referéncia de frequéncia 7. Para escala 16-bit, ver parame- |- /100 =1Hz
tro 46.2.
28.97 Ref frequénciailimita- | Apresenta a referéncia de frequéncia apés aplicacdo das |- / real32
da frequéncias criticas, mas antes da rampa e do limite.
Consultar o diagrama da cadeia de controlo na pagina 669.
Este parametro é apenas de leitura.
-598.00 ... 598.00 Hz | Referéncia de frequéncia antes da rampa e limite. Para -/100=1Hz
escala 16-bit, ver parametro 46.2.
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29 Corrente de referén- | Ajustes para a corrente de referéncia de tensdo CC.
Gialdelcltagem Ver a sec¢do Modo de controlo tensdo CC (pagina 27) e os
diagramas da cadeia de controlo (paginas 670 e 671).
Este grupo s6 é visivel com uma unidade de controloBCU
29.1 Controle de tensdo | Apresenta a saida do controlador de tensdo CC que é -/ real32
CC de referéncia de |transferida para o controlador de binario.
torque Este pardmetro é apenas de leitura.
-1600.0 ... 1600.0 per- | Referéncia tensdo CC final. 100 =1 percentagem
centagem / 10 = 1 percentagem
29.2 Referéncia de tensao | Exibe a referéncia de tensdo CC depois de aplicada a -/ real32
cc fungdo pelo parametro 29.13 Funcgao refl tensdo CC (se
alguma), e depois da selegdo (29.14 Selecao refl/2 tensdao
CC). Ver o diagrama no parametro 29.11 Fonte refl tensao
CC.
0...2000V Selecdo apds referéncia de tensdo CC. 10=1V/1=1V
29.3 Ref. de tensédo CC Exibe a referéncia tensdo CC entre a limitagdo minima/ma- |-/ real32
usada xima e a rampa.
0...2000 V Rampa apds referéncia de tensdo CC. 10=1V/1=1V
29.4 Referéncia de tensdo | Apresenta a referéncia de tensdo CC apds a rampa. -/ real32
CC emrampa
0...2000 V Rampa apds referéncia de tensdo CC. 10=1V/1=1V
29.5 Tensdo CC filtrada |Apresenta a tensdo CC medida ap6s a filtragem. -/ real32
0..2000 V Tensao CC filtrada e medida. 10=1V/1=1V
29.6 Erro tensdo CC Exibe a diferenca entre a referéncia da tensdo em rampa |-/ real32
(29.4) e medida, a tensao CC filtrada (29.5).
-2000...2000 V Tensao CC filtrada e medida. 10=1VvV/1=1V
29.7 Referéncia de potén- | Exibe a saida do controlador PI, ou seja. a referéncia da -/ real32
cia tensdo CC antes de ser convertida numa referéncia de
binario.
-300.00 ... 300.00 Saida do controlador PID de processo. 10 = 1 percentagem /
percentagem 100 =1 percentagem
29.9 Referéncia tensdo CC | Define um limite minimo para a referéncia de tensdo CC 0V /real32
minima antes de rampa.
0...2000 V Referéncia tensdao CC minima. 1=1V/1=1V
29.10 Referéncia tensdo CC | Define um limite maximo para a referéncia de tensdo CC | 2000V / real32

maxima

antes de rampa.

0..2000 VvV

Referéncia tensdo CC maxima.

1=1v/1=1V




Parametros 327

Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selegéo FbEq 16b / 32b
29.11 Fonte refl tensdo CC | Seleciona a fonte 1 da referéncia de tensdo CC. Zero / uint32
Podem ser definidas duas fontes de sinal por este pardme-
troe29.12 Fonte ref2 tensdo CC. Uma fonte digital selecio-
nada por 29.14 Selecdo refl/2 tensao CC pode ser usada
para comutar entre as duas fontes, ou aplicada uma fungédo
matemadtica (29.13 Funcdo refl tensdo CC) aos dois sinais
para criar a referéncia.
29.11
29.13
o—]
- 6
Outros—]
29.12
R
EA—
FB —] 6
outror|
Zero Nenhum. 0
All escalada 12.12 Valor escalado All (pagina 196). 1
Al2 escalada 12.22 Valor escalado Al2 (pagina 198). 2
FB Arefl 3.5 FB Areferéncia 1 (pagina 144). 4
FB Aref2 3.6 FB A referéncia 2 (pagina 144). 5
EFB refl 3.9 EFB referéncia 1 (pagina 144). 8
EFB ref2 3.10 EFB referéncia 2 (pagina 144). 9
DDCS ctrl refl 3.11 DDCS control ref 1 (pagina 144). 10
DDCS ctrl ref2 3.12 DDCS control ref 2 (pagina 144). 11
M/F referéncia 1 3.13 M/F ou D2D refl (pagina 145). 12
M/F referéncia 2 3.14 M/F ou D2D ref2 (pagina 145). 13
Potenciémero motor | 22.80 Ref atual potenc motor (saida do potenciémetrodo |15
motor).
PID 40.1Valor atual processo PID (saida do controlador PIDdo |16
processo).
Painel ctrl (ref guarda- | Referéncia consola de programacao, com valor inicialda |18
da) ultima referéncia de consola usada. Consulte a sec¢ao
Usando a consola de programagdo como uma fonte de
controlo externo (pagina 25).
Painel ctrl (ref copia- | Referéncia consola de programacdo, com valor inicialda |19
da) fonte anterior ou valor atual. Consulte a sec¢do Usando a
consola de programacao como uma fonte de controlo ex-
terno (pagina 25).
Outro [bit] Selecdo dafonte (ver Termos e abreviaturas (pagina134)). |-
29.12 Fonte ref2 tensdo CC | Seleciona a fonte 2 da referéncia de tensdo CC. Zero / uint32

Sobre as sele¢des e um diagrama da selegdo da fonte de
referéncia, consultar o parametro 29.11 Fonte refl tensdo
CC.
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29.13 Funcdo refl tensdo | Seleciona uma fungdo matematica entre as fontes de re- | Refl / uint16
CcC feréncia selecionadas pelos parametros 29.11 Fonte refl
tensdo CC e 29.12 Fonte ref2 tensao CC. Ver o diagrama
em 29.11 Fonte refl tensdo CC.
Refl O sinal selecionado por 29.11 Fonterefl tensdo CCéusado |0
como referéncia 1 de tensao como estd (nenhuma fungdo
aplicada).
Ad (refl + ref2) A soma das fontes de referéncia é usada como referéncia |1
1 de tensao CC.
Sub (refl - ref2) A subtragao ([29.11 Fonte refl tensdo CC] - [29.12 Fonte 2
ref2 tensdo CC]) das fontes de referéncia é usada como
referéncia 1 de tensdo CC.
Mul (refl x ref2) A multiplicacdo das fontes de referéncia é usada como 3
referéncia 1 de tensdo CC.
Min (refl, ref2) Afonte dareferéncia mais pequena é usada comoreferén- |4
cia 1 de tensdo CC.
Max (refl, ref2) Afonte de referéncia tensdo maior é usada como referéncia |5
1 de tensao CC.
29.14 Selecdorefl/2 tensdo | Configura a selecdo entre as referéncias de tensdo CCle |Seguir selecdo
cC 2. Ver o diagrama em 29.11 Fonte refl tensdo CC. Extl/Ext2 / uint32
0 = Referéncia 1 de tensdo CC
1 = Referéncia 2 de tensdo CC
Referéncia tensdo CC | 0. 0
1
Referéncia tensdo CC | 1. 1
2
Seguir selegao A referéncia 1 de tensdo CC é usada quando o local de 2
Ext1l/Ext2 controlo externo EXT1 estd ativo. A referéncia de tensao
CC2éusadaquando olocal de controlo externo EXT2 esta
ativo.
Ver também o parametro 19.11 Selecdo Extl/Ext2.
DI1 Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0). 3
DI2 Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1). 4
DI3 Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2). 5
DI4 Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3). 6
DI5 Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4). 7
DI6 Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5). 8
Outro [bit] Veja Termos e abreviaturas (pagina 134). -
29.17 Tempo filtro tensdo | Define um tempo de filtragem para a tensdao CC medida. |10 ms / real32
CcC
0...10000 ms Tempo de filtragem para a medic¢ao de tensao CC. 1=1ms/1=1ms
29.18 Velocidade reduzida | Define a taxa maxima de reducdo para a referéncia de 10 volt_per_second /

da rampa de tensao
cC

tensdo CC.

real32

0..30000V/s

Taxa de diminui¢ao da referéncia de tensdo CC.

1=1V/s/1=1V/s
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29.19 Velocidade aumenta- | Define a taxa maxima de aumento para a referéncia de 10 volt_per_second /
da da rampa de tensdo CC. real32
tensao CC
0..30000 V/s Taxa de aumento da referéncia de tensao CC. 1=1V/s/1=1V/s
29.20 Ganho proporcional | Define o ganho proporcional para o controlador Pldere- |54.66 V/s / real32
de tensao CC feréncia de tensao CC.
0.00...1000.00 V/s | Ganho proporcional. 100=1V/s /100=1
V/s
29.21 Tempo deintegracao | Define o tempo de integracdo para o controlador Pldere- | 0.1646 s / real32
de tensao CC feréncia de tensao CC.
Definir o tempo de integragao para zero desativa a parte
I do controlador.
0.0000 ... 60.0000s | Tempo de integragdo. 10000 =1s /10000 =
1s
29.25 Fonte de capacitan- |Selecionaafonte do valor total da capaciténcia do circuito | Copiar do banco de
cia CC CC. dados / uint16
O valor é usado no célculo da referéncia de tensdo CC.
Nota: Este parametro ndo pode ser alterado enquanto o
acionamento esta a funcionar.
Copiar do banco de | O valor de capacitancia CC é obtido de umabase dedados |0
dados interna segundo o tipo de acionamento.
Valor do usuario O valor de capacitancia CC é lido do parametro 29.26 Ca- |1
pacitancia CC usada.
29.26 Capacitancia CCusa- | Define a capacitancia do circuito CC quando o parametro |0.000 mF / real32
da 29.25 Fonte de capacitancia CC é definido para Valor utili-
zador.
Nota: Este parametro ndo pode ser alterado enquanto o
acionamento esta a funcionar.
0.000...1000.000 mF | Capacitancia CC especificada pelo utilizador. 100 =1mF /1000 =1
mF
29.70 Ponto de dados de | Os parametros 29.70...29.79definem uma curva de limi- 400.00 rpm / real32
velocidade 1 tacdo de bindrio maximo como uma funcdo de velocidade.
O limite é aplicado antes da referéncia ser encaminhada
para o controlador de binario.
Este parametro define a velocidade no primeiro ponto da
curva. A curva é linear entre O rpm e esta velocidade.
Bindrio (%)
X O R
29.75- t = = = = = = = - - .- :
2079-f == ===cccce oo R ----
29.73- t - - - - - - - : :
29.71- : '
\ ' |
. . . . . Velocidade
0 29.70 29.72 29.74 29.76 29.78 (rpm)
0.00...30000.00 rpm | Velocidade no 12 ponto da curva. 1=1rpm/100=1rpm
29.71 Ponto de dados de | Define o bindrio maximo no primeiro ponto da curva de li- |300.0 percentagem /

torque 1

mitacgdo.

real32
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0.0 ...1600.0 percen- | Binario maximo no 12 ponto da curva. 1=1percentagem /10

tagem =1 percentagem
29.72 Ponto de dados de | Define a velocidade no segundo ponto da curva. 800.00 rpm / real32

velocidade 2

0.00...30000.00 rpm | Velocidade no 22 ponto da curva. 1=1rpm /100 =1rpm
29.73 Ponto de dados de | Define o bindrio maximo no segundo ponto da curva de 300.0 percentagem /

torque 2 limitagdo. real32

0.0 ...1600.0 percen- | Binario maximo no 22 ponto da curva. 1=1percentagem /10

tagem =1 percentagem
29.74 Ponto de dados de | Define a velocidade no terceiro ponto da curva. 1200.00 rpm / real32

velocidade 3

0.00...30000.00 rpm | Velocidade no 32 ponto da curva. 1=1rpm /100 =1rpm
29.75 Ponto de dados de | Define o bindrio maximo no terceiro ponto da curva de li- |300.0 percentagem /

torque 3 mitagdo. real32

0.0 ...1600.0 percen- | Binario maximo no 32 ponto da curva. 1=1percentagem /10

tagem =1 percentagem
29.76 Ponto de dados de | Define a velocidade no quarto ponto da curva. 1600.00 rpm / real32

velocidade 4

0.00...30000.00 rpm | Velocidade no 42 ponto da curva. 1=1rpm /100 =1rpm
29.77 Ponto de dados de | Define o bindrio méximo no quarto ponto da curvadelimi- |300.0 percentagem /

torque 4 tacao. real32

0.0 ...1600.0 percen- | Bindrio maximo no 42 ponto da curva. 1=1percentagem /10

tagem =1 percentagem
29.78 Ponto de dados de | Define a velocidade no quinto ponto da curva. 2000.00 rpm / real32

velocidade 5

0.00...30000.00 rpm | Velocidade no 52 ponto da curva. 1=1rpm /100 =1rpm
29.79 Ponto de dados de | Define o bindrio médximo no quinto ponto da curva de limi- |300.0 percentagem /

torque 5

tacdo.

real32

0.0 ...1600.0 percen-
tagem

Bindrio maximo no 52 ponto da curva.

1=1percentagem /10
=1percentagem
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30 Limites Limites de operagdo do acionamento.

30.1 Palavra limite 1 Apresenta a palavra limite 1. - / uint16

Este pardmetro é apenas de leitura.

b0

Lim binario

1= O binario do acionamento esta a ser limitado pelo
controlo do motor (controlo sub-tensao, controlo corrente,
controlo de angulo de carga ou controlo pull-out), ou pelos
limites de binario definidos pelos parametros .

b1l

Ctl tlim vel min

1=Asaida do controlador de velocidade estd a ser limitada
por 25.11 Ctrl velocidade binario min

b2

Ctl tlim vel max

1=Asaida do controlador de velocidade estd a ser limitada
por 25.12 Ctrl velocidade binario max

b3

Ref bin max

1= A entrada da rampa de referéncia do binario estd a ser
limitada por 26.9 Ref bindrio maxima, fonte de 30.25 Sel
bindrio maximo, 30.26 Lim pot motorizacao ou 30.27 Limite
geracgdo poténcia. Ver o diagrama na pagina 666.

b4

Ref bin min

1= A entrada da rampa de referéncia do bindrio estd a ser
limitada por 26.8 Ref bindrio minima, fonte de 30.18 Sel
binario minimo, 30.26 Lim pot motorizacdo ou 30.27 Limite
geracao poténcia. Ver o diagrama na pagina 666.

b5

Tlim veloc max

1=Areferéncia de binario estd a ser limitada pelo controlo
de pico, devido ao limite maximo de velocidade (30.12 Veloc
maxima)

b6

Tlim veloc min

1=Areferéncia de binario estd a ser limitada pelo controlo
de pico, devido ao limite minimo de velocidade (30.11 Veloc
minima)

b7

Lim ref veloc max

1= Areferéncia de velocidade estd a ser limitada por 30.12
Veloc maxima, ou pelo limite maximo da velocidade do
motor de imanes permanentes com base na tensdo CC

b8

Lim ref veloc min

1= Areferéncia de velocidade estd a ser limitada por 30.11
Veloc minima, ou pelo limite maximo da velocidade do
motor de imanes permanentes com base na tensdo CC

b9

Lim ref freq max

1= Areferéncia de frequéncia estd a ser limitada por 30.14
Freq maxima

b10

Ref lim freq min

1= Areferéncia de frequéncia esta a ser limitada por 30.13
Freq minima

bil

Reserved

b12

Lim ref freq Sw

1= A frequéncia de saida solicitada ndo pode ser atingida
devido a limitacdo da frequéncia de comutacao (devido a,
por ex., a filtragem da saida ou a protec¢des relacionadas
com ATEX)

b13

Lim ang carga

(Com motores de imanes permanentes e motores de re-
lutancia sincronos, e motores sincronos de excitacdo ex-
terna em estado estacionario)

1 = O limite maximo do angulo de carga esta ativo, i.e. o
motor ndo consegue produzir mais binario

(Com motores sincronos de excitagdo externa em si-
tuagdes dinamicas)

1= O binario esta a ser limitado

b14.

.15

Reserved
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecao FbEq 16b / 32b
0000h...FFFFh 1=1/1=1

30.2 Estado limite bindrio | Apresenta a palavra de estado da limitagdo do controlador |- / uint16

de binario.
Este parametro é apenas de leitura.
*Apenas uma dos bits 0...3, e um dos bits 9...13 pode estar
simultaneamente ligado. O bit indica normalmente o limite
que foi excedido em primeiro lugar.
b0 | Subtensao *1 = Sub-tensdo do circuito intermédio CC
bl | Sobretensdo *1 = Sobretensao do circuito intermédio CC
b2 | Bindrio minimo *1 = O bindrio estd a ser limitado por 30.26 Lim pot moto-
rizacdo, 30.27 Limite geracdo poténcia ou a fonte de 30.18
Sel bindrio minimo. Ver o diagrama na pdgina 666.
b3 | Bindrio maximo *1 = O binario esta a ser limitado por 30.26 Lim pot moto-
rizacdo, 30.27 Limite geracdo poténcia ou a fonte de 30.25
Sel bindrio maximo.
Ver o diagrama na pagina 666.
b4 | Corrente interna 1 =0 limite de corrente de um inversor (identificado pelos
bits 8...11) esta ativo
b5 | Angulo carga (Apenas com motores de imanes permanentes, motores
sincronos de relutancia e motores sincronos de excitacao
externa)
1= O limite do angulo de carga maximo esta ativo, i.e. o
motor esta a produzir o maximo de binario possivel
b6 | Retirada motor (Apenas com motores assincronos)
1 = O limite de pull-out do motor esta ativo, i.e. o motor
nao consegue produzir mais binario
b7 | Reserved
b8 | Térmico 1 = Corrente de entrada limitada pelo limite térmico do
circuito principal.
b9 | Corrente max *1 = A corrente de saida maxima (IMax) estd a ser limitada
b10 | Corrente utiliz *1 = A corrente de saida esta a ser limitada por 30.17 Cor-
rente maxima
b1l |IGBT térmico *1 = Corrente de saida limitada por um valor de corrente
térmica calculado
b12 | Sobretemperatura | *1 = A corrente de saida estd a ser limitada devido a tem-
IGBT peratura estimada do IGBT
b13 | Sobrecarga IGBT *1 = A corrente de saida esta a ser limitada devido a tem-
peratura da juncdo IGBT a caixa
b14...15 Reserved

0000h...FFFFh

1=1/1=1
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Nr.

Nome / Gama /
Selecao

Descricao

Def / Tipo
FbEq 16b / 32b

30.11

Veloc minima

Define a velocidade minima permitida.

AVISO!
Este valor ndo deve ser superior a 30.12 Veloc maxima.

AVISO!

A No modo de controlo de frequéncia, este limite ndo é
efetivo. Certificar-se de que os limites de frequéncia
(30.13 e 30.14) sdo ajustados corretamente se for
usado controlo de frequéncia.

AVISO!
A Numa configuragao mestre/seguidor, num acionamen-|
to seguidor, ndo definir os limites maximo e minimo
com o mesmo sinal num acionamento. Ver a sec¢do
Funcionalidade mestre/seguidor.

-1500.00; -1800.00
(95.20 bO) rpm /
real32

-30000.00 ...
30000.00 rpm

Velocidade minima permitida. Para escala 16-bit, ver
parametro 46.1.

-/100=1rpm

30.12

Veloc maxima

Define a velocidade maxima permitida.

AVISO!
Este valor ndo deve ser inferior a 30.11 Veloc minima.

AVISO!
A No modo de controlo de frequéncia, este limite ndo é
efetivo. Certificar-se de que os limites de frequéncia
(30.13 e 30.14)) estdo ajustados corretamente se for
usado o controlo de frequéncia.

AVISO!

Numa configuragao mestre/seguidor, num acionamen-|
to seguidor, ndo definir os limites maximo e minimo
com o mesmo sinal num acionamento. Ver a sec¢do
Funcionalidade mestre/seguidor.

1500.00; 1800.00 (
95.20 b0) rpm / real32

-30000.00 ...
30000.00 rpm

Velocidade maxima. Para escala 16-bit, ver parametro 46.1.

-/100=1rpm

30.13

Freq minima

Define a frequéncia minima permitida.

AVISO!
Este valor ndo deve ser superior a 30.14 Freq maxima.

AVISO!
Este limite é efetivo apenas no modo de controlo de
frequéncia.

-50.00; -60.00 (95.20
b0) Hz / real32

-598.00 ... 598.00 Hz

Frequéncia minima. Para escala 16-bit, ver pardmetro 46.2.

-/100=1Hz
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Nome / Gama /
Selegao

Descricao

Def / Tipo
FbEq 16b / 32b

30.14

Freq maxima

Define a frequéncia maxima permitida.

A\
A\

AVISO!
Este valor ndo deve ser inferior a 30.13 Freq minima.

AVISO!
Este limite é efetivo apenas no modo de controlo de
frequéncia.

50.00; 60.00 (95.20
b0) Hz / real32

-598.00 ... 598.00 Hz

Frequéncia maxima. Para escala 16-bit, ver parametro 46.2.

-/100=1Hz

30.15

Ativa corrente inicio
maxima

Pode ser definido um limite temporario de corrente do
motor especificamente para o arranque por este parametro
e 30.16 Corrente inicio maxima.

Quando este parametro é definido para Ativar, o aciona-
mento observa o limite de corrente de arranque definido
por 30.16 Corrente inicio maxima. O limite esta disponivel
durante 2 segundos apés a magnetizagdo inicial (de um
motor de indugéo assincrono) ou a autofaseamento (de
um motor de imanes permanentes), mas apenas uma vez
em cada 7 segundos. Caso contrdrio, o limite definido por
30.17 Corrente maxima esta em vigor.

Nota: A disponibilidade de uma corrente de arranque supe-
rior ao limite geral dependo do hardware do acionamento.
Consultar os dados nominais no manual de hardware do
acionamento.

Desativado / uintl6

Desativado

Limite de corrente de arranque desativado.

o

Ativar

Limite de corrente de arranque ativado.

1

30.16

Corrente inicio maxi-
ma

Define uma corrente de arranque maxima quando ativado
pelo parametro 30.15 Ativa corrente inicio maxima.

0.00 A/ real32

0.00...30000.00 A

Corrente de inicio maxima

1=1A/1=1A

30.17

Corrente maxima

Define a corrente maxima permitida do motor.

0.00 A / real32

0.00...30000.00 A

Corrente maxima do motor.

1=1A/1=1A
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Nr. Nome / Gama / Descricao Def / Tipo
Selecio FbEq 16b / 32b
30.18 Sel bindrio minimo | Seleciona uma fonte que comuta entre dois limites de Binario minimo 1/

binario predefinidos diferentes.
0 = O limite de bindrio minimo definido por 30.19 esta ativo

1 = O limite minimo de binério selecionado por 30.21 estd
ativo

O utilizador pode definir dois conjuntos de limites de
binario e comutar entre os conjuntos usando uma fonte
bindria, como por ex. uma entrada digital.

A selecdo do limite minimo (30.18) é independente da se-
lecdo do limite maximo (30.25).

O primeiro conjunto de limites é definido pelos parametros
30.19 e 30.20. O segundo conjunto tem um seletor de
parametros para os limites minimo (30.21) e maximo
(30.22) que permite o us